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arnhinweise

/\ Vorsicht

Solange die Versorgungsspannung eingeschaltet ist, diirfen weder Kabel an- oder abgeklemmt
werden, noch diirfen Signalpriifungen durchgefiihrt werden.

Der Zwischenkreis des Varispeed F7 bleibt auch dann geladen, wenn die Spannungsversorgung
unterbrochen wurde. Trennen Sie den Frequenzumrichter vor Ausfithrung von Wartungsarbeiten
von der Spannungsversorgung, um einen elektrischen Schlag zu vermeiden. Warten Sie
anschlieBend mindestens 5 Minuten, bis alle LEDs erloschen sind.

Fiihren Sie an keinem Teil des Frequenzumrichters Spannungsfestigkeitstests durch. Er enthélt
Halbleiter, die filir derart hohe Spannungen nicht ausgelegt sind.

Die digitale Bedienkonsole darf nicht bei eingeschalteter Spannungsversorgung abgebaut werden.
Beriihren Sie keine Platinen, wenn der Frequenzumrichter an die Spannungsversorgung
angeschlossen ist.

SchlieBen Sie niemals LC/RC-Entstérfilter, Kondensatoren oder Uberspannungsschutzgerite an den Ein- oder
Ausgang des Frequenzumrichters an, die nicht speziell fiir den Frequenzumrichter vorgesehen sind.

Um unnétige Uberstromfehler usw. zu vermeiden, miissen die Signalkontakte aller Schiitze oder
Schalter, die zwischen Frequenzumrichter und Motor geschaltet sind, in die Steuerungslogik
(z. B. Endstufensperre) eingebunden sein.

Das ist zwingend erforderlich!

Dieses Handbuch muss vor Anschluss und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters sorgfiltig
durchgelesen werden. Alle Sicherheitshinweise und Anleitungen miissen beachtet werden.

Der Frequenzumrichter muss gemaf Installationsanleitungen in diesem Handbuch mit geeigneten
Netzfiltern betrieben werden. Zudem miissen alle Abdeckungen geschlossen und alle Klemmen
abgedeckt sein.

Nur dann ist ein angemessener Schutz gesichert. Gerite mit sichtbaren Beschiddigungen oder
fehlenden Teilen diirfen nicht angeschlossen oder in Betrieb genommen werden. Der Betreiber

der Gerite ist fiir alle Verletzungen oder Geriteschidden, die aus Nichtbeachtung der Warnhinweise
in diesem Handbuch entstehen, verantwortlich.

VII
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Sicherheits- und Anwendungshinweise

H Allgemein

Lesen Sie diese Sicherheits- und Anwendungshinweise vor Installation und Inbetriebnahme dieses
Frequenzumrichters. Lesen Sie auch alle Warnhinweise, die auf dem Frequenzumrichter angebracht sind, und
achten Sie darauf, dass diese nicht beschédigt oder entfernt werden.

Wihrend des Betriebs konnen unter Spannung stehende oder heifle Bauteile zuginglich sein. Durch Entfernen
von Verkleidungsteilen, der digitalen Bedienkonsole oder Klemmenabdeckungen besteht im Falle einer
fehlerhaften Installation oder Bedienung das Risiko von ernsthaften Verletzungen. Durch die Tatsache, dass
Frequenzumrichter drehende mechanische Teile von Maschinen steuern, konnen weitere Gefahren entstehen.

Den Anleitungen in diesem Handbuch muss Folge geleistet werden. Installation, Bedienung oder Wartung
darf nur durch qualifiziertes Personal erfolgen. Aus Sicherheitsgriinden sind als qualifizierte Mitarbeiter nur
solche anzusehen, die mit der Installation, dem Starten, der Bedienung und der Wartung von
Frequenzumrichtern vertraut sind und fiir diese Arbeiten entsprechende Qualifikationen besitzen. Ein sicherer
Betrieb dieser Gerite ist nur moglich, wenn diese auch fiir den vorgesehenen Zweck eingesetzt werden.

Der Zwischenkreis kann nach Abschalten der Versorgungsspannung des Frequenzumrichters noch ca.
5 Minuten lang unter Spannung stehen. Aus diesem Grund muss diese Zeitspanne vor dem Offnen von
Gerdteabdeckungen abgewartet werden. Alle Klemmen des Hauptstromkreises konnen noch gefahrliche
Spannungen fiihren.

Kinder und andere, nicht autorisierte Personen diirfen keinen Zugang zu Frequenzumrichtern haben.

Bewahren Sie diese Sicherheitshinweise und -anleitungen griffbereit auf, und lassen Sie sie allen Personen
zukommen, die Zugang zu den Frequenzumrichtern haben.

B Vorgesehener Verwendungszweck
Frequenzumrichter sind fiir den Einbau in elektrische Systeme oder Maschinen gedacht.

Ihr Einbau in Maschinen oder Systeme muss folgenden Produktstandards der Niederspannungsrichtlinie

entsprechen:
EN 50178, 1997-10 Ausriistung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln
EN 60204-1, 1997-12 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen

Teil 1: Allgemeine Anforderungen (IEC 60204-1:1997)
Bitte beachten Sie: Enthélt Ergdnzungen von September 1998

EN 61010-1, A2, 1995 Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerite
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modifiziert)

Die CE-Kennzeichnung erfolgt gemafl EN 50178 bei Verwendung der in diesem Handbuch spezifizierten
Netzfilter und dem Befolgen der entsprechenden Installationsanleitungen.

H Transport und Lagerung

Die Anleitungen fiir Transport, Lagerung und richtige Handhabung miissen unter Beachtung der technischen
Daten befolgt werden.

H Installation

Installieren und kiihlen Sie Frequenzumrichter wie in der Dokumentation spezifiziert. Die Kiihlluft muss in
der angegebenen Richtung stromen. Der Frequenzumrichter darf dementsprechend nur in der spezifizierten
Position (z. B. aufrecht) betrieben werden. Halten Sie die angegebenen Freirdume ein. Schiitzen Sie die
Frequenzumrichter gegen unzuldssige mechanische Belastungen. Bauteile diirfen nicht verbogen werden.
Isolationsabsténde diirfen nicht gedndert werden. Beriihren Sie keine elektronischen Bauteile oder Kontakte,
um Beschddigungen durch statische Elektrizitit zu vermeiden.

VIll



B Elektrischer Anschluss

Fiihren Sie jegliche Arbeiten an unter Spannung stehenden Gerdten gemél der giiltigen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften durch. Fiihren Sie die elektrische Installation in Ubereinstimmung mit den
geltenden Vorschriften durch. Insbesondere miissen Sie die Anweisungen zur Sicherstellung der
elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV), z. B. Abschirmung, Erdung, Filteranordnung und Verlegung von
Kabeln, beachten. Das gilt auch fiir Gerite, die das CE-Zeichen tragen. Es liegt in der Verantwortung des
Herstellers von System oder Maschine, die Konformitit mit den EMV-Richtlinien zu gewéhrleisten.

Wenden Sie sich an Thren Lieferanten oder die OYMC-Vertretung, wenn Fehlerstrom-Schutzschalter in
Verbindung mit Frequenzumrichtern Verwendung finden.

Fiir bestimmte Systeme kann es erforderlich sein, gemi der giiltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungs-
vorschriften zusitzliche Uberwachungs- und Sicherheitseinrichtungen zu verwenden. An der Hardware des
Frequenzumrichters diirfen keine Anderungen vorgenommen werden.

B Hinweise
Die Frequenzumrichter VARISPEED F7 sind gemil3 CE, UL und c-UL zertifiziert.
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Elektromagnetische Vertraglichkeit

B Einfihrung

Dieses Kapitel wurde erstellt, um Systemhersteller, die OYMC-Frequenzumrichter verwenden, bei der
Konstruktion und Installation von elektrischen Schaltgerdten zu unterstiitzen. Zudem werden die zur
Einhaltung der EMV-Richtlinie erforderlichen Maflnahmen beschrieben. Die Anleitungen zur Installation und
Verdrahtung in diesem Handbuch miissen deshalb befolgt werden.

Unsere Produkte sind durch autorisierte Stellen unter Anwendung der nachstehend aufgelisteten Normen
getestet.

Produktnorm:  EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000

B MaBnahmen zur Sicherstellung der Konformitiat von OYMC-Frequenzumrichtern
mit der EMV-Richtlinie

OYMC-Frequenzumrichter miissen nicht unbedingt in einem Schaltschrank eingebaut werden.

Detaillierte Anleitungen fiir alle mdglichen Installationsarten kdnnen nicht gegeben werden. Dieses Handbuch
muss daher auf allgemeine Leitlinien begrenzt bleiben.

Alle elektrischen Gerdte produzieren Funkstorungen und leitungsgefiihrte Storungen mit unterschiedlichen
Frequenzen. Die Kabel leiten diese Stérungen wie eine Antenne an die Umgebung weiter.

Der Anschluss eines elektrischen Gerits (z. B. Frequenzumrichter) ohne Netzfilter an ein Stromnetz kann
deshalb bewirken, dass HF- oder NF-Storungen in das Stromnetz gelangen.

Die grundlegenden GegenmalBnahmen sind die rdumliche Trennung der Kabel von Steuer- und
Leistungskomponenten, ordnungsgeméfie Erdung sowie die Abschirmung von Kabeln.

Fir eine Niedrigimpedanz-Erdung von HF-Stérungen ist eine grofe Kontaktfliche erforderlich. Die
Verwendung von Erdungsbindern anstelle von Kabeln wird ausdriicklich empfohlen.

Des weiteren miissen Kabelabschirmungen mit entsprechenden Erdungsschellen verbunden werden.

H Verlegen von Kabeln
MaBnahmen gegen leitungsbedingte Stérungen:

Netzfilter und Frequenzumrichter miissen auf die selbe Metallplatte montiert werden. Montieren Sie die
beiden Bauteile so nah wie mdglich nebeneinander, und halten Sie die Kabel so kurz wie mdglich.

Verwenden Sie ein Netzkabel mit gut geerdeter Abschirmung. Verwenden Sie ein abgeschirmtes Motorkabel.
Ordnen Sie alle Erdungen so an, dass die Fliache des Kabelendes, die mit der Erdungsklemme in Kontakt ist
(z. B. Metallplatte), moglichst grof ist.
Abgeschirmtes Kabel:

* Verwenden Sie ein Kabel mit geflochtener Abschirmung.

* Erden Sie die groBtmogliche Fliche der Abschirmung. Es ist ratsam, die Abschirmung durch Verbinden
des Kabels mit der Erdungsplatte durch Metallschellen (siehe nachfolgende Abbildung) zu erden.
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Erdungsschelle Erdungsplatte

Die Erdungsflichen miissen aus hoch leitfadhigem, blankem Metall bestehen. Entfernen Sie Lack- und
Farbbeschichtungen.

* Erden Sie die Kabelabschirmungen an beiden Enden.

* Erden Sie den Motor der Maschine.

Beachten Sie die Angaben der Broschiire EZZ006543 ,,Making OYMC Inverter Products Conform with the
EMC Directive®. Sie erhalten diese Broschiire von Ihrer Omron Niederlassung.
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Netzfilter

B Empfohlene Netzfilter fiir Varispeed F7

XII

Frequenz- .
umrichtermodell DEtefliel
. Produkt- Neeeliris: Strom Gewicht | Abmessungen
Varispeed F7 . rung nach
bezeichnung EN 55011* (A) (kg) BxTxH

CIMR-F7Z40P4 B, 25 m*
CIMR-F7Z40P7 B, 25 m*

3G3RV-PFI3010-SE 10 1,1 141 x 46 x 330
CIMR-F7Z41P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z42P2 B, 25 m*
CIMR-F7Z43P7 B, 25 m*
CIMR-F7Z44P0 3G3RV-PFI3018-SE B, 25 m* 18 1,3 141 x 46 x 330
CIMR-F7Z45P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z47P5 B, 25 m*

3G3RV-PFI3035-SE 35 2,1 206 x 50 x 355
CIMR-F774011 B, 25 m*
CIMR-F774015 B, 25 m*

3G3RV-PFI3060-SE 60 4,0 236 x 65 x 408
CIMR-F7Z4018 B, 25 m*
CIMR-F774022 A, 100 m

3G3RV-PFI3070-SE 70 3,4 80 x 185 x 329
CIMR-F7Z4030 A, 100 m
CIMR-F774037 A, 100 m
CIMR-F774045 3G3RV-PFI3130-SE A, 100 m 130 4,7 90 x 180 x 366
CIMR-F7Z4055 A, 100 m
CIMR-F774075 3G3RV-PFI3170-SE A, 100 m 170 6,0 120 x 170 x 451
CIMR-F774090 A, 100 m

3G3RV-PFI13200-SE A 100 250 11,0 130 x 240 x 610
CIMR-F774110 > m
CIMR-F774132 A, 100 m

3G3RV-PFI3400-SE A 100 400 18,5 300 x 160 x 610
CIMR-F774160 ) m
CIMR-F774185 A, 100 m

3G3RV-PFI3600-SE A 100 600 11,0 260 x 135 x 386
CIMR-F774220 ) m
CIMR-F774300 3G3RV-PFI3800-SE A, 100 m 800 31,0 300x 160 x 716

* Klasse A, 100 m

Erlaubte Emissionen von elektrischen Steuersystemen fiir kommerzielle Umgebungen und Beleuchtung

(EN61800-3, A11) (allgemeine Verfiigbarkeit, 1. Umgebung)
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Frequenzumrich-

termodell Netzfilter
Klassifi-
Varispeed F7 Produkt- zierung Strom Gewicht Abmessungen
P bezeichnung nach (A) (kg) BxTxH
EN 55011
CIMR-F7Z20P4 B, 25 m*
CIMR-F7Z20P7 3G3RV-PFI3010-SE B, 25 m* 10 1,1 141 x 45 x 330
CIMR-F7Z21P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z22P2 3G3RV-PFI3018-SE | B,25m* 18 1,3 141 x 46 x 330
CIMR-F7Z23P7 B, 25 m*
3G3RV-PFI2035-SE 35 1.4 141 x 46 x 330
CIMR-F7Z25P5 B, 25 m*
CIMR-F7Z27P5 B, 25 m*
3G3RV-PFI2060-SE 60 3,0 206 x 60 x 355
CIMR-F772011 B, 25 m*
CIMR-F7Z72015 B, 25 m*
3G3RV-PFI2100-SE 100 4,9 236 x 80 x 408
CIMR-F772018 B, 25 m*
CIMR-F772022 A, 100 m
3G3RV-PFI2130-SE 130 43 90 x 180 x 366
CIMR-F772030 A, 100 m
CIMR-F772037 3G3RV-PFI2160-SE A, 100 m 160 6,0 120 x 170 x 451
CIMR-F7Z722045 A, 100 m
3G3RV-PFI2200-SE 200 11,0 130x240x 610
CIMR-F7Z72055 A, 100 m
CIMR-F772075 A, 100 m
3G3RV-PFI3400-SE 400 18,5 300 x 160 x 564
CIMR-F772090 A, 100 m
CIMR-F772110 3G3RV-PFI3600-SE A, 100 m 600 11,0 260 x 135 x 386

* Klasse A, 100 m

XIII
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M Installation von Frequenzumrichtern und EMV-Filtern

L1 L3
Schutzerdung L2
i I | | Erdungspunkte
(Lack vollstandig
L~ entfernen)
Schutz- 7 N
e?{ L—
-
N\
Netz
Frequenz-
_ umrichter
Filter
Last schutz-L1 L3 U W Schutz-
erdung |2 \/  erdung

Kabel so kurz wie
moglich halten

———

Metallplatte

N Abgeschirmtes

Erdungspunkte Motorkabel
(Lack vollstandig
entfernen) )
MY\ =
3~
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Eingetragene Marken

In diesem Handbuch werden die folgenden eingetragenen Marken verwendet.
» DeviceNet ist eine eingetragene Marke der ODVA (Open DeviceNet Vendors Association, Inc.).
* InterBus ist eine eingetragene Marke der Phoenix Contact Co.

* Profibus ist eine eingetragene Marke der Siemens AG.
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Handhabung von
Frequenzumrichtern

In diesem Kapitel werden die Priifungen erldutert, die bei Erhalt
oder Installation eines Frequenzumrichters erforderlich sind.

EiNfURIUNG ... 1-2
Uberprifungen bei Anlieferung...........cccooveveeeeeceeieeeeeeee. 1-4
Aufen- und Einbauabmessungen ..........cccccccviiii, 1-8
Uberprifung des Installationsortes .............ccccceeeeeveveeeennnnn. 1-11
Ausrichtung und Freiraume bei der Installation .................... 1-12
Abnehmen und Anbringen der Klemmenabdeckung ............ 1-13

Abnehmen/Anbringen der digitalen Bedienkonsole
und der Frontabdeckung...........ccooooiiiiiiiiiii 1-14
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Einfuhrung

€ Einsatzmoglichkeiten

Der Varispeed F7 eignet sich ideal fiir folgende Anwendungen:
* Liifter-, Geblédse- und Pumpen

» Forderbédnder, Schieber, Werkzeugmaschinen usw.

Im Interesse einer optimalen Nutzung des Frequenzumrichters miissen dessen Einstellungen an die

. Anforderungen der jeweiligen Anwendung angepasst werden (sieche Kapitel 4, Testbetrieb).

4 Modelle

Die Varispeed F7-Serie umfasst Frequenzumrichter in zwei Spannungsklassen: 200 V und 400 V. Die
maximalen Motorleistungen reichen von 0,55 bis 300 kW (42 Modelle).

Tabelle 1.1 Varispeed F7-Modelle

Spezifikationen
M Varispeed F7 (Spezifizieren Sie das Modell bei Bestellung
Span- Moat‘:)(.r immer anhand der Schutzklasse)
nungs- . Aus- . Geschlossene Bauweise
leistung Offene Bauweise
klasse (kW) gangs- Modellnummer (IEC IP00) zur Wandmontage
leistung des Grundmodells CIMR-F7zO0000O00 (NEMA 1 - IEC IP20)
(kVA) CIMR-F7zOOOOOO
0,55 1,2 CIMR-F7Z20P4 20P410
0,75 1,6 CIMR-F7Z20P7 20P710
1,5 2,7 CIMR-F7Z21P5 21pP510
2,2 3 IMR-F7722P2 22p210
i 7 ¢ ! Entfernen Sie die obere und
3,7 5,7 CIMR-F7Z23P7 untere Abdeckung von der 23P7100
5,5 8,8 CIMR-F7Z25P5 Ausfihrung in geschlossener 25P510
75 2 CIMR-F7Z27P5 Bauweise zur Wandmontage. 275100
11 17 CIMR-F772011 201110
200-V- 15 22 CIMR-F772015 201510
Klasse 18,5 27 CIMR-F772018 201810
22 32 CIMR-F772022 202200 202210
30 44 CIMR-F772030 203000 203010
37 55 CIMR-F772037 203700 203710
45 69 CIMR-F772045 204500 204510
55 82 CIMR-F7722055 205500 205510
75 110 CIMR-F772075 207500 207510
90 130 CIMR-F7Z2090 209000 -
110 160 CIMR-F77Z2110 211000 -




Spezifikationen
M Varispeed F7 (Spezifizieren Sie das Modell bei Bestellung
Span- Moat?:o(} immer anhand der Schutzklasse)
nungs- . Aus- . Geschlossene Bauweise
leistung Offene Bauweise
klasse gangs- Modellnummer zur Wandmontage
(kW) € (IEC IPQO0)
leistung des Grundmodells CIMR-F7zO000000 (NEMA 1 - IEC IP20)
(kVA) CIMR-F7zOOOOOO
0,55 1.4 CIMR-F7Z40P4 40P410 1
0,75 1,6 CIMR-F7Z40P7 40p710
1,5 2,8 CIMR-F7Z41P5 41P510
2,2 4,0 CIMR-F7742P2 42p210
3,7 5,8 CIMR-F7Z43P7 Entfernen Sie die obere und 43P7100
4,0 6.6 CIMR-F7Z44P0 untere Abdeckung von der 44p01
Ausfiihrung in geschlossener
5,5 9,5 CIMR-F7Z45P5 Bauweise zur Wandmontage. 45ps5100
7,5 13 CIMR-F7Z47P5 47P510
11 18 CIMR-F7Z4011 4011103
15 24 CIMR-F774015 401510
18,5 30 CIMR-F7Z4018 401810
400-V- 22 34 CIMR-F774022 402200 402210
Klasse 30 46 CIMR-F7Z4030 403000 403010
37 57 CIMR-F774037 403700 403710
45 69 CIMR-F7Z4045 404500 404510
55 85 CIMR-F7Z4055 405500 405510
75 110 CIMR-F7Z4075 407500 407510
90 140 CIMR-F774090 409000 409010
110 160 CIMR-F7Z4110 411000 4110103
132 200 CIMR-F774132 413200 413210
160 230 CIMR-F7Z4160 416000 416010
185 280 CIMR-F774185 418500 -
220 390 CIMR-F774220 422000 -
300 510 CIMR-F7Z4300 430000 -
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Uberpriifungen bei Anlieferung

# Priifungen

Priifen Sie sofort bei Erhalt des Frequenzumrichters folgende Punkte:

Uberprifung Vorgehensweise
Wurde das richtige Priifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild an der Seite des
Frequenzumrichtermodell geliefert? Frequenzumrichters.
. Ist der Frequenzumrichter irgendwie Priifen Sie das gesamte Gehéduse des Frequenzumrichters, um Kratzer
beschidigt? oder sonstige Transportschdaden zu entdecken.
Sind Schrauben oder andere Bauteile Verwenden Sie einen Schraubendreher oder andere Werkzeuge, um alle
lose? Schrauben und Bauteile auf festen Sitz zu priifen.

Wenn Sie bei den oben genannten Punkten UnregelmiBigkeiten finden, teilen Sie dies sofort Threm Héndler
oder Threr OYMC-Vertretung mit.

€ Informationen zum Typenschild

An der Seite jedes Frequenzumrichters befindet sich ein Typenschild. Das Typenschild enthélt Informationen
zu Modellnummer, Spezifikationen, Lot-Nr., Seriennummer und weitere Informationen {iber den
Frequenzumrichter.

B Beispiel-Typenschild

Das folgende Typenschild ist ein Beispiel eines Standard-Frequenzumrichters fiir den europdischen Markt:
Dreiphasig, 400 V AC, 0,55 kW, NEMA 1 - I[EC IP20

Frequenzumrichtermodell . ( MODEL: CIMR-F7Z40P4 SPEC: 40P41 ) freduenz-
Eingangsspezifikatonen —| INPUT: AC3PH 380-480V 50/60Hz 2.34A ausfiihrung
Ausgangsspezifikationen — g | OUTPUT: AC3PH 0-480V 0-400Hz  1.8A 1.4kVA

Lot-Nummer — »| LOTNO.: MASS: 3.0kg <«— Gewicht

Seriennummer —| SER NO.: PRG:

L L

IP20 YASKAWA ELECTRIC CORPORATION

\

Abb. 1.1 Typenschild



B Frequenzumrichter-Modellnummern

Die Modellnummer des Frequenzumrichters auf dem Typenschild gibt die Spezifikation, die Spannungsklasse
sowie die maximale Motorleistung des Frequenzumrichters in einem alphanumerischen Code an.

Frequenz- CIMR-F7Z20P4
umrichter ——— | |
Varispeed F7
Code Spezifikation Code | Max. Motorleistung
Z OYMC-Standardmodell fiir 0P4 0,55 kW
den europaischen Markt _OP._7 — — —0‘75(\/\/_ —
bis bis
Code Spannungsklasse ~ |— 300 300 kW
2 | AC-Eingang, 3-phasig, 200 V P steht fiir den Dezimalpunkt.
4 AC-Eingang, 3-phasig, 400 V

Abb. 1.2 Frequenzumrichter-Modellnummern

B Frequenzumrichter-Ausfiihrungen

Die Frequenzumrichter-Ausfithrung (,,SPEC*) auf dem Typenschild enthélt Angaben zu Spannungsklasse,

maximaler Motorleistung, Schutzklasse und Revisionsstand des Frequenzumrichters als alphanumerischen
Code.

oP41

2

Code Spannungsklasse -
2 |AC-Eingang, 3-phasig, 200 V

4 AC-Eingang, 3-phasig, 400 V

Code | Max. Motorleistung Code Schutzklasse
0P4 0,55 kW 0 Offene Bauweise (IP00)
[ oP7 |~ " 075kW ]| [ 1 "|Geschiossene Bauweise zur Wand-|
bis bis montage (NEMA 1 - IEC IP20)
300 300 kW

.P* steht flr den Dezimalpunkt.

Abb. 1.3 Frequenzumrichter-Ausfihrungen




€ Bezeichnungen der Komponenten

B Frequenzumrichter mit bis zu 18,5 kW

Das dullere Erscheinungsbild und die Bezeichnungen der Komponenten des Frequenzumrichters sind in
Abb. 1.4 gezeigt. Abb. 1.5 zeigt den Frequenzumrichter mit abgenommener Klemmenabdeckung.

Obere Schutzabdeckung (nur bei den Ausfiihrungen in geschlossener
Bauweise zur Wandmontage (NEMA 1 - IEC IP20))

Befestigungsbohrung

Frontabdeckung —|

Digitale Bedienkonsole —_| I~ Druckgussgehause

|~ Typenschild
=

Klemmenabdeckung —__|

Untere Schutzabdeckung

Abb. 1.4 Produktansicht des Frequenzumrichters (bis zu 18,5 kW)
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Abb. 1.5 Klemmenanordnung (bis zu 18,5 kW)



B Frequenzumrichter ab 22 kW

Abb. 1.6 zeigt das &uBere Erscheinungsbild und die Bezeichnungen der Komponenten des
Frequenzumrichters. 4bb. 1.7 zeigt den Frequenzumrichter mit abgenommener Klemmenabdeckung.

Frequenzumrichter- Befestigungsbohrungen
abdeckung
Kuhllufter
Frontabdeckung

Digitale Bedienkonsole —

Klemmenabdeckung —

| — ﬁﬂm\wmﬂ’\ Typenschild

®
Steuer-
klemmen "
Ladungsanzeige
— (CHARGE)
B e e s ey,
‘\ RI/LI | \S‘HILZH T3 e J[®1] D
o [RLT][SL2][TA3] [Umi] [ V2] [WT3] ,
Leistungs- '@’ ﬂtﬂ &
klemmen H ==

(ST 10T 56— euusenme

Abb. 1.7 Klemmenanordnung (ab 22 kW)




AuBen- und Einbauabmessungen

€ Frequenzumrichter in offener Bauweise (IP00)

Nachstehend sind bemafite AuBenansichten der Frequenzumrichter dargestellt.
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Frequenzumrichter der 200/400-V-Klasse mit 0,55 bis 18,5 kW Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 22 bis 110 kW
Frequenzumrichter der 400-V-Klasse mit 22 bis 160 kW
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Frequenzumrichter der 400-V-Klasse mit 185 bis 300 kW

Abb. 1.8 Bemalite AuRenansichten der Frequenzumrichter in offener Bauweise
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€ Frequenzumrichter in geschlossener Bauweise zur Wandmontage
(NEMA1 - IEC IP20)

Nachstehend sind bemafite AuBenansichten der Frequenzumrichter in geschlossener Bauweise zur
Wandmontage (NEMA1 - IEC IP20) dargestellt.
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Kabeldurchfiihrung

Frequenzumrichter der 200/400-V-Klasse mit 0,55 bis 18,5 kW Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 22 bis 75 kW
Frequenzumrichter der 400-V-Klasse mit 22 bis 160 kW

Abb. 1.9 Bemalite AuRenansichten der Frequenzumrichter in geschlossener Bauweise zur Wandmontage.




Tabelle 1.2 Abmessungen und Gewicht der F7 Frequenzumrichter von 0,4 bis 160 kW

Abmessungen (mm) und Gewicht (kg) Warmeabgabe (W)
Max Offene Bauweise (IP00) Geschlossene Bauweise zur Wandmontage (NEMA 1 - [EC IP20)
Spannungs| Motor- Befesti- A&tﬂie_r
klasse | leistung Ge- Ge- | gungs- | Extorn | Intern | O |
kW] B H T | BT | HT [ H2 | T1 | t1 | wicht| B H T | BT | HO|[HT|H2|H3 | T1 | t1 | wicht |bohrun- samt | lung
(ca.) (ca.) | gen
e
0,55 20 | 39 | 59
0,75 27 | 42 | 69 |Kon-
157 39 3 157 39 3 vek-
1,5 50 | 50 | 100 | on
140 | 280 126 | 266 | 7 5 140 | 280 126 (280|266 | 7 5 M35
2,2 0 70 | 59 | 129
3,7 112 | 74 | 186
177 59 4 177 59 4
5,5 164 | 84 | 248
7,5 6 300 6 219 | 113 | 332
200 (300|197 | 186|285 65,5 200 —— 197 | 186 | 300 | 285 1655
11 7 310 10 7 374 | 170 | 544
200V 1775 350 429 | 183 | 612
(drei- 240 (350|207 (216 |335|7,5| 78 [ 2,3 | 11 |240{—207|216(350|335|7,5— 78 |23 | 11 | M6
phasig) 18,5 380 30 501 | 211 | 712
22 {250 (400 195|385 21 |250|535 195|400 | 385 135 24 586 | 274 | 860 | Lif-
258 100 258 — 100
30 |275(450 220|435 24 275|615 220|450 | 435 165 27 865 | 352 | 1217 fter
37 300 100 57 300 100 62 1015 | 411 | 1426
375|600 —— 250 | 575 S| 380|890 |— 250 | 600 | 575 210 ——|
45 330 63 330 68 1266 | 505 | 1771
13 32 13— 32 M10
55 86 110 130 94 1588 | 619 | 2207
450 | 725|350 | 325|700 130 455 350 |325| 725|700 305
75 87 0 95 2019 | 838 | 2857
90 {500 (850|360 (378|820 108 2437 | 997 | 3434
15 1—145 --- Mi2
110 | 575|885 |380 | 445|855 140 150 2733 | 1242|3975
0,55 14 139 | 53 |gon.
0,75 157 39 3 157 39 3 17 | 41 58 | vek-
L5 36 | 48 | 84 | tion
2,2 | 140|280 126 | 266 | 7 5 140 | 280 126|280 266 | 7 5 M5 | 59 | 56 | 115
3,7 80 | 68 | 148
177 59 4 177 59 4
4,0 0 70 | 91 | 161
5,5 127 | 82 | 209
7,5 193 | 114 | 307
200 (300|197 | 186|285 65,5 6 200(300|197 | 186|300 | 285 65,5 6
11 252 | 158 | 410
15 326 | 172 | 498
400 V 240 350|207 | 216 | 335 78 10 |240 350|207 216|350 335 78 10
(drei- 18,5 426 | 208 | 634
phasig) | 22 7.5 23 75 23 M6 | 466 | 259 | 725 | .
275|450 | 258|220 | 435 100 21 |275 535|258 220|450 435 100 24 Lif-
30 85 678 | 317 | 995 | tor
37 635 784 | 360 | 1144
45 325|550 283|260 |535 105 36 |325 715 283|260 | 550 | 535 165 105 40 901 | 415 | 1316
55 1203 | 495 | 1698
75 38 110 96 1399 | 575 | 1974
450 (725|350(325|700| 13 32 455 350(325(725|700| 13 | 305 32 M10
90 89 0 97 1614 | 671 | 2285
130 130
110 102 124 122 2097 | 853 | 2950
5 500 | 850 | 360|370 | 820 | 14 % 505 5 360|370 | 850|820 | 15 |395 30 388 1002 13390
45! 45 Mi12
160 [575|916|378 | 445|855 | 46 | 140 160 | 579 122 378|445 (916|855 | 46 408|140 170 2791 | 1147 | 3938
* Bei Frequenzumrichtern in offener Bauweise und in geschlossener Bauweise zur Wandmontage identisch.
Tabelle 1.3 Abmessungen und Gewicht der F7 Frequenzumrichter von 185 bis 160 kW
Abmessungen (mm) und Gewicht (kg) Warmeabgabe (W)
s Max. Offene Bauweise (IP00)
nuﬁ'nagns_- Motor- Befesti- Art der
lei i 5 Kdhl
kasse | OPW | B | W | T | B1 | B2 | B3| Wi | H2 | Tt | u il e e R B
185 260 3237 | 1372 4609
400V 710 | 1305 | 413 | 540 | 240 | 270 | 1270 | 15 | 1255 | 4.5
(drei- 220 280 M12 3740 | 1537 5277 Liifter
hasi
phasig) 300 | 916 | 1475 | 413 | 730 | 365 | 365 | 1440 | 15 | 1255 | 45 | 405 5838 | 2320 | 8158
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Uberpriifung des Installationsortes

Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Installationsort, der die nachstehend beschriebenen Kriterien
erfiillt, und sorgen Sie fiir eine Beibehaltung optimaler Bedingungen.

& Installationsort

Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der die folgenden Bedingungen erfiillt, in einer
Umgebung mit Verschmutzungsgrad 2.

Ausfilihrung Temperatur der Betriebsumgebung Luftfeuchtigkeit
Geschlossene Bauweise ~10 bis + 40 °C max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit
zur Wandmontage (ohne Kondensatbildung)

. . max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit
- +45°
Offene Bauweise 10 bis +45° C (ohne Kondensatbildung)

An Ober- und Unterseite des Frequenzumrichters sind Schutzabdeckungen angebracht. Achten Sie darauf,
dass vor der Installation eines Frequenzumrichters der 200- oder 400-V-Klasse mit einer Ausgangsleistung bis
zu 18,5 kW in einen Schaltschrank die Schutzabdeckungen entfernt werden.

Beachten Sie bei der Installation des Frequenzumrichters die folgenden Sicherheitshinweise.

+ Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem sauberen Ort, der frei von Olnebeln und Staub ist.
Er kann in einem vollstindig geschlossenen und staubdichten Schaltschrank installiert werden.

* Bei Installation oder Betrieb des Frequenzumrichters miissen Sie besonders darauf achten, dass kein
Metallpulver, Ol, Wasser oder sonstige Fremdstoffe in den Frequenzumrichter gelangen.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter nicht auf brennbarem Material, wie z. B. Holz.

o Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von radioaktiven oder brennbaren
Materialien ist.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von schidlichen Gasen oder Fliissigkeiten
ist.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort ohne iiberméBige Schwingungen.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von Chloriden ist.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter nicht an einen Ort mit direkter Sonneneinstrahlung.

€4 Umgebungstemperatur

Um die Betriebszuverldssigkeit zu verbessern, muss der Frequenzumrichter an einem Ort ohne extreme
Temperaturschwankungen installiert werden. Wenn der Frequenzumrichter in einer geschlossenen Umgebung,
wie z. B. einem Gehiuse, installiert wird, verwenden Sie einen Liifter oder eine Klimaanlage, um die
Lufttemperatur im Inneren unter 45 °C zu halten.

€ Schutz des Frequenzumrichters gegen Fremdkorper
Decken Sie den Frequenzumrichter wihrend der Installation ab, um ihn gegen das Eindringen der beim
Bohren entstehenden Metallspédne zu schiitzen.

Nach erfolgter Installation muss die Abdeckung unbedingt vom Frequenzumrichter entfernt werden.
Andernfalls ist die Luftzirkulation eingeschrinkt, wodurch der Frequenzumrichter iiberhitzt.
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Ausrichtung und Freiraume bei der Installation

Installieren Sie den Frequenzumrichter stets aufrecht, damit die Kiihlung nicht beeintrachtigt wird. Bei der
Installation des Frequenzumrichters miissen immer die nachfolgend angegebenen Einbauabstinde vorhanden
sein, um eine Warmeabgabe durch Konvektion zu ermoglichen.

L - B ;

ft

ooaof [ 5
Ly, Vil ~— 0 B |
—»— . —J—Q— .
min. 30 mm min. 30 mm t— min. 120 mm
I;ln. 50 mm Luft
Horizontaler Freiraum Vertikaler Freiraum
A B

200-V-Frequenzumrichter,
0,55 bis 90 kW

400-V-Frequenzumrichter,
0,55 bis 132 kW

200-V-Frequenzumrichter, 110 kW
400-V-Frequenzumrichter, 120 mm | 120 mm
160 bis 220 kW

50 mm 120 mm

Abb. 1.10 Ausrichtung und Freirdume bei der Installation des Frequenzumrichters

1. Frequenzumrichter der offenen Bauart (IP00) und der geschlossenen Bauart zur Wandmontage

- (NEMA 1 - IEC IP20) haben in horizontaler und vertikaler Richtung den gleichen Platzbedarf.
= 2. Achten Sie unbedingt darauf, dass vor der Installation eines Frequenzumrichters der 200- oder
WEHTIG 400-V-Klasse mit einer Ausgangsleistung bis zu 18,5 kW in einen Schaltschrank die Schutzab-

deckungen entfernt werden.

Lassen Sie beim Einbau eines Frequenzumrichters der 200- oder 400-V-Klasse mit einer Ausgangs-
leistung von 22 kW und mehr in einen Schaltschrank immer ausreichend Platz fiir die Ringschrauben
zur Aufhangung und firr die Hauptstromkabel.
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Abnehmen und Anbringen der
Klemmenabdeckung

Entfernen Sie die Klemmenabdeckung zum Anschlieen von Kabeln an die Klemmen des Steuerstromkreises
und des Hauptstromkreises.

€ Entfernen der Klemmenabdeckung

B Frequenzumrichter bis einschlieBlich 18,5 kW I

Losen Sie die Schraube an der Unterseite der Klemmenabdeckung, driicken Sie die Seiten der

Klemmenabdeckung in Richtung von Pfeil 1 ein, und heben Sie die Klemmenabdeckung dann in Richtung
von Pfeil 2 ab.

Abb. 1.11 Abnehmen der Klemmenabdeckung (hier Modell CIMR-F7Z45P5 gezeigt)

B Frequenzumrichter ab 22 kW

Losen Sie die Schrauben links und rechts oben an der Klemmenabdeckung, ziehen Sie die
Klemmenabdeckung in Richtung von Pfeil 1, und heben Sie sie dann in Richtung von Pfeil 2 ab.

Abb. 1.12 Abnehmen der Klemmenabdeckung (hier Modell CIMR-F7Z24022 gezeigt)

€ Anbringen der Klemmenabdeckung

Wenn die Verdrahtung des Klemmenblocks abgeschlossen ist, bringen Sie die Klemmenabdeckung wieder an,
indem Sie den Vorgang zum Abnehmen umkehren.

Bei Frequenzumrichtern mit einer Ausgangsleistung von bis zu 18,5 kW setzen Sie die Lasche oben auf der
Klemmenabdeckung in die Nut im Frequenzumrichter ein und driicken auf das Unterteil der

Klemmenabdeckung, bis sie einrastet.



——

Abnehmen/Anbringen der digitalen
Bedienkonsole und der Frontabdeckung

€ Frequenzumrichter bis einschlieBlich 18,5 kW

Zum Einbau optionaler Karten oder zum Wechseln des Klemmenkarten-Steckverbinders miissen Sie
zusétzlich zu der Klemmenabdeckung die digitale Bedienkonsole sowie die Frontabdeckung abnehmen.
Vor dem Abnehmen der Frontabdeckung muss stets die digitale Bedienkonsole von der Frontabdeckung

__ entfernt werden.

Die Arbeitsschritte flir das Abnehmen und Anbringen werden nachfolgend beschrieben.

B Abnehmen der digitalen Bedienkonsole

Driicken Sie den Hebel auf der Seite der digitalen Bedienkonsole in Richtung von Pfeil 1, um die digitale
Bedienkonsole zu entriegeln, und heben Sie die digitale Bedienkonsole in Richtung von Pfeil 2 an, um sie
abzunehmen (siche Abbildung).

Abb. 1.13 Abnehmen der digitalen Bedienkonsole (hier Modell CIMR-F7Z45P5 gezeigt)



B Abnehmen der Frontabdeckung

Driicken Sie die linke und rechte Seite der Frontabdeckung in Richtung von Pfeil 1 ein, und heben Sie die
Abdeckung an der Unterseite in Richtung von Pfeil 2 ab, um diese abzunehmen (siche Abbildung).

Abb. 1.14 Abnehmen der Frontabdeckung (hier Modell CIMR-F7Z45P5 gezeigt)

B Anbringen der Frontabdeckung

Nach dem Verdrahten der Klemmen bringen Sie die Frontabdeckung wieder am Frequenzumrichter an, indem
Sie die Schritte zum Abnehmen in umgekehrter Reihenfolge ausfiihren.

1. Bringen Sie die Frontabdeckung nicht an, wihrend die digitale Bedienkonsole an der Frontabdeckung
befestigt ist, ansonsten kann es bei der digitalen Bedienkonsole aufgrund von mangelhaftem Kontakt zu
Fehlfunktionen kommen.

2. Setzen Sie die Lasche am oberen Teil der Frontabdeckung in die Nut des Frequenzumrichters ein, und
driicken Sie den unteren Teil der Frontabdeckung gegen den Frequenzumrichter, bis die Frontabdeckung
einrastet.




B Anbringen der digitalen Bedienkonsole

Nach dem Anbringen der Frontabdeckung bringen Sie die digitale Bedienkonsole am Frequenzumrichter an.
Gehen Sie dazu wie folgt vor.

1. Haken Sie die digitale Bedienkonsole bei A (zwei Stellen) an der Frontabdeckung in Richtung von Pfeil 1
ein (siche Abbildung).

2. Driicken Sie die digitale Bedienkonsole in Richtung von Pfeil 2, bis sie an B (zwei Stellen) einrastet.

Abb. 1.15 Anbringen der digitalen Bedienkonsole

1 1. Beim Abnehmen oder Anbringen der Frontabdeckung darf die digitale Bedienkonsole nicht an der
- Frontabdeckung befestigt sein, da es andernfalls aufgrund von mangelhaftem Kontakt zu Fehl-
= funktionen oder einer Beschadigung des Frequenzumrichters kommen kann.

WEHTIG 2. Bringen Sie die Frontabdeckung niemals am Frequenzumrichter an, wenn die digitale Bedienkonsole

an der Frontabdeckung angebracht ist. Dies kann mangelhaften Kontakt zur Folge haben.
Bringen Sie die Frontabdeckung immer zuerst allein am Frequenzumrichter an, und befestigen Sie die
digitale Bedienkonsole anschlieRend.

a
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€ Frequenzumrichter ab 22 kW

Nehmen Sie bei Frequenzumrichtern mit einer Ausgangsleistung ab 22 kW zuerst die Klemmenabdeckung ab,
und gehen Sie dann nach den folgenden Arbeitsschritten vor, um die digitale Bedienkonsole und die
Frontabdeckung abzunehmen.

B Abnehmen der digitalen Bedienkonsole [

Gehen Sie auf die gleiche Weise vor, wie sie fiir Frequenzumrichter mit einer Ausgangsleistung bis
einschlieBlich 18,5 kW beschrieben ist.

B Abnehmen der Frontabdeckung

Driicken Sie die mit 1 markierten Stelle oberhalb der Steuerstromkreis-Klemmenkarte in Richtung von Pfeil 2
nach oben.

Abb. 1.16 Abnehmen der Frontabdeckung (hier Modell CIMR-F7Z4022 gezeigt)

B Anbringen der Frontabdeckung

Nach Beendigung der erforderlichen Arbeiten, wie z.B. der Installation einer Optionskarte oder dem
Anschlieflien der Klemmenkarte, wird die Frontabdeckung wie folgt wieder angebracht.

1. Achten Sie darauf, dass die digitale Bedienkonsole nicht an der Frontabdeckung angebracht ist. Es kann zu
Kontaktfehlern kommen, wenn die Abdeckung angebracht wird, wéahrend die digitale Bedienkonsole an
ihr befestigt ist.

2. Setzen Sie die Lasche an der Oberseite der Frontabdeckung in den Schlitz am Frequenzumrichter ein, und
driicken Sie auf die Abdeckung, bis sie am Frequenzumrichter einrastet.

B Anbringen der digitalen Bedienkonsole

Gehen Sie auf die gleiche Weise vor, wie sie fiir Frequenzumrichter mit einer Ausgangsleistung bis
einschlieBlich 18,5 kW beschrieben ist.
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Verdrahtung

In diesem Kapitel werden die Spezifikationen von Leistungs- und Steuerklemmen
sowie deren Verdrahtung beschrieben.
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Anschluss von Peripheriegeraten

Abb. 2.1 zeigt mogliche Verbindungen des Frequenzumrichters mit Peripheriegeréten.
Spannungs-
versorgung
Kompakt-
Schutzschalter

Verbesserung des

AC-Drossel zur f
Leistungsfaktors

* Bremswiderstand

NetZzfilter @

<=, DC-Drossel zur
I Verbesserung des
Leistungsfaktors

Ausgangs-Entstorfilter

- @ e \ ".v

Abb. 2.1 Beispiele fiir Verbindungen mit Peripheriegeraten
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Anschlussschema

In Abb. 2.2 ist das Anschlussschema des Frequenzumrichters gezeigt.

Bei Verwendung der digitalen Bedienkonsole kann der Motor ohne Beschaltung der Steuerklemmen betrieben

werden.
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Abb. 2.2 Anschlussschema (Modell CIMR-F7Z47P5 gezeigt)
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Von diesen Stromkreisen geht eine Gefahr aus. Daher sind sie durch Schutzvorrichtungen von
zugénglichen Teilen getrennt.

Diese Stromkreise sind von allen anderen Stromkreisen durch eine doppelte und verstirkte
Isolierung getrennt. Diese Stromkreise kénnen entweder mit SELV"- (oder gleichwertigen) oder
nicht-SELV"-Stromkreisen zusammengeschaltet werden, aber nicht mit beiden.
Frequenzumrichter, die iiber eine Stromquelle mit Vier-Leiter-System versorgt werden
(Neutral geerdet)

Diese Stromkreise sind SELV'-Stromkreise und von allen anderen Stromkreisen durch
Schutzvorrichtungen getrennt, die aus doppelter und verstirkter Isolierung bestehen. Diese

Stromkreise diirfen nur mit anderen SELV -Stromkreisen (oder gleichwertigen Stromkreisen)
zusammengeschaltet werden.

Frequenzumrichter, die von einer Stromquelle mit Drei-Leiter-System (ungeerdet oder
Motorgehiuseerdung) versorgt werden

Diese Stromkreise sind nicht von geféhrlichen Stromkreisen getrennt, von anderen Stromkreisen
jedoch durch Schutztrennung mit Basisisolierung. Diese Stromkreise diirfen nicht mit anderen
zugénglichen Stromkreisen zusammengeschaltet werden, es sei denn, sie sind durch zusétzliche
Isolierung von diesen getrennt.

Safety Extra Low Voltage (Sicherheitskleinspannung)

1. Die Steuerklemmen sind wie nachstehend gezeigt angeordnet.

'SN|sc|sPla1|a2|+v |Ac|-V|MP|AC |RP|R+ |R-
E©)| |s1/s2|s3|s4/55/56|S7/FM|AC|AM |IG |S+]S-

‘M5‘M6‘MA‘MB‘MC‘
M3 |me [ m1|  m2| E(@)

N

Die Ausgangsstrombelastbarkeit der +V Klemme betragt 20 mA.
. Leistungsklemmen sind durch doppelte Kreise, die Steuerklemmen durch einfache Kreise gekennzeichnet.
4. Die Verdrahtung der digitalen Eingéinge S1 bis S7 ist fiir den Anschluss von Kontakten oder Transistoren gezeigt
(0 V Bezugspunkt und NPN-Modus). Dies ist die Standardeinstellung.
Fiir den Anschluss von PNP-Transistoren oder fiir die Verwendung einer externen 24-V-Spannungsversorgung
siehe Seite 2-25, NPN/PNP-Eingangsbetriebsart.
. Der Parameter H3-13 bestimmt, ob die Einstellung der Solldrehzahl iiber die Klemme A1l (Standardeinstellung)
oder die Klemme A2 erfolgt.
Die analogen Multifunktionsausgénge sind ausschlieBlich fiir die Ansteuerung analoger Anzeigen (Frequenz-,
Strom-, Spannungs-, Leistungsmessgerite usw.) vorgesehen und diirfen nicht fiir Steuerungszwecke welcher Art
auch immer eingesetzt werden.
Die Frequenzumrichter der 200-V-Klasse von 22 bis 110 kW und die Frequenzumrichter der 400-V-Klasse von
22 bis 300 kW verfiigen iiber integrierte DC-Drosseln fiir die Verbesserung des Eingangs-Leistungsfaktors. Fiir
Frequenzumrichter mit max. 18,5 kW sind DC-Drosseln optional erhéltlich. Entfernen Sie beim Anschluss einer
DC-Drossel die Kurzschlussbriicke.
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Aufbau des Klemmenblocks

Die Anordnung der Klemmen ist in Abb. 2.3 und 4bb. 2.4 gezeigt.
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Abb. 2.3 Anordnung der Klemmen (Frequenzumrichter der 200/400-V-Klasse mit 0,4 kW)
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Abb. 2.4 Anordnung der Klemmen (Frequenzumrichter der 200/400-V-Klasse ab 22 kW)
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erdrahtung der Leistungsklemmen

€ Geeignete Kabelquerschnitte und Kabelschuhe

Wihlen Sie die geeigneten Kabel und Crimp-Kabelschuhe aus Tabelle 2.1 und Tabelle 2.2 aus. Leiter-
querschnitte fiir Bremswiderstdnde und Bremseinheiten entnehmen Sie bitte dem Handbuch TOE-C726-2.

Tabelle 2.1 Leiterquerschnitte — 200-V-Klasse

Frequenz- Klem- A Maogliche Empfohlene
umrichter- Kl bol men- d hnzugs— Leiter- Leiter- sl
modell Cmmensymoo schrau- e ({\Ingglent querschnitte | querschnitte abeltyp
CIMR-O ben mm? (AWG) | mm? (AWG)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2, S bis 4 )s
U/T1, V/T2, W/T3 i 5 bis ,
F7Z20P4 M4 1,2 bis 1,5 (13bis 10) (D)
D
| R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2, L Sbisa )5
U/T1, V/IT2, W, i 5 bis ;
F7Z20P7 , , W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (13bis 10) (12)
)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2, L Sbisd 2
U/T1, V/IT2, W/T : ,5 bis ,
F7Z21P5 /T1, V/T2, W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (14 bis 10) (14)
D
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, | Shicd 5
U/T1, V/T2, W/T3 ; .5 bis
F7722P2 , , W/ M4 1,2 bis 1,5 (13bis 10) (1)
D
R/LI, S/L2, T/L3, @, @1, @2, BI, B2, A A
U/T1, V/IT2, W i
F7Z23P7 , , W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (12 bis 10) (12)
)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2,
F7z25p5 | U/T1, V/T2, W/T3 M4 | 12bisLS ) )
D
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2, " "
U/T1, V/T2, W/T3
F7727P5 , , W/ M5 2,5 (8 bis 6) ®)
D Starkstromkabel,
z. B.
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B, B2, 600-V-Vinyl-
F772011 | U/TL, V/T2, W/T3 M5 25 16 16 Starkstromkabel
’ (6 bis 4) ()
D
R/L1,S/L2, T/L3, ©, @1, @2, UTL,V/T2, | 4.0 bi 25 25
W/T3 6 ObisS0 T (4bis2) @)
F722015 10
BI, B2 M5 25 (8 bis 6) .
. 25 25
D M6 4,0 bis 5,0 @ @
R/LL,S/L2, T3, ©, @1, @2, UTLV/T2, | M3 | 9.0bis 100 25 bis 35 25
W/T3 ’ g (3 bis 2) 3)
F772018 10
BI, B2 M5 25 (8 bis 6) .
. 25 25
D M6 4,0 bis 5,0 @ @
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1, U/TI, V/T2, MS 9.0 bis 10.0 25 bis 35 25
W/T3,R1/L11, S1/L21, T1/L31 ’ ’ (3 bis 1) 3)
F772022 : 10 bis 16
®3 M6 4,0 bis 5,0 (8 bis 4) .
. 25 bis 35 25
D M8 9,0 bis 10,0 (@ bis2) @
R/L1, S/L2, /L3, ©, ®1U/T1, M8 | 9.0bis 100 50 50
V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 i (1 bis 1/0) )
F772030 . 10 bis 16
3 M6 4,0 bis 5,0 (8 bis 4) -
. 25 bis 35 25
D M8 9,0 bis 10,0 (@ bis2) @




Tabelle 2.1 Leiterquerschnitte — 200-V-Klasse

Frequenz- Klem- A Mbgliche Empfohlene
umrichter- Klemmensvmbol men- drehI;IZlggnSént Leiter- Leiter- Kabelt
modell ym schrau- (Nm) querschnitte querschnitte yP
CIMR-O ben mm? (AWG) | mm? (AWG)
R/LI, S/L2, TIL3, ©, @1 U/TI, MI0 | 176bis225 | T0bis9s 70
V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 OPIES (210 bis 4/0) (2/0)
: 6bis 16
M8 | 88bis1038 4 -
F172037 ®3 (10bis 4)
Q MI0 | 17.6bis22.5 (325bti’;5238) (325)
o1, A2 Me | 13bisia | IS bRE i
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1 U/TI, MI10 | 17.6 bis 22.5 95 5
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L.21, T1/L31 ’ ’ (3/0 bis 4/0) (3/0)
: 6bis 16
M8 | 88bis1038 4 -
F722045 @3 (10 bis 4)
@ MI0 | 17,6 bis 22,5 (slobti);szzg) (58
o1, A2 Me | L3bisig | SebRE {8
: 50 bis 95 50 x 2P
R/LL, S/L2, T/IL3, ©, @1 MI2 | 314bis392 | Jopan) | (10 x 2P)
U/TI, V/T2, W/T3, RI/L11, SUL21, TI/L3T | MI0 | 17,6 bis 22,5 (j/‘g)) (f/%)
F722055 | @3 M8 | 88bis1038 (1?) bis 72‘/]0) -
: 35bis 95 30
Q MI0 | 176bis225 | B0 i)
o1, A2 Me | L3bisia | SebRE {8
: 95 bis 122 95 x 2P
RILL SL2, T3, ©, @1 MIZ | LABSI2 | Globis250) | I0x2P) | g e
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 MIO | 176bis225 | (5 o 0 (39%122}1’,) 600 Z\-}%inyl
- tarkstromkabel
F722075 | @3 M8 8,8 bis 10,8 (1%%‘;72%) - Starkstromkabe
: 95 bis 185 95
& MIO | 17.6b1 225 | 3/ bis 400) (3/0)
o1, A2 ME | L3bisiga | SebRE {8
150bis 185 | 150 x 2P
R/LL, S/L2, T/IL3, ©, @1 MI2 314 bis 392 (250 bis 400) | (250 x 2P)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, TI/L31 aos i | @
F772000 | @3 M8 | 88bis1038 (1?) bis 72‘/]0) -
: 70 bis 150 70 x 2P
D MI2 1 3LAbIS39.2 1 00 bis300) | (2/0 x 2P)
o1, A2 ME | L3bisiga | SebRE {8
240 x 2P oder
240 bis 300 50 x 4P
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1 (350 bis 600) | (350 x 2P
. oder 1/0 x 2P)
MI2 | 314bis39,2 N
U/T1, V/T2, W/T3, RI/LIL, SI/L21, TI/L31 Gooms 300) | (300 3B wder
F722110 1/0 x 4P)
@3 M8 8,8 bis 10,8 (1% t{)iiss 7290) -
@ MI12 | 314bis39,2 (;(5)8) (;(5)8 . %g)
o1, A2 Ma | 13bisld | oot ()

* Die angegebenen Leiterquerschnitte gelten fiir Kupferkabel bei 75 °C.




Tabelle 2.2 Leiterquerschnitte — 400-V-Klasse

Frequenz- Klem- Anzugs- Mégliche Empfohlene
umrichter- Kl bol men- dreh g Leiter- Leiter- .
modell CMmENSymoo schrau- | ¢ (Efxglem querschnitte | querschnitte abeltyp
CIMR-O0 ben mm? (AWG) | mm? (AWG)
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, L Sbia 2
: ,5 bis ,
F7740P4 IéTl, V/TZ, W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (14 bis 10) (14)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, Sbisd
T1, V/T2, W/T ; 5 bis ,
F7Z40P7 lé , VIT2, W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (13 bis 10) (12)
R/LL, S/L2, T3, ©, @1, ®2,B1, B2, L Sbisa 25
T1, V/T2, W/T3 ~ 5 bis .
F7Z41P5 Ué , VIT2, M4 12bis 1,5 (14 bis 10) (14)
R/LIL, S/L2, T/L3, @, @1, @2, BI, B2, S bis 4 )s
1 »J DIS 5
F7Z42P2 [é;Tl, V/T2, W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (14 bis 10) (14)
R/LL, S/L2, TIL3, ©, @1, @2, Bl, B2, ' f42
F7za3p7 | U/T1, V/T2, W/T3 M4 1.2 bis 1.5 12‘15be54 (12)
O ( is 10) 25
(14)
R/LL, S/L2, TIL3, @, @1, @2, BI, B2, ' f42
F7za4po | U/T1, V/T2, W/T3 M4 1.2bis 1.5 12‘15be54 (12)
O ( is 10) 25
(14)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, BI, B2, m;} " 142
Frzasps | Y/TL V/T2, W/T3 M4 1.2 bis 1,5 (12 bis 10) 12
@ 2,5 bis 4 2,5
(14 bis 10) (14)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, ®1, @2, B1, B2, 160 160 Starkstromkabel
F7za7ps | Y/TL V/T2, W/T3 M4 1,2 bis 1,5 (19 19 Z2B.
@ 4 4 600-V-Vinyl-
(12 bis 10) (12) Starkstromkabel
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, 10
Fz4011 | U/TL, V/T2, W/T3 M5 ”s 6 bis 10 ®)
o g (10 bis 6) ¢
(10)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, B1, B2, M5 25 10 10
Frz4015 | U/T1, V/T2, W/T3 (8bis 6) ®
O M5 2,5 6bis 10 6
(M6) | (4,0 bis 5,0) (10 bis 6) (10)
R/L1, S/L2, T/L3, ©, @1, @2, UTLV/T2, | y 40bi 10 bis 35 10
W/T3 6 0bis 5,0 (8 bis 2) @®)
F724018 10 10
BI,B2 M5 2,5 ® ®
. 10 bis 16 10
@ M6 4,0 bis 5,0 (8 bis 4) ®
R/LL, /L2, T3, ©, @1, @3, UTL VT2, | 4.0 bis 5.0 16 16
F7z4002 | W/T3,RI/L11, SI/L21, TI/L31 (6 bis 4) (6)
) 16 bis 25 16
D M8 9,0 bis 10,0 6 bis2) ©
R/LLSL2, T3, ©, ®1, @3, UTL VT2, | v | 40bis5.0 25 25
F7z4030 | W/T3, R1/L11, S1/L.21, T1/L31 ’ ’ “ ®
) 25 bis 35 25
D M8 9,0 bis 10,0 @ bis2) @
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, U/T1, V/T2, W/ M8 9.0 bis 10.0 25 bis 50 35
T3, RI/L11, S1/L21, T1/L31 ’ ’ (4 bis 1/0) 2
F7Z4037 . 10 bis 16
®3 M6 4,0 bis 5,0 (8 bis 4) .
) 25 bis 35 25
D M8 9,0 bis 10,0 @ bis2) @




Tabelle 2.2 Leiterquerschnitte — 400-V-Klasse

Frequenz- Klem- s l\/iég_liche ErrE)f_ohlene
umrichter- men- a eiter- eiter-
modell el schrau- drelzﬁglr?ent querschnitte | querschnitte Kabeltyp
CIMR-O ben mm? (AWG) | mm? (AWG)
R/LL, S/L2, T/L3, ©, @1, U/T1, V/T2, W/ M8 9.0 bis 10.0 35 bis 50 35
T3, RI/L1L, SI/L21, TI/L31 ’ ’ (2 bis 1/0) @
F1z4045 | @3 M6 | 40bis50 l(g ois }‘)6 ;
@ MS | 9.0bis 10,0 Z(Z Ei: 3)5 (245)
R/L1, S/L2, T/L3, @, @1, U/T1, V/T2, M8 9.0 bis 10.0 50 50
W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 ’ ’ (1 bis 1/0) (1)
F1Z4055 | s Mo | 40bisS0 | (oo S -
@ MS$ 9,0 bis 10,0 2(2 gli: 3)5 (245)
: 70 bis 95 70
R/LL, /L2, TIL3, ©, @1 MIO | 314bis392 | it /0)
UITI, VT2, WIT3, RILIL SIL2L TUL3TL | MI0 | 17.6bis225 | e o0 it
F7Z4075 | @3 M8 | 88bis1038 (%’ b 461) ;
@ MI10 | 31,4bis39.2 (325b?;5238) (325)
/11, A200/,2200, A400/,2400 bi 0.5 bis 4 L3
i, 12200, | M4 1,3bis 1,4 (20 bis 10) (16)
: 95 95
R/LL, S/L2, TIL3, ©, @1 MIO | 314bis39.2 | (301,55 410 (4/0)
: 95 95
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, T1/L31 MIO | 17668225 | (30 0m40) o)
F724090 | @3 MS 8,8 bis 10,8 l(g gliz }06 -
. 50 bis 95 50 Starkstromkabel,
@ Mo | 31abis302 | 40500 O trom
- 600-V-Vinyl-
v11, A200/2200, A400/,2400 M4 | 13bista | GOS0 a8 Starkstromkabel
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1 . 50 bis 95 50 x 2P
MIO | 314bis392 1 1o bis4/0) | (1/0 x 2P)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/LI1, SI/L21, TI/L31
) 10 bis 70
F7Z4110 ®3 M8 8,8 bis 10,8 (8 bis 2/0) -
) 70 bis 150 70
@ Miz | 314bis302 | A0S 10 o)
/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 1,3 bis 1,4 0.5 bis 4 13
/1, 1 > 1 ,3 bis 1, (20 bis 10) (16)
95 95 x 2P
R/LL, S/L2, T/L3, @, @1 _ (3/0bis4/0) | (3/0 x 2P)
MIO- | 314bis 39,2 e o 75 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L31 @obisa) | (oxp)
FIZ4132 | @3 M8 | 8.8bis 108 é%?ész?g) .
) 95 bis 150 95
D MIZ 1 31L4bis 3921 (40 bis 300) (4/0)
/11, A200/,2200, A400/,2400 M4 13 bis 1,4 0.5 bis 4 13
/1, 1 > 1 ,3 bis 1, (20 bis 10) (16)
95 bis 185 95 x 2P
R/LI, S/L2, T/L3, ©, @1 Uiz | 314biz0, | (4Obis400) | @0x2P)
U/T1, V/T2, W/T3, RI/LIL, SI/L21, TI/L31 TR oshis 18 3% 2P
, VIT2, . . . (3/0bis 400) | (3/0 x 2P)
FIZ4160 | @3 M| ssbis108 | (4P -
: 50 bis 150 50 x 2P
&) MIZ 1 314bis39.2 1 (1i0bi300) | (1/0 x 2P)
/11, A200/,2200, A400/2400 Me | 13bisld | P0G 0D




Tabelle 2.2 Leiterquerschnitte — 400-V-Klasse

Frequenz- Klem- s Niég_liche Eng)f_ohlene
umrichter- men- a eiter- eiter-
modell el schrau- drelzrﬁ;r?ent querschnitte | querschnitte Kabeltyp
CIMR-O ben mm? (AWG) | mm? (AWG)
150 x 2P
R/L1, S/L2, T/L3 (300  2)
120 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L33 (250  2P)
. 95 bis 300
M16 78,4 bis 98 : 300 x 2P
174185 ©, @1 1S (4/0bis 600) | (600 x 2P)
@3 -
95 x 2P
& (3/0 x 2P
) 0,5 bis 4 1,5
t/11, A200/2200, A400/,2400 M4 1,3 bis 1,4 20 bis 10) (18)
240 x 2P
R/LI, S/L2, T/L3 (500  2P)
240 x 2P
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L33 (400 x 2P)
. 95 bis 300
M16 78,4 bis 98 . 120x 4P | Starkstromkabel,
124220 ©, @1 1S (4/0bis 600) | (250 « 4P) arkstromkabe
®3 - 600-V-Vinyl-
Starkstromkabel
@ 120 x 2P
(250 x 2P)
) 0,5 bis 4 1,5
t/11, A200/2200, A400/,2400 M4 1,3 bis 1,4 (20 bis 10) (18)
R/LI, S/L2, T/L3 120 x 4P
RI/L11, SI/L21, T1/L31 (250 x 4P)
120 x 4P
U/T1, V/T2, W/T3 N (410 4P)
M16 78,4 bis 98 1S 240 x 4P
przas0 | O @1 (#/0bis 600) | 400 x 4p)
@3 -
120 x 2P
S (250 x 2P
. 0,5 bis 4 15
t/11, A200/,2200, A400/;2400 M4 1,3 bis 1,4 20 bis 10) (18)

* Die angegebenen Leiterquerschnitte gelten fiir Kupferkabel bei 75 °C.

WICHTIG

Wihlen Sie den Leiterquerschnitt fiir den Leistungskreis so, dass der Spannungsabfall weniger als 2 %

der Nennspannung betragt. Der Spannungsabfall in der Leitung wird wie folgt berechnet:

Spannungsabfall in der Leitung (V) = /3 x Kabelwiderstand (W/km) x Kabellinge (m)

x Strom (A) x 107




.—l

€ Funktionen der Leistungsklemmen

Die Funktionen der Leistungsklemmen werden entsprechend der Klemmensymbole in Tabelle 2.3
zusammengefasst. Verdrahten Sie die Klemmen ordnungsgemaf fiir den gewiinschten Zweck.

Zweck Klemmensvmbol Modell: CIMR-F7ZzOOOO
y 200-V-Klasse 400-V-Kiasse
R/L1, S/L2, T/L3 20P4 bis 2110 40P4 bis 4300

Spannungsversorgung . .
RI1/L11, S1/L21, T1/L31 2022 bis 2110 4022 bis 4300
Frequenzumrichterausgénge | U/T1, V/T2, W/T3 20P4 bis 2110 40P4 bis 4300
Zwischenkreis-Klemmen @1, @ 20P4 bis 2110 40P4 bis 4300
Bremswiderstand-Anschluss | B1, B2 20P4 bis 2018 40P4 bis 4018
DC-Drossel-Anschluss @1, ®2 20P4 bis 2018 40P4 bis 4018
Anschluss fiir Bremseinheit | @3, © 2022 bis 2110 4022 bis 4300
Erdung D 20P4 bis 2110 40P4 bis 4300

Tabelle 2.3 Funktionen der Leistungsklemmen (200- und 400-V-Klasse)




€ Aufbau des Leistungsteiles

In Tabelle 2.4 ist der Aufbau des Leistungsteiles beschrieben

200-V-Klasse 400-V-Klasse
CIMR-F7Z20P4 bis 2018 CIMR-F7Z40P4 bis 4018
B1 B2 B1 B2
"”77'7'77”””’ ””””” | "77”””7’77” |
I I
@1 4 T T j ®1 4 T T :
@ZC\GY;; ! uim @2 ; um
RL1O—]| © RIL1o———| —°
sL26—l -+ 6 VM2 sn2é—— = @ VM2
3o & wira T3 6 w3
i
© e = 1 o ¢ = !
i ! i !
| - | S -
| Sg_annun ?éﬁ;let[m : : p_annun :
I
I i . I
3 ! i @ 0 :
CIMR-F7Z2022, 2030 CIMR-F7Z4022 bis 4055
@S @g
\7 e I o T T T T oo oo T T 7\
| T ! | T !
i i i i
R/L1 ! R/L1 s i
siL2 ¢ —@‘ um sz ¢ —@J1 um
TIL3 ® 1 ——6 VIT2 TIL3 & 1 L &Vvm2
RI/L1Y M T ! R1/L11 M T !
s1/L21 7 ——0 WIT3 s1/L21 0 WIT3
T1/L31 | ! T1L31 1 !
© ; = ! © o = i
I I
| I | | I |
| | | |
I I
I s |—{opann | I T i |
| | | |
L _._._ I e |
CIMR-F722037 bis 2110 CIMR-F7Z4075 bis 4300
#3 OF
[ Dy [ - T T T T
| ! i |
o ¢ ‘ o ] |
I I I « — I
R/L1 © * RIL1 ® h i
S/L2 @ urT sz o U1
;/153[ y ® L VIT2 TIL3 @ i - ——oV/T2
@
s121| w3 ://'L‘; Co 4 ——WIT3
i "g : T1/L31 16 U :
— | = |
e i ! » (1® __ 400/200 i !
A200/¢200 i A200/¢2200 M i
'Spannungs- Steuer- i [Spannungs-| Steuer- i
versorgung schaltungen ; A200/¢2 200 versorgung schaltungen| ;
L } ‘ }
| = Lo I

Tabelle 2.4 Aufbau des Leistungsteiles des Frequenzumrichters

Hinweis: Wenden Sie sich vor der Verwendung einer 12-Phasen-Gleichrichtung an Thre OYMC-Vertretung.




& Standard-Anschlussschemata

In Abb. 2.5 sind Standard-Anschlussschemata fiir Frequenzumrichter dargestellt. Diese sind fiir Frequenz-
umrichter der 200- und 400-V-Klasse identisch. Die Beschaltung héngt von der Frequenzumrichterleistung ab.

B CIMR-F7Z20P4 bis 2018 und
40P4 bis 4018

DC-Drossel
(optional)

Bremswiderstand-
gy Einheit (optional)

-0 -0-0-0-0

E_./ @ @1 @ B1 B2 ;
L1 Q@ piy um ©
L2—F—=—<_—Os12 o W

V2
L3_E_./ @ L3 W3 ©
3 Phasen, 200 V AC
(400 V AC)

!

!
@

il

L -

Vor dem Anschluss der DC-Drossel muss die Kurzschlussbriicke
entfernt werden.

~
=

B CIMR-F7Z2037 bis 2110

Bremswiderstand-
Einheit (optional)
0—© Bremseinheit
o (optional)
- 7 1
L @30
um ©
L2———+ i V2 M
B———Houns W S
3 Phasen, |
200V AC '

B CIMR-F7Z22022, 2030 und
4022 bis 4055

Bremswiderstand-
1 Einheit (optional)

. Bremseinheit

! (optional)
h
L—F= e i\
L2—E—=— A
B—E=—" o
3 Phasen, 200 V

AC (400 V AC)

Die DC-Drossel ist eingebaut.

B CIMR-F7Z4075 bis 4300

Bremswiderstand-
Einheit (optional)

Bremseinheit
(optional)

H— e i
L2—F—— I
L——= [ o— W
3 Phasen,
400 VAC ;

Die Steuerspannungsversorgung erfolgt bei allen Frequenzumrichtermodellen intern aus dem Zwischenkreis.

Abb. 2.5 Beschaltung der Leistungsklemmen




€ Verdrahtung der Leistungsklemmen

In diesem Abschnitt wird die Verdrahtung der Ein- und Ausgénge des Leistungskreises beschrieben.

B Verdrahtung der Spannungsversorgung

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise fiir die Spannungsversorgungseingénge.

Installation von Sicherungen

Zum Schutz des Frequenzumrichters wird die Verwendung von Halbleitersicherungen empfohlen, wie sie in
der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt sind.

_ Tabelle 2.5 Eingangssicherungen
Frequenz- Sicherung

umrichtertyp | Spannung (V) Strom (A) 12t (A%s)
20P4 240 10 12~25
20P7 240 10 12~25
21P5 240 15 23~55
22P2 240 20 34-98
23P7 240 30 82~220
25P5 240 40 220~610
27P5 240 60 290~1300
2011 240 80 450~5000
2015 240 100 1200~7200
2018 240 130 1800~7200
2022 240 150 870~16200
2030 240 180 1500~23000
2037 240 240 2100~19000
2045 240 300 2700~55000
2055 240 350 4000~55000
2075 240 450 7100~64000
2090 240 550 11000~64000
2110 240 600 13000~83000
40P4 480 5 6~55
40P7 480 5 6~55
41P5 480 10 10~55
42P2 480 10 18~55
43P7 480 15 34~72
44P0 480 20 50~570
45P5 480 25 100~570
47P5 480 30 100~640
4011 480 50 150~1300
4015 480 60 400~1800
4018 480 70 700~4100
4022 480 80 240~5800
4030 480 100 500~5800
4037 480 125 750~5800
4045 480 150 920~13000
4055 480 150 1500~13000
4075 480 250 3000~55000
4090 480 300 3800~55000
4110 480 350 5400~23000
4132 480 400 7900~64000
4160 480 450 14000~250000
4185 480 600 20000~250000
4220 480 700 34000~400000
4300 480 900 52000~920000




Installation eines Kompakt-Schutzschalters

Bei Anschluss der Netzeingangsklemmen (R/L1, S/L2 und T/L3) an die Spannungsversorgung unter
Verwendung eines Kompakt-Schutzschalters (MCCB) ist darauf zu achten, dass der Schutzschalter fiir den
Frequenzumrichter geeignet ist.

* Wihlen Sie einen Kompakt-Schutzschalter mit einem Bemessungsstrom des 1,5- bis 2-fachen des

Frequenzumrichter-Nennstroms.

* Bei der Zeitcharakteristik des Schutzschalters muss der Uberlastschutz des Frequenzumrichters beachtet
werden (eine Minute bei 150 % des Nennausgangsstroms).

Installation eines Fehlerstrom-Schutzschalters

Fiir den Ausgang des Frequenzumrichters werden hohe Taktfrequenzen verwendet, so dass ein hochfrequenter
Fehlerstrom erzeugt wird. Falls ein Fehlerstrom-Schutzschalter verwendet werden soll, wihlen Sie einen aus,
der nur bei einem Fehlerstrom auslost, der in einem fiir Menschen gefahrlichen Frequenzbereich liegt, nicht
aber bei hochfrequenten Erdschlussstromen.

* Ein spezieller Fehlerstrom-Schutzschalter fiir Frequenzumrichter muss eine Empfindlichkeit von
mindestens 30 mA pro Frequenzumrichter aufweisen.

» Bei Verwendung eines universellen Fehlerstrom-Schutzschalter muss dieser eine Empfindlichkeit von
mindestens 200 mA pro Frequenzumrichter und eine Auslosezeit von 0,1 s oder mehr aufweisen.

Installation eines Netzschiitzes

Wenn die Spannungsversorgung des Leistungskreises durch einen Steuerstromkreis abschaltbar ausgefiihrt
werden soll, kann hierfiir ein Schiitz verwendet werden.
Dabei ist Folgendes zu beachten:

+ Der Frequenzumrichter kann durch Offnen und SchlieBen des Netzschiitzes auf der Primirseite gestartet
und gestoppt werden. Hiufiges Offnen und SchlieBen des Netzschiitzes kann allerdings einen Ausfall des
Frequenzumrichters bewirken. Die Netzspannung darf nicht mehr als ein Mal pro Stunde eingeschaltet
werden.

* Wird der Frequenzumrichter iiber die digitale Bedienkonsole bedient, kann bei Wiederherstellen der
Spannungsversorgung nach einer Unterbrechung kein automatischer Anlauf erfolgen.

AnschlieBen der Eingangsspannungsversorgung an den Klemmenblock

Die Eingangsspannungsversorgung kann an die Klemmen mit den Bezeichnungen R, S und T am
Klemmenblock angeschlossen werden. Die Phasensequenz der Eingangsspannungsversorgung ist ohne
Bedeutung fiir die Ausgangsphasensequenz.

Installation einer AC-Drossel

Wenn der Frequenzumrichter an einen Transformator mit hoher Leistung (600 kW oder mehr) angeschlossen
wird oder ein Phasenschieber-Kondensator geschaltet wird, kann es zu einer Spannungserhdhung im
Eingangskreis kommen, wodurch der Frequenzumrichter ausfallt.

Um das zu verhindern, muss eine optionale AC-Drossel an der Eingangsseite des Frequenzumrichters oder
eine DC-Drossel an die Anschlussklemmen fiir die DC-Drossel angeschlossen werden.

Diese Malinahme verbessert auch den Leistungsfaktor auf der Spannungsversorgungsseite.

Installation eines Uberspannungsableiters

Verwenden Sie immer einen Uberspannungsableiter oder eine Diode, wenn induktive Lasten in der Nihe des
Frequenzumrichter geschaltet werden. Zu diesen induktiven Lasten gehoren Schiitze, elektromagnetische
Relais, Magnetventile, Magnetspulen und Magnetbremsen.



B Verdrahtung der Ausgangsseite des Leistungskreises

Beachten Sie bei der Verdrahtung der Ausgénge des Leistungskreises die folgenden Sicherheitshinweise.

Anschluss des Motors an den Frequenzumrichter
SchlieBen Sie die Motorkabel U, V und W an die entsprechenden Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 an.

Priifen Sie, ob der Motor mit dem Vorwiérts-Befehl auch vorwirts lauft. Falls der Motor beim Vorwérts-Befehl
riickwarts lauft, vertauschen Sie zwei der Anschliisse an den Ausgangsklemmen miteinander und schlie3en
Sie sie wieder an.

SchlieBen Sie die Versorgungsspannung niemals an die Ausgangsklemmen an

Schlielen Sie die Versorgungsspannung auf keinen Fall an die Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 an.
Wird an die Ausgangsklemmen Spannung angelegt, werden die internen Schaltungen des Frequenzumrichters
beschidigt.

Ausgangsklemmen diirfen niemals kurzgeschlossen oder geerdet werden

Wenn die Ausgangsklemmen mit bloen Hénden beriihrt werden oder die Ausgangsleiter in Kontakt mit dem
Frequenzumrichtergehduse kommen, kann dies zu einem elektrischen Schlag oder einer Erdung der Klemmen
fiihren. Das ist extrem gefahrlich! Schliefen Sie die Ausgangsleitungen auf keinen Fall kurz.

Verwenden Sie keinen Phasenschieber-Kondensator

SchlieBen Sie niemals einen Phasenschieber-Kondensator an einen Ausgangskreis an. Die Hochfrequenz-
Bauteile des Frequenzumrichterausgangs konnen iiberhitzen und beschédigt werden und andere Teile in Brand
setzen.

Verwenden Sie kein Schiitz im Ausgangskreis

Schalten Sie niemals ein Schiitz zwischen Frequenzumrichter und Motor, um den Motor iiber dieses ein- und
ausschalten zu konnen. Beim Einschalten des Schiitzes, wihrend der Frequenzumrichter in Betrieb ist, wird
ein hoher Einschaltstrom erzeugt, wodurch der Uberstromschutz des Frequenzumrichters ausgeldst wird.

Wenn Sie ein Schiitz im Ausgangskreis verwenden, um beispielsweise zwischen zwei Motoren umschalten zu
konnen, muss vor Betdtigung des Schiitzes der Frequenzumrichterausgang ausgeschaltet werden.

Installation eines Uberlastrelais (Thermorelais) als Motorschutz

Diese Frequenzumrichter verfiigen iiber einen elektronischen Uberhitzungsschutz, um den Motor vor einer
Uberhitzung zu schiitzen. Sind jedoch mehrere Motoren oder ein mehrpoliger Motor an einen
Frequenzumrichter angeschlossen, muss ein thermisches Uberlastrelais zwischen Frequenzumrichter und
Motor geschaltet und die Motorschutzfunktion des Frequenzumrichters deaktiviert werden (L1-01 = 0). Die
Steuerschaltung muss in diesem Fall so ausgelegt werden, dass der Arbeitskontakt des Uberlast-Thermorelais
das Schiitz im Eingangsstromkreis ausschaltet.

Kabelldnge zwischen Frequenzumrichter und Motor

Bei einem langen Kabel zwischen Frequenzumrichter und Motor kommt es zu einer Zunahme des
hochfrequenten Leckstroms und damit zu einer Zunahme des Frequenzumrichter-Ausgangsstroms. Dies kann
Peripheriegerite beeinflussen. Durch Anpassung der in C6-01 und C6-02 eingestellten Taktfrequenz an die
Kabellinge gemalB Tabelle 2.6 konnen Sie dies verhindern. (Einzelheiten finden Sie in Kapitel 5,
Anwenderparameter.)

Tabelle 2.6 Kabellange zwischen Frequenzumrichter und Motor

Kabellange max. 50 m max. 100 m Uber 100 m
Taktfrequenz max. 15 kHz max. 10 kHz max. 5 kHz




B Verdrahtung der Erdung

Beachten Sie bei der Verdrahtung des Erdungsleiters die folgenden Sicherheitshinweise.

* SchlieBen Sie die Erdungsklemme eines Frequenzumrichters immer gemif den ortlichen Bestimmungen
an. In jedem Fall muss der Erdungswiderstand bei einem 200-V-Frequenzumrichter weniger als 100 € und
bei einem 400-V-Frequenzumrichter weniger als 10 Q betragen.

e Verwenden Sie den Erdungsleiter nicht noch fiir andere Gerite, wie z.B. Schweilgerdte oder
Elektrowerkzeuge.

* Verwenden Sie stets einen Erdungsleiter, der den technischen Normen fiir Elektrogerite entspricht, und
halten Sie die Lange des Erdungsleiters so kurz wie moglich.
Durch den Frequenzumrichter flieBt ein Leckstrom. Wenn der Abstand zwischen der Erdungselektrode
und der Erdungsklemme zu groB ist, wird das Potenzial an der Erdungsklemme des Frequenzumrichters
instabil.

* Bei Einsatz von mehr als einem Frequenzumrichter miissen Sie darauf achten, dass der Erdungsleiter keine
Schleife bildet.

O X

OK Nicht

1 J zulassig \M

Abb. 2.6 Verdrahtung der Erdung

B Anschluss eines an der Riickseite des Frequenzumrichters installierten
Bremswiderstands

An die Riickseite von Frequenzumrichtern der 200- und 400-V-Klasse mit 0,4 bis 11 kW Ausgangsleistung
kann ein Bremswiderstand montiert werden. Bei Verwendung eines solchen Widerstands kann der interne
Bremswiderstandiiberhitzungsschutz aktiviert werden (siehe nachstehende Tabelle).

Schlielen Sie den Bremswiderstand wie in Abb. 2.7 gezeigt an.

L8-01 (Schutzauswahl fiir den internen DC-Bremswiderstand) | 1 (Uberhitzungsschutz aktiviert)

L3-04 (Blockierschutzauswahl bei Verzogerung) 0 (Blockierschutz deaktiviert)
(Wihlen Sie eine dieser Einstellungen aus.)

3 (Blockierschutz mit Bremswiderstand aktiviert)

Frequenz-

k Bremswiderstand
umrichter

Abb. 2.7 Anschluss des Bremswiderstands

A
~ - . .
- Der Anschluss des Bremswiderstands erfolgt an den Klemmen B1 und B2. Der Bremswiderstand darf
® keineswegs an andere Klemmen angeschlossen werden, da andernfalls der Widerstand und andere
WICHTIG Komponenten beschiadigt werden kdnnen.

y 2




B Anschluss einer Bremswiderstandeinheit (LKEB) und einer Bremseinheit (CDBR)

Schlielen Sie eine Bremswiderstandeinheit und eine Bremseinheit wie in 4bb. 2.8 gezeigt an den Frequenz-
umrichter an. In dieser Konfiguration muss der interne Bremswiderstandiiberhitzungsschutz deaktiviert
werden (sieche nachstehende Tabelle).

L8-01 (Schutzauswabhl fiir den internen DC-Bremswiderstand) 0 (Uberhitzungsschutz deaktiviert)

L3-04 (Blockierschutzauswahl bei Verzogerung) 0 (Blockierschutz deaktiviert)
(Wihlen Sie eine dieser Einstellungen aus.)

3 (Blockierschutz mit Bremswiderstand aktiviert)

Ist L3-04 auf 1 gesetzt (d. h. der Blockierschutz bei Verzogerung ist aktiviert), funktioniert die Bremswider-
standeinheit nicht ordnungsgemal. Dadurch ist die Verzogerungszeit moglicherweise langer als eingestellt
(C1-02/04/06/08).

Um die Bremseinheit/den Bremswiderstand vor Uberhitzung zu schiitzen, legen Sie den Steuerstromkreis so
aus, dass die thermischen Uberlast-Relaiskontakte der Gerite die Versorgungsspannung zum
Frequenzumrichter ausschalten, wie in Abb. 2.8 gezeigt.

Frequenzumrichter der 200- und 400-V-Klasse mit 0,4 bis 18,5 kW Ausgangsleistung

Bremswiderstandeinheit (LKEB)

B1
Q Kontakt des
Frequenz- .
mrichter thermischen
umrichte d Uberlastrelais
B2

Frequenzumrichter der 200- und 400-V-Klasse ab 22 kW Ausgangsleistung

CDBR Bremseinheit Bremswiderstandeinheit (LKEB)

C

Kontakt des thermischen
Uberlastrelais

Frequenz-
umrichter
C

Kontakt des thermischen
Uberlastrelais

Abb. 2.8 Anschluss von Bremswiderstand und Bremseinheit



Parallelschaltung von Bremseinheiten

Bei Parallelschaltung von zwei oder mehr Bremseinheiten verwenden Sie das Verdrahtungsschema und die
Jumper-Einstellungen, wie sie in Abb. 2.9 gezeigt werden. Der Jumper dient zur Auswahl, ob eine
Bremseinheit ein ,,Master oder ein ,,Slave™ sein soll. Setzen sie den Jumper bei der ersten Bremseinheit
immer auf ,,Master* und bei allen weiteren Bremseinheiten auf ,,Slave* (d. h. ab der zweiten Bremseinheit).

@ L
A d Kontakt des thermischen ® Kontakt des thermischen Kontakt des thermischen
Uberlastrelais Uberlastrelais Uberlastrelais
b3 . 1 2 1 2
Brems- Brems-
Brems- widerstand- widerstand-
widerstand- einheit einheit
einheit (LKEB) (LKEB) 2
(LKEB)
B P B P B
o0 o bl D o0 g Bl D SAY
MASTER MASTER
Frequenz- _ O O
. ., O
umrichter 53
oy}
°-° SLAVE SLAVE
1 Bremseinheit 2 Bremseinheit 3
1 5 1 5
P I P
2 ) 2 6y 2 6

Bremseinheit 1 IB 14 \I3 $4 I3 14
Kontakt des thermischen Kontakt des thermischen Kontakt des thermischen
Uberlastrelais Uberlastrelais Uberlastrelais

Abb. 2.9 Parallelschaltung von Bremseinheiten
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erdrahtung der Steuerklemmen

€ Leiterquerschnitte

Fiir eine Fernbedienung mittels analoger Signale darf die Lange des Kabels zwischen analoger Bedienkonsole
bzw. einer anderen Quelle von analogen Steuersignalen und dem Frequenzumrichter nicht mehr als 50 m
betragen. Dariiber hinaus miissen die Kabel von Netzspannungsleitungen oder anderen Steuerleitungen
getrennt verlegt werden, um induktive Stérungen zu vermeiden.

Bei Einstellung von Frequenzen durch eine externe Sollwertquelle (statt {iber eine digitale Bedienkonsole)
miissen abgeschirmte, paarweise verdrillte Kabel verwendet werden und die Abschirmung mit der
grofftmoglichen Kontaktfliche geerdet werden.

In Tabelle 2.7 sind die Klemmennummern und entsprechend geeignete Leiterquerschnitte aufgefiihrt.

Tabelle 2.7 Klemmennummern und Leiterquerschnitte (fiir alle Modelle identisch)

Maogliche | Empfohlene
Klemmen- Anzugs- Leiter- Leiter-
Klemmen schrauben drehrﬁoment querschnitte | querschnitte Kabeltyp
(Nm) | m2 (AwG) | mm? (AWG)
FM, AC, AM, SC, SP,
SN, Al, A2, +V, -V, S1, Volldraht*?:
M3, M4, M5, M6 Phoenix 0,5 bis 1,5 (18) verdrilltes Kabel !
MP, RP, R+, R-, S+, S-, (26 bis 14) * Abgeschirmtes, Polyethylen-
G isoliertes Vinylschlauchkabel
. 0,5 bis 2,5 1
E (G) M3,5 0.8bis 10| 04 Ty 12

* 1. Verwenden Sie zum Anschluss eines externen Frequenzsollwertgebers abgeschirmte Kabel mit paarweise verdrillte Adern.

* 2. Wir empfehlen an Signalleitungen die Verwendung von geraden, 16tfreien Aderendhiilsen, um die Verdrahtung zu vereinfachen und die Zuverlassigkeit
zu verbessern.

W Gerade, lotfreie Aderendhiilsen fiir Signalleitungen

Modelle und Grdéfien von geraden, 16tfreien Aderendhiilsen sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.
Tabelle 2.8 GréRen von geraden, I6tfreien Aderendhiilsen

Leiterquerschnitt
Produktbezeichnun d1 d2 L Hersteller
in mm? (AWG) ¢
0,25 (24) AI10.25-8YE 0,8 2 12,5
0,5 (20) A10.5 - SWH 1,1 2,5 14
0,75 (18) AI0.75 - 8GY 1,3 2,8 14 Phoenix Contact
1,25 (16) Al 1.5 - 8BK 1,8 3.4 14
2 (14) Al 2.5-8BU 2,3 4,2 14
R
IS
1S
=
1 E
¥
-

e

Abb. 2.10 GréRRen von geraden, I6tfreien Aderendhiilsen



B Verdrahtungsmethode
Verwenden Sie folgendes Verfahren zum Anschluss von Dréhten an den Klemmenblock.

1. Losen Sie die Klemmenschrauben mit einem passenden Schlitzschraubendreher.
2. Fiihren Sie die Drihte von unten in den Klemmenblock ein.

3. Ziehen Sie die Klemmenschrauben fest an.

Schraubendreher Schraubendreherklinge

Steuerstromkreis-
Klemmenblock

J@|@|@/l D

Isolieren Sie das

Drahtende auf

7 mm Lange ab, !—Fl—l L JL |

;gff?;:elne I ™ Lotfreie Aderendhiilse oder max. 3,5 mm
Aderendhllse Draht nicht verloteter Drant Klingenstarke: max. 0,6 mm

verwendet wird.

Abb. 2.11 Anschluss von Drahten an den Klemmenblock




€4 Funktionen der Steuerklemmen

Die Funktionen der Steuerklemmen sind in Tabelle 2.9 aufgefiihrt. Verwenden Sie alle Klemmen bestim-

mungsgemal.
Tabelle 2.9 Steuerklemmen mit Standardeinstellungen
Be-
Typ | zeich- Signalbezeichnung Funktion Signalspezifikation
nung
S1 | Vorwirts-Start/Stopp-Befehl | Vorwérts-Start bei EIN, Stopp bei AUS.
S2 | Riickwirts-Start/Stopp-Befehl | Riickwiarts-Start bei EIN, Stopp bei AUS.
S3 | Externer Fehlereingang ™! Fehler bei EIN.
S4 | Fehler-Riicksetzung Riicksetzung bei EIN. Funktionen 24V DC, 8 mA
g5 | Festdrehzahlsollwert Bit 0"! | Hilfsfrequenzsollwert w.erden durch die | Optokoppler
(Haupt-/Hilfsschalter) bei EIN. Einstellungen
Digitale i m F m H1-01 bis H1-05
Eingangs- ] nstellung von Festreh- 5
signale S6 | Festdrehzahlsollwert Bit 1 Zahlsollwert 2 bei EIN. ausgewdhlt.
S7 | Jog-Frequenzsollwert*1 Jog-Frequenz bei EIN.
Digitaleingangs- -
SC - -
Bezugspotenzial
SN | Digitaleingang Neutral - -
Sp Digitaleingangs- +24 V DC Spannungsversorgung fiir 24 V DC, max. 250 mA™?2
Spannungsversorgung Digitaleingdnge
15-V-Versorgungsspannung fiir analoge 15V
+ V-
V. |15-V-Ausgang Sollwerte (Strom max. 20 mA)
-15-V-Versorgungsspannung fiir analoge -15V
v 15-V-Ausgang Sollwerte (Strom max. 20 mA)
Al | Frequenzsollwert -10 bis +10 V/100 % -10 bis +10 V (20 k)
Cman | oy | Multifunktions- 4 bis 20 mA/100 % SV‘:I‘III“‘H‘I’;‘:;‘S‘SEIH 4 bis 20 mA (250 Q)
. : _ s + ) - 1S +
signale Analogeingang 10 bis +10 V/100 % stellung H3-09. 10 bis +10 V (20 kQ)
Bezugspotenzial fiir analogen
AC - -
Sollwert
Abschirmung,
E (G) | Anschlusspunkt fiir optionale - -
Erdungsleiter
Ml .
START aktiv . .
(1 SchlieBerkontakt) Betrieb bei EIN.
M2
Relaiskontakte
EIN, Al - .
M3 wenn . USEANES Multifunktions- | Kontaktbelastbarkeit:
Nulldrehzahl frequenz bei oder unter ; 1 A bei 250 V AC
4 Nulldrehzahlpegel Kontaktausginge | max. “l N
Sequenz- M (b2-01). max. 1 A bei 30 VDC™
ausgangs-
signale M5 EIN, wenn innerhalb
Frequenziibereinstimmung +2 Hz der eingestellten
M6 Frequenz.
MA Relaiskontakte
MB | Auseanesfehlersional Fehler bei MA und MC geschlossen. Kontaktbelastbarkeit:
usgangsichicrsigna Fehler bei MB und MC gebftnet. max. 1 A bei 250 V AC
MC max. 1 A bei 30 VDC"3




Tabelle 2.9 Steuerklemmen mit Standardeinstellungen

Be-
Typ | zeich- Signalbezeichnung Funktion Signalspezifikation
nung
Multifunktions-Analog- 0 bis 1.0 V. 10V Multifunktions-
FM entspricht 100 % der
ausgang (Ausgangsfrequenz) A f Analogausgang 1
usgangstrequenz max. -10 bis +10 V, £5 %
Analoge AC Analogausgangs- B max. 2 mA
Ausgangs- Bezugspotential
el )
signale 0bis 10V, 10V 4 bis 20 mA
Multifunktions-Analog- entspricht 200 % des Multifunktions- Stromausgang
AM .
ausgang (Motorstrom) Frequenzumrichter- Analogausgang 2
Nennstroms
0 bis 32 kHz (3 kQ)
RP Impulseingang*4 H6-01 (Frequenzsollwerteingang) H-Pegel-Spannung:
Tmpuls- 3,5bis 13,2V
FA 0 bis 32 kHz
MP | Impulsfolgeausgang H6-06 (Ausgangsfrequenz) +15-V-Ausgang V
2,2kQ)
R+ | MEMOBUS- Differenzialeingang,
R- | Kommunikationseingang Fiir Zweidraht-RS-485: Optokopplerisolierung
RS-485/ ie R- - i . o
S S+ | MEMOBUS- R+ und S+ sowie R- und S- kurzschlieB3en. Differenzialeingang,
S- | Kommunikationsausgang Optokopplerisolierung
IG | Signal-Bezugspotential - -

* 1. In der Tabelle sind die Standardeinstellungen fiir die Klemmen S3 bis S7 angegeben. Bei einer Dreidraht-Ansteuerung sind die Standardeinstellungen:
Dreidraht-Ansteuerung fiir S5, Festdrehzahlsollwert Bit 1 fiir S6 und Festdrehzahlsollwert Bit 2 fiir S7.

* 2. Verwenden Sie diese Versorgungsspannung nicht zur Versorgung von externen Geréten.

* 3. Bei Ansteuerung einer Blindlast, wie z. B. einer Relaisspule mit DC-Spannungsversorgung, muss stets eine Freilaufdiode geschaltet werden
(siehe 4bb. 2.12).
* 4. Die Impulseingangsspezifikationen sind in der folgenden Tabelle angegeben.

L-Pegel-Spannung 0,0 bis 0,8 V
H-Pegel-Spannung 3,5bis 13,2V

Tastverhéltnis 30 % bis 70 %
Impulsfrequenz 0 bis 32 kHz
Freydiode
|
t—¢>—;—‘ i Die Nennspannung der Freilauf-
Externe Spannungsversorgung: Spule TN ! diode muss mindestens so hoch
max. 30 V DC T max. 1 A «-----"1 / 1 wie die Spannung im Steuer-
. I . .
al | stromkreis sein.

Abb. 2.12 Zwischenschaltung der Freilaufdiode




® Jumperblock CN15 und DIP-Schalterblock S1
In diesem Abschnitt werden die Funktion des Jumperblocks CN15 und des DIP-Schalterblocks S1 beschrieben.

Chi s Auswahl Strom-/Spannungsausgang fiir Analogausgang FM
Cr2 - Auswahl Strom-/Spannungsausgang flir Analogausgang AM

M=), Abschlusswiderstand RS422/485-Schnittstelle
+mF Auswahl Strom-/Spannungseingang flr Analogeingang A2

Abb. 2.13 Jumperblock CN15 und DIP-Schalterblock S1
Die folgende Tabelle enthilt Angaben zur Funktion des Jumperblocks CN15 und des DIP-Schalterblocks S1.

Tabelle 2.10 Einstellungen des Jumperblocks CN15 und des DIP-Schalterblocks S1

Schalter/

Funktion Einstellung
Jumper

AUS: Kein Abschlusswiderstand
EIN: Abschlusswiderstand von 110 kQ

V: 0 bis 10 V (Eingangswiderstand: 20 kQ)
I: 4 bis 20 mA (Eingangswiderstand: 250 Q)

S1-1 RS-485/422-Abschlusswiderstand

S1-2 | Eingangsart fiir Analogeingang A2

CN15- | Schalter fiir Strom/Spannung iiber I: Stromausgang

CH1 Multifunktions-Analogausgang FM V: Spannungsausgang
CN15- | Schalter fiir Strom/Spannung iiber I: Stromausgang

CH2 | Multifunktions-Analogausgang AM V: Spannungsausgang




B NPN/PNP-Eingangsbetriebsart

Die FEingangsklemmenlogik kann zwischen NPN-Betriebsart (0 V Bezugspunkt) und PNP-Betriebsart
(+24 V Bezugspunkt) durch Verwenden der Klemmen SN, SC und SP gewdhlt werden. Eine externe
Spannungsversorgung wird ebenfalls unterstiitzt, wodurch mehr Auswahl bei den Signaleingangsmethoden
geboten wird.

Tabelle 2.11 NPN/PNP-Betriebsart und Eingangssignale

Interne Spannungsversorgung — NPN-Betriebsart Externe Spannungsversorgung — NPN-Betriebsart

51 Yaz[| 51 2 =14l

52 2=l 52 YAzl

o~

J € ‘ 1 L 5C

= IP24V (+24V = P24V (+24V.
. (240 Externe Spannungs- & T (249
‘ versorgung 24 V DC ‘

Interne Spannungsversorgung — PNP-Betriebsart Externe Spannungsversorgung — PNP-Betriebsart

| T |
4% 51 ¥*§(: S §*3<:

-+ 52 %*ﬁ(: 4! 52 ¥*§gi

Externe
N Spannungs- — SN
versorgung J
5 24V DC 4

= |P24V (+24V) T P24V (+24V)

SP SP




€ Beschaltung der Steuerklemmen

In Abb. 2.14 ist die Beschaltung der Steuerklemmen des Frequenzumrichters dargestellt.

Multifunktions-
Kontakt-
eingange
(Werksein-
stellung)

Vorwarts Start/Stopp

Varispeed F7
CIMR-F7Z47P5

Ruckwarts Start/Stopp

Externer Fehler

Fehler-Ricksetzung

Festdrehzahl Bit 0

Festdrehzahl Bit 1

Jog-Frequenz-Auswahl

Abschir-
mungs-
klemme

RP Impulseingang

Analogeingang-
Einstellung

?9 [Werkseinstellung:
Frequenzsollwerteingang]

0 bis 32kHz
Analogeingangs-Spannungs-
versorgung, +15V, 20 mA

MB Fehler-Kontaktausgang
max.250V AC, 1 A
MC . max. 30VDC,1A

M1 *  Kontaktausgang 1
(Werkseinstellung:
In Betrieb)

Kontaktausgang 2
(Werkseinstellung:
Nulldrehzahl)

Kontaktausgang 3
(Werkseinstellung:
Frequenz-

Uibereinstimmung)

Abschir-
mungs-
klemme |

[
2ka 3 0bis 10V 2ke | | A1 Analogeingang 1:
< Y | | O—— Master-Frequenzsollwert
1 2 Lo | -10 bis +10V (20 kQ)
[ X Multifunktions-Analogeingang 2:
ibEZO mi — J $ A, [Werkseinstellung: Frequenz-
pl p | | ‘ Offset] 4 bis 20mA (250 Q)]
[ AC
v T
Lo [ % ov
Lol -V Analogeingang-Spannungs-
T 7 versorgung -15'V, 20 mA
~ I
Abschluss-
—~ ‘ widerstand
| " R+
| £ |
| ‘P . R-
MEMOBUS- | T
Kommunikation || L S+
RS-485/422 T : T 7
-
I A
LT

9Y Y9 ®@

—
——— Abgeschirmte
—t— Kabel

—

“

Abgeschirmte, paarweise
verdrillte Drahte

Abb. 2.14 Beschaltung der Steuerklemmen

Multifunktions-
Kontakt-Ausgang
max. 250V AC, 1 A
max. 30VDC,1A

_ (Werkseinstellung: Ausgangsstrom)

Multifunktions-Analogausgang 1

(-10 bis +10V, 2 mA / 4 bis 20 mA)
[Werkseinstellung: Ausgangsfrequenz,
0bis +10V]

[ [ 4 ot
mpulsausgang

A } } 0 bis 32 kHz (2,2 kQ)

b

o

[

o

[

Multifunktions-Analogausgang 2
(-10 bis +10V, 2 mA / 4 bis 20 mA)
[Werkseinstellung: Ausgangsstrom,
0bis +10V]

@ Sicherheitshinweise fiir die Verdrahtung der Steuerklemmen

Beachten Sie bei der Verdrahtung der Steuerklemmen die folgenden Sicherheitshinweise.

* Verlegen Sie die Leitungen fiir die Steuerklemmen getrennt von den Leitungen des Leistungskreises

(Klemmen R/L1, S/L2, T/L3, B1, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, @1, ®2 und ®3) und anderen Hoch-
spannungs- und Starkstromleitungen.

* Verlegen Sie die Leitungen der Steuerklemmen MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 und M6
(Kontaktausgiinge) getrennt von den Leitungen anderer Steuerklemmen.

» Wenn eine optionale externe Spannungsversorgung verwendet wird, muss es sich um eine UL-gelistete
Spannungsversorgungsquelle der Klasse 2 handeln.

* Verwenden Sie fiir die Verdrahtung der Steuerklemmen paarweise verdrillte oder abgeschirmte Kabel, um
Betriebsfehler zu vermeiden.

¢ Erden Sie die Kabelabschirmung mit der grofftmoglichen Kontaktfliche zwischen Abschirmung und Erdung.

» Kabelabschirmungen miissen an beiden Kabelenden geerdet sein.



—
Prufung der Verdrahtung

Priifen Sie nach Abschluss der Verdrahtung alle Verdrahtungen. Fiihren Sie an den Steuerklemmen keine
Durchgangspriifung durch. Fiihren Sie folgende Priifungen an der Verdrahtung durch.

* Ist die gesamte Verdrahtung korrekt?
* Wurden keine Kabelreste, Schrauben oder andere Fremdmaterialien hinterlassen?
* Sind alle Schrauben festgezogen?

» Kommen Drahtenden mit anderen Klemmen in Beriihrung?

2-27




——

Installation und Verdrahtung von Optionskarten

€ Optionskarten-Modelle und Spezifikationen
Im Frequenzumrichter kénnen bis zu drei Optionskarten installiert werden. Sie kdnnen jeweils eine Karte an
jedem der drei Steckpldtze auf der Controllerkarte installieren, wie in Abb. 2.15 gezeigt.

In Tabelle 2.12 sind die Arten von Optionskarten und ihre Spezifikationen aufgelistet.
Tabelle 2.12 Optionskarten

Produkt-
Karte bezeich- Spezifikationen Steckplatz
nung
Zwei Phasen (Phasen A und B), +12 V-Eingénge,
PG-B2 . A
max. Eingangsfrequenz: 50 kHz
I Impulsgeberkarten - - . .
PG-X2 Drei Phasen (Phasen A, B, Z), Line-Driver-Eingénge A
(RS422), max. Eingangsfrequenz: 300 kHz
DeviceNet- SI-N1/ . ) .
Kommunikationskarte PDRT2 Optionskarte fiir DeviceNet-Feldbus C
Proﬁbus—].)P-. SI-P1 Optionskarte fiir Profibus-DP-Feldbus C
Kommunikationskarte
InterBus-S- . SI-R1 Optionskarte fiir InterBus-S-Feldbus C
Kommunikationskarte
CANOpen- . .
Kommunikationskarte SI-S1 Optionskarte fiir CANOpen-Feldbus C
2-Kanal-Analogeingangskarte mit hoher Auflosung
Kanal 1: 0 bis 10 V (20 kQ)
Al-14U Kanal 2: 4 bis 20 mA (250 Q) ¢
. Auflésung: 14 Bit
Analogeingangskarten . .
3-Kanal-Analogeingangskarte mit hoher Auflosung
Signalspezifikation: -10 bis +10 V (20 kQ)
Al-14B 4 bis 20 mA (250 Q) ¢
Auflésung: 13 Bit + Vorzeichen
o DI-08 8-Bit-Drehzahlsollwert-Digitaleingangskarte C
Digitaleingangskarten . S
DI-16H2 16-Bit-Drehzahlsollwert-Digitaleingangskarte C

& Installation

Nehmen Sie vor der Installation einer Optionskarte die Klemmenabdeckung ab, und stellen Sie sicher, dass die
Ladeanzeige unter der Abdeckung nicht mehr leuchtet. Nehmen Sie anschlieBend die digitale Bedienkonsole
sowie die Frontabdeckung ab, und installieren Sie die Optionskarte.

Installationsanleitungen fiir die Optionssteckplidtze finden Sie in der der Optionskarte beiliegenden
Dokumentation.



B Sicherung der Optionskartensteckverbindung C gegen Losen

Nach Installation einer Optionskarte in Steckplatz C muss ein Optionsclip eingesetzt werden, um die
Steckverbindung zu sichern. Der Optionsclip kann durch Greifen des hervorstehenden Teils des Clips und
durch anschlieBendes Herausziehen einfach entfernt werden.

CN4

Steckverbindung fiir Optionskarte A
CN2

Steckverbindung fiir Optionskarte C

Abstandshalter fiir Optionskarte A \ |
(liegt der Optionskarte A bei) \

P ,
e
i

2

|1 —— Abstandshalter fiir Optionskarte

| Optionskarte C

Optionskartenclip
(Zur Befestigung der
Optionskarte C)

A

Abstandshalter fir Optionskarte A

Optionskarte A

Abb. 2.15 Installation von Optionskarten




€ Impulsgeberkarten — Klemmen und Spezifikationen

m PG-B2

Die Klemmenspezifikationen der Impulsgeberkarte PG-B2 sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 2.13 Klemmenspezifikationen der Impulsgeberkarte PG-B2

Anschluss Nr. Belegung Spezifikationen
1 Spannungsversorgung fiir 12V DC (5 %), max. 200 mA
2 Impulsgeber 0 V DC (Masse der Spannungsversorgung)
H: +8 bis +12 V (max. Eingangsfrequenz: 50 kHz)

3 . L:max. +1V

TAl Impulseingangsklemmen, Phase A | (\faximale Ansprechfrequenz: 30 kHz)
4 Impulseingangsmasse, Phase A
5 H: +8 bis +12 V (max. Eingangsfrequenz: 50 kHz)

Impulseingangsklemmen, Phase B

6 Impulseingangsmasse, Phase B
1 Impulsausgangsklemmen Transistorausgang, offener Kollektor, 24 V DC,
2 Phase A max. 30 mA

TA2
3 Impulsausgangsklemmen Transistorausgang, offener Kollektor, 24 V DC,
4 Phase B max. 30 mA

TA3 (E) Abschirmungs-Anschlussklemme -

H PG-X2

Die Klemmenspezifikationen der Impulsgeberkarte PG-X2 sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 2.14 Klemmenspezifikationen der Impulsgeberkarte PG-X2

Anschluss

zZ
=

Belegung

Spezifikationen

TA1

Spannungsversorgung fiir Impulsgeber

12 V DC (£5 %), max. 200 mA*

0 V DC (Masse der Spannungsversorgung)

5 VDC (£5 %), max. 200 mA*

Impulseingangsklemme, Phase A (+)

Impulseingangsklemme, Phase A (-)

Impulseingangsklemme, Phase B (+)

Impulseingangsklemme, Phase B (-)

Impulseingangsklemme, Phase Z (+)

O 0 Q| &N L | W] D] —

Impulseingangsklemme, Phase Z ()

Line-Driver-Eingang (RS422-Pegel)
(Maximale Eingangsfrequenz: 300 kHz)

—
(e

Eingangsklemmen-Bezugspunkt

TA2

Impulsausgangsklemme, Phase A (+)

Impulsausgangsklemme, Phase A (-)

Impulsiiberwachungs-Ausgangsklemme,

Impulsausgangsklemme, Phase B (-)

Impulsausgangsklemme, Phase Z (+)

Impulsausgangsklemme, Phase Z (-)

Line-Driver-Ausgang (RS422-Pegel)

N QN | A W N~

Impulsausgangsklemmen, Bezugspunkt

TA3

(E)

Abschirmungs-Anschlussklemme

* Es kann immer nur eine der beiden Versorgungsspannungen (5 V DC oder 12 V DC) genutzt werden.




€ Verdrahtung

H Verdrahtung der PG-B2

Die folgenden Abbildungen zeigen Beispiele fiir die Verdrahtung des PG-B2 bei Verwendung der Options-
karten-Spannungsversorgung bzw. einer externen Spannungsquelle fiir die Versorgung des Impulsgebers.

3 Phasen, 200 V

AC (400 V AC) Frequenzumrichter
| —
R/L1 i /‘I/ D) RIL1 urmi ©ﬁ’\
S/L2 I' | O) sz vm2 (O IM PG 2
— >
TIL3 Oo)ms w3 (O
—1 A\
PoE2 ) I
—— Spannungsversorgung +12 V o
] ™ 1|0 —
Spannungsversorgung 0 V L
cN4 40N 210 ,
slo Impulseingang, Phase A v
B ] .o Impulseingangsmasse, Phase A . .
. 1 1
5|0 Impulseingang, Phase B
Impulseingangsmasse, Phase B ' '
G:CI): 7
A2 ; o } Impulsausgang, Phase A
[o@ T—T At
O _______
| TA3 (B) o } Impulsausgang, Phase B
— —

- =

+|1]+e

!

TA3

Abb. 2.17 Verdrahtung der PG-B2 bei Verwendung einer externen 12-V-Spannungsversorgung

* Als Signalleitungen miissen abgeschirmte, paarweise verdrillte Kabel verwendet werden.

* Verwenden Sie die Spannungsversorgung fiir den Impulsgeber ausschlieBlich fiir den Impulsgeber
(Encoder). Bei Verwendung fiir einen anderen Zweck kann es aufgrund von Stérungen zu Fehlfunktionen
kommen.

» Die Léange der Verdrahtung des Impulsgebers darf 100 m nicht {iberschreiten.

* Die Drehrichtung des Impulsgebers kann in Anwenderparameter F1-05 eingestellt werden. Die
werksseitige Voreinstellung ist Vorwiértsdrehung, Phase A vorwirts.

1 1 Phase-A-Impulse
_ 1 L Phase-B-Impulse
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* Beim Anschluss an einen Impulsgeber (Encoder) mit Spannungsausgang wahlen Sie einen Impulsgeber,
der eine Ausgangsimpedanz mit einem Strom von mindestens 12 mA am Optokoppler (Diode) des
Eingangs aufweist.

* Das Impulsiiberwachungs-Teilungsverhiltnis kann mittels Parameter F1-06 gedndert werden.

-

Impulsgeber-
Spannungs-
versorgung
+12V

N

w

Impulseingang,
Phase A

IS

(4]

Impulseingang,
Phase B

[0 © o O O Ol

B Verdrahtung der PG-X2

-
o
o

150
150

150

+12V

oV

180

180
180

180

470

470

TA2
1o
2o
Phase-A- $ o
SN Impulse © S
@ = 3 QO
O ©
<+ 55 —*§ l<
o 4
Phase-B l_— ©
\ ™ —J
}\ < Impulse
Jus

Abb. 2.18 E/A-Schaltkreiskonfiguration des PG-B2

Impulsausgang,
Phase A

Impulsausgang,
Phase B

Die folgenden Abbildungen zeigen Beispiele fiir die Verdrahtung der PG-X2 bei Verwendung der

Optionskarten-Spannungsversorgung bzw.

Impulsgebers.

3 Phasen, 200/400 V AC

AL
st2f——
M

Frequenzumrichter

einer externen Spannungsquelle fiir die Versorgung des

Impuls-

PG-X2

4CN

TA1

TA2

N o oA W N

—O
m
o)

[
OOOJ

= © oo N O AW N =

o
HOOOOOOOHOOO OO OO

+12V
ov /

A

geber

+5V I

Impulseingang Phase A (+),

Impulseingang Phase A (=),

Impulseingang Phase B (+)|
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\
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Abb. 2.19 Verdrahtung der PG-X2 bei Verwendung der Optionskarten-Spannungsversorgung



PG-X2
- Impulsgeber-

Spannungsversorgung

Ac |

IP12 [10

G 20 Spannungsausfall-
IP5 |30 |Uberbriickungs-
A |40 kondensator +
A(-) |50
B (+)|60
B() |70
Z(+) |80
Z(-) |90
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Abb. 2.20 Verdrahtung der PG-X2 bei Verwendung einer externen 5-V-Spannungsversorgung

» Als Signalleitungen miissen abgeschirmte, paarweise verdrillte Kabel verwendet werden.

* Verwenden Sie die Spannungsversorgung fiir den Impulsgeber ausschlieBlich fiir den Impulsgeber
(Encoder). Bei Verwendung fiir einen anderen Zweck kann es aufgrund von Stérungen zu Fehlfunktionen
kommen.

* Die Léange der Verdrahtung des Impulsgebers darf 100 m nicht {iberschreiten.

¢ Die Drehrichtung des Impulsgebers kann im Anwenderparameter F1-05 eingestellt werden (Impulsgeber-
Drehrichtung). Die werksseitige Voreinstellung ist Vorwartsdrehung, Phase A vorwirts.

€ Verdrahtung der Klemmenblocke
Die Signalleitungen fiir den Impulsgeber (Drehgeber) diirfen nicht langer als 100 m sein und miissen getrennt
von der Leistungsverdrahtung verlegt werden.

Verwenden Sie als Kabel fiir die Impulsein- und -ausgénge paarweise verdrillte Kabel und schlieBBen Sie die
Abschirmung an die entsprechende Klemme an.

B Leiterquerschnitte (fir alle Modelle identisch)

In Tabelle 2.15 sind die erforderlichen Leiterquerschnitte fiir die Klemmenverdrahtung angegeben.
Tabelle 2.15 Leiterquerschnitte

Klemmen- Leiterquerschnitt
Klemme schrau- 2 Kabeltyp
ben )
iﬁpuiSgie:er;lsplézlnrilllrlngsversorgung ] Litze: 0,5 bis 1,25 . Abgesch%rmtes, paarweise ve‘rdri.lltes Kabel
pulseingangskiemme Volldraht: 0,5 bis 1,25 | * A})geschlrmtes, Polyethylen-lsoherte?s '
Impulsausgangsklemme Vinylschlauchkabel (KPEV-S von Hitachi
Abschirmungs-Anschlussklemme M3,5 0,5 bis 2 Electric Wire oder gleichwertig)

B Gerade, lotfreie Aderendhiilsen

Wir empfehlen an Signalleitungen die Verwendung von geraden, lotfreien Aderendhiilsen, um die
Verdrahtung zu vereinfachen und die Zuverléssigkeit zu verbessern.

Spezifikationen fiir Aderendhiilsen finden Sie in Tabelle 2.8.
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B KabelschuhgroBen und Anzugsdrehmoment

Die Kabelschuhgroflen und Anzugsdrehmomente fiir verschiedene Leiterquerschnitte sind in Tabelle 2.16
angegeben.

Tabelle 2.16 Kabelschuhe und Anzugsdrehmoment

Klemmen- . .
. . 2 _
Leiterquerschnitt (mm?) | ¢ o ben GroRe der Crimp-Kabelschuhe Anzugsdrehmoment (Nm)
0,5 1,25 bis 3,5
0,75 1,25 bis 3,5
M3,5 ‘ 0,8
1,25 1,25 bis 3,5
2 2 bis 3,5

B Sicherheitshinweise

Die Verdrahtung erfolgt auf die gleiche Weise wie mit geraden, 16tfreien Aderendhiilsen. Siehe Seite 2-33.
Beachten Sie bei der Verdrahtung die folgenden Sicherheitshinweise.

* Verlegen Sie die Steuersignalleitungen fiir die Impulsgeberkarte getrennt von den Leitungen des
Leistungskreises und sonstigen Steuerstromkreisen.

* Die Abschirmung muss angeschlossen werden, um durch Stérungen verursachte Fehlfunktionen zu
vermeiden. Die Kabellange darf maximal 100 m betragen.

* Schlielen Sie die Abschirmung (griine Erdungsleitung der Optionskarte) an die Abschirmungsklemme (E)
an.

* Verloten Sie die Drahtenden nicht. Andernfalls kann es zu Kontaktfehlern kommen.

* Wenn Sie keine geraden, l6tfreien Aderendhiilsen verwenden, isolieren Sie die Drdhte auf ca. 5,5 mm
Linge ab.

* Wenn der Stromaufnahme des Impulsgebers hoher als 200 mA ist, ist eine separate Spannungsversorgung
erforderlich. (Wenn es erforderlich ist, kurzzeitige Spannungsausfille zu iiberbriicken, verwenden Sie
hierfiir einen Sicherungskondensator oder eine andere geeignete Methode.)

* Stellen Sie sicher, dass die maximale Eingangsfrequenz der Impulsgeber-Optionskarten nicht tiberschritten
wird. Die Ausgangsfrequenz des Impulsgebers (PG) kann mit Hilfe der folgenden Formel errechnet
werden.

Motordrehzahl bei maximaler Ausgangsfrequenz (min'l)
60

fpg (Hz)= x Impulsgeber-Impulsrate



Digitale Bedienkonsole
und Betriebsarten

In diesem Kapitel werden die Anzeigen und Funktionen der digitalen Bedienkonsole erldutert.
AuBerdem finden Sie hier eine Ubersicht iiber die Betriebsarten und den Betriebsartenwechsel.

Digitale Bedienkonsole................uuuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiie e 3-1
Betriebsarten..........oooo 3-4
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Digitale Bedienkonsole

In diesem Abschnitt werden die Anzeigen und Funktionen der digitalen Bedienkonsole erldutert.

€ Anzeige der digitalen Bedienkonsole

Die Bezeichnungen der Tasten und die Funktionen der digitalen Bedienkonsole werden unten beschrieben.

|— REMOTET ]
u u u u ——— Antriebs-Statusanzeigen
FWD REV  SEQ REF ALARM — FWD: Leuchtet bei Eingang eines ,Vorwarts"-
= Startbefehls.
- ALK B REV: Leuchtet bei Eingang eines ,Rickwarts"-
DRIVE Ry Startbefehls.
Frequency Ref SEQ: Leuchtet, wenn ein andere Quelle als die
B digitale Bedienkonsole fiir den Startbefehl
U1--- [(j]=60.00 Hz gewaht ist
REF: Leuchtet, wenn ein andere Quelle fiir den
= Frequenzsollwert als die digitale Bedienkonsole
U1 T 02 60.00 HZ gewahlt ist.
] U1--- 03=10.05 A ALARM: Leuchtet beim Auftreten einer Fehlfunktion
oder eines Alarms.
| Datendisplay

Zeigt Uberwachungsdaten, Parameternum-
mern und Einstellungen an.

— Betriebsartanzeige (wird in der oberen linken Ecke des

LOCAL Datendisplays angezeigt)
MENU ESC DRIVE: Leuchtet in der Betriebsart ,Betrieb”.
REMOTE QUICK: Leuchtet in der Betriebsart ,Schnellstart®.
ADV: Leuchtet in der Betriebsart LProgrammierung®.
A VERIFY: Leuchtet in der Betriebsart
,geanderte Parameter”.
JOG A AJ A. TUNE: Leuchtet in der Betriebsart ,Autotuning®.
| FWD v » | Tasten
REV v RESET Zur Ausflhrung von Funktionen wie dem
‘ Einstellen von Parametern, Uber-
® wachung, Jog-Betrieb und Autotuning.

RUN STOP

Abb. 3.1 Bezeichnungen und Funktionen der Komponenten der digitalen Bedienkonsole

€ Tasten der digitalen Bedienkonsole

Die Bezeichnungen und Funktionen der Tasten auf der digitalen Bedienkonsole sind in 7abelle 3.1 beschrieben.
Tabelle 3.1 Tastenfunktionen

Taste Bezeichnung Funktion

Schaltet zwischen der Bedienung iiber die digitale Bedienkonsole
LOCAL (LOCAL) und der Steuerung iiber die Steuerklemmen (REMOTE)
St | Taste LOCAL/REMOTE um.

REMOTE Diese Taste kann durch Einstellung des Parameters 02-01 aktiviert
oder deaktiviert werden.

Taste MENU Auswahl der Betriebsarten.

Riickkehr zu dem Status, der vor dem Driicken der Taste DATA/

Taste ESC ENTER aktiv war.




Tabelle 3.1 Tastenfunktionen (Fortsetzung)

Taste

Bezeichnung

Funktion

Taste JOG

Erlaubt Jog-Betrieb, wenn der Frequenzumrichter {iber die digitale
Bedienkonsole gesteuert wird.

Taste FWD/REV

Waihlt die Drehrichtung des Motors, wenn der Frequenzumrichter
iber die digitale Bedienkonsole gesteuert wird.

Taste SHIFT/RESET

Dient zur Auswahl der aktiven Stelle beim Programmieren von
Parametern.
Funktioniert aulerdem bei Auftreten eines Fehlers als Riicksetztaste.

Aufwirts-Taste

Waihlt Meniipunkte aus, legt Parameternummern fest und erhoht
Einstellwerte.

Wird zum Wechsel zu der ndchsten Funktion oder den nichsten
Daten verwendet.

Abwirts-Taste

Waihlt Meniipunkte aus, legt Parameternummern fest und verringert
Einstellwerte.

Wird zum Wechsel zu der vorigen Funktion oder den vorigen Daten
verwendet.

Zur Eingabe von Meniieintrdgen, Parametern und Einstellwerten.

Taste DATA/ENTER Dient auch zum Umschalten von Anzeigeseiten.
Startet den Betrieb des Frequenzumrichters, wenn der
B Taste RUN Frequenzumrichter iiber die digitale Bedienkonsole gesteuert wird.
- Stoppt den Betrieb des Frequenzumrichters.
STOP Taste STOP Diese Taste kann durch Einstellung des Parameters 02-02 aktiviert

oder deaktiviert werden, wenn die Steuerung iiber die
Steuerklemmen erfolgt.

* Aufer in Schaltpldnen werden die Tastenbezeichnungen in der obigen Tabelle verwendet.

In der linken oberen Ecke der Tasten RUN und STOP auf der digitalen Bedienkonsole befinden sich
Kontrollleuchten. Diese Kontrollleuchten leuchten und blinken zur Anzeige des Betriebsstatus.

Die Kontrollleuchte der Taste RUN blinkt und die Kontrollleuchte der Taste STOP leuchtet bei Vorerregung
oder DC-Bremsung. Die Beziehung zwischen den Kontrollleuchten auf den Tasten RUN und STOP und dem
Status des Frequenzumrichters ist in 4bb. 3.2 dargestellt.

FWD N2 » ‘
. |
RUN STOP |

Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz ~_~
RUN
STOP 1
Frequenzeinstellung
- T |
RUN ° fos o} ° O
STOP OF ° O 5 o

1 Leuchtet: Blinkt

@®: Leuchtet nicht

Abb. 3.2 Kontrollleuchten der Tasten RUN und STOP




Betriebsart Primare Funktion(en)
3 Verwenden Sie diese Betriebsart zum Starten und Stoppen des Frequenzumrichters,
Betriebsart ,,Betrieb™ zum Uberwachen von Werten wie Frequenzsollwerte oder Ausgangsstrom sowie zur
_ Anzeige von Fehlerinformationen oder der Fehlerhistorie.
Betriebsart ,,Schnellstart Verwenden Sie diese Betriebsart zum Lesen und Einstellen von Grundparametern.
Betriebsart ,,Programmierung® Verwenden Sie diese Betriebsart zur Kontrolle und Einstellung aller Parameter.

——

Betriebsarten

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zu den Betriebsarten des Frequenzumrichters und zum
Betriebsartenwechsel.

€ Frequenzumrichter-Betriebsarten

Die Parameter und Anzeigefunktionen des Frequenzumrichters sind in fiinf Gruppen (als Betriebsarten
bezeichnet) organisiert, um das Ablesen und Einstellen von Parametern zu vereinfachen. Der Frequenz-
umrichter besitzt 5 Betriebsarten.

Die 5 Betriebsarten und ihre priméren Funktionen sind in Tabelle 3.2 aufgefiihrt.
Tabelle 3.2 Betriebsarten

Verwenden Sie diese Betriebsart zum Lesen und Einstellen von Parametern, deren

Betriebsart ,,gednderte Parameter* . . N
g werksseitige Einstellung geéndert wurde.

Verwenden Sie diese Betriebsart, wenn ein Motor mit unbekannten Motordaten mit
Vektorregelung betrieben wird. Die Motordaten werden gemessen/berechnet und
Betriebsart ,,Autotuning** automatisch eingestellt.

Diese Betriebsart kann auch zur reinen Messung des Motorwicklungs-Widerstands
verwendet werden.

* Vor dem Betreiben des Motors mit Vektorregelung muss stets ein Autotuning durchgefiihrt werden.



4 Wechsel der Betriebsart

Wenn die Taste MENU gedriickt wird, erscheint der Anzeige zur Auswahl der Betriebsart. Driicken Sie in der

Anzeige zur Betriebsartauswahl die Taste MENU, um die Betriebsarten nacheinander anzuzeigen.

Driicken Sie die Taste DATA/ENTER, um eine Betriebsart zu wihlen und von einer Uberwachungsanzeige

zur Einstellungsanzeige umzuschalten.

Anzeige beim Einschalten

TG uency Ral”

U1 -[0l]=50.00Hz

U1-02=50.00Fz
U1-03=10.05A

3=10
Betriebsarten- . . . .
Auswahlanzeige Uberwachungsanzeige Einstellungsanzeige
VO
v 5 -’—)
E = —22 E 5 d E = d
D,Ff'}(,fain Menu ** P N HE uency Rel” DFE\{gqu@ncv Rel "
: D U1- [lk=50.00Hz »1U1 - 01 =[50.00Hz
Operation < < U1-02=50.00Hz g (0.00 ~ 50.00)
U1-03=10.05A * 00.00Hz "
ESC ESC ESC
y
-QUICK- ! -QUICK- u -QUICK-
** Main Menu ** - > Control Method - - > Control Method
Quick Setting < A1-02=2 2% | Al -02= E 2
[ Open Loop Vector [ Open Loop Vector
ESC ESC
MENU
-
v ( N
»
-ADV- -ADV- = -ADV- -ADV-
** Main Menu ** N Initialization »|  Select Language 5|  Select Language
Programming | -00 = < Al-[Q=0*1" | A1-00 =[g *1*
= Select Language [ English = English
ESC ESC ESC
y "
VERTFY- . ~VERIFY- Bei Anderung einer Konstanten wird
Main Menu >  None Modified |l¢———  die Nummer der Konstante angezeigt.
Modified Consts | Dri]cker)_ Sie die Taste DATA/ENTER,
£sC um die Anderung zu Ubernehmen.
\ 4
-A.TUNE- -A.TUNE- -A.TUNE-
** Main Menu ** y}-..-Tuning Mode Sel __| o » .....T..u_r.llr.l.q.MQ.demS.se.l...
P Rl Lt
, T1-pf0 "0 T1- 01=[00 *0*
Auto-Tumng <« Standard Tuning < Standard Tuning
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Abb. 3.3 Umschalten zwischen den Betriebsarten

Wenn Sie den Frequenzumrichter nach dem Anzeigen/Andern von Parametern in Betrieb

nehmen mochten, driicken Sie nacheinander die Taste MENU und die Taste DATA/ENTER,
um in die Betriebsart ,,Betrieb* zu wechseln. Ein Startbefehl wird nicht akzeptiert, solange sich der
Frequenzumrichter in einer anderen Betriebsart befindet.




& Betriebsart ,,Betrieb“

Dies ist die Betriebsart, in der der Frequenzumrichter normalerweise betrieben wird. In dieser Betriebsart
konnen alle Anzeigeparameter (U1-O00) sowie Informationen zu aktuellen Fehlern und die Fehlerhistorie
angezeigt werden.

Wenn b1-01 (Sollwertauswahl) auf 0 gesetzt ist, kann die Frequenz in der Frequenzeinstellungsanzeige mit
den Tasten Aufwérts, Abwirts und SHIFT/RESET geéndert werden. Der Parameter wird geschrieben und das
Display kehrt zur Uberwachungsanzeige zuriick.

B Bedienungsbeispiele

In der folgenden Abbildung sind Beispiele fiir Tastenbedienungen in der Betriebsart ,,Betrieb gezeigt.
Anzeige beim Einschalten

D auency Rer”
U1- [i]=50.00Hz
U1-02=50.00Hz
U1-03=10.05A
Betriebsarten- Uberwachungsanzeige Frequenzeinstellungsanzeige
MENU
Auswahlanzeige N
A4 !
DAIVE: R » DRIVE-
Dﬂl\l(/?ain Menu ** Monltor RESET DWS uency F{eF;dy P ‘ Fzfirequency Ref
- 0 > Ul- 50.00Hz [€ » U1-01= ESO 00Hz
Operation <+ U7-02=50.00Hz |« (0,00~ 50,00)
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ESC A
=]
v — —_— 5 DRNV - Bei Einstellung des Frequenzsollwerts
-QUICK— - Monitor Y Qutput Fre y Uber die Analogeingénge wird die
Main Menu - 1,902_3 ?'?'g:gsogg““: ""9'1‘(}1'03'5;’8'%5)5;?"" Frequenzeinstellungsanzeige nicht
Quick Setting U1-04= 2 - U1-04= 2 angezeigt.
ESC A
-~
-~
v O onitor " [EESET P sed Ting Wird wéhrend der Anzeige einer
-fP\’Gl n Menu ** .‘ 71 U1- Konstanten, fiir die ein Fehlercode
ain Menu < U1_02 =50 00H angezeigt wird, die Taste
Programming z DATA/ENTER gedriickt, so wird
-é é - der Fehlername angezeigt.
VERTFY- Y
e Mai o A
Main Menu »
DRIVE- Rd DRIVE- Rdy )
- ault Trace RESET gurrem Fault R U2- 01=0C
Modified Consts N 01 29_9“““‘ > U2 - -0C »
U2-00= 0V < U2-02=0V < Over Current
U2-03=50.00Hz U2-03=50.00Hz
ESC A ESC
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Abb. 3.4 Bedienung in der Betriebsart ,Betrieb®



Hinweis: 1. Beim Andern der Anzeige mit den Aufwirts-/Abwirts-Tasten folgt auf die Anzeige fiir die letzte Parameternummer diejenige fiir die erste
Parameternummer und umgekehrt. Z. B. ist die ndchste Anzeige nach der fiir U1-01 die fiir U1-40. Diese Ubergénge sind in den Abbildungen
durch die Buchstaben A und B und die Ziffern 1 bis 6 gekennzeichnet.

2. Die Anzeige des ersten Anzeigeparameters (Frequenzsollwert) erfolgt bei Einschalten der Spannungsversorgung. Der beim Start angezeigte

Wert kann in 01-02 eingestellt werden (Auswahl der Anzeige nach dem Einschalten). Der Betrieb kann aus der Betriebsart-Auswahlanzeige
nicht gestartet werden.

€ Betriebsart ,,Schnellstart*

In dieser Betriebsart konnen die fiir den Frequenzumrichter-Betrieb zwingend erforderlichen Parameter
angezeigt und eingestellt werden.

Die Parameter konnen in den Einstellungsanzeigen gedndert werden. Verwenden Sie zum Andern der
Frequenz die Aufwérts-Taste, die Abwaérts-Taste und die SHIFT/RESET-Taste. Der Parameter wird
geschrieben und das Display kehrt zur Uberwachungsanzeige zuriick, wenn nach dem Andern der Einstellung
die Taste DATA/ENTER gedriickt wird.

Weitere Einzelheiten iiber Parameter in der Betriebsart ,,Schnellstart” finden Sie in Kapitel 5,
Anwenderparameter.

B Bedienungsbeispiele

In der folgenden Abbildung sind Beispiele fiir Tastenbedienungen in der Betriebsart ,,Schnellstart® gezeigt.

Betriebsarten-Auswahlanzeige Uberwachungsanzeige Einstellungsanzeige
)
“DRIVE-
*Main Menu **
Operation
: y
-QUICK- -QUICK- -QUICK-
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Abb. 3.5 Bedienung in der Betriebsart ,Schnellstart*




€ Betriebsart ,,Programmierung“

In dieser Betriebsart konnen alle Frequenzumrichter-Parameter angezeigt und eingestellt werden.

Bei Anzeige der Einstellungsanzeigen kann ein Parameter mit Hilfe der Aufwérts-Taste, Abwiérts-Taste und
der SHIFT/RESET-Taste gedndert werden. Der Parameter wird geschrieben und das Display kehrt zur Uber-
wachungsanzeige zuriick, wenn nach dem Andern der Einstellung die Taste DATA/ENTER gedriickt wird.

Detaillierte Informationen iiber die einzelnen Parameter finden Sie in Kapitel 5, Anwenderparameter.

B Bedienungsbeispiele

In der folgenden Abbildung sind Beispiele fiir Tastenbedienungen in der Betriebsart ,,Programmierung*
gezeigt.

3 Betriebsarten-Auswahlanzeige Uberwachungsanzeige Einstellungsanzeige

(] @( =] P S =

“ADV- l ADV- » ADV “ADV-
*Main Menu ** itializati RESET/

> Initialization Select Language »| _ SelectLanguage
Programming | L¥1-00=1 < A1y =0 *1* | Al-00=[g *1*
) Select Language [& English < English
ESC ESC ESC
i (=] [~
¥ TADV- - “ADV- [ ADV-
-Vi':IFY-_ o Initialization N Control Method d Control Metnod
Main Menu AN ATTRH S 55 e AIT02=@ %+
Modified Consts Control Method ™ -~ Open Loop Vector ESC Open Loop Vector
N E ~
~ ! ~
Bl =% @.
“ATUNE- E Q M
**Main Menu ** ! | N > |
Auto-Tuning ~-ADV- - » -AD “ADV-
| PID Control e PID_I_V_Iode > PID Mode
[B3-01=0 P b5-[f] =0 *0* | b5-01= [ *0*
PID Mode <€ Disabled < Disabled
v ESC ESC

~
~

)
«
)

-DRIVE-

**Main Menu **
al - ADV- RE»ET -ADV- L) -ADV-
Operation -....__PID Contral SEU | __Fblos DetTime »| ___Fblos DetTime
BE - 14=1.0Sec b5-iEl=1.0Sec |_ b5-14=[t]1.0Sec
) < 0. 0 25.5 < 0.0 ~1000.0
Fb los Det Time [™ —— ( sec ) ( Ooos? )
v

ﬁﬂ
_
L

é)@-

A
ROV~ -ADV-
MENU \ Torque Limit RESET| Fwd Torque Limit o|_.._Fwd Torque Limit

[G-01=200% L7-[WHl= 200% »77L7-01= HI00%

Fwd Torque Limit © 20%00/00)

QUICK-
**Main Menu **

Quick Setting

A

A
.
S
2
w
&l
8

A

[R] (=]
ADV- 2 ADV- ADV-
Torque Limit RESET Fwd_Torque Limit M »| __Torg.LmtRev Rgn

L7-[\Z¥ 200% -
Fwd Torque Limit [<€

N
-~

de & ©
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B Einstellung von Parametern

Hier wird der Vorgang gezeigt, wie Parameter C1-01 (Beschleunigungszeit 1) von 10 s auf 20 s gedndert wird.

Tabelle 3.3 Einstellung von Parametern in der Betriebsart ,Programmierung®

Schritt Anzeige der digitalen .
Nr. Bedienkonsole EEEETEIIE
“DRIVE- Rdy
Freguency Ref
1 U1U-1 - ?i%ﬁ{OHZ Spannungsversorgung eingeschaltet.
U1-03-10.05A
DRIVE-
**Main Menu **
2
Operation
QUICK-
3 **Main Menu ** Driicken Sie die Taste MENU drei Mal, um in die Betriebsart
Quick Setting ,,Programmierung® zu wechseln.
ADV-
**Main Menu **
4
Programming
ADV- )
5 Initialization Driicken Sie die Taste DATA/ENTER, um die Uberwachungs-
-00=1 anzeige aufzurufen.
Select Language
ADV-
PRl E— Accel /Decel ______| Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Taste, um den Parameter
/;?:?:;I Ti,ﬁ?éofec C1-01 (Beschleunigungszeit 1) anzuzeigen.
ADV-
7 o Ao‘le' T'(')'”g é Driicken Sie die Taste DATA/ENTER, um die Einstellungsanzeige
(6_0 ~ E(])olo_b)s & aufzurufen. Der aktuelle Einstellwert fiir C1-01 wird angezeigt.
"10.0 sec”
ADV-
g ACCS' Time 1 Driicken Sie die Taste SHIFT/RESET, um die blinkende Stelle
¢ %00& ~ 6%%(1)%356C nach rechts zu verschieben.
"10.0 sec”
ADV-
9 c 1.gicfl Toolosec Driicken Sie Aufwirts-Taste, um den Einstellwert auf 20,00 s zu
(0.0 ~6000.0) andern.
"10.0 sec"
ADV-
10 Accel Time 1 Driicken Sie die Taste DATA/ENTER, um die eingestellten Daten
¢ %006 N 6%%%%())59C zu speichern.
"10.0 sec”
-ADV-
1 Entry Accepted Nach dem Driicken der Taste DATA/ENTER wird 1 Sekunde lang
,Entry Accepted angezeigt.
ADV-
Accel Time 1 .
12 C 1(—)= 600ZO(J.(ngec Das Display kehrt zur Uberwachungsanzeige fiir C1-01 zuriick.
¢ 0.0 sec"‘)




€ Betriebsart ,gednderte Parameter

3

Diese Betriebsart wird zur Anzeige von Parametern verwendet, deren werksseitige Einstellung in einer
Programmierbetriebs oder durch Autotuning gedndert wurde. ,,None* (keine) wird angezeigt, wenn keine der
Einstellungen verdndert wurde.

Der Parameter A1-02 ist der einzige Parameter aus der Gruppe A1-0O0, der in der Liste der verdnderten
Konstanten angezeigt wird, wenn er zuvor gedndert wurde. Die anderen Parameter dieser Gruppe werden
nicht angezeigt, auch wenn sich ihre Werte von der Standardeinstellung unterscheiden.

In der Betriebsart ,,geénderte Parameter* kdnnen die gleichen Verfahren zum Andern von Einstellungen wie in
der Betriebsart ,,Programmierung” verwendet werden. Verwenden Sie zum Andern der Einstellung die
Aufwirts-Taste, die Abwérts-Taste und die SHIFT/RESET-Taste. Wenn die Taste DATA/ENTER gedriickt
wird, werden die Parametereinstellungen geschrieben und das Display kehrt zur Uberwachungsanzeige
zuriick.

B Bedienungsbeispiele

Im nachstehenden Beispiel wurden folgende Standardeinstellungen geéndert:
b1-01 (Sollwertauswahl)
C1-01 (Beschleunigungszeit 1)

E1-01 (Eingangsspannungs-Einstellung)
E2-01 (Motornennstrom)

Betriebsarten-Auswahlanzeige Uberwachungsanzeige Einstellungsanzeige
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Abb. 3.7 Bedienung in der Betriebsart ,gednderte Parameter”




€ Betriebsart ,,Autotuning“

Mit Autotuning werden alle erforderlichen Motordaten automatisch gemessen und eingestellt, um die
maximale Leistung zu erzielen. Vor der Aufnahme des Betriebs muss bei Verwendung der Vektorregelung
stets ein Autotuning durchgefiihrt werden.

Wenn U/f-Steuerung ausgewéhlt wurde, kann nur ein Autotuning im Stillstand fiir den Motorwicklungs-
Widerstand gewahlt werden.

Wenn der Motor nicht von der Last getrennt werden kann und Vektorregelung mit oder ohne Riickfithrung
verwendet werden soll, muss ein Autotuning im Stillstand ausgefiihrt werden.

B Bedienbeispiel

Geben Sie die folgenden, auf dem Typenschild des Motors angegebenen Motordaten ein:
Ausgangsnennleistung, Nennspannung, Nennstrom, Nennfrequenz, Nenndrehzahl und Polzahl. Driicken Sie
dann die Taste RUN. Der Motor wird nun automatisch angesteuert, und die gemessenen Motordaten werden in
den Parametern E2-000 eingestellt.

Stellen Sie immer die oben genannten Werte ein. Andernfalls kann das Autotuning nicht gestartet werden. So
kann das Autotuning beispielsweise nicht aus der Anzeige fiir die Motornennspannungs-Eingabe gestartet
werden.

Bei Anzeige der Einstellungsanzeigen kann ein Parameter mit Hilfe der Aufwirts-Taste, Abwirts-Taste und
der SHIFT/RESET-Taste gedndert werden. Der Parameter wird gespeichert, wenn die Taste DATA/ENTER
gedriickt wird.




Das folgende Beispiel zeigt die Eingabe der Motornennwerte fiir ein Autotuning mit Motordrehung bei
Vektorregelung ohne Riickfiihrung.

Betriebsarten-Auswahlanzeige Uberwachungsanzeige Einstellungsanzeige
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Abb. 3.8 Bedienung in der Betriebsart ,,Autotuning®

Falls wihrend des Autotunings ein Fehler auftritt, finden Sie weitere Informationen in Kapitel 7, Fehlersuche
und Fehlerbehebung.




Testbetrieb

In diesem Kapitel wird der Ablauf des Testbetriebs des
Frequenzumrichters beschrieben und an einem Beispiel erldutert.

Ablauf Testbetrieb
Testbetriebh ... 4-3
Empfohlene Einstellungen ..., 4-15
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.Ablauf Testbetrieb

Das folgende Flussdiagramm skizziert den Ablauf des Testbetriebs. Setzen Sie bei den Grundeinstellungen
den Parameter C6-01 (Auswahl normale/starke Beanspruchung) entsprechend der jeweiligen Anwendung.

Installation
Verdrahtung

Jumper fur Versorgungs-  *{
spannung einstellen.

Versorgungsspannung
einschalten.

Status Uberpriifen.

Grundeinstellungen

Betriebsverfahren (Betriebsart ,Schnellstart”)

wéhlen.

Nein Vektorregelung (A1-02 = 2 oder 3)*5

U/f-Regelung?

Ja U/f-Regelung mit Impulsgeber (A1-02 = 1)

Impulsgeber?

Nein
U/f-Regelung

E1-03 einstellen. E1-03, E2-04 und F1-01 einstellen. *D
U/f-Standard: 200 V/50 Hz (400 V/50 Hz) U/f-Standard: 200 V/50 Hz (400 V/50 Hz)

Einstellungen geméan
Regelbetriebsart <

Motorbetrieb wahrend
des Autotunings méglich?

*3

A;L‘i‘gg&%”ﬂlfgg‘ﬂggd %4 Autotuning mit Autotuning
Wicklungswiderstandes Motordrehung ~ *6 im Stillstand ~ *6

l

Anwendungseinstellungen 1. Nur bei Frequenzumrichtern der 400-V-Klasse ab 75 kW erfor-
(Betriebsart ,,Programmierung®) derlich.
2.1st der Impulsgeber iiber ein Untersetzungsgetricbe mit dem
Lastfreier Betrieb Motor verbunden, muss in den Parametern F1-12 und F1-13 das
Untersetzungsverhiltnis eingestellt werden (erweiterter Program-
miermodus).

Lastbetrieb 3.Ist die Drehung des Motors unproblematisch/ungeféhrlich, so

, ! verwenden Sie unbedingt rotatorisches Autotuning, um die

Optimale Einstellungen . . .
und Parameterwerte Genauigkeit des Autotunings zu verbessern.

4. Betrigt die Lénge des Motorkabels in der konkreten Installation

: _ mehr als 50 m, so fihren Sie erst in der Installation das Autotu-

’ Par%@,fm;ﬁ%gﬁfen/ ‘ ning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswider-

stands durch.

5. Die Standard-Regelbetriebsart ist die Vektorregelung ohne Riick-
fithrung (A1-02 = 2).

6. Wenn die maximale Ausgangsfrequenz von der Nennfrequenz
abweicht, stellen Sie die maximale Ausgangsfrequenz (E1-04)
erst nach dem Autotuning ein.

Abb. 4.1 Testbetrieb — Flussdiagramm
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Testbetrieb

€ Einstellung der Belastung entsprechend der Anwendung

Programmieren Sie bei Anwendungen mit quadratischer Drehmomentcharakteristik (z. B. Pumpen, Liifter und
Geblise) den Parameter C6-01 (Auswahl normale/starke Beanspruchung) auf 1 oder 2 (Normalbelastung 1
oder 2). Die Entscheidung zwischen den beiden Normalbelastungs-Betriebsarten 1 und 2 basiert auf der
geforderten Uberlastungsfihigkeit.

Programmieren Sie bei Anwendungen mit konstanter Drehmomentcharakteristik (z. B. Forderbander) den
Parameter C6-01 (Auswahl normale/starke Beanspruchung) auf 0 (starke Beanspruchung). StandardmiBig ist
der Parameter C6-01 auf 0 (starke Beanspruchung) programmiert.

Weitere Informationen zur Entscheidung zwischen normaler und starker Beanspruchung finden Sie unter
Kapitel 6, Anwendung und Uberlasteinstellungen.

€ Setzen des Eingangsspannungs-Jumpers
(nur Frequenzumrichter der 400-V-Klasse ab 75 kW)

Bei Frequenzumrichtern der 400-V-Klasse ab 75 kW muss der Eingangsspannungs-Jumper gesetzt werden.
Setzen Sie den Jumper auf die Position, die der tatsdchlichen Eingangsspannung am ehesten entspricht. 4

Der Jumper ist werksseitig auf 440 V gesetzt. Hat die Eingangsspannung einen anderen Wert als 440V, so I
gehen Sie wie folgt vor, um die Einstellung zu dndern:

1. Schalten Sie die Spannungsversorgung aus, und warten Sie mindestens fiinf Minuten.

2. Kontrollieren Sie, dass die Ladungsanzeige (CHARGE) erloschen ist.

3. Nehmen Sie die Klemmenabdeckung ab.
4

. Setzen Sie den Jumper auf die Position, die der tatsdchlichen Eingangsspannung des Frequenzumrichters
entspricht (siche 4bb. 4.2).

5. Setzen Sie die Klemmenabdeckung wieder auf.

=izl
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3 N A Y R B

_ — — —
220/230V][380V 480V

F1
R|®|® &
o O
| rsol \0200/112200\4400/92400\ CHAR

Eingangsspannung 200 V AC

Eingangsspannung 400 V AC % Jumper (werksseitige Position)

e
Spannungsversorgungs-

Eingangsklemmen

Jumper-Anschluss

Ladungsanzeige (CHARGE)

Abb. 4.2 Anschlisse und Jumper bei Frequenzumrichtern hoher Leistung
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€ Einschalten der Spannungsversorgung

Fiihren Sie die folgenden Kontrollen durch, und schalten Sie dann die Spannungsversorgung ein.

 Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung:
200-V-Klasse: 3 Phasen, 200 bis 240 V AC, 50/60 Hz
400-V-Klasse: 3 Phasen, 380 bis 480 V AC, 50/60 Hz

» Kontrollieren Sie den korrekten Anschluss des Motors an die Motorausgangsklemmen (U, V, W).
» Kontrollieren Sie den korrekten Anschluss des Steuergerite an die Steuerkreisklemmen.
* Setzen Sie alle Steuereingédnge des Frequenzumrichters auf AUS.

» Kontrollieren Sie den korrekten Anschluss der Impulsgeber-Karte (sofern vorhanden).

& Uberpriifung des Anzeigestatus

Nach normalem, problemlosen Einschalten enthélt die Anzeige der Bedienkonsole die folgenden

Informationen:
-DRIVE- Rdy
R Frequenzsollwertanzeige im
Anzeige bei Normalbetrieb U1-[l=50.00Hz d . nZelg
] U1-02=50.00Hz Datenanzeigebereich
U1-03=10.05A

Trat beim Einschalten der Versorgungsspannung ein Fehler auf, werden stattdessen die Details des Fehlers
angezeigt. Informationen zu Fehleranzeigen finden Sie in Kapitel 7, Fehlersuche und Fehlerbehebung.

DRIVE- Die angezeigte Meldung hingt vom
. . . . uv aufgetretenen Fehler ab.
Anzeige bei Betricbsstorung DC Bus Undervolt Die hier abgebildete Anzeige meldet einen
Unterspannungsalarm.



€ Grundeinstellungen

Wechseln Sie in die Betriebsart ,,Schnellstart (Anzeige ,,QUICK®), und stellen Sie die folgenden Parameter
ein.

Informationen zur Verwendung der digitalen Bedienkonsole finden Sie in Kapitel 3, Digitale Bedienkonsole
und Betriebsarten, Details zu den Parametern in Kapitel 5, Anwenderparameter und in Kapitel 6, Parameter-
einstellungen nach Funktion.

Tabelle 4.1 Grundparameter-Einstellungen

®: Muss eingestellt werden. Q: Einstellung je nach Bedarf.

Para- Werks-

Klasse Bezeichnung Beschreibung Einstellbereich | . Seite
meter-Nr. einstellung
Legt die Regelbetriebsart fiir den
Frequenzumrichter fest.
Auswahl der 0: U/f-Regelung .
¢ Al-02 Regelbetriebsart 1: U/f-Regelung mit Impulsgeber 0 bis 3 0 7
2: Vektorregelung ohne Riickfithrung
3: Vektorregelung mit Riickfithrung
Legt die Quelle fiir den Frequenzsollwert
fest. 5.0
0: Digitale Bedienkonsole 6.7
([ ] b1-01 | Sollwertquelle 1: Steuerklemme (Analogeingang) 0bis 4 1 6-64
2: MEMOBUS-Kommunikation
. 6-82
3: Optionskarte
4: Pulsfolgeeingang
Legt die Quelle fiir den START-Befehl
fest. 5-9
START-Befehl 1: Steuerklemme (Dlgltalélng'ang) 6-64
2: MEMOBUS-Kommunikation 6-82
3: Optionskarte
Legt die Stoppmethode bei Empfang
des Stoppbefehls fest.
0: Verzogerung bis zum Stillstand
O | bio3  SUWANAST . Auslaufen bis zum Stillstand 0 bis 3 0 >
PP 2: DC-Bremsung bis zum Stillstand )
3: Auslaufen bis zum Stillstand mit
Wiederanlaufverzogerung
. Legt die Beschleunigungszeit fiir
[ ] C1-01 ZB:iiclh leunigungs- den Anstieg der Ausgangsfrequenz 0,0 bis 6000,0 10,0 s ';:53
von 0 % auf 100 % fest.
. Legt die Verzogerungszeit flir
[ ] C1-02 ;/eeirtzf Berungs- den Abfall der Ausgangsfrequenz 0,0 bis 6000,0 10,0 s Z:jz
von 100 % auf 0 % fest.
Je nach den Anforderungen der
Auswahl A(inwendung ,l,Starke Beanlslpruc‘l‘lung“ ,
[ J C6-01 | normale/starke oder ,,Normale Beanspruchung™. 0 bis 2 0 -4
Beanspruchung 0: Starke Beanspruchung 6-2
1: Normale Beanspruchung 1
2: Normale Beanspruchung 2
Abhéngig
Einstellung der Taktfrequenz. von der
o) C6-02 Taktfrequenz- Die Werknseinstellung unq der Einstell- 0 bis F Einstel- 504
auswahl bereich hiangen von der Einstellung lung der
des Parameters C6-01 ab. Parame-
ters C6-01.




Tabelle 4.1 Grundparameter-Einstellungen (Fortsetzung)

®: Muss eingestellt werden. O: Einstellung je nach Bedarf.

Klasse Para- Bezeichnung Beschreibung Einstellbereich .Werks- Seite
meter-Nr. einstellung
. | Frequenzsoll- . . . d1-01 bis
d1-01 bis werte 1 bis 16 und Legt die erforderlichen Frequenzsoll- 0 bis di-16: 5.05
Q |di-16und . werte fiir die Festfrequenz- oder 150,00 Hz 0,00 Hz /
d1-17 Jog-Frequenz- Jog-Frequenz-Drehzahlregelung fest. * d1-17: 6-10
sollwert
6,00 Hz
155bis 255V 200V
Eingangs- (200-V- (200-V-
° E1-01 | spannungs- Einstellung der N.enneingangsspannung Kl.asse) Klasse) 5-30
cinstellung des Frequenzumrichters in Volt. 310 bis 510 V 400 V 6-110
(400-V- (400-V-
Klasse) Klasse)
Einstellung
fiir
10 % bis Universal-
200 % des | motorender | 5-31
L E2-01 | Motornennstrom | Einstellung des Motornennstroms. Frequenz- gleichen 6-48
umrichter- Leistung | 6-108
Nennstroms wie der
Frequen-
zumrichter
H4-02 Verstarkung fiir Mithilfe dieser Einstellung kénnen . H4-02:
o) und Ausgangs- die Analogausgéinge FM und AM 0,0 bis 100 % 5.47
H4-05 klemmen FM an die Eingangsspezifikationen ange- 1.000,0 % H4-05:
und AM schlossener Gerite angepasst werden. 50 %
Aktivieren oder Deaktivieren der Motor-
iiberlastschutzfunktion.
0: Deaktiviert
Auswahl der 1: Schutz fiir Universalmotor 5.50
(] L1-01 | Motorschutz- (liftergekiihlt) 0 bis 3 1 6.48
funktion 2: Schutz fiir Frequenzumrichtermotor
(extern gekiihlt)
3: Schutz fiir Spezialmotor fiir
Vektorregelung
Wird eine der generatorischen Bremsop-
. tionen (Bremswiderstand, Bremswider-
Blockierschutz- L L
o L3-04 | auswahl bei standseinheit oder Bremseinheit) 0 bis 3 1 5-53
Verzogerung verwendet, muss der Parameter L.3 -.04 6-24
auf 0 (deaktiviert) oder auf 3 (aktiviert
mit Bremswiderstand) gesetzt werden.

* Der Einstellbereich gilt fir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung (C6-01 = 0). Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale
Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.




€ Einstellungen fiir die Regelbetriebsarten

Die nutzbaren Autotuning-Methoden hdngen von der fiir den Frequenzumrichter eingestellten Regel-
betriebsart ab.

B Einstellungen — Ubersicht

Nehmen Sie die erforderlichen Einstellungen in den Betriebsarten ,,Schnellstart und ,,Autotuning™ vor.
Richten Sie sich dabei nach der in Abb. 4.1 skizzierten Vorgehensweise.

B Einstellung der Regelbetriebsart

Waihlen Sie die fiir die jeweilige Anwendung am besten geeignete Regelbetriebsart aus. Tabelle 4.2 zeigt die
Haupteigenschaften der einzelnen Regelbetriebsarten.

Tabelle 4.2 Eigenschaften der Regelbetriebsarten

Parameter-

Regelbetriebsart :
einstellung

Basisregelung Hauptanwendungsgebiete

Regelung mit variabler Drehzahl, insbe-
sondere Ansteuerung mehrerer Motoren 4
mit einem Frequenzumrichter.

Regelung mit festem Verhéltnis

U/f-Regelung Al-02=0 von Spannung und Frequenz

Regelung mit festem Verhéltnis
U/f-Regelung AL02=1 von Spannung und Frequenz

mit Impulsgeber mit Drehzahlkompensation unter

Verwendung eines Impulsgebers

Anwendungen, die eine duflerst prézise
Drehzahlreglung durch Verwendung eines
Impulsgeber erfordern.

Al1-02=2 Variable Drehzahlregelung, Anwendungen
Vektorregelung Stromvektorregelung ohne . . .
hne Riickfiihrun (Werks- Impulsecber mit hohen Anspriichen an die Drehzahl-
ofie Ruckithirung einstellung) pulsgebe und Drehmomentgenauigkeit.
Hochleistungsregelung mit Impulsgeber
Vektorregelung _ i e 1 e (einfache Servoantriebe, Drehzahl- und
mit Riickfithrung Al-02=3 Vektorregelung mit Rickfuhrung Drehmomentregelung mit hochster

Prézision und Drehmomentbegrenzung).

Hinweis: Bei einer Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung miissen Motor und Frequenzumrichter direkt (ohne Drosseln und Filter in den
Motorleitungen) miteinander verbunden sein. Eine stabile Regelung ist moglich, wenn die Motornennleistung 50 % bis 100 % der
Frequenzumrichterleistung betrégt.

U/f-Regelung ohne Impulsgeber (A1-02 = 1)
 Stellen Sie in der Betriebsart ,,Programmierung™ eine den Eigenschaften des Motors und der Last
entsprechende feste U/f-Kennlinie (E1-03 = 0 bis E) ein, oder legen Sie mithilfe der Parameter E1-01 bis
E1-13 eine benutzerdefinierte U/f-Kennlinie fest (E1-03 = F).
E1-03 = 0 oder F (Standardeinstellung)
Einfacher Betrieb eines Universalmotors Die Standardeinstellungen der benutzerdefinierten
bei 50 Hz: Kennlinie (E1-03 = F) in E1-04 bis E1-13 eignen sich
fiir einen 50-Hz-Motor.

Einfacher Betrieb eines Universalmotors

bei 60 Hz: E1-03=1

» Betrdgt die Linge des Motorkabels in der tatséchlichen Installation mehr als 50 m oder bewirkt eine grof3e
Last eine Motorblockade, so fithren Sie ein Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-
Wicklungswiderstands durch. Details zum Autotuning im Stillstand finden Sie im nachfolgenden
Abschnitt Autotuning.

U/f-Regelung mit Impulsgeber (A1-02 = 1)

Zusitzlich zu den auch bei U/f-Regelung ohne Impulsgeber vorzunehmenden Einstellungen miissen bei dieser
Regelbetriebsart die folgenden Parameter gesetzt werden:

* Anzahl der Motorpole in E2-04.
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* Anzahl der Geberimpulse je Umdrehung in F1-01. Ist der Impulsgeber iiber ein Untersetzungsgetriebe mit
dem Motor verbunden, muss in den Parametern F1-12 und F1-13 das Untersetzungsverhéltnis eingestellt
werden (erweiterter Programmiermodus).

Vektorregelung ohne Riickfiihrung (A1-02 = 2)

Fiihren Sie grundsétzlich ein Autotuning durch. Ist eine Drehung des Motors unproblematisch/ungefahrlich,
ist ein rotatorisches Autotuning durchzufiihren, andernfalls ein Autotuning im Stillstand. Details zum
Autotuning finden Sie im nachfolgenden Abschnitt Autotuning.

Vektorregelung mit Riickfiihrung (A1-02 = 3)

Fiihren Sie grundséitzlich ein Autotuning durch. Ist eine Drehung des Motors unproblematisch/ungefahrlich,
ist ein rotatorisches Autotuning durchzufiihren, andernfalls ein Autotuning im Stillstand. Details zum
Autotuning finden Sie im nachfolgenden Abschnitt Autotuning.

4 Autotuning

Autotuning dient zur automatischen Einstellung der Motorparameter bei Verwendung einer Vektorregelung
mit oder ohne Riickfiihrung, bei langen Kabeln und bei Anderungen der Anlagenkonfiguration.

B Einstellen des Autotuning-Modus

Es stehen drei Autotuning-Modi zu Wahl:
* Rotatorisches Autotuning
* Autotuning im Stillstand

* Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstandes

Rotatorisches Autotuning (T1-01 = 0)

Rotatorisches Autotuning wird nur bei Vektorregelung mit oder ohne Riickfithrung verwendet. Setzen Sie
T1-01 auf 0, geben Sie die auf dem Typenschild des Motors angegebenen Daten ein, und driicken Sie die
RUN-Taste auf der digitalen Bedienkonsole. Der Frequenzumrichter 1dsst den Motor ca. eine Minute lang
laufen und stellt die erforderlichen Motorparameter automatisch ein.

Autotuning im Stillstand (T1-01 =1)

Autotuning im Stillstand wird nur bei Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung verwendet. Setzen Sie
T1-01 auf 1, geben Sie die auf dem Typenschild des Motors angegebenen Daten ein, und driicken Sie die
RUN-Taste auf der digitalen Bedienkonsole. Der Frequenzumrichter speist den sich nicht drehenden Motor
etwa eine Minute lang mit Strom, und bestimmte Motorparameter werden automatisch eingestellt. Die
restlichen Motorparameter werden wihrend des ersten Motorlaufs automatisch eingestellt.

Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstands (T1-01 = 2)

Das Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstands kann in jeder Regel-
betriebsart verwendet werden. Bei U/f-Regelung (mit oder ohne Impulsgeber) ist dies der einzige mogliche
Autotuning-Modus.

Autotuning kann zu einer Leistungsverbesserung fiihren, wenn das Motorkabel eine gewisse Liange iiber-
schreitet oder die Kabelldnge gedndert wurde oder wenn die Nennleistungen von Motor und Frequenz-
umrichter nicht libereinstimmen.

Stellen Sie zur Durchfiihrung des Autotunings bei U/f-Regelung (mit oder ohne Impulsgeber) die Parameter
T1-02 (Motornennleistung) und T1-04 (Motornennstrom) ein, und driicken Sie die RUN-Taste auf der digita-
len Bedienkonsole. Der Frequenzumrichter speist den sich nicht drehenden Motor etwa 20 Sekunden lang mit
Strom, und der Motor-Wicklungswiderstand sowie der Kabelwiderstand werden automatisch gemessen.



W Sicherheitshinweise fiir das Autotuning

Bitte lesen Sie die folgenden Sicherheitshinweise, bevor Sie ein Autotuning durchfiihren.

Das Autotuning beim Frequenzumrichter unterscheidet sich grundsitzlich vom Autotuning bei einem
Servosystem. Beim Frequenzumrichter-Autotuning werden die Parameter an die ermittelten Motordaten
angepasst, beim Servosystem-Autotuning hingegen an die ermittelte Last.

Ist bei hohen Drehzahlen (90 % der Nenndrehzahl oder dariiber) eine genaue Drehzahl- oder Dreh-
momentregelung erforderlich, so verwenden Sie einen Motor mit einer Nennspannung, die ca. 20 V
(200-Volt-Klasse) bzw. ca. 40 V (400-Volt-Klasse) unter der Eingangsversorgungsspannung des Frequenz-
umrichters liegt. Entspricht die Nennspannung des Motors der Eingangsversorgungsspannung des
Frequenzumrichters, verliert der Spannungsausgang des Frequenzumrichters bei hohen Drehzahlen an
Stabilitét, so dass die erforderliche Regelgenauigkeit nicht erzielt werden kann.

Verwenden Sie Autotuning im Stillstand, wenn die Last nicht vom Motor getrennt werden kann.

Verwenden Sie das rotatorische Autotuning, wenn ein besonders prézises Autotuning erforderlich ist oder
der Motor nicht mit einer Last verbunden ist.

Ist der Motor bei der Durchfithrung eines Autotunings mit Motordrehung mit einer Last verbunden,
konnen die Motordaten nicht exakt bestimmt werden. Dies hat nachteilige Auswirkungen auf die
Regelungsleistung des Frequenzumrichters. Fiihren Sie niemals ein rotatorisches Autotuning durch, wenn
der Motor mit einer Last verbunden ist.

Falls sich die Verkabelung zwischen Frequenzumrichter und Motor um 50 m oder mehr éndert, fiihren Sie
ein Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstands durch.

Fiihren Sie bei langem Motorkabel (50 m oder mehr) ein Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des
Motor-Wicklungswiderstands durch.

Wenn eine mechanische Bremse verwendet wird, stellen Sie sicher, dass sie beim Autotuning im Stillstand
nicht geldst wird. Beim rotatorischen Autotuning muss die Bremse gelost werden.

Der Motor wird beim Autotuning im Stillstand mit Strom versorgt, auch wenn der Motor nicht dreht.
Beriihren Sie den Motor erst nach Abschluss des Autotunings.

In der nachstehenden Tabelle sind die Zustdnde der Multifunktionseingdnge und -ausgénge wéhrend der
Durchfiihrung des Autotunings aufgefiihrt.

Autotuning-Modus Multifunktionseingénge Multifunktionsausgénge

Rotatorisches Autotuning Aufler Funktion Wie bei normalem Betrieb

Beibehaltung des Zustands

Autotuning im Stillstand AufBer Funktion . .
zu Beginn des Autotunings

Autotuning im Stillstand
zur Bestimmung des AuBer Funktion
Wicklungswiderstandes

Beibehaltung des Zustands
zu Beginn des Autotunings

Driicken Sie zum Abbrechen des Autotunings die STOP-Taste auf der digitalen Bedienkonsole.




B Sicherheitshinweise fiir das Autotuning mit und ohne Motordrehung

* Wenn die Motornennspannung héher als die Versorgungsspannung ist, setzen Sie die Nennspannung wie
in Abb. 4.3 dargestellt herab, um eine Sattigung der Frequenzumrichter-Ausgangsspannung zu vermeiden.
Gehen Sie zur Durchfiihrung des Autotunings wie folgt vor:

1. Stellen Sie die Eingangsspannung in T1-03 (Motornennspannung) ein.
2. Stellen Sie das Resultat der folgenden Formel in T1-05 (Motornennfrequenz) ein:

T1-03
Motor-Nennspannung

T1-05 = Nennfrequenz gemil Motor-Typenschild x

3. Fiihren Sie das Autotuning durch.

Stellen Sie nach Abschluss des Autotunings fiir E1-04 (Max. Ausgangsfrequenz) die Nennfrequenz gemél
Motortypenschild ein.

Ausgangsspannung

A

Nenn-
spannung
gemaf Motor-
Typenschild

T1-03

p Ausgangsfrequenz

Nennfrequenz gemaf
Motor-Typenschild X T1-03 Nennfrequenz gemaR
Nennspannung gemaf Motor-Typenschild

Motor-Typenschild

Abb. 4.3 Einstellung der Motornennfrequenz und der Frequenzumrichter-Eingangsspannung

* Wenn bei hohen Drehzahlen (90 % der Nenndrehzahl oder mehr) eine hohe Prézision der Drehzahlrege-
lung erforderlich ist, stellen Sie T1-03 (Motornennspannung) auf die Eingangsspannung x 0,9 ein. In die-
sem Fall erhoht sich der Motorstrom bei hohen Drehzahlen, wihrend sich die Motorspannung verringert.
Achten Sie auf eine ausreichende Toleranzspanne beim Frequenzumrichterstrom.

B Sicherheitshinweise nach Durchfiihrung eines Autotunings mit und ohne
Motordrehung
Wenn die maximale Ausgangsfrequenz von der Nennfrequenz abweicht, stellen Sie nach dem Autotuning die
maximale Ausgangsfrequenz (E1-04) ein.



B Parametereinstellungen fiir das Autotuning

Vor dem Autotuning miissen die folgenden Parameter eingestellt werden.

Tabelle 4.3 Parametereinstellungen vor Durchfiihrung des Autotunings

Bezeich- - .
Datenanzeige wahrend des Autotunings
= nung Einstell Werks-
ara- : - : Vektor- Vektor-
meter-Nr. Anzeige bereich einstel- U/fmit | regelung | rege-
Anzeige lung Ui Impuls- | ohne | lung mit
geber Rckf- Rick-
Uhrung fihrung
Auswahl Auswahl des Speicherorts fiir die
Motor 1/2 | im Rahmen des Autotunings
T1-00%! Sel ermittelten Daten. 1 oder 2 1 Ja Ja Ja Ja
1\/? ect 1: El bis E2 (Motor 1)
otor 2: E3 bis E4 (Motor 2)
Auswahl Stellen Sie den Autotuning- 2 (UK ‘{nd
des.Auto- Modus ein. lU/f nlm
tuning- 0: Rotatorisches Autotuning mpuls-
d . . . geber) Ja Ja
T1-01 |Modus 1: Autotuning im Stillstand 0 bis 2 Ja Ja
Lo 0 (Vektor- | (nur 2) | (nur 2)
. 2: Autotuning im Stillstand zur resel
Tuning . . gelung
Bestimmung des Wicklungs- ohne Riick-
Mode Sel id d #
widerstandes fithrung) 2
Motornenn- 10 % bis Entspre-
leistung o ) 200 % der chend der
T1-02 (Sltelf/[n tSle Q1e I?lilsgalitgs!elsmng Frequenzum- Frequs?z- Ja Ja Ja Ja
Mtr Rated es Motors 1n Kilowatt ein. richter-Nenn- | tmrichter-
Power ) 3 Nenn-
leistung leistung
Motornenn- 0bis 2550 V | 2000 v
spannung (200-V- (200-V-
Stellen Sie die Nennspannun
T1-03 Ly paning Klasse) | Klasse) ||| | g
Rated des Motors ein. 0bis 510,0 V | 400,0V
Voltage (400-V- (400-V-
Klasse) Klasse)
Motornenn- Entspre-
strom chend dem
o) 1o Nennstrom
10% t()ils eines
. 200 % des Universal-
T1-04 .Stilen Sie den Motornennstrom | grequenzum- | motors mit | Ja Ja Ja Ja
Rated 10 AmPpere ein. richter-Nenn- | der gleichen
Current stroms*3 Leistung
wie der
Frequenz-
umrichter
Motornenn-
frequenz Stellen Sie die Nennfrequenz des 0 bis
T1-05 - wg x5 50,0 Hz - - Ja Ja
Rated Motors ein. 150,0 Hz
Frequency
Anzahl der
Mot 1 ie di
T1-06 | ooPole | Stellen Sie dic Anzahl der 2bis48Pole | 4Pole | - - | h
Number of | Motorpole ein.
Poles
Motornenn-
drehzahl ie di
T1-07 ehzal Stellen $1e die Nenpdrehzahl des 0 bis 24000 17SQ 3 3 Ja Ja
Rated Motors in U/min ein. U/min
Speed




Tabelle 4.3 Parametereinstellungen vor Durchfihrung des Autotunings

Bizuenlgh- Datenanzeige wahrend des Autotunings
. Werks-
Para- [ | ; Einstell- B Vektor- | Vektor-
meter-Nr. Anzeige bereich einstel- U/f mit | regelung | rege-
Anzeige Iung u/f Impuls- ohne lung mit
geber Ruckf- Ruick-
Uihrung fiihrung
Anzahl der
Geber- Stellen Sie die Anzahl der
impulse je | Geberimpulse (Impulsgeber oder .
T1-08 Umdrehung | Encoder) je Motorumdrehung 0 bis 60.000 1024 - Ja - Ja
PG Pulses/ | ohne Multiplikationsfaktor ein.
Rev

1. Wird nur angezeigt, wenn ein Motor-Umschaltbefehl fiir einen digitalen Multifunktions-Eingang eingestellt ist (einer der Parameter H1-01 bis H1-05
ist auf 16 gesetzt).

2. Bei U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber ist nur Einstellung 2 (Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstands)

mdoglich.

3. Eine stabile Vektorregelung ist nur moglich, wenn diese Einstellung zwischen 50 % und 100 % liegt.
4. Bei Frequenzumrichter- und Vektorregelungsmotoren kénnen Spannung und Frequenz niedriger sein als bei Universalmotoren. Uberpriifen Sie die

Einstellung stets anhand des Typenschilds oder anhand von Priifberichten. Falls Thnen die Leerlaufwerte bekannt sind, stellen Sie die Leerlaufspannung
in T1-03 und die Leerlauffrequenz in T1-05 ein, um die Genauigkeit zu erhdhen.

5. Der Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0). Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi

,Normale Beanspruchung 1° und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.

4

HE ¢ Anwendungseinstellungen

Die erforderlichen Parameter werden in der Betriebsart ,,Programmierung® eingestellt (die LCD-Anzeige
zeigt ,,ADV®). In dieser Betriebsart werden zudem alle in der Betriebsart ,,Schnellstart* einstellbaren Parame-
ter angezeigt und konnen dort auch gesetzt werden.

B Einstellungsbeispiele

Nachstehend einige Beispiele fiir anwendungsspezifische Einstellungen:

Wird ein in den Frequenzumrichter eingebauter Bremswiderstand (ERF) verwendet, so setzen Sie L8-04
auf 1, um den Uberhitzungsschutz fiir den ERF-Bremswiderstand zu aktivieren.

Um einen Riickwirtslauf der Maschine zu verhindern, setzen Sie b1-04 auf 1.

Zur Erhohung der Drehzahl eines 50-Hz-Motors um 10 % setzen Sie E1-04 auf 55,0 Hz.

Um die Drehzahl eines 50-Hz-Motors fiir den Betrieb mit variabler Drehzahl mittels eines Analogsignals

von 0 bis 10 V zwischen 0 und 45 Hz (0 bis 90 % der Nennfrequenz) einzustellen, setzen Sie H3-02 auf
90,0 %.

Zur Einschriankung des Drehzahlbereichs auf 20 % bis 80 % der Nenndrehzahl setzen Sie d2-01 auf
80,0 % und d2-02 auf 20,0 %.

& Lastfreier Betrieb

In

diesem Abschnitt wird der Testbetrieb mit einem Motor ohne Last beschrieben, d. h., wenn die Maschine

nicht mit dem Motor verbunden ist. Um Ausfille durch eine fehlerhafte Verdrahtung des Steuerkreises zu
vermeiden, wird empfohlen, den LOCAL-Modus zu verwenden. Driicken Sie die Taste LOCAL/REMOTE an
der digitalen Bedienkonsole, um in den LOCAL-Modus zu wechseln (die Anzeigeleuchten SEQ und REF an
der digitalen Bedienkonsole diirfen nicht leuchten).

Bevor der Frequenzumrichter iiber die digitale Bedienkonsole in Betrieb genommen wird, ist die Sicherheit im
Bereich des Motors und der Maschine zu iiberpriifen. Kontrollieren Sie, dass der Motor normal funktioniert
und dass am Frequenzumrichter keine Fehler angezeigt werden. Bei Anwendungen, bei denen die Maschine
nur in einer Richtung angetrieben werden kann, muss die Drehrichtung des Motors iiberpriift werden.




Der Betrieb mit dem Jog-Frequenzsollwert (d1-17, Standardeinstellung: 6,00 Hz) kann durch Driicken und
Freigeben der Taste JOG an der digitalen Bedienkonsole gestartet und gestoppt werden. Wenn die externe
Steuerschaltung die Bedienung iiber die digitale Bedienkonsole verhindert, so kontrollieren Sie, dass die
NOT-AUS-Schaltkreise und die Sicherheitsmechanismen der Maschine funktionieren. Starten Sie dann den
Betrieb im REMOTE-Modus (d. h. durch ein Signal an den Steuersignalklemmen). Diese Sicherheits-
mafBnahmen sind stets zu beachten, bevor der Frequenzumrichter mit angeschlossenem Motor in Betrieb
genommen wird.

& Fiir die Inbetriebnahme des Frequenzumrichters muss ein Startbefehl (RUN) fiir Vorwirts- oder Riick-
wirtslauf erteilt und ein Frequenzsollwert vorgegeben (bzw. ein Festfrequenz-Drehzahlbefehl gegeben)

HINWEIS werden.

& Lastbetrieb

B Verbinden mit der Last

 Kontrollieren Sie zundchst, dass der Motor zum vollstindigen Stillstand gekommen ist. Verbinden Sie erst 4
dann die Last mit dem Motor.

» Achten Sie darauf, dass alle Schrauben festgezogen werden, wenn die Motorwelle mit der Last verbunden
wird.

H Betrieb iiber die digitale Bedienkonsole

» Starten Sie iiber die digitale Bedienkonsole den Betrieb im LOCAL-Modus (in derselben Weise wie beim
lastfreien Betrieb).

* Achten Sie darauf, dass die Taste STOP an der digitalen Bedienkonsole frei zugénglich ist, um den Motor
im Falle einer Betriebsstorung sofort anhalten zu kdnnen.

* Stellen Sie den Frequenzsollwert zunéchst auf eine niedrige Drehzahl, z. B. auf ein Zehntel der normalen
Betriebsdrehzahl.

m Uberpriifen des Betriebsstatus
» Uberpriifen Sie die Drehrichtung und den reibungslosen Lauf der Maschine bei niedriger Drehzahl.
Erhohen Sie dann den Frequenzsollwert.

* Wurde der Frequenzsollwert oder die Drehrichtung geéndert, so priifen Sie, ob der Motor vibriert oder
ungewdhnliche Geriusche abgibt. Kontrollieren Sie in der Uberwachungsanzeige, ob der Ausgangsstrom
(U1-03) nicht zu hoch liegt.

* Informationen zu moglichen Parameteranpassungen bei Drehzahlschwankungen, Vibrationen oder
anderen regelungsbedingten Problemen finden Sie in 7abelle 4.4.




@ Uberpriifen und Dokumentieren der Parameter

Uberpriifen Sie in der Betriebsart ,,geéinderte Parameter (in der LCD-Anzeige wird VERIFY angezeigt) die
flir den Testbetrieb gednderten Parameter, und dokumentieren Sie diese in einer Parametertabelle.

Die durch das Autotuning geénderten Parameter werden in dieser Betriebsart ebenfalls angezeigt.

Bei Bedarf kénnen die gednderten Einstellungen mittels der Kopierfunktion (Parameter 03-01 und 03-02 in
der Betriebsart ,,Programmierung*) aus dem Frequenzumrichter in den Speicher der digitalen Bedienkonsole
kopiert werden. Auf diese Weise konnen geénderte Einstellungen miihelos zuriick in den Frequenzumrichter
kopiert werden, um eine Neu-Einstellung zu beschleunigen, wenn der Frequenzumrichter aus irgendeinem
Grund ausgetauscht werden muss.

Fiir die Verwaltung der Parameter konnen auflerdem die folgenden Funktionen verwendet werden:
 Speicherung von kundenspezifischen Parametereinstellungen
* Einstellen von Zugriffsebenen fiir Anwenderparameter

» Einstellen eines Passworts

W Speicherung von kundenspezifischen Parametereinstellungen (02-03)

* Wenn 02-03 nach Abschluss des Testbetriebs auf 1 gesetzt wird, werden die Parametereinstellungen in
einem separaten Speicherbereich im Frequenzumrichter gespeichert. Wenn die Frequenzumrichter-
einstellungen aus irgendeinem Grund gedndert wurden, kénnen die Anwenderparameter auf die im separa-
ten Speicherbereich gespeicherten Einstellungen initialisiert werden, indem A1-03 (Initialisieren) auf 1110
gesetzt wird.

B Parameterzugriffsebenen (A1-01)

+ Zum Schutz der Parameter vor Anderungen kann A1-01 auf O (nur Anzeige) gesetzt werden. Um nur die
Parameter anzuzeigen, die von der Maschine oder Anwendung in einer Programmierbetriebsart bendtigt
werden, kann A1-01 auf 1 (Benutzerdefinierte Parameter) gesetzt werden. Diese Parameter werden durch
Einstellen der Parameter A2-XX festgelegt.

® Passwort (A1-04 und A1-05)

» Wird die Zugriffsebene auf ,,Nur Anzeige* (A1-01 = 0) eingestellt, kann ein Passwort eingerichtet werden,
damit Anwenderparameter nur angezeigt werden, wenn das korrekte Passwort eingegeben wird.



——

Empfohlene Einstellungen

Wenn wihrend des Testbetriebs Drehzahlschwankungen, Vibrationen oder andere regelungsbedingte
Probleme auftreten, sollten die Parameter in der nachstehenden Tabelle entsprechend der jeweiligen

Regelbetriebsart eingestellt werden. Diese Tabelle enthélt nur die gebrduchlichsten Parameter.

Tabelle 4.4 Parameteranpassungen

Regel- Bezeichnung Einfluss Werksein- | Empfohlene Einstellverfahren
betriebsart (Parameter-Nr.) stellung | Einstellung
Verringern Sie die Einstellung,
) Unterdriicken von Dreh- wenn das Drehmoment fiir grof3e

Verstéarkung fiir Uber- zahlschwankungen (Pen- Lasten zu klein ist.

steuerungsvermeidung | deln) und Vibrationen 1,00 0,50 bis 2,00 Erhohen Sie die Einstellung,

(N1-02) im mittleren Drehzahl- wenn bei kleinen Lasten Dreh-

bereich (10 bis 40 Hz) zahlschwankungen und Vibratio-
nen auftreten.
* Verringerung der Erhohen Sie die Einstellung,
Magnetisierungs- wenn die Magnetisierungs-
gerdusche des Motors gerdusche vom Motor sehr laut

Taktfrequenzauswahl + Unterdriickung von Leistungs- | 0 bis Vorein- sind.

(C6-02) Drehzahlschwankun- | abhidngig | stellung Verringern Sie die Einstellung,
gen und Vibrationen wenn bei kleinen bis mittleren
bei niedrigen Dreh- Drehzahlen Drehzahlschwankun-
zahlen gen oder Vibrationen auftreten.

U/f- ' X?skurrezcehnzgiirfur Verringern Sie die Einstellung,
Regelung | Verzogerungszeitkon- Drel’ll)moment und wenn die Drehmoment- bzw.
(A1-02=0 | stante fiir die Dreh- Drehzahl Leistungs- | 200 bis Drehzahlansprechzeit zu lang ist.
oder 1) momentkompensation « Unterdriickune von abhdngig | 1000 ms Erhohen Sie die Einstellung,

(C4-02) g wenn Drehzahlschwankungen
Drehzahlschwankun- .

oo und Vibrationen auftreten.
gen und Vibrationen
* Verbesserung des Erhohen Sie die Einstellung,
Drehmoments bei wenn das Drehmoment bei nied-

Drehmoment-Kompen- niedrigen Drehzahlen rigen Drehzahlen zu gering ist.

sationsverstirkung (10 Hz oder weniger) | 1,00 0,50 bis 1,50 Verringern Sie die Einstellung,

(C4-01) * Unterdriickung von wenn bei kleinen Lasten Dreh-
Drehzahlschwankun- zahlschwankungen und Vibratio-
gen und Vibrationen nen auftreten.

Spannung bei mittlerer . Erhohen Sie die Einstellung,

A * Verbesserung des Leistungs- | v reinstel =

usgangsfrequenz . oreinstel- wenn das Drehmoment bei nied-
Drehmoments bei und Span- : . S
(E1-08) o lung bis Vor- | rigen Drehzahlen zu gering ist.
R niedrigen Drehzahlen | nungs- instell . L

Spannung bei minimaler . emstellung Verringern Sie die Einstellung,

A - + Unterdriicken des klassenab- * der Ruck beim Anlauf

usgangsfrequenz Anlaufrucks héingi +5V wenn der Ruck beim Anlaufen zu

(E1-10) gig grof ist.

+ Verkiirzen der An-
sprechzeit fiir Dreh- Verringern Sie die Einstellung,
. moment und Drehzahl .

Verstirkung der Dreh- | | Unterdriicken von wenn die Drehmoment- bzw.

zahlistwert-Erkennungs- Drehzahlschwankun- | 1,00 0,50 bis 2,00 Dre'l'lzahlarilspr.ech‘zelt zu lang ist.

regelung (AFR) en (Pendeln) und Erhohen Sie die Einstellung,

(N2-01) gen (F . . wenn Drehzahlschwankungen
Vibrationen im mittle- und Vibrationen auftreten
ren Drehzahlbereich ’

(10 bis 40 Hz)
*» Verkiirzen der An- Verringern Sie die Einstellung,

Verzogerungszeitkon- sprechzeit fiir Dreh- wenn die Drehmoment- bzw.

Vektor- stante fiir die Dreh- moment und Drehzahl 20 ms 20 bis Drehzahlansprechzeit zu lang ist.
regel“nffé momentkompensation * Unterdriickung von 100 ms Erhohen Sie die Einstellung,
o.llme Riick- (C4-02) Drehzahlschwankun- wenn Drehzahlschwankungen
ﬁxhlrlz)nZg* 2 gen und Vibrationen und Vibrationen auftreten.
Verringern Sie die Einstellung,
. . » Verkiirzen der Dreh- wenn die Drehzahlansprechzeit
Verzogerungszeitkon- . . .
L zahlansprechzeit 100 bis zu lang ist.

stante fiir die Schlupf- . b P 200 ms 00 héhen Sie die Einstell

kompensation (C3-02) Ver esserung der 500 ms Erho en Sie die Ell’lS.tC ung,
Drehzahlstabilitat wenn die Drehzahl nicht stabil

ist.
Erhohen Sie die Einstellung,

Schlupfkompensations- |+ Verbesserung der bi wellm d1.e Drehzahlansprechzeit

Verstirkung (C3-01) Drehzahlgenauigkeit 1.0 0.5 bis 1.5 zu fang st T

Verringern Sie die Einstellung,
wenn die Drehzahl zu hoch ist.




Tabelle 4.4 Parameteranpassungen (Fortsetzung)

Regel- Bezeichnung Einfluss Werksein- | Empfohlene Einstellverfahren
betriebsart (Parameter-Nr.) stellung | Einstellung
* Verringerung der
Magnetisierungsge- + Erhohen Sie die Einstellung,
rdusche des Motors wenn die Magnetisierungsgerau-
» Unterdriickung von . . . sche vom Motor sehr laut sind.
?;lft‘;lr ihlugirz (C6-02) Drehzahlschwankun- ;;ﬁ?r?n?s- (s)tglllsur\llorem- * Verringern Sie die Einstellung,
Vektor- 4 gen und Vibrationen g1g & wenn bei niedrigen Drehzahlen
regelung bei niedrigen Dreh- Drehzahlschwankungen und
ohne Riick- zahlen (10 Hz und Vibrationen auftreten.
fithrung weniger)
(A1-02 =2) [ Spannung bei mittlerer Leis- + Erhohen Sie die Einstellung,
* Verbesserung des Voreinstel .
Ausgangsfrequenz Dreh & bei tungs-und | Voremnstel- wenn die Drehmoment- bzw.
(E1-08) remoments bel Span- lung bis Vor- | Drehzahlansprechzeit zu lang ist.
Lo niedrigen Drehzahlen - . T
Spannung bei minimaler . nungs- einstellung |+ Verringern Sie die Einstellung
* Unterdriicken des * . ’
Ausgangsfrequenz Anlaufrucks klassenab- | +5 v wenn der Ruck beim Anlaufen
(E1-10) héngig zu grof ist.
ASR-Proportionalver- * Ansprechen von Dreh- . Ezizhz?e%ieigfﬂzglgﬁ
. P moment und Drehzahl . . .
stairkung 1 (C5-01) und . 10,00 bis Drehzahlansprechzeit zu lang ist.
. * Unterdriickung von 20,00 . T
ASR-Proportional- 50,00 + Verringern Sie die Einstellung,
i Drehzahlschwankun-
verstarkung 2 (C5-03) en und Vibrationen wenn Drehzahlschwankungen
genu und Vibrationen auftreten.
ASR-Integrationszeit 1 | Ansprechen von Dreh- » Verringern Sie die Einstellung,
(hohe Drehzahl, C5-02) monlzent und Drehzahl wenn die Drehmoment- bzw.
und « Unterdriickune von 0.500 s 0,300 bis Drehzahlansprechzeit zu lang ist.
ASR-Integrationszeit 2 g ’ 1,000 s + Erhohen Sie die Einstellung,
o Drehzahlschwankun-
(niedrige Drehzahl, en und Vibrationen wenn Drehzahlschwankungen
C5-04) g und Vibrationen auftreten.
Vektor- Umschalten der ASR- . E1r_1$tellung der Ausg_angsfrequ"enz,
regelung Proportionalverstirkung 0,0 Hz bis bei der ASR—Proporgonalverstar—
it Riick- ASR-Umschaltfrequenz und -inteeralzeit in 0.0 Hz maximale kung und -integralzeit gewechselt
fithrun, (C5-07) Abhiin igkei t von der ’ Ausgangs- | werden sollen, wenn bei hohen und
(A 1-02g= 3) Aus ar% % frequenz frequenz niedrigen Drehzahlen unterschiedli-
gangsireq che Einstellungen erforderlich sind.
n . * Unterdriickung von . Erhohen Sie die Einstellung, wenn
é&cssff(;;/)erzogemngszelt Drehzahlschwankun- | 0,004 s 3’8% bis die Maschine nicht sonderlich steif
gen und Vibrationen ’ ist und leicht in Vibration gerét.
’ &fﬁﬁ:&?ﬁndesr o + Erhohen Sie die Einstellung,
réufche des Mgtfrs wenn die Magnetisierungsgerdu-
* Unterdriickung von . 2,0 kHz bis sche_vom MQtor_seh_r laut sind.
Auswahl der Leistungs- . » Verringern Sie die Einstellung,
Drehzahlschwankun- . Voreinstel- . . A
Taktfrequenz (C6-02) en und Vibrationen abhingig lun wenn bei sehr kleinen bis mittle-
%ei niedricen Dreh- & ren Drehzahlen Drehzahlschwan-
zahlen (3 %{z und kungen oder Vibrationen
; auftreten.
weniger)

* Die angegebenen Einstellungen gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Spannungswerte zu

verdoppeln.

Bei Verwendung der Vektorregelung ohne Riickfilhrung darf die Werkseinstellung (1,00) der
Drehmoment-Kompensationsverstiarkung (C4-01) nicht verdndert werden.

Aktivieren Sie die Schlupfkompensation wihrend des generatorischen Betriebs (C3-04 = 1), wenn bei
Verwendung der Vektorregelung ohne Riickfithrung die Drehzahlen im generatorischem Betrieb ungenau
sind.

Bei U/f-Regelung (A1-02 = 0) kann die Drehzahlregelung durch Verwendung der Schlupfkompensation
verbessert werden.

Stellen Sie Motornennstrom (E2-01), Motornennschlupf (E2-02) und Motorleerlaufstrom (E2-03) ein, und
setzen Sie dann die Schlupfkompensationsverstirkung (C3-01) auf einen Wert zwischen 0,5 und 1,5. Die
Standardeinstellung bei U/f-Regelung ist C3-01 = 0,0 (Schlupfkompensation deaktiviert).

Zur Verbesserung des Ansprechverhaltens und der Stabilitdt der Drehzahl kdnnen Sie bei U/f-Regelung
mit Impulsgeber die ASR-Parameter (C5-01 bis C5-05) auf das 0,5- bis 1,5-fache der Standardwerte
einstellen. (In der Regel miissen diese Einstellungen nicht geandert werden.)



Die folgenden Parameter haben indirekten Einfluss auf das Regelungssystem.

Tabelle 4.5 Parameter mit indirektem Einfluss auf das Regelungssystem

Bezeichnung (Parameter-Nr.)

Anwendung

Auswahl normale/starke Beanspruchung
(C6-01)

Einstellung fiir maximales Drehmoment und die Uberlastfihigkeit.

Verweilzeitfunktion (b6-01 bis b6-04)

Fiir schwere Lasten oder Mechanik mit groem Spiel.

Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten
(C1-01 bis C1-11)

Das Drehmoments wird durch die Einstellung der Beschleunigungs-
und Verzogerungszeiten indirekt beeinflusst.

S-Kurven-Kennwerte (C2-01 bis C2-04)

Zur Unterdriickung der Stof3belastung zu Beginn und nach Abschluss
der Beschleunigung und Verzégerung.

Sprungfrequenzen (d3-01 bis d3-04)

Zur Vermeiden des Dauerbetriebs bei moglichen Resonanzfrequenzen
der Maschine.

Analogeingangs-Filterzeitkonstante (H3-12)

Zum Unterdriicken von durch Storgr6en verursachten Schwankungen
der analogen Eingangssignale.

Blockierschutz (L3-01 bis L3-06)

Zum Verhindern von Uberspannungsfehlern (OV) und Stehenbleiben
des Motors bei groflen Lasten oder starker Beschleunigung/Verzégerung.
Der Blockierschutz ist standardméBig aktiviert; diese Einstellung braucht
in der Regel nicht gedndert zu werden. Bei Verwendung eines Brems-
widerstands muss ist der Blockierschutz wihrend der Verzégerung
deaktiviert werden (L3-04 = 0 oder 3).

Drehmomentbegrenzungen
(L7-01 bis L7-04)

Einstellung des maximalen Drehmoments bei Vektorregelung mit oder
ohne Riickfithrung. Wird eine dieser Einstellungen zu stark verringert,
kann der Motor bei groBBen Lasten blockieren.

Vorsteuerung (N5-01 bis N5-03)

Verbesserung des Ansprechens bei Beschleunigung und Verzogerung,
Reduktion von Ubersteuerungen, wenn bei mangelnder Steifheit der
Maschine die ASR-Verstdrkung nicht erhoht werden kann. Stellen Sie
hier das Massentrigheitsverhéltnis zwischen Last und Motor sowie die
Beschleunigungszeit des Motors im Leerlauf ein.







Anwenderparameter

In diesem Kapitel werden alle Anwenderparameter beschrieben,
die beim Frequenzumrichter eingestellt werden konnen.

Beschreibung der Anwenderparameter ............ccccccccceceiienennn.. 5-2
Funktionen und Ebenen der digitalen Bedienkonsole............. 5-3

Anwenderparameter-Tabellen ............cccccocoiiiiiiiiiiiee e, 5-7
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Beschreibung der Anwenderparameter

In diesem Abschnitt wird der Aufbau der Anwenderparameter-Tabellen beschrieben.

B Beschreibung der Anwenderparameter-Tabellen

Anwenderparameter-Tabellen sind wie nachstehend gezeigt aufgebaut. Hier wird bl-01
(Frequenzsollwertauswahl) als Beispiel verwendet.

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
. . i . | rege- | rege- .
Para i Einstell- Werks rung bei U/f mit lice it MEMO. )
meter- Beschreibung ey einstel- laufen- Ul Im- h it BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- }guglf- R?ék— Register
Betrieb geber fiih- fih-
rung rung
Legt die Frequenzsollwert-
Eingabemethode fest.
0: Digitale Bedienkonsole
Sollwert 1: Steuerklemme
bl1-01 auswahl (Analogeingang) 0 bis 4 1 Nein Q Q Q Q 180H -
2: MEMOBUS-
Kommunikation
3: Optionskarte
4: Impulseingang
* Parameter-Nr.: Die Nummer des Anwenderparameters.
* Bezeichnung: Die Bezeichnung des Anwenderparameters.

. Einzelheiten tiber Funktion oder Einstellungen des
* Beschreibung:

T Anwenderparameters.

* Einstellbereich: Der Einstellbereich fiir den Anwenderparameter.

Die Werkseinstellung (manche Anwenderparameter haben in den
einzelnen Regelbetriebsarten unterschiedliche Werkseinstellungen.
Bei diesen Anwenderparametern findert sich bei Anderung der Regel-

» Werkseinstellung: betriebsart auch die Werkseinstellung).
Informationen zu Werkseinstellungen, die durch Einstellung der Regel-
betriebsart gedndert werden, finden Sie auf Seite 5-70, Werkseinstellun-
gen, die sich bei einem Wechsel der Regelbetriebsart (A1-02) dndern.

Gibt an, ob der Parameter wéhrend des laufenden Betriebs des

» Anderung bei laufendem Betrieb: Frequenzumrichters gedndert werden kann oder nicht.
Ja: Anderungen wihrend des Betriebs sind mdglich.
Nein: Anderungen wihrend des Betriebs sind nicht moglich.

Gibt an, ob der Anwenderparameter in den einzelnen
Regelbetriebsarten angezeigt oder eingestellt werden kann.

Q:

* Regelungsarten:

Der Parameter kann sowohl in den Betriebsarten ,,Schnellstart®
und ,,Programmierung‘ angezeigt und eingestellt werden.

Der Parameter kann nur in der Betriebsart ,,Programmierung®

A angezeigt und eingestellt werden.
Nein: Der Parameter kann nicht angezeigt oder eingestellt werden.
* MEMOBUS-Register: Die fiir die MEMOBUS-Kommunikation verwendete Registernummer.

* Seite: Seitenverweis fir detailliertere Informationen tiber den Parameter.
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Funktionen und Ebenen der digitalen
Bedienkonsole

Die folgende Abbildung zeigt die Hierarchie der Anzeige der digitalen Bedienkonsole des

Frequenzumrichters.
Nr. Funktion Seite
Ul Statusanzeige-Parameter 5-64
U2 Fehlerverfolgung 5-65
Menii Betriebsart , Betrieb™ U3 Fehlerhistorie 568
Der .Frequenzumrichter kann Al Initialisierungsmodus 5-7
betrieben und sein Status -
angezeigt werden. A2 Anwenderdefinierte Parameter 5-8
bl Betriebsartauswahl 5-9
b2 DC-Bremsung 5-10
b3 Fangfunktion 5-11
b4 Zeitfunktion 5-12
Betriebsart ,,Schnellstart* b5 PID-Regelung 513
b6 Verweilzeit-Funktionen 5-16
Die fuir d? n Betrieb mindestens b7 | Gleichlaufschwankungs-Regelfunktion 5-16
erforderlichen Parameter
konnen tiberwacht oder b8 Energiesparfunktion 5-17
eingestellt werden. b9 Positionicrung 518
Cl Beschleunigung/Verzogerung 5-19
C2 |S-Kurven-Beschleunigung/Verzégerung 5-20
C3 Motorschluptkompensation 5-20
C4 Drehmomentkompensation 5-22
Betriebsart ,,Programmierung* C5 Drehzahlregelung (ASR) 5-23
Alle Parameter konnen Co Taktfrequenz 324
iiberwacht oder eingestellt d1 Festfrequenzen 5-25
werden. d2 Sollwertgrenzen 5-26
d3 Sprungfrequenzen 5-27
d4 |Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert 5-27
d5 Drehmomentregelung 5-28
do Feldschwichung 5-29
El U/F-Kennlinie Motor 1 5-30
. Betricbsart E2 Motordaten Motor 1 5-31
»gednderte Parameter®
- E3 U/f- Kennlinie Motor 2 5-33
3:1:’12 zreai:];;el;’isstr:l];ung E4 Motordaten Motor 2 5-34
gedndert wurde, kénnen Fl Impulsgeber-Optionskonfiguration 5-35
angezeigt oder eingestellt F2 Analoge Sollwertkarte 5-37
werden. F3 Digitale Sollwertkarte 5-38
F6 Einstellung der seriellen 5-40
H1 Multifunktions-Digitaleingénge 5-41
H2 Multifunktions-Digitalausgénge 5-43
Betriebsart , Autotuning™ H3 Multifunktions-Analogeingédnge 5-45
Stellt Motorparameter H4 Multifunktions-Analogausgénge 5-47
Eﬁlﬁ%ﬁ:ﬁ‘gﬂ one H5 MEMOBUS-Kommunikation 548
ein oder misst den Motor- Hé Impulseingang/-ausgang 5-49
Wicklungswiderstand bei L1 Motoriiberlast 5-50
U/f-Regelung, L2 Verhalten bei Netzausfall 5-51
L3 Blockierschutz 5-52
L4 Sollwerterkennung 5-54
L5 Neustart bei Fehlern 5-54
L6 Drehmomenterkennung 5-55
L7 Drehmomentgrenzwerte 5-56
L8 Hardwareschutz 5-57
N1 | Ubersteuerungs-Vermeidungsfunktion 5-58
N2 Automatischer Frequenzregler 5-59
N3 Bremsen mit hohem Schlupf 5-59
ol Anzeigeauswahl 5-60
02 |Funktionen der digitalen Bedienkonsole 5-61
03 Kopierfunktion 5-62

—‘ T | Motor-Autotuning 5-63 ‘




In der Betriebsart ,,.Schnellstart” verfligbare Anwenderparameter

Die fiir den Frequenzumrichterbetrieb mindestens erforderlichen Parameter konnen in der Betriebsart
»Schnellstart™ angezeigt oder eingestellt werden. Die in dieser Betriebsart angezeigten Anwenderparameter
sind in der folgenden Tabelle aufgelistet. Diese und alle anderen Anwenderparameter werden auch in der
Betriebsart ,,Programmierung* angezeigt.

Regelungsarten

Bezeichnung 1
Ande- usf | Vektor- | Vektor-
Para- Ein- | Werks- | rung bei 8 rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- | einstel- | laufen- mit lung lung BUS-
Nr. Anzeige reich lung dem U Im- ohne mit Register
Betrieb putl)s- Riick- | Rick-
geber fiihrung | fihrung
Auswahl der | Legt die Regelungsart fiir den Frequenzumrichter
Regelungsart | fest.
0: U/f-Regelung . .
Al-02 Control 1: U/f-Regelung mit Impulsgeber 0 bis 3 2 Nein | Q1 Q Q Q 102H
Method 2: Vektorregelung ohne Riickfiihrung
3: Vektorregelung mit Riickfithrung
Auswahl Legt die Eingabemethode fiir den Frequenzsollwert
der Sollwert- | fest.
quelle 0: Digitale Bedienkonsole
b1-01 1: Steuerklemme (Analogeingang) 0 bis 4 1 Nein | Q| Q Q Q 180H
Reference 2: MEMOBUS-Kommunikation
Source 3: Optionskarte
4: Impulseingang
Auswahl Legt die Eingabemethode fiir den START/STOPP-
der START/ | Befehl fest.
STOPP- 0: Digitale Bedienkonsole . .
b1-02 Quelle 1: Steuerklemme (Multifunktions-Digitaleingénge) 0 bis 3 ! Nein | Q| Q Q Q 181H
2: MEMOBUS-Kommunikation
Run Source 3: Optionskarte
Auswahl der | Legt die Stoppmethode bei Eingabe des Stoppbefehls
Stopp- fest.
methode 0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: Auslaufen bis zum Stillstand
b1-03 2: DC-Bremsung (schnelleres Anhalten als beim 0bis 3 0 Nein [ Q| Q Q Q 182H
Stopping Auslaufen, kein generatorischer Betrieb)
Method 3: Auslaufen bis zum Stillstand mit Wiederanlauf-
verzogerung (START-Befehle wihrend der
Verzogerungszeit werden ignoriert.)
Beschleuni-
C1-01 | gungszeit 1 Legt die Beschleunigungszeit fiir die Beschleunigung 0,0 200H
von 0 Hz bis zur maximalen Ausgangsfrequenz fest. bi
Accel Time 1 1S
6000, | 10,0 s Ja Ql Q Q Q
Verzoge- 0
C1-02 | rungszeit 1 Legt die Zeit fiir die Verzogerung von der maximalen o1 201H
Ausgangsfrequenz bis 0 Hz fest.
Decel Time 1
Auswahl nor-
male/starke
Beanspru- 0: Starke Beanspruchung
C6-01 chung 1: Normale Beanspruchung 1 0bis 2 0 Nein [ Q| Q Q Q 223H
2: Normale Beanspruchung 2
Heavy/Nor-
mal Duty
Taktfrequenz-
auswahl Auswahl der Taktfrequenz. 0 bis
C6-02 - Bei Einstellung F erfolgt die Einstellung der Taktfre- F 1 Nein Q| Q Q Q 224H
(Sja]mer Freq | quenz durch die Parameter C6-03 bis C6-05.
e




Bezeichnung

Regelungsarten

Ande- use | Vektor- | Vektor-
Para- Ein- | Werks- | rung bei . rege- rege- | MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- | einstel- | laufen- mit lung lung BUS-
Nr. Anzeige reich lung dem U | Im- ohne mit Register
Betrieb pul | Riick- | Riick-
geber flihrung | filhrung
Frequenzsoll- 0.00
d1-01 | wertl Einstellung des Haupt-Frequenzsollwerts. }’{Z Ja Ql Q Q Q 280H
Reference 1
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsollwerts, der verwendet 0.00
d1-02 |wert2 wird, wenn das Festdrehzahl-Befehlsbit 0 eines Iil Ja Q| Q Q Q 281H
Reference 2 | “Multifunktionseingangs auf EIN gesetzt ist. z
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsollwerts, der verwendet 0bis | 0.00
d1-03 | wert3 wird, wenn das Festdrehzahl-Befehlsbit 1 eines 150.0 Iil Ja Ql Q Q Q 282H
Reference 3 | Multifunktionseingangs auf EIN gesetzt ist. 0 ’ z
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsollwerts, der verwendet *2 0.00
d1-04 | wert4 wird, wenn die Festdrehzahl-Befehlsbits 0 und 1 iiber IiI Ja Ql Q Q Q 283H
Reference 4 | Multifunktionseinginge auf EIN gesetzt sind. z
Jog- Einstellung des Frequenzsollwerts, der verwendet
Frequenz- wird, wenn einer der Multifunktionseingidnge mit dem 6.00
d1-17 | sollwert Jog-Frequenzsollwert oder den Befehlen FJOG oder }’{ Ja Ql Q Q Q 292H
Jog RJOG belegt ist und an diesem Eingang ein Signal z
Reference anliegt.
Eingangs- ) . 155
. spannungs- Efnstellung der Frequgnzumr.lchtelrl» id bis | 230 V e -
-0 cinstellung Eingangsspannung. Dieser Einstellwert bildet 255 3 ein [ Q| Q Q Q 300
die Basis fiir die Schutzfunktionen. .
Input Voltage 3
Auswahl der | 0 bis E: Auswahl aus 15 voreingestellten
U/f-Kenn- U/f- Kennlinien. 0 bis
E1-03 | linie F: Anwenderdefinierte U/f- Kennlinie F F Nein | Q Q Nein Q 302H
(bestimmt durch die Parameter E1-04
V/f Selection bis E1-1 0)
Max.
Ausgangs- 40,0
frequenz bis 50,0 .
Max *2
Frequency
M VMAX
ax. (E1-05) 0,0
Spannung ( v BASE? bis 200,0 )
E1-05 | (vmAX) €10 2550 :’3 Nein [Q| Q | Q@ | Q | 304H
Max Voltage *3
Ve
Motornenn- (E1-08) |/ 0,0
frequenz (FA) bis | 50,0
E1-06 VHIN i Nein 305H
Base (E1-10) _‘ i | i 150,0 | Hz *4 Q Q Q Q
Frequency FMIN FB FA  FMAX *2
. (E1-09) (E1-07)  (E1-06) (E1-04)
Min.
Ausgangs- 0,0
frequenz i 0.5
q bis .
Min *2
Frequency
Motornenn- 0,0
Spannung Einstellung der Ausgangsspannung bei Motornenn- bis | 0,0V .
EI-13 1 (VBASE) | frequenz (E1-06). 2550 | *s | Neim JA QAT Q Q | 30cH
Base Voltage *3
Motornenn- | Ejnstellung des Motornennstroms in Ampere. 0,32 1.90
strom H : : . . . 5
E2-01 Dieser Einstellwert bildet den Basiswert fiir den bis A Nein | Q Q Q Q 30EH
Mir Rated Motorschutz und den Drehmomentgrenzwert. 6,40 %6
Power Dies ist ein Eingabewert fiir das Autotuning. *5




Bezeichnung Regelungsarten

) Ande—_ use | Vektor- | Vektor-
Para- Ein- | Werks- | rung bei . rege- rege- | MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- | einstel- | laufen- mit lung lung BUS-
Nr. Anzeige reich lung dem U | Im- ohne mit Register
Betrieb puls- | plick- | Riick-
Cebe flihrung | filhrung
Anzahl der
E2-04 Motorpole E%nstellung def Anzahl der Motorpole. Dies ist ein 2 bis 4 Nein g Q Nein Q 311H
Number of Eingabewert fiir das Autotuning. 48 n
Poles
Impulsgeber- .
auflosung Einstellung fiir die Anzahl der Geberimpulse je 0 bis . N .
F1-01 60.00 | 1024 | Nein | ei Q Nein Q 380H
PG Pulses/ Umdrehung. 0 0
Rev
Verstirkung | Einstellung der Verstirkung fiir Multifunktions-
(Klemme Analogausgang 1 (Klemme FM). Einstellung als 0 bis
H4-02 | FM) Prozentwert des Signals, der einer Ausgabe von 1.000 | 100 % Ja Ql Q Q Q 41EH
Terminal FM | 10 V/20 mA iiber Klemme FM entspricht. Spannung %
Gain bzw. Strom sind auf 10 V bzw. 20 mA begrenzt.
Verstirkung Einstellung der Verstarkung fiir Multifunktions-
(Klemme Analogausgang 2 (Klemme AM). Einstellung als 0 bis
H4-05 | AM) Prozentwert des Signals, der einer Ausgabe von 1.000 | 50 % Ja Ql Q Q Q 421H
Terminal AM | 10 V/20 mA iiber Klemme AM entspricht. Spannung %
Gain bzw. Strom sind auf 10 V bzw. 20 mA begrenzt.
Auswahl der | Zum Aktivieren oder Deaktivieren der Motoriiberlast-
Motorschutz- | schutzfunktion mit Hilfe des elektronischen Thermo-
funktion relais.
0: Deaktiviert
1: Schutz fiir Universalmotor (liiftergekiihlt)
2: Schutz fiir Frequenzumrichtermotor
(extern gekiihlt)
L1-01 3:‘ Schutz fiir Vektorregelungs-Spezialmotor 0 bis 3 1 Nein | Q Q Q Q 480H
Beim Ausschalten der Spannungsversorgung des
MOL Select | Frequenzumrichters wird der thermische Wert
zuriickgesetzt. Auch wenn dieser Parameter auf 1
gesetzt ist, kann der Schutz evtl. nicht wirksam sein.
Sind mehrere Motoren an einen Frequenzumrichter
angeschlossen, so setzen Sie diesen Parameter auf 0,
und stellen Sie sicher, dass alle Motoren mit individu-
ellem Motorschutz versehen sind.
Blockier- 0: Deaktiviert (Verzogerung wie eingestellt.
schutzaus- Bei zu kurzer Verzogerungszeit kann es zum
wahl bei Auftreten von Uberspannungen im Hauptstrom-
Verzdgerung kreis kommen.)
1: Aktiviert (Verzogerung wird gestoppt, wenn die
Zwischenkreisspannung den Blockierschutz-
grenzwert liberschreitet. Sobald die Zwischen-
kreisspannung wieder unter den Blockierschutz-
grenzwert gefallen ist, setzt die Verzogerung
wieder ein.) . .
L3-04 2: Intelligenter Verzégerungsmodus (die Verzoge- 0bis 3 ! Nein | Q Q Q Q 4920
StallP Accel rungsrate wird automatisch so eingestellt, dass
Sel die Verzogerung in kiirzest moglicher Zeit
erfolgt. In diesem Modus wird die eingestellte
Verzogerungszeit ignoriert.)
3: Aktiviert (mit Bremswiderstandseinheit)
Wird eine der Bremsoptionen (Bremswiderstand,
Bremswiderstandseinheit oder Bremseinheit)
verwendet, muss dieser Parameter auf 0 oder 3
gesetzt werden.
* 1. Die Einstellbereiche fiir Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten héingen von der Einstellung des Parameters C1-10 (Einheit fiir die Beschleunigungs-/
Verzogerungszeiteinstellung) ab. Wenn C1-10 auf 0 gesetzt ist, betrdgt der Einstellbereich 0,00 bis 600,00 s.
* 2. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung (C6-01 = 0, Standardeinstellung).
Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich
von 0,0 bis 400,0 Hz.
* 3. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.
* 4. Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung ohne
Riickfiihrung.)
* 5. Nach dem Autotuning enthélt E1-13 die selben Werte wie E1-05.
* 6. Die werksseitige Einstellung hangt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. (Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.)
* 7. Der Einstellbereich reicht von 10 % bis 200 % des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms. (Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter

der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.)




————————————————————————
Il

Anwenderparameter-Tabellen

€ Konfigurationseinstellungen: A

W Initialisierungsmodus: A1

el . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- Werks— rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung el einstel- laufen- m Im- lung |ung BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fiihrung
Sprachaus- Dient zur Auswahl der in der
wahl fir die | Anzeige der digitalen Bedienkon-
Anzeige der | sole (nur JVOP-160)
digitalen verwendeten Sprache.
Bedien- 0: Englisch
konsole 1: Japanisch
A1-00 2: Deutsch 0bis6 | 0 )a | A | A | A | A | 100H | -
3: Franzosisch
4: Ttalienisch
Select 5: Spanisch
Language 6: Portugiesisch
Dieser Parameter wird durch den
Initialisierungsvorgang nicht
gedndert.
Wird fiir die Einstellung der
Parameter- Parameterzugriffsebene
zugriffsebene | (Einstellen/Lesen) verwendet.
0: Nur Anzeige (Anzeige der
Betriebsart und Einstellung 5
von A1-01 und A1-04.)
1: Dient zur Auswahl von
Anwenderparametern
(Nur in A2-01 bis A2-32
Al1-01 eingestellte Parameter kon- | 0 bis 2 2 Ja A A A A 101H | 6-136
nen gelesen und eingestellt
Access Level werd§n.)
2: Erweitert
(Parameter konnen sowohl
im Programmierlevel
,,Quick” (Q) als auch in der
Betriebsart ,,Programmie-
rung” (A) gelesen und einge-
stellt werden.)
Auswahl der Dier-1t zur Aliswahl der Regel-
Reoelungsart betriebsart fiir den Frequenz-
gelung .
umrichter.
0: U/f-Regelung
1: U/f-Regelung mit Impulsge-
ber-Riickfiihrung 4-5
A1-02 2: Vektorregelung ohne Riick- | 0 bis 3 2 Nein Q Q Q Q 102H 4-7
Control fiihrung 4-15
Method 3: Vektorregelung mit Riick-
fihrung
Dieser Parameter wird durch den
Initialisierungsvorgang nicht
gedndert.
Dient zur Initialisierung der Para-
Initialisieren | meter unter Verwendung der fest-
gelegten Methode.
0: Keine Initialisierung
1110:  Initialisierung mittels
der Anwenderparameter | 0 bis .
A1-03 . 2220: Initialisierung mittels 3330 0 Nein A A A A 103H -
Init Parame- einer 2-Draht-Sequenz
ters (Initialisierung auf
Werkseinstellungen.)
3330: Initialisierung mittels
einer 3-Draht-Sequenz.




BieriEnung . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung et einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
e . ereich L - U/t _ : Regist
o Anzeige g J puls: ohne mit egister
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | flihrung
Eingabe des Passworts, wenn ein
Passwort solches in A1-05 eingerichtet
wurde.
Durch diese Funktion werden
manche Parameter des Initialis-
ierungsmodus schreibgeschiitzt. 0 bis
Al1-04 Die Parameter A1-01 bis A1-03 9999 0 Nein A A A A 104H 6-136
und A2-01 bis A2-32 kénnen
Enter Pass- .
word dann nur noch nach Eingabe des
Passworts gedndert werden.
(Parameter der Programmier-
betriebsart konnen geédndert
werden).
Passwort- Wird zur Einrichtung einer vier-
einstellung stelligen Nummer als Passwort
verwendet.
Gewohnlich wird dieser Parame-
ter nicht igt. Wird d: 0 bi .
Al1-05 er micht angezelgt. Wire ¢as s 0 Nein | A | A A A 105H | 6-136
Select Pass- | Passwort (A1-04) angezeigt, 9999
word halten Sie die RESET-Taste
gedriickt und driicken Sie die
MENU-Taste. Das Passwort
wird angezeigt.
B Anwenderdefinierte Parameter: A2
BlemsEhung, . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung el einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
i ereich U/t p g
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flhrung | fihrung
Anwender- Wird zur Auswahl der Funktion
definierte fiir jeden der anwenderdefinierten
A2-01 | Parameter Parameter verwendet. Auf Anwen- b1-01 106H
. d ter ki if- . . .
bis erparameter kann Iur 2ugegrt bis - Nein A A A A bis 6-137
A2-32 fen werden, wenn die Parameter- 3.02 125H
. User Param | Zugriffsebene auf dic Anwender- |
1to32 parameter (A1-01 = 1) eingestellt
ist.




€4 Anwendungsparameter: b

B Betriebsartauswahl: b1

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor- | ME-
Para- ) Einstell- V\_/erks- rung bei U/fmit | rege- rege- MO- )
meter- Anzeige Beschreibung peaied einstel- | laufen- UK Im- lung Iun_g BUS— Seite
Nr. lung dem puls- ohne mit Regis-
Betrieb geber | Riick- | Riick- ter
fihrung | fihrung
Auswahl Legt die Quelle fiir den
der Sollwert- | Frequenzsollwert fest.
quelle 0: Digitale Bedienkonsole 4-5
bl1-01 1: Steuerklemme (Analogeingang) | 0 bis 4 1 Nein Q Q Q Q 180H | 6-7
Reference 2: MEMOBUS-Kommunikation 6-64
Source 3: Optionskarte
4: Impulseingang
Auswahl Legt die Eingabemethode fiir den
der START/ | START/STOPP-Befehl fest.
STOPP- 0: Digitale Bedienkonsole 4-5
b1-02 | Quelle 1: Steuerklemme (Multifunktions- | 0 bis 3 1 Nein Q Q Q Q 181H | 6-12
Digitaleingénge) 6-64
Run Source 2: MEMOBUS-Kommunikation
3: Optionskarte
Einstellung des bei Eingabe des
Auswahl Stopp-Befehls angewandten Stopp-
der Stopp- verfahrens.
methode 0: Verzogerung bis zum Stillstand
1: Auslaufen bis zum Stillstand
2: DC-Bremsung (schnelleres 0 bis 3 45
b1-03 Anhalten als beim Auslaufen, *1 0 Nein Q Q Q Q 182H 614
kein generatorischer Betrieb.)
Stopping 3: Auslaufen bis zum Stillstand mit
Method Wiederanlaufverzogerung
(START-Befehle wihrend der
Verzdgerungszeit werden igno-
riert.)
S;ierre .(.155 0: Rl?ckwe%rtslauf zulédssig A A A A
Riickwirts- 1: Riickwirtslauf gesperrt 0 bis 2 .
b1-04 | 1506 - % 0 Nein 183H | 6-51
2: Ausgangsphasendrehung (beide 2 . .
. K . A Nein A Nein
Reverse Oper Drehrichtungen sind zuléssig)
Auswahl des | Festlegung des Betriebsverhaltens bei
Betriebs bei | Frequenzsollwerteingaben unterhalb
Frequenzein- | der minimalen Ausgangsfrequenz
stellungenbei | (E1-09).
oder unter 0: Betrieb mit dem eingegebenen
E1-09 Frequenzsollwert (E1-09 wird
b1-05 N ggfggexuslaufen bis um st | 0bis3 |0 | Nein | Nein | Nein | Nein | A | 184H | 6-/4
stand).
Zero-Speed 2: Betrieb mit der minimalen Aus-
Oper gangsfrequenz (E1-09)
3: Betrieb mit Nulldrehzahl
(Frequenzen unter E1-09 werden
als 0 Hz behandelt).
Abfrage- Wird zur Einstellung des Ansprech-
verzdgerung | verhaltens der Steuereinginge
digitale (Vorwirts-/Riickwirts- und Multi-
Einginge funktions-Eingénge) verwendet.
bl1-06 0: Schnelles Lesen. 0 oder 1 1 Nein A A A A 185H | —
1: Normales Lesen (kann bei mogli-
Cntl Input chen Fehlfunktionen aufgrund
Scans von Storeinfliissen verwendet
werden)




5

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor- | ME-
Para- ; Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- MO- )
meter- PO Beschreibung il einstel- | laufen- Uk Im- lung Iun_g BU$- Seite
Nr. lung dem puls- ohne mit Regis-
Betrieb geber | Riick- | Riick- ter
fuhrung | fihrung
Betrieb nach | Zur Einstellung der Betriebsart nach
Wechsel der | Umschaltung der Steuerung von digi-
Betriebsartzu | taler Bedienkonsole auf Steuerklem-
dezentraler men mittels der LOCAL/REMOTE-
Steuerung Taste.
0: Waihrend des Betriebsartwechsels
eingegebene RUN-Signale wer- .
b1-07 dengi ggnorim ( GebengSie wun. | OoderT| 0 Nein | A A A A | 186H | -
Signale erst nach dem Betriebs-
LOC/REM artwechsel.)
RUN Sel 1: Wihrend des Betriebsartwechsels
auftretende RUN-Signale wer-
den im Anschluss an den
Betriebsartwechsel ausgefiihrt.
Auswahl Wird fiir die Einrichtung einer
des START- | Betriebssperre in den Programmierbe-
llfefehls in triebsarten verwendet.
rogram- 0: Betrieb gesperrt. .
b1-08 | mierbetriebs- 1: Betrieb fgrei;egeben. (Deaktiviert, 0 oder 1 0 Nein A A A A 187H )
arten wenn die digitale Bedienkonsole
RUN CMD at die gewihlte Quelle fiir den
PRG START-Befehl ist (b1-02 = 0).)
* 1. Bei Vektorregelung mit Riickfiihrung sind nur die Einstellungen 0 und 1 zuldssig.
* 2. Bei Vektorregelung mit Riickfithrung und U/f-Regelung mit Impulsgeber sind nur die Einstellungen 0 und 1 zuléssig.
B DC-Bremsung: b2
Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ] Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- MBEL'JVISC_)_ )
meter- RiTe Beschreibung el einstel- laufen- m Im- lung Iun_g Regis- Seite
Nr. lung dem puls- | ohne mit e
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | fihrung
Startfrequenz | Zur Einstellung der Ausgangsfre-
fiir DC- quenz, bei der die DC-Bremsung
Bremsung wihrend der Verzogerung einsetzt,
wenn bl1-03 auf 0 (Verzgerung bis
zum Stillstand) gesetzt ist. 0,0 bis . 6-14
b2-01 Liegt der hier eiigestellte Wert unter 10,0 0.5Hz | Nein A A A A 189H 6-17
DClnj Start | g1_g9 (min. Ausgangsfrequenz),
Freq erfolgt die DC-Bremsung ab dem
Erreichen der in E1-09 eingestellten
min. Ausgangsfrequenz.
DC-Brems- )
strom Einstellung des DC—Bremsstrmes als 0 bis ) 6-14
b2-02 Prozentsatz des Frequenzumrichter- 50 % Nein A A A A 18AH
DClnj Nennstroms. 100 6-17
Current
DC-Brems- | Wird zur Einstellung der Zeit fiir die
zeit beim Durchfiihrung einer DC-Bremsung
Start beim Start in Einheiten von 1
Sekunde verwendet. 0,00
b2-03 Wird zum Stoppen eines auslaufen- bis 0,00 s Nein A A A A 18BH | 6-17
DCInj den Motors und erneuten Starten des | 10,00
Time@Start Motors verwendet. Bei einem Ein-
stellwert von 0 wird die DC-Brem-
sung beim Start nicht durchgefiihrt.
DC-Brems- Wird zur Einstellung der Zeit fiir die
zeit beim Durchfiihrung einer DC-Bremsung
Stopp beim Stopp in Einheiten von
1 Sekunde verwendet. 0.00 s
Wird verwendet, um das freie Aus- ?) . -
b2-04 laufen des Motors nach der Eingabe bis 0,50 Nein A A A A 18CH 6-17
DClnj des Stoppbefehls zu vermeiden. Bei 10,00
Time@Stop | einem Einstellwert von 0,00 wird
keine DC-Bremsung beim Stopp
durchgefiihrt.




m Fangfunktion: b3

Bezeich- Regelungsarten
i) Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO- .
meter- . Beschreibung ey einstel- laufen- Ul Im- lung Iun_g BL{S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fiilhrung
Methode Aktivierung oder Deaktivierung
der Dreh- | der Fangfunktion bei Ausfithrung
zahlbestim- | des START-Befehls und dient zur
mung Auswahl der Methode zur Dreh-
zahlbestimmung.
0: Deaktiviert, Drehzahlberech-
nung
1: Aktiviert, Drehzahlberech-
nung
2: Deaktiviert, Stromerkennung
3: Aktiviert, Stromerkennung
Drehzahlberechnung:
Zu Beginn der Fangfunktion wird
b3-01 die Motordrehzahl berechnet und 0 bis 3 2* Nein A A A Nein 191H 6-53
der Motor von dieser berechneten
SpdSreh at | prepzani auf die vorgegebene
Start Drehzahl beschleunigt bzw. verzo-
gert (die Drehrichtung des Motors
wird ebenfalls bestimmt).
Stromerkennung:
Die Drehzahlbestimmung beginnt
bei der maximalen Ausgangsfre-
quenz oder bei der zum Zeitpunkt 5
des Spannungsausfalls eingestell-
ten Frequenz. Die aktuelle Dreh-
zahl wird durch Messung des
Motorstroms ermittelt.
Betriebs-
strom der | Betriebsstrom bei der Drehzahlbe-
Drehzahl- | stimmung als Prozentsatz des Fre-
bestim- quenzumrichter-Nennstroms.
mun: Dieser Wert muss normalerweise 0 bis 100 %" . . .
b3-02 (Strogmer- nicht eingestellt werden. Ist mit 200 Nein A Nein A Nein 192H 0-33
kennung) der Werkseinstellung kein Neustart
moglich, so stellen Sie einen nied-
SpdSrch rigeren Wert ein.
Current
Verzoge-
rungszeit Einstellung der Ausgangsfre-
der Dreh- quenz-Verzdgerungszeit wahrend
zahlbestim- | der Drehzahlbestimmung
b3-03 | mung (in Sekunden). O1bIS | )05 | Nein | A | Nein| A | Nein | 193H | 6-53
(Stromer- Einstellung der Zeit fiir die Verzo- 10,0 ’
kennung) gerung von der maximalen Aus-
gangsfrequenz auf die minimale
SpdSrch Ausgangsfrequenz.
Dec Time
Wartezeit Bei Durchfithrung der Drehzahlbe-
der Dreh- stimmung nach Wiederherstellung
zahlbestim- | der Spannungsversorgung in Folge
mung eines kurzzeitigen Spannungsaus-
(Stromer- falls wird die Drehzahlbestim-
kennung mung um die hier eingestellte 0.0 bis
b3-05 | oder Dreh- | Zeitspanne verzogert. ’2 0.0 0,2s Nein A A A A 195H 6-53
zahlberech- | Ist beispielsweise zwischen ’
nung) Frequenzumrichter und Motor
ein Schiitz geschaltet, so stellen
Search Sie diesen Parameter auf die
Delay Einschaltzeit des Schiitzes oder
einen hdheren Wert.




Bezeich- Regelungsarten
T Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung y einstel- laufen- Im- lun lun: BUS- Seite
bereich Uk 9 9
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
Kompensa-
tionsver-
starkung
der Dreh-
zahlbestim- | Einstellung der Kompensations-
tarkung, di dem Neustart | 1,00 bis . . . .
b3-10 | mung (nur | VEISATEURG, (E VOT CET eus 1,I0 | Nein | A | Nein | Nein | Nein | 19AH | 6-53
Drehzahl- | des Motors auf die angenommene 1,20
berech- Drehzahl angewendet wird.
nung)
Srch Detect
Comp
Drehrich- Auswabhl der Drehrichtung fiir die
tungsaus- Fangfunktion.
wabhl fiir 0: Die Drehrichtung beim flie-
Fang- genden Start entspricht der
funktion Drehrichtung des Frequenz-
b3-14 sollwertsignals. 0 oder 1 1 Nein A A A Nein 19EH 6-53
1: Die Drehrichtung beim flie-
Bidir genden Start entspricht der
Search Sel im Rahmen der Drehzahl-
bestimmung ermittelten
Drehrichtung.
* Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung ohne
Riickfiihrung.)
. B Zeitfunktion: b4
Bezeichnung . Regelung\s/::’(ten VoK
Ande- 3 3
Para- Einstell. | Werks- | rung bei Uf | torre- | torre- | \EpO-
meter- Beschreibung NS einstel- | laufen- mit | gelung | gelung BUS- Seite
N, Anzei Leleel lung dem U | Im-—| ohne | mit Register
’ nzeige Betrieb puls- | Riick- | Riick-
geber | fiih- fih-
rung | rung
Zeitfunktion | Einstellung der Zeitfunktion
Einschaltver- | ,,Einschaltverzogerungszeit™
zogerungszeit | (Totzeitbereich) fiir den Zeit- 0.0 bis
b4-01 funktionseingang. 3(’)00 0 0,0s Nein A A A A 1A3H 6-95
Delay-ON Wird aktiviert, wenn eine Zeit- ’
Timer funktion in H1-O0OJ oder
H2-0O0 eingerichtet ist.
Zeitfunktion | Einstellung der Zeitfunktion
Ausschaltver- | ,,Ausschaltverzogerungszeit
zdgerungszeit | (Totzeitbereich) fiir den Zeit- 0.0 bis
b4-02 funktionseingang. 3(’)00 0 0,0s Nein A A A A 1A4H 6-95
Delay-OFF | Wird aktiviert, wenn eine Zeit- ’
Timer funktion in H1-OOOJ oder
H2-0O0 eingerichtet ist.




B PID-Regelung: b5

Bezeichnung ; ey g e
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i ereic lun, dem U/ b i Register
Anzeige g ] puls: ohne mit g
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fiihrung
0: Deaktiviert
PID-Rege-
lungsaffe 1: Aktiviert (Abweichung ist
Auswahl D-geregelt)
2: Aktiviert (Rickfithrungs-
wert ist D-geregelt)
3: PID-Regelung aktiviert
b5-01 (Frequenzsollwert + PID- 0 bis 4 0 Nein A A A A 1ASH 6-96
Ausgang, Abweichung ist
PID Mode D-geregelt)
4: PID-Regelung aktiviert
(Frequenzsollwert + PID-
Ausgang, Riickfiihrungs-
wert ist D-geregelt)
Proportional- | Einstellung der Proportional-
verstarkung | verstiarkung des P-Glieds. 0,00
b5-02 | (P) P-Regelung wird nicht durchge- bis 1,00 Ja A A A A 1A6H 6-96
; fithrt, wenn diese Einstellung 25,00
PID Gain 0,00 ist.
Integrations- | Einstellung der Integrationszeit
zeit des I-Gliedes. 0.0 bis
b5-03 I-Regelung wird nicht durchge- ’ 1,0s Ja A A A A 1ATH 6-96
) . - 360,0
PID I Time fiihrt, wenn diese Einstellung
0,0 ist.
Integrations- | Einstellung der Integrations-
grenze grenze des [-Gliedes als 0,0 bis | 100,0
b3-04 — Prozentsatz der maximalen 100,0 % fa A A A A TABH | 6-96
PIDILimit | Aygoangsfrequenz.
Differential- | Einstellung der Differentialzeit
zeit des D-Gliedes. 0.00 bis
b5-05 D-Regelung wird nicht durchge- ’1 0.00 0,00 s Ja A A A A 1A9H 6-96
PID D Time | fiihrt, wenn diese Einstellung ’
0,00 ist.
PID-Grenz- | Einstellung des Grenzwerts nach
wert der PID-Regelung als Prozent- | 0,0 bis | 100,0
b5-06 — satz der maximalen Ausgangs- 100,0 % Ja A A A A 1AAH | 6-96
PID Limit frequenz.
PID-Offse- Einstellung des Offsets nach der -100.0
b5-07 tanpassung PID—Regelung als Prozentsatz bis 0.0% Ja A A A A IABH | 6.96
der maximalen Ausgangs- +100.0
PID Offset frequenz. A
PID—Ver-zége— Einstellung der Zeitkonstante
rungszeitkon- | fiir den Tiefpassfilter des PID- 0.00 bis
b5-06 | stante Reglerausgangs. ’10 00 0,00 s Ja A A A A IACH | 6-96
PID Delay Dieser Wert muss normaler- ’
Time weise nicht eingestellt werden.
Auswahl des | Auswahl von normalem oder
PID-Regler- | invertierten Verhalten des PID-
Ausgangsver- | Regler-Ausgangs.
b5-09 | haltens 0: Normales PID-Ausgangs- | 0 oder 1 0 Nein A A A A 1ADH | 6-96
verhalten
OutputLevel | 1. [yertiertes PID-Ausgangs-
Sel verhalten
PID-Aus-
gangsverstir- | Einstellung der PID-Ausgangs- | 0,0 bis .
b5-10 kung verstirkung, 25.0 1,0 Nein A A A A 1AEH | 6-96
Output Gain




Bezeichnung

Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- V\_Ierks- rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung Py einstel- | laufen- UK Im- lung qug BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | fUhrung
Aktivierung 0: Ausgangsgrenzwert 0
negativer (bei negativem PID-
PID-Ausgang Ausgangswert)
1: Kebhrt die Drehrichtung bei
b5-11 negativem PID-Ausgang 0 oder 1 0 Nein A A A A 1AFH | 6-96
Output Rev um.
Sel Ausgangsgrenzwert 0 ist
gesetzt, wenn mit b1-04 der
Riickwirtslauf gesperrt wurde.
Erkennung 0: Keine Erkennung des Ist-
PID-Istwert- wertverlusts der PID-Riick-
verlust fiihrung.
1: Erkennung des Istwertver-
lusts der PID-Riick-
fithrung.
(Riickfiithrungssignal unter-
halb der Erkennungs-
grenze.)
Der Betrieb wird bei
erkanntem Istwertverlust
fortgesetzt, und der
Fehlerkontakt wird nicht
geschaltet.
2: Erkennung des Verlusts der
PID-Riickfiihrung. (Riick-
fithrungssignal unterhalb
der Erfassungsgrenze.)
b5-12 Bei erkanntem Istwertver- | 1504 | 0 | Nein | A | A | A | A | IBOH | 6-9
lust Auslaufen des Motors
Fb Los Det bis zum Stillstand, der Feh-
Sel lerkontakt wird geschaltet.
3: Erkennung des Verlusts der
PID-Riickfiihrung. (Riick-
fithrungssignal oberhalb der
Erkennungsgrenze.)
Der Betrieb wird bei
erkanntem Istwertverlust
fortgesetzt, der Fehlerkon-
takt wird nicht geschaltet.
4: Erkennung des Verlusts der
PID-Riickfiihrung. (Riick-
fiihrungssignal oberhalb der
Erkennungsgrenze.)
Bei erkanntem Istwertver-
lust Auslaufen des Motors
bis Stillstand, der Fehler-
kontakt wird geschaltet.
Erkennungs-
pegel fiir Einstellung des Erkennungspe-
PID-Istwert- | gels fur den PID-Istwertsignal- 0 bis .
b5-13 | yerlust verlust als Prozentsatz der 100 0% Nein A A A A 1B1H 6-96
maximalen Ausgangsfrequenz,
Fb los Det die 100 % darstellt.
Lvl
Erkennungs-
zeit fiir PID- ) ) .
b5-14 | Istwertverlust E-mstellung der Erkennungszeit | 0,0 bis 10s Nein A A A A B2 | 6296
fiir PID-Istwertverlust. 25,5
Fb los Det
Time
Betriebspe-
gel fir PID- | 0,0 bis
bs-15 | Ruhefunktion E;gsﬁg‘}‘l‘e‘fuiﬁiif:ieﬁfe‘sf:;z 1500 | 00Hz | Nein | A | A | A | A | IB3H | 69
PID Sleep auens *
Level




Ermeieing . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung Pl einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i aiElel lun, dem ur 5 i Register
Anzeige g f puls: ohne mit ¢l
Betrieb geber | Rick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Verzoge-
rungszeit fiir
PID-Ruhe- Einstellung der Verzogerung bis 0.0 bis _
b5-16 | funktion zum Start der PID-Ruhefunktion ’2 55 0,0s Nein A A A A 1B4H 6-96
in Sekunden. ’
PID Sleep
Time
Beschleuni-
gungs-/Ver-
zdgerungszeit | Einstellung der Beschleuni- 0.0 bis
b5-17 | fiir den PID- gungs-/Verzgerungszeit fiir 6E)00 0 0,0s Nein A A A A 1B5SH 6-96
Sollwert den PID-Sollwert. ’
PID Acc/Dec
Time
Interne PID-
Sollwertvor- 0 Ciivi
b5-18 | gabe + Deaktiviert Obisl| 0 | Nein | A | A | A A | IDCH | 696
1: Aktiviert
PID Setpoint
Sel
PID-Sollwert 0 bis
b5-19 interner PID-Sollwert 100,0 0 Nein A A A A 1DDH 6-96
PID Setpoint o
Nichtlineares | Aktivieren und Deaktivieren der
PID-Istwert- | Quadratwurzelfunktion fiir den
b5-28 | signal PID-Istwert. 0 oder 1 0 Nein A A A A 1EAH 6-96
0: Deaktiviert
PIDFdSqRt | 1. Aktiviert
Quadrat-
wurzel
Riick- Einstellung der Verstirkung fiir 0.00 bis
b5-29 | fhrungs- die Quadratwurzelfunktion fiir | ™" 1,00 | Nein | A A A A IEBH | 6-96
verstarkung | die PID-Riickfithrung. ’
PID Fd SqRt
Gain
Interner PID- | Auswahl einer der Uberwa-
Istwert chungsgroflen des Frequenzum-
richters (U1-00) als PID-
b5-31 Istwertsignal. Die eingestellte 0 bis 18 0 Nein A A A A 1EDH 6-96
PID Fb Mon | 7ap) entspricht der Uberwa-
Sel chungsgroBe, die als Istwert
verwendet wird.
Verstarkung
des internen
PID-Istwert- | Einstellung der Verstirkung 0,0 bis | 100,0 .
b3-32 | signals fiir das PID-Istwertsignal. 1000,0 % Nein A A A A IEEH | 6-96
PID Fb Mon
Gain
Offset des
internen PID- | Hune des Offsets fi -100,0
b5-33 | Istwertsignals | Binstellung des Offsets fiir bis | 00% | Neim | A | A | A A | IEFH | 6-96
den PID-Istwert.
PID Fb Mon 100,0
Bias

* Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.




B Verweilzeit-Funktionen: b6

Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell | WWerks- | rungbei Ulfmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- | Seite
Nr. Anzeige lung dem urf Sl ohne mit R—_—
Betrieb . Rick- | Ruck-
9 fih- | fiih-
rung rung
Verweil-
frequenz 0,0 bis
b6-01 | beim Start 150,0 [ 0,0Hz | Nein | A | A A A 1B6H | 6-22
Dwell Ref *
(@ Start
Verweil-
get:ltrtbelm START-Befehl  EIN AUS
a .
b6-02 Ausgangsfrequenz 0.0bis | 5 | Nein | A | A A A | IBTH | 622
Dwell 10,0
o5 x—r\
@ Start 1 b6-01 b6-0 e
— T eit
Verweil- b6-02 b6-04
frequenz .
beim 0,0 bis -
b6-03 Stopp Mit der Verweilzeit-Funktion kann die 153’0 0,0Hz | Nein A A A A IB8H 6-22
Dwell Ref Ausgang?frequenz beifr} Besch}eunigen
@ Stop und Yerzogem kurzzeitig auf einem
- bestimmten Wert konstant gehalten
Ve}rwelAl- werden. Dies erleichtert den Betrieb
zeitbeim | pej hoher Belastung des Motors.
Stopp i
b6-04 0.0bis | o6 | Nein | A | A | A A | 1BoH | 622
Dwell 10,0
Time
@ Stop

* Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.

B Lastabhangige Drehzahlanpassung b7

Regelungsarten

Bezeichnung

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung o einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr q Reich lun, dem Ui . i Registt
o Anzeige 9 f puls: ohne mit egister
Betrieb geber | Rick- | Rick-
fihrung | fuhrung
Verstirkung
der lastab-
hiingigen l]finstellurég (}iles }llllegeéanteilsl 00 b1
iN N t A . . .
b7-01 | Drehzahlan- | b=t REnnArehzall und mennas ®100% | Ja |Nein|Nein | Nein | A | ICAH |6-124
passung als Prozentsatz der maximalen 100,0
Ausgangsfrequenz.
Droop
Quantity
Verzoge-
rungszeit df?r Einstellung der Verzogerungs-
lastabhingi- | zeit fiir die lastabhingige Dreh-
gen Dreh- zahlanpassung 0,03 bis
b7-02 L ? 0,05 Nei Nein | Nei Nei A 1ICBH | 6-124
7 zahlanpas- Erhohen Sie diesen Wert, 2,00 00 8 em em em em C
sung wenn Drehzahlschwankungen
Droop Delay | auftreten.
Time




W Energiesparfunktion: b8

Bezeichnung . Regelungsarten
Ande- : Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
i ereich UK , 8
Nr. Anzeige lung dem puls- ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fihrung
Auswahl der
Energiespar- (/;ktivierer} oderﬁ]?elilftivieren
b8-01 | funktion er Energiesparfunktion. Ooder1| 0 Nein | A | A A A | 1CCH |6-106
0: Deaktiviert
Energy Save 1: Aktiviert
Sel
Verstirkung
der Energie- E.inst'ellung d'er Verstéirkl'mg 0.0bi o
b§-02 | sparfunktion | fir die Energiesparfunktion el B Ja | Nein |Nein| A | A | ICDH |6-106
bei Vektorregelung mit oder 10,0 *1
Energy Save | ghne Riickfiihrung.
Gain
Filterzeit-
konstante der | Ejnstellung der Filterzeitkon-
Energiespar- | stante fiir die Energiesparfunk- | 0,00bis | 0,50 s . .
b8-03 | funktion tion bei Vektorregelung mit 10,0 *2 Ja Nein | Nein A A ICEH | 6-106
Energy Save | oder ohne Riickfiihrung.
FT
Koeffizient Einstellung des Koeffizienten
der Energie- | der Energiesparfunktion (abhén-
sparfunktion | gig von der Einstellung des 0.0 bis
b8-04 Motornennstroms in E2-11). 6’55 00 *3 Nein A A Nein | Nein 1CFH | 6-106
Energy Save Andern Sie den Wert in Schrit- ’
COEF ten von 5 %, bis die Ausgangs-
leistung minimal ist.
Filterzeitkon-
stante zur
Leistungs- Einstellung der Filterzeit- 0bis . ) .
b8-05 erkennung konstante fiir die Ausgangs- 2000 20 ms Nein A A Nein | Nein IDOH | 6-106
leistungserkennung.
kW Filter
Time
Spannungs-
begrenzung
fiir Drehzahl- | Einstellung der Grenze des
bestim- Spannungsregelbereichs wih- 0 bis . ‘ '
b8-06 mungsfunk- rend der Drehzahlbestimmung. 100 0% Nein A A Nein | Nein IDIH | 6-106
tion 100 % entspricht der Motor-
nennspannung.
Search V
Limit

* 1. Die werksseitige Einstellung ist fiir Vektorregelung ohne Riickfiihrung angegeben. Die werksseitige Einstellung fiir Vektorregelung mit Riickfithrung

ist 1,0.

* 2. Bei Frequenzumrichtern einer Leistung ab 55 kW betrigt die Werkseinstellung 2,00 s.
* 3. Die werksseitigen Einstellungen héngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab.




B Positionierung: b9

Para-
meter-
Nr.

Bezeichnung

Anzeige

Beschreibung

Einstell-
bereich

Werks-
einstel-
lung

Ande-
rung bei
laufen-
dem
Betrieb

Regelungsarten

U/t

Vektor-
rege-
lung
ohne
Ruick-
fih-
rung

U/f mit
Im-
puls-
geber

Vektor-
rege-
lung
mit
Riick-
fiih-
rung

MEMO-
BUS-
Register

Seite

b9-01

Verstirkung
Positionier-
regler

Zero Servo
Gain

Einstellung der Verstirkung des
Positionierreglers.

Aktiviert, wenn ein Multifunkti-
onseingang mit der Funktion
,Positionieren” belegt ist. Fllt
bei eingegebenem Positionier-
Befehl der Frequenzsollwert
unter die Nulldrehzahlgrenze
(b2-01), so wird der Positionier-
regler aktiviert und der Motor
stoppt in Position. Bei Erh6hung
der Verstirkung wird die Steif-
heit des Reglers erhoht. Eine zu
starke Erhohung verursacht
Schwingungen.

0 bis
100

Nein

Nein

Nein | Nein

1DAH

6-125

b9-02

Positionier-
fenster

Zero Servo
Count

Einstellung der Bandbreite fiir
die Positionierung.

Aktiviert, wenn ein Multifunkti-
onsausgang mit der Funktion
,,Position erreicht” belegt wird.
Das Signal ,,Position erreicht
ist eingeschaltet, wenn die
aktuelle Position innerhalb

des Bereichs liegt

(Position +/- Positionierfenster).
Stellen Sie b9-02 auf das
4-fache des zulédssigen Positi-
onsversatzes als Anzahl der
Impulse des Impulsgebers ein.

0 bis
16383

10

Nein

Nein

Nein | Nein

1DBH

6-125




€ Tuning-Parameter: C

B Beschleunigung/Verzégerung: C1

i Ande- Regelungsarten
Bezeichnun
Para- e Werks- | Ung Ustmit | Vektor- | Vektor- MEMO-
) Einstell- | ' bei lau- M regelung | rege- | BUS- )
meter- Beschreibung ey einstel- f Im- i Regi Seite
Nr. Anzeige ereic lung on- Wi puls- Gl i e
g dem cber | RUck- | Riick- ter
Betrieb 9 fihrung | fiihrung
Beschlegni— Legt die Beschleunigungszeit fiir die 45
Cl1-01 | gungszeit 1 Beschleunigung von 0 Hz bis zur Ja Q Q Q Q 200H 6.19
Accel Time 1 maximalen Ausgangsfrequenz fest. )
Verzdgerungs- | L egt die Zeit fiir die Verzogerung von 45
C1-02 | zeitl der maximalen Ausgangsfrequenz bis Ja Q Q Q Q 201H 6.19
Decel Time 1 | 0 Hz fest.
Beschleuni- Legt die Beschleunigungszeit fest, die
C1-03 gungszeit 2 Vewendet wird, wenn (%er Multlfunk"tl— Ja A A A A 200H | 6-19
- onseingang ,,Beschleunigungs-/Verzo-
Accel Time2 | oornogszeit 1 aktiv ist.
Verzogerungs- | Legt die Verzogerungszeit fest, die
Cl-04 zeit 2 Vewendet wird, wenn (%er Multlfunk"tl— Ja A A A A 203H | 6-19
- onseingang ,,Beschleunigungs-/Verzo-
Decel Time2 | ooryngszeit 1 aktiv ist.
Beschleuni- Legt die Beschleunigungszeit fest, die
C1-05 gungszeit 3 Vewendet wird, wenn (%er Multlfunk"tl— ) Nein | A A A A 204H | 6-19
i onseingang ,,.Beschleunigungs-/Verzo- | 0,0 bis
Accel Time 3 | oornoszeit 2 aktiv ist. 6000,0 | 10,0's
*
Verzogerungs- | Legt die Verzogerungszeit fest, die 1
C1-06 zeit 3 Verw-endet wird, wenn d.er Multlfunk"tl» Nein | A A A A 205H | 6-19
- onseingang ,,Beschleunigungs-/Verzo-
Decel Time 3 gerungszeit 2° aktiv ist.
Beschleuni- Legt die Beschleunigungszeit fest, die
gungszeit 4 verwendet wird, wenn die Multifunkti-
C1-07 onseinginge ,,Beschleunigungs-/ Nein | A A A A 206H | 6-19
Accel Time 4 Verzogerungszeit 1“ und ,,Beschleuni-
gungs-/Verzdgerungszeit 2 aktiv sind.
Verzogerungs- | Legt die Verzogerungszeit fest, die
zeit 4 verwendet wird, wenn die Multifunkti-
C1-08 onseingénge ,,Beschleunigungs-/ Nein | A A A A 207H | 6-19
Decel Time 4 Verzogerungszeit 1“ und ,,Beschleuni-
gungs-/Verzdgerungszeit 2 aktiv sind.
NOT-AUS-Zeit | Einstellung der Verzégerungszeit, die
C1-09 verwendet wird, wenn der Multifunkti- Nein | A A A A 208H | 6-19
Fast Stop Time | onseingang ,,NOT-AUS* aktiv ist.
Einheit fiir die
Beschleuni- e fund
C1-10 | gungs-/Verzoge- | 0 Einheiten von 0,01 Sekunden Ooder1| 1 Nein |A| A A A | 209H | 619
rungszeiten 1: Einheiten von 0,1 Sekunden
Acc/Dec Units
Beschleuni- Legt die Frequenz fiir die automatische
gungs-/Verzdge- | Umschaltung zwischen Beschleuni-
rungszeit- gungs-/Verzdgerungszeiten fest.
Umschalt- Wenn die Ausgangsfrequenz unter der
frequenz eingestellten Frequenz liegt: Beschleu-
nigungs-/Verzgerungszeit 4. 0,0 bis
Cl1-11 Wenn die Ausgangsfrequenz tiber der 150,0 | 0,0 Hz | Nein | A A A A 20AH | 6-19
eingestellten Frequenz liegt: Beschleu- *2
Acc/Dec SW nigungs-/Verzégerungszeit 1.
Freq Der Multifunktionseingéinge
,.Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
1“und ,,Beschleunigungs-/Verzoge-
rungszeit 2 haben Prioritit.
* 1. Der Einstellbereich fiir die Beschleunigungs-/Verzoégerungszeiten hangt von der Einstellung des Parameters C1-10 ab. Wenn C1-10 auf 0 gesetzt ist,

betrigt der Einstellbereich fiir Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 0,00 bis 600,00 Sekunden.

. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung* (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der

Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1° und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.



B S-Kurven-Beschleunigung/Verzégerung: C2

Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Ein- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige reich lung dem U/ puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | flihrung
S-Kurven-
Zeit bei
Beschleu- 0,00
C2-01 | nigungs- bis 0,20s | Nein A A A A 20BH | 6-21
beginn 2.50
SCrv Acc
@ Start Wenn die S-Kurven-Zeit eingestellt
SKurven wird, erhohen sich die Beschleunigungs-
Zeit bei /Verzdgerungszeiten zu Beginn und am
Ende nur um die Hélfte der S-Kurven-
Beschleu- Zeiten. 0,00
C2-02 | nigungs- bis 0,20 s | Nein A A A A 20CH | 6-21
ende 2.50
SCrv Acc START-Befehl AUS
EIN
@End Ausgangsfrequenz
S-Kurven- .
Zeit bei C2:02¢ =
Verzoge- i oron 0,00
C2-03 rl}ngsbe— [ bis 0,20 s | Nein A A A A 20DH | 6-21
ginn TReschl. = 02501 +C1-01 + C22—02 2,50
SCrv Dec
= C2-03 N C2-04
@ Start Terz. 203 +c1-02+ C204.
S-Kurven-
Zeit bei
Verzoge-
rungsende 0’(_)0 )
C2-04 bis 0,00 s | Nein A A A A 20EH | 6-21
2,50
SCrv Dec
@ End
B Motorschlupf-Kompensation: C3
Bezeichnung " (RegEMmEEENE
Ande-_ Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung e einstel- laufen- ust Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Rick- | Riick-
fithrung | fiihrung
Schlupfkom- | Wird zur Verbesserung der
pensations- Drehzahlgenauigkeit bei Betrieb
verstirkung | unter Last verwendet.
Eine Anderung dieser Einstel-
lung ist gewdohnlich nicht erfor-
derlich.
Andern Sie diesen Parameter
unter folgenden Umsténden: 0,0 bis « . . 4-15
€3-01 + Erhohen Sie den Einstellwert, 2,5 1o Ja A Nein A Nein 20FH 6-33
Slip Comp wenn die Motordrehzahl
Gain niedriger als der Frequenz-
sollwert ist.
« Verringern Sie den Einstell-
wert, wenn die Motordreh-
zahl hoher als der Frequenz-
sollwert ist.




Bezeichnung

Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- V\_Ierks- rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung Py einstel- | laufen- ust Im- lung qug BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | flhrung
Schlupfkom- | Einstellung der Schlupfkompen-
pensations- sations-Verzogerungszeit.
Verzoge- Eine Anderung dieser Einstel-
rungszeit lung ist gewdhnlich nicht erfor-
derlich.
Andern Sie diesen Parameter .
C3-02 unter folgenden Umstanden: Obis [200ms | i | A | Nein| A | Nein | 2108 | “10
f N 10000 * 6-33
) * Reduzieren Sie die Einstel-
Sl'lp Comp lung, wenn die Schlupfkom-
Time pensation schlecht anspricht.
+ Erhohen Sie die Einstellung,
wenn die Drehzahl nicht sta-
bil ist.
Schlupfkom-
pensations- Einstellung des Schlupfkompen- 0 bis
C3-03 | Grenzwert sations-Grenzwerts als Prozent- 250 200 % Nein A Nein A Nein 211H 6-33
Slip Comp satz des Motor-Nennschlupfes.
Limit
Auswahl der | 0: Deaktiviert
Schluptkom- | 1: Aktiviert
pensation bei | Wenn die Schlupfkompensation
generatori- wihrend des generatorischen
schem Betriebs aktiviert ist und sich die
C3-04 | Betrieb generatorische Leistung kurzzei- | 0 oder 1 0 Nein A Nein A Nein 212H 6-33
tig erhoht, kann es erforderlich
sein, eine Bremsoption (Brems-
Slip Comp widerstand, Bremswiderstands-
Regen einheit oder Bremseinheit) zu
verwenden.
Auswahl der
Ausgangs- 0: Deaktiviert
spannungs- 1. Aktiviert (Der Magnetfluss
C3-05 | begrenzung im Motor wird automatisch . (4 1| | Nein | Nein | Nein | A | A | 213H | 633
gesenkt, wenn die Aus-
V/f Slip gangsspannung die Sitti-
Comp Sel gung erreicht.)

* Die Werkseinstellung éndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die Werkseinstellungen fiir Vektorregelung ohne Riickfithrung.)




B Drehmomentkompensation: C4

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ' Einstell. | Werks- | rungbei U/fmit "E?]e‘ rli%e' MEMO- '
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- U Im- " 9 ? BUS- | Seite
Nr. e lung dem uls- | °nne Ll Register
g ; p Riick- | Ruck-
Betrieb geber b fihe
U (]
rung rung
Einstellung der Drehmoment-Kom-
pensationsverstarkung.
Drehmoment- | Eine Anderung dieser Einstellung
Kompensati- ist gewohnlich nicht erforderlich.
onsverstarkung | Andern Sie die Einstellung des
Parameters unter folgenden
Umsténden:
¢ Setzen Sie den Wert herauf,
wenn ein langes Motorkabel
verwendet wird.
* Wenn die Motorleistung kleiner
als die Frequenzumrichterleis-
tung (max. zuldssige Motorleis-
tung) ist, erhohen Sie den Ein- 0,00 bis . 4-15
C4-01 Steﬁwm 250 | 100 Ja A | A A | Nein | 21SH |0
+ Verringern Sie die Einstellwerte,
Torq Comp wenn ('ier Motor vibriert.
. Stellen Sie die Drehmoment-Kom-
Gain pensationsverstirkung so ein, dass
der Ausgangsstrom bei Minimal-
drehzahl den Frequenzumrichter-
Nennausgangsstrom nicht iiber-
steigt.
Andern Sie die Werkseinstellung der
Drehmoment-Kompensationsver-
starkung (1,00) nicht, wenn Sie die
Vektorregelung ohne Riickfiihrung
verwenden.
Verzogerungs- | Die Verzogerungszeit fiir die Dreh-
zeitkonstante | momentkompensation wird in Ein-
fiir die Dreh- | heiten von ms eingestellt.
momentkom- | Eine Anderung dieser Einstellung
pensation ist gewohnlich nicht erforderlich.
Andern Sie die Einstellung des .
C4-02 Parameters unter folgenden 0 bis 20 ms Nein A A A Nein 216H 13
. 10000 * 6-35
Umstidnden:
Torq Comp * Erhohen Sie die Einstellwerte,
Time wenn der Motor vibriert.
+ Verringern Sie die Einstellwerte,
wenn der Motor schlecht auf die
Funktion anspricht.
Anlaufdrehmo-
mentkompen-
sation Einstellung des Drehmomentkom- | 0,0 bis
C4-03 | (vorwirts) pensationswerts bei Anlauf in 200,0 | 0,0% | Nein |Nein| Nein | A | Nein | 217H |6-35
Vorwirtsrichtung. %
FTorqCmp
@ Start
Anlauf-
drehmoment-
kompensation | Einstellung des Drehmomentkom- -200,0
(4-04 | (riickwirts) pensationswerts bei Anlauf in Riick- | bis 0,0% | Nein |Nein| Nein | A | Nein | 2I8H |6-35
wirtsrichtung. 0,0 %
RTorqCmp
(@ Start
Zeitkonstante
fir die Anlauf-
drehmoment- (];:;n}sltellung c}(er Zeit ﬁjr‘die Anlauf- ob
: ehmomentkompensation. is . . . .
C4-05 | kompensation Bei ciner Einstellung auf 0 bis 4 ms 200 10ms | Nein | Nein | Nein A Nein 219H | 6-35
TorqCmp- findet der Betrieb ohne Filter statt.
DelayT

*  Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung ohne Riickfithrung.)




B Drehzahlregelung (ASR): C5

Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei Ulfmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem st puls- ’gt‘"s er“tk Register
Betrieb geber EIC : HC :
fih- fiih-
rung rung
ASR-Pro-
portional- 0,00
verstirkung Einstellung der Proportionalverstar- bis 20.00 ) )
C5-01 P) 1 kung fiir den Drehzahlregelkreis § Ja Nein| A Nein A 21BH | 6-36
300,00 *2
(ASR). ;
ASR P 1
Gain 1
ASR-Inte-
g0 stellung der Integrationszeit fi 0bis | 0,500
~ zeit (I) 1 instellung der Integrationszeit fur 1S 5 S . . 3
€5-02 den Drehzahlregelkreis (ASR). 10.000 *2 Ja Nein | A Nein A 21CH | 6-36
ASR 1
Time 1
ASR-Pro-
ortional- .
5erstéirkung Eine"/;n;ie;ur{g liies? ](Elinf-teklllung ist Ok;(l)so 20,00 4 .
C5-03 (P)2 gewohnlich nicht erforderlich. 300,00 % Ja Nein| A Nein A 21DH | 6-36
ASR P *1
Gain 2 - - - P=C5-01
I=C5-02
ASR-Inte-
. ___P=C503
grations- 1= C5-04 0 bi 0.500
C5-04 | zeit ()2 . o TiSior S TS Ja [ Nein| A | Nein | A | 21EH | 6-36
ASR 1 Drehzahl (Hz) 10.000 2

Time 2 5

ASR- Einstellung des oberen Grenzwerts der
Grenzwert | Kompensationsfrequenz fiir den Dreh- | 0,0 bis
zahlregelkreis (ASR) als Prozentsatz 20,0

der maximalen Ausgangsfrequenz.

C5-05 5,0% | Nein |Nein| A Nein | Nein 21FH | 6-36

ASR Limit

ASR-Ver- | Einstellung der Filterzeitkonstante
zogerungs- | (Zeit vom Drehzahlregelkreis bis

: 0 bi 0,004 . . . .
C5-06 | zet zur Drehmoment-Sollwertausgabe). 1S ? Nein | Nein | Nein | Nein A 220H | 6-36
.. . . 0,500 ms
ASR Eine Anderung dieser Einstellung
Delay Time ist gewohnlich nicht erforderlich.
ASR-
Umschalt- | Einstellung der Frequenz fiir die | 0.0bis
C5-07 | frequenz | Umschaltung zwischen ASR-Proporti-| 'y | 11 | Nein | Nein| Nein | Nein | A | 221H | 6-36
- onalverstirkung 1 und 2 sowie ASR- 3
ASR Gain | pepralzeit 1 und 2.
SW Freq
ASR‘I““" Stellen Sie den Parameter auf einen
grations- kleinen Wert ein, um jeden radikalen 0 bis
C5-08 | grenze Lastwechsel zu vermeiden. Eine Ein- 400 400 % | Nein | Nein | Nein | Nein A 222H | 6-36
ASR I stellung von 100 % entspricht der
Limit maximalen Ausgangsfrequenz.

* 1. Bei Vektorregelung mit Riickfithrung gilt der Einstellbereich von 1,00 bis 300,00.

* 2. Bei einer Anderung der Regelbetriebsart werden diese Parameter auf die werksseitigen Einstellungen fiir die ausgewhlte Regelungsart zuriickgesetzt.
(Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung ohne Riickfiihrung.)

* 3. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung).

Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich
von 0,0 bis 400,0 Hz.




B Taktfrequenz: C6

C6-03 >10,0 kHz: K=3
10,0 kHz > C6-03 > 5,0 kHz: K=2
5,0 kHz > C6-03: K =1

Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ' Einstell. | WVerks- | rung bei U/f mit rligr’le- rliie‘ MEMO- '
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- ur Im- ohn% mi? BUS- | Seite
Nr. Anzeige lung der_n puls- Riick- | Riick Register
Betrieb geber | "o -
U U
rung rung
Auswahl
normale/
starke 0: Starke Beanspruchung 45
C6-01 | Beanspru- 1: Normale Beanspruchung 1 0 bis 2 0 Nein Q Q Q Q 223H )
chung 2: Normale Beanspruchung 2 6-2
Heavy/Nor-
mal Duty
Takt- Auswabhl der Taktfrequenz.
frequenz- Bei Einstellung F erfolgt die Einstel-
auswahl lung der Taktfrequenz durch die
Parameter C6-03 bis C6-05.
0: Niedrige Taktfrequenz, geringe
Gerdusche 4-5
C6-02 1: 2kHz 0bis F 1 Nein Q Q Q Q 224H | 4-15
Carrier 2: 5kHz 6-2
Freq Sel 3: 8kHz
4: 10kHz
5: 12,5kHz
6: 15kHz
F: Anwenderdefiniert
Takt- Einstellung des oberen und unteren
frequenz- Grenzwerts fiir die Taktfrequenz 2,0 bis
C6-03 | Obergrenze | in kHz. 150 |20 KHI Nein | A | A A A 225H | 6-2
Carrier Die Taktfrequenzverstirkung wird *] *) z
Freq Max wie folgt eingestellt:
Bei Vektorregelung mit oder ohne
Takt- Riickfiihrung ist der obere Grenzwert
frequenz- fiir die Taktfrequenz in C6-03 fest -
Unter- eingestellt 0.4 bis 2,0kH . . .
C6-04 grenze . 15,0 ’ , Nein A A Nein | Nein 226H 6-2
*1 *¥2
Carrier
Freq Gain Taktfrequenz
Taktfre- €6-03 4
quenz-Pro- 0604 ‘
portional- p Ausgangsfrequenz x (C6-05) x K
verstirkung 4 Aus-
Max Ausgangsfreztg:z) ?rgggz—nz
(e 00 bis
c6-05 K ist ein durch die Einstellung der 22 00 Nein A A Nein | Nein | 227H 6-2
Carrier Obergrenze fiir die Taktfrequenz
Freq Sel (C6-03) bestimmter Koeffizient.

* 1. Die Einstellbereich héingt von der Leistung des Frequenzumrichters ab.

* 2. Dieser Parameter kann nur angezeigt oder eingestellt werden, wenn C6-01 auf 1 und C6-02 auf F eingestellt ist.




€ Sollwertparameter: d

B Voreingestellter Sollwert: d1

B Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit "Ii%e' rli?\e- MEMO- .
meter- Beschreibung bereich | €instel- | laufen- up e ohn% mitg BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- h o Register
i Rick- | Rick-
Betrieb geber fiihe fiih-
rung rung
Frequenzsoll- Einstell des F . L5
d1-o1 | wertl W‘e“;‘: e des Frequenzso 0,00Hz| Ja Q Q| Q Q | 280H |
Reference 1
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 2 werts, der verwendet wird, wenn 45
d1-02 das Festdrehzahl-Bit 0 mit 0,00 Hz Ja Q Q Q Q 281H 6.10
Reference 2 einem Multifunktionseingang
auf EIN gesetzt ist.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 3 werts, der verwendet wird, wenn 45
d1-03 das Festdrehzahl-Bit 1 mit 0,00 Hz Ja Q Q Q Q 282H 6-10
Reference 3 einem Multifunktionseingang
auf EIN gesetzt ist.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 4 werts, der verwendet wird, wenn 43
d1-04 die Festdrehzahl-Bits 0 und 1 0,00 Hz Ja Q Q Q Q 283H 610
Reference 4 mit je einem Multifunktionsein-
gang auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 5 werts, der verwendet wird, wenn
d1-05 das Festdrehzahl-Bit 2 mit 0,00 Hz Ja A A A A 284H 6-10
Reference 5 einem Multifunktionseingang
auf EIN gesetzt ist.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 6 werts, der verwendet wird, wenn .
d1-06 die Festdrehzahl-Bits 0 und 2 0 bis 0,00 Hz Ja A A A A 285H 6-10
Reference 6 iiber Multifunktionseingénge 50,00
auf EIN gesetzt sind. *1%2
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 7 werts, der verwendet wird, wenn
d1-07 die Festdrehzahl-Bits 1 und 2 0,00 Hz Ja A A A A 286H 6-10
Reference 7 tiber Multifunktionseingéinge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 8 werts, der verwendet wird, wenn
d1-08 die Festdrehzahl-Bits 0, 1 und 2 0,00 Hz Ja A A A A 287H 6-10
Reference 8 iiber Multifunktionseingéinge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 9 werts, der verwendet wird, wenn
d1-09 das Festdrehzahl-Bit 3 mit 0,00 Hz Ja A A A A 288H 6-10
Reference 9 einem Multifunktionseingang
auf EIN gesetzt ist.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 10 werts, der verwendet wird, wenn
d1-10 die Festdrehzahl-Bits 0 und 3 0,00 Hz Ja A A A A 28BH 6-10
Reference 10 iiber Multifunktionseingéinge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 11 werts, der verwendet wird, wenn
dl-11 die Festdrehzahl-Bits 1 und 3 0,00 Hz Ja A A A A 28CH 6-10
Reference 11 iiber Multifunktionseingénge
auf EIN gesetzt sind.




Blemsi@imumg Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- _ Einstell. | Werks- | rung bei U/f mit rliie- ﬁ%e' MEMO- .
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Ul Im- ohn% mi? BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem uls- . M Register
9 : P Rick- | Rick-
Betrieb geber - "
fuh- fuh-
rung rung
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 12 werts, der verwendet wird, wenn
d1-12 die Festdrehzahl-Bits 0, 1 und 3 0,00 Hz Ja A A A A 28DH 6-10
Reference 12 iiber Multifunktionseingéinge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 13 werts, der verwendet wird, wenn
d1-13 die Festdrehzahl-Bits 2 und 3 0,00 Hz Ja A A A A 28EH 6-10
Reference 13 iiber Multifunktionseingédnge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 14 werts, der verwendet wird, wenn
dl-14 die Festdrehzahl-Bits 0, 2 und 3 0,00 Hz Ja A A A A 28FH 6-10
Reference 14 tiber Multifunktionseingénge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll- 0 bis
wert 15 werts, der verwendet wird, wenn 50,00
dl1-15 die Festdrehzahl-Bits 1,2und 3 | *1*2 [ 0,00Hz | Ja A A A A 290H | 6-10
Reference 15 iiber Multifunktionseingéinge
auf EIN gesetzt sind.
Frequenzsoll- Einstellung des Frequenzsoll-
wert 16 werts, der verwendet wird, wenn
dl1-16 die Festdrehzahl-Bits 0, 1, 2 und 0,00 Hz Ja A A A A 291H 6-10
Reference 16 3 iiber Multifunktionseingénge
auf EIN gesetzt sind.
Jog-Frequenz- | Einstellung des Frequenzsoll-
sollwert werts, der verwendet wird, wenn
einer der Multifunktionsein- 45
dnge mit dem JOG-Frequenz-
d1-17 folli/ert oder den Befehlcén 6,00 Hz Ja Q Q Q Q 2920 6-10
Jog Reference | FjOG oder RJOG belegt ist 6-72
und an diesem Eingang ein
EIN-Signal anliegt.

* 1. Die Einheit wird in 01-03 eingestellt (Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -Anzeige, werksseitig: 0,01 Hz). Wenn die Anzeigeeinheit

gedndert wird, dndern sich auch die Werte fiir den Einstellbereich.

* 2. Der maximale Einstellwert hingt von der Einstellung fiir die maximale Ausgangsfrequenz (E1-04) ab.

B Sollwertgrenzen: d2

Bezeichning Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- | Werks- | rung bei Ufmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung bl ion | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i ereic lun, dem s . | ohne mit Register
Anzeige 9 . PUIS- | Riick- | Riick- | 0
Betrieb geber fiihe fiih-
rung rung
Frequenzsoll-
wert-Ober- Einste?un(ig des oberen Gll'lenz— 0061 1000 30
werts flir den Frequenzsollwert 1S . -
- grenze > >
d2-01 als Prozentsatz der maximalen 110,0 % Nein A A A A 289H 6-67
Ref Upper Ausgangsfrequenz.
Limit
Frequenzsoll-
wert-Unter- Einsteélundg des unteren Gﬁenz— 00 b1 30
werts flir den Frequenzsollwert 18 . -
- grenze , o
d2-02 als Prozentsatz der maximalen 110,0 0.0% Nein A A A A 28AH 6-67
Ref Lower Ausgangsfrequenz.
Limit
Frequenzhaupt-
sollwert-Unter- Einsteglun(ig des untern ;}renz» 0.0 bi 630
werts fiir den Frequenzhaupt- ,U b1s . -
N grenze 0
d2-03 1 sollwert als Prozentsatz der 110,0 0.0% Nein A A A A 2930 6-67
Refl Lower maximalen Ausgangsfrequenz.
Limit




W Sprungfrequenzen: d3

Bezeichnun Regelungsarten
g Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung ) einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige Lelech lung dem s puls- ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flhrung | fihrung
Sprung- Einstellung der Sprungfrequenzen
d3-01 | frequenz1 | in Hz. 00Hz | Nein | A | A A A 294H | 6-28
Diese Funktion wird durch Einstellen
Jump Freq 1 .
der Sprungfrequenz auf 0 Hz deakti-
Sprung- viert. Achten Sie stets auf die Einhal- 0.0 bis
d3-02 | frequenz 2 tung der folgenden Bedingungen: 1’50 0 0,0Hz | Nein | A A A A 295H | 6-28
Jump Freq 2 d3-01 > d3-02 > d3-03 .
Der Betrieb im Sprungfrequenzbe-
?rprung— 3 reich ist gesperrt, doch éndert sich die
equenz 5 :
d3-03 4 Drehzahl wihrend der BesF:hleunlj 0,0Hz | Nein A A A A 296H | 6-28
¥ Freq3 |Z"08 und Verzogerung gleichmafig
ump rreq und ohne Spriinge.
Breite des
ausgeblende- Einstellung der Bandbreite der
ten Frequenz- Sprungfrequenzen in Hz. 0.0 bis
d3-04 | pandes Der Sprungfrequenzbereich ent- ’2 0.0 1,0Hz | Nein A A A A 297H | 6-28
spricht dem Sprungfrequenzwert ’
Jump +d3-04.
Bandwidth

* Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.

W Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert: d4

Bezeichnung Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung N einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
N . bereich U/t . 8
r. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Rick- | Rick-

fiihrung | flhrung

Speicherndes | Legt fest, ob der letzte gehaltene oder
letzten Fre- beim Ausschalten/Ausfall der Span-

quenzsoll- nungsversorgung eingestellte Fre-
wertes bei quenzsollwert gespeichert wird oder
Motorpoti- nicht.

Funktion 0: Deaktiviert (wenn die Spannungs-

versorgung nach dem Ausschal-
ten/Ausfall wieder eingeschaltet
wird, wird der Frequenzsollwert
auf 0 gesetzt.)

d4-01 1: Aktiviert (wenn die Spannungs- 0 oder 1 0 Nein | A A A A 298H | 6-66
versorgung nach dem Ausschal-
ten/Ausfall wieder eingeschaltet

MOP Ref wird, wird der Frequenzsollwert
Memory auf den zuvor gespeicherten Wert
gesetzt.)
Diese Funktion ist verfiigbar, wenn
die Multifunktionseinginge auf die
Befehle ,,Beschleunigungs-/Verzoge-
rungsrampe halten* oder ,,Motorpoti
Auf-/Abwirts* eingestellt sind.
Erhohung/ Einstellung der zum analogen Fre-
Verringerung | quenzsollwert zu addierenden bzw. von
des Fre- diesem abzuziehenden Frequenz als
quenzsoll- Prozentwert der maximalen Ausgangs-
werts frequenz. 0 bis .
d4-02 (+Drehzahl) | Aktiviert, wenn fiir einen der Multi- 100 10% Nem | A A A A 299H | 6-66

funktionseinginge der Befehl ,,Fre-
Trim Control | quenzsollwert erhdhen (+)* bzw.
Lvl ~Frequenzsollwert verringern (-)*
eingestellt ist.
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B Drehmomentregelung: d5

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ' Einstell. | Werks- | rung bei U/f mit rli%e' rlege- MEMO- '
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- g ung BUS- Seite
Nr. Anzeige bereich | “jyng dem Uf | puis- | ohne mit | Register
Betrieb geber RfHCK- RHCK-
Uh- fih-
rung rung
Auswahl der | 0: Drehzahlregelung
Drehmo- (C5-01 bis C5-07)
mentregelung | 1: Drehmomentregelung
Diese Funktion steht nur bei Vektor-
regelung mit Riickfiihrung als Regel-
betriebsart zur Verfligung. Um die 0 oder
d5-01 Funktion zum Umschalten zwischen 1 0 Nein | Nein | Nein | Nein A 29AH | 6-118
Torq Control | Drehzahl- und Drehmomentrege-
Sel lung nutzen zu kénnen, muss d5-01
auf 0 gesetzt und einem der Multi-
funktionseingénge die Funktion
,,Umschaltung Drehzahl-/Drehmo-
mentregelung* zugewiesen sein.
Verzoge- Einstellung der Verzogerungszeit
rungszeit fiir | fiir die Drehmomentregelung.
die Drehmo- | Mithilfe dieser Verzégerung konnen
mentregelung | durch Stérungen des Signals verur-
sachte Schwin, en verhindertund | 0 bis . . . .
ds-02 das Ansprechvgelll‘gflten beschleunigt 1000 0 ms Nein | Nein | Nein | Nein A 29BH | 6-118
Torq Ref oder verlangsamt werden.
Filter Wenn bei der Drehmomentregelung
Schwingungen auftreten, so erhéhen
Sie diesen Wert.
Auswahl der | Einstellung der Quelle fiir den
Drehzahl- Drehzahlgrenzwert bei Dreh-
grenze momentregelung. 1 oder
ds-03 1: Drehzahlgrenzwert {iber 5 1 Nein | Nein | Nein | Nein A 29CH | 6-118
Speed Limit Analogeingang
Sel 2: Drehzahlgrenzwert in Parameter
ds5-04
Drehzahl- Eir.lstellung des Drehzahlgrenzwerts
bei Drehmomentregelung als Pro-
grenzwert .
zentsatz der maximalen Ausgangs-
frequenz.
Dieser Parameter findet Anwendung, | -120
ds-04 wenn d5-03 auf 2 eingestellt ist. Die bis 0% Nein | Nein | Nein | Nein A 29DH | 6-118
Speed Lmt Drehrichtung ergibt sich wie folgt: +120
Value +: Drehrichtung des START-
Befehls
i Gegendrehrichtung des START-
Befehls
Offset der Einstellung des Offsets der Drehzahl-
Drehzahl- grenze als Prozentsatz der maxima-
grenze len Ausgangsfrequenz.
d5-05 Dieser Offset wird auf den spezifi- | 0bis | 100/ | \oin | Nein | Nein | Nein | A | 29EH | 6-118
zierten Drehzahlgrenzwert aufge- 120
S}?eed Lmt schlagen. Auf diese Weise kann der
Bias Wertebereich fiir die Drehzahlgrenze
verschoben werden.
Zeitfunktion | Verzogerungszeit zwischen der Ein-
fiir die gabe des Befehls ,,Umschaltung
Umschaltung | Drehzahl-/Drehmomentregelung™
zwischen (Wechsel des Signals am Multifunk-
Drehzahl-/ tions-Digitaleingang von EIN nach
Drehmo- AUS oder umgekehrt) bis zur tat-
mentregelung | sdchlichen Umschaltung. 0 bis . . . .
d5-06 getung Dieser Parameter fin detgAnwen dung, | 1000 0 ms Nein | Nein | Nein | Nein A 29FH | 6-118
wenn einem der Multifunktionsein-
génge die Funktion ,,Umschaltung
R.ef Hold Drehzahl-/Drehmomentregelung®
Time zugeordnet ist. Der Wert am Analo-
geingang wird ab dem Zeitpunkt des
Umschaltbefehls gehalten.




B Feldschwachung: d6

SereiEinTG . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO- .
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Ui Im- lung Iur!g BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Feldschwé- Einstellung der Ausgangsspan-
chungspegel | nung des Frequenzumrichters
bei Eingabe des Feldschwi-
chungsbefehls iiber einen Multi- 0bis
d6-01 funktionseingang. 80 % Nein A A Nein | Nein 2A0H | 6-107
Field-Weak | per Wert wird als Prozentsatz 100
Lvl der durch die U/f-Kennlinie vor-
gegebenen Spannung (= 100 %)
ermittelt.
Feld- Einstellung des unteren Grenz-
schwichungs- | werts fiir den Frequenzbereich,
Frequenz- in dem die Feldschwichung
grenzwert angewandt werden soll. 0.0 bis
d6-02 Der Feldschwichungsbefehl St 450 | 00z | Nein | A | A | Nein | Nein | 2AIH | 6-107
nur bei Frequenzen iiber dieser N
Field-Weak | Einstellung giiltig und nur, wenn
Freq die Drehzahl mit dem aktuellen
Drehzahlsollwert iiberein-
stimmt.
Auswahl der
Funktion zum . . .
beschleunig- Akt1v1.ert oder deakt1V1erF die
ten Feldauf- Funktion zum beschleunigten ) ' ' '
d6-03 | .. Feldaufbau. 0 oder 1 0 Nein | Nein | Nein | Nein A 2A2H | 6-108 5
0: Deaktiviert
Field Force 1: Aktiviert
Sel
Grenzwert Einstellung des oberen und
fiir die Funk- | unteren Grenzwerts des Erreger-
tion zum stroms bei der Funktion zum
beschleunig- | beschleunigten Feldaufbau.
ten Feldauf- | Eine Einstellung von 100 % 100 bis
d6-06 | bau entspricht dem Motor-Leerlauf- 400 400 % Nein | Nein | Nein A A 2ASH | 6-108
strom.
Der beschleunigte Feldaufbau
F iel(?lF orce findet bei allen Betriebsbedin-
Limit gungen auBer bei DC-Brem-
sung Anwendung.

* Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.




€ Motorparameter: E

B U/f-Kennlinie: E1

Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- | Werks- | rung bei Ufmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung bereich | €instel- | laufen- i77e lung lung BUS- Seite
Nr. Anzei ereic lung dem U |s- | ohne mit | Register
nzeige . RoS Rick- | Ruck- €
Betrieb geber fiih- fiihe
rung rung
Eingangs-
spannungs- E?nstellung der Frequenzumrichter- 155bis 00V s
) cinstellung Eingangsspannung. . -
E1-01 Diese Einstellung dient als Referenzwert 2*515 *1 Nein Q Q Q Q 300H 6-110
Input fiir die Schutzfunktionen.
Voltage
Auswahl 0 bis E: Auswahl aus
der U/f- 15 voreingestellten
Kennlinie U/f-Kennlinien. . . . .
E1-03 F Anwenderdefinierte U/f-Kenn- 0 bis F F Nein Q Q Nein | Nein 302H | 6-110
vit ) linie (bestimmt durch die Para-
Selection meter E1-04 bis E1-10)
Max.
Ausgangs- 40,0
frequenz bis 50,0 H .
Max Fre- *2
quency
Max.
Ausgangs- .
spannung 0,0bis | 200,0 -
*] *]
Max
Voltage
Nennfre- Ausgangsspannung (V) .
quenz (FA) | wax 0.0biS Fsoom|
E1-06 (§/EE11/;°S5E)) i 150,0 ’ Nein Q Q Q Q 305H | 6-110
Base Fre- (E113) i ) z
quency i
Mittlere VB i
Ausgangs- (E1-08) % .
equens | O | |
E1-07 (FB) i ! 150,0 % Nein A A A Nein 306H | 6-110
09 Eon  (EronEron *2 :
Mid Fro- (E1-09) (E1 ’): (E1-D6):—1 -04)
quency A requenz (Hz)
Zur Einstellung einer linearen U/f-Kenn-
Sp'anr%ung linie muss fiir E1-07 und E1-09 der glei-
beimittle- | che Wert eingestellt werden. In diesem
rer Aus- Fall wird die Einstellung fiir E1-08 0,0 bis 132V 415
E1-08 | gangsfie- ignoriert. 255 N l’ 3 Nein A A A Nein 307H 6110
quenz (VB) | gtellen Sie sicher, dass die vier *]
Mid Vol- Frequenzen immer auf folgende Weise
tage A eingestellt werden:
Mi E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07
1 (FB) > E1-09 (FMIN)
Ausgangs- .
0,0 bis
frequenz 0,5 Hz .
E1-09 (FMIN) 15*(;,0 3 Nein Q Q Q A 308H | 6-110
Min Fre-
quency
Spannung
bei min.
Ausgangs- 0,0 bis
El-10 | frequenz 255,0 f’4*v Nein | A A A | Nein | 300m | FP
(VMIN) *1 1*3 6-110
Min
Voltage




Bezeich- Regelungsarten
nung Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- | Werks- | rung bei U/f mit rlege- rlege- MEMO-
meter- Beschreibung bereich | €instel- | laufen- Im- inig] inig] BUS- Seite
Nr. Anzei lung dem ur uls- | ohne mit | Register
2192 : p Rick- | Ruck-
Betrieb geber fiih- fiih-
rung rung
Mittlere
Ausgangs- 0,0 bis 0.0 Hz
El-11 | frequenz 2 150,0 ’*4 Nein A A A A 30AH | 6-110
- *
Mid Fre- Nur zur Feinabstimmung der U/f-Kenn- 2
quency B linie auf die Lastkennlinie. Gewo6hnlich
Spannung | Muss diese Einstellung nicht vorgenom-
bei men werden.
mittlerer El-11 muss auf einen hoheren Wert als 0,0 bis 00V
El-12 | Ausgangs- | E1-04 eingestellt werden. 2550 | Nein | A | A | A | A | 30BH |6110
frequenz 2 *] 4
Mid
Voltage B
Motornenn-
Spannung 0,0 bis
Einstellung der Ausgangsspannung bei ’ 0,0V .
_13 | (VBASE) g gangssp g X )
El1-13 Nennfrequenz (E1-06). 25*5,0 x5 Nein A A Q Q 30CH | 6-110
Base 1
Voltage

* 1. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

* 2. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung).
Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich
von 0,0 bis 400,0 Hz.
* 3. Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung
ohne Riickfithrung.)
* 4. Die Parameter E1-11 und E1-12 werden ignoriert, wenn sie auf 0,0 eingestellt sind. 5
* 5. E1-13 wird im Rahmen des Autotunings auf den gleichen Wert eingestellt wie E1-05.

B Motorkonfiguration: E2

Regelungsarten

Bezeichnung

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung — einstel- laufen- Ul Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fiihrung
Motornenn- | Einstellung des Motornenn-
strom stroms.
Dieser Einstellwert bildet den 0,32 bis 1.90 A 6-48
E2-01 Basiswert fiir den Motorschutz 6,40 Tx 5 Nein Q Q Q Q 30EH 6.108
Motor Rated | und Drehmomentgrenzwerte. *] }
FLA Dieser Parameter liefert Ein-

gangsdaten fiir das Autotuning.

Motornenn- | Einstellung des Motornenn-
schlupf schlupfs.

Dieser Einstellwert wird zum
Referenzwert fiir die Schlupf- 0,00 bis | 2,90 Hz

E2-02 . Nei A A A A 30FH | 6-108
Motor Rated | Kompensation. 20,00 *2 en
Slip Dieser Parameter wird wihrend
des Autotunings automatisch ein-
gestellt.
Motorleer- Einstellung des Motorleerlauf-
laufstrom stroms. 0,00 bis 120 A
E2-03 Dieser Parameter wird wahrend 1,89 . ) Nein A A A A 310H | 6-108
No-Load des Autotunings automatisch *3
Current eingestellt.
Anzahl der Einstellung der Anzahl der
Motorpole
E2-04 Motorpole. 2bis48 | 4Pole | Nein | Nein | Q Q Q 311H | 6-108

Number of Dieser Wert liefert Eingangsdaten
Poles fiir das Autotuning.
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Blems@inumng . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/ mit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung g einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
. ereich U/f . .
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fiihrung
Motor- Einstellung des Motor-Wick-
chklungs— lungswiderstands. 0,000 98420
E2-05 | widerstand | Dieser Parameter wird wihrend bis s Nein | A A A A 312H | 6-108
Term des Autotunings automatisch 65,000
Resistance eingestellt.
Motorstreu- | Einstellung des Werts fiir den
induktivitit | Spannungsabfall infolge der
Motorstreuinduktivitét als Pro- 0.0 bis | 182 % . . )
E2-06 zentsatz der Motornennspannung. Nein | Nein | Nein A A 313H | 6-108
. . i 40,0 *2
Leak Dieser Parameter wird wihrend
Inductance des Autotunings automatisch ein-
gestellt.
Motor-Eisen- | Einstellung des Motor-Eisensatti-
sdttigungsko- | gungskoeffizienten bei 50 %
i . 0,00 bi . . .
E2-g7 | Cffizientl | Magnetfluss o DOPIS 1050 | Nein | Nein | Nein | A A | 314H |6-108
- Dieser Parameter wird wahrend 0,50
Saturation des Autotunings mit drehenden
Compl Motor automatisch eingestellt.
Motor-Eisen- | Einstellung des Motor-Eisensitti-
sattigungs- gungskoeffizienten bei 75 %
koeffizient 2 | Magnetfluss. 0,50 bis . . .
E2-08 - Dieser Parameter wird wihrend 0.75 0,75 Nein | Nein | Nein A A 315H | 6-108
Saturation des Autotunings mit drehenden
Comp2 Motor automatisch eingestellt.
Reibungs- Einstellung der Reibungsverluste
verluste des Motors als Prozentsatz der
im Motor Motornennleistung.
Eine Anderung dieser Einstel-
lung ist gewohnlich nicht erfor-
derlich.
i i 0,0 bis . . . .
E2-09 Dieser Wert kamn cingestellt : 00% | Nein | Nein | Nein | Nein | A | 316H | 6-108
) werden, wenn z. B. der Drehmo- 10,0
Mechanical | \yentverlust aufgrund von hoher
loss Reibung in der Maschine grof3 ist.
Das Ausgangsdrehmoment wird
dann entsprechend dem einge-
stellten mechanischen Verlust
ausgeglichen.
Motor-Eisen-
verlust fiir
die Drehmo- e ellune d ) 0 bi 1AW
E2-10 | mentkompen- | Einstellung der Motor-Eisen- Y Nein | A | A | Nein | Nein | 317H | 6-108
sation verluste. 65535 *2
Tcomp Iron
Loss
Motor-Nenn- | Ejnstellung der Motor-Nenn-
leistung leistung. 0,00bis | 0,40 .
E2-11 Mitr Rated Dieser Parameter liefert Ein- 650,00 *2 Nein Q Q Q Q 318H ) 6-108
Power gangsdaten fiir das Autotuning.

* 1. Der Einstellbereich reicht von 10 % bis 200 % des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter
der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.

* 2. Die werksseitige Einstellung hidngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.

* 3. Die Einstellbereich hingt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.




B U/f-Kennlinie Motor 2: E3

Bezeichnung . Regelungsarten
Ande—' U Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei it rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung beraich | einstel- | laufen- st Iml lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem Sr; ohne mit Register
Betrieb peber Riick- | Riick-
9 fiihrung | fihrung
Auswabhl des
Regel- 0: U/f-Regelung
verfahrens 1: U/f-Regelung mit Impulsgeber . .
E3-01 | fir Motor 2 2: Vektorregelung ohne Riickfiihrung 0 bis 3 0 Nein A A A A 319H | 6-117
Control 3: Vektorregelung mit Riickfithrung
Method
Max. Aus-
gangsfre- 40,0
quenz Motor bi 50.0 H .
E3-02 | 5 (FMAX) 1500 |, | Nein | A A | A | A | 31AH | 6017
Max *1
Frequency
Max. Aus-
gangspan- .
nung Motor 0,0bis | 200,0 '
E3-03 |, (VMAX) 255,0 v Nein A A A A 31BH | 6-117
*2 *2
Max
Voltage
Frequenz bei
max. Aus-
gangsspan- Ausgangsspannung (V) 0,0 bis 50.0 H
E3-04 | nung Motor e X 150,0 ’ Nein A A A A 31CH | 6-117
2 (FA) (E303) 3 ¥ z
Base §
F |
requency . |
Mittlere (ES-06) i
Ausgangs- | 4 | ;
frequenz FMIN FB Fa x| 0,0 bis 25 Hy
E3-05 | Motor 2 (B07)  (E06)  (E304E02) | 1500 | Nein | A | A A | Nein | 31DH | 6-117
(FB) Frequenz (Hz) *1’ *3
Mid
Frequency Zur Einstellung einer linearen U/f-
Spannung Kennlinie muss fiir E3-05 und E3-07
bei mittlerer | der gleiche Wert eingestellt werden.
Ausgangs- | In diesem Fall wird die Einstellung fiir .
frequenz 1 E3-06 ignoriert 0.0 bis 150V
E3-06 Motor 2 Stellen Sie sicher, dass die vier 25*5’0 *0%3 Nein A A A Nein 3IEH | 6-117
(VB) Frequenzen immer auf folgende Weise 2
] eingestellt werden:
Mid Voltage | E3-02 (FMAX) > E3-04 (FA) > E3-05
FB) > E3-07 (FMIN
Min. Aus- (FB) ( )
gangsfre- .
quenz Motor 0,0 bis 1.2 Hz .
*1
Min
Frequency
Spannung
bei min.
eguens 00bis | 4y
E3-08 M qt N 2550 | . Nein A A A Nein 320H | 6-117
otor 0 2*3
(VMIN)
Min Voltage

* 1. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl
der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis
400,0 Hz.

* 2. Die angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.
* 3. Die Werkseinstellung éndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir U/f-Regelung.)
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B Konfiguration Motor 2: E4

Regelungsarten

Bezeichnung

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- _ Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit rliie- "I‘Z%e' MEMO- _
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- ur Im- ohn% mi? BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | poce | Riicke Register
Betrieb geber | " A
(] U
rung rung
Nennstrom Einstellung des Motornenn-
Motor 2 stroms.
Dieser Einstellwert bildet den 0,32 190 A 6-48
E4-01 Basiswert fiir den Motorschutz | bis 6,40 | 7 ) Nein A A A A 321H 6.117
Motor Rated | und Drehmomentgrenzwerte. *]
FLA Dieser Parameter liefert Ein-
gangsdaten fiir das Autotuning.
Nennschlupf Einstellung des Motornenn-
Motor 2 schlupfs.
Dieser Einstellwert wird zu
F4-02 einem Referenzwert fiir die 0,00bis | 2,90 Hz Nein A A A A o1 | 617
Motor Rated | Schlupfkompensation. 20,00 *2
Slip Dieser Parameter wird wihrend
des Autotunings automatisch
eingestellt.
Leerlauf- Einstellung des Motorleerlauf-
strom stroms. 0,00 bis
E4-03 | Motor 2 Dieser Parameter wird wihrend 1,89 l,i(; A Nein A A A A 323H | 6-117
No-Load des Autotunings automatisch *3
Current eingestellt.
Polzahl Einstellung der Anzahl der
B4 | OO Motorpole. . 2bis48 | 4Pole | Nein | Nein | A | Nein | A 324H | 6-117
Number Dieser Wert liefert Eingangs-
of Poles daten fiir das Autotuning.
Wi((;klung(i' Einstellung des Motor-Wick-
widerstan lungswiderstands in Q. .
E4-05 | Motor 2 Divser Parameter wird wahrend | 0015 [ 98822 |4 |04 A | 325H | 6117
. . 65.000 *2
Term Resis- | des Autotunings automatisch
tance eingestellt.
Streuindukti- | Einstellung des Werts fiir den
vitit Motor 2 | Spannungsabfall infolge der
Motorstreuinduktivitit als
E4-06 Prozentsatz der Motornenn- 0,0 bis | 18,2 % Nein Nein | Nein A A 306H 6117
Leak spannung. 40,0 *2
Inductance Dieser Parameter wird wihrend
des Autotunings automatisch
eingestellt.
Nennleistung | Einstellung der Motor-Nennaus-
Motor 2 gangsleistung in Einheiten von .
E4-07 10W. 040bis | 040 | \ein A | A | A | A | 320 | 617
Mtr Rated Dieser Parameter liefert Ein- 650,00 2
Power gangsdaten fiir das Autotuning.

* 1. Der Einstellbereich reicht von 10 % bis 200 % des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms. Die angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter
der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.

* 2. Die werksseitige Einstellung hiangt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.

* 3. Die Einstellbereich hingt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.



€ Optionsparameter: F

B Konfiguration der Impulsgeberkarten: F1

BlemsiEg, . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- | MEMO- )
meter- Beschreibung el einstel- | laufen- UK Im- lung |ung BQS— Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
IPUISEERer- | tellung der Anzabl 0 bi
5 instellung der Anzahl von is . .
F1-01 | aufldsung Geberimpflsen pro Umdrehung. 60.000 1024 Nein | Nein | Q Q Q 380H | 6-138
PG Pulses/Rev
Betrieb bei Einstellung der Stoppmethode bei
Verlust des Verlust der Impulsgebersignale.
Gebersignals 0: Rampe bis zum Stillstand
(PGO) (Verzdgerung bis zum Still-
stand unter Verwendung
der Verzogerungszeit 1,
C1-02.)
F1-02 - Auslaufen bis zum Stillstand. | o3 |1 | Nein [ Nein| A | Nein | A | 381H | 6-138
2: Schnellstopp (Not-Halt unter
Verwendung der Verzoge-
PG Fdbk Loss Sel rungszeit in C1-09.)
3: Betrieb fortsetzen (zum
Schutz von Motor und
Maschine wird von der
Verwendung dieser
Einstellung abgeraten.)
Betrieb bei Uber- | Einstellung der Stoppmethode
drehzahl (OS) beim Auftreten eines Fehlers
durch Uberdrehzahl (OS).
0: Rampe bis zum Stillstand
(Verzogerung bis zum Still-
stand unter Verwendung der
Verzogerungszeit 1, C1-02.)
F1-03 I: Auslaufen bis zum Stillstand. | ;03 |1 Nein | Nein| A | Nein | A | 382H | 6-138
PG Overspeed 2: Schnellstopp (Not-Halt unter
Sel Verwendung der Verzoge-
rungszeit in C1-09.)
3: Betrieb fortsetzen (zum
Schutz von Motor und
Maschine wird von der
Verwendung dieser
Einstellung abgeraten.)
Betrieb bei Dreh- | Einstellung der Stoppmethode
zahlabweichung | beim Auftreten eines Fehlers
durch Drehzahlabweichung
(DEV).
0: Rampe bis zum Stillstand
(Verzogerung bis zum Still-
stand unter Verwendung
F1-04 dcelr_(‘)’;r)z"gem“gsze“ L Obis3 | 3 | Nein |Nein| A | Nein | A | 383H | 6-138
PG Deviation Sel | 1. Ayslaufen bis zum Stillstand.
2: Schnellstopp (Not-Halt unter
Verwendung der Verzoge-
rungszeit in C1-09.)
3: Betrieb fortsetzen (DEV wird
angezeigt und der Betrieb
fortgesetzt).
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Bezeichnung

Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ] Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- | MEMO- )
meter- Beschreibung Py einstel- | laufen- UK Im- lung Iung BL!S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | filhrung
Impulsgeber- 0: Phase A eilt bei Vorwirts-
Drehrichtung Startbefehl voraus. (Phase B
eilt bei Riickwirts-Startbe-
fehl (gegen den Uhrzeiger-
F1-05 N ;jg:s)e";r:ﬁtsﬁei Vorwirs. |00derl| 0 | Nein |Nein| A | A A | 384H | 6-138
PG Rotation Sel Startbefehl voraus. (Phase A
eilt bei Riickwirts-Start-
befehl (im Uhrzeigersinn)
voraus.)
Impulsgeber- Einstellung des Teilungsverhalt-
Teilungs- nisses fiir den Impulsausgang der
verhiltnis Impulsgeberkarte.
(Geberimpuls- Teilungsverhdltnis = (1+ n) /m
iiberwachung) (n=0oder 1, m=1 bis 32)
Die erste Stelle der Werts von
F1-06 Fl.-06 steht ﬁxr n, die zweite und 1 bis 1 Nein | Nein A A A 3850 | 6-138
dritte stehen fiir m. 132
Dieser Parameter ist nur wirksam,
PG Output Ratio | Wenn eine Optionskarte des Typs
PG-B2 verwendet wird.
Die moglichen Einstellungen des
Teilungsverhaltnisses sind:
1/32<F1-06 < 1.
Integrationsglied | Legt fest, ob das Integrationsglied
bei der Drehzahlregelung (ASR) bei
Beschleunigung/ | Beschleunigung/Verzogerung
Verzogerung aktiviert ist.
0: Deaktiviert (Die Integral-
F1-07 funktion wird beim Beschleu- | 4. 1| g | Nein |Nein| A | Nein | Nein | 386H | 6-138
nigen und Verzégern nicht
PG Ramp eingesetzt, sondern nur bei
PI/I Sel konstanten Drehzahlen.)
1: Aktiviert (Die Integral-
funktion wird immer
verwendet.)
Erkennungs- .
grenze fiir ]filn%;llu(rllg ltqies }]::lrkennungsgrenze oh
- ir Uberdrehzahl. is . . .
F1-08 | Uberdrehzahl Motordrehzahlen. die den unter 120 |115% | Nein |Nein| A | Nein | A | 387H |6-138
PG Overspd F1-08 eingestellten Wert langer
Level als die in F1-09 eingestellte Zeit
Verzdgerungszeit | Uberschreiten (eingestellt als
fiir Uberdrehzahl- | Prozentsatz der maximalen 0.0 bis . ) )
F1-09 erkennung éusgangsfrequenz), werden als ’2 0 0,0 S Nein Nein A Nein A 388H | 6-138
Uberdrehzahlfehler erkannt. ’
PG Overspd Time
Erkennungs- Einstellung des Grenzwerts fiir die
grenzwert fiir Drehzahlabweichungserkennung.
F1-10 | Drehzahl- Jede Drehzahlabweichung iber | 0 bis 50 | 10% | Nein |Nein| A | Nein | A | 389H |6-138
abweichung den in F1-10 eingestellten Wert
PG Deviate Lovel hinaus (éingestellt als Prozentsatz
der maximalen Ausgangsfre-
Erkennungs- quenz), die langer als fiir den in
verzgerungszeit | F|-11 eingestellten Zeitraum
fiir Drehzahl- besteht, wird als Drehzahlabwei-
Floqp | foveichune chungerkamnt. P 0.0DIS T 5 N I Nein| A | Nein | A | 38AH | 6-138
Die Drehzahlabweichung ist die 10,0
. . Differenz zwischen der tatséchli-
PG Deviate Time

chen Motordrehzahl und dem
Drehzahlsollwertbefehl.




Erm=iEimg, . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ] Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- | MEMO- )
meter- Beschreibung el einstel- | laufen- UKt Im- lung Iupg BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
Anzahl der Zahne
von Impulsgeber- Einstellung der Anzahl der Zahne
F1-12 | zahnrad | von Zahnrédern, wenn sich zwi- 0 | Nein |Nein| A | Nein | Nein | 38BH | 6-/38
schen Impulsgeber und Motor ein
PG # Gear Getriebe befindet. )
Teeth 1 Impulsgeber-impulse x 60 F1-13 | O Dbis
Anzahl der Zghne F1-01 F1-12 | 1000
von Impulsgeber- . .
F1-13 | zahnrad 2 Wenn einer dieser Parameter auf0 0 | Nein |Nein| A | Nein | Nein | 38CH | 6-/38
eingestellt ist, wird ein Uberset-
PG # Gear zungsverhéltnis von 1 verwendet.
Teeth 1
Erkennungsver- | Wird zur Einstellung der Zeit ver-
‘iléglerun(%szeit fur wendet, nach der eine Verlust der
erlust des Impulsgebersignale erkannt wird. | 0,0 bis . . .
F1-14 | 1oulsgeber- b G‘z) ngr | erkagnm’ AN 100 | 205 | Nein | Nein| A | Nein A | 38DH |6I38
signals Erkennungszeit die eingestellte
PGO Detect Time | Zeit tiberschreitet.
m Konfiguration der Analogeingangskarte: F2
Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell. | Werks- | rung bei W rli?g rﬁ?‘:’ MEMO- '
meter- . Beschreibung . einstel- laufen- u BUS- Seite
N Anzeige bereich lung r Uff | Impuls- | ohne mit | Register 5
Betrieb geber | Rick- | Ruck-
fiih- fiih-
rung rung
Funktion der | Bei Verwendung einer analogen
Eingangs- Sollwertkarte AI-14B bestimmt
kanile dieser Parameter die Funktion
(AI-14B) der Eingangskanile 1 bis 3.
0: Zwei unabhingige Kanile.
Die Eingangskanile der Soll-
wertkarte ersetzen die Analog-
eingénge Al und A2 des
Frequenzumrichters (Kanal 1:
Klemme A1l; Kanal 2:
F2-01 Klemme A2). Kanal 3 wird 0 oder 1 0 Nein A A A A 38FH | 6-141
nicht verwendet.
Al-14 Input 1: Drei addierte Kanile. Das
Sel Additionsergebnis wird als
Frequenzsollwert verwendet.
Wenn b1-01 auf 1 und F2-01 auf 0
gesetzt ist, es ist nicht moglich, die
Funktion ,,Auswahl Optionskarte/
Frequenzumrichter” einem der
Multifunktionsdigitaleingénge
zuzuweisen.
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B Konfiguration der Digitaleingangskarte: F3

Bezeichnung Regelungsarten
A Vektor-
Ande- Vektor-
Para- - Werks- | rung bei | Te9C | rege- MEMO-
meter- Beschreibung instell- | otk | laufen- U/fmit | lung lung BUS- | oeite
NI Anzeige bereich lung e U/f | Impuls- | ohne || IRegE
Betrieb geber | Riick- | oo | tor
fiihrung fii
1 Uhrung
Konfiguration | Einstellung der Eingabemethode
der Digital- der digitalen Sollwertkarte.
eingédnge 0: BCD, Einheit: 1 %
1: BCD, Einheit: 0,1 %
2: BCD, Einheit: 0,01 %
3. BCD, Einheit: 1 Hz
4. BCD, Einheit: 0,1 Hz
5: BCD, Einheit: 0,01 Hz
6: BCD-Spezialeinstellung
F3-01 (fiinfstellige Eingabe) 0bis 7 0 Nein A A A A 390H | 6-141
7: Bindreingabe
DI Input Die Einstellung 6 ist nur bei
Verwendung der Optionskarte
DI-16H2 moglich.
Ist 01-03 auf 2 oder einen héheren
Wert eingestellt, wird die Eingabe
als BCD-Wert interpretiert und die
Einheiteneinstellung von 01-03
iibernommen.
B Konfiguration der Analogausgangskarten: F4
Regelungsarten
. Vektors i e ktor. ME-
_ . _ | Werks- | rung bei U/fmit | rege- - MO-
Ptarame Bezeichnung Beschreibung Bl | et | eunem Im- lung 'ege- | BUS- | Seite
er-Nr. bereich U/ lung mit .
lung dem puls- | ohne | "o " | Regis
Betrieb geber | Rick- | oo h“° : ter
fuhrung uhrung
Kanal 1 Uber- | Diese Funktion wird bei Verwen-
F4-01 | wachungs- dung der Analogausgangskarte 1 bis 38 2 Nein A A A A 391H
auswahl aktiviert.
i 0,0 bi 100,0
F4-02 V'erstarkung Funktion des Analogausgangs: o ’ Ja A A A A 392H
fiir Kanal 1 . N 100,0 %
Einstellung der Nummer der Grof3e,
Kanal 2 Uber- | deren Wert ausgegeben wird.
F4-03 | wachungs- (Numerischer Teil OO von 1 bis 38 3 Nein A A A A 393H
auswahl Parameter U1-0I0)
M 4,10, 11, 12, 13, 14, 25, 28, 35, 39 :
V t k £ ) ) ) ’ > ) ) E) 0 0 b
F4-04 | LIVAUIE 440 konnen nicht eingestellt 50,0 % Ja A A A A 394H
fiir Kanal 2 100,0
werden.
Kanal 1 A -110,0
ana s- .
F4-05 anes-O ff:et Verstarkung: Bestimmt den Pro- bis 0,0 % Ja A A A A 395H
gang zentsatz der ausgegebenen Grofe, 110,0
die einer Ausgabe von 10 V ent-
spricht.
Kanal 2 A -110,0
ana us- .
F4-06 gangs-Offset | Offset: Bestimmt den Prozentsatz bis 0,0 % Ja A A A A 396H
der ausgegebenen GroBe, die einer 110,0
Ausgabe von 0 V entspricht.
Analogaus- Auswahl des Analogausgangs-
F4-07 | gangs-Signal- | Signalpegels von Kanal 1 (gilt nur 0,1 0 Nein A A A A 397H
pegel Kanal 1 | bei Verwendung der Optionskarte
AO-12).
0: Obis10V
1: -10bis+10V
Analogaus-
F4-08 gangs—Signal— Bei Verwendung einer AO-OS-Opti- 0,1 0 Nein A A A A 398H
pegel Kanal 2 | sarte sind nur Ausgangssignale
von 0 bis +10 V moglich. Die Ein-
stellung von F4-07 und F4-08 hat
keine Auswirkung.




B Konfiguration der Digitalausgangskarten: F5

Regelungsarten
A Vektor-
Ande-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit rlege- Vektor- MBEL'JVISC_)_
meter- | Bezeichnung Beschreibung . einstel- | laufen- Im- ung | rege- - Seite
bereich U/t ohne |lungmit | Regis-
Nr. e e PUlS- | piick. | Rick- | ter
etrie geber ol il
fuh- | fihrung
rung
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 1 aDuiZibEeirfl‘lsl:eﬁ(lzﬂal 1it nur bei 00 bis
F5-01 | Ausgangs- ing 1St v 0 Nein A A A A 399H
funktion Verwendung einer Digitalausgangs- 38
karte (DO-02 oder DO-08) akti-
viert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 2 gZ§Zbgi$:elﬁzial ét nur bei 00 bis
F5-02 | Ausgangs- Ang ISt 1 Nein | A | A A A | 39AH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs- 38
karte (DO-02 oder DO-08) akti-
viert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 3 ?;Zfzbgiri:elﬁzﬁal 1zt nur bei
F5-03 | Ausgangs- A0 ISt I 0bis38| 2 Nein | A | A A A | 39BH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 4 aDuiSeiZbgirtli;ell(lz?lal 12t nur bei
F5-04 | Ausgangs- ing 15t ot 0bis38| 4 Nein | A | A A A | 39CH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Auswahl der Multifunktions-
Kais | AoEefirkaals
F5-05 | Ausgangs- 165€ BIMSIEung It nur bel 0bis38| 6 Nein | A | A A A | 39DH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 6 aDuizzbl;irf}sl:eﬁ(liial zt nur bei
F5-06 | Ausgangs- I ISt Nt 0 bis 38 37 Nein A A A A 39EH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 7 gZ§Zbgi$:elﬁzial 1Zt nur bei
F5-07 | Ausgangs- ing 1St v 0 bis 38 OF Nein A A A A 39FH
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Auswahl der Multifunktions-
Kanal 8 gz%:bgiriielﬁiialii nur bei
F5-08 | Ausgangs- A0 ISt I 0 bis 38 OF Nein A A A A 3A0H
funktion Verwendung einer Digitalausgangs-
karte (DO-02 oder DO-08)
aktiviert.
Einstellung der Ausgangs-
betriebsart.
Diese Einstellung ist nur bei
Auswahl der | Verwendung einer Digitalausgangs-
Betriebsart karte DO-08 aktiviert.
F5-09 | fur die 0: 8 individuelle Ausgangs- 0 bis 2 0 Nein A A A A 3A1H
DO-08- kandile.
Optionskarte | 1: BCD-Ausginge.
2: Ausginge entsprechend
der Einstellungen in F5-01 bis
F5-08.
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B Einstellungen fiir serielle Kommunikation: F6

Bemiaimuns Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei Ulfmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem Ui e | S mit | Register
Betrieb . Riick- | Rick-
9 fih- | fiih-
rung rung
Auswahl des | Einstellung der Stoppmethode
Betriebs nach | beim Auftreten eines Kommuni-
Kommuni- kationsfehlers.
kationsfehler | 0: Verzogerung bis zum Still-
stand unter Verwendung der
Verzdgerungszeit in C1-02 . .
F6-01 . 0bis 3 1 Nein A A A A 3A2H -
1: Auslaufen bis zum
Comm Bus Stillstand
Flt Sel 2: Not-Haltunter Verwendung
der Verzogerungszeit in
C1-09
3: Betrieb fortsetzen
Eingangser-
kennung fiir
externe Feh-
ler von de.r 0: Immer erkennen
F6-02 Kommunl- 1: Wihrend des Betriebs 0 oder 1 0 Nein A A A A 3A3H -
kations- erkennen
Optionskarte
EFO0 Fault
Detection
Stopp- | 0: Verzdgerung bis zum Still-
methode bei stand unter Verwendung der
externen Feh- Verzdgerungszeit in C1-02
lern von C}er 1: Auslaufen bis zum
F6-03 Kommum— . Stillstand 0 bis 3 1 Nein A A A A 3A4H -
kations-Opti- | 2. Not-Haltunter Verwendung
onskarte der Verzdgerungszeit
EFO Fault in C1-09
Action 3: Betrieb fortsetzen
Datenerfas-
sung iiber
Kommunika- 0bi
F6-04 | tions-Opti- - ' 0 Nein | A | A | A A | 3A5H | -
onskarte 60.000
Trace Sample
Tim
Auswahl der
Einheit fiir Legt.diefEinheit fiir die Strom-
F6-05 | Stromanzeige | An7eige fest Ooder1| 0 Nein | A | A A A | 3A6H | -
- 0: Ampere
Current Unit | 1. 100 9 /8192
Sel
Aktivierung
des Dreh- 0: Drehmomentsollwert/-
moment- grenzwert {iber Kommuni-
sollwerts/ kations-Optionskarte
-grenzwerts deaktiviert. . . . .
F6-06 | yon fier Kom_ |- Drehmomentsollwert/- 0 oder 1 0 Nein | Nein | Nein | Nein A 3A7H -
mumkatlons— grenzwert {iber Kommuni-
Optionskarte kations-Optionskarte
Torque Ref/ aktiviert.
Lmt Sel




€ Klemmenkonfigurations-Parameter: H

B Multifunktions-Digitaleingange: H1

Bl . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung el einstel- | laufen- UK Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Rick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Funktions-
auswahl fiir . .
H1-01 | giemme S3 Multifunktionseingang 1 0 bis 78 24 Nein A A A A 400H -
Terminal S3 Sel
Funktions-
auswahl fiir . .
H1-02 | Klemme S4 Multifunktionseingang 2 0 bis 78 14 Nein A A A A 401H -
Terminal S3 Sel
Funktions-
auswahl fiir ) N )
H1-03 | klemme S5 Multifunktionseingang 3 0bis 78 | 3 (0) Nein A A A A 402H -
Terminal S3 Sel
Funktions-
auswahl fiir . N .
H1-04 | xiemme S6 Multifunktionseingang 4 0bis 78 | 4(3) Nein A A A A 403H -
Terminal S3 Sel
Funktions-
auswahl fiir . . .
H1-05 | glemme S7 Multifunktionseingang 5 0bis78 | 6(4) Nein A A A A 404H -
Terminal S3 Sel

* Die Angaben in Klammern bezeichnen die Werkseinstellungen bei Dreidraht-Ansteuerung.

Funktionen der Multifunktions-Digitaleingdnge

Regelungsarten
. Vektor- | Vektor-
Ein- U/fmit | rege- | rege-
stell- Funktion UK Im- lung lung Seite
wert puls- ohne mit
geber | Rick- | Rick-
flihrung | fihrung
0 | Dreidraht-Ansteuerung (START-Befehl Vorwirts/Riickwirts) Ja Ja Ja Ja 6-13
Wahl lokale/dezentrale Steuerung
! (EIN: Bedienkonsole; AUS: Einstellung der Parameter b1-01/b1-02) Ja Ja Ja Ja 6-64
Wahl der Quelle fiir START-Befehl Optionskarte/Frequenzumrichter
2| (AUS: Optionskarte; EIN: b1-01/b1-02) Ja | Ja Ja Ja | 6-72
Festdrehzahl Bit 0
3 | Wenn H3-09 auf 2 eingestellt ist, wird diese Funktion zum Umschalter zwischen Haupt- Ja Ja Ja Ja 6-10
und Zusatzsollwert.
4 | Festdrehzahl Bit 1 Ja Ja Ja Ja 6-10
5 | Festdrehzahl Bit 2 Ja Ja Ja Ja 6-10
6 | Jog-Frequenzsollwert (hohere Prioritét als Festdrehzahl-Sollwert) Ja Ja Ja Ja 6-10
7 | Auswahl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 Ja Ja Ja Ja 6-20
8 | Externe Endstufensperre, SchlieBer (SchlieBerkontakt: Endstufensperre bei EIN) Ja Ja Ja Ja 6-64
9 | Externe Endstufensperre, Offner (Offnerkontakt: Endstufensperre bei AUS) Ja Ja Ja Ja 6-64
A Beschleunigungs-/Verzégerungs-Rampe halten (EIN: Beschleunigung/Verzogerung Ja Ja Ja Ja 6-66
unterbrochen, Frequenz gehalten)
B | OH2-Alarmsignaleingang (EIN: OH2 wird angezeigt) Ja Ja Ja Ja 6-65
C | Multifunktions-Analogeingang A2 Deaktivieren/Aktivieren (EIN: Aktiviert) Ja Ja Ja Ja 6-65
Umschaltung zwischen U/f-Regelung mit und ohne Impulsgeber . . .
b (EIN: Regelung mit Riickfiihrung deaktiviert, normale U/f-Regelung) Nein | Ja Nein | Nein | 6-37




Regelungsarten

. Vektor- | Vektor-
Ein- U/fmit | rege- rege-
stell- Funktion UK Im- lung lung Seite
wert puls- ohne mit
geber | Rick- | Rick-
fuhrung | flihrung
E Integralanteil der Automatls({he‘:n Drehzahlregelung deaktivieren Nein | Ja Nein Ja 6-37
(EIN: Integralregelung deaktiviert)
F | Nicht verwendet (Einstellung fiir nicht verwendete Klemmen) - - - -
10 | Aufwirts-Befehl fiir Motorpotifunktion (nur zusammen mit dem Abwirts-Befehl einzusetzen) Ja Ja Ja Ja 6-67
11 | Abwirts-Befehl fiir Motorpotifunktion (nur zusammen mit dem Aufwirts-Befehl einzusetzen) Ja Ja Ja Ja 6-67
12 | FJOG-Befehl (EIN: Vorwirtslauf mit Jog-Frequenzsollwert d1-17) Ja Ja Ja Ja 6-72
13 | RIOG-Befehl (EIN: Riickwértslauf mit Jog-Frequenzsollwert d1-17) Ja Ja Ja Ja 6-72
14 | Fehlerriicksetzung (Riicksetzung bei Wechsel auf EIN) Ja Ja Ja Ja 7-2
15 NOT:AUS (Sch%leBeAr: Verzogerung bis zum Stillstand mit der in C1-09 eingestellten Ja Ja Ja Ja 6.18
Verzogerungszeit bei EIN)
16 | Motorumschalt-Befehl (Auswahl Motor 2) Ja Ja Ja Ja 6-116
17 NOT:AUS (Offr}er: Yerzogerung bis zum Stillstand mit der in C1-09 eingestellten Ja Ja Ja Ja 6-18
Verzogerungszeit bei AUS)
18 Ze1tgebefremgang (D?e Zeiten werden in b4-01 und b4-02 eingestellt. Die Zeitgeberausginge Ja Ja Ja Ja 6-95
werden in H2-0OO eingestellt.)
19 | PID-Regelung deaktivieren (EIN: PID-Regelung deaktiviert) Ja Ja Ja Ja 6-96
1A | Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 2 Ja Ja Ja Ja 6-20
110 | Parameter-Schreiberlaubnis (EIN: In alle Parameter kann geschrieben werden.
A | AUS: Alle Parameter sind schreibgeschiitzt.) Ja Ja Ja Ja 0-136
e Freguenzsollwert erhohen (EIN: Frequenz in d4-02 wird zum analogen Frequenzsollwert Ja Ja Ja Ja 6-70
addiert)
D Frequenzsollwert verringern (EIN: Frequenz in d4-02 wird vom analogen Frequenzsollwert Ja Ja Ja Ja 6-70
abgezogen.)
1E | Erfassen/Halten des analogen Frequenzsollwerts Ja Ja Ja Ja 6-71
20 | Externer Fehler
bis | Eingangsbetriebsart: SchlieBer-Kontakt/Offner-Kontakt, Erkennungsbetriebsart: Normal/wih- Ja Ja Ja Ja 6-66
2F | rend des Betriebs
Integral-Anteil des PID-Reglers zuriicksetzen (wird bei Eingabe des Riicksetzbefehls oder
30 beim Anhalten wihrend PID-Regelung zuriickgesetzt) Ja Ja Ja Ja 6-96
31 | PID-Regelung Integralwert halten (EIN: Halten) Ja Ja Ja Ja 6-96
32 | Festdrehzahl-Befehlsbit 3 Ja Ja Ja Ja 6-10
34 | PID-Sanftanlauf deaktivieren Ja Ja Ja Ja 6-96
35 | Invertierung des PID-Eingangs Ja Ja Ja Ja 6-96
60 | DC-Bremsbefehl (EIN: DC-Bremsung wird durchgefiihrt) Ja Ja Ja Ja 6-17
61 Fangfunktion aktivieren 1 (EIN: Drehzahlbestimmung beginnt bei maximaler Ausgangsfre- Ja | Nein Ja Nein | 6-53
quenz)
62 | Fangfunktion aktivieren 2 (EIN: Drehzahlbestimmung beginnt bei eingestellter Frequenz) Ja | Nein Ja Nein 6-53
63 | Feldschwéchbefehl (EIN: Feldschwéachfunktion aktiviert wie in d6-01 und d6-02 eingestellt) Ja Ja Nein | Nein | 6-107
64 | Fangfunktion aktivieren 3 Ja Ja Ja Ja 6-53
KEB-Befehl (gezieltes generatorisches Bremsen bei kurzzeitiger Unterbrechung
65 der Versorgungsspannung) (Offnerkontakt) Ja Ja Ja Ja 6-127
66 KEB-Befehl (gezieltes generator'lsches Bremsen bei kurzzeitiger Unterbrechung Ja Ja Ja Ja 6127
der Versorgungsspannung) (SchlieBerkontakt)
67 | Kommunikationstest-Betriebsart Ja Ja Ja Ja 6-94
68 | Bremsen mit hohem Schlupf (HSB) Ja Ja Nein | Nein | 6-128
69 | Jog-Frequenz 2 Ja Ja Ja Ja 6-11
6A | Betriebsfreigabe (Offner, EIN: Betrieb freigegeben; AUS: Betrieb gesperrt) Ja Ja Ja Ja 6-66
71 | Umschaltung zwischen Drehzahl- und Drehmomentregelung (EIN: Drehmomentregelung) Nein | Nein | Nein Ja 6-123
72 | Positionierfunktion (EIN: Position halten) Nein | Nein | Nein Ja 6-125
77 | Umschaltung der ASR-Verstirkung (EIN: C5-03) Nein | Nein | Nein Ja 6-37
78 | Polarititsumkehr fiir externen Drehmomentsollwert Nein | Nein | Nein Ja 6-119




B Multifunktions-Relais: H2

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit | r€9e- | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
T i bereich | u/f ohne mit Regi
- Anzeige ung dem puls- | pice | Ricke egister
Betrieb geber b b
rung rung
Funktions-
auswahl fiir
Klemme ) )
H2-01 | pvipom2 Multifunktions-Relais 1 0 bis 38 0 Nein A A A A 40BH -
Term
MI-M2 Sel
Funktions-
auswahl fiir
Klemme ) .
H2-02 | vi3-Mm4 Multifunktions-Relais 2 0 bis 38 1 Nein A A A A 40CH -
Term
M3-M4 Sel
Funktions-
auswahl fiir
Klemme . .
H2-03 | vi5-M6 Multifunktions-Relais 3 0 bis 38 2 Nein A A A A 40DH -
Term
M5-M6 Sel
Funktionen der Multifunktions-Relais
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
¢ L U/fmit | rege- rege-
Einstell . .
I\?vséret Funktion Ui Im- lung lung | Seite
puls- ohne mit
geber | Rick- | Rick-
fiihrung | fuhrung
0 Betrieb (EIN: START-Befehl auf EIN oder Spannung wird ausgegeben) Ja Ja Ja Ja 6-74
1 Nulldrehzahl Ja Ja Ja Ja 6-74
2 f,o¢ = fy-Ubereinstimmung 1 (Erkennungsweite L4-02 wird verwendet) Ja Ja Ja Ja 6-32
3 fre'f= fsel—UbereinsFimmung 1 (EIN Ausgangsfrequfnz ='iL4'l-—01, Ja Ja Ja Ja 6.32
mit Erkennungsweite L4-02 und wéhrend Frequenziibereinstimmung)
T +L4-01 > > L4
4 Fr'equenzerkennung 1 (EIN: +L4-01 > Ausgangsfrequenz > -L4-01, Ja Ja Ja Ja 6-32
mit Erkennungsweite L.4-02)
Frequenzerkennung 2 (EIN: Ausgangsfrequenz > +1.4-01 oder
3 Ausgangsfrequenz < -L4-01, mit Erkennungsweite L4-02) Ja Ja Ja Ja 6-32
Frequenzumrichter betriebsbereit
6 EIN: Initialisierung abgeschlossen oder keine Fehler Ja Ja Ja Ja 0-73
7 Waihrend Zwischenkreis-Unterspannungserkennung (UV) Ja Ja Ja Ja 6-75
8 Waihrend Endstufensperrung (SchlieBerkontakt, EIN: wihrend Endstufensperrung) Ja Ja Ja Ja 6-75
Auswabhl der Quelle fiir den Frequenzsollwert
? (EIN: Frequenzsollwert von Bedienkonsole) Ja Ja Ja Ja 0-75
A START-Befehlsquelle (EIN: START-Befehl von Bedienkonsole) Ja Ja Ja Ja 6-75
Drehmoment-Uber-/Unterschreitungs-Erkennung 1, SchlieBer
B (SchlieBerkontakt: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung) Ja Ja Ja Ja 6-46
C Verlust des Frequenzsollwertsignals (nur bei Einstellung L4-05 = 1 giiltig) Ja Ja Ja Ja 6-57
D Bremsw1derstand—UberFemperatur (EIN: Uberhitzung des Bremswiderstands oder Ja Ja Ja Ja 6.59
Ausfall des Bremstransistors)
Fehler (EIN: Es ist ein anderer Kommunikationsfehler der digitalen Bedienkonsole
E als CPF00 and CPFO1 aufgetreten) Ja Ja Ja Ja 0-75
F Nicht verwendet. (Einstellung fiir nicht verwendete Klemmen) Ja Ja Ja Ja -
10 Geringfiigiger Fehler (EIN: Alarm wird angezeigt) Ja Ja Ja Ja 6-75
11 Fehlerreset aktiv Ja Ja Ja Ja 6-75




Regelungsarten

Vektor- | Vektor-
. U/fmit | rege- rege-
E l- . .
I\;]/Sétr? Funktion Uk Im- lung Iun_g Seite
puls- ohne mit
geber | Rick- | Rick-
flihrung | filhrung
12 Zeitfunktionsausgang Ja Ja Ja Ja 6-95
13 f,of = fuo-Ubereinstimmung 2 (Erkennungsweite L4-04 wird verwendet) Ja Ja Ja Ja 6-32
f ¢ = f.o,-Ubereinstimmung 2 (EIN: Ausgangsfrequenz = L4-03, mit Erkennungsweite
14| el leer0e ung 2 (EIN: Ausgangsfrequenz Hnesw la | Ja | Ja | Ja | 632
L4-04 und wihrend der Frequenziibereinstimmung)
. < 14 - gy -
15 Frequenzerkennung 3 (EIN: Ausgangsfrequenz < -L4-03, Erkennungsweite L4-04 wird Ja Ja Ja Ja 6.32
verwendet)
: YR - : -
16 Frequenzerkennung 4 (EIN: Ausgangsfrequenz > -L4-03, Erkennungsweite L.4-04 wird Ja Ja Ja Ja 6-32
verwendet)
Drehmoment-Uber-/Unterschreitungs-Erkennung 1, Offner
17 (Offnerkontakt, AUS: Drehmoment-Abweichungserkennung) Ja Ja Ja Ja 6-46
Drehmoment-Uber-/Unterschreitungs-Erkennung 2, SchlieBer
18 (SchlieBerkontakt, EIN: Drehmoment-Abweichungserkennung) Ja Ja Ja Ja 0-46
Drehmoment-Uber-/Unterschreitungs-Erkennung 2, Offner
19 (Offnerkontakt, AUS: Drehmoment-Abweichungserkennung) Ja Ja Ja Ja 0-46
1A Riickwirtsbetrieb (EIN: Wéhrend Riickwértsbetrieb) Ja Ja Ja Ja 6-75
1B Endstufensperrung 2 (AUS: wihrend Endstufensperrung) Ja Ja Ja Ja 6-75
1C Motorauswahl (EIN: Motor 2 ausgewihlt) Ja Ja Ja Ja 6-76
1D Generatorischer Betrieb Nein | Nein | Nein Ja 6-76
1E Neustart aktiviert (EIN: Neustart aktiviert) Ja Ja Ja Ja 6-58
- 5 - YT Ton o
F Motoriiberlast-Vorwarnung (OL1, einschlieBlich OH3) (EIN bei 90 % oder mehr Ja Ja Ja Ja 6-49
des Erkennungspegels)
20 Frequenz.umrlchter—Uberhltzung (OH) Vorwarnung (EIN: Temperatur iiberschreitet Ja Ja Ja Ja 6-60
L8-02-Einstellung)
30 Drehmomentbegrenzung (Stromgrenze) (EIN: Drehmomentgrenze erreicht) Nein | Nein Ja Ja 6-118
31 Drehzahlbegrenzung Nein | Nein | Nein Ja 6-118
Aktiviert, wenn die Drehzahlregelung (ASR) fiir die Drehmomentregelung verwendet
32 wird. Der Ausgang der Drehzahlregelung fungiert als Drehmomentsollwert. Nein | Nein | Nein Ja 6-118
Der Motor dreht mit maximaler Drehzahl.
33 Positionierung beendet (EIN: Position erreicht) Nein | Nein | Nein Ja 6-125
37 Wihrend Betrieb 2 (EIN: Frequenz wird ausgegeben, AUS: Endstufensperrung, Ja Ja Ja Ja 6.74
DC-Bremsung, Anfangsmotorerregung, Betriebsstopp)
38 Betriebsfreigabe Ja Ja Ja Ja 6-76




B Analogeingdnge: H3

. Regelungsarten
Bezeichnung "
Ande- Vektor- | Vektor- | pEMO-
Para- Ei Werks- | rung bei U/fmit | rege- | rege-
f instell- ; BUS- f
meter- Beschreibung o einstel- | laufen- Im- lung lung N Seite
. ereich U/f . Regis-
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit tor
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
Signalpegel-
auswahl fiir
Multifunkti- | Einstellung des Signalpegels fiir Multi-
ons-Analoge- funktioqs-Analogeingflng Al. ‘
H3-01 ingang 0: 0bis +10V (11 Bit) 0 oder 1 0 Nein A A A A 410H | 6-26
Klemme Al 1: -10Vbis+10V
(11 Bit plus Vorzeichen)
Term Al
Signal
Verstirkung . )
(Klemme A1) Emstel?ung des Frequenzsollwerts bei 0.0 bis | 100,0
H3-02 - 10 V Eingangsspannung als Prozentsatz 1000.0 o Ja A A A A 411H | 6-26
Terminal Al | jer maximalen Ausgangsfrequen. ’ °
Gain
Offset
(Klemme A1) Einstellung der Frequenz bei 0 V Ein- -1 0.0,0
H3-03 - gangsspannung als Prozentsatz der bis 0,0 % Ja A A A A 412H | 6-26
Terminal Al | aximalen Ausgangsfrequenz. +100,0
Bias
Signalpegel- | Einstellung des Signalpegels fiir Multi-
auswahl fiir | funktions-Analogeingang A2.
Multifunkti- | 0: 0 bis +10V (11 Bit)
ons-Analoge- | 1: -10 V bis +10 V
ingang, (11 Bitplus Vorzeichen) . .
H3-08 Klemme A2 2: 4 bis 20 mA (9 Bit) 0 bis 2 2 Nein A A A A 417H | 6-26
Die Umschaltung zwischen Strom- und
Term A2 Spannungseingang erfolgt mithilfe des
Signal DIP-Schalterblocks S1 auf der Steuer-
klemmenkarte.
Funktions-
ausw?hl ﬁi'r Auswahl der Funktion fiir Multifunkti-
Multifunkti- | ops-Analogeingang A2. Siehe nachste-
ons-Analoge- | hende Tabelle. . .
H3-09 ingang, Ist H3-13 auf 1 gesetzt, bestimmt dieser 0 bis IF 0 Nein A A A A 418H | 6-26
Klemme A2 | parameter die Funktion des Multifunk-
Terminal A2 | tions-Analogeingangs Al.
Sel
Verstirkung Einstellung des Ei s al
(Klemme A2) Pmste fsat lor i F13.09 oingostal 0,0 bis | 100,0
rozentsatz der in H3-09 eingestellten ,0 bis ,
H3-10 Terminal A2 Funktion bei Anliegen von 10 V bzw. 1000,0 % Ja A A A A 419H | 6-26
emlna 20 mA an Klemme A2.
Gain
Offset Einstellung des Fi Is al
(Klemme A2) Pmste tuntg des : nﬁguz)ggsp?ge sta 1slt -100.0
H3-11 rozenisatz Ger in FOo-U CMEESIEEN | i 1 0,0% | Ja Al A A A | 41AH | 626
Terminal A2 Funktion bei Anliegen von 0 V bzw. +100.0
eﬁnma 4 mA an Klemme A2. ’
Bias
Analogein-
gangs-Filter- Eil.itellung defr“V(c;r'Z(')'bggl(;ungz—Fi:ter—- 0.00b: 0.03
R zeitkonstante zeitkonstante fur die beiden Analogein- ! 1S ) . 3
H3-12 - gangsklemmen (A1 und A2). 2,00 S Nein A A A A 41BH | 6-26
Filter Avg Effektiv zur Rauschunterdriickung usw.
Time
Umschaltung | 0: Analogeingang an Klemme Al als
Klemme Hauptfrequenzsollwert verwenden.
Al/A2 1: Analogeingang an Klemme A2 als
Hauptfrequenzsollwert verwenden. .
H3-13 Klemme Al fungiert als Multi- 0 oder 1 0 Nein A A A A 41CH | 6-8
TAL/TA2 funktionseingang. Die Funktion
Select von Klemme A1 wird durch H3-09
bestimmt.




H3-09-Einstellungen

Regelungsarten

Vek- | Vektor-
.. | torre- | rege-
) U/f mit
[Eetiet) Funktion Inhalt (100 %) im- | 9elung | lung | ggite
wert urf . ohne mit
M ey | Rick- | Rick-
Y fih- | fih-
rung | rung
0 Frequenz-Offset Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-27
1 Frequenzverstirkung Frequenzsollwert Ja Ja Ja Ja 6-27
Zusatzfrequenzsollwert (wird als .
2 Frequenzsollwert 2 verwendet) Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-7
4 Spannungsoffset Motornennspannung (E1-05) Ja Ja Nein | Nein -
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit- Eingestellte Beschleunigungs- und Verzoge-
> Verstirkung rungszeiten (C1-01 bis C1-08) Ja Ja Ja Ja 6-21
6 DC-Bremsstrom Frequenzumrichter-Nennausgangsstrom Ja Ja Ja Nein | 6-18
Erkennungsgrenze fiir Drehmoment- Motor—Nennd.rehmoment bei Vektorregelun.g
7 - . Frequenzumrichter-Nennausgangsstrom bei Ja Ja Ja Ja 6-48
Uber-/Unterschreitung
U/f-Regelung
8 Blockierschutz-Stromgrenze bei Betrieb | Frequenzumrichter-Nennausgangsstrom Ja Ja Nein | Nein | 6-45
9 Frequenzsollwert-Untergrenze Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-30
A Sprungfrequenz Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-29
B PID-Riickfithrung Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-96
C PID-Sollwert Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja 6-96
D Frequenz-Offset 2 Maximale Ausgangsfrequenz Ja Ja Ja Ja
E Motortemperatureingang - Ja Ja Ja Ja 6-50
10 Positive Drehmomentgrenze Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein Ja Ja 6-43
11 Negative Drehmomentgrenze Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein Ja Ja 6-43
12 Drehmomefltgrenze bei generatori- Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein Ja Ja 6-43
schem Betrieb
13 Drehmoment§ oltwert/Drehmoment- Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein | Nein Ja 6-118
grenzwert bei Drehzahlregelung
14 Drehmomentkompensation Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein | Nein Ja 6-118
15 Positive/negative Drehmomentgrenze | Nenndrehmoment des Motors Nein | Nein Ja Ja 6-43
1F Analogeingang nicht verwendet. - Ja Ja Ja Ja -




B Multifunktions-Analogausgange: H4

Bezeichnung . Reuelingsarien
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO- .
meter- Beschreibung ey einstel- laufen- Ul Im- lung qug BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | flhrung
Funktion Einstellung der Nummer des Uber-
Analog- wachungspunkts (U1-000), der
ausgang iiber Klemme FM ausgegeben wer-
(Klemme den soll. . .
H4-01 FM) Die Werte von U1-04, -10 bis -14, 1 bis 38 2 Nein A A A A 41DH | 6-77
-28, -34, -39, -40 konnen nicht fir
Terminal FM | 4ie Ausgabe iiber Klemme FM
Sel gewihlt werden.
Verstirkung | Einstellung der Verstirkung fiir
(Klemme Multifunktions-Analogausgang 1
FM) (Klemme FM). 0bi
Einstellung als Prozentwert des ' o 4-5
H4-02 ) Signals, der einer Ausgabe von 10(())0’0 100% Ja Q Q Q Q 4IEH 6-77
Terminal FM | 10'y/20 mA iiber Klemme FM ent- | /2
Gain spricht. Spannung bzw. Strom sind
auf 10 V bzw. 20 mA begrenzt.
Offset Einstellung des Offsets fiir Multi-
(Klemme funktions-Analogausgang 1
FM) (Klemme FM).
Einstellung des Offsets fiir Multi-
funktions-Analogausgang 1 -110 bis
H4-03 (Klemme FM) alg; Prfzeftsatz der | +110 % 0,0 % Ja A A A A 41FH 6-77
Tefrminal FM | {lberwachungsgroBe, der einer
Bias Ausgabe von 0 V/4 mA entspricht. 5
Spannung bzw. Strom sind auf
10 V bzw. 20 mA begrenzt.
Funktion Einstellung der Nummer des
Analogaus- | Uberwachungspunkts (U1-00),
gang der iiber Klemme AM ausgegeben
(Klemme werden soll. . .
H4-04 AM) Die Werte von U1-04, -10 bis -14, 1 bis 38 3 Nein A A A A 420H 6-77
] -28, -34, -39, -40 koénnen nicht fiir
Terminal AM | gie Ausgabe iiber Klemme AM
Sel gewihlt werden.
Verstarkung | Einstellung der Verstirkung fiir
(Klemme Multifunktions-Analogausgang 2
AM) (Klemme AM).
Einstellung als Prozentwert des 0 bis 45
H4-05 Signals, der einer Ausgabe von 1.000,0 | 50,0 % Ja Q Q Q Q 421H 6.77
Terminal AM | 10 V/20 mA iiber Klemme AM %
Gain entspricht. Spannung bzw. Strom
sind auf 10 V bzw. 20 mA
begrenzt.
Offset Einstellung des Offsets fiir Multi-
(Klemme funktions-Analogausgang 2
AM) (Klemme AM).
Einstellung des Offsets fiir Multi- | -110,0
funktions-Analogausgang 2 bis
H4-06 (Klemme AM) a%s Prizeitsatz +110,0 0.0% Ja A A A A 422H 6-77
Tefrminal AM | gor UberwachungsgroBe, der einer %
Bias Ausgabe von 0 V/4 mA entspricht.
Spannung bzw. Strom sind auf
10 V bzw. 20 mA begrenzt.
Signalpegel- | Einstellung des Signalausgangs-
auswahl Mul- | pegels fiir Multifunktions-Analog-
tifunktions- | ausgang 1 (Klemme FM)
Analogaus- 0: 0bis+10V
H4-07 | &me ! ; :&fj&;&v 0bis2 | 0 Nein | A | A A A 423H | 677
Die Umschaltung zwischen Strom-
AO Level und Spannungsausgang erfolgt
Selectl mithilfe des Jumpers CN15 auf
der Steuerklemmenkarte.




Bezeichnung

Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
. ereich U/f . .
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fihrung
Signalpegel- | Einstellung des Signalausgangs-
auswahl Mul- | pegels fiir Multifunktions-Analog-
tifunktions- | ausgang 2 (Klemme AM).
Analog- 0: Obis+10V
ausgang 2 1: -10bis+10V . .
H4-08 2+ 4 bis 20 mA 0 bis 2 0 Nein A A A A 424H 6-77
Die Umschaltung zwischen Strom-
AO Level und Spannungsausgang erfolgt
Select2 mithilfe des Jumpers CN15 auf
der Steuerklemmenkarte.
B MEMOBUS-Kommunikation: H5
Bezeichnun Regelungsarten
g Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung P einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
. ereich U/f . .
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fiihrung
Adresse des
seriellen - 0 bis 20
H5-01 | Anschlusses Einstellung df:r Knotenadresse des 1S IF Nein A A A A 425H 6.80
Frequenzumrichters. *
Serial Comm
Adr
Answahl Einstellung der Baudrate fiir die
Kommunika- | \EMOBUS-Kommunikation.
tionsge- 0: 1200 Bit/s .
schwindig- : 0 bis 4 :
H5-02 ’ 1: 2400 Bit/s 3 Nein A A A A 426H 6-80
keit 2: 4800 Bits
Serial Baud 3: 9600 Bit/s
Rate 4: 19200 Bit/s
Auswahl fier Einstellung der Paritét fiir die
I?ommgmka— MEMOBUS-Kommunikation.
H5-03 | tionsparitat 0: Keine Paritdt 0 bis 2 0 Nein A A A A 427H 6-80
Serial Com 1: Gerade Paritit
Sel 2: Ungerade Paritt
Stoppverfah- | Einstellung der Stoppmethode
ren bei Kom- | beim Auftreten eines Kommunika-
munikations- | tionsfehlers.
fehler 0: Verzogerung bis zum Still-
H5-04 stand unter Verwendung der | '3 3 Nein | A | A A A 428H | 6-80
Verzogerungszeit in C1-02
Serial Fault 1: Auslaufen bis zum Stillstand
Sel 2: Not-Halt unter Verwendung
der Verzogerungszeit in C1-09
3: Betrieb fortsetzen
Auswahl ) Einstellung, ob eine Zeitiiber-
Kommunika- | schreitung bei der Kommunika-
tionsfehler- | tjon als Kommunikationsfehler .
H5-05 Erkennung erkannt werden soll. 0 oder 1 1 Nein A A A A 429H 6-80
Serial Flt 0: Nicht erkennen
Dtct 1: Erkennen
Sende- Einstellung der Zeit zwischen dem
Wartezeit Empfang von Daten durch den
H5-06 - Frequenzumrichter und dem 5bis65| Sms Nein A A A A 42AH | 6-80
Transmit Beginn des Sendens durch den
WaitTIM Frequenzumrichter.




Blemsi@imumg . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung N einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
. bereich u/f n .
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | flihrung
RTS- Aktivieren bzw. Deaktivieren der
Steuerung RTS-Steuerung.
EIN/AUS 0: Deaktiviert (RTS ist i .
H5-07 E;’s) viert RTS istimmer g qorp| Nein | A | A A A | 42BH | 680
RTS Control | 1. Aktiviert (RTS ist nur beim
Sel Senden EIN)

* Zum Deaktivierten der MEMOBUS-Kommunikation des Frequenzumrichters setzen Sie H5-01 auf 0.

H Impulsfolge-E/A: H6

Bezeichnun Regelungsarten
9 Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung el einstel- | laufen- Ul Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- ohne mit Register
¢ Betrieb geber | Riick- | Riick-
flhrung | fihrung
Funktions-
auswahl Agswahl der Funktion des Impul-
fiir Impulsein | SCN&ANES. ) ) 6-7
H6-01 0: Frequenzsollwert 0 bis 2 0 Nein A A A A 42CH
gang 6-29
1: PID-Istwert
Pulse Input | 5. PID-Sollwert
Sel
Impuls-
Eingangs- Einstellung der Impulsfrequenz 1000
H6-02 | skalierung in Hz, die 100 % der in H6-01 bis 1440 H Ja A A A A 42DH 6-7
eingestellten Funktion 32000 z 6-29
Pulse In entsprechen.
Scaling
Verstirkung Einstellung des Eingangspegels
ﬁ}f Impuls- bei Eingabe einer Impulsfolge 0.0bis | 100.0
He6-03 | cingang mit der in H6-02 eingestellten 16 00.0 0/’ Ja A A A A 42EH 6-29
Pulse Input | Frequenz als Prozentsatz der ’ ’
Gain in H6-01 eingestellten Funktion.
Offset fiir Einstellung des Eingangspegels
IfHPU1S‘ bei Eingabe einer Impulsfolge mit | -100,0
Ho6-04 | cingang der Frequenz 0 Hz als Prozent- bis 0,0 % Ja A A A A 42FH 6-29
Pulse Input | satz der in H6-01 eingestellten 100,0
Bias Funktion.
Filterzeit fiir
IWPUIS' Einstellung der Filterzeitkonstante 0.00bis | 0.10
H6-05 | eingang fir den Impulseingang in ’2 00 ,s Ja A A A A 430H 6-29
Pulse In Sekunden. ’
Filter
Funktion Wahl des iiber den Impulsausgang
Impuls- ausgegebenen Werts (Wert fiir 125
H6-06 | 2usgang O0Ovon Parameter U1-00). 22) ’24’ ) Ja A A A A 4310 6.78
— | Hier stehen zwei Arten von é 6 ’
Pulse Moni | GrsBen zur Auswahl: Drehzahl-
Sel und PID-Grofen.
Skalierung Einstellung der Impulsfrequenz
des Impuls- | in Hz, wenn die ausgegebene
ausgangs GroBe 100 % betrégt. .
H6-07 Stellen Sie H6-06 auf 2 und 3028(‘)50 MAOH Al A A A | 432H | 678
) H6-07 auf 0, um den Impulsaus- z
PO Scaling | oang mit der Ausgangsfrequenz
zu synchronisieren.




€4 Schutzfunktions-Parameter: L

B Motoriberlast: L1

BlemeiEing . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- Werks- rung bei U/fmit | rege- rege- | MEMO- )
meter- Beschreibung el einstel- laufen- UK Im- lung Iur!g BU_S— Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
Zum Aktivieren und Deaktivieren der
thermischen Motoriiberlast-Schutz-
Auswahl der funktion
Moto'rschutz— 0: Deaktiviert
funktion 1: Schutz fiir Universalmotor
(liftergekiihlt)
2: Schutz fiir Frequenzum-
richtermotor (extern gekiihlter
Motor)
3: Schutz fiir Vektormotor
Beim Ausschalten der Spannungs- . . 4-5
L1-01 versorgung des Frequenzumrich- 0bis 3 ! Nein Q Q Q Q 480H 6-48
ters wird der Warmewert
MOL Fault zurlickgesetzt. Auch wenn dieser
Select Parameter auf 1 gesetzt ist, ist der
Schutz moglicherweise nicht
wirksam.
Sind mehrere Motoren an einen
Frequenzumrichter angeschlossen,
so setzen Sie L1-01 auf 0, und stellen
Sie sicher, dass alle Motoren mit indi-
viduellem Motorschutz versehen sind.
Motorschutz- Einstellung der elektri‘scben Uber-
Zeitkonstante hl.tzux?gserkennux?gszelt .1n Sekunden.
Eine Anderung dieser Einstellung
ist gewohnlich nicht erforderlich.
I?ie werksseitige Einstellung ist 150 % 0.1 bis 1.0
L1-02 Uberlast iiber einen Zeitraum von einer ’5 0 M,in Nein A A A A 481H | 6-48
MOL Time Minute. > :
Const Wenn die Uberlastungsfahigkeit des
Motors bekannt ist, stellen Sie auch die
Zeit fiir den Uberlastwiderstandsschutz
bei einem Warmstart des Motors ein.
Auswahl Auswabhl des Betriebs, wenn der
der Alarm- Motortemperatureingang (Thermistor
funktion am Analogeingang) die Alarmerken-
bei Motor- nungsgrenze (1,17 V) iiberschreitet
iiberhitzung | (H3-09 muss auf E gesetzt sein).
L1-03 0: Verzogerung bis zum Stillstand 0 bis 3 3 Nein A A A A 482H | 6-50
1: Auslaufen bis zum Stillstand
Mtr OH 2: Not-Halt unter Verwendung
Alarm Sel der Verzogerungszeit in C1-09
3: Betrieb fortsetzen (oH3 blinkt
in der Anzeige)
Auswahl fir | Auswahl des Betriebs, wenn der
Betrieb bei Motortemperatureingang (Thermistor
Motoriiber- | am Analogeingang) die Uberhitzungs-
hitzung erkennungsgrenze (2,34 V) iiberschrei-
L1-04 tet (H3-09 muss auf E gesetzt sein). 0 bis 2 1 Nein A A A A 483H | 6-50
0: Verzogerung bis zum Stillstand
Mtr OH 1: Auslaufen bis zum Stillstand
Fault Sel 2: Not-Halt unter Verwendung
der Verzogerungszeit in C1-09




Bl . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- i Einstell- Werks— rung bei U/fmit | rege- rege- | MEMO- )
meter- Beschreibung el einstel- laufen- UKt Im- lung lung BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | flihrung
Filterzeit-
konstante fiir . . .
Motortempe- f/}nitilung de: Ve.rzogeru(r_llighszelt'ftlr S | o00bi
. otortemperatureingang (Thermistor , is .
L1-05 | ratureingang in Sekunden (H3-09 muss auf E einge- | 10,00 0,20 Nein A A A A 484H ) 6-30
Mir Temp stellt sein).
Filter
B Verhalten bei Netzausfall: L2
Bereilimuns Regelungsarten
Ande B | e
n?:{:r— Beschreibung Einstg L= Z\i/:;':(;_ ']L;Tjngebrl?l U{:nrr_nt lung Iur!g MIEL’JVIS(-) Seite
Nr. Anzeige ereich lung dem ur puls- | ohne ol Register
; Rick- | Rick-
Betrieb geber fih- o
Gh: fih
rung rung
Verhalten bei | 0: Deaktiviert (Zwischenkreis-
kurzzeitigem Unterspannungserkennung,
Spannungs- UVvl)
ausfall 1: Aktiviert (Neustart, wenn die
Versorgungsspannung inner-
halb der in L2-02 eingestellten
Zeit wiederhergestellt wird.
Wenn L2-02 iiberschritten wird, 6-52
L2-01 wird eine Zwischenkreis-Unter- | 0 bis 2 0 Nein A A A A 485H 6.127
spannung erkannt.)
P' wriL Selec- | . Aktiviert, solange CPU in
tion Betrieb ist. (Neustart, wenn
die Netzspannung wihrend
der Regelung wiederhergestellt
wird. Eine Zwischenkreis-
Unterspannung wird nicht
erkannt.)
Zulassige
Dauer eines .
kurzzeitigen Zuldssige Uberbriickungsdauer in ‘
L2-02 | Spannungs- Sekunfien, wenn das Betriebsverhal- 0 bis 0,1s Nein A A A A 486H 6.52
ausfalls ten bei kurzzeitigem Spannungsaus- 25,5 *1
fall (L2-01) auf 1 eingestellt ist.
PwrL Ride-
thru t
Min. Zeit Einstellung der minimalen End-
Endstufen- stufensperrzeit des Frequenz-
sperre umrichters, wenn dieser nach dem
Netzausfall neu gestartet wird.
Der eingestellte Wert sollte etwa
12-03 der 0,7-fachen Motorzeitkonstanten | 0,1 bis 0,2s Nein A A A A 487H 6-52
entsprechen. 5,0 *1 6-53
PwrL Base- | Tritt beim Start einer Drehzahl-
block t bestimmung oder DC-Bremsung
ein Uberstrom oder eine Uber-
spannung auf, ist der eingestellte
Wert zu erhohen.
Ausgangs-
spannungs- Einstellung der Zeit fiir die Wieder-
Wiederher- herstellung der Frequenzumrichter- 0.0 bis 03 s 6-52
L2-04 | stellungszeit | Ausgangsspannung von 0 V bis zur ’ 5.0 ;1 Nein A A A A 488H 6.53
normalen Betriebsspannung nach ’
PwrL V/F Beendigung der Fangfunktion.
Ramp t




Blem=iEimmg Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
N ) bereich Ut ohne mit ’
r. Anzeige lung dem puls- . - Register
Betrieb aher Rick- | Rick-
g fih- | fih-
rung rung
Unterspan- . . .
nungs-Erken- Einstellung des Zwischenkreis- .
nungsgrenze Unterspannungserkennungsgrenze 150 bis 190 V 6.52
L2-05 (UV) (Zwischenkreisspannung) 210 # Nein A A A A 489H 6.127
PUV Det Eine Anderung dieser Einstellung *2 }
Level ist gewohnlich nicht erforderlich.
KEB-Verz6- | Einstellung der Zeit, die erforderlich
gerungszeit | ist, um von der Drehzahl, bei der der
KEB-Befehl (generatorische Brem- | 0,0 bis . .
1.2-06 KEB Decel | sung bei kurzzeitigem Netzausfall) 200,0 0.0s Nein A A A Nein | 48AH ) 6-127
Time eingegeben wird, bis zum Stillstand
zu verzogern.
Wiederher- Einstellung der Zeit, in der nach
stellungszeit | Wiederherstellung der Netzspannung | 0,0 bis | 0,0's . .
L2-07 UV Return auf die eingestellte Drehzahl 25,5 *3 Nein A A A Nein | 48BH 6127
Time beschleunigt wird.
Verstirkung Einstellung der Verstirkung fiir die
der Fr.equenz— Ausgangsfrequenzreduzierung zu
re@uzmrung Beginn der Verzdgerung bei kurz- 0 bis
L2-08 | bei KEB- zeitigem Spannungsausfall 100% | Nein | A | A A Nein | 48CH |6-127
Start (KEB-Funktion). 300
KEB Reduktion = Schlupffrequenz vor
Frequency | KEB-Betriebx L2-08 x 2

* 1. Die werksseitige Einstellung héngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse

* 2. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

mit 0,4 kW.

* 3. Ist diese Einstellung 0, beschleunigt die Achse innerhalb der festgelegten Beschleunigungszeit (C1-01 bis C1-08) auf die vorgegebene Drehzahl.

B Blockierschutz: L3

Blem=iEimmg . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
. bereich U/ p i
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Auswabhl fiir 0: Deaktiviert (Beschleunigung wie
Blockier- eingestellt. Unter einer schweren
schutz bei Last kann der Motor blockieren).
Beschleuni- 1: Aktiviert (Beschleunigung wird
gung bei Uberschreiten des in L3-02
eingestellten Stroms gestoppt.
Die Beschleunigung wird fort-
tzt der St t . . .
L3-01 geserzl Wenn Cer Strom unter Obis2 | 1 | Nein | A| A | A | Nein | 48FH | 6-22
den Blockierschutzgrenzwert
gefallen ist).
StallP Accel | 5. Intelligenter Beschleunigungs-
Sel modus (Beschleunigung wird
unter Verwendung des in L3-02
eingestellten Werts als Basis auto-
matisch geregelt. Die eingestellte
Verzdgerungszeit wird ignoriert.)
Strompegel Die Einstellung fiir den Blockierschut-
fiir Blockier- | zgrenzwert wihrend des Beschleuni-
schutz bei gungsvorgangs erfolgt als Prozentsatz
Beschleuni- | des Frequenzumrichter-Nennstroms.
gung Wirksam bei Einstellung von Para- 0bis | 150% . .
L3-02 meter L3-01 auf 1 oder 2. 200 N Nein A A A Nein 490H | 6-22
Eine Anderung dieser Einstellung ist
StallP Accel | gewshnlich nicht erforderlich. Redu-
Lvl zieren Sie die Einstellung, wenn der
Motor blockiert.




Blem=@inumng . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Einstell- V\_/erks— rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung il einstel- | laufen- UKt Im- lung lung BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | flhrung
Blocki-
erschutz- Einstellung des unteren Grenzwerts
grenzwert bei | fiir den Blockierschutz wahrend der
L3-03 | Beschleuni- Beschleunigupg als Prozentsatz des 0 bis 50% | Nein | A A A Nein 4910 | 622
gung Frequ?nzumrlchter-Nennstroms. 100
Eine Anderung dieser Einstellung
StallP CHP ist gewohnlich nicht erforderlich.
Lvl
Auswahl fiir A}.xswahl des Bloc.kierschutzes
. wihrend der Verzogerung.
Blockier- .. N .
. 0: Deaktiviert (Verzogerung wie
schutz bei . . .
Verzogerung emgeste.llt. Bei zu kurzer Verzoge-
rungszeit kann es zum Auftreten
einer Zwischenkreis-Uberspan-
nung kommen.)
1: Aktiviert (Verzogerung wird
gestoppt, wenn die Zwischenkreis-
spannung den Blockierschutzgren-
zwert iiberschreitet. Sobald die
Zwischenkreisspannung wieder
unter den Blockierschutzgrenzw-
ert gefallen ist, setzt die Verzoge- . . 4-5
L3-04 rung wieder ein.) 0 bis 3 1 Nein Q Q Q Q 492H 6.24
2: Intelligenter Verzégerungsmodus
StallP Accel (die Verzdgerungsrate wird auto-
Sel matisch so eingestellt, dass die
Verzogerung in kiirzest moglicher 5
Zeit erfolgt. Die eingestellte
Verzogerungszeit wird ignoriert.)
3: Aktiviert (mit Bremswiderstands-
einheit).
Wird eine der Bremsoptionen (Brems-
widerstand, Bremswiderstandseinheit
oder Bremseinheit) verwendet, muss
dieser Parameter auf 0 oder auf 3
gesetzt werden.
Auswahl fur | Wahlt den Blockierschutz wéhrend des
Blockier- Betriebs aus.
schutz 0: Deaktiviert (Betrieb gemaf3 Ein-
wihrend stellung. Unter einer schweren
L3-05 | des Betriebs Last kann der Motor blockieren.) | 0 bis 2 1 Nein A A Nein | Nein 493H | 6-45
1: Verzdgerung mit
StallP Run Verzogerungszeit 1 (C1-02).
Sel 2: Verzdgerung mit
Verzogerungszeit 2 (C1-04).
Strompegel Die Einstellung fiir den Blockierschutz
fiir Blockier- | wihrend des Betriebs erfolgt als
schutz wiah- | Prozentsatz des Frequenzumrichter-
rend des Nennstroms.
Betriebs Wirksam bei Einstellung von Para- 30 bis | 150 % . . .
L3-06 meter L3-05 auf 1 odergz. 200 % Nein A A Nein | Nein 494H | 6-45
Eine Anderung dieser Einstellung
StallP Run ist gewdhnlich nicht erforderlich.
Level Reduzieren Sie die Einstellung,
wenn der Motor blockiert.

* Der angegebene Anfangswert gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1* und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Anfangswert von 120 %.




B Sollwerterkennung: L4

Bezeichnung ; REgRITEEET
. Werks | Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Ein- ein- | FUng bei U/fmit | rege- rege- | MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- tel laufen- Im- lung lung BUS- | Seite
Nr. Anzei reich stel- dem urt Is- h it Register
nzeige lung " puls ohne mi
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fithrung | fihrung
Drehzahliiberein- Wirksam, wenn einem Multifunktions-
stimmungs-Erken- | ausgang die Funktion ,,f,, = fye-Uber- | 0,0 bis 0.0
L4-01 | nungsfrequenz einstimmung 1, , Frequenzerkennung | 150,0 }iz Nein | A| A A A 499H | 6-31
1 oder ,,Frequenzerkennung 2* zuge- *
Spd Agree Level wiesen ist.
Drehzahliiberein- Wirksam, wenn einem Multifunktions-
stimmungs-Erken- | ausgang die Funktion ,,fo¢ = f,,-Uber-
nungsweite insti 1%, ,f = fue-Uberein- | 0,0bis | 2,0 .
L4-02 |08 einstimmung 1%, .foy, = fie-Uberein- 1 0, “ | Nein |[A| A A A | 49AH | 6-31
stimmung 1%, ,,Frequenzerkennung 1« | 20,0 Hz
Spd Agree Width oder ,,Frequenzerkennung 2 zugewie-
sen ist.
Drehzahliiberein-
stimmungs- Wirksam, wenn einem Multifunktjons- -150,0
Erkennungs- ausgang die Funktion ,.f, = f-Uber- | bis 0.0
L4-03 | frequenz (+/-) einstimmung 2, ,,Frequenzerkennung | +150, }iz Nein | A| A A A 49BH | 6-31
3% oder ,,Frequenzerkennung 4 zuge- 0
Spd Agree Lvl+- wiesen ist. *
Drehzahliiberein- Wirksam, wenn einem Multifunktions-
stimmungs-Erken- | ausgang die Funktion ,,f,.¢ = f,,-Uber-
nungsweite (+/- insti “ =f_.-U in- i
L4-04 g (+-) el.nstlmmung 2%, fout = feer-Uberein- | 0,0 bis | 2,0 Nein | Al A A A 49CH | 6-31
stimmung 2%, ,,Frequenzerkennung 3« | 20,0 | Hz
Spd Agree Wdth+- | oder ,,Frequenzerkennung 4* zugewie-
sen ist.
Betrieb bei 0: Stopp (Betrieb folgt dem
fehlendem Frequenzsollwert.)
Frequenzsollwert 1: Betrieb wird mit der in L4-06 ein-
gestellten Frequenz fortgesetzt. 0 oder .
L4-05 0 Nein | A A A A 49DH | 6-57
Verlust des Frequenzsollwerts 1
Ref Loss Sel bedeutet, dass der Frequenzsollwert
innerhalb von 400 ms um iiber 90 %
abfallt.
Frequenzsollwert
bei Frequenz- Einstellung des Frequenzsollwerts bei | 0,0 bis
L4-06 | sollwertverlust Frequenzsollwertverlust (als Prozent- | 100,0 | 80% | Nein |A | A | A A | 4C2H | 6-57
satz des letzten Frequenzsollwerts). %
Fref at Floss

* Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung* (C6-01 = 0, Standardeinstellung). Bei Auswahl der
Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich von 0,0 bis 400,0 Hz.

B Neustart bei Fehler: L5

Beseichning . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Ein- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung stellbe- | einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige reich lung dem Ui puls- ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
flihrung | fuhrung
Anzahl automati- Legt die Anzahl automatischer Neustart-
scher Neustart- versuche fest.
L5-01 versuche Bc?i einem Ne‘ustartA nach einem F ehl-er 0 bis 0 Nein | A A A A A9EH | 6-58
wird automatisch eine Drehzahlbestim- 10
Num of Restarts mung mit Start bei der letzten Aus-
gangsfrequenz durchgefiihrt.
Auswahl des auto- Legt fest, ob wiahrend eines Fehler-
matischen Neustarts | Neustarts ein Fehlerkontaktausgang
aktiviert wird. 0 oder
L5-02 0: Kein Ausgang (Fehlerkontakt | 0 Nein | A A A A 49FH | 6-58
Restart Sel nicht aktiviert.)
1: Ausgang (Fehlerkontakt ist
aktiviert.)




B Drehmomenterkennung: L6

Bezeichnung ) Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell- Werks- rung bei U/fmit rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung . einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. Anzeige Leech lung dem U/t puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fiihrung
0: Drehmoment-Uber-/Unter-
Drehmoment- schreitungserkennung
Erkennungs- deaktiviert.
auswahl | 1: Drehmoment-Uberschreitungs-
erkennung nur bei Drehzahl-
iibereinstimmung; Betrieb wird
fortgesetzt (Warnung wird
ausgegeben).
2: Drehmoment-Uberschreitungs-
erkennung kontinuierlich wah-
rend des Betriebs; Betrieb wird
fortgesetzt (Warnung wird aus-
gegeben).
3: Drehmoment-Uberschreitungs-
erkennung nur bei Drehzahl-
ibereinstimmung; Ausgang
wird bei Erkennung ausge-
schaltet.
4: Drehmoment-Uberschreitungs-
erkennung kontinuierlich wah-
L6-01 rend des Betriebs; Ausgang wird | 0 bis 8 0 Nein | A A A A 4A1H | 6-46
bei Erkennung ausgeschaltet.
Torq Det 1 Sel 5: Drehmoment-Unterschreitungs-
erkennung nur bei Drehzahl-
iibereinstimmung; Betrieb wird
fortgesetzt (Warnung wird aus-
gegeben).
6: Drehmoment-Unterschreitungs-
erkennung kontinuierlich wah-
rend des Betriebs; Betrieb wird
fortgesetzt (Warnung wird aus-
gegeben).
7: Drehmoment-Unterschreitungs-
erkennung nur bei Drehzahl-
ibereinstimmung; Ausgang
wird bei Erkennung aus-
geschaltet.
8: Drehmoment-Unterschreitungs-
erkennung kontinuierlich wah-
rend des Betriebs; Ausgang wird
bei Erkennung ausgeschaltet.
Drehmoment-
Erkennungs- Vektorregelung: Motor- )
L6-02 | grenze 1 Nenndrehmoment = 100 % 0biS | 1500, | Nein |A| A | A | A | 4A2H | 646
& U/f-Regelung: Frequenzumrichter- 300 ?
Torq Det 1 Lvl Nennstrom = 100 %.
Drehmoment- ) ) )
L6-03 | Erkennungszeit 1 Einstellung de.r Er'kennungszelt fir | 0,0 bis 01's Nein | A A A A IAZH | 6.46
zu hohes/zu niedriges Drehmoment. 10,0
Torq Det 1 Time
Auswahl fiir
Drehmomenter-
L6-04 | kennung 2 0 bis 8 0 Nein | A A A A 4A4H | 6-46
Torq Det 2 Sel
Drehmoment-
Erkennungs- Eine Beschreibung finden Sie unter )
L6-05 | grenze 2 L6-01 bis L6-03. 0382)5 150% | Nein | A | A A A | 4ASH |6-46
Torq Det 2 Lvl
Drehmoment- .
L6-06 | Erkennungszeit 2 0’1%%‘3 0ls | Nein | A| A A A 4A6H | 6-46
Torq Det 2 Time ’




B Drehmomentgrenzwerte: L7

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell | WWerks- | rung bei U/fmit rlege- rlege- MEMO-
meter- Beschreibung bereich | einstel- | laufen- Im- ingg] Ling] BUS- | Seite
Nr. Anzei ereic lung dem urt |s- | ohne mit | Register
nzeige puls . o
Betrieb geber Riick- | Rick-
fiih- fih-
rung rung
Dreh-
moment-
grenzwert 0 bi 200 %
L7-01 | vorwirts 3 OE)S . | Nein |Nein| Nein | A A | 4ATH | 643
motorisch
Torq Limit
Fwd
Dreh-
moment- Einstellung des Drehmomentgrenz-
grenzwert werts als Prozentsatz des Motor- 0bi 200 %
L7-02 | riickwéirts | Nenndrehmoments. L Nein |Nein| Nein | A | A | 4A8H | 6-43
motorisch Es konnen vier einzelne Bereiche 300
Torq Limit eingestellt werden.
Rev
Ausgangsdrehmoment
Dreh- 9en9 Positives
moment- DreerT710ment
grenzwert L7-04 Motordreh-
vorwarts Rick- Generatori- zahl 0bi o
~ warts scher Betrieb 1S 200 % . . . -
L7-03 generato- T Vomars | 300 N Nein | Nein | Nein A A 4A9H | 6-43
risch scher Betrieb
L7-03
Torq Lmt L7-02 Negatives
Fwd Rgn Drehmoment
Dreh-
moment-
grenzwert
riickwarts 0bis | 200 % . . .
L7-04 generato- 300 N Nein | Nein | Nein A A 4AAH | 6-43
risch
Torq Lmt
Rev Rgn
Zeitkon-
stante fiir
den Dreh- d " 5 b 200
Legt die D t, rt- . . . .
L7-06 | moment- CEL cie Dremommentgrenzve S ™1 Nein | Nein | Nein A Nein | 4ACH | 6-44
grenzwert Integrationszeitkonstante fest. 10000 S
Torque
Limit Time
Betrieb bei | Einstellung des Betriebs bei Drehmo-
Dreh- mentgrenzwert wihrend der Beschleu-
moment- nigung und Verzdgerung.
grenzwert 0: P-Regelung (I-Regelung wird bei
wihrend Betrieb mit konstanter Drehzahl
Beschleuni- hinzugefiigt)
gung/Verzd- | 1: I-Regelung
gerung Eine Anderung dieser Einstellung ist 0 oder
L7-07 gewohnlich nicht erforderlich. 0 Nein | Nein | Nein A Nein | 4C9H | 6-44
Wenn die Drehmomentgrenzwert- !
Genauigkeit wihrend der Beschleuni-
gung/Verzogerung Vorrang hat, muss
Torque die I-Regelung verwendet werden.
Limit Sel Das kann zu einer erhhten Beschleuni-
gungs-/Verzogerungszeit fiihren sowie
zu Abweichungen von der
Solldrehzahl.

* Ein Einstellwert von 100 % entspricht dem Nenndrehmoment des Motors.




B Hardware-Schutz: L8

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ' Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit rligr’le- rlege- MEMO- '
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- 9 ung BUS- | Seite
Nr. Anzeige bereich lung dem Ui uls- | Ohne it Register
9 i p Rick- | Ruick-
Betrieb geber b fihe
rung rung
Auswabhl fiir
Schutz des
internen 0: Deakti}/iert
L8-01 | Bremswider- (kein Uberhitzungsschutz) Ooderl| 0 | Nein | A| A | A | A | 4ADH | 659
stands 1: Aktiviert
(Uberhitzungsschutz)
DB Resistor
Prot
Uberhitzungs- | Einstellung der Erkennungstempera-
vorwarntem- | tur fiir die Frequenzumrichter-
L8-02 peratur Uberhitzungsvorw?mung ir'l °C. 50 bis 95°C * | Nein A A A A 4AEH | 660
Die Vorwarnung wird aktiviert, wenn 130
OHPre-Alarm | gie Kiihlkérpertemperatur den Ein-
Lvl stellwert erreicht.
Auswahl des | Festlegung des Betriebs, wenn eine
Betricbs nach | Frequenzumrichter-Uberhitzungs-
Uberhitzungs- | vorwarnung auftritt.
vorwarnung 0: Verzdgerung bis zum Stillstand
unter Verwendung der Verzoge-
rungszeit in C1-02
1: Auslaufen bis zum Stillstand
L8-03 2: Schnellstopp in Not-Aus-Zeit 0 bis 3 3 Nein A A A A 4AFH | 6-60
C1-09
OHPre-Alarm | 3: Betrieb fortsetzen (nur Uber-
Sel wachungsanzeige)
Bei den Einstellungen 0 bis 2 wird
ein Fehler ausgegeben. Bei Einstel-
lung 3 wird ein geringfiigiger Fehler
ausgegeben.
Auswabhl des 0: Deaktiviert
Eingangspha- | 1: Aktiviert (erkennt Phasenaus-
sen-Ausfall- fall der Spannungsversorgung,
L8-05 | schutzes Phasen-Unsymmetrien in der 0 oder 1 1 Nein A A A A 4B1H | 6-60
Versorgungsspannung oder
Ph Loss In Sel Alterung der Kondensatoren
im Zwischenkreis.)
Auswahl des 0: Deaktiviert
Ausgangspha- | 1: Aktiviert, 1 Phase iiberwacht
sen-Ausfall- 2: Aktiviert, 2 bzw. 3 Phasen lber-
schutzes wacht
Ein Ausfall einer Ausgangsphase
wird bei weniger als 5 % des Fre- 0.1
L8-07 quenzumrichter-Nennstroms erkannt. i 0 Nein A A A A 4B3H | 6-61
Wenn die Leistung des angeschlosse- oder2
Ph Loss Out | nen Motor im Vergleich zur Frequen-
Sel zumrichterleistung klein ist, konnte
die Erkennung evtl. nicht richtig
funktionieren und sollte deshalb
deaktiviert werden.
Erdschluss- 0: Deaktiviert
schutz- 1: Aktiviert
L8-09 | Auswahl Es wird nicht empfohlen, andere 0 oder 1 1 Nein A A A A 4B5H | 6-61
Ground Fault | Einstellungen als die Werkseinstel-
Sel lung zu verwenden.
Auswahl der | Einstellung der EIN-/AUS-Steuerung
Kihllifter- fiir den Kihllifter.
Lg-10 | Severung | 0: EIN. nurwenn nur der Ooderl| 0 | Nein | A | A | A | A | 4B6H | 661
Frequenzumrichter arbeitet
Fan On/Off 1: EIN, wenn die Versorgungs-
Sel spannung eingeschaltet ist

5-57




Blem=iEimng, Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei Uffmit | €98 | r9&- | MEMO-
meter- Beschreibung beral einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- | Seite
N ) ereich | d Ut _ | ohne mit Regist
r. Anzeige ung em puls: st || =i egister
Betrieb geber l:IC 3 EIC :
fih- fuh-
rung rung
Verzogerungs-
zeit fiir die Einstellung der Zeitspanne in Sekun-
Kiihllifter- den, die bis zum Ausschalten des 0 bis .
L8-11 steuerung Kiihlliifters nach Erteilen des STOP- 300 60's Nein A A A A 4B7H | 6-61
Fan Delay Befehls vergehen soll.
Time
Umgebungs-
temperatur Einstellung der Umgeb - 45 bis .
L8-12 insteriung der Lmeebunes ol 4s5°Cc | Nein | A | A | A A | 4B8H |6-62
Ambient temperatur 60
Temp
Auswahl der 0: OL2-Kennwerte bei niedrigen
OL2—KeI.1n— Drehzahlen deaktiviert
werte bei 1: OL2-Kennwerte bei niedrigen
L8-15 | niedrigen Drehzahlen aktiviert 0 oder 1 1 Nein A A A A 4BBH | 6-63
Drehzahlen Es wird nicht empfohlen, eine andere
OL2 Sel @ Einstellung als die Werkseinstellung
L-Spd zu verwenden.
Auswahl Soft-
CLA 0: Deaktiviert .
L8-18 e Ooderl| 0 | Nein | A | A | A | A | 4BFH | -
1: Aktiviert
Soft CLA Sel
* Die werksseitige Einstellung héngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
5 mit 0,4 kW.
€ Besondere Einstellungen: N
B Schwingungskompensation N1
BlemeiEiung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- ) Werks- | rung bei Ulffmit | €98 | g€ | MEMO-
meter- Beschreibung Einstell- | instel- | laufen- Im- lung lung BUS- | Seite
NF . bereich I d Ui ohne mit Regist
- Anzeige ung em puls- Riick Riick egister
Betrieb geber | ack Hleie
fih- fih-
rung rung
Auswahl der | 0: Schwingungskompensation
Schwin- deaktiviert
gungskomp- 1: Schwingungskompensation
ensation aktiviert
Diese Funktion unterdriickt Drehzahl-
N1-01 schwankungen, wenn der Motor mit 0 oder 1 1 Nein A A Nein | Nein 580H | 6-41
einer kleinen Last betrieben wird.
Hunt Prev Hat eine kurze Ansprechzeit Vorrang
Select vor einer Unterdriickung von Drehzahl-
schwankungen, muss die Schwingungs-
kompensation deaktiviert werden.
Verstirkung | Einstellung der Verstarkung fiir die
fiir Schwin- | Schwingungskompensation.
gungskomp- | In der Regel muss diese Einstellung
ensation nicht gedndert werden.
Stellen Sie diesen Parameter ggf. wie
folgt ein:
« Wenn bei kleinen Lasten Schwin- 0,00 bi . . . 4-15
N1-02 eI el & elen Lasten Scawin 1 1,00 | Nein | A| A | Nein | Nein | 581H
gungen auftreten, muss die Einstel- 2,50 6-41
Hunt Prev lung erhoht werden.
Gain * Wenn der Motor blockiert, muss die
Einstellung verringert werden.
Ist die Einstellung zu hoch, féllt die
Spannung zu stark ab, so dass der
Motor blockieren kann.




B Automatischer Frequenzregler: N2

Regelungsarten
Ande- i Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Bezeichnung Beschreibung N einstel- | laufen- Im- lun lun BUS- Seite
bereich Uif 9 9 f
Nr. lung dem puls- ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | fihrung
Verstiarkungder | Einstellung fiir die Verstarkung
Drehzahlist- der internen Drehzahlistwert-
wert-Erken- Erkennungsregelung.
nungsregelung | In der Regel muss diese Einstel-
(AFR) lung nicht gedndert werden.
Stellen Sie diesen Parameter ggf.
wie folgt ein: .
0,00b . . . . 4-15
N2-01 + Erhohen Sie den Wert, falls ’1 0.0 (;S 1,00 Nein | Nein | Nein A Nein 584H 642
eine Ubersteuerung auftritt. ’ ;
. * Bei langsamer Reaktion ver-
AFR Gain ringern Sie den Einstellwert.
Andern Sie die Einstellungen in
Schritten von jeweils 0,05, und
kontrollieren Sie gleichzeitig das
Ansprechverhalten.
Zeitkonstante 1
der Drehzah- Einstellung der Zeitkonstante 1,
listwert-Erken- | ym die Anderungsrate der Dreh- 0 bis . . . .
N2-02 nungsregelung | sahlistwert-Erkennungsregelung 2000 50ms | Nein | Nein | Nein A Nein 585H 6-42
(AFR) festzulegen.
AFR Time
Zeitkonstante 2
der Drehzah-
listwert-Erken- Einstelh.x.ng der Zeitkonstante 2, 0 bis . . ) .
N2-03 nungsregelung | UM die Anderungsrate der Dreh- 2000 750 ms | Nein | Nein | Nein A Nein 586H 6-42
(AFR) zahl festzulegen.
AFR Time 2
B Bremsen mit hohem Schlupf: N3
Beretimus . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung A einstel- | laufen- Im- luni luni BUS- Seite
bereich Uif 9 9 4
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Fre.quenz.band— Einstellung der Frequenzband-
breite 'bel Brem- | preite fiir die Verzogerung durch
N3-01 | senmithohem | Bremsen mit hohem Schlupfals | 1bis20| 5% Nein A A Nein | Nein 588H | 6-128
Schlupf Prozentsatz der maximalen Aus-
HSB Down Freq | gangsfrequenz (E1-04).
Stromgrenze Einstellung des Stromgrenz-
beim Bremsen | werts fiir die Verzogerung durch
mit hohem Bremsen mit hohem Schlupf als
N3-02 Schlupf Prozentsatz des Motomenn— 100 bis 150% | Nein A A Nein | Nein SROH | 6-128
stroms. Der resultierende Grenz- | 200
wert darf hochstens 150 % des
HSB Current Frequenzumrichter-Nennstroms
betragen.
Verweilzeit bei | Einstellung der Verweilzeit bei
Bremsen mit minimaler Ausgangsfrequenz
N3-03 hohem Schlupf (175 Hz) unter U/f—Regelung. 0,0 bis 10s Nein A A Nein | Nein SSAH | 6.128
Dieser Parameter ist nur bei 10,0
HSB Dwell Verzogerung durch Bremsen mit
Time hohem Schlupf von Bedeutung.
Uberlastzeit bei | Einstellung der Uberlastzeit
Bremsen mit fiir den Fall, dass sich die Aus-
N3-04 hohem Schlupf | gangsfrequenz bel. Verzogerung | 30 bis 40's Nein A A Nein | Nein seBH | 6.128
durch Bremsen mit hohem 1200
HSB OL Time | Schlupf aus irgendeinem Grund
nicht dndert.




€ Parameter fiir die digitale Bedienkonsole: o

B Anzeigeauswahl: o1

BlemeiEimg ) Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung e einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i ekl lun: dem it o i Regist
0 Anzeige 9 er puls: ohne mit egister
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Anzeige- Einstellung der Nummer fiir die
auswahl i 5 ice i
01-01 & Anzeigegrofie zur Anzeigeim | y o33 6@ | A | A | A | A | S00H | 6-130
User Monitor | Betriebsmodus (U1-00100).
Sel (Nur bei LED-Bedienkonsole.)
Auswahl Einstellung der nach dem
der Anzeige Einschalten anzuzeigenden
nach dem Uberwachungsgrofe.
Einschalten 1: Frequenzsollwert .
01-02 1 bis 4 1 Ja A A A A 501H | 6-130
2: Ausgangsfrequenz
Power-On 3: Ausgangsstrom
Monitor 4: Die in Parameter 01-01 ein-
gestellte Uberwachungsgrofe
Frequenzein- | Einstellung der Einheiten, in
heiten fiir denen der Frequenzsollwert
Sollwert- eingestellt und die Frequenz-
einstellung anzeige angezeigt wird.
und -Anzeige 0: 0,01-Hz-Einheiten
1: 0,01-%-Einheiten (maximale
Ausgangsfrequenz ist 100 %)
2 bis 39: Drehzahl (Einstellung
der Motorpole)
40 bis 39999: Anwenderdefi-
nierte Anzeige. Legen Sie
die gewiinschten Werte fiir )
01-03 Einstellung und Anzeige Obis 1o | Nein | A | A | A | A | 5020 | 6131
der maximalen Ausgangs- 39999
Display frequenz fest.
Scaling OO0
Einstellung des anzu-
zeigenden Werts bei
100 % (ohne Dezi-
maltrennzeichen).
Einstellung der
Anzahl von
Dezimalstellen.
Beispiel: Wenn die maximale Aus-
gangsfrequenz 200,0 betragt,
stellen Sie 12000 ein.
Einstellung
der Einheit fir | o
F Einstellung der Einheit fiir die
requenz-
d Frequenzsollwert-Parameter. . . . .
01-04 | parameter der . 0 oder 1 0 Nein | Nein | Nein | Nein A 503H | 6-131
s 0: Hz
U/f-Kennlinie
- 1: min!
V/f Display
Unit
Kontrast der Einstellung des Kontrasts der
LCD-Anzeige | optionalen LCD-Bedienkonsole
Einstellung (JVOP-160).
1: Hell .
01-05 - e Obis5 | 3 Ja A A A A | 504H | 6-131
LCD Contrast | 3¢ Normal
4:
5: Dunkel




B Funktionen der digitalen Bedienkonsole: 02

Bezeichnung ) Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- . Einstell- Werks- rung bei U/f mit rege- rege- MEMO- )
meter- Beschreibung ey einstel- laufen- Ul Im- lung Iun_g BU_S- Seite
Nr. Anzeige lung dem puls- | ohne mit | Register
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fiihrung | filhrung
LOCAL/ Aktiviert/deaktiviert die LOCAL/
REMOTE- REMOTE-Taste der digitalen
Taste Bedienkonsole.
aktivieren/ 0: Deaktiviert
02-01 | deaktivieren 1: Aktiviert (Umschaltung 0 oder 1 1 Nein A A A A 505H | 6-131
zwischen der digitalen
Local/ Bedienkonsole und den
Remote Key Parametereinstellungen
b1-01, b1-02.)
STOP-Taste | Aktiviert/deaktiviert die STOP-
wihrend Taste in der RUN-Betriebsart.
Betrieb iiber 0: Deaktiviert (wenn der Start-
02-02 | Stever befehl iiber cine externe Ooder1| 1 Nein | A | A | A A | 506H |6-131
klemmen Klemme erfolgt, wird die
STOP-Taste deaktiviert.)
Oper Stop 1: Aktiviert (auch wihrend
Key des Betriebs wirksam.)
Loscht und speichert Anwender-
Anwender- parameter.
parameter- 0: Speicherung/nicht eingestellt
Initialisic- 1: Beginnt mit Speicherung
rung (speichert die eingestellten
Parameter als Anwender-
02-03 parameter-Initialisierung.) 0bis 2 0 Nein A A A A S07TH | 6-131
2: Alle 16schen (16scht die
gespeicherte Anwender-
User Defaults parameter-Initialisierungen.)
Wenn die eingestellten Parameter
als Initialisierung gespeichert
sind, wird A1-03 auf 1110 gesetzt.
Frequenz-
umrichter-
Leistungs-
auswahl Nur nach Ersetzen der Steuerkarte
02-04 verdndern. (Einstellwerte finden | 0 bis FF 0 Nein A A A A S508H | 6-131
Frequenz- | gic quf Seite 5-72).
umrichter-
Modell-
nummer
Auswahl fiir | Wenn der Frequenzsollwert an
Frequenzsoll- | der digitalen Bedienkonsole ein-
wert-Einstell- | gestellt wird, legt dieser Parame-
methode ter fest, ob die ENTER-Taste fiir
die Ubernahme des eingestellten
Wertes notig ist.
02-05 0: ENTER-Taste erforderlich 0 oder 1 0 Nein A A A A S09H | 6-131
1: ENTER-Taste nicht
Operator erforderlich
M.O.P. Bei der Einstellung 1 akzeptiert
der Frequenzumrichter den
Frequenzsollwert ohne Betétigung
der ENTER-Taste.
Betrieb bei Einstellung des Betriebsverhal-
nicht ange- tens bei nicht angeschlossener
schlossener | digitaler Bedienkonsole.
digitaler 0: Betrieb wird fortgesetzt, auch
Bedien- wenn die digitale Bedienkon-
02-06 | Konsole sole nicht angeschlossen ist. | 4oy | Nein | A | A | A A | 50AH |6-132
1: Bei Trennung der digitalen
Bedienkonsole wird ein
Oper OPR-Fehler erkannt.
Detection Der Frequenzumrichterausga
ng wird ausgeschaltet und der
Fehlerkontakt geschaltet.




SemeiEig . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung po einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i Eeel lun dem ur 5 i Register
o Anzeige g I puls: ohne mit J
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fhrung | fihrung
Einstellung
der kumulati-
ven Betriebs- | Einstellung fiir die kumulative 0 bis .
02-07 1 7eit Betriebszeit in Stunden. 65535 0h Nein A A A A S0BH | 6-132
Elapsed Time
Set
Definition
der kumulati- 0: Kumulierte Einschaltzeit,
ven Betriebs- d. h. Zeit, die der Frequenz-
02-08 | ,eit umrichter eingeschaltet war. | 0 oder 1 1 Nein A A A A S0CH |6-132
- 1: Kumulierte Betriebszeit des
Elapsed Time Frequenzumrichters.
Run
Initialis-
ierungsmo-
02-09 |dus 2: Europa 2 2 Nein A A A A S0DH -
InitModeSet
Einstellung
der Liifterbe- | Einstellung des Anfangswert der
: : Liifterbetriebszeit. 0 bis .
- triebszeit -
02-10 - Die Betriebszeit wird ab diesem 65535 0h Nein A A A A S0EH | 6-132
Fan ON'Time | gipgtellwert kumulativ gezéhlt.
Set
Initialisie- 0: Keine Initialisierung
rung der 1: Initialisieren (= auf Null
Fehlerhistorie 16schen), nach der Einstel-
02-12 lung ,,1“ von Parameter 0 oder 1 0 Nein A A A A 510H |6-132
Fault Trace 02-12 springt dieser Parame-
Init ter automatisch auf ,,0
zuriick.
kWh- 0: Keine Initialisierung
Anzeige 1: Initialisieren (= auf Null
02-14 zuriicksetzen los‘f:hen), nach Einstellung 0 oder 1 0 Nein A A A A S12H | 6-132
; ,,1° von Parameter 02-14
kWh Mom— springt dieser Parameter
tor Init automatisch auf ,,0“ zurtick.
B Kopierfunktion: 03
BemeiEiTG . Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell- Werks- | rung bei U/fmit | rege- rege- MEMO-
meter- Beschreibung po einstel- laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr. i Eeel luni dem ur - i Register
o Anzeige 9 l puls ohne mit egistel
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fuhrung
Auswahl der | 0: Normaler Betrieb
Kopier- 1: READ (vom Frequenzum-
funktion richter in die Bedienkonsole)
03-01 2: COPY (von der Bedien- 0 bis 3 0 Nein A A A A S515H | 6-132
Copy Func- konsole in den Frequenz-
tion Sel umrichter)
3: Verifizieren (vergleichen)
Auswahl der
Lesesperre : READ 1t .
03-02 0 gespell Ooder1| 0 Nein | A | A | A A | s516H | 6-132
Copy 1: READ zuldssig
Allowable




€ Autotuning: T

Bezeichnung Regelungsarten
Ande- Vektor- | Vektor-
Para- Einstell. | Werks- | rung bei U/fmit | €98 | rege- | MEMO-
meter- Beschreibung ) einstel- | laufen- Im- lung lung BUS- Seite
Nr i bereich | d u/f ohne mit Regi
! Anzeige ung em puls- - - egister
Betrieb T Rick- | Rick-
9 fuh- | fih-
rung rung
Auswahl Auswahl der Parametergruppe
Motor 1/2 fiir die Speicherung der im
Rahmen des Autotunings
ermittelten Daten.
1: El bis E2 (Motor 1)
T1-00 2: E3 bis E4 (Motor 2) 1 oder 2 1 Nein Ja Ja Ja Ja 700H 4-8
Select Motor Wird nur an.gezeign wenn
einem Multifunktions-Digital-
eingang die Funktion ,,Auswahl
Motor 1/2 zugewiesen wurde
@1-000 = 16).
Auswahl des | Einstellung der Betriebsart
Autotuning- | ,,Autotuning*.
M . Rotatorisches Autotuni i . 4-8
T1-01 | Modus 0: Rotatorisches Autotuning | 0bis2 | Nein | Ja | Ja | Ja | Ja | 701H
- 1: Autotuning im Stillstand *] 4-11
Tuning Mode | 3. Begtimmung des Motor-
Sel Wicklungswiderstandes
Motornenn- 040k
leistung i i i 4
T1-02 Einstellung Fler Nennlelstung 0,00 bis w Nein Ja Ja Ja Ja 700H 411
Mitr Rated des Motors in Kilowatt. 650,00 #
Power
Motornenn- . 0 bis o
T1-03 |spannung | Einstellung der Nennspannung |55 o | 2000V o Nein | Nein | Ja | Ja | 703H | 411
des Motors. B *3
Rated Voltage 3
Motornenn- 0.32bi
strom i - ’ 1S 1 A
T1-04 Einstellung des Motornenn 640 | OA N Nein | Ja | Ja | Ja | Ja | 704H | 411
Rated stroms. %4 2
Current
Motornenn- .
frequenz Einstellung der Nennfrequenz 0 bis . . .
T1-05 150,0 | 50,0 Hz| Nein | Nein | Nein Ja Ja 705H 4-11
Rated des Motors. *5
Frequency
Anzahl der
Motorpole i i
T1-06 Einstellung der Anzahl der 2048 1 bole | Nein | Nein | Nein | Ja | Ja | 706H | 4-1I
Number of | Motorpole. Pole
Poles
Motomenn- lung d h Obis | 1750
Einstellung der Nenndrehzahl 18 . . .
i drehzahl g -
T1-07 des Motors in U/min. 24000 | Ujmin | e | Nein | Nein | Ja o Ja o 707H 1 4-01
Rated Speed
Geber-
auflosung i i
T1-08 Einstellung der Anzahl der ObiS | 1024 | Nein | Nein | Nein | Nein | Ja | 708H | 4-1I
PG Pulses/ Geberimpulse je Umdrehung. 60.000
Rev

* 1. Stellen Sie T1-02 und T1-04 ein, wenn fiir T1-01 der Wert 2 eingestellt ist. Bei U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber ist nur ein Einstellwert von 2
moglich.

* 2. Die werksseitige Einstellung hdngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. (Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.)

* 3. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

* 4. Der Einstellbereich reicht von 10 % bis 200 % des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms. (Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der
200-V-Klasse mit 0,4 kW.)

* 5. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung).
Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich
von 0,0 bis 400,0 Hz.




€ Anzeigeparameter: U

B Statusanzeige-Parameter: U1

B Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Para- Boschreibun Signalspezifikation far den Multi- | Min. R T -
N . 9 funktions-Analogausgang Einheit | U/f Im- lung lung .
r. Anzeige puls- ohne mit Register
geber | Ruck- | Ruck-
fihrung | fihrung
Frequenzsoll-
U1-01 wert Anzeige/Einstellung 10 V: Max. Frequenz 0,01 Ja Ja Ja Ja 40H
Frequency des Frequenzsollwerts.* (0 bis £10 V méglich) Hz
Ref
Ausgangs- )
U1-02 | frequenz Anzeige der Ausgangs- 10 V: Max. Frequenz 0,01 Ja Ta Ja Ta ATH
o . frequenz.* (0 bis £10 V moglich) Hz
utput Freq
Ausgangs- 10 V: Frequenzumrichter-
strom 0.01
U1-03 Anzeige des Ausgangsstroms. Nen‘nausgangsstrom ’ Ja Ja Ja Ja 42H
Output (0 bis +10 V, Absolutwert- A
Current ausgang)
Regel-
verfahren i >
Ul1-04 Zeigt die Stromregelungsart an. (Kann nicht ausgegeben - Ja Ja Ja Ja 43H
Control werden.)
Method
Motor: der aktuell 0,01
Anzeige der aktuellen 10 V: Max. Frequenz .
N drehzahl & q )
U1-05 | Motordrehzahi.* (0 bis £10 V mdglich) Hy | Nem| Ja ol a Ja 4atl
Motor Spee
Ausgangs-
spannung i _ .
U1-06 Anzeige des Ausgangs 10 V 200 V AC (400 V AC) 0.1V | Ja Ja Ja Ja 45H
Output spannungs-Sollwerts. (0 bis +10 V Ausgabe)
Voltage
Zwischen-
kreisspannung i ; ise :
U1-07 Anzeige der Zwischenkreis 10 V 400 V DC (800 V DC) 1v Ja Ja Ja Ja 4611
DC Bus spannung. (0 bis +10 V Ausgabe)
Voltage
Ausgangs- 10 V: Frequenzumrichter-
leistung Anzeige der Ausgangsleistung | leistung 0,1 k
U1-08 (intern gemessener Wert). (max. zulédssige Motorleistung) AW Ja Ja Ja Ja 47H
Output kWatts (0 bis £10 V moglich)
Drehmoment- . )
sollwert Anzeige des internen Dreh- :
U1-09 moment-Sollwerts bei Vektor- (1(()) };\115 ll/lgo\l;nsll;n(llir;}:? oment 0,1 % | Nein | Nein Ja Ja 48H
Drﬁhmoment— regelung ohne Riickfiihrung. s
sollwert

* Die Einheit wird in Parameter 01-03 eingestellt (Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -Anzeige).




Para-
meter-
Nr.

Bezeichnung

Anzeige

Beschreibung

Signalspezifikation fir den
Multifunktions-Analogausgang

Min.
Einheit

Regelungsarten

u/t

U/f mit
Im-
puls-
geber

Vektor-
rege-
lung
ohne
Riick-
fiihrung

Vektor-
rege-
lung
mit
Ruick-
fiihrung

MEMO-
BUS-
Register

Ul-10

Eingangs-
klemmen-
status

Input Term
Sts

Zeigt den EIN/AUS-Status der
Eingénge an.

_10=/111111y 1 Vorwarts-Befehl
Ui-10 T (S1)ist EIN
t 1: Riickwarts-Befehl
(82)ist EIN
1: Multif.-Eingang 1
(83)ist EIN
1: Multif.-Eingang 2
(S4)ist EIN
1: Multif.-Eingang 3
L (S5)istEIN
1: Multif -Eingang 4
L (S6)istEIN
1: Multif.-Eingang 5
(87)ist EIN

(Kann nicht ausgegeben
werden.)

Ja

Ja

Ja

Ja

49H

Ul-11

Ausgangs-
klemmen-
status

Output Term
Sts

Zeigt den EIN/AUS-Status der

Ausginge an.

U= aliiidt!

1: Multifunktions-
Kontaktausgang 1
(M1-M2) ist EIN

1: Multifunktions-
Kontaktausgang 2
(M3-M4) ist EIN

1: Multifunktions-
Kontaktausgang 3
(M5-M6) ist EIN

Nicht belegt
(Immer 0).

1: Fehlerausgang
(MA/MB-MC)

ist EIN

(Kann nicht ausgegeben
werden.)

Ja

Ja

Ja

Ja

4AH

Ul-12

Betriebs-
status

Int Ctl Sts 1

Frequenzumrichter-Betriebszu-
stand.

Ul-12=rtieit

t Betrieb
L 1: Nulldrehzahl

1: Riickwarts

1: Fehler-Ruick-
setzsignal aktiv
1: Drehzahliiber-
einstimmung

1: Frequenzum-
richter bereit
L 1: Geringflgiger
Fehler

1: Schwerwiegen-
der Fehler

(Kann nicht ausgegeben
werden.)

Ja

Ja

Ja

Ja

4BH

Ul-13

Kumulative
Betriebszeit

Elapsed Time

Anzeige der Gesamtbetriebszeit
des Frequenzumrichters.

Der Ausgangswert und die
Auswahl zwischen Betriebszeit/
Einschaltdauer kann in den
Parametern 02-07 und 02-08
eingestellt werden.

(Kann nicht ausgegeben
werden.)

Std.

Ja

Ja

Ja

Ja

4CH

Ul-14

Software-Nr.
(Flash-
Speicher)

FLASH ID

(ID-Nummer des Herstellers)

(Kann nicht ausgegeben
werden.)

Ja

Ja

Ja

Ja

4DH




Bezeichnung

Regelungsarten

Vektor- | Vektor-
Para- . Ve P (0 . U/fmit | rege- rege- MEMO-
g Beschreibung Msllgnals;_)ezmkatlon fiir den l.VIm.l Im- e it BUS-
NI . ultifunktions-Analogausgang | Einheit Ui : . Register
Anzeige puls: ohne mit g
geber | Riick- | Rick-
fihrung | flihrung
Klemme A1l -
Eingangs- Anzeigle des Eingangspegels
Analogeingang Al. Ein Wert | 10 V: 100 %
- pegel an o
U135 von 100 % entspricht einer (0 bis £10 V moglich) 0.1% Ja Ja Ja Ja 4EH
Term Al Eingangsspannung von 10 V.
Level
Klemme A2 -
Eingangs- Anzeige des Eingangspegels
Analogeingang A2. Ein Wert | 10 V/20mA: 100 %
- pegel an o,
ul-16 von 100 % entspricht einem (0 bis +£10 V moglich) 0.1% ) Ja Ja Ja Ja 4FH
Term A2 Eingang von 10 V/20 mA.
Level
Motorsekun- Anzeige des berechneten Werts
darstrom (19) | fijr den Motorsekundarstrom 10 V: Motornennstrom)
- . : 0
Ul-18 Mot SEC 100 % entsprechen dem Motor- | (0 bis £10 V Ausgang) 0.1% | Ja Ja Ja Ja SIH
Current nennstrom.
Motor-Erre- | Anzeige des berechneten Werts
gerstrom (Id) | - . - . .
U1-19 fiir den Motor-Erregerstrom 10 V Motornennstrom) 0.1% | Nein | Nein Ja Ja 591
Mot EXC 100 % entsprechen dem Motor- | (0 bis £10 V Ausgang)
current nennstrom.
Frequenzsoll- | Anzeige des Frequenzsollwerts
wert nach nach dem Sanftanlauf.
Sanftanlauf Dl'eser Frequenzwert bemk}altet 10 V: Max. Frequenz 0.01
Ul1-20 keine Kompensationen, wie (0 bis £10 V mglich) Hz Ja Ja Ja Ja 53H
z. B. die Schlupfkompensation. s
SF8 Output | pic Einheit wird in Parameter
01-03 eingestellt.
ASR- Anzeige des Eingangs fiir
Eingang den Drehzahlregelkreis. 10 V: Max. Frequenz 0,01 . .
ul-21 100 % entsprechen der (0 bis £10 V moglich) % Nein Ja Nein Ja S4H
ASR Input Maximalfrequenz.
ASR output | Anzeige des Ausgangs vom
is. : . 0,01 . .
U1-22 Drel:’zahlregelkrels 10 V Max Fres{ue'nz - Nein | Ja Nein Ja 551
ASR output | 100 % entsprechen der (0 bis £10 V moglich) %
Maximalfrequenz.
PID-Istwert d 0.01
Anzeige des Istwerts bei 10 V: 100 % Istwert ,
Ul-24 TpiD Verwendung der PID-Regelung. | (0 bis £10 V mdglich) % Ja Ja Ja Ja STH
Feedback
DI-16H2- Anzeige des Sollwerts von einer
Eingangs- Digitalsollwert-Optionskarte
status DI-16H2. (Kann nicht ausgegeben
Ul-25 Der Wert wird abhéngig von der £ce - Ja Ja Ja Ja 58H
werden.)
DI-16 Anwenderkonstante F3-01
Reference als Bindrzahl oder BCD-Code
angezeigt.
Ausgangs-
spannungs- | Anzeige der internen Frequenz- .
U1-26 | Sollwert (VQ) | umrichterspannung fiir die Rege- 10 V 200V A? GOO VA 0,1 V | Nein | Nein Ja Ja 59H
« (0 bis £10 V moglich)
Voltage Ref lung des Motor-Sekundérstroms.
(Vg)
Ausgangs-
spannungs- | Anzeige der internen Frequenz- :
U1-27 | Sollwert (Vd) | umrichterspannung fiir die Rege- 10 V 200V A(;. (400 VAQ) 0,1 V | Nein | Nein Ja Ja SAH
(0 bis £10 V moglich)
Voltage Ref | lung des Motor-Erregerstroms.
(Vd)
Software-Nr. I " h b
U1-28 | (CPU) (Hersteller-Software-Nr. (Kann nicht ausgegeben ) Ja Ja Ja Ja SBH
der CPU) werden.)
CPUID




Bezeichnung

Regelungsarten

Vektor- | Vektor-
n'::{ea;- Beschreibun Signalspezifikation fiir den Min. Uffmit | rege- | rege- MBE%?-
N . 9 Multifunktions-Analogausgang | Einheit |  U/f Im- lung lung 4
r. Anzeige puls- | ohne mit Register
geber | Rick- | Rick-
fiihrung | fiihrung
Energiever-
brauch, nie-
derwertige i
Ul1-29 | ; er Stellgen Anzeige des Gesamtenergiever- (Kagn nicht ausgegeben k%Vlh Ja Ja Ja Ja 5CH
brauchs in kWh. U1-29 zeigt die | *¢en-)
kWh Lower | vier niederwertigen Stellen,
4 dig U1-30 die fiinf hoherwertigen
Energiever- | Stellen.
brauch,
1-30 hoherwertige Doooo too.o (Kann nicht ausgegeben 1 SDH
Ul- fiinf Stellen U1-30 Ul1-29 werden.) MW Ja Ja Ja Ja
kWh Upper
5 dig
ACR-
Ausgang von Anzeige des Stromregler-
. 0, 1
U1-32 | 9-Achse Ausgangswerts fiir den Motor- 10 V 100% - (())’ Nein | Nein Ja Ja SFH
ACK(@ Sekundarstrom. (0 bis +£10 V moglich) %
Output
ACR- des S .
Anzeige des Stromregler-
Ausgang von g mree 10 V: 100 % 0,1 . .
U1-33 | 4_Achse grtisegga;risgtsr\;v;rts fiir den Motor- (0 bis £10 V moglich) % Nein | Nein Ja Ja 60H
ACR(d) axis ’
OPE-Fehler-
Zeigt die erste Parameternum- .
parameter
Ul-34 mer an, wenn ein OPE-Fehler gi?gznn;cm ausgegeben - Ja Ja Ja Ja 61H
OPE erkannt wird. ’
Detected
Positionier- | Anzeige der Anzahl von Geber-
fenster impulsen aus dem Bewegungs-
bereich, wenn die Positionier- (Kann nicht ausgegeben . . .
U1-35 Zero Servo regelung aktiviert wurde. Der werden.) . Nein | Nein | Nein Ja 62H
Pulse angezeigte Wert ist die tatsdchli-
che Impulszahl mal 4.
Fingang 10 V: 100 % PID-Ei 0,01
- PID-Regler i _ : () -Eingang R
Ul1-36 e Eingang PID-Regler (0 bis £10 V moglich) % Ja Ja Ja Ja 63H
nput
Ausgang 001
10 V: 100 % PID-Ausgan,
- PID-Regler _ gang >
U1-37 e PID-Reglerausgang (0 bis £10 V moglich) % Ja Ja Ja Ja 64H
utput
U1-38 | PID-Sollwert | PID-Sollwert 10 V: 100 % PID-Sollwert 0(’)?1 Ja Ja Ja Ja 65H
0
MEMOBUS- | Zeigt MEMOBUS-Fehler an.
Kommuni-
kations- U1-39= 100,11
Fehlercode t 1: CRC-Fehler
1: Datenlange-Fehler
Nicht verwendet
1: Paritatsfehler
(Kann nicht ausgegeben
U1-39 1: Uberlauffehler werden.) Ja Ja Ja Ja 66H
Transmit Err .
1: Framing-Fehler
1: Zeitliberschreitung
Kﬁh?lﬁfter—- Anzeige der Gesamtbetriebszeit
U1-40 Betriebszeit | des Kiihlliifters. Die Zeit kann (Kann nicht ausgegeben 1 Ja Ja Ja Ja 67H
FAN Elapsed | in Parameter 02-10 eingestellt werden.) Std.
Time werden.

5-67




m Fehlerverfolgung

Bereiimug Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Para- A Tt Ty 37 8 . U/fmit | rege- rege- MEMO-
. Signalspezifikation fur Multi- | Min.
Eete ) Eesche funktions-Analogausgang | Einheit |  U/f Im- lung lung L
Nr. Anzeige puls- | ohne mit | Register
geber | Rick- | Rick-
fihrung | fihrung
Aktueller
U2-01 | Fehler Der Inhalt des aktuellen Fehlers. - Ja Ja Ja Ja 80H
Current Fault
Letzter
U2-02 | Fehler Der Inhalt des letzten Fehlers. - Ja Ja Ja Ja 81H
Last Fault
Frequenzsoll-
wert bei . b " 0.01
Frequenzsollwert beim Auftreten
N Fehler qa )
U2-03 des letzten Fehlers. Hz* Ja Ja Ja Ja 82H
Frequency
Ref
Ausgangs-
frequenz Die Ausgangsfrequenz beim 0,01
U2-04 | bei Fehler Auftreten des letzten Fehlers. Hz* Ja Ja Ja Ja 83H
Output Freq
Ausgangs-
strom bei b . 0.01
Der Ausgangsstrom beim Auftreten
N Fehler gang; >
U2-05 des letzten Fehlers. A Ja Ja Ja Ja 84t
Output
Current
Motordreh-
zahl bei Die Motordrehzahl beim Auftreten 0,01 .
U2-06 | Fehler des letzten Fehlers. Hz * Nein Ja Ja Ja 85H
Motor Speed
Ausgangs-
spannungs-
Sollwert Der Ausgangspannungs-Sollwert .
U207 | bei Fehler beim Auftreten des letzten Fehlers. (Kann nicht ausgegeben 01V Ja Ja Ja Ja 86H
Output werden.)
utpu
Voltage
Zwischen-
kreisspan-
nung bei Die Zwischenkreisspannung beim
U2-08 | Fenler Auftreten des letzten Fehlers. v Ja Ja Ja Ja 87H
DC Bus
Voltage
Ausgangs-
leistung ) ) ) 0.1k
U2-09 | bei Fehler Die Ausgangsleistung beim Auftre- R Ja Ja Ja Ja 38H
ten des letzten Fehlers. w
Output
kWatts
Drehmo-
mentsollwert | Drehmomentsollwert beim Auftre-
) bei Fehler ten des letzten Fehlers. o . . .
U2-10 100 % entsprechen dem Motor- 0,1 % | Nein | Nein | Nein Ja 89H
Torque nenndrehmoment.
Reference
Eingangs-
Klemmensta- | D€ Status der Eingangsklemmen
U2-11 | tus bei Fehler beim Auftret.en des lepzten Fethlers. ) Ja Ja Ja Ja SAH
Das Format ist das gleiche wie
Input Term fiir U1-10.
Sts
Ausgangs-
klemmensta- | Der Status der Ausgangsklemmen
U2-12 | tus bei Fehler beim AuftreFen des let‘zten F ghlers. ) Ja Ja Ja Ja SBH
Das Format ist das gleiche wie
Output Term | g j1-11,
Sts




BieriEnung Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Para- 5 AT oy 7 i . U/fmit | rege- rege- MEMO-
e Beschreibung Slgnal§peZ|f|kat|on fir Multi I.VI|n.' Im- i i BUS-
. funktions-Analogausgang Einheit U/ ! .
Nr. Anzeige puls- | ohne mit Register
geber | Rick- | Rick-
flihrung | fihrung
Betriebssta- ) )
tus bei Fehler | Betriebsstatus beim Auftreten des
U2-13 letzten Fehlers. Das Format ist das - Ja Ja Ja Ja 8CH
Frequenzum- | gjciche wie fiir U1-12.
richterstatus (Kann nicht ausgegeben
Kumulative werden.)
Betriebszeit | Betriebszeit beim Auftreten des 1
2-14 ; DH
u bei Fehler letzten Fehlers. Std. Ja Ja Ja Ja 8
Elapsed Time

* Die Einheit wird in Parameter 01-03 eingestellt (Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -Anzeige).

B Fehlerhistorie: U3

mP;eatr:r- Bezeichnung Beschreibung Ausgangssignalspezifikation fiir 'I\E,lll:- MBEL'}g_)-
NI Anzeige Multifunktions-Analogausgang heit RemEEr
Letzter Fehler
U3-01 Der Fehlerinhalt des letzten Fehlers. - 90H
Last Fault
Vorletzter Fehler
U3-02 Der Fehlerinhalt des vorletzten Fehlers. - 91H
Fault Message 2
Drittletzter Fehler
U3-03 Der Fehlerinhalt des drittletzten Fehlers. - 92H
Fault Message 3
Viertletzter Fehler 5
U3-04 Der Fehlerinhalt des viertletzten Fehlers. - 93H
Fault Message 4
Kumulative . o
U3-05 | Betriebszeit bei Fehler Gesamtbetriebszeit beim Auftreten des 1 04
letzten Fehlers. Std.
Elapsed Time 1
Kumulative
Betriebszeit beim Gesamtbetricbszeit beim Auftreten des 1
U3-06 | vorletzten Fehler vorletzten Fehlers. Std. 95H
Elapsed Time 2
Kumulative
3.0 Betriebszeit beim Gesamtbetriebszeit beim Auftreten des (Kann nicht ausgegeben werden.) 1 96H
U307 rittletzten Fehler drittletzten Fehlers. Std.
Elapsed Time 3
Kumulative
U3-08 Beniebszeit beim Gesamtbetriebszeit beim Auftreten des 1 97H
viertletzten Fehler viertletzten Fehlers. Std.
Elapsed Time 4
Flnftletzter bis 804
U3-09 zehntletzter Fehler 805H
B Der Fehlerinhalt des fiinftletzten bis 3 806H
U3-14 ) zehntletzten Fehlers. 807H
- Fault Message 5 bis 10 808H
809H
Kumulative Betriebs- 806H
U3-15 zeit beim flinft- bis SOFH
~ zehntletzten Fehler Gesamtbetriebszeit beim Auftreten des fiinft- bis 1 std 810H
U320 zehntletzten Fehlers. ’ 811H
Elapsed Time 5 bis 10 812H
813H
1

?‘ Folgende Fehler werden in der Fehlerverfolgung und in der Fehlerhistorie nicht

o aufgezeichnet: CPF00, 01, 02, 03, UV1 und UV2.
WICHTIG




€ Werkseinstellungen, die sich bei einem Wechsel
der Regelbetriebsart (A1-02) andern

Werkseinstellung
Para- Ulf-Rege- Vektor- Vektor-
meter- Bezeichnung Einstellbereich Einheit U/f- lung mit regelung | regelung mit
NI, Regelung e ohne Riick- Rick-
A1-02 =0 Aﬁ-ozg: ; fithrung fiihrung
A1-02=2 A1-02=3
b3-01 Arbeltswelse ('ier Drehzahlbestimmung 0 bis 3 ) 5 3 5 )
fiir Fangfunktion
b3-02 B.etrlebsstrom' bei der Drehzahlbestimmung 0 bis 200 1% 120 ) 100 )
fiir Fangfunktion
b8-02 | Verstirkung der Energiesparfunktion 0,0 bis 10,0 - - - 0,7 1,0
b8-03 | Filterzeitkonstante der Energiesparfunktion 0,0 bis 10,0 - - - 0;510 0;011
C3-01 | Schlupfkompensationsverstarkung 0,0 bis 2,5 - 0,0 - 1,0 1,0
Verzogerungszeitkonstante .
C3-02 fiir die Schlupfkompensation 0 bis 10000 1 ms 2000 - 200 -
C4-0p | Yerzdgerungszeitkonstante fir 0 bis 10000 1 ms 200 200 20 ;
die Drehmomentkompensation
C5-01 | ASR-Proportionalverstirkung 1 0,00 bis 300,00 - - 0,20 - 20,00
C5-02 | ASR-Integrationszeit 1 0 bis 10.000 1 ms - 0,200 - 0,500
C5-03 | ASR-Proportionalverstirkung 2 0,00 bis 300,00 - - 0,02 - 20,00
C5-04 | ASR-Integrationszeit 2 0 bis 10.000 1 ms - 0,050 - 0,500
C5-06 | ASR-Verzogerungszeit 0 bis 0,500 0,001 - - - 000,4
45-02 Verzogerungszeit fiir die 0 bis 1000 1 ms } ) ) 0
Drehmomentregelung
E1-07 N 0,0 bis 150,0
F3-05 | Mittlere Ausgangsfrequenz (VB) 2 x4 0,1V 2,5 2,5 3,0 -
E1-08 | Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 01V 15,0 15,0 132
E3-06 | (VB)™ (0,0 bis 510,0) ’ #2%3 #2#3 ’ .
E1-09 . 0,0 bis 150,0 1,2 L5
F3-07 Min. Ausgangsfrequenz (FMIN) x4 0,1 Hz S S 0,5 0,0
E1-10 | Spannung bei min. Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 01V 9,0 9,0 24
E3-08 | (VMIN)"? (0,0 bis 510,0) ’ *2%3 *2%3 ’ )
F1-09 | Verzogerungszeit fiir Uberdrehzahlerkennung 0,0 bis 2,0 1 - 1,0 - 0,0

* 1. Bei Frequenzumrichtern mit einer Leistung von 55 kW oder gelten die Einstellungen 0,05 (Vektorregelung mit Riickfithrung) / 2,00
(Vektorregelung ohne Riickfiihrung).

* 2. Einstellungen dndern sich abhéngig von der Frequenzumrichterleistung und der Einstellung von E1-03, wie in den folgenden Tabellen aufgefiihrt.

* 3. Die angegebenen Einstellungen gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu
verdoppeln.

* 4. Der angegebene Einstellbereich gilt fiir den Standard-Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® (C6-01 = 0, Standardeinstellung).
Bei Auswahl der Beanspruchungsmodi ,,Normale Beanspruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 1 oder 2) geht der Einstellbereich
von 0,0 bis 400,0 Hz.




B Frequenzumrichter der 200-V- und 400-V-Klasse mit 0,4 bis 1,5 kW*

Para- Ein- W k . | | Vektor- Vektor-
meter- | erkseinstellung rege- | 109
: ey mi?
one | Riick-
E1-03 | - 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F Ruick- fiih-
fiihrung T
E1-04 | Hz | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50.0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 | 120,0] 180,0 | 60,0 | 500 | 60,0
E105 1y 1200,0 | 2000 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 2000 | 200,0 | 200,0 | 2000 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50.0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 500 | 60,0
E1-07
DT Hz | 25 | 30 | 30 | 30 | 250 250 | 300 | 300 | 25 | 25 | 30 | 30 | 30 | 30 [ 30 | 30 | 30 | 00
ELOS Ty 1150 | 150 | 150 | 150 | 350 | 50,0 | 350 | 50,0 | 190 | 240 | 190 | 240 | 150 | 150 | 150 | 150 | 132 | 0,0
EI-09 [Hz | 13 | 15 | 15 | 15 | 13 | 13 | L5 | LS | 13 | 13 | 15 | 15 | 1,5 | 15 | 15 | 15 | 05 | 00
B0y 1 00 | 00 | 90 [ 90 | 80 | 90 | 80 | 90 | 110|130 | 110 | 150 | 90 | 90 | 90 | 90 | 24 | 00

* Die angegebenen Einstellungen gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

B Frequenzumrichter der 200-V- und 400-V-Klasse mit 2,2 bis 45 kW*

Para-

Vektor-

Vektor-

meter- |t Werkseinstellung rege- | rege-
Nr. lung lung

Otlne ml‘
E103 | - | o© 1 2 3 4 5 6 7 8 9 | A| B | c| D |E Fo| R | Rioe

rung rung
E1-04 | Hz | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 | 120,0 | 180,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0
E105 1 v 1200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0
EI07 1, | 25 | 30 | 3.0 | 3.0 | 250 | 250 | 300 [ 300 | 25 | 25 | 3.0 | 3.0 | 30 | 30 | 3.0 | 30 | 30 | 00
EI-08 1 v | 140 | 140 | 140 | 140 | 350 | 500 | 350 | 50,0 | 18,0 | 23,0 | 180 | 23,0 | 140 | 140 | 140 | 140 | 11.0 | 0,0
E109 |Hz| 13 | 15 | 15 | 15 | 13 | 13 | 15 | 15 | 13 | 13 | 15| 15 | 15| 15| 15 | 15| 05 | 00
B0y 90 | 70 | 70 | 70 | 60 | 70 | 60 | 7.0 | 90 | 110 | 90 | 130 | 70 | 70 | 70 | 70 | 20 | 00

* Die angegebenen Einstellungen gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

B Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 55 bis 110 KW und Frequenzumrichter
der 400-V-Klasse mit 55 bis 300 kW*

Para- | g . Vektor- | Vektor-
meter- | i Werkseinstellung e || w
Nr. lung lung

o!—_me r_T_\it
B3| - | 0 | 1 |2 | 3 4|5 6|7 8|9 A|B|C|D|EF TG

rung rung
E1-04 | Hz | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 72,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 90,0 |120,0 | 180,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0
El;os vV [200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0 | 200,0
E1-06 | Hz | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 50,0 | 50,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0 | 60,0
El;m Hz| 25 | 3,0 | 30 | 30 | 250|250 300|300 25| 25 |30 30| 303030 30|30/ 00
El;og Vo[ 12,0 | 12,0 | 12,0 | 12,0 | 350 | 50,0 | 35,0 | 50,0 | 15,0 | 20,0 | 15,0 | 20,0 | 12,0 | 12,0 | 12,0 | 12,0 | 11,0 | 0,0
E1-09 |Hz| 13 | 1,5 | 1,5 | 15 | 1,3 | 1,3 | 1,5 | 1,5 | 1,3 | 13 | 1,5 | 1,5 | 1,5 | 1,5 | 1,5 | 15 | 0,5 | 00
B0yl 60 | 60 | 60 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60 | 70 | 90 | 7.0 | 110 | 60 | 60 | 60 | 60 | 20 | 00

* Die angegebenen Einstellungen gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.
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€ Werkseinstellungen, die sich mit der Leistung
des Frequenzumrichters andern (02-04)

B Frequenzumrichter der 200-V-Klasse

Para'\rlr; .eter- Bezeichnung Eg:; Werkseinstellung
- Frequenzumrichterleistung kW 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5 7,5 1 15
02-04 FLreguenzumrichter- : 0 1 2 3 4 5 6 7 8
eistungsauswahl
Filterzeitkonstante . .
b8-03 der Energiesparfunktion s 0,50 (Vektorregelung ohne Riickfithrung)
Koeffizient der
b8-04 . . - 288,20 | 223,70 | 169,40 | 156,80 | 122,90 | 94,75 | 72,69 | 70,44 | 63,13
Energiesparfunktion
E2-01
(E4-01) Motornennstrom A 1,90 3,30 6,20 8,50 14,00 19,60 26,60 39,7 53,0
E2-02
Motornennschlupf Hz 2,90 2,50 2,60 2,90 2,73 1,50 1,30 1,70 1,60
(E4-02)
E2-03
Motorleerlaufstrom A 1,20 1,80 2,80 3,00 4,50 5,10 8,00 11,2 15,2
(E4-03)
E2-05 . .
(E4-05) Motor-Wicklungswiderstand w 9,842 | 5,156 1,997 1,601 0,771 0,399 | 0,288 0,230 | 0,138
E2-06 . o
Motorstreuinduktivitit % 18,2 13,8 18,5 18,4 19,6 18,2 15,5 19,5 17,2
(E4-06)
E2.10 | Motor-Eisenverlust flirdie |y, -y, 26 53 77 12 | 172 | 262 | 245 | 272
Drehmomentkompensation
L2.02 | Zuldssige Dauer eines kurz- | o 0,1 0,1 02 0,3 0,5 1,0 1,0 1,0 2,0
zeitigen Spannungsausfalls
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre s 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0,7 0,8 0,9
204 |Ausgangsspannungs- s 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 0,3 03 0,3 0,3
Wiederherstellungszeit
180y | Ubcrhitzungs- °c | 95 95 95 100 95 95 95 95 90
vorwarntemperatur
Para'\rlr; .eter- Bezeichnung Eg:; Werkseinstellung
- Frequenzumrichterleistung kW 18,5 22 30 37 45 55 75 90 110
02-04 Freguenzumrichter— B 9 A B c D E E 10 1
Leistungsauswahl
Filterzeitkonstante . 2,00 (Vektorregelung
b8-03 der Energiesparfunktion s 0,50 (Vektorregelung ohne Riickfiihrung) ohne Riickfiihrung)
pg-o4 | Koeffizient der - | 5787 | 51,79 | 4627 | 38,16 | 3578 | 3135 | 23,10 | 23,10 | 23,10
Energiesparfunktion
E2-01
(E4-01) Motornennstrom A 65,8 77,2 105,0 131,0 160,0 190,0 260,0 260,0 260,0
£2-02 Motornennschlupf Hz 1,67 1,70 1,80 1,33 1,60 1,43 1,39 1,39 1,39
(E4-02) p ) ; ; ) ; ; , , ,
E2-03
Motorleerlaufstrom A 15,7 18,5 21,9 38,2 44,0 45,6 72,0 72,0 72,0
(E4-03)
E2-05 . .
(E4-05) Motor-Wicklungswiderstand A\ 0,101 0,079 0,064 0,039 0,030 0,022 0,023 0,023 0,023
E2-06 . A
Motorstreuinduktivitit % 20,1 19,5 20,8 18,8 20,2 20,5 20,0 20,0 20,0
(E4-06)
E2.10 | Motor-Eisenverlust flir die W | 505 | 538 | 699 | 823 | 852 | 960 | 1200 | 1200 | 1200
Drehmomentkompensation
L2.02 | Zuldssige Davereines kurz- |, 00 a0 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
zeitigen Spannungsausfalls
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre s 1,0 1,0 1,1 1,1 1,2 1,2 1,3 1,5 1,7
L2.04 |Auseangsspannungs- s | 06 0,6 0,6 0,6 0,6 1,0 1,0 1,0 1,0
Wiederherstellungszeit
Lg.0p | Uberhitzungs- °C | 100 90 90 95 100 | 105 | 110 | 100 95
vorwarntemperatur




B Frequenzumrichter der 400-V-Klasse

Para$ 'eter- Bezeichnung El:lt Werkseinstellung
- Frequenzumrichterleistung kW 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 4,0 55 7,5 11 15
02-04 FLre.q”e"Z“mriChter' 3 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29
eistungsauswahl
Filterzeitkonstante .. .
b8-03 der Energiesparfunktion s 0,50 (Vektorregelung ohne Riickfiihrung)
pg-04 | Kocffizientder - | 57640 | 447,40 | 338,80 | 313,60 | 24580 | 236,44 | 189,50 | 14538 | 140,88 | 126,26
Energiesparfunktion
E2-01
(E4-01) Motornennstrom A 1,00 1,60 3,10 4,20 7,00 7,00 9,80 | 13,30 | 19,9 26,5
E2-02
(E4-02) Motornennschlupf Hz 2,90 2,60 2,50 3,00 2,70 2,70 1,50 1,30 1,70 1,60
E2-03
(E4-03) Motorleerlaufstrom A 0,60 0,80 1,40 1,50 2,30 2,30 2,60 4,00 5,6 7,6
E2-05 . .
(E4-05) Motor-Wicklungswiderstand \\% 38,198 | 22,459 | 10,100 | 6,495 3,333 3,333 1,595 1,152 0,922 0,550
E2-06 . o
(E4-06) Motorstreuinduktivitat % 18,2 14,3 18,3 18,7 19,3 19,3 18,2 15,5 19,6 17,2
E2.10 | Motor-Eisenverlust flirdie -y, 1y b g0 b 53 g7 | 30 | 130 | 193 | 263 | 385 | 440
Drehmomentkompensation
L2.0p | Zuldssige Davereines kurz- | f b gy 0n | 03 | 05 | 05 | 08 | 08 | 10 | 20
zeitigen Spannungsausfalls
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre S 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0,6 0,7 0,8 0,9
L2.04 |Auseangsspannungs- s [ 03] 03 |03 | 03 | 03] 03| 03] 03| 03] 03
Wiederherstellungszeit 5
Lg.op | Uberhitzungs- °c | 95 95 95 9 | 95 95 95 90 95 95
vorwarntemperatur
Para'\rlr: -eter- Bezeichnung Eg:t Werkseinstellung
- Frequenzumrichterleistung kW 18,5 22 30 37 45 55 75 90 110 132
02-04 FLre.q”e"Z“mriChter' 3 2A 28 2¢ 2D 2E 2F 30 31 32 33
eistungsauswahl
Filterzeitkonstante . . . .
b8-03 der Energiesparfunktion s | 0,50 (Vektorregelung ohne Riickfithrung) | 2,00 (Vektorregelung ohne Riickfiihrung)
pg-04 | Koeffizientder - 115,74 | 103,58 | 92,54 | 7632 | 7156 | 6720 | 4620 | 4122 | 3623 | 33,18
Energiesparfunktion
E2-01
Motornennstrom A 32,9 38,6 52,3 65,6 79,7 95,0 130,0 156,0 190,0 2230
(E4-01)
E2-02
Motornennschlupf Hz 1,67 1,70 1,80 1,33 1,60 1,46 1,39 1,40 1,40 1,38
(E4-02)
E2-03
(E4-03) Motorleerlaufstrom A 7,8 9,2 10,9 19,1 22,0 24,0 36,0 40,0 49,0 58,0
E2-05 . .
(E4-05) Motor-Wicklungswiderstand \\% 0,403 0,316 0,269 0,155 0,122 0,088 0,092 0,056 0,046 0,035
E2-06 . o
(E4-06) Motorstreuinduktivitat % 20,1 23,5 20,7 18,8 19,9 20,0 20,0 20,0 20,0 20,0
210 | Motor-Eisenverlust fur die W | s08 | 586 | 750 | 925 | 1125 | 1260 | 1600 | 1760 | 2150 | 2350
Drehmomentkompensation
2.0y |Zuldssige Davereineskurz- | 0 o0 L g0 |20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
zeitigen Spannungsausfalls
L2-03 | Min. Zeit Endstufensperre s 1,0 1,0 11 11 12 12 13 1,5 7 | 17
[2.04 |Auseangsspannungs- s | 06 | 06 | 06 | 06 | 06 | 1,0 | 1,0 | 1,0 | 1,0 | 10
Wiederherstellungszeit
Lg.op | Uberhitzungs- °c | 98 | 78 85 85 90 | 90 | 98 | 108 | 100 | 110
vorwarntemperatur
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Para':l?_ 'eter- Bezeichnung E]Ienl; Werkseinstellung
- Frequenzumrichterleistung kW 160 185 220 300
02-04 Freguenzumrichter— R 34 35 36 37
Leistungsauswahl
b3-03 Filterzeitkonstante s 2,00 (Vektorregelung
der Energiesparfunktion ohne Riickfiihrung)
pg-04 | Koeffizientder - | 3013 | 3057 | 2713 | 2176
Energiesparfunktion
E2-01
Motornennstrom A 270,0 310,0 370,0 500,0
(E4-01)
E2-02
(E4-02) Motornennschlupf Hz 1,35 1,30 1,30 1,25
E2-03
(E4-03) Motorleerlaufstrom A 70,0 81,0 96,0 130,0
£2-05 Motor-Wicklungswiderstand w 0,029 | 0,025 | 0,020 | 0,014
(E4-05) 2 ) , , 3
E2-06
(E4-06) Motorstreuinduktivitét % 20,0 20,0 20,0 20,0
E2.10 | Motor-Eisenverlust fiir die W | 2850 | 3200 | 3700 | 4700
Drehmomentkompensation
L2-02 Zgl§551ge Dauer eines kurz- ) 2.0 2.0 2.0 2.0
zeitigen Spannungsausfalls
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre S 1,8 1,9 2,0 2,1
Ausgangsspannungs-
L2-04 Wiederherstellungszeit s 1.0 1.0 1.0 1.0
Lg.p | Uperhitzungs- °c | 108 | 95 | 100 | 95
vorwarntemperatur

€ Werkseinstellungen von Parametern, die sich mit der

Einstellung von C6-01 andern

Parameter-Nr.

Bezeichnung

Werkseinstellung

(Starke Beanspruchung)

C6-01=0

C6-01 = 1 oder 2
(Normale Beanspruchung 1 oder 2)

€6-02 Taktfrequenzauswahl ! FrequenAzE?r?r?flife\r]—(;\rIl e(riljlrleistung
L3-02 Blockierschutz-Stromgrenze bei Beschleunigung 150 % 120 %

L3-06 Blockierschutz-Stromgrenze wihrend des Betriebs 150 % 120 %

L8-15 OL2-Kennwerte bei niedrigen Drehzahlen 0 (Deaktiviert) 1 (Aktiviert)




B Parametereinstellungsbereiche, die sich mit der Einstellung von C6-01 dndern

Einstellbereich
Parameter-Nr. Bezeichnung C6-01=0 C6-01 = 1 oder 2
(Starke Beanspruchung) (Normale Beanspruchung 1 oder 2)
0bis 6, F
C6-02 Taktfrequenzauswahl 0,6,F F(f:(if;ngzlfn‘llflr(:h(iz-
Nennleistung)

b5-15 PID-Ruhefunktion-Betriebspegel
b6-01 Verweilfrequenz beim Start
b6-03 Verweilfrequenz beim Stopp
Cl-11 Beschleunigungs-/Verzogerungszeit-

Umschaltfrequenz
C5-07 ASR-Verstirkungs-Umschaltfrequenz
d3-01 Sprungfrequenz 1
d3-02 Sprungfrequenz 2
d3-03 Sprungfrequenz 3
de6-02 Feldschwichungs-Grenzfrequenz Oberer Grenzwert = Oberer Grenzwert =
E1-04 Maximale Ausgangsfrequenz 150,0 Hz 400,0 Hz
E1-06 Nennfrequenz
E1-07 Mittlere Ausgangsfrequenz
E1-09 Minimale Ausgangsfrequenz
El-11 Mittlere Ausgangsfrequenz 2
E3-02 Maximale Ausgangsfrequenz Motor 2
E3-04 Nennfrequenz Motor 2
E3-05 Mittlere Ausgangsfrequenz Motor 2
E3-07 Minimale Ausgangsfrequenz Motor 2
L4-01 Erkennungsfrequenz fiir Drehzahliibereinstimmung
L4-03 Erkennungsbandbreite fiir Frequenziibereinstimmung -150,0 bis +150,0 Hz -400,0 bis 400,0 Hz
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_ Konstantes Drehmoment Variables Drehmoment

————————————————————————
Il

Anwendung und Uberlasteinstellungen

4 Auswahl der Uberlastbarkeit entsprechend der Anwendung

Stellen Sie den Parameter C6-01 (Starke Beanspruchung: konstantes Drehmoment / Normale Beanspruchung:
hohe Taktfrequenz, variables Drehmoment) entsprechend den Anforderungen der Anwendung ein. Die
Einstellbereiche fiir die Taktfrequenz, die Uberlastbarkeit und die maximale Ausgangsfrequenz hingen von
der Einstellung dieses Parameters ab. Stellen Sie C6-01 fiir Anwendungen wie Liifter und Geblése
(quadratische Drehmomentcharakteristik) auf 1 oder 2 (Normale Beanspruchung 1 oder 2). Stellen Sie C6-01
bei Anwendungen mit konstanter Drehmomentcharakteristik auf 0 (Starke Beanspruchung).

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
. ) Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung fend_em Ul o ohne s
Betrieb geber | Rick- Riick-
flihrung | fiihrung
C6-01 Auswahl normale/starke Beanspruchung 0 Nein Q Q Q Q
C6-02 Taktfrequenzauswahl 1 Nein Q Q Q Q
C6-03 Taktfrequenz-Obergrenze 2,0 kHz Nein A A A A
C6-04 Taktfrequenz-Untergrenze 2,0 kHz Nein A A Nein Nein
C6-05 Taktfrequenz-Proportionalverstirkung 00 Nein A A Nein Nein

B Unterschied zwischen den Einstellungen ,,Starke Beanspruchung“ und
»Normale Beanspruchung

Die folgende Abbildung zeigt die Abhidngigkeit zwischen Drehmoment und Motordrehzahl bei hoher
Beanspruchung (konstantes Drehmoment) und normaler Beanspruchung (variables Drehmoment).

Starke Beanspruchung / Konstantes Drehmoment | Normale Beanspruchung / Variables Drehmoment

Dreh- Dreh-
moment moment

0 Motordrehzahl 0 Motordrehzahl

Bei Anwendungen dieser Art (z. B. Schieber, Forderbander,
Kréne und andere schwere oder mit hoher Reibung verbundene
Lasten) liegt ein bei allen Motordrehzahlen konstantes Lastdreh-
moment vor. Bei derartigen Anwendungen ist moglicherweise
eine Uberlastbarkeit erforderlich.

Bei Anwendungen dieser Art (z. B. Pumpen und Geblise) nimmt
das Lastdrehmoment mit zunehmender Motordrehzahl zu.

Bei derartigen Anwendungen ist normalerweise keine nennens-
werte Uberlastbarkeit erforderlich.




B Hinweise zur Einstellung

C6-01 (Auswahl normale/starke Beanspruchung)

Der Frequenzumrichter verfligt iiber die Belastbarkeitsmodi ,,Starke Beanspruchung®, ,Normale Bean-
spruchung 1 und ,,Normale Beanspruchung 2. Die Einstellung des Parameters C6-01 hat Einfluss auf die
Einstellbereiche und Werkseinstellungen bestimmter anderer Parameter (siche Seite 5-74, Werkseinstellungen
von Parametern, die sich mit der Einstellung von C6-01 dndern und Seite 5-75, Parametereinstellungs-
bereiche, die sich mit der Einstellung von C6-01 dndern).

Die folgende Tabelle fiihrt die wesentlichen Unterschiede zwischen diesen drei Modi auf.

C6-01 Einstellwert

0 (Starke Beanspruchung)

1 (Normale Beanspruchung 1)

2 (Normale Beanspruchung 2)

Stromiiberlastbarkeit

150 % des Ausgangsnennstroms
dieses Beanspruchungsmodus fiir

120 % des Ausgangsnennstroms
dieses Beanspruchungsmodus fiir

120 % des Ausgangsnennstroms
dieses Beanspruchungsmodus fiir

des Frequenzumrichters

eine Minute™! eine Minute™! eine Minute™!

0: Niedrige Taktfrequenz, geringe Gerdusche
1: Taktfreq. 2 kHz
. *3
0: Niedrige Taktfrequenz, geringe 2: Taktfreq. 5 kHz .
C6-02 (Auswahl der Gerausche 3: Taktfreq. 8,0 kHz
Taktfrequenz) 1: 2 kHz 4: Taktfreq. 10,0 kHz"™>
6: 15 kHz™ 5: Taktfreq. 12,5 kHz "
6: Taktfreq. 15 kHz">
F: Anwenderdefiniert"
E1-04 und E3-02
(Maximale Ausgangsfrequenz) 150 Hz 400 Hz
1.3-02 (Blockierschutzgrenzwert o o
wihrend der Beschleunigung) 150 % 120%
L3-06 (Blockierschutzgrenzwert 150 % 120 %

bei Betrieb)

L8-15 (OL2-Kennwerte bei
niedrigen Drehzahlen)

0 (Deaktiviert) 1 (Aktiviert)

* 1. Der Nennausgangsstrom hiangt vom ausgewahlten Beanspruchungsmodus ab. Detaillierte Informationen hierzu finden Sie auf Seite 9-2, Technische
Daten nach Modell.

* 2. Betragt die Taktfrequenz im Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® mehr als 2,5 kHz, ist mit einer verminderten Strombelastbarkeit zu
rechnen.

* 3. Die Werkseinstellung und die maximale Taktfrequenz héingen von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Detaillierte Informationen hierzu finden
Sie auf Seite 9-2, Technische Daten nach Modell.

Taktfrequenzauswahl
Bei der Einstellung der Taktfrequenz sind die folgenden VorsichtsmaBBnahmen zu beachten:
 Halten Sie sich bei der Einstellung der Taktfrequenz an die folgenden Faustregeln:

* Ist der Motor iiber ein langes Kabel an den Frequenzumrichter angeschlossen, so stellen Sie eine
niedrige Taktfrequenz ein (siche nachstehende Tabelle).

Kabellange bis 50 m bis 100 m Uber 100 m
Einstellung fiir C6-02 . . .
(Taktfrequenz) 0 bis 6 (max. 15 kHz) 0 bis 4 (max. 10 kHz) 0 bis 2 (max. 5 kHz)

* Wenn Drehzahl und Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen schwanken: Verringern Sie die
Taktfrequenz.

* Wenn Peripheriegerite durch Storeinfliisse des Frequenzumrichters beeintrichtigt werden: Verringern
Sie die Taktfrequenz.

» Wenn der Leckstrom des Frequenzumrichters hoch ist: Verringern Sie die Taktfrequenz.

» Wenn das metallische Motorgerdusch zu laut ist: Erhdhen Sie die Taktfrequenz.




* Bei einer U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber kann eine variable, zur Ausgangsfrequenz proportio-
nale Taktfrequenz eingestellt werden (siche nachstehendes Diagramm). Dazu sind die Parameter C6-03
(Obergrenze der Taktfrequenz), C6-04 (Untergrenze der Taktfrequenz) und C6-05 (Proportional-
verstiarkung der Taktfrequenz) entsprechend zu programmieren.

Taktfrequenz

C6-03 -

4—— Ausgangsfrequenz x C6-05 x K*
C6-04

Ausgangsfrequenz

E1-04
Maximale Ausgangsfrequenz

* K ist ein durch die Obergrenze der Taktfrequenz (C6-03) bestimmter Koeffizient:
C6-03>10,0kHz: K=3
10,0 kHz > C6-03 > 5,0 kHz: K= 2
5,0 kHz > C6-03: K= 1

Abb. 6.1 Variable Taktfrequenz

* Bei einer Vektorregelung mit oder ohne Riickfithrung ist die Taktfrequenz konstant (Parameter C6-02).
Hat C6-02 den Wert F (anwenderdefinierte Taktfrequenz), so bestimmt C6-03 den Wert der Taktfrequenz.

¢ Soll die Taktfrequenz bei U/f-Regelung konstant sein, so setzen Sie C6-03 und C6-04 auf denselben Wert,
oder setzen Sie C6-05 auf 0.

* Die folgenden Einstellung verursachen einen Einstellungsfehler (OPE11):
C6-05 (Proportionalverstirkung der Taktfrequenz) > 6 und C6-03 < C6-04
C6-01 =9 und C6-02 (Taktfrequenzauswahl) groBer 1 (2 bis E)

C6-01 = 1 und C6-02 (Taktfrequenzauswahl) groBer 6 (7 bis E)
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m Taktfrequenz und Uberlastbarkeit des Frequenzumrichters

Die Uberlastbarkeit des Frequenzumrichters ist u. A. abhiingig von der eingestellten Taktfrequenz. Liegt die
Taktfrequenz iiber der werksseitigen Einstellung, ist von einer verminderten Uberlastbarkeit auszugehen.

Starke Beanspruchung (C6-01 = 0)

Die Standard-Taktfrequenz fiir den Beanspruchungsmodus ,,Starke Beanspruchung® betrdgt 2 kHz.
Die Uberlastbarkeit betriigt 150 % des Ausgangsnennstroms dieses Beanspruchungsmodus fiir eine Minute.
Wird die Taktfrequenz heraufgesetzt, muss eine Reduktion des Dauerausgangsstroms, wie in Abb. 6.2 gezeigt,
beriicksichtigt werden. Die Uberlastbarkeit (OL2-Grenze) dndert sich nicht. Sie betréigt 150 % des reduzierten
Stroms fiir eine Minute.
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Taktfrequenz (kHz)
— - - — - - — 200 V/400 V, bis 22 kW

——————— 200V, 30 kW /400 V, 30 bis 55 kW
—————— 200V, 37 bis 90 kW /400 V, 75 bis 160 kW
——————— 400V, 185 kW

200V, 110 kW / 400V, 220 und 300 kW

Abb. 6.2 Reduktion des Ausgangsstroms bei erhéhter Taktfrequenz (Modus ,Starke Beanspruchung®)




Normale Beanspruchung 1 (C6-01 = 1)

Die Standard-Taktfrequenz fiir den Beanspruchungsmodus ,,Normale Beanspruchung 1 héngt von der
Leistung des Frequenzumrichters ab. Die Uberlastbarkeit betriigt 120 % des Ausgangsnennstroms dieses

Beanspruchungsmodus fiir eine Minute.

Liegt die Taktfrequenz iiber der werksseitigen Einstellung, ist von einer verminderten Uberlastbarkeit

auszugehen (sieche A4bb. 6.3).

Ausgangsstrom fur 1 Minute

Abb. 6.3 Reduktion der Uberlastbarkeit bei erhéhter Taktfrequenz (Modus ,Normale Beanspruchung 1)

A 200-V-Klasse, 37 bis 90 kW 200-V-Klasse, 0,4 bis 22 kW
400-V-Klasse, 75 bis 110 kW / 400-V-Klasse, 0,4 bis 22 kW
120% \

96% / [

90% /
400-V-Klasse, 132 kW

200-V-Klasse, 130 kW

400-V-Klasse, 30 bis 55 kW
400-V-Klasse, 160 kW

0 » Taktfrequenz

5kHz 8kHz 10kHz 15kHz

Normale Beanspruchung 2 (C6-01 = 2)

Die maximale Taktfrequenz ist im Beanspruchungsmodus ,,Normale Beanspruchung 2* geringer als im Bean-
spruchungsmodus ,,Normale Beanspruchung 1%, die Kurzzeitiiberlastbarkeit ist in diesem Beanspruchungs-

modus jedoch héher. In 4bb. 6.4 ist die Uberlastbarkeit in den beiden Beanspruchungsmodi dargestellt.

Erkennungszeit fiir Frequenzumrichter-Uberlastung [Minuten]

100 - '
'
'
'
10 - ]
\ T
1
1
.
1 4
0.1 . . . . . . . . )
100 110 120 130 140 150 160 170 180 190

Uberlastung [%]

Normale Beanspruchung 1 - - - »Normale Beanspruchung 2

Abb. 6.4 Kurz- und Langzeitliberlastbarkeit in den Beanspruchungsmodi
,2Normale Beanspruchung 1“ und ,Normale Beanspruchung 2*
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Frequenzsollwert

€ Auswahl der Quelle fiir den Frequenzsollwert

Mit Hilfe des Parameters b1-01 stellen Sie die Quelle fiir den Frequenzsollwert ein.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wersst- | B2l U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruck- Ruick-
fuhrung | fihrung
b1-01 Auswahl der Quelle fiir den Frequenzsollwert 1 Nein Q Q Q Q
H3-09 Funktionsauswahl fiir Analogeingang 2 0 Nein A A A A
H3-13 Umschaltung Klemme A1/A2 0 Nein A A A A
H6-01 Funktionsauswahl fiir Impulseingang 0 Nein A A A A
H6-02 Skalierung fiir Impulseingang 1440 Hz Nein A A A A

B Eingabe des Frequenzsollwerts liber die digitale Bedienkonsole
Wenn b1-01 auf 0 gesetzt wird, erfolgt die Eingabe des Frequenzsollwerts iiber die digitale Bedienkonsole.

Detaillierte Informationen zum Einstellen des Frequenzsollwerts finden Sie auf Seite 3-1, Digitale
Bedienkonsole und Betriebsarten.

-DRIVE- Rdy

Frequency Ref

U1-01=00 0.0 OHz
(0.00~60.00)
"0.00Hz"

Abb. 6.5 Frequenzeinstellungsanzeige

Einstellen des Frequenzsollwerts iliber einen Spannungseingang (Analogeingang)

Wenn bl-01 auf 1 gesetzt ist, erfolgt die Eingabe des Frequenzsollwerts iiber die Steuerklemme Al
(Spannungseingang) oder A2 (Spannungs- oder Stromeingang).

Nur Eingabe des Hauptfrequenzsollwerts

Wird nur der Hauptfrequenzsollwert eingegeben, erfolgt dies durch den Spannungspegel an Steuerklemme Al.

Frequenzumrichter
2kQ

+V (Spannungsversorgung:
15V, 20 mA)

2kQ A1 Hauptfrequenzsollwert)

A2 (Zusatzfrequenzsollwert)

AC (Analoges Bezugspotential)

Abb. 6.6 Eingabe des Hauptfrequenzsollwerts




Umschaltung Haupt-/Zusatzfrequenzsollwert

Ist eine Umschaltung zwischen Haupt- und Zusatzfrequenzsollwert vorgesehen, erfolgt die Eingabe des
Hauptfrequenzsollwerts durch den Spannungspegel an Steuerklemme Al, die Eingabe des Zusatzfrequenz-
sollwerts durch den Spannungspegel an Steuerklemme A2.

Ist Klemme S3 (Frequenzsollwertauswahl) AUS, bestimmt der Spannungspegel an Klemme Al (Haupt-
frequenzsollwert) den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters; ist Klemme S3 EIN, bestimmt der
Spannungspegel an Klemme A2 (Zusatzfrequenzsollwert) den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters.

Frequenzumrichter

S3 Festdrehzahl Bit 0

Haupt-/
Zusatzfre-
quenzsollwert X
SN (Bezugspotential
Digitaleingénge)

+V (Spannungsversorgung:
15V, 20 mA)

2 kQ| Eingang 0 bis 10 v

Eingang A1 (Hauptfrequenzsollwert)
0 bis 10V
-« A2 (Zusatzfrequenzsollwert)
2 kQ AC (Analoges
Bezugspotential)

OFF _ON

1 E DIP-Schalter S1
2

Abb. 6.7 Umschaltung zwischen Haupt- und Zusatzfrequenzsollwert

Hinweise zur Einstellung

Soll ein Spannungssignal an Klemme A2 angelegt werden, muss der Schalter 2 des DIP-Schalterblocks S1 auf
OFF gestellt werden (Werkseinstellung ist ON).

B Eingabe des Frequenzsollwerts liber einen Stromeingang / Nutzung des
Analogeingangs A1 als Multifunktionseingang

Der Frequenzsollwert kann iiber ein Stromsignal (4 bis 20 mA) an der Steuerklemme A2 eingegeben werden.
Zur Nutzung dieser Eingabemdglichkeit muss H3-13 (Umschaltung Klemme A1/A2) auf 1 gesetzt werden.

Bei dieser Einstellung wird A2 zum Frequenzsollwerteingang, Al wird zu einem Multifunktions-
Analogeingang. Die Funktion des Analogeingangs Al wird im Parameter H3-09 eingestellt.

Frequenzumrichter

+V (Spannungs-
versorgung: 15V, 20 mA)

A1 (Zusatzfrequenz-

) ) sollwert)
Eingang 4 bis 20 mA A2 (Hauptfrequenz-

sollwert)
AC (Analoges
Bezugspotential)

OFF _ON
1 DIP-Schalter-
2 block S1

Abb. 6.8 Frequenzsollwerteinstellung mittels Stromsignal

Hinweise zur Einstellung

* Soll ein Stromsignal an Klemme A2 angelegt werden, muss der Schalter 2 des DIP-Schalterblocks S1 auf
ON gestellt werden (Werkseinstellung ist ON).



W Eingabe des Frequenzsollwerts iiber Impulseingang

Wenn b1-01 auf 4 gesetzt ist, erfolgt die Eingabe des Frequenzsollwerts iiber ein Impulsfolgesignal an der
Steuerklemme RP.

Setzen Sie dazu H6-01 (Funktion des Impulseingangs) auf 0 (Frequenzsollwert) und dann H6-02 (Skalierung
des Impulseingangs) auf die Frequenz, die 100 % des Frequenzsollwerts entspricht.

Frequenzumrichter
Spezifikationen des Impulseingangs
L-Pegel-Spannung 0,0 bis 0,8 V
H-Pegel-Spannung 3,5bis 13,2V
Tastverhéltni 30 % bis 70 %
astverhaltnis 0 D1S (] max. 32 kHZ
Impulsfrequenz 0 bis 32 kHz
| | | | 3,5bis 13,2V

RP (Impulseingangsklemme)
Impulseingang .
AC (Analoges Bezugspotential

Abb. 6.9 Eingabe des Frequenzsollwerts Uber Impulseingang




4 Betrieb mit Festdrehzahlen

Der Frequenzumrichter unterstiitzt den Betrieb mit Festdrehzahlen mit bis zu 17 Drehzahlabstufungen. Dabei
kommen 16 Festdrehzahl-Frequenzsollwerte und ein Jog-Frequenzsollwert zur Anwendung.

Das folgende Beispiel zeigt den Betrieb mit einer 9-stufigen Drehzahlabstufung mittels vier Multifunktions-
Digitaleingédngen, die mit als Eingédnge fiir die Festdrehzahl-Bits 0 bis 2 bzw. als Jog-Frequenz-Eingang
eingestellt sind.

B Zugehorige Parameter

Zum Wechseln des Frequenzsollwerts miissen vier Multifunktions-Digitaleingdnge als Einginge fiir die
Festdrehzahl-Bits 0 bis 2 bzw. als Jog-Frequenz-Eingang eingestellt werden.

Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Klemme Para'\rlrll‘eter- Einstellwert Details

S4 H1-02 5 Festdrehzahl Bit 2

S5 HI1-03 3 (Standard- Festdrehzahl-Bit 0 (wird auch fiir die Haupt-/Zusatzsollwert-Umschaltung verwendet, wenn
einstellung) der Multifunktions-Analogeingang 2 (H3-09) auf 2 (Zusatzfrequenzsollwert) gesetzt ist.)

s6 H1-04 4 (Standard- | g 4rehzahl Bit 1
einstellung)

S7 H1-05 6 '(Standard- Jog-Frequenzsollwert (hohere Prioritét als Festdrehzahlsollwert)
einstellung)

Zuordnung der Signale an den Festdrehzahl-Digitaleingdngen zu den verwendeten
Frequenzsollwerten

Die Frequenzsollwerte 1 bis 8 sowie der Jog-Frequenzsollwert kénnen durch Kombination entsprechender
Signale an den Digitaleingangsklemmen ausgewihlt werden. Die nachstehende Tabelle zeigt die mdglichen

Kombinationen.
Drehzahl Festgirtegzahl Festgli'te?zahl Festgirtegzahl JogAE;e\z,‘(’}:ﬁInz- Gewahite Frequenz

1 AUS AUS AUS AUS Frequenzsollwert 1 (d1-01, Hauptfrequenzsollwert)
2 EIN AUS AUS AUS Frequenzsollwert 2 (d1-02, Zusatzfrequenzsollwert)
3 AUS EIN AUS AUS Frequenzsollwert 3 (d1-03)

4 EIN EIN AUS AUS Frequenzsollwert 4 (d1-04)

5 AUS AUS EIN AUS Frequenzsollwert 5 (d1-05)

6 EIN AUS EIN AUS Frequenzsollwert 6 (d1-06)

7 AUS EIN EIN AUS Frequenzsollwert 7 (d1-07)

8 EIN EIN EIN AUS Frequenzsollwert 8 (d1-08)

17 - - - EIN® Jog-Frequenzsollwert (d1-17)

* Der durch ein EIN-Signal an Klemme S7 aktivierte Jog-Frequenzsollwert hat Prioritdt vor dem durch die Festdrehzahleinginge eingestellten
Frequenzsollwert.



Hinweise zur Einstellung

Werden iiber beide Analogeingédnge Frequenzsollwerte eingegeben, sind folgende VorsichtsmaBnahmen zu
beachten:

* Wird der Hauptfrequenzsollwert {iber Klemme A1 eingegeben, ist b1-01 auf 1 zu setzen. Wird der Haupt-
frequenzsollwert durch den Parameter d1-01 (Frequenzsollwert 1) bestimmt, ist b1-01 auf 0 zu setzen.

» Wird der Zusatzfrequenzsollwert iiber Klemme A2 eingegeben, muss H3-09 auf 2 (Zusatzfrequenzsoll-
wert) gesetzt werden. Wird der Zusatzfrequenzsollwert durch den Parameter d1-02 (Frequenzsollwert 2)
bestimmt, muss H3-09 auf einen anderen Wert als 2 eingestellt werden.

B Anschlussbeispiel und Zeitablaufdiagramm

Die folgende Abbildung enthilt ein Zeitablaufdiagramm und ein Anschlussbeispiel fiir den Betrieb mit neun
Frequenzsollwerten.

Frequenzumrichter

s1 Vorwarts/Stopp
s2 Rickwarts/Stopp
s3 Fehlerriicksetzung
s4 Festdrehzahl Bit 2
s5 Festdrehzahl Bit O
s6 Festdrehzahl Bit 1

s7 Jog-Frequenzeingang

SN Bezugspotential
Digitaleingange

Abb. 6.10 Klemmenbelegung flr den Betrieb mit neun Festdrehzahlsollwerten 6

Frequenzsoll-
wert 8

Frequenz-
sollwert 7

Frequenz-
sollwert 6

Frequenzsoll-
wert 5

Frequenz-
sollwert 4

Frequenz-
Frequenzsollwert sollwert 3
Frequenzsollwert 2:
Zusatzfrequenz-
sollwert

Frequenzsollwert 1:

Haupt- Jog-Frequenz
frequenz-
sollwert
Vorwarts/Stopp | ON . OFF
Festdrehzahl | OFF
Bit 0 ON | |
Festdrehzahl OFF . ; ON |
Bit 1 : : :
Festdrehzahl | OFF {
Bit 2 - : I ON I

Jog-Fi - OFF |—|
dog Frequenz. | ] . on

Abb. 6.11 Zeitablaufdiagramm fiir Festdrehzahl-/Jog-Frequenzbetrieb

Hinweis:
e Wenn auch die Frequenzsollwerte 9 bis 16 (d1-09 bis d1-16) auswahlbar sein sollen, muss einer der
Multifunktions-Digitaleingidnge auf 32 (Festdrehzahl Bit 3) eingestellt werden.
* Die Einstellung 69 (Jog-Frequenz 2) fiir einen Multifunktions-Digitaleingang kann zur Aktivierung der
Jog-Frequenz bei Initialisierung mit 3-Draht-Ansteuerung benutzt werden. Wird diese Einstellung bei
Initialisierung auf 2-Draht-Ansteuerung gemacht, wird der Fehler OPE0O3 angezeigt.
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Methoden zur Eingabe des START-Befehls

4 Auswahl der Quelle des START-Befehls

Mit dem Parameter b1-02 wéhlen Sie die Quelle des START-Befehls.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
i And.erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wie.sel: | - la e Wil | cegEltng | e
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruck- Ruck-
fihrung | fihrung
b1-02 Auswahl der START-Befehlsquelle 1 Nein Q Q Q Q

B Eingabe des START-Befehls mittels der digitalen Bedienkonsole

Wenn b1-02 auf 0 gesetzt ist, werden die Befehle fiir den Frequenzumrichterbetrieb mit den Tasten der
digitalen Bedienkonsole (RUN, STOP und FWD/REV) eingegeben. Detaillierte Informationen zur digitalen
Bedienkonsole finden Sie auf Seite 3-1, Digitale Bedienkonsole und Betriebsarten.

B Eingabe des START-Befehls iiber Steuerklemmen

Wenn bl1-02 auf 1 gesetzt ist, werden die Befehle fiir den Frequenzumrichterbetrieb iiber Steuerklemmen
eingegeben.

Steuerung des Frequenzumrichterbetriebs iliber zwei Eingange (2-Draht-Steuerung)

StandardmiBig erfolgt die Steuerung des Frequenzumrichterbetriebs iiber zwei Eingidnge. Wird die
Steuerklemme S1 auf EIN gesetzt, so lauft der Motors vorwarts, wird S1 wieder auf AUS gesetzt, stoppt der
Motor. Analog gilt: wird die Steuerklemme S2 auf EIN gesetzt, so lauft der Motors riickwérts, wird S2 wieder
auf AUS gesetzt, stoppt der Motor.

Vorwarts/Stopp Frequenzumrichter

Ruckwarts/Stopp

L O

SN Bezugspotential
Digitaleingange

Abb. 6.12 Verdrahtungsbeispiel fir 2-Draht-Steuerung (positive Logik)



Steuerung des Frequenzumrichterbetriebs liber drei Eingange (3-Draht-Steuerung)

Ist einer der Parameter H1-01 bis H1-05 (Funktion der Multifunktionsdigitaleingénge S3 bis S7) auf 0 gesetzt,
fungieren die Einginge S1 und S2 als Start- bzw. Stopp-Eingang und der entsprechend eingestellte
Multifunktions-Digitaleingang als Drehrichtungseingang (3-Draht-Steuerung).

Wird der Frequenzumrichter durch entsprechende Einstellung des Parameters A1-03 auf 3-Draht-Steuerung
initialisiert, wird S3 als Drehrichtungseingang eingerichtet.

Stoppschalter Betriebsschalter
(Offner) (SchlieRer)
S1 . .
—F START-Befehl (Motor lauft bei EIN)
S2
STOPP-Befehl (Motor stoppt bei EIN)
S5
Vorwarts-/Ruckwartsbefehl (Multifunktions-Digitaleingang)
SN
Bezugspotential Digitaleingange

Abb. 6.13 Verdrahtungsbeispiel fir 3-Draht-Steuerung

—» 4 — min. 50 ms
START-Befenl Wahlweise EIN oder AUS
AUS
STOPP-Befehl ‘ (Anhalten)
Vorwarts-/Riickwértsbefehl | AUS EIN (rlckwarts) |
Motordrehzahl
Stopp Vorwarts Ruckwarts Stopp Vorwarts

Abb. 6.14 Zeitablaufdiagramm fiir 3-Draht-Steuerung

& Der START-Befehl muss fiir mindestens 50 ms an S1 anliegen. Bei 3-Draht-Steuerung
HINWEIS ist der START-Befehl selbsthaltend.




——

Stoppverfahren

€ Auswahl des bei Eingabe des STOPP-Befehls verwendeten
Stoppverfahrens

Der Motor kann auf viererlei Weise gestoppt werden:
» Verzogerung bis zum Stillstand
* Auslaufen bis zum Stillstand
* DC-Bremsung bis zum Stillstand

* Auslaufen bis zum Stillstand mit Wiederanlaufverzogerung

Mit Parameter b1-03 wihlen Sie das Stoppverfahren. In der Regelbetriebsart ,,Vektorregelung mit
Riickfiihrung konnen die Stoppverfahren ,,DC-Bremsung bis zum Stillstand* und ,,Auslaufen bis zum
Stillstand mit Wiederanlaufverzogerung* nicht eingestellt werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
. Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun
9 stellung fendem U/f Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Rick- Riick-
fihrung | flhrung
b1-03 Auswahl der Stoppmethode 0 Nein Q Q Q Q
b1-05 Auswahl des Betriebsverhaltens bei Nulldrehzahl 0 Nein Nein Nein Nein A
b2-01 Nulldrehzahlgrenzwert 0,5 Hz Nein A A A A
b2-02 DC-Bremsstrom 50 % Nein A A A Nein
b2-04 DC-Bremszeit beim Stopp 0,50 s Nein A A A A

W Verzogerung bis zum Stillstand (b1-03 = 0)
Bei Eingabe des STOPP-Befehls (bzw. wenn der START-Befehl auf AUS geschaltet wird) wird der Motor

| innerhalb der eingestellten Verzogerungszeit (standardmafBig C1-02) bis zum Stillstand verzdgert.

Fillt die Ausgangsfrequenz wihrend der Verzdgerung unter den in b2-01 eingestellten Wert, erfolgt fiir die in
b2-04 eingestellte Dauer eine DC-Bremsung mit dem in b2-02 eingestellten Bremsstrom.

Informationen zur Einstellung der Verzogerungszeiten finden Sie auf Seite 6-19, Einstellen der Beschleuni-
gungs- und Verzégerungszeiten.

START-Befehl

ON OFF

Ausgangsfrequenz

Verzdgerung bis zum Stillstand
Verzogerungszeit

DC-Bremsung

- -

DC-Bremszeit beim
Stopp (b2-04)

Abb. 6.15 Verzogerung bis zum Stillstand



In der Regelungsart ,,Vektorregelung mit Riickfithrung® héngt das Stoppverhalten von der Einstellung des
Parameters b1-05 ab.

START AUS EIN

ref
Analoger

Frequenz- E1-09
sollwert

Fallt die Motordrehzahl-Ruckfiihrung
unter b2-01, wird der RUN-Befehl

f deaktiviert und die Nulldrehzahl-
out Regelung setzt ein.
b1-05=0 Nulldrehzahl-
Betrieb bei Motor-Vorerregung

Regelung
Frequenzsollwert

Endstufensperre {b2-03 b2-04  Endstufensperre

Fallt die Motordrehzahl-Ruckfihrung
unter,b2-01, so fallt der Frequenzsollwert

unter, E1-09 und die Nulldrehzahl-

b1-05 =1 Motor-Vorerregung Nulldrehzahl- :
Regelung setzt ein.
Auslaufen bis Regelung / gelung setzt ei
zum Halt
“-—————————————— > +~——————————————————————»
Endstufensperre b2-03 b2-04 Endstufensperre
Fallt die Motordrehzahl-Ruckfiihrung
unter b2-01, wird der RUN-Befehl
deaktiviert und die Nulldrehzahl-
Motor- Regelung setzt ein.
b1-05 =2 Vorerregung
Betrieb mit minimaler Nulldrehzahl-
Ausgangsfrequenz Regelung
(E1-09)
Endstu!ensperre b2-03 b2-04 Endstufensperre
Fallt die Motordrehzahl-Ruckfiihrung 6
unter b2-01, wird der RUN-Befehl
b1-05=3 deaktiviert und die Nulldrehzahl-
Nulldrehzahl- Motor-Vorerregung Regelung setzt ein.
Betrieb

Nulldrehzahl-
Regelung

> - > >

Endstufensperre b2-03 b2-04 Endstufensperre

Abb. 6.16 Verzdgerung bis zum Stillstand bei Vektorregelung mit Riickfihrung

B Auslaufen bis zum Stillstand (b1-03 = 1)

Bei Eingabe des STOPP-Befehls (bzw. wenn der START-Befehl auf AUS geschaltet wird) wird der
Frequenzumrichterausgang sofort ausgeschaltet und der Motor lduft bis zum Stillstand aus. Die Zeitdauer bis
zum Stillstand des Motors hiangt von verschiedenen Lastfaktoren (z. B. Massentragheit) ab.

START-Befehl
EIN |

AUS

Ausgangsfrequenz :

l.e— Ausschalten des Frequenzumrichterausgangs

Abb. 6.17 Auslaufen bis zum Stillstand

Nach Eingabe des STOPP-Befehls werden neu eingegebene START-Befehle fiir die Dauer der
HINWEIS Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) ignoriert.




B DC-Bremsung bis zum Stillstand (b1-03 = 2)

Nach FEingabe des STOPP-Befehls und Ablauf der Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) erfolgt eine
DC-Bremsung des Motors. Der Bremsstrom wird in Parameter b2-02 eingestellt. Die Dauer der
DC-Bremsung hiangt von der Einstellung des Parameters b2-04 und der Ausgangsfrequenz zum Zeitpunkt der
Eingabe des STOPP-Befehls ab. Betrigt die Ausgangsfrequenz zu diesem Zeitpunkt mehr als 10 % der
maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04), wird die Dauer der DC-Bremsung proportional zur Ausgangsfrequenz
auf maximal das Zehnfache des in b2-04 eingestellten Werts verlangert (siche nachstehende Abbildung).

Dauer der DC-Bremsung

START-Befehl
EIN AUS b2-04 x 10
Ausgangs- !
frequenz
Ausschalten des Frequenz-
l4— umrichterausgangs
DC-Bremsung Ausgangsfrequenz
> > ~ 204 T Eingabe des STOPP
Mindest- : Dauer der DC-Bremsung Ingabe des -
Endstufensperrzeit (L2-03) — Befehls
10 % 100 % (maximale Ausgangsfrequenz)

Abb. 6.18 DC-Bremsung bis zum Stillstand

Tritt wihrend des Anhaltens ein Uberstromfehler (OC) auf, muss die Mindest-Endstufensperrzeit
HINWEIS (L2-03) auf einen hoheren Wert gesetzt werden.

B Auslaufen bis zum Stillstand mit Wiederanlaufverzégerung (b1-03 = 3)

Bei Eingabe des STOPP-Befehls (bzw. wenn der START-Befehl auf AUS geschaltet wird) wird der
Frequenzumrichterausgang ausgeschaltet, damit der Motor bis zum Stillstand auslaufen kann. Nach Eingabe
des STOPP-Befehls werden neu eingegebene START-Befehle fiir eine bestimmte Zeitdauer T ignoriert. Die

Liange dieser Zeitdauer T héngt von der Ausgangsfrequenz zum Zeitpunkt der Eingabe des STOPP-Befehls
und der Verzdgerungszeit ab.

Wiederanlaufverzogerungszeit T
START-Befehl

ON OFF | ON OFF ON Verzdgerungszeit
(z. B.C1-02)
Ausgangs-
frequenz
Ausschalten des Frequenz-—s|
umrichterausgangs .
Mindest- Ausgangsfrequenz
Endstufensperrzeit zum Zeitpunkt der
iederanlaufverzégerungszeit T (L2-03) Eingabe des STOPP-
Befehls

Minimale Ausgangsfrequenz 100 % (maximale Ausgangsfrequenz)

Abb. 6.19 Auslaufen bis zum Stillstand mit Wiederanlaufverzégerung



4 DC-Bremsung

Mit der DC-Bremsung kann ein auslaufender Motor vor dem Wiederanlaufen angehalten werden, ebenso
eignet sie sich fiir das Anhalten von Motoren zum Ende der Verzogerung, wenn die Last iiber ein hohes
Tragheitsmoment verfiigt. Durch entsprechende Einstellung des Parameters b2-03 erfolgt eine DC-Bremsung
des Motors vor dem (Wieder-) Anlaufen. Durch entsprechende Einstellung des Parameters b2-04 erfolgt eine
DC-Bremsung des Motors beim Stoppen.

Ist der Parameter b2-03 bzw. b2-04 auf 0 gesetzt, erfolgt keine DC-Bremsung beim Start bzw. Stopp.

Der DC-Bremsstrom wird in Parameter b2-02 eingestellt.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wersst- | B2l U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- Riick-
fuhrung | fihrung
b2-01 Startfrequenz fiir DC-Bremsung 0,5 Hz Nein A A A A
b2-02 DC-Bremsstrom 50 % Nein A A A Nein
b2-03 DC-Bremszeit beim Start 0,00 s Nein A A A A
b2-04 DC-Bremszeit beim Stopp 0,50 s Nein A A A A

Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ein- . rege- rege-
stell- Funktion Ur |U/f "l“t lung lung
wert eber | ohne | mit
9 Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
60 DC-Bremsbefehl Ja Ja Ja Ja

B Eingabe des DC-Bremsbefehl liber einen der Multifunktions-Digitaleingange

Wenn Sie einen der Parameter H1-01 bis H1-05 auf 60 (DC-Bremsbefehl) einstellen, kann die DC-Bremsung
durch Aktivieren oder Deaktivieren des entsprechenden Multifunktions-Digitaleingangs ausgelost werden.
Die folgende Abbildung zeigt das Zeitablaufdiagramm einer solchen DC-Bremsung.

DC-Bremsbefehl | |

FRUN

Ausgangsfrequenz |

DC-Bremsung E1-09 b2-01 DC-Bremsung

Bei Auslésung der DC-Bremsung Uber einen Multifunktions-Digitaleingang fihrt die Eingabe
eines START- oder Jog-Befehls dazu, dass der DC-Bremsbefehl aufgehoben und der Betrieb
des Motors wieder aufgenommen wird.

Abb. 6.20 Zeitablaufdiagramm einer DC-Bremsung




m Einstellung des DC-Bremsstroms iiber einen Analogeingang

Wenn Sie den Parameter H3-09 (Funktion des Analogeingangs A2) auf 6 (DC-Bremsstrom) einstellen,
kdnnen Sie den DC-Bremsstrom durch Anlegen entsprechender Signale an diesem Eingang regulieren.

Dabei entsprechen 10 V (Spannungseingang) bzw. 20 mA (Stromeingang) 100 % des Nennstroms des
Frequenzumrichters.

DC-Bremsstromwert

100%
Nennstrom des Frequenzumrichters

0 10V
(4 (20mA)

Abb. 6.21 Einstellung des DC-Bremsstroms (iber einen Analogeingang

4 Nothalt

Wenn Sie einen der Parameter H1-OOO auf 15 oder 17 (NOT-AUS) einstellen, wird der Motor durch
Aktivieren oder Deaktivieren des entsprechenden Multifunktions-Digitaleingangs innerhalb der in C1-09
eingestellten NOT-AUS-Zeit bis zum Stillstand verzogert. Bei Eingabe von NOT-AUS iiber einen
SchlieBerkontakt muss die Multifunktions-Eingangsklemme (H1-OO) auf 15 gesetzt werden; bei Eingabe
von NOT-AUS iiber einen Offnerkontakt muss die Multifunktions-Eingangsklemme (H1-0000) auf 17 gesetzt
werden.

Nach Eingabe des NOT-AUS-Befehls kann der Betrieb erst nach dem Anhalten des Frequenzumrichters
wieder gestartet werden. Schalten Sie zum Aufheben des NOT-AUS-Zustands den Startbefehl und den
NOT-AUS-Befehl auf AUS.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
! Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun

g stellung | fendem | U/f | Impuls- | ohne | lungmit

Betrieb geber Riick- Rick-

fihrung | fiihrung

C1-09 NOT-AUS-Zeit 10,0 s Nein A A A A

Multifunktions-Digitaleingénge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ein- . | rege- | rege-
stell- Funktion Uit IU/f rrlut lung lung
wert ey | ohme | mit
9 Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
15 NOT-AUS, SchlieBerkontakt Ja Ja Ja Ja
17 NOT-AUS, Offnerkontakt Ja Ja Ja Ja




——

Beschleunigungs- und
Verzogerungscharakteristika

€ Einstellen der Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten

Die Beschleunigungszeit gibt an, in welchem Zeitraum die Ausgangsfrequenz von 0 % auf 100 % der maxi-
malen Ausgangsfrequenz (E1-04) erhoht wird. Die Verzogerungszeit gibt an, in welchem Zeitraum die Aus-
gangsfrequenz von 100 % auf 0 % der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) verzogert wird. StandardméBig
finden die in den Parametern C1-01 (Beschleunigungszeit 1) und C1-02 (Verzdgerungszeit 1) eingestellten
Werte Anwendung, die Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten 2 bis 4 kdnnen iiber die Multifunktions-
Digitaleingidnge ausgewéhlt werden.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung s | - B2 U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
C1-01 Beschleunigungszeit 1 Ja Q Q Q Q
C1-02 Verzogerungszeit 1 Ja Q Q Q Q
C1-03 Beschleunigungszeit 2 Ja A A A A
C1-04 Verzogerungszeit 2 Ja A A A A
10,0 s
C1-05 Beschleunigungszeit 3 Nein A A A A
C1-06 Verzogerungszeit 3 Nein A A A A
C1-07 Beschleunigungszeit 4 Nein A A A A
C1-08 Verzogerungszeit 4 Nein A A A A
C1-10 Einheit fiir die Beschleunigungs-/Verzogerungszeiteinstellung 1 Nein A A A A
Cl-11 Beschleunigungs-/Verzogerungszeit-Umschaltfrequenz 0,0 Hz Nein A A A A
C2-01 S-Kurven-Zeit bei Beschleunigungsbeginn 0,20 s Nein A A A A
C2-02 S-Kurven-Zeit bei Beschleunigungsende 0,20 s Nein A A A A
C2-03 S-Kurven-Zeit bei Verzogerungsbeginn 0,20 s Nein A A A A
C2-04 S-Kurven-Zeit bei Verzogerungsende 0,00 s Nein A A A A
Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ens . rege- rege-
stell- Funktion Ui IU” ”I“t lung | lung
wert mgtl:esr— ohne mit
9 Riick- | Riick-
flihrung | fuhrung
7 Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 Ja Ja Ja Ja
1A | Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 Ja Ja Ja Ja

B Festlegen der Einheiten fiir Beschleunigungs- und Verzégerungszeit

Legen Sie die Einheiten fiir die Beschleunigung-/Verzogerungszeit mittels C1-10 fest. Die werksseitige
Einstellung ist 1.

Einstellwert Details
0 Die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit kann im Bereich von 0,00 bis 600,00 s in Schritten von 0,01 s eingestellt werden.
1 Die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit kann im Bereich von 0,00 bis 6000,0 s in Schritten von 0,1 s eingestellt werden.




B Umschalten der Beschleunigungs- und Verzogerungszeit iliber Befehle an den
Multifunktions-Digitaleingangsklemmen

Es konnen vier unterschiedliche Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten eingestellt werden. Wenn zwei der
Multifunktions-Digitaleingénge als Beschleunigungs-/Verzogerungszeit-Auswahleingang 1 und 2 (H1-OO =7
und 1A) eingestellt sind, konnen die Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten auch wéhrend des Betriebs
umgeschaltet werden, indem der EIN/AUS-Status der Klemmen kombiniert wird.

Die Schaltkombinationen fiir die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit sind der nachstehenden Tabelle zu
entnehmen.

Klemme"fiir Beschle_unigungs-/ Klemme_.fijr Beschle_unigungs-/ Beschleunigungszeit Verzégerungszeit
Verzdgerungszeitwahl 1 Verzdgerungszeitwahl 2
AUS AUS C1-01 C1-02
EIN AUS C1-03 C1-04
AUS EIN C1-05 C1-06
EIN EIN C1-07 C1-08

B Umschalten der Beschleunigungs- und Verzégerungszeit unter Verwendung einer
Umschaltfrequenz

Die Umschaltung der Beschleunigungs- und Verzogerungszeit kann bei einer bestimmten Umschaltfrequenz
(eingestellt in C1-11) erfolgen.

Abb. 6.22 zeigt das Funktionsprinzip.

Stellen Sie fiir C1-11 einen anderen Wert als 0,0 Hz ein. Bei 0,0 Hz ist die Funktion deaktiviert.

Ausgangsfrequenz

Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeit-
Umschaltfrequenz C1-11

i i
i i
|t -t L - Lt ] L)

C1-07 C1-01 C1-02 C1-08

Liegt die Ausgangsfrequenz bei oder Uiber der Umschaltfrequenz C1-11, erfolgen Beschleunigung
bzw. Verzdégerung mit der Beschleunigungs- bzw. Verzdgerungszeit 1 (C1-01, C1-02).

Liegt die Ausgangsfrequenz unter der Umschaltfrequenz C1-11, erfolgen Beschleunigung bzw.
Verzdgerung mit der Beschleunigungs- bzw. Verzégerungszeit 4 (C1-07, C1-08).

Abb. 6.22 Beschleunigungs-/Verzégerungszeit-Umschaltfrequenz



B Einstellung der Beschleunigungs- und Verzégerungszeit mittels eines
Analogeingangs

Wenn Sie den Parameter H3-09 (Funktion des Analogeingangs A2) auf 5 (Beschleunigungs-/Verzégerungs-
zeitspannung) einstellen, konnen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit durch Anlegen entsprechender
Signale an diesem Eingang regulieren.

Die resultierende Beschleunigungszeit berechnet sich dann wie folgt:
Beschleunigungszeit = C1-01 / Beschleunigungs-/Verzogerungszeitspannung an A2 (V)

Beschleunigungs-/Verzégerungszeitspannung
100%

(Einstellfaktor = 100 % / Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeitspannung (0 bis 10 V) an A2)

Abb. 6.23 Einstellung der Beschleunigungs- und Verzégerungszeitspannung bei Verwendung eines Analogeingangs

B S-Kurven-Charakteristik bei Beschleunigung und Verzégerung

Durch Anwendung einer S-Kurven-Charakteristik bei Beschleunigung und Verzégerung erfolgt ein weicheres
Anfahren und Anhalten der Maschine.

Sie konnen vier die S-Kurven-Charakteristik bestimmende Zeiten einstellen: S-Kurven-Zeit bei Beschleuni-
gungsbeginn und -ende sowie bei Verzogerungsbeginn und -ende.

Bei Verwendung der S-Kurven-Charakteristik bestimmen sich die Gesamt-Beschleunigungs- und 6
Q -Verzdgerungszeiten wie folgt:
HINWEIS Beschl.Zeit = w +C1-01/03/05/07
Verzog.-Zeit = w + C1-02/04/06/08

Einstellungsbeispiel

Das folgende Diagramm skizziert die Funktionsweise der S-Kurven-Charakteristik beim Wechsel der
Drehrichtung.

Vorwarts

Rickwarts

C2-02 C2-03 C2-04

Ausgangsfrequenz _

C2-01

C2-02 C2-03

Abb. 6.24 S-Kurven-Charakteristik beim Wechsel der Drehrichtung




€ Beschleunigen und Verzégern schwerer Lasten (Verweilzeitfunktion)

Mit der Verweilzeitfunktion kann die Ausgangsfrequenz beim Beschleunigen und Verzdgern kurzzeitig auf
einem bestimmten Wert konstant gehalten werden. Dies erleichtert den Betrieb bei hoher Belastung des
Motors. Bei Verwendung der Verweilzeitfunktion muss das Stoppverfahren ,,Verzégerung bis zum Stillstand*
(b1-03 = 0) eingestellt sein.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung WemsE- | - U/fmit | regelung | rege-
stellung fendem u/f Impuls- | ohne lung mit
Betrieb geber Rick- | Ruckfiih-
flihrung rung
b6-01 Verweilfrequenz beim Start 0,0 Hz Nein A A A A
b6-02 Verweilzeit beim Start 0,0s Nein A A A A
b6-03 Verweilfrequenz beim Stopp 0,0 Hz Nein A A A A
b6-04 Verweilzeit beim Stopp 0,0s Nein A A A A

B Anwendung einer Verweilzeit fiir die Ausgangsfrequenz

Durch Anwendung einer Verweilzeit fiir die Ausgangsfrequenz kann bei hoher Haftreibung oder
Massentragheit der Last ein Blockieren des Motors beim Anlaufen oder ein unbeabsichtigtes Auslaufen des
Motors beim Anhalten vermieden werden. Die Frequenzen, bei denen die Verweilzeitfunktion einsetzt,
konnen fiir Start (b6-01) und Stopp (b6-03) getrennt eingestellt werden. Die Verweilzeiten werden in den
Parametern b6-02 und b6-04 eingestellt (siche Abb. 6.25).

START-Befehl EIN
 — AUS
Ausgangsfreqhenz i
b6-01  b6-03 Zeit
] —
b6-02 b6-04

Abb. 6.25 Ausgangsfrequenz-Verweilzeiteinstellungen

€ Verhinderung von Motorblockaden bei Beschleunigung
(Blockierschutzfunktion bei Beschleunigung)

Mit der Funktion ,,Blockierschutz bei Beschleunigung* wird ein Blockieren des Motors bei schwerer Last
oder pldtzlicher schneller Beschleunigung verhindert.

Wenn L3-01 auf 1 (aktiviert) gesetzt ist und der Frequenzumrichter-Ausgangsstrom 85 % des in L3-02
eingestellten Werts erreicht, verringert sich die Beschleunigungsrate. Bei Uberschreitung von L3-02 wird die
Beschleunigung gestoppt.

Wenn L3-01 auf 2 (optimale Einstellung) gesetzt ist, beschleunigt der Motor so, dass der Strom auf dem in
L3-03 eingestellten Niveau bleibt. Bei dieser Einstellung wird die eingestellte Beschleunigungszeit ignoriert.



B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektorre-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wenss- | - 15k U/fmit | regelung | gelung
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne mit

Betrieb geber | Riick- Riick-

fuhrung | fihrung
L3-01 Blockierschutzauswahl bei Beschleunigung 1 Nein A A A Nein
L3-02 Blockierschutz-Strompegel bei Beschleunigung 150 %* Nein A A A Nein
L3-03 Blockierschutz-Stromgrenze bei Beschleunigung 50 % Nein A A A Nein

* Bei C6-01 = 0 (Werkseinstellung). Wird C6-01 auf 1 oder 2 gesetzt, betrigt die Werkseinstellung 120 %.

B Zeitablaufdiagramm
Die nachstehende Abbildung zeigt die Frequenzcharakteristik, wenn L3-01 auf 1 gesetzt ist.

Ausgangsstrom
Blockierschutz-

Strompegel bei
L3-02 | Beschleunigung

85 % von L3-02

Zeit
Ausgangsfrequenz

' ' : :
t————re>
*1" : :

*2.

* 1. Die Beschleunigungsrate wird verringert.

* 2. Die Beschleunigung wird zur Verringerung des Ausgangsstroms gestoppt. Zeit

Abb. 6.26 Zeitablaufdiagramm zum Blockierschutz bei Beschleunigung

B Hinweise zur Einstellung

* Wenn die Motorleistung klein im Vergleich zur Leistung des Frequenzumrichters ist oder der Motor bei
Betrieb mit den Werkseinstellungen blockiert, so reduzieren Sie den Blockierschutz-Strompegel (L3-02).

* Bei Verwendung des Motors im konstanten Leistungsbereich wird L3-02 automatisch reduziert, um ein
Blockieren zu verhindern. 1.3-03 ist der untere Grenzwert fiir den Blockierschutzstrom. Dieser verhindert,

dass die Blockierschutz-Strompegel im konstanten Leistungsbereich mehr als erforderlich reduziert wird
(siehe Abb. 6.27).

« Stellen Sie die Parameter als Prozentsatz des Frequenzumrichternennstroms (= 100 %) ein.

Blockierschutz-Strompegel
bei Beschleunigung

L3-02 (Blockierschutz-Strompegel
bei Beschleunigung)

L3-02 (Blockierschutz-Stromgrenze
bei Beschleunigung)

Ausgangsfrequenz

E1-06
Nennfrequenz (FA)

Abb. 6.27 Blockierschutz-Strompegel und -Stromgrenze bei Beschleunigung




# Verhinderung von Uberspannungen wihrend der Verzégerung

Die Funktion ,,Blockierschutz bei Verzégerung® bewirkt eine vom Verlauf der Zwischenkreisspannung
abhingige Verlidngerung der Verzdgerungszeit, um ein Ausldsen des Uberspannungsschutzes zu verhindern.

B Zugehorige Parameter

Parameter-Nr.

Regelungsarten

Anderung Vektor- | Vektor-

' Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Seze cliind stellung | fendem Uf | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Riick-

fihrung | fihrung

L3-04

Auswahl der Blockierschutzfunktion wihrend der

. 1 Nein A A A A
Verzogerung

B Blockierschutzfunktion wahrend der Verzégerung (L3-04)

Fiir den Parameter L.3-04 stehen vier Einstellungen zur Auswabhl:

L3-04=0:

L3-04=1:

L3-04=2:

L3-04=3:

Deaktiviert

Bei dieser Einstellung ist die Blockierschutzfunktion wéhrend der Verzogerung deaktiviert. Die
Verzogerung des Motors erfolgt in der in C1-02 (bzw. C1-04, C1-06 oder C1-08) eingestellten
Zeit. Tritt bei hoher Massentriigheit der Last wihrend der Verzogerung ein Uberspannungsfehler
auf, muss eine Bremsoption verwendet oder die Verzogerungszeit verlangert werden.

Aktiviert

Bei dieser Einstellung ist die Blockierschutzfunktion wéhrend der Verzogerung aktiviert. Der
Frequenzumrichter versucht, den Motor innerhalb der eingestellten Verzogerungszeit zum
Stillstand zu bringen. Gleichzeitig iiberwacht der Frequenzumrichter die Zwischenkreisspannung.
Erreicht die Zwischenkreisspannung den Blockierschutzgrenzwert, wird die Verzégerung unter-
brochen und die Ausgangsfrequenz gehalten. Die Verzogerung wird erst wieder fortgesetzt, wenn
die Zwischenkreisspannung unter den Blockierschutzgrenzwert gefallen ist.

Intelligente Verzogerung

Bei dieser Einstellung ist die Blockierschutzfunktion wahrend der Verzogerung aktiviert. Die in
C1-00 eingestellte Verzogerungszeit dient als Ausgangspunkt des Optimierungsalgorithmus.
Dieser versucht, die Verzogerungszeit unter Berlicksichtigung des Verlaufs der Zwischenkreis-
spannung zu optimieren und zu verkiirzen. Bei dieser Einstellung erfolgt keine Verldngerung der
Verzogerungszeit. Ist die in C1-000 eingestellte Verzogerungszeit zu kurz, kann also ein Uber-
spannungsfehler auftreten.

Aktiviert mit Bremswiderstand

Bei dieser Einstellung ist die Blockierschutzfunktion wahrend der Verzégerung unter Verwendung
einer Bremsoption aktiviert. Diese Einstellung funktioniert &hnlich wie Einstellung 2, der einzige
Unterschied ist die Verwendung einer Bremsoption. Die in C1-000 eingestellte Verzégerungszeit
wird auch bei dieser Einstellung ignoriert.



B Einstellungsbeispiel

Die nachstehende Abbildung zeigt exemplarisch den Verzdgerungsverlauf bei Einstellung 1.

Verlangerung der
_Verzdgerungszeit, um eine

" Uberspannung zu verhindern
s

Ausgangsfrequenz

Zeit

Verzbégerungszeit
(eingestellter Wert)

Abb. 6.28 Blockierschutzfunktion wahrend der Verzégerung

B Hinweise zur Einstellung

* Der Blockierschutzgrenzwert hangt von der Nennspannung des Frequenzumrichters und der Eingangs-
spannung ab. Entnehmen Sie Einzelheiten der nachstehenden Tabelle.

Nenn- und Eingangsspannung des Frequenzumrichters Blockierschutzgrenzwert bei Verzogerung (V)
200-V-Klasse 380
E1-01 2400 V 760
400-V-Klasse
E1-01 <400V 660

» Wird eine der Bremsoptionen (Bremswiderstand, Bremswiderstandseinheit oder Bremseinheit) verwendet,
muss der Parameter L3-04 auf 0 oder auf 3 gesetzt werden.

 Soll bei Verwendung einer Bremsoption eine Optimierung der Verzogerungszeit (auf einen unter der
Einstellung von C1-02/04/06/08 liegenden Wert) erfolgen, muss L.3-04 auf 3 gesetzt werden.




——

Einstellen von Frequenzsollwerten

€ Einstellen der analogen Frequenzsollwerte

Bei Einstellung der Frequenzsollwerte iliber die Analogeinginge konnen auf den Analogwerteingang
Verstarkung und Offset angewandt werden.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | - bei lau- U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem Uf | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung
H3-01 Signalpegelauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang, 0 Nein A A A A
Klemme Al
H3-02 Verstarkung fiir Multifunktions-Analogeingang A1l 100,0 % Ja A A A A
H3-03 Offset fiir Multifunktions-Analogeingang A1 0,0 % Ja A A A A
H3-08 Signalpegelauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang A2 2 Nein A A A A
H3-09 Funktionsauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang A2 0 Nein A A A A
H3-10 Verstirkung fiir Multifunktions-Analogeingang A2 100,0 % Ja A A A A
H3-11 Offset fiir Multifunktions-Analogeingang A2 0,0 % Ja A A A A
H3-12 Analogeingangs-Filterzeitkonstante 0,03 s Nein A A A A
H3-13 Umschaltung Klemme A1/A2 0 Nein A A A A

B Parametrierung der Analogeingange fiir den Frequenzsollwert

Der Frequenzsollwert kann iiber die Steuerklemmen als analoges Spannungs- oder Stromsignal (nur
Multifunktions-Analogeingang A2) eingegeben werden.

Die Eingangssignalpegel kdnnen tiber folgende Parameter ausgewahlt werden:

» H3-01 fiir Analogeingang A1 bzw.

| » H3-08 fiir Analogeingang A2.

Die Anpassung der Signale erfolgt mittels der Parameter

» H3-02 (Verstirkung) und H3-03 (Offset), wenn Analogeingang Al fiir die Eingabe des Frequenzsollwerts
verwendet wird, bzw.

* H3-10 (Verstirkung) und H3-11 (Offset), wenn Analogeingang A2 fiir die Eingabe des Frequenzsollwerts
verwendet wird.

Abb. 6.29 illustriert den Zusammenhang zwischen Eingangssignal, Verstirkung, Offset und Frequenzsollwert.

Frequenzsollwert Frequenzsollwert

H3-02 H3-10

Eingangsspannung
(bzw. -strom)

Eingangsspannung H3-11 Klemme A2
Klemme A1
ov 10V 0V (4 mA) 10 V(20 mA)

Eingang Klemme A1 Eingang Klemme A2

H3-03

Abb. 6.29 Zusammenhang zwischen Eingangssignal, Verstérkung, Offset und Frequenzsollwert an Klemmen A1/A2



m Einstellen der Frequenzverstarkung bei Verwendung eines Analogeingangs

Wenn H3-09 auf 1 (Frequenzverstirkung) eingestellt wird, kann die Frequenzverstiarkung iiber den Analog-
eingang A2 eingestellt werden.

Frequenzverstarkung
100%
Eingangspegel fir Multifunktions-
Analogeingang, Klemme A2
0V (4mA) 10 V(20 mA)

Abb. 6.30 Einstellung der Frequenzverstarkung (Analogeingang, Kiemme A2)

Die Frequenzverstirkung fiir Analogeingang A1 ist das Produkt aus H3-02 und der {iber A2 eingegebenen
Frequenzverstiarkung. Ist beispielsweise H3-02 auf 100 % eingestellt und liegen an A2 5V an, betrigt die
Frequenzverstirkung fiir A1 50 %.

Frequenzsollwert
100 % H3-02
50 % H3-02 x 0,5
Eingangsspannung Klemme A1
0 oV

Abb. 6.31 Beispiel fiir die Bestimmung der Frequenzverstarkung

B Einstellen des Frequenzoffsets bei Verwendung eines Analogeingangs

Wenn H3-09 auf 0 (Frequenzoffset) eingestellt wird, wird der durch den Signalpegel an Klemme A2
bestimmte Offset auf den durch den Signalpegel an Klemme A1 bestimmten Frequenzwert addiert.
Frequenz-Offset

100%

Eingangspegel fur
Multifunktions-
Analogeingang, Klemme A2

0V (4mA) 10 V(20 mA)

Abb. 6.32 Einstellung des Frequenz-Offsets (Analogeingang, Klemme A2)

Ist beispielsweise H3-02 auf 100 % eingestellt und liegen an A2 1V und an Al 0V an, betrdgt der
Frequenzsollwert 10 % der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04).

Frequenzsollwert

H3-02

10 %
Offset

ov 0V

Eingangsspannung Klemme A1

Abb. 6.33 Beispiel fiir die Verschiebung des Frequenzsollwerts um einen Offset
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€ Vermeiden von Resonanzfrequenzen (Sprungfrequenz-Funktion)

Diese Funktion ermdglicht das Sperren oder ,,Uberspringen bestimmter Frequenzen des Ausgangsfrequenz-
bereichs des Frequenzumrichters, damit der Motor nicht bei durch Resonanzfrequenzen der Maschine
bedingten Resonanzschwingungen betrieben wird.

Diese Funktion kann zur Erzeugung eines Totbandes benutzt werden.

Wihrend Beschleunigung und Verzégerung durchlduft die Ausgangsfrequenz die gesperrten Frequenzbiander
linear, d. h. es finden keine Frequenzspriinge statt. Wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl werden die
gesperrten Frequenzbander beachtet, es findet also kein Betrieb in einem der gesperrten Frequenzbénder statt.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wenss- | - 15k U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung
d3-01 Sprungfrequenz 1 0,0 Hz Nein A A A A
d3-02 Sprungfrequenz 2 0,0 Hz Nein A A A A
d3-03 Sprungfrequenz 3 0,0 Hz Nein A A A A
d3-04 Breite des ausgeblendeten Frequenzbandes 1,0 Hz Nein A A A A

Abb. 6.34 zeigt den Zusammenhang zwischen dem Verlauf des Frequenzsollwerts, den gesperrten
Frequenzbindern und der Ausgangsfrequenz.

Ausgangsfrequenz

Fallender Frequenzsollwert /

/ Breite des gesperrten
Frequenzbandes d3-04

y A

Steigender Frequenzsollwert

/ Breite des

gesperrten
Frequenz-
A bandes

d3-04
/B(reite des

gesperrten
Frequenz-
bandes
d3-04

Sprung-Frequenzsollwert

Sprung- Sprung- Sprung-
frequenz 3 frequenz 2 frequenz 1
(d3-03) (d3-02) (d3-01)

Abb. 6.34 Sprungfrequenz



m Einstellen der Sprungfrequenz iiber einen Analogeingang

Ist der Parameter H3-09 (Funktion des Multifunktions-Analogeingangs Klemme A2) auf A (Sprungfrequenz)
gesetzt, kann eine zusitzliche Sprungfrequenz mit Hilfe des Eingangspegels an Klemme A2 eingestellt
werden.

Sprungfrequenz

Maximale Ausgangsfrequenz
E1-04

Eingangspegel an )
ov 10V Multifunktions-Analogeingang,

@mA) (20 mA) Klemme A2

Abb. 6.35 Einstellen einer Sprungfrequenz tiber einen Analogeingang

B Hinweise zur Einstellung

* Die eingestellten Sprungfrequenzen miissen der folgenden Bedingung geniigen:
d3-01 > d3-02 > d3-03 > Analogeingang

¢ Sind die Parameter d3-01 bis d3-03 auf 0 Hz gesetzt, ist die Sprungfrequenzfunktion deaktiviert.

B Parametrierung des Impulseingangs fiir den Frequenzsollwert

Istbl-1 auf 4 und H6-01 auf 0 gesetzt, dient der Impulseingang als Quelle fiir den Frequenzsollwert. Stellen Sie
im Parameter H6-02 die 100 % der maximalen Ausgangsfrequenz entsprechende Impulsfrequenz und in den
Parametern H603 und H6-04 die auf den Impulseingangswert anzuwendende Verstirkung und den Offset ein.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

| Anderung Vektor- | Vektor-

Parameter-Nr. Bezeichnung Wensst- | B2l U/f mit | regelung | rege-

stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit

Betrieb geber Ruck- Ruick-

fuhrung | fihrung
H6-01 Funktionsauswahl fiir Impulseingang 0 Nein A A A A
H6-02 Skalierung fiir Impulseingang 1440 Hz Ja A A A A
H6-03 Verstdrkung fiir Impulseingang 100,0 % Ja A A A A
H6-04 Offset fiir Impulseingang 0,0 % Ja A A A A
H6-05 Filterzeit fiir Impulseingang 0,10s Ja A A A A

Das Blockdiagramm in Abb. 6.36 erlautert die Funktionsweise des Impulseingangs.

Verstarkung und Offset

Filter —
RP Zykl He-03 o————— Hauptfrequenzsollwert
m_n yKlus- =
’ messung ]l T — o > PID-Riickfihrung
S H6-04
o0————+——»PID-Sollwert
H6-05 0% 100% _

Skalierung mit H6-02

Abb. 6.36 Eingabe des Frequenzsollwerts liber Impulseingang

Verstarkung und Offset haben die selbe Funktion wie bei den Analogeingidngen (siche Seite 6-26 ff). Der
einzige Unterschied ist, dass es sich bei dem verarbeiteten Eingangssignal nicht um eine Spannung oder einen
Strom, sondern um eine Impulsfrequenz handelt.
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Drehzahlbegrenzung
(Frequenzsollwert-Grenzwerte)

€ Begrenzen der zuldassigen Ausgangsfrequenz (Obergrenze)

Wenn der Motor nicht iiber einer bestimmten Drehzahl drehen soll, kann der maximale Frequenzsollwert
mittels d2-01 begrenzt werden. Dabei wird der Wert des Parameters d2-01 als Prozentsatz der in E1-04
eingestellten maximalen Ausgangsfrequenz (= 100 %) interpretiert.

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
NG Bezeichnung Werksein- | bei lau- Ufmit | Vektorrege- | Vektorrege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfiihrung | Riickfiihrung
d2-01 Frequenzsollwert-Obergrenze 100,0 % Nein A A A A

€ Begrenzen der zuldssigen Ausgangsfrequenz (Untergrenze)

Wenn der Motor nicht unter einer bestimmten Drehzahl drehen soll, kann der minimale Frequenzsollwert
mittels d2-02 oder d2-03 begrenzt werden.
Es gibt die beiden folgenden Moglichkeiten, die minimale Ausgangsfrequenz nach unten zu begrenzen:

* Legen Sie mit Parameter d2-02 eine Untergrenze fiir alle Frequenzen fest.

» Legen Sie mit Parameter d2-03 eine Untergrenze fiir den Hauptfrequenzsollwert fest (diese Untergrenze
betrifft also nur den Hauptfrequenzsollwert, nicht jedoch den Jog-Frequenzsollwert, die Festdrehzahl-
Frequenzsollwerte oder den Zusatzfrequenzsollwert).

B Zugehoérige Parameter

_ Anderung Regelungsarten
NG Bezeichnung Werksein- | bei lau- Ufmit | Vektorrege- | Vektorrege-
stellung fendem U/f | Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfiihrung | Riickfiihrung
d2-02 Frequenzsollwert-Untergrenze 0,0 % Nein A A A A
d2-03 Hauptfrequenzsollwert-Untergrenze 0,0 % Nein A A A A

H Einstellen der Untergrenze des Frequenzsollwerts unter Verwendung eines
Analogeingangs
Ist der Parameter H3-09 (Funktion des Multifunktions-Analogeingangs Klemme A2) auf 9 (Frequenzsollwert-
Untergrenze) gesetzt, kann die Untergrenze des Frequenzsollwerts mit Hilfe des Eingangspegels an Klemme
A2 eingestellt werden (siche Abb. 6.37).

Frequenzsollwert-Untergrenze

Maximale
Ausgangsfrequenz
E1-04
Eingangspegel an Multifunktions-
0 10V Analogeingang, Klemme A2
(4 mA) (20 mA)

Abb. 6.37 Einstellen der Untergrenze des Frequenzsollwerts mit einem Analogeingang

Wird die Untergrenze des Frequenzsollwerts gleichzeitig liber d2-02 und den an A2 anliegenden Signalpegel
eingestellt, wird der jeweils groBBere Wert zum unteren Grenzwert.
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Il

Frequenzerkennung

& Drehzahl-Ubereinstimmungsfunktion

Es stehen acht verschiedene Verfahren zur Frequenzerkennung zur Verfiigung. Die Multifunktions-
Digitalausgdnge M1 bis M6 konnen fiir diese Funktion programmiert und fiir die Anzeige einer erkannten
Frequenz oder Frequenziibereinstimmung an externen Geréten (z. B. Prozessanzeigen) verwendet werden.

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter- Bezeichnung Werksein- | bei lau- Uffmit | Vektorrege- | Vektorrege-
Nr. stellung fendgm Ul Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfiihrung | Riickfiihrung
L4-01 Erkennungsfrequenz fiir Drehzahliibereinstimmung 0,0 Hz Nein A A A A
L4-02 Erkennungsweite fiir Drehzahliibereinstimmung 2,0 Hz Nein A A A A
L4-03 Erkennungsfrequenz fiir Drehzahliibereinstimmung (+) 0,0 Hz Nein A A A A
L4-04 Erkennungsweite fiir Drehzahliibereinstimmung () 2,0 Hz Nein A A A A

B Einstellungen fiir Multifunktionsausgange: H2-01 bis H2-03
(Funktionsauswahl fiir M1 — M6)

Der nachstehenden Tabelle sind die erforderlichen Parametereinstellungen fiir H2-01 bis H2-03 fiir die
einzelnen Drehzahl-Ubereinstimmungsfunktionen zu entnehmen. Niheres ist den Zeitablaufdiagrammen auf
der folgenden Seite zu entnehmen.

Funktion Einstellung
fop = foue Ubereinstimmung 1 2
fut = fyer Ubereinstimmung 1 3
Frequenzerkennung 1 4
Frequenzerkennung 2 5
fror = foue Ubereinstimmung 2 13 6
foue = fyer Ubereinstimmung 2 14
Frequenzerkennung 3 15
Frequenzerkennung 4 16

B Hinweise zur Einstellung

* Bei den Einstellungen 3, 4 und 5 erfolgt ein Vergleich des Absolutwerts der Ausgangsfrequenz mit dem in
L4-01 eingestellten Wert, d. h. eine Ubereinstimmung der Frequenzen wird in beiden Drehrichtungen
erkannt.

* Bei den Einstellungen 14, 15 und 16 erfolgt ein vorzeichenbehafteter Vergleich der Ausgangsfrequenz mit

dem in L4-03 eingestellten Wert, d. h. eine Ubereinstimmung der Frequenzen wird nur bei iibereinstim-
mender Drehrichtung erkannt (L4-03 positiv — VORWARTS, L4-03 negativ — RUCKWARTS).
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m Zeitablaufdiagramme

Die Zeitablaufdiagramme fiir die einzelnen Drehzahl-Ubereinstimmungsfunktionen sind in der nachstehenden

Tabelle zusammengestellt.

Zugehdrige L4-01: Drehzahlibereinstimmungsfrequenz L4-03: DrehzahI-Ube"reinstimmungsfrequenz +/—
Parameter L4-02: Drehzahl-Ubereinstimmungsbreite L4-04: Drehzahl-Ubereinstimmungsbreite
fiop = fyy Ubereinstimmung 1 f.of = foue Ubereinstimmung 2
Frequenz- __ y Frequenz-
sollwert sollwert
Ausgangs- L4-02 Ausgangs- L4-04
frequenz bzw. frequenz bzw.
f =1 Motordrehzahl Motordrehzahl
ref — ‘out
Uberein-
. Frequenz- Frequenz-
stimmung sollwert sollwert
=f__Ubperein- f_ =f_ Uberein-
fror = fou Uperein- — AUS | EIN o = louJooen  AUS| EIN
(Multifunktionsausgangs-Einstellung = 2) (Multifunktionsausgangs-Einstellung = 13)
fout = fyer Ubereinstimmung 1 £yt = feet Ubereinstimmung 2
(EIN unter folgenden Bedingungen wéhrend der (EIN unter folgenden Bedingungen wiahrend der
Frequenziibereinstimmung) Frequenziibereinstimmung)
L4-02 L4-04
\ < L4-01 \ < L4-03
£o=f Ausgangs- Ausgangs- i
out — ‘set frequenz bzw. \ frequenz bzw. \
Uberein- Motordrehzahl / Motordrehzahl
i > /
stimmung L4-01 —»Th— 7/
L4-02
Uberein- Uberein-
four =T Sﬁrﬁ;ﬁhnnw EIN| AUS fout = frerstimmung 2 EIN| AUS
(Multifunktionsausgangs-Einstellung = 3) (Multifunktionsausgangs-Einstellung = 14)
Frequenzerkennung 1 (FOUT) Frequenzerkennung 3 (FOUT)
(L4-01 > | Ausgangsfrequenz |) (L4-03 > Ausgangsfrequenz)
- L4-04
v L4-02 — ¥
Ausgangs- i+ L4-01 Ausgangs- / i< L4-03
frequenz bzw. frequenz bzw.
Motordrehzahl \ Motordrehzahl
L4-01-»T
' —
L4-02
Frequenz- [~ | Frequenz-
erkennung 1 EIN| AUS erkennung3  EIN | AUS
(Multifunktionsausgangs-Einstellung = 4) (Multifunktionsausgangs-Einstellung = 15)
Frequenz-
erkennung | prequenzerkennung 2 (FOUT) Frequenzerkennung 4 (FOUT)
(L4-01 <| Ausgangsfrequenz |) (L4-03 < Ausgangsfrequenz)
L4-02 L4-04
T L4-01 <1403
Ausgangs- Ausgangs- / '
frequenz bzw. frequenz bzw.
Motordrehzahl \ Motordrehzahl
Y
L4-01 »¢ /
L4-02
Frequenz- Frequenz-
erkennung 2 AUS EIN erkennung 4  AUS EIN
(Multifunktionsausgangs-Einstellung = 5) (Multifunktionsausgangs-Einstellung = 16)
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.Verbesserung der Betriebsleistung

€ Verringern der Drehzahlschwankungen des Motors
(Schlupfkompensationsfunktion)

Bei groBer Last nimmt auch der Motorschlupf zu, und die Motordrehzahl nimmt ab. Die Schlupfkompen-
sationsfunktion hilt die Motordrehzahl unabhédngig von etwaigen Lastdnderungen konstant. Wenn der Motor
bei Nennlast lduft, wird Parameter E2-02 (Motornennschlupf) x Schlupfkompensationsverstirkung gemaf
Parameter C3-01 zur Ausgangsfrequenz addiert.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | - bei lau- U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fiilhrung
C3-01 Schlupfkompensationsverstiarkung 1,0* Ja A Nein A Nein
. . . 200 ms . . .
C3-02 Schlupfkompensations-Verzogerungszeit « Nein A Nein A Nein
C3-03 Schlupfkompensations-Grenzwert 200% Nein A Nein A Nein
C3-04 Schlupfkompensation bei generatorischem Betrieb 0 Nein A Nein A Nein
C3-05 Auswahl des Betriebs bei Ausgangsspannungsgrenzwert 0 Nein Nein Nein A A

* Die Werkseinstellung éndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung
ohne Riickfiihrung.)

W Einstellen der Schlupfkompensationsverstarkung (C3-01)
Der Einstellwert fiir C3-01 ist von der Regelungsart abhingig. Werkseinstellungen:
» U/f-Regelung ohne Impulsgeber: 0,0
* Vektorregelung ohne Riickfithrung: 1,0

Stellen Sie C3-01 ein, um den Schlupf je nach tatsdchlichem Drehmoment-Ausgangsstatus anhand des
Nennschlupfs (E2-02) als Sollwert zu kompensieren.

Stellen Sie die Schlupfkompensationsverstiarkung wie nachstehend beschrieben ein.

1. Stellen Sie bei Vektorregelung ohne Riickfithrung E2-02 (Motornennschlupf) und E2-03 (Motorleerlauf-
strom) richtig ein. Der Motornennschlupf kann auf Basis der Werte auf dem Typenschild des Motors mit-
tels folgender Formel berechnet werden:

Moror-Nenndrehzahl (U/min) x Anzahl der Motorpole
120

Motornennschlupf (Hz) = Motor-Nennfrequenz (Hz) —

Die Motordaten konnen mit der Autotuning-Funktion automatisch eingestellt werden.
2. Stellen Sie C3-01 bei U/f-Regelung auf 1,0.

3. Legen Sie eine Last an, und bestimmen Sie die Drehzahl, um die Schlupfkompensationsverstirkung zu
korrigieren. Passen Sie die Schlupfkompensation in Schritten von maximal 0,1 an. Liegt die Drehzahl
unter dem Zielwert, erhdhen Sie die Schlupfkompensationsverstirkung. Liegt die Drehzahl iiber dem
Zielwert, verringern Sie die Schlupfkompensationsverstarkung.

4. Durch Einstellung von 0,0 fiir C3-01 wird die Schlupfkompensationsfunktion deaktiviert.
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W Einstellen der primaren Schlupfkompensations-Verzogerungszeitkonstante (C3-02)
Die Verzogerungszeit fiir die Schlupfkompensation wird in Millisekunden eingestellt.

Der Einstellwert fiir C3-02 ist von der Regelbetriebsart abhéingig. Werkseinstellungen:
» U/f-Regelung ohne Impulsgeber: 2.000 ms
» Vektorregelung ohne Riickfithrung: 200 ms

In der Regel muss diese Einstellung nicht geéndert werden. Setzen Sie den Einstellwert bei schwachem
Ansprechen auf die Schlupfkompensation herab. Setzen Sie den Wert bei instabiler Drehzahl herauf.

B Einstellen des Schlupfkompensationsgrenzwerts (C3-03)

Uber Parameter C3-03 kann die Obergrenze fiir die Schlupfkompensation als Prozentsatz des Motornenn-
schlupfs (= 100 %) eingestellt werden.

Wenn die Drehzahl niedriger als der Zielwert ist und sich auch nach Anpassung der Schlupfkompensations-
verstirkung nicht dndert, ist moglicherweise der Schlupfkompensationsgrenzwert erreicht. Setzen Sie den
Grenzwert herauf und kontrollieren Sie die Drehzahl erneut. Stellen Sie stets sicher, dass der Grenzwert fiir
die Schlupfkompensation und der Frequenzsollwert die Toleranzen der Maschine nicht iiberschreiten.

Die folgende Abbildung zeigt den Schlupfkompensationsgrenzwert bei konstantem Drehmomentbereich und
festem Ausgangsbereich.

Schlupfkompensations-Grenzwert

C3-03

Ausgangsfrequenz

E14‘J6 E1-04
E1-06: Nennfrequenz
E1-04: Maximale Ausgangsfrequenz

Abb. 6.38 Schlupfkompensations-Grenzwert

B Auswahl der Schlupfkompensationsfunktion bei generatorischem Betrieb (C3-04)
Aktivierung bzw. Deaktivierung der Schlupfkompensationsfunktion bei generatorischem Betrieb.

Wenn die Schlupfkompensation wéhrend des generatorischen Betriebs aktiviert ist, kann es erforderlich sein,
eine Bremsoption (Bremswiderstand, Bremswiderstandseinheit oder Bremseinheit) zu verwenden.

B Auswahl des Betriebs bei Ausgangsspannungsgrenzwert (C3-05)

In der Regel kann der Frequenzumrichter keine Spannung ausgeben, die hoher als die Eingangsspannung ist.
Wenn der Ausgangsspannungs-Sollwert fiir den Motor (Anzeigeparameter U1-06) die Eingangsspannung im
Hochgeschwindigkeitsbereich liberschreitet, erfolgt eine Séttigung der Ausgangsspannung, und der Frequenz-
umrichter kann auf Drehzahl- oder Lastinderungen nicht reagieren. Die Ausgangsspannungsbegrenzung
bewirkt eine automatische Reduzierung der Ausgangsspannung, um eine Spannungsséttigung zu verhindern.
Dadurch kann die Genauigkeit der Drehzahlregelung auch bei hohen Drehzahlen (im Bereich der Motornenn-
drehzahl) aufrecht erhalten werden. Durch die verringerte Spannung kann der Strom etwa 10 % hoher sein als
beim Betrieb ohne Spannungsbegrenzung.



4 Drehmomentkompensation fiir ausreichendes Drehmoment
beim Start und bei niedrigen Drehzahlen

Mit der Drehmoment-Kompensationsfunktion wird eine steigende Motorlast erkannt und das
Abtriebsdrehmoment erhoht.

Bei U/f-Regelung berechnet der Frequenzumrichter die primére Verlustspannung des Motors anhand des
Klemmenwiderstands (E2-05) und reguliert die Ausgangsspannung (V), um ein unzureichendes Drehmoment
beim Anlaufen und bei langsamem Betrieb auszugleichen.

Die Kompensationsspannung ergibt sich aus dem berechneten primiren Spannungsverlust des Motors x
Parameter C4-01.

Bei der Vektorregelung ohne Riickfithrung werden der Blindstrom und der Wirkstrom getrennt berechnet und
geregelt. Die Drehmomentkompensation hat nur Auswirkungen auf den Wirkstrom.
Der Wirkstrom wird wie folgt berechnet: Berechneter Drehmomentsollwert x Parameter C4-01.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung WieiieEln- | - e - U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fiilhrung
C4-01 Drehmoment-Kompensationsverstarkung 1,00 Ja A A A Nein
. . N . 200 ms . .
C4-02 Verzogerungszeitkonstante fiir die Drehmomentkompensation s Nein A A A Nein
C4-03 Anlaufdrehmoment-Kompensationswert (Vorwirtsrichtung) 0,0 Nein Nein Nein A Nein
C4-04 Anlaufdrehmoment-Kompensationswert (Riickwirtsrichtung) 0,0 Nein Nein Nein A Nein
C4-05 Zeitkonstante fiir die Anlaufdrehmomentkompensation 1 ms Nein Nein Nein A Nein
* Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir U/f-Regelung.) 6

B Einstellen der Drehmoment-Kompensationsverstarkung (C4-01)

In der Regel muss diese Einstellung nicht geéndert werden. Falls Einstellungsédnderungen notwendig sind,
gehen Sie wie folgt vor:

Vektorregelung ohne Riickfiihrung:
* Bei langsamer Reaktion des Drehmoments erhdhen Sie den Einstellwert.
» Wenn Vibrationen auftreten verringern Sie den Einstellwert.
U/f-Regelung:
* Bei sehr langen Motorleitungen erhohen Sie den Einstellwert.

* Wenn die Motorleistung kleiner als die Frequenzumrichterleistung (max. zuldssige Motorleistung) ist,
erh6hen Sie den Einstellwert.

» Bei Motorvibrationen verringern Sie den Einstellwert.
Hinweise zur Einstellung:

» Stellen Sie diesen Parameter so ein, dass der Ausgangsstrom bei niedrigen Drehzahlen den
Nennausgangsstrombereich des Frequenzumrichters nicht iiberschreitet.

» Passen Sie den Wert nur in Schritten von 0,05 an.
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m Einstellen der Verzogerungszeitkonstante fiir die Drehmomentkompensation (C4-02)

Der Einstellwert fiir C4-02 ist von der Regelbetriebsart abhéingig. Werkseinstellungen:

» U/f-Regelung ohne Impulsgeber: 200 ms
» U/f-Regelung mit Impulsgeber: 200 ms
* Vektorregelung ohne Riickfithrung: 20 ms

In der Regel muss diese Einstellung nicht gedndert werden. Falls Einstellungsdnderungen notwendig sind,

gehen Sie wie folgt vor:

» Bei Motorvibrationen erhohen Sie den Einstellwert.

» Wenn die Ansprechzeit des Motors zu lang ist, verringern Sie den Einstellwert.

B Anlaufdrehmoment-Kompensationsfunktion (C4-03 bis C4-05)

Eine Anlaufdrehmoment-Kompensation kann angewendet werden, um bei Vektorregelung ohne Riickfithrung

den Drehmomentaufbau beim Start zu beschleunigen.

Diese Funktion eignet sich fiir Maschinen mit grolen Reibungslasten und andere Anwendungen, fiir die ein
hohes Anlaufdrehmoment erforderlich ist. Die Funktionsweise ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

Vorwarts-/Rlckwartslauf-Befehl
EIN

AUS

Zeitkonstante: C4-02
Zeitkonstante: C4-05 eitkonstante: C4-0

C4-03 (vorwarts)
I |4 C4-04 (riickwarts, negative Polaritat)
Drehmoment- :

Kompensationsvolumen

<4+
C4-05x 4

E1-09
Ausgangsfrequenz ».

Der gréRRere Wert von b2-01
und E1-09

Abb. 6.39 Zeitablaufdiagramm flr die Anlaufdrehmomentfrequenz

Bei Verwendung dieser Funktion ist Folgendes zu beriicksichtigen:

» L&uft die Maschine in beide Drehrichtungen, miissen auch beide Parameter C4-03 und C4-04 gesetzt

werden.

» Die Kompensation funktioniert nur bei Motorbetrieb. Bei generatorischem Betrieb kann sie nicht

verwendet werden.

* Wenn die Anlaufdrehmomentkompensation verwendet wird und beim Anlaufen ein starker Stof3 auftritt,
muss die Zeitkonstante fiir die Anlaufdrehmomentkompensation (C4-05) erh6ht werden.

€ Automatische Drehzahlregelung (ASR):

Bei Vektorregelung mit Riickfithrung passt der automatische Drehzahlregler (ASR) den Drehmomentsollwert
an, um Abweichungen der gemessenen Drehzahl (Impulsgeber-Istwert) vom Drehzahlsollwert auszuschlie-
Ben. Abb. 6.40 zeigt den Aufbau des ASR-Systems bei Vektorregelung mit Riickfiihrung.

Drehmoment-

C5-01/03
Frequenz- + P _ + Vreufﬁég_e'
sollwert R T zeitgeber
|~ C5-06
1 >
Motor- —/l
drehzahl C5-02/04 C5-08
I-Grenzwert

v

" Sollwert

Drehmoment-
grenzwerte

Abb. 6.40 Struktur des automatischen Drehzahlreglers bei Vektorregelung mit Rickfihrung



Bei U/f-Regelung mit Impulsgeber passt der automatische Drehzahlregler (ASR) die Ausgangsfrequenz an,
um Abweichungen der gemessenen Drehzahl (Impulsgeber-Istwert) vom Drehzahlsollwert auszuschlieBen.
Abb. 6.41 zeigt den Aufbau des ASR-Systems bei U/f-Regelung mit Impulsgeber.

Frequenz- . Ausgangs-
sollwert frequenz
+ +
. C5-01/03 |
Motor-
Drehzahl P >0 > JI
|-

C5-05
ASR-Grenzwert

C5-02/04

Abb. 6.41 Struktur des automatischen Drehzahlreglers bei U/f-Regelung mit Impulsgeber

B Zugehoérige Parameter

" Regelungsarten
Anderung Vektor- Vektorre
) ) Werksein- | bei lau- U/f mit ) A
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung e —-— Ul s regelupg gelu_[‘g mit
; ohne Riick- Ruick-
Betrieb geber . .
fiihrung fiihrung
C5-01 ASR-Proportionalverstirkung (P) 1 20,00 * Ja Nein A Nein A
C5-02 ASR-Integrationszeit (1) 1 0,500 s* Ja Nein A Nein A
C5-03 ASR-Proportionalverstirkung (P) 2 20,00 * Ja Nein A Nein A
C5-04 ASR-Integrationszeit (I) 2 0,500 s* Ja Nein A Nein A
C5-05 ASR-Grenzwert 5,0 % Nein Nein A Nein Nein
C5-06 ASR-Verzogerungszeit 0,004 s Nein Nein Nein Nein A
C5-07 ASR-Schaltfrequenz 0,0 Hz Nein Nein Nein Nein A
C5-08 ASR-Integrationsgrenze 400 % Nein Nein Nein Nein A
F1-07 Integrationsglied bei Beschleunigung/Verzogerung 0 Nein Nein A Nein Nein
* Bei ciner Anderung der Regelbetriebsart werden diese Parameter auf die werksseitigen Einstellungen fiir die ausgewihlte Regelungsart zuriickgesetzt.
(Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung ohne Riickfiihrung.)

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Ein Regelungsarten
stell- Eunktion U/f mit | Vektorrege- Vektorrege—
wert U/t Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Ruckfihrung | Rickfiihrung
D Umschaltung zwischen U/f-Regelung mit und ohne Impulsgeber Nein Ja Nein Nein
E Integralanteil des Automatischen Drehzahlreglers (ASR) deaktivieren Nein Ja Nein Ja
77 Auswahl der ASR-Proportionalverstirkung Nein Ja Nein Ja

Umschaltung zwischen U/f-Regelung mit und ohne Impulsgeber: ,,D“

* Wenn ein Multifunktions-Digitaleingang auf ,,D* gesetzt ist, kann mit diesem Eingang die Riickfithrung
der Motordrehzahl und damit der automatische Drehzahlregler (ASR) deaktiviert werden.

» ASR ist deaktiviert, wenn dieser Eingang EIN ist.

Integralanteil des automatischen Drehzahlreglers (ASR) deaktivieren: ,E*

» Wenn ein Multifunktions-Digitaleingang auf ,,E* gesetzt ist, kann mit diesem Eingang der Integralanteil
des ASR deaktiviert werden. Der Drehzahlregler wird damit zum P-Regler.

* Wenn der Eingang EIN ist, ist nur der P-Regler aktiviert (der Integralanteil ist zuriickgesetzt).

Auswahl der ASR-Proportionalverstarkung: ,,77“
e Wenn ein Multifunktions-Digitaleingang auf ,,77° gesetzt ist, kann mit diesem Eingang zwischen den
beiden ASR-Proportionalverstiarkungen in C5-01 und C5-03 gewechselt werden.

* Ist der Eingang auf EIN gesetzt, wird der in C5-03 eingestellte Wert verwendet. Ist der Eingang auf AUS
gesetzt, wird der in C5-01 eingestellte Wert verwendet.
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B Einstellung von ASR-Verstarkung und -Integrationszeit bei Vektorregelung
mit Riickfiihrung

Allgemeine Vorgehensweise

1. Lassen Sie den Motor mit minimaler Drehzahl laufen.

2. Erhohen Sie C5-01 (ASR-Proportionalverstirkung 1) solange, wie die Motordrehzahl nicht schwingt.
3. Senken Sie dann C5-04 (ASR-Integrationszeit 2) solange, wie die Motordrehzahl nicht schwingt.
4.

Erhohen Sie die Drehzahl und beachten Sie das Drehzahlverhalten des Motors. Sollten bei einer beliebigen
Drehzahl Schwingungen auftreten, muss die Proportionalverstiarkung reduziert und/oder die Integrations-
zeit erhoht werden.

5. Ist die Drehzahl bei allen Drehzahlen stabil, ist die Einstellung abgeschlossen.

Feinabstimmung
Ist eine feinere Abstimmung der ASR-Funktion erforderlich, so legen Sie die Soll- und die Istdrehzahl als
analoges Signal an die Ausgangsklemmen FM und AM, und halten Sie diese Signale bei der Abstimmung von
Proportionalverstarkung und Integrationszeit im Blick. Die folgende Tabelle zeigt die dafiir erforderlichen
Parametereinstellungen.

Parameter Einstellung Erlauterung
H4-01 Auswahl Analogausgang (Klemme FM 20
s gausgang ( ) Diese Einstellungen erlauben die Verwendung des Multifunktions-
H4-02 Verstirkung Analogausgang (Klemme FM) 100 % Analogausgangs 1 zur Uberwachung des Frequenzsollwerts
nach dem Sanftanlauf.
H4-03 Offset Analogausgang (Klemme FM) 0,0 %
H4-04 Auswahl Analogausgang (Klemme AM) 5
- Diese Einstellungen erlauben die Verwendung des Multifunktions-
- 0, Y
H4-05 Verstirkung Analogausgang (Klemme AM) 100 % Analogausgangs 2 zur Uberwachung der Motordrehzahl.
H4-06 Offset Analogausgang (Klemme AM) 0,0 %
H4-07 Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 1 1 Diese Einstellung stellt den Ausgangsspannungsbereich
H4-08 Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 2 1 auf+10 Vein.

Mit diesen Parametereinstellungen haben die Multifunktions-Analogausgénge die folgende Funktion:
* Analogausgang 1 (Klemme FM): Frequenzsollwert nach dem Sanftanlauf (Beschleunigungs- und Verzo-
gerungsrampe sowie S-Kurve, £10 V).
* Analogausgang 2 (Klemme AM): Tatsdchliche Motordrehzahl (10 V).

Einstellen der ASR-Proportionalverstiarkung 1 (C5-01)

Mit dieser Verstirkung wird das Ansprechverhalten der Drehzahlregelung (ASR) bestimmt. Die Ansprech-
empfindlichkeit der ASR wird erhoht, wenn diese Einstellung erhoht wird. Wenn die Einstellung zu stark
erhoht wird, treten Schwingungen auf. Detaillierte Informationen hierzu finden Sie in 4bb. 6.42.

Einstellen der ASR-Integralzeit 1 (C5-02)

Mit diesem Parameter wird die Integrationszeit der Drehzahlregelung (ASR) eingestellt. Durch Verlangerung
der Integrationszeit werden die Ansprechempfindlichkeit und die Drehzahlgenauigkeit bei plotzlichen
Lastinderungen herabgesetzt. Bei zu niedrigem Einstellwert konnen Schwingungen auftreten. Detaillierte
Informationen hierzu finden Sie in AbD. 6.42.

Wenn Ubersteuerung auftritt:

‘/ Reduzieren Sie C5-01 und/oder erhéhen Sie C5-02
Motordrehzahl /\

Ve Zeit
/( N

Wenn Untersteuerung auftritt:

Reduzieren Sie C5-03 und/oder erhéhen Sie C5-04

Abb. 6.42 Auswirkungen der Parameter ASR-Proportionalverstarkung und -Integralzeit
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Unterschiedliche Verstarkungseinstellungen fiir unterschiedliche Drehzahlbereiche

Wenn bei niedrigen oder hohen Drehzahlen resonanzbedingte Schwingungen auftreten, kann wie in Abb. 6.43
dargestellt bei einer bestimmten Drehzahl eine Umschaltung zwischen den beiden moglichen Einstellungen
fiir Proportionalverstarkung und Integralzeit erfolgen.

A

P, P=C5-01
|1=C5-02
P=C5-03
|1=C5-04
0 P Motordrehzahl
C5-07

Abb. 6.43 Unterschiedliche Verstarkungseinstellungen fiir unterschiedliche Drehzahlbereiche

Ist C5-07 auf 0 gesetzt, finden die Einstellungen in C5-01 und C5-02 fiir den gesamten Drehzahlbereich
Anwendung.

ASR-Verstarkungs-Umschaltfrequenz (C5-07)

Stellen Sie die ASR-Umschaltfrequenz auf ca. 80 % der Motornennfrequenz bzw. auf die Frequenz, bei der
die Schwingungen auftreten.

Verstiarkung und Integrationszeit bei geringer Drehzahl (C5-03, C5-04)

Schlieflen Sie die vorgesehene Last an, und stellen Sie diese Parameter bei minimaler Drehzahl ein. Erhohen
Sie C5-03 (ASR-Verstarkung 2), und reduzieren Sie C5-04 (ASR-Integralzeit 2) soweit, dass gerade noch
keine Schwingungen auftreten.

Verstarkung und Integrationszeit bei hoher Drehzahl (C5-01, C5-02)

Stellen Sie diese Parameter bei normaler Betriebsdrehzahl ein Erhdhen Sie C5-01 (ASR-Verstdrkung 1), und
reduzieren Sie C5-02 (ASR-Integralzeit 1) soweit, dass gerade noch keine Schwingungen auftreten.

ASR-Proportionalverstarkungs-Umschaltung tiber einen Multifunktions-Digitaleingang

Wenn ein Multifunktions-Digitaleingang auf ,,77* gesetzt ist, kann mit diesem Eingang zwischen den beiden
ASR-Proportionalverstiarkungen in C5-01 und C5-03 gewechselt werden. Dabei findet die ASR-Proportional-
verstirkung 1 Anwendung, wenn der Multifunktionseingang auf AUS gesetzt ist, ASR-Proportionalverstar-
kung 2, wenn der Multifunktionseingang auf EIN gesetzt ist, Dieser Eingang hat Vorrang vor der in C5-07
eingestellten ASR-Umschaltfrequenz. Die Verdnderung der Verstarkung erfolgt linear mit Integralzeit 1.
Detaillierte Informationen hierzu finden Sie in 4bb. 6.44.

Digitaleingang fur ASR- AUS EIN
Verstarkungsumschaltung
ASR- — | Wertin C5-01
Verstarkung
Wert in C5-03
- .: - -
C5-02 ' C5-02

Abb. 6.44 ASR-Verstarkungsumschaltung tber einen Multifunktions-Digitaleingang
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m Einstellung der ASR-Verstiarkung und -Integrationszeit bei U/f-Regelung
mit Impulsgeber

Stellen Sie ASR-Verstidrkung und -Integrationszeit bei U/f-Regelung mit Impulsgeber bei der minimalen
Ausgangsfrequenz (E1-09) und bei der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) ein, Detaillierte Informationen
hierzu finden Sie in Abb. 6.45.

Pl A
P=C5-01
1=C5-02
P=C5-03
1=C5-04
: - Motordrehzahl
E1-09 E1-04
Min. Max.
Ausgangsfrequenz Ausgangsfrequenz

Abb. 6.45 Einstellung der ASR-Verstarkung und -Integrationszeit bei U/f-Regelung mit Impulsgeber

Einstellung der Verstarkung bei minimaler Ausgangsfrequenz (C5-03 und C5-04)

Lassen Sie den Motor mit minimaler Ausgangsfrequenz laufen. Erhéhen Sie C5-03 (ASR-Proportional-
verstarkung 2), und reduzieren Sie C5-04 (ASR-Integralzeit 2) soweit, dass gerade noch keine Schwingungen
auftreten.

Uberwachen Sie den Ausgangsstrom des Frequenzumrichters. Dieser darf maximal 50 % des Frequenz-
umrichter-Nennstroms betragen. Sollte der Ausgangsstrom 50 % des Frequenzumrichter-Nennstroms iiber-
schreiten, so reduzieren Sie C5-03, und erhdhen Sie C5-04.

Einstellung der Verstiarkung bei maximaler Ausgangsfrequenz (C5-01 und C5-02)

Lassen Sie den Motor mit maximaler Ausgangsfrequenz laufen. Erhohen Sie C5-01 (ASR-Proportional-

_ verstirkung 1), und reduzieren Sie C5-02 (ASR-Integralzeit 1) soweit, dass gerade noch keine Schwingungen

auftreten.

Feinabstimmung

Ist eine feinere Abstimmung der ASR-Funktion erforderlich, so halten Sie die Motordrehzahl bei der
Abstimmung der Verstirkung im Blick. Die Vorgehensweise ist mit derjenigen bei der Einstellung der
ASR-Parameter fiir Vektorregelung identisch.

Integralregelung bei Beschleunigung und Verzégerung (F1-07)

Soll die Motordrehzahl bei Beschleunigung und Verzogerung dem Frequenzsollwert exakt folgen, so
aktivieren Sie Integralregelung bei Beschleunigung und Verzogerung (F1-07=1). Kommt es bei der
Beschleunigung zu einem Ubersteuern, so reduzieren Sie die Einstellung von C5-01. Kommt es bei der Verzo-
gerung zu einem Untersteuern, so reduzieren Sie die Einstellung von C5-03, und erhdhen Sie die Einstellung
von C5-04. Kénnen Uber- bzw. Untersteuern nicht alleine durch die Einstellung der Verstirkung und der Inte-
grationszeit eliminiert werden, so reduzieren Sie den ASR-Grenzwert (C5-05).



€ Schwingungskompensation

Diese Funktion unterdriickt Drehzahlschwankungen, wenn der Motor mit einer kleinen Last betrieben wird.
Sie kann nur in Verbindung mit U/f-Regelung und U/f-Regelung mit Impulsgeber eingesetzt werden.

Hat eine kurze Ansprechzeit Vorrang vor einer Unterdriickung von Drehzahlschwankungen, muss diese

Funktion deaktiviert werden (N1-01 = 0).

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
. Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun

9 stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit

Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung

N1-01 Auswahl der Schwingungskompensation 1 Nein A A Nein Nein

N1-02 Verstarkung fiir Schwingungskompensation 1,00 Nein A A Nein Nein

B Einstellen der Verstarkung fiir Schwingungskompensation (N1-02)
In der Regel muss diese Einstellung nicht gedndert werden. Nur unter folgenden Umstdnden sollte die

Verstiarkung gedndert werden:
» Wenn bei kleinen Lasten Schwingungen auftreten, muss die Einstellung erhoht werden.

* Wenn der Motor blockiert, muss die Einstellung verringert werden.




€ Drehzahlstabilisierung (Automatischer Frequenzregler, AFR)

Die Funktion zur Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) steuert die Stabilitdt der Drehzahl bei plotzli-
chem Anlegen oder Entfernen einer Last. Sie berechnet die Drehzahlschwankung anhand des Drehmoment-
strom-Istwerts (1q) und kompensiert die Ausgangsfrequenz entsprechend des Schwankungsbetrags.

+
fref fout

| ST ]
K 1+ST
N2-02 N2-01
N2-03

Abb. 6.46 AFR-Regelkreis

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) /-'\nd.erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fuhrung | filhrung
N2-01 Verstirkung der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) 1,00 Nein Nein | Nein A Nein
N2-02 Zeitkonstante 1 der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) 50 ms Nein Nein Nein A Nein
N2-03 Zeitkonstante 2 der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) | 750 ms Nein Nein Nein A Nein

W Einstellen der AFR-Verstiarkung (N2-01)

In der Regel muss diese Einstellung nicht gedndert werden. Falls Einstellungsdnderungen notwendig sind,
gehen Sie wie folgt vor:

Bei Drehzahlschwankungen erhohen Sie N2-01.
Bei zu geringer Reaktion verringern Sie N2-01.

Andern Sie die Einstellungen in Schritten von jeweils 0,05 und kontrollieren Sie gleichzeitig die Reaktion.

B Einstellen der AFR-Zeitkonstanten 1 und 2 (N2-02, N2-03)

Der AFR verwendet im Regelfall den Wert N2-02 als Zeitkonstante (T in Abb. 6.46). Die Einstellung in N2-03
wird verwendet, wenn:

L3-04 auf 1 oder 2 gesetzt ist UND
die Ausgangsfrequenz bei oder iiber 5 Hz liegt UND

transiente Lastwechsel auftreten (die kurzzeitig generatorischen Betriecb oder Uberschwingen bei der
Beschleunigung verursachen).

In der Regel miissen diese Einstellungen nicht gedndert werden.
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Maschinenschutz

€ Begrenzung des Motordrehmoments (Drehmoment-Grenzwertfunktion)

Mit dieser Funktion kann das Drehmoment der Motorwelle fiir alle vier Quadranten separat begrenzt werden.
Der Drehmoment-Grenzwert kann iiber die Parameter als fester Wert oder iiber einen Analogeingang als
variabler Wert eingestellt werden. Die Drehmoment-Grenzwertfunktion kann nur bei Vektorregelung mit oder
ohne Riickfithrung verwendet werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
) i—'\nd_erung Vreelgg-r— Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | bei lau- U/f mit lung rege-
stellung | fendem U | impuls- | L | lung mit
Betrieb geber 7 Ruck-
Ruck- | finrun
fiihrung 9
L7-01 Drehmomentgrenzwert vorwirts motorisch 200 %* Nein Nein Nein A A
L7-02 Drehmomentgrenzwert riickwirts motorisch 200 %* Nein Nein Nein A A
L7-03 Drehmomentgrenzwert vorwirts generatorisch 200 %* Nein Nein Nein A A
L7-04 Drehmomentgrenzwert riickwirts generatorisch 200 %* Nein Nein Nein A A
L7-06 Zeitkonstante fiir den Drehmomentgrenzwert 200 ms Nein Nein Nein A Nein
L7-07 Drehfnomentgrenzwertbetrleb wihrend Beschleunigung/ 0 Nein Nein Nein A Nein
Verzogerung

* Ein Einstellwert von 100 % entspricht dem Nenndrehmoment des Motors.

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Einstell- ENnRton U/f mit | Vektorrege- Vekto.rregle—
wert u/f Impuls- | lung ohne | lung mit Riick-
geber | Ruckfiihrung fuhrung
30 Drehmomentgrenzwert erreicht Nein Nein Ja Ja 6

B Einstellen des Drehmomentgrenzwerts mittels Parametern

Mit L7-01 bis L7-04 sind vier Drehmomentgrenzwerte fiir folgende Richtungen einzeln einstellbar: Vorwirts
motorisch, riickwérts motorisch, vorwirts generatorisch und riickwirts generatorisch (sieche Abb. 6.47).

Ausgangsdrehmoment
) L7-01
L7-04
& Z Vorwarts
RUCkWa-nS motorisch
generatorisch
f Ausgangs-
Riickwirts V°””ar?s drehzahl
motorisch generatorisch
L7-03
L7-02

Abb. 6.47 Drehmomentgrenzwert-Parameter

B Verwendung eines Digitalausgangs zur Signalisierung des Betriebs am
Drehmomentgrenzwert

Wenn ein Multifunktions-Digitalausgang fiir diese Funktion eingestellt ist (H2-01 bis H2-03 sind auf ,,30%
gesetzt), wird der Ausgang eingeschaltet, wenn das Drehmoment an der Motorwelle einen der Drehmoment-
grenzwerte erreicht.



m Einstellen des Drehmomentgrenzwerts iiber einen Analogeingang

Uber Analogeingang A2 kénnen verschiedene Drehmomentgrenzwerte eingestellt werden. Die folgende
Tabelle zeigt die moglichen Einstellungen fiir die Nutzung des Analogeingangs zur Eingabe von
Drehmomentgrenzwerten (Parameter H3-09).

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- . Ui mit | €98 | rege-
Funktion 100 % entsprechen
wert OER UF | Impuls-| 'ung | lung
eber o!_me r.T“t
Y Riick- | Rick-
fiihrung | fiihrung
10 Positive Drehmomentgrenze Motornenndrehmoment Nein Nein Ja Ja
11 Negative Drehmomentgrenze Motornenndrehmoment Nein Nein Ja Ja
12 Dreh_momentgrenze bei generatorischem Motornenndrehmoment Nein Nein Ja Ja
Betrieb
15 Positive/negative Drehmomentgrenze Motornenndrehmoment Nein Nein Ja Ja

Der Signalpegel der Analogeingangsklemme A2 hat die folgende Werkseinstellung: 4 bis 20 mA (d. h. bei
20 mA am Eingang ist das Drehmoment auf 100 % des Motornenndrehmoments begrenzt). 4bb. 6.48 zeigt die
Beziehung zwischen den Drehmomentgrenzwerten.

Ausgangsdrehmoment
A
Positiv Positive/negative Drehmomentgrenzen
Vorwarts-Drehmomentgrenzwert

Drehmomentgrenze

bei generatorischem Betrieb

. x Motordrehzahl
Rickwartslauf Vorwartslauf

Drehmomentgrenze bei generatorischem

Negative Drehmomentgrenze Betrieb
Positive/negative Drehmomentgrenzen

Negativ

Abb. 6.48 Drehmomentbegrenzung durch Analogeingang

B Einstellen der Drehmomentgrenzwerte liber Parameter und einen Analogeingang

Das folgende Blockschaltbild zeigt die Beziehung zwischen der Drehmomentbegrenzung iiber Parameter
(L7-01 bis L7-04) und der Drehmomentbegrenzung iiber den Analogeingang 2.

Multifunktions-Analogeingang Positives Drehmoment
vorwarts motorisch

Positives Drehmoment riickwarts generatorisch

Klemme | Drehmomentgrenze bei
A2 | Vorwartslauf (Einstellwert = 10) ]
i Negative Drehmomentgrenze
| (Einstellwert = 11)
i Drehmomentgrenze bei genera-__|

Negatives Drehmoment vorwarts generatorisch

Min: Vorrangschaltung fiir den kleinsten Wert

| torischem Betrieb Drehmoment
i Positive/negative Drehmoment- | | riickwarts
| grenze (Einstellwert = 15) motorisch
Vorwarts-
orwarts-Drehmomentgrenz- Drehmomentgrenzwert
wert (L7-01) Riickwart
Rickwarts-Drehmoment- D:-Jghximséntgrenzwert
Konst grenzwert (L7-02)
onstan- Drehmomentgrenzwert ] win [H{sFs Drehmomentgrenzwert

vorwarts generatorisch

vorwarts generatorisch (L7-03)

1 Min H SFS |.> Drehmomentgrenzwert

Drehmomentgrenzwert /| 1 /
rickwarts generatorisch

rlickwarts generatorisch (L7-03)

175 % des Frequenzumrichternennstroms

Abb. 6.49 Drehmomentbegrenzung Uber Parameter und einen Analogeingang

m Aktivieren der I-Regelung der Drehmomentbegrenzung (L7-06 und L7-07)

Bei Vektorregelung ohne Riickfiihrung kann die Drehmomentbegrenzung mit I-Regelung erfolgen (Standard:
P-Regelung). Dadurch wird das Ansprechverhalten am Drehmomentgrenzwert verbessert und der Drehmo-
mentgrenzwertbetrieb optimiert. Setzen Sie Parameter L7-07 auf 1, um die Integrationsfunktion zu aktivieren.
Die Integrationszeitkonstante kann in Parameter L7-06 eingestellt werden.



B Hinweise zur Einstellung

* Wenn das Drehmoment den Drehmomentgrenzwert erreicht, werden Regelung und Kompensation der
Motordrehzahl deaktiviert, um zu verhindern, dass das Drehmoment den Drehmomentgrenzwert iiber-
schreitet. Der Drehmomentgrenzwert hat Prioritét.

e Wenn die Drehmomentbegrenzung fiir Aufziige eingesetzt wird, darf der Drehmomentgrenzwert nicht
unbedacht verringert werden, weil andernfalls der Motor blockieren kénnte.

e Wird fiir die Einstellung der Drehmomentbegrenzung ein Analogeingang eingesetzt, entspricht ein
Analogeingangswert von 10 V/20 mA einem Drehmomentgrenzwert von 100 % des Motornenndreh-
moments. Um den Drehmomentgrenzwert an einem Analogeingang von 10 V/20 mA beispielsweise auf
150 % des Nenndrehmoments zu erhdhen, ist die Eingangsklemmenverstirkung auf 150,0 (%) einzu-
stellen. (H3-10 fiir Analogeingang 2.)

* Der Drehmomentgrenzwert hat bei einer Ausgangsfrequenz von 10 Hz oder mehr eine Genauigkeit von
+5 %. Bei einer Ausgangsfrequenz unter 10 Hz nimmt die Genauigkeit ab.

€ Verhinderung von Motorblockaden wahrend des Betriebs

Mit dem Blockierschutz wird ein Blockieren des Motors verhindert, indem die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters automatisch verringert wird, wenn kurzzeitige Uberlastungen auftreten, wihrend der
Motor mit konstanter Drehzahl l4uft.

Der Blockierschutz wahrend des Betriebs kann nur bei U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber aktiviert
werden. Wenn der Frequenzumrichter-Ausgangsstrom die in Parameter L3-06 vorgenommene Einstellung fiir
die Dauer von 100 ms oder ldnger tibersteigt, wird die Motordrehzahl verringert. Aktivieren bzw. deaktivieren
Sie den Blockierschutz iiber Parameter L.3-05. Stellen Sie die entsprechenden Verzogerungszeiten iiber C1-02
(Verzogerungszeit 1) und C1-04 (Verzogerungszeit 2) ein.

Wenn der Frequenzumrichterausgang den in L3-06 eingestellten Wert — 2 % erreicht, beschleunigt der Motor
wieder auf die eingestellte Frequenz.

B Zugehoérige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter- Bezeichnung Werksein- |  bei lau- Uffmit | Vektorrege- | Vektorrege-
Nr. stellung fendem | U/f | Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfilhrung | Riickfiihrung
L3-05 Auswahl der Blockierschutzfunktion wahrend des Betriebs 1 Nein A A Nein Nein
L3-06 Strompegel fiir Blockierschutz wihrend des Betriebs 150 %* Nein A A Nein Nein

* Angegeben ist der Anfangswert, wenn C6-01 auf 0 eingestellt ist. Wird C6-01 auf 1 oder 2 gesetzt, betrigt der Anfangswert 120 %.

m Andern des Strompegels fiir Blockierschutz wihrend des Betriebs iiber einen
Analogeingang
Wird H3-09 (Funktion fiir Multifunktions-Analogeingang A2) auf 8 (Blockierschutzpegel wahrend des
Betriebs) gesetzt, kann der Strompegel fiir den Blockierschutz wéhrend des Betriebs mit Hilfe des Analog-
eingangs A2 gedndert werden.
In diesem Fall benutzt diese Funktion entweder den vom Multifunktions-Analogeingang A2 eingegebenen
oder den in Parameter L3-06 eingestellten Wert. Der jeweils kleinere Wert wird verwendet.

Strompegel fiir Blockierschutz wéahrend des Betriebs

100%

30%

Eingangspegel an Multifunktions-
Analogeingang, Klemme A2

o 3V 10 v
Abb. 6.50 Eingabe des Strompegels fiir Blockierschutz wahrend des Betriebs iber einen Analogeingang

Wenn die Motorleistung kleiner ist als die Leistung des Frequenzumrichters oder der Motor bei Betrieb mit
den Werkseinstellungen blockiert, verringern Sie den Strompegel fiir Blockierschutz wéhrend des Betriebs.



€ Motor-Drehmomenterkennung

Wenn eine iiberhdhte Last an die Maschine angelegt (Uberdrehmoment) oder die Last plotzlich verringert
wird (Unterdrehmoment), kann ein Alarmsignal an eine der Multifunktions-Digitalausgangsklemmen

M1-M2, M3-M4 oder M5-M6 ausgegeben werden.

Stellen Sie zur Verwendung der Erkennungsfunktion fiir die Drehmomentiiber-/-unterschreitung in einem der
Parameter H2-01 bis H2-03 (Funktionsauswahl fiir Digitalausgangsklemmen M1 bis M6) B, 17, 18 oder 19

(Drehmomentiiber-/-unterschreitungserkennung SchlieBer/Offner) ein.

Die Erkennung der Drehmomentiiber-/unterschreitung erfolgt durch:

+ Uberwachung des Ausgangsstroms bei U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber (der Nennausgangsstrom

des Frequenzumrichters entspricht 100 %).

» Uberwachung des Drehmomentsollwerts bei Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung (das

Motornenndrehmoment entspricht 100 %).

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vrzlggr' Vreekgtgr'
Parameter-Nr. Bezeichnung Wigieelh- || (B2 - U/ mit lung lung
stellung fendem U/t Impuls- .
Betrieb geber ohne mit
Rick- | Rick-
fuhrung | flhrung
L6-01 Auswahl fiir Drehmomenterkennung 1 0 Nein A A A A
L6-02 Drehmoment-Erkennungsgrenze 1 150 % Nein A A A A
L6-03 Drehmoment-Erkennungszeit 1 0,1s Nein A A A A
L6-04 Auswahl fiir Drehmomenterkennung 2 0 Nein A A A A
L6-05 Drehmoment-Erkennungsgrenze 2 150 % Nein A A A A
L6-06 Drehmoment-Erkennungszeit 2 0,1s Nein A A A A
Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- . Ul mit | "€9€- | rege-
Funktion
wert UKf | Impuls- | "9 lung
eber onne r.Y."t
9 Rick- | Rick-
fuhrung | fihrung
B Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung 1, SchlieBer Ja Ja Ja Ja
(SchlieBerkontakt: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung aktiv, wenn Kontakt EIN ist)
17 Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung 1, Offner Ja Ja Ja Ja
(Offnerkontakt: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung aktiv, wenn Kontakt AUS ist)
13 Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung 2, SchlieBer Ja Ja Ja Ja
(SchlieBerkontakt: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung aktiv, wenn Kontakt EIN ist)
19 Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung 2, Offner Ja Ja Ja Ja
(Offnerkontakt: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung aktiv, wenn Kontakt AUS ist)
Multifunktions-Analogeingang (H3-09)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
; - . rege- rege-
El\clvztr‘i” Funktion 100 % entsprechen ur IU/f "?'t lung lung
mepgle?- ohne mit
g Rick- | Riick-
fhrung | fihrung
7 Drehmoment-Uber-/Unterschreitungs- Motornenndrehmoment (Vektorregelung), Ja Ja Ja Ja

erkennungsgrenze

Frequenzumrichternennstrom (U/f-Regelung)




B Einstellwerte L6-01 und L6-04 und Anzeige der Bedienkonsole

Der Zusammenhang zwischen den auf der digitalen Bedienkonsole angezeigten Alarmen bei Erkennung einer
Drehmomentiiber- oder -unterschreitung und den Einstellwerten fiir L6-01 und L6-04 ist der folgenden
Tabelle zu entnehmen.

Anzeige der Bedienkonsole
Einstellwert Funktion Drehmomen_t-Uber-/ Drehmomen_t-Uber—/
Unterschreitungs- Unterschreitungs-
erkennung 1 erkennung 2
0 Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung deaktiviert - -
Drehmoment-Uberschreitungserkennung nur bei Drehzahliibereinstimmung; . .
! Betrieb wird fortgesetzt (Warnung wird ausgegeben). OLS3 blinkt OL4 blinkt
Drehmoment-Uberschreitungserkennung kontinuierlich wihrend des Betriebs; . .
2 Betrieb wird fortgesetzt (Warnung wird ausgegeben). OL3 blinkt OL#4 blinkt
3 Drchm0mcr_lt—Ubf:rschrcuungscrkcnnung nur bei Drehzahliibereinstimmung; OL3 leuchtet OL4 leuchtet
Ausgang wird bei Erkennung ausgeschaltet.
4 Drehmomel}t-Ub{erschrmmngserkennung kontinuierlich wihrend des Betriebs; OL3 leuchtet OL4 leuchtet
Ausgang wird bei Erkennung ausgeschaltet.
Drehmoment-Unterschreitungserkennung nur bei Drehzahliibereinstimmung; . .
3 Betrieb wird fortgesetzt (Warnung wird ausgegeben). UL3 blinkt UL4 blinkt
Drehmoment-Unterschreitungserkennung kontinuierlich wahrend des Betriebs; . .
6 Betrieb wird fortgesetzt (Warnung wird ausgegeben). UL3 blinkt UL4 blinkt
7 Drchmomcr_lt—UnFcrschrcnungscrkcnnung nur bei Drehzahliibereinstimmung; ULA3 leuchtet UL4 leuchtet
Ausgang wird bei Erkennung ausgeschaltet.
8 Drehmomept-UnFerschrmtungserkennung kontinuierlich wihrend des Betriebs; UL3 leuchtet UL4 leuchtet
Ausgang wird bei Erkennung ausgeschaltet.

m Zeitablaufdiagramme

Abb. 6.51 und Abb. 6.52 zeigen die Zeitablaufdiagramme fiir die Erkennung von Drehmomentiiber- und

-unterschreitungen.
Motorstrom (Abtriebsdrehmoment) 6
L6-02 oder L6-05 4 d
Y 'y

Drehmoment-Uberschreitungserken- L6-03 oder L6-05 L6-03 oder L6-05
nung 1, SchlieBer oder Drehmoment- L L
Uberschreitungserkennung 2,
SchlieRer EIN EIN

* Die Abschaltbandbreite fiir die Drehmoment-Uberschreitungserkennung betrégt ca. 10 %
des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms (bzw. des Nenndrehmoments des Motors).

Abb. 6.51 Drehmoment-Uberschreitungserkennung

Motorstrom (Abtriebsdrehmoment)

L6-02 oder L6-05 *
_\ Y v

Drehmoment-Uberschreitungserken- » » L6-03 oder
nung 1, SchlieRer oder Drehmoment- ::g:gg oder L6-06
Uberschreitungserkennung 2,

SchlieBer EIN EIN

* Die Abschaltbandbreite flir die Drehmoment-Unterschreitungserkennung betragt ca. 10 %
des Frequenzumrichter-Nennausgangsstroms (bzw. des Nenndrehmoments des Motors).

Abb. 6.52 Drehmoment-Unterschreitungserkennung




6-48

®m Andern der Uber- und Unterdrehmoment-Erkennungsgrenze iiber einen
Analogeingang
Wird der Parameter H3-09 (Funktion von Multifunktions-Analogeingang Klemme A2) auf 7 (Uber-/Unter-
drehmoment-Erkennungsgrenze) gesetzt, kann die Uber-/Unterdrehmoment-Erkennungsgrenze iiber den
Analogeingang A2 geéndert werden (siehe Abb. 6.53).

Nur die Uber-/Unterdrehmoment-Erkennungsgrenze 1 kann iiber den Analogeingang geiindert werden, nicht
jedoch die Uber-/Unterdrehmoment-Erkennungsgrenze 2.

Erkennungsgrenze
100%
Eing;lang§pegel a}a MuItifuRIEtions-
0 10V nalogeingang, Klemme
(4 mA) (20mA)

Abb. 6.53 Uber-/Unterdrehmoment-Erkennungsgrenze liber einen Analogeingang

4 Motoriiberlastschutz

Der Motor kann mit Hilfe des in den Frequenzumrichter eingebauten elektronischen thermischen Uberlast-
relais gegen Uberlastung geschiitzt werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vreelggr' Vreekgt(e)r-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wigieelh- || (B2 - U/ mit lung lung
stellung fendem U/t Impuls- .
Betrieb geber ohne mit
Rick- | Ruck-
fuhrung | flhrung
E2-01 Motornennstrom 1’9,? A Nein Q Q Q Q
E4-01 Nennstrom Motor 2 1’9,? A Nein A A A A
L1-01 Auswahl der Motorschutzfunktion 1 Nein Q Q Q Q
L1-02 Motorschutz-Zeitkonstante 1,0 Min. Nein A A A A

* Die Werkseinstellungen sind von der Leistung des Frequenzumrichters abhéngig.
(Die angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.)

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- . U/f mit rege- rege-
Funktion
wert U/f | Impuls- cl::lnn% lm?
98ber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
Motoriiberlast-Vorwarnung (OL1, einschlieSlich OH3) (EIN bei 90 % oder mehr des
1F Ja Ja Ja Ja
Erkennungspegels)

B Einstellen des Motornennstroms (E2-01 und E4-01))

Stellen Sie den auf dem Typenschild des Motors angegebenen Nennstrom in Parameter E2-01 (Motor 1) und
E4-01 (Motor 2) ein. Dieser Einstellwert ist der Basisstrom fiir die Berechnung des internen thermischen
Uberlastschutzes.



m Einstellen der Motor-Uberlastschutzeigenschaften (L1-01)
Stellen Sie die Uberlastschutzfunktion unter L1-01 entsprechend dem verwendeten Motor ein.

Das Kiihlvermogen eines Induktionsmotors ist abhéngig vom Motortyp. Daher miissen Sie die elektronischen
thermischen Schutzeigenschaften auswahlen.

Es gibt vier Einstellmdglichkeiten fiir L1-01:

L1-01 = 0: Der thermische Motorschutz ist deaktiviert.

L1-01 = 1: Der thermische Motorschutz fiir einen eigenbeliifteten Universalmotor ist aktiviert.

L3-04 = 2: Der thermische Motorschutz fiir einen fremdbeliifteten Frequenzumrichtermotor ist aktiviert.
L3-03 = 3: Der thermische Motorschutz fiir einen speziellen Vektorregelungsmotor ist aktiviert.

B Einstellen der Motorschutz-Betriebszeit (L1-02)

Die Motorschutz-Betriebszeit ist die Zeitdauer, die der Motor einer Uberlast von 150 % standhilt, wenn er
zuvor mit Nennlast betricben wurde (d. h. die Betriebstemperatur erreicht war, bevor 150 % Uberlast angelegt
wurde). Stellen Sie die Motorschutz-Betriebszeit unter L1-02 ein. Die werksseitige Einstellung ist 60 s.

Abb. 6.54 zeigt ein Beispiel fiir die Eigenschaften der Betriebszeit fiir den elektronischen thermischen Schutz
(L1-02 = 1,0 Min., Betrieb mit 60 Hz, Universalmotor-Charakteristik bei Einstellung von L1-01 auf 1).

Betriebszeit (Min.) \
10 \
7 A
3 \\
~Kaltstart
1
0.4 ~Warmstart
0.1
Motorstrom (%) 6
0 100 150200 E5.01 ist auf 100 % eingestellt

Abb. 6.54 Motorschutz-Betriebszeit

B Hinweise zur Einstellung

* Wenn mehrere Motoren an einem Frequenzumrichter angeschlossen sind, muss der Parameter L1-01
auf 0 (deaktiviert) gesetzt werden. Zum Schutz der einzelnen Motoren muss dann eine Schaltung
vorgesehen werden, die den Frequenzumrichterausgang bei Motoriiberlastung abschaltet.

* Bei Anwendungen, bei denen die Spannungsversorgung héufig ein- und ausgeschaltet wird, besteht das
Risiko, dass der Motor auch dann nicht geschiitzt werden kann, wenn dieser Parameter auf 1 (aktiviert)
gesetzt wurde, weil der thermische Wert zurlickgesetzt wird, wenn die Versorgungsspannung abgeschaltet
wird.

+ Zur Sicherstellung der Auslosung bei Uberlastung muss der Wert in Parameter L1-02 auf einen niedrigen
Wert eingestellt werden.

* Bei Verwendung eines Universalmotors (Standardmotors) ist die Kiihlfdhigkeit um £l (Frequenz)
geringer. Daher kann eine niedrige Ausgangsfrequenz zur Motoriiberlastung (OL1) fiihren, auch wenn der
Ausgangsstromwert unterhalb des Nennstroms liegt. Bei Betrieb mit Nennstrom bei niedriger Frequenz ist
ein fremdbeliifteter Spezialmotor zu verwenden.

W Einstellen einer Motoriiberlast-Vorwarnung

Wenn die Motoriiberlast-Schutzfunktion aktiviert ist (also L1-01 auf einen anderen Wert als 0 eingestellt ist)
und H2-01 bis H2-03 (Funktionsauswahl fiir Ausgangsklemmen M1-M2, M3-M4 und M5-M6) auf 1F
(Motoriiberlast OL1-Vorwarnung) eingestellt ist, wird iiber die jeweiligen Klemmen eine Motoriiberlast-
Vorwarnung ausgegeben. Wenn der elektronische thermische Wert mindestens 90 % des Uberlast-
Erkennungspegels erreicht, wird die eingestellte Ausgangsklemme auf EIN geschaltet.




€ Motoriiberhitzungsschutz iiber PTC-Thermistoreingédnge

Mit Einsatz dieser Funktion kann ein in die Motorenwicklungen eingebauter Thermistor (PTC) fiir den
Uberhitzungsschutz an den Frequenzumrichter angeschlossen werden. Der Anschluss des Thermistors erfolgt
an einen der Analogeingénge.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vreelggr' Vreelg(e)r-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wigieelh- || (B2 - U/ mit lung lung
stellung fendem U/ Impuls- h it
Betrieb geber 0" x3 r.T.“
Rick- | Ruck-
fuhrung | flhrung
L1-03 Auswahl der Alarmfunktion bei Motoriiberhitzung 3 Nein A A A A
L1-04 Auswahl fiir Betrieb bei Motoriiberhitzung 1 Nein A A A A
L1-05 Filterzeitkonstante fiir Motortemperatureingang 0,20 s Nein A A A A
Multifunktions-Analogeingang (H3-09)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
; ~ . rege- rege-
Elcvseﬁ" Funktion 100 % entsprechen Ul ILr':{;f):I]g lung lung
| ohne mit
98ber | Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
E Motortemperatureingang - Ja Ja Ja Ja

B PTC-Thermistorkennwerte

Abb. 6.55 zeigt die Beziehung zwischen der PTC-Thermistortemperatur und dessen Widerstandswert.

Widerstand (Ohm)* Klasse F Klasse H
150 °C 180 °C
A
1330
Tr: Temperaturschwellenwert
550 //
/ \ o Temperatur

Tr-5 Tr Tr+5

* Die gezeigten Kennlinien sind fiir eine Motorphase. Normalerweise sind die Thermistoren der 3 Phasen in Reihe geschaltet.

Abb. 6.55 Beziehung zwischen PTC-Thermistortemperatur und Widerstand

m Verhalten bei Motoriiberhitzung

Das Verhalten bei Uberhitzung des Motors wird in den Parametern L1-03 und L1-04 eingestellt. In Parameter
L1-05 kann eine Verzdgerungszeit fiir den Motortemperatureingang eingestellt werden, um Fehlalarme zu
verhindern.

Steigt die Motortemperatur bis auf den Motoriiberhitzungs-Vorwarnpegel an, erscheint in der Anzeige die
Meldung OH3. Der Parameter L1-03 bestimmt, ob und wie der Betrieb fortgesetzt wird.

Wird der Betrieb fortgesetzt und steigt die Motortemperatur weiter bis auf den Motoriiberhitzungs-
Erkennungspegel an, erscheint in der Anzeige die Meldung OH4. Der Betrieb wird dann angehalten.



B Klemmenbelegung

Abb. 6.56 zeigt die Klemmenbelegung fiir den Motoriiberhitzungsschutz. Folgende Punkte sind zu beachten:

* Soll ein Spannungssignal an Klemme A2 angelegt werden, muss der Schalter 2 des DIP-Schalterblocks S1

auf OFF gestellt werden (Werkseinstellung ist ON, Stromeingang an A2).

» Parameter H3-09 muss auf ,,E* gesetzt werden.

» Parameter H3-08 (Signalpegel Analogeingang Klemme A2) muss auf 0 (0-10 V Eingang) gesetzt werden.

Teilungswiderstand
18 kQ*

PTC-Thermistor

—5 MA

|
D
|
[ — M1
: M2
—
|
i
-
|
|

MB
MC

M3

M4

M5

M6

“1 Der Widerstandswert von 18 kQ gilt nur fiir die Verwendung eines 3-Phasen-PTC mit den auf der vorherigen Seite gezeigten Kennwerten.

Abb. 6.56 Klemmenbelegung flir den Motorliberhitzungsschutz

€ Sperren des Riickwartslaufs und Ausgangsphasendrehung

Wenn der Riickwirtslauf des Motors gesperrt wird, wird ein Riickwértslaufbefehl auch dann nicht akzeptiert,
wenn er eingegeben wird. Verwenden Sie diese Einstellung fiir Anwendungen, bei denen der Riickwértslauf

des Motors zu Problemen fiihren kann (z. B. Liifter oder Pumpen).

Bei U/F-Regelung ist es auch moglich, die Ausgangsphasen durch Anderung eines Parameters zu vertauschen.
Damit wird das Umklemmen der Motor-Anschlussleitungen umgangen, wenn die Motordrehrichtung nicht
mit der vorgegebenen iibereinstimmt. Wird diese Funktion benutzt, ist eine Sperre des Riickwértslaufs nicht

mehr moglich.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

Ande- Vektor- | Vektor-
. ) _ | Werks- | rung bei . rege- rege-
P;rfme Bezeichnung Beschreibung Eg‘;ﬁt einstel- laufen- U/f mit lung lung
: lung dem Be- ur Imptl)JIs- ohne mit
trieb 985€T | Riick- | Riick-
flihrung | fiihrung
(1) ﬁl}ctw‘?ns}aui zuldssig A A A A
b1-04 | Sperre des Riickwirtslaufs - Ruckwartslauf gesperrt 0 oder 2 0 Nein
2: Ausgangsphasenvertauschung A Nein Nein Nein

6
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Automatischer Wiederanlauf

In diesem Abschnitt werden Funktionen zum Fortsetzen bzw. zum automatischen Neustart des Frequenz-
umrichterbetriebs nach einem kurzzeitigen Netzausfall beschrieben.

€ Automatischer Neustart nach kurzzeitigem Netzausfall

Nach einem voriibergehende Netzausfall kann der Frequenzumrichter zur Fortsetzung des Betriebs automa-
tisch neu starten.

Damit der Frequenzumrichter nachdem Wiederanliegen der Netzspannung neu startet, muss L2-01 auf 1
oder 2 eingestellt werden.

Wenn L2-01 auf 1 gesetzt ist und die Spannung innerhalb der in L2-02 festgelegten Zeit wieder anliegt, wird
der Frequenzumrichter neu gestartet. Uberschreitet die Dauer des Spannungsausfalls die in 1.2-02 festgelegte
Zeit, wird ein UV 1-Alarm (Zwischenkreis-Unterspannung) ausgelost.

Wenn L2-01 auf 2 gesetzt ist und die Netzversorgung wiederhergestellt wird, solange die Steuerspannungs-
versorgung (d. h. die Spannungsversorgung der Frequenzumrichterelektronik) noch vorhanden ist, wird der
Frequenzumrichter neu gestartet. Daher wird kein UV 1-Alarm (Zwischenkreis-Unterspannung) ausgeldst.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vrzlggr' Vrzlgeor'
N . Werksein- | bei lau- U/f mit 8 -
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung - usf i lung qug
Betrieb geber ohne mit
Riick- | Rick-
filhrung | fithrung
L2-01 Verhalten bei kurzzeitigem Spannungsausfall 0 Nein A A A A
L2-02 Zulidssige Dauer eines kurzzeitigen Spannungsausfalls 0;11 s Nein A A A A
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre 0,1s Nein
L2-04 Ausgangsspannungs-Wiederherstellungszeit 0,3s"! Nein A A A
190 vV .
L2-05 Unterspannungs-Erkennungsgrenze ) Nein A A A A

* 1. Die Werkseinstellungen sind von der Leistung des Frequenzumrichters abhéngig. (Die angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter
der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.)

* 2. Diese Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

B Hinweise zur Einstellung
» Wihrend der Wiederherstellung nach einem kurzzeitigen Netzausfall werden keine Fehlersignale
ausgegeben.

* Um den Betrieb des Frequenzumrichters nach Wiederherstellung der Spannung fortzusetzen, miissen die
Einstellungen so vorgenommen werden, dass START-Befehle von den Steuerklemmen wihrend des
Spannungsausfalls gespeichert werden.

o Ist der Parameter L2-01 auf O (deaktiviert) eingestellt, wird bei einem Netzausfall von mehr als 15 ms
Dauer wahrend des Betriebs ein UV 1-Alarm (Zwischenkreis-Unterspannung) ausgelost.




€ Drehzahlbestimmung

Die Drehzahlbestimmung ermittelt die tatsdchliche Drehzahl eines ungeregelt auslaufenden Motors und
ermoglicht so den fliegenden Start des Motors mit dieser Drehzahl. Diese Funktion wird auch nach einem
kurzzeitigen Netzausfall aktiviert, wenn L2-01 auf 1 oder 2 (aktiviert) eingestellt ist.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vr‘zlggr' Vri‘ggr'
. Werksein- | bei lau- U/f mit - -
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung e Ul il lung Iur!g
Betrieb geber Obne IT“t
Rick- | Ruick-
fihrung | fihrung
Methode der Drehzahlbestimmung fiir Fangfunktion 1 . .
b3-01 (Stromerkennung oder Drehzahlberechnung) 2 Nein A A A Nein
b3-02 Betriebsstrom der Drehzahlbestimmung fiir Fangfunktion 120 % Nein A Nein A Nein
(Stromerkennung)
b3-03 Verzogerungszeit der Drehzahlbestimmung fiir die Fangfunktion 20 Nein A Nein A Nein
(Stromerkennung)
Wartezeit der Drehzahlbestimmung fiir die Fangfunktion .
b3-05 (Stromerkennung oder Drehzahlberechnung) 0.2s Nein A A A A
b3-10 Kompensationsverstirkung fiir Drehzahlbestimmung 1,10 Nein A Nein A Nein
b3-14 Drehrichtungsauswahl fiir Drehzahlbestimmung 1 Nein A A A Nein
L2-03 Min. Zeit Endstufensperre 0,1s"! Nein A A A A
L2-04 Wiederherstellungszeit fiir Ausgangsspannung 0,352 Nein A A A A

* 1. Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung
ohne Riickfiihrung.)

* 2. Die Werkseinstellungen sind von der Leistung des Frequenzumrichters abhingig. (Die angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter
der 200-V-Klasse mit 0,4 kW.)

Multifunktions-Digitaleingédnge

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-

Ein- - o
stell- Funktion U/f mit 'E%Z ﬁz
U/if Impuls- s
wert e ohne mit
9 Riick- | Riick-

fuhrung | fihrung

Externer Befehl fiir Fangfunktion 1
AUS: Fangfunktion deaktiviert (Start bei der kleinstmdglichen Ausgangsfrequenz)
EIN: Drehzahlberechnung: ~ Berechnet die Motordrehzahl und beginnt

6l die Drehzahlbestimmung bei der berechneten Drehzahl Ja Nein Ja Nein
Stromerkennung: Drehzahlbestimmung beginnt bei der maximalen
Ausgangsfrequenz
Externer Befehl fiir Fangfunktion 2
AUS: Fangfunktion deaktiviert (Start bei der kleinstmdglichen Ausgangsfrequenz)
EIN: Drehzahlberechnung:  Berechnet die Motordrehzahl und beginnt die
62 Drehzahlbestimmung bei der berechneten Drehzahl Ja Nein Ja Nein
(wie Befehl fiir Fangfunktion 1)
Stromerkennung: Drehzahlbestimmung beginnt bei dem bei Aktivierung
der Fangfunktion giiltigen Frequenzsollwert
Externer Befehl fiir Fangfunktion 3
64 AUS: Endstufensperre des Frequenzumrichters aktiviert Ja Ja Ja Ja
EIN: Frequenzumrichter startet den Betrieb mit einer Drehzahlbestimmung

(wie Drehzahlbestimmungsbefehl 2)




B Hinweise zur Einstellung

Wenn die beiden externen Befehle fiir Fangfunktion 1 und 2 jeweils einem Multifunktions-Digitaleingang
zugeordnet sind, wird ein OPEO3-Bedienfehler (Fehler Klemmenprogrammierung) erzeugt. Es kann
immer nur einer der beiden externen Befehle fiir Fangfunktion 1 und 2 genutzt werden.

Wird bei U/f-Regelung mit Impulsgeber oder bei Vektorregelung mit Riickfiihrung die Fangfunktion beim
Start ausgewéhlt, beginnt die Drehzahlbestimmung bei der durch den Impulsgeber ermittelten Frequenz.

Wird die Fangfunktion iiber einen Multifunktionseingang aktiviert, muss die Steuerschaltung so ausgelegt
sein, dass sowohl der START-Befehl als auch der Multifunktionseingang gleichzeitig EIN sind. Beide
Befehle miissen mindestens fiir die in L2-03 eingestellte Zeit aktiviert sein.

Ist der Frequenzumrichterausgang mit einem Schiitz versehen, ist in b3-05 (Verzogerungszeit fiir Dreh-
zahlbestimmung) die Einschaltverzogerungszeit des Schiitzes einzustellen. Die Werkseinstellung ist 0,2 s.
Wird kein Schiitz benutzt, kann die Verzdgerungszeit auf 0,0 s verringert werden. Nach Ablauf dieser
Verzdgerungszeit wird die Fangfunktion vom Frequenzumrichter gestartet.

Der Parameter b3-02 (Strompegel fiir Abschluss der Drehzahlbestimmung) wird nur bei
Drehzahlbestimmung mit Stromerkennung verwendet. Fillt der Strom unter diesen Pegel, wird die
Drehzahlbestimmung als abgeschlossen betrachtet, und der Motor beschleunigt oder verzdgert auf den
eingestellten Frequenzsollwert.

Tritt ein Uberstrom auf, wenn die Drehzahlbestimmung nach kurzzeitigem Ausfall der Netzspannung
einsetzt, ist die minimale Zeit fiir die Endstufensperre (L2-03) zu verlédngern.

W Sicherheitshinweise fiir die Drehzahlbestimmung mit Drehzahlberechnung

Bei Verwendung der U/f-Regelung mit oder ohne Impulsgeber muss vor Nutzung der
Drehzahlbestimmung mit Drehzahlberechnung ein Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-
Wicklungswiderstandes durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung der Vektorregelung mit oder ohne Riickfilhrung muss vor Nutzung der
Drehzahlbestimmung mit Drehzahlberechnung ein Autotuning mit Motordrehung durchgefiihrt werden.

Wird die Kabelldnge zwischen Motor und Frequenzumrichter nach Durchfiihrung des Autotunings
gedndert, erneut ein Autotuning im Stillstand zur Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstandes
durchgefiihrt werden.

B Arbeitsweise der Drehzahlbestimmung

Die Methode der Drehzahlbestimmung kann iiber den Parameter b3-01 ausgewihlt werden. Ist b3-01 auf 0
gesetzt, arbeitet die Drehzahlbestimmung mit Drehzahlberechnung. Die Drehzahlbestimmung muss iiber
einen Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden (H1-OOO = 61 oder 62).

Ist b3-01 auf 1 gesetzt, erfolgt die Drehzahlbestimmung auch mit Drehzahlberechnung, wird aber bei jedem
START-Befehl eingesetzt, ohne dass ein Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden muss.

Das gleiche gilt fiir die Einstellungen 2 und 3 fiir b3-01, nur mit dem Unterschied, dass die Drehzahl-
bestimmung dann mit Stromerkennung arbeitet.

Die folgende Tabelle fiihrt die Unterschiede zwischen diesen beiden Bestimmungsmethoden auf.

Bezeichnung Drehzahlberechnung Stromerkennung
Berechnet die Motordrehzahl beim Start der Die Drehzahlbestimmung beginnt bei der Frequenz, bei
Bestimmungsmethode Drehzahlbestimmung und beschleunigt und verzogert der der kurzfristige Netzausfall erkannt wurde, bzw. bei
von der berechneten Drehzahl auf die eingestellte Frequenz. | der hochstmoglichen Frequenz, und bestimmt die Drehzahl
Die Drehrichtung des Motors wird ebenfalls bestimmt. durch Beobachtung des Strompegels.
Externer Befehl fiir Fangfunktion 1:
Die Eingédnge externer Befehle fiir Fangfunktion 1 und 2 Drehzahlbestimmung beginnt bei der maximalen
Externer Befehl fiir haben die gleiche Funktion: Drehzahlberechnung und Ausgangsfrequenz.
Fangfunktion Beginn der Drehzahlbestimmung bei der berechneten Externer Drehzahlbestimmungsbefehl 2:
Drehzahl. Drehzahlbestimmung beginnt bei dem bei Eingabe des

Drehzahlbestimmungsbefehl giiltigen Frequenzsollwert.

Wichtige Hinweise sind, wenn die Motorleistung unter der Hélfte der Leistung

Die Fangfunktion kann nicht eingesetzt werden, wenn

mehrere Motoren an den Frequenzumrichter angeschlossen Tn den Regelbetricbsarten ohne Impulsgeber kann der Motor

des Frequenzumrichters liegt oder wenn der Motor mit hoher bei Kleinen Lasten plotzlich beschleunigen.

Drehzahl (iiber 130 Hz) betrieben wird.




B Drehzahlberechnung

Fangfunktion beim Start

Das Zeitdiagramm fiir die Fangfunktion beim Start und die Fangfunktion iiber Multifunktions-Digitaleingéinge
ist unten dargestellt.

AUS EIN . . .
START-Befehl In b3-03 eingestellte Verzégerungszeit Einc .
/ Frequenzsollwert
Start bei /_\/—
berechneter
Ausgangsfrequenz Drehzahl
T~ b3-02
/ e —
Ausgangsstrom
0,7 bis 1,0 s * Uber b3-05 (Wartezeit der Drehzahlbestimmung) eingestellter
< < » unterer Grenzwert

Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) x 0,7*

Hinweis:Wird bei Verwendung des Stoppverfahrens ,Auslaufen bis zum Stillstand“ der START-Befehl nach kurzer Zeit
gegeben, kann der Ablauf derselbe sein wie bei der Drehzahlbestimmung in Fall 2.

Abb. 6.57 Fangfunktion beim Start (berechnete Drehzahl)

Drehzahlbestimmung nach Netzausfall
* Ausfallzeit kiirzer als die Mindestzeit fiir Endstufensperre (L2-03)

AC-Spannungsversorgung EIN AUS Start bei Eingestellter
bestimmter Frequenzsollwert
Drehzahl
Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom /1

<«<—— 10 ms

Yv

<

L —7 | w

Nach der Wiederherstellung der Netzversorgung wartet der

. . Frequenzumrichter mindestens die in b3-05 (Verzgerungszeit
Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) x 0,75 fur Drehzahlbestimmung) eingestellt Zeit.

Abb. 6.58 Drehzahlbestimmung nach Netzausfall mit Ausfallzeit < L2-03

* Ausfallzeit langer als die Mindestzeit fiir Endstufensperre (L2-03)

AC-Spannungsversorgung EIN AUS Start bei bestimmter Drehzahl

Eingestellt
/ »~ Frequenzsoliwert
Ausgangsfrequenz ry

Ausgangsstrom

— > [«—10ms
< - >

Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) Wartezeit der Drehzahlbestimmung (b3-05)

Hinweis: Wenn die Frequenz unmittelbar vor dem Netzausfall niedrig war oder die Netzausfallzeit lang ist,
kann der Ablauf derselbe sein wie bei der Drehzahlbestimmung in Fall 1.

Abb. 6.59 Drehzahlbestimmung nach Netzausfall mit Ausfallzeit > L2-03




B Stromerkennung

Fangfunktion beim Start

Das Zeitablaufdiagramm fiir die Fangfunktion beim Start oder die Fangfunktion iiber Multifunktions-
Digitaleingénge ist unten dargestellt.

AUS EIN ~ . .. .
START-Befehl In b3-03 eingestellte Verzégerungszeit
: Eingestellter
M |
Al?:g :r?gesfrequ - / Frequenzsollwert
oder gingestellte
Frequenz
Ausgangsfrequenz
-~ ~— ~—— b3-02
Ausgangsstrom
'(\ﬂizn%%s;t'E"dSt“fe"Spe"zeiP * Uber b3-05 (Wartezeit der Drehzahlbestimmung)
eingestellter unterer Grenzwert.
Abb. 6.60 Fangfunktion beim Start (Stromerkennung)
Drehzahlbestimmung nach Netzausfall
* Ausfallzeit kiirzer als die Mindest-Endstufensperrzeit
AC-Spannungsversorgung EIN AUS Ausgangsfrequenz vor Netzausfall
In b3-03 eingestellt Eingestellt
/ Verzogerungszeit Frequenzsollwert
Ausgangsfrequenz
b3-02
Betriebsstrom bei der Drehzahlbestimmung
v
T S
Ausgangsstrom
4/, » *1 Die Endstufensperrzeit kann durch die Ausgangsfrequenz
— u;rnitter!b(?r vvovr dézr Endsttu"fens%erre’\‘v?rringert werden.rt ;
H | : _02)"1 *2 Nach der Wiederherstellung der Netzversorgung warte
Mindest-Endstufensperrzeit (L2-03) der Frequenzumrichter mindestens die in b3-03 (Verzégerungszeit
<«—» fiir Drehzahlbestimmung) eingestellt Zeit.
*2

Abb. 6.61 Drehzahlbestimmung nach Netzausfall mit Ausfallzeit < L2-03

* Ausfallzeit langer als die Mindest-Endstufensperrzeit

AC-Spannungs- EIN AUS Ausgangsfrequenz vor Netzausfall
versorgung

Eingestellt
Verzogerungsdrehzahl in b3-03 Fl';quenzsouwen
Ausgangsfrequenz

b3-02
Betriebsdauer der Drehzahlbestimmung

T~
> Y
Ausgangsstrom /

< > »| Wartezeit der Drehzahlbestimmung (b3-05)

Mindest-Endstufensperrzeit
(L2-03)

Abb. 6.62 Drehzahlbestimmung nach Netzausfall mit Ausfallzeit > L2-03



€ Fortsetzung des Betriebs mit konstanter Drehzahl
bei Verlust des Frequenzsollwerts

Die Funktion zur Frequenzsollwert-Verlusterkennung bestimmt das Verhalten nach Erkennung eines
Sollwertverlusts. Bei Eingabe des Sollwert iiber einen Analogeingang wird ein Sollwertverlust erkannt, wenn
der Eingangswert in 400 ms (oder schneller) um 90 % abfillt.
Der Parameter L5-01 bestimmt das Verhalten bei einem Sollwertverlust:

* L5-01 =0 Der Frequenzumrichterbetrieb wird angehalten.

e L5-01 =1 Der Betrieb wird mit reduzierter Drehzahl fortgesetzt; der in Parameter L4-06 eingestellte Wert

dient als Frequenzsollwert.

Soll bei Auftreten eines Frequenzsollwertverlusts ein Fehlersignal ausgegeben werden, ist einer der
Multifunktions-Digitalausgénge H2-01 bis H2-03 auf C (Verlust des Frequenzsollwertsignals) zu setzen.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wenee- | B2k U/fmit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung
L4-05 Betrieb bei fehlendem Frequenzsollwert 0 Nein A A A A
L4-06 Anpassung der Ausgangsfrequenz nach Sollwertverlust 80 % Nein A A A A

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion ust |U/f ”I”t lung lung
mg;esr' ohne mit
9 Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
C Frequenzsollwertverlust Ja Ja Ja Ja

6-57



€ Neustart nach kurzzeitigem Fehler (automatische Neustartfunktion)

Wenn wéhrend des Betriebs ein Fehler am Frequenzumrichter auftritt, fiihrt der Frequenzumrichter eine
Eigendiagnose durch. Wird kein Fehler erkannt, nimmt der Frequenzumrichter automatisch einen Neustart
vor. Dies wird als die automatische Neustartfunktion bezeichnet.

Parameter L5-01 bestimmt die Anzahl der automatischen Neustartversuche.

Die automatische Neustartfunktion kann in Verbindung mit den folgenden Fehlern eingesetzt werden:

+ OC (Uberstrom) * RH (Bremswiderstand iiberhitzt)

* GF (Erdschluss) * RR (Bremstransistorfehler)

* PUF (Zwischenkreissicherung durchgebrannt) * OL1 (Motoriiberlastung)

+ OV (Zwischenkreis-Uberspannung) * OL2 (Frequenzumrichteriiberlastung)

« UV (Zwischenkreis-Unterspannung, Zwischenkreisschiitz-Funktionsfehler)” ¢ OHI1 (Motoriiberhitzung)
+ PF (Hauptstromkreis-Spannungsfehler) * OL3 (Drehmomentiiberschreitung 1)
* LF (Ausgangsphasenausfall) * OL4 (Drehmomentiiberschreitung 2)

* Wenn L2-01 auf 1 oder 2 gesetzt ist (Fortsetzung des Betriebs bei kurzzeitigem Netzausfall)

Tritt ein Fehler auf, der oben nicht aufgefiihrt ist, wird die Schutzfunktion aktiviert; die automatische
Neustartfunktion ist dann au3er Funktion.

W Signalisierung des automatischen Neustarts liber Multifunktionsausgange

Um Signale fiir den automatischen Neustart auszugeben, ist einer der Parameter H2-01 bis H2-03 (Funktion
der Multifunktions-Kontaktausgénge Klemmen M1 bis M6) auf 1E (Neustart nach Fehler) einzustellen.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) Anderung Vektor- | Vektor-
B e Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung
L5-01 Anzahl automatischer Neustartversuche 0 Nein A A A A
L5-02 Auswahl des automatischen Neustarts 0 Nein A A A A

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion U/f mit lung lung
U/if Impuls- X
e ohne mit
g Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
1E Automatischer Neustart aktiviert Ja Ja Ja Ja

B Wichtige Hinweise
Der Zahler fiir die automatischen Neustarts wird unter den folgenden Bedingungen zuriickgesetzt:
* Nach dem automatischen Neustart wurde der normale Betrieb zehn Minuten lang fortgesetzt.
* Nach dem Auslésen der Schutzfunktion wurde eine Fehlerriicksetzung durchgefiihrt.

* Die Spannungsversorgung wurde aus- und wieder eingeschaltet.



————————————————————————
Il

Schutz des Frequenzumrichters

4 Uberhitzungsschutz bei eingebauten Bremswiderstinden

Diese Funktion bietet Uberhitzungsschutz fiir die eingebauten Bremswiderstinde (Modell: ERF-150WJ OO0).

Wenn bei einem eingebauten Bremswiderstand eine Uberhitzung erkannt wird, wird ein RH-Fehler
(eingebauter Bremswiderstand iiberhitzt) an der digitalen Bedienkonsole angezeigt und der Motor l4uft bis
zum Stillstand aus.

Der Fehler kann auch gleichzeitig iiber einen der Multifunktions-Digitalausgéinge ausgegeben werden. Dazu
muss einer der Parameter H2-01 bis H2-03 auf D gesetzt werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. BeelEhnG Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Ruick-
fhrung | fiihrung
L8-01 Auswahl fiir Schutz des internen Bremswiderstands (Typ ERF) 0 Nein A A A A

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion Wi lung lung
U/t Impuls- h p
eber onne r_\_’ut
9 Rick- | Rick-
fiihrung | fihrung
Bremswiderstands-Fehler (EIN: Uberhitzung des Bremswiderstands oder Ausfall des
D . Ja Ja Ja Ja
Bremstransistors)
Die wahrscheinlichste Ursache fiir das Auftreten des RH-Fehlers (Eingebauter Bremswiderstand
iiberhitzt) ist eine zur kurze Verzégerungszeit oder eine zu gro3e Motorbremsenergie. In diesen
HINWEIS Fillen ist die Verzogerungszeit zu verldngern bzw. der Bremswiderstand durch einen Widerstand

mit héherer Leistung zu ersetzen.

A
LS
z Diese Funktion kann nicht zum Schutz externer Bremswiderstinde verwendet werden. Werden
® externe Bremswiderstdnde zusammen mit dem eingebauten Bremstransistor benutzt, muss L8-01
WICHTIG auf 0 gesetzt werden, um den Schutz des internen Bremswiderstands zu deaktivieren.




& Schutz des Frequenzumrichters gegen Uberhitzung
Der Frequenzumrichter ist durch einen Thermistor zur Erkennung der Kiihlkérpertemperatur gegen
Uberhitzung geschiitzt.
Beim Erreichen der Uberhitzungstemperatur wird der Frequenzumrichterausgang ausgeschaltet.

Um ein plétzliches und unerwartetes Ausschalten des Frequenzumrichters durch Uberhitzung zu vermeiden,
kann eine Uberhitzungs-Vorwarnung ausgegeben werden. Der Temperaturwert fiir diese Vorwarnung kann in
Parameter 18-02 eingestellt werden. Uber Parameter L8-03 kann der Frequenzumrichterbetrieb bei
Ubertemperatur bestimmt werden.

Wird ein Multifunktionsausgang fiir diese Funktion programmiert, so wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
die Kiihlkorpertemperatur den in L8-02 definierten Vorwarnwert {ibersteigt.

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- |  bei lau- U/fmit | Vektorrege- | Vektorrege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfiihrung | Riickfiihrung
L8-02 Uberhitzungsvorwarntemperatur 95°C Nein A A A A
Auswahl des Frequenzumrichterbetriebs .
L8-03 bei Uberhitzungs-Vorwarnung (OH) 3 Nein A A A A

Multifunktions-Digitalausgdnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Einstellwert Eunktion U/f mit | Vektorrege- | Vektorrege-
U/t Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Rickfiihrung | Rickfihrung
20 Frequenzumrichter-Uberhitzung (OH) Ja Ja Ja Ja

6

I ¢ Eingangsphasen-Ausfallschutz

Diese Funktion erkennt den Ausfall einer Netzphase durch die Uberwachung der Spannungswelligkeit im
Zwischenkreis. Dazu wird dieser AV-Wert iiber 10 Messungen (ca. 10 Sekunden) integriert. Wenn einer der
iber 10 Messungen integrierten AV-Werte iliber einem internen Vergleichswert liegt, 16st der Frequenz-
umrichter den PF-Fehler aus und der Motor lduft aus bis zum Stillstand. Die Eingangsphasen-Ausfall-
erkennung kann mit Parameter L8-05 aktiviert und deaktiviert werden.

Phasenausfall- l |

Fehlersignal

Zwischenkreis- ¢ L8-06

Spannung

\V V
|<— 10 Sekunden —}I
> t
Abb. 6.63 Eingangsphasen-Ausfallerkennung
B Zugehorige Parameter
Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | = bei lau- U/fmit | Vektorrege- | Vektorrege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Rickfuhrung | Rickfiihrung
L8-05 Auswahl des Eingangsphasen-Ausfallschutzes 1 Nein A A A A

Von der Deaktivierung dieser Funktion wird abgeraten.



€ Ausgangsphasen-Ausfallschutz

Mit dieser Funktion wird der Ausfall von Ausgangsphasen durch einen Vergleich des Ausgangsstroms jeder
Phase mit einem intern definierten Ausgangsphasenausfall-Erkennungspegel (5 % des Frequenzumrichter-
Nennstroms) erkannt. Die Erkennung funktioniert nicht, wenn die Ausgangsfrequenz weniger als 2 % der
Motornennfrequenz (E1-06) betrégt.
Es stehen drei Einstellungen zur Verfiigung:

* L8-07 =0, keine Ausgangsphasen-Ausfallerkennung

e L8-07 =1, es wird nur der Ausfall einer Phase erkannt

e L8-07 =2, der Ausfall von 2 oder 3 Phasen wird ebenfalls erkannt

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
} And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr Bemieiug, Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | fihrung
L8-07 Auswahl des Ausgangsphasen-Ausfallschutzes 0 Nein A A A A

Diese Funktion muss deaktiviert werden, wenn die Motorleistung im Vergleich zur Frequenzumrichterleistung
sehr klein ist. Andernfalls konnten Fehl-Erfassungen einer Phasenunterbrechung am Ausgang auftreten.

€ Schutz gegen Erdschluss

Diese Funktion erkennt den Erdschlussstrom durch Berechnung der Summe der drei Ausgangsstrome. Diese
sollte normalerweise 0 betragen. Wenn der Erdschlussstrom zu hoch wird, wird der Frequenzumrichter-
ausgang ausgeschaltet und auf dem Display der Fehler ,,GF* angezeigt. Der Fehlerkontakt wird aktiviert. 6

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
. And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem | U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruckf- Riick-
Uhrung | fihrung
L8-09 Erdschlussschutz-Auswahl 1 Nein A A A A

Von der Deaktivierung dieser Funktion wird abgeraten.

€ Kiihlliftersteuerung

Mit dieser Funktion wird der am Kiihlkorper des Frequenzumrichters angebrachte Liifter gesteuert.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

) And_erung Vektor- | Vektor-

Parameter-Nr Bomcleinurg Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-

stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit

Betrieb geber Ruick- Ruick-

fuhrung | fUhrung
L8-10 Auswahl der Kiihlliiftersteuerung 0 Nein A A A A
L8-11 Verzogerungszeit fiir die Kiihlliftersteuerung 60s Nein A A A A




B Auswahl der Kiihlliifter-Steuerung
Mit Parameter L8-10 konnen zwei Betriebsarten ausgewihlt werden:

0: Der Liifter wird nur eingeschaltet, wenn auch der Frequenzumrichtereingang eingeschaltet ist, also eine
Spannung ausgegeben wird. Dies ist die Werkseinstellung.

1: Der Liifter ist immer eingeschaltet, wenn die Versorgungsspannung des Frequenzumrichters eingeschaltet
ist.

In der Einstellung L8-10=0 kann die Ausschaltverzogerungszeit fiir den Lifter in Parameter L8-11
eingestellt werden. Nach einem Stopp-Befehl wird der Liifter erst nach Ablauf der entsprechenden Zeit
ausgeschaltet. Die werksseitige Einstellung ist 60 s.

€ Einstellen der Umgebungstemperatur

Bei hohen Umgebungstemperaturen ist eine Reduktion des Ausgangsstroms zu beriicksichtigen. Die
Reduktion ist abhidngig von der Umgebungstemperatur und der Schutzklasse des Frequenzumrichters.
Abb. 6.64 zeigt die Verminderung der Ausgangsstrombelastbarkeit als Funktion der Umgebungstemperatur.
Um einen sicheren Schutz des Frequenzumrichters bei hohen Umgebungstemperaturen zu gewéhrleisten,
muss Parameter L8-15 grundsitzlich auf die tatsdchliche Umgebungstemperatur eingestellt werden.
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Abb. 6.64 Reduktion der Ausgangsstrombelastbarkeit als Funktion der Umgebungstemperatur

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And.erung Vektor- | Vektor-
S sy Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- Riick-
fihrung | fihrung
L8-12 Umgebungstemperatur 45°C Nein A A A A
A4

a

?‘ Da der Frequenzumrichter iiber keine IP00/IP20-Erkennung verfiigt, muss der Umgebungstemperatur-
®

WICHTIG wert in L8-12 fiir [IP20-Gerate 5 °C iiber der tatsdchlichen Umgebungstemperatur eingestellt werden.



€ OL2-Kennwerte bei niedrigen Drehzahlen

Bei Ausgangsfrequenzen unter 6 Hz ist die Uberlastbarkeit geringer als bei hoheren Ausgangsfrequenzen,
d. h. der Fehler OL2 (Frequenzumrichteriiberlastung) kann dann bei kleineren Stromen als dem normalen
OL2-Fehlergrenze auftreten (sieche Abb. 6.61).

Uberlast-Erkennungspegel (OL2)*

150 % (120 %)* *
T fur 1 Minute

fir 1 Minute

I
I
I
I
I
I
: 75 % (60 %)*
I
I
I
I
|

Ausgangs-
P Drehzahl

-6 Hz 0 Hz 6 Hz

* Der OL2-Grenzwert hingt von der Einstellung in C6-01 ab. Die angegebenen Werte gelten bei
starker Beanspruchung, die Angaben in Klammern bei normaler Beanspruchung 1 oder 2.

Abb. 6.65 OL2-Fehlergrenze bei niedrigen Frequenzen

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And'erung Vektor- | Vektor-
BrrER vl Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Ruck- | Riick-
fihrung | fihrung 6
L8-15 Auswahl der OL2-Kennwerte bei niedrigen Drehzahlen 1 Nein A A A A

Von der Deaktivierung dieser Funktion wird abgeraten.
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Eingangsklemmen-Funktionen

€ Voriibergehendes Umschalten der Steuerung
zwischen digitaler Bedienkonsole und Steuerklemmen

Die Eingabe fir START-/STOPP-Befehl und Frequenzsollwerte kann zwischen LOCAL und REMOTE
umgeschaltet werden.

* LOCAL: Die FEingabe des Startbefehls und der Frequenzsollwerte erfolgt iiber die digitale
Bedienkonsole.

« REMOTE: Die Eingabe des Startbefehls und der Frequenzsollwerte erfolgt iiber die in b1-01 und b1-02
eingestellte Quelle.

Ist einer der Multifunktions-Digitaleinginge H1-01 bis H1-05 (Klemmen S3 bis S7) auf 1 (Umschaltung
LOCAL/REMOTE) gesetzt, kann die Umschaltung iiber diesen Eingang erfolgen.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
. Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun
9 stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Rick-
flhrung | fllhrung
bl1-01 Sollwertauswahl 1 Nein Q Q Q Q
b1-02 Auswahl der START/STOPP-Quelle 1 Nein Q Q Q Q

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion Ui lung lung
urf Impuls- .
alser ohne mit
g Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
1 Wahl lokale/dezentrale Steuerung Ja Ja Ja Ja
_ (EIN: Bedienkonsole; AUS: Parametereinstellung b1-01/b1-02)

REMOTE an der digitalen Bedienkonsole erfolgen. Wenn die LOCAL/REMOTE-Funktion fiir eine
HINWEIS Steuerklemme eingestellt wurde, ist die Funktion der Taste LOCAL/REMOTE an der digitalen
Bedienkonsole deaktiviert.

Q Die Umschaltung zwischen lokaler/dezentraler Steuerung kann auch iiber die Taste LOCAL/

€ Sperren der Frequenzumrichterausgange (Hardware-Endstufensperrung)

Mit einem Endstufensperrbefehl kann der Frequenzumrichterausgang sofort gesperrt werden. In diesem Fall
beginnt der Motor ungesteuert auszulaufen. Wenn der Endstufensperrbefehl aufgehoben wird, wird der
Betrieb des Frequenzumrichterausgangs wieder aufgenommen.

Bei aktivierter Fangfunktion ermittelt der Frequenzumrichter die aktuelle Motordrehzahl und nimmt den
Betrieb ab dieser Drehzahl wieder auf.

Bei deaktivierter Fangfunktion nimmt Frequenzumrichter den Betrieb ab dem bei Eintreten des
Endstufensperrbefehls giiltigen Frequenzsollwert wieder auf.

Der Endstufensperrbefehl muss iiber einen der Multifunktions-Digitaleingdnge gegeben werden, d. h. einer
der Parameter H1-01 bis H1-05 (Funktionsauswahl fiir Digitaleingangsklemme S3 bis S7) muss auf 8 oder 9
(Endstufensperrbefehl SchlieBer/Offner) gesetzt sein.



Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Ein- ) Ul mit | Vektorrege- | Vektorre-
stell- Funktion U | Impuls- | 'ung ohne | gelung mit
wert p Riickfih- | Ruckfiih-
geber
rung rung
8 Externe Endstufensperre, Schlieer (SchlieBerkontakt: Endstufensperre wenn EIN) Ja Ja Ja Ja
9 Externe Endstufensperre, Offner (Offnerkontakt: Endstufensperre wenn AUS) Ja Ja Ja Ja
B Zeitablaufdiagramm
Abb. 6.66 zeigt den zeitlichen Ablauf beim Eintreten eines Endstufensperrbefehls
AUS| EIN
Vorwarts/Stopp
Eingang Geldscht
Endstufensperrbefehl
Frequenzsollwert
- Drehzahlbestimmung oder Betrieb mit
vorherigem Frequenzsollwert
Ausgangsfrequenz i
- -+— Auslaufen bis zum Stillstand
Abb. 6.66 Endstufensperrbefehle
A
?‘ Ist zwischen Frequenzumrichter und Motor ein Schiitz geschaltet, muss vor dem Abschalten
o des Schiitzes ein Endstufensperrbefehl gegeben werden.
WICHTIG
€ Externe Uberhitzungsvorwarnung (OH2)
Ein Regelungsarten
stell- ERnrhen U/f mit Vektorrege- Vektorrege—
wert u/f Impuls- lung ohne lung mit
geber Rickfihrung | Rickfiihrung
B OH2-Alarmsignaleingang (EIN: OH2 wird angezeigt) Ja Ja Ja Ja

Ist ein Multifunktions-Digitaleingang fiir diese Funktion programmiert (H1-O0O = B), wird an der digitalen
Bedienkonsole ein OH2-Alarm angezeigt, wenn der Eingang auf EIN geschaltet wird. Der Fehlerkontakt wird
nicht geschaltet.

€ Multifunktions-Analogeingang A2 aktiviert/deaktiviert

Ein Regelungsarten
stell- Funktion U/f mit | Vektorrege- Vektorre_ge-
wert U/f Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Ruckfiilhrung | Rickfihrung
C Multifunktions-Analogeingang A2 aktiviert/deaktiviert (EIN: Aktiviert) Ja Ja Ja Ja

Ist ein Multifunktions-Digitaleingang fiir diese Funktion programmiert (H1-OO =C), kann der
Multifunktions-Analogeingang A2 deaktiviert werden, indem der Eingang auf AUS geschaltet wird. Bei EIN
ist A2 aktiviert.



@ Betriebsfreigabe

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ein- . rege- rege-
stell- Funktion Ul IU/f "I“‘ lung lung
wert meptl’lesr— ohne mit
9 Riick- | Riick-
flihrung | fiihrung
6A Betriebsfreigabe (EIN: Betrieb freigegeben) Ja Ja Ja Ja

Ist ein Multifunktions-Digitaleingang fiir diese Funktion programmiert (H1-OO = 6A), kann der Betrieb mit

Hilfe dieses Eingangs freigegeben (EIN) bzw. gesperrt (AUS) werden.

Wird der Eingang auf AUS geschaltet, wihrend ein START-Befehl aktiv ist, wird der Motor mit dem in b1-03

festgelegten Stoppverfahren angehalten.

€ Beschleunigung/Verzégerung unterbrechen

» Mit Hilfe eines Multifunktionseingangs kann die Beschleunigung/Verzdgerung unterbrochen werden, d. h.
die Ausgangsfrequenz kann gehalten werden. Setzen Sie dazu einen der Parameter H1-01 bis H1-05 zur

Programmierung eines Digitaleingangs auf 6A.

 Die Beschleunigung/Verzégerung wird unterbrochen, wenn dieser Eingang EIN ist.

» Die Beschleunigung/Verzogerung wird wieder aufgenommen, sobald dieser Eingang wieder auf AUS

gesetzt ist.

« Stopp-Befehle werden auch bei angehaltener Beschleunigung/Verzégerung angenommen und ausgefiihrt.

* Wenn der Parameter d4-01 (Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert) auf 1 gesetzt ist, wird die gehaltene
Frequenz gespeichert. Diese gespeicherte Frequenz bleibt auch nach dem Abschalten der
Versorgungsspannung erhalten; wird erneut ein START-Befehl gegeben, wird der Motor auf diese

Frequenz beschleunigt.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werkseinz | = beillaus U/f mit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Rick- | Rick-
fuhrung | fihrung
d4-01 Auswahl der Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert 0 Nein A A A A
Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- | rege-
Einstellwert Funktion Ut lg{;m\: lung | lung
" | ohne mit
98ber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
A Beschleunigung/Verzogerung unterbrechen (EIN: Beschleunigung/Verzégerung unterbrochen,
Ja Ja Ja Ja
Frequenz gehalten)
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W Zeitablaufdiagramm

Abb. 6.67 zeigt den zeitlichen Ablauf beim Eintreten eines Beschleunigungs-/Verzégerungspausenbefehls.

Spannungsversorgung

AUS
Vorwarts/Stopp _ AUS | EIN AUS [ en
Beschleunigung/ AUS EIN AUS EIN
Verzdgerung unterbrechen
Frequenzsollwert
Ausgangsfrequenz
" Halten " THalten -

Abb. 6.67 Beschleunigung/Verzégerung unterbrechen

€ Erhohen und Verringern von Frequenzsollwerten
mittels Multifunktions-Digitaleingangen (UP/DOWN)

Mit den Befehlseingdngen UP und DOWN kénnen die Frequenzsollwerte erhoht und verringert werden.

Zur Nutzung dieser Funktion muss je einer der Parameter H1-01 bis H1-05 (Digitaleingangsklemme S3
bis S7) auf 10 (UP-Befehl) bzw. 11 (DOWN-Befehl) gesetzt sein. Achten Sie darauf, dass beide Befehle
einem Eingang zugewiesen werden. Die Nutzung dieser Befehle kann nur paarweise erfolgen. Andernfalls
wird der Alarm OPEO3 angezeigt.

Die folgende Tabelle zeigt die moglichen Kombinationen der Eingangssignale und das entsprechende
Verhalten des Frequenzumrichters.

Die Anderung der Ausgangsfrequenz hingt von den Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten ab. Achten Sie

Funktion Beschleunigung Verzbégerung Halten
UP-Befehl EIN AUS EIN AUS
DOWN-Befehl AUS EIN EIN AUS

darauf, dass b1-02 (Quelle des START-Befehls) auf 1 (Steuerklemme) eingestellt ist.

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Einstellwert Funktion U/f mit | Vektorrege- Vektorrege-
urf Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Rickfiihrung | Rickflihrung
10 UP-Befehl Ja Ja Ja Ja
11 DOWN-Befehl Ja Ja Ja Ja

B Sicherheitshinweise

Hinweise zur Einstellung

Wenn die Multifunktionseingénge S3 bis S7 wie folgt eingestellt werden, wird ein Bedienfehler OPEO3
(Klemmenprogrammierung) ausgegeben:

* Es wurde nur der UP- order nur der DOWN-Befehl programmiert.

» Es wurden gleichzeitig die Befehl UP und DOWN sowie ,,Beschleunigung/Verzégerung unterbrechen*
programmiert.
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Wichtige Hinweise

e Die durch die Befehle UP und DOWN ceingestellten Frequenzsollwerte werden durch die in den
Parametern d2-01 bis d2-03 eingestellten oberen und unteren Sollwertgrenzen begrenzt. Hierbei fungiert
der Frequenzsollwert von Klemme Al als untere Sollwertgrenze. Ist in d2-03 oder d2-03 eine untere
Sollwertgrenze eingestellt und wird gleichzeitig tiber die Klemme Al ein Frequenzsollwert eingegeben, so
dient der grofBere dieser beiden Werte als untere Sollwertgrenze.

* Wird der Frequenzsollwert mit Hilfe der Befehle UP und DOWN eingestellt und gleichzeitig ein START-
Befehl gegeben, so beschleunigt der Frequenzumrichter auf die in d2-02 eingestellte untere Sollwert-
grenze.

* bei Verwendung der Befehle UP und DOWN ist der Betrieb mit Festdrehzahlen deaktiviert.

» Ist d4-01 (Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert) auf 1 gesetzt, wird der mit den Befehlen UP und
DOWN ceingestellte Frequenzsollwert gespeichert und bleibt auch beim Ausschalten des Spannungsver-
sorgung erhalten. Wird die Spannungsversorgung wieder eingeschaltet und der START-Befehl gegeben,
beschleunigt der Motor auf den gespeicherten Frequenzsollwert. Um den gespeicherten Frequenzsollwert
zuriickzusetzen (d. h. auf 0 Hz), muss der UP- oder DOWN-Befehlseingang auf EIN gesetzt werden,
wihrend der START-Befehl AUS ist.

B Anschlussbeispiel und Zeitablaufdiagramm

Im Folgenden sehen Sie das Zeitablaufdiagramm und die Einstellungsbeispiele fiir den Fall, dass der
UP-Befehl dem Multifunktions-Digitaleingang S3 und der DOWN-Befehl dem Multifunktions-Digital-
eingang S4 zugeordnet ist.

Parameter Bezeichnung Einstellwert
H1-01 Multifunktions-Digitaleingang (Klemme S3) 10
H1-02 Multifunktions-Digitaleingang (Klemme S4) 11

Frequenzumrichter

Vorwarts/Stopp

R —’T) S1
Rickwarts/Stopp
S2

— I S3 UP-Befehl

— \/ )
/ S4 DOWN-Befehl

Bezugspotential
Digitaleingange

r SN

) A1 Frequenzsollwert-
Analogsignal 0 bis 10 V Untergrenze

N

T—\ AC
N/

V4

Abb. 6.68 Anschlussbeispiel bei Verwendung der Befehle UP und DOWN
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Ausgangsfrequenz

ODbErer Grenzwert (A2-01) [
Beschleunigung /
auf den unteren .
Grenzwert Gleiche
\ Frequenz
Unterer Grenzwert (d2.01) .......................................................... ——
Vorwarts/Stopp ON
ON | i pd ﬂ
UP-Befehl Riicksetzen des
ON | Frequenzsollwerts .
DOWN-Befehl |
ON | | .

Drehzahlubereinstimmung*

Spannungsversorgung J ON U ON

* Das Signal Drehzahlubereinstimmung ist auf EIN gesetzt, wenn der Motor bei aktivem
START-Befehl weder beschleunigt noch verzégert wird.

Abb. 6.69 Zeitablaufdiagramm fiir die Befehle UP und DOWN

€ Erhohen und Verringern eines analogen Frequenzsollwerts
um eine feste Frequenz (*-Drehzahl)

Die +-Drehzahlfunktion erhoht bzw. verringert einen analogen Frequenzsollwert um die in Parameter d4-02
eingestellte Frequenz.

Zur Nutzung dieser Funktion muss je einer der Parameter H1-01 bis H1-05 (Digitaleingangsklemme S3
bis S7) auf 1C (Frequenzsollwert erhéhen) bzw. 1D (Frequenzsollwert verringern) gesetzt sein. Achten Sie
darauf, dass beide Befehle je einem Eingang zugewiesen werden. Die Nutzung dieser Befehle kann nur
paarweise erfolgen. Andernfalls wird der Alarm OPEO3 angezeigt.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vr‘:ggr' Vr‘:ggr'
. Werksein- | bei lau- U/f mit g i
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung fend_em Uit Impulss (LL;]I:]% ILrlr:tg
Betrie 9e0er | Rick- | Rick-
fiilhrung | fithrung
d4-02 Erh6hung/Verringerung Frequenzsollwert (+Drehzahl) 10 % Nein A A A A
Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion U/f mit lung lung
U/if Impuls- ane mit
9eber | Rick- | Riick-
fuhrung | fihrung
1C Frequenzsollwert erh6hen Ja Ja Ja Ja
1D Frequenzsollwert verringern Ja Ja Ja Ja
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W Befehle ,,Frequenzsollwert erhohen® und ,,Frequenzsollwert verringern*

Die Zustinde der Digitaleingéinge und das zugehorige Verhalten des Sollwerts sind unten dargestellt.

Eingestellter Eingestellter
Frequenzsollwert Frequenzsollwert Frequenzsollwert Halten
+ d4-02 — d4-02
Eingangsklemme fiir Befehl EIN AUS EIN AUS
. Frequenzsollwert erhohen*
Eingangsklemme fiir Befehl
Frequenzsollwert verringern‘ AUS EIN EIN AUS

B Wichtige Hinweise

» Die Befehle ,,Frequenzsollwert erhdhen” und ,,Frequenzsollwert verringern® sind aktiviert, wenn der
Frequenzsollwert iiber 0 liegt und durch einen Analogeingang (A1 oder A2) bestimmt wird.

* Wenn der um d4-02 verringerte analoge Frequenzsollwert unter 0 liegt, wird der Frequenzsollwert auf 0
gesetzt.

* Wenn nur der Befehl ,,Frequenzsollwert erhhen oder nur der Befehl , Frequenzsollwert verringern fiir
eine Multifunktions-Eingangsklemme S3 bis S7 eingestellt wurde, wird der Bedienfehler OPE03
(Klemmenprogrammierung) ausgegeben.



€ Erfassen und Halten des analogen Frequenzsollwerts

Ist einer der Parameter H1-01 bis H1-05 (Funktion der Multifunktions-Digitaleingdnge S3 bis S7) auf 1E
(Erfassen und Halten des analogen Frequenzsollwerts) gesetzt, wird der analoge Frequenzsollwert ab 100 ms
nach Aktivieren dieses Eingangs gehalten; danach wird der Betrieb mit dieser Frequenz fortgesetzt.

Der 100 ms nach dem Aktivieren des Eingangs anliegende Analogwert wird als Frequenzsollwert verwendet.

ON ON ON

Erfassen/ : H | : —‘

HaIten-Befehl—,_ ! . ! i
100 & »:100 €4 100 ;

‘msec ‘msec ‘msec | ——

Analogeingang

L Frequenzsollwert

Abb. 6.70 Erfassen/Halten des analog eingestellten Frequenzsollwerts

B Zugehorige Parameter

Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion U/f mit lung lung
U/if Impuls- s
e ohne mit
9 Riick- | Riick-
fuhrung | fihrung
1E Erfassen/Halten des analogen Frequenzsollwerts Ja Ja Ja Ja

B Sicherheitshinweise

Beim Einstellen und Ausfiihren des Befehls , Erfassen/Halten des analogen Frequenzsollwerts® sind die
folgenden Sicherheitshinweise zu beachten.

Hinweise zur Einstellung

Die folgenden Befehle kdnnen nicht gemeinsam mit der Funktion ,,Erfassen/Halten des analogen Frequenz-
sollwerts“ eingesetzt werden. Andernfalls wird der Bedienfehler OPEO3 (Klemmenprogrammierung) aus-
gegeben.

» Beschleunigung/Verzégerung unterbrechen
¢ UP und DOWN

» Frequenzsollwert erhdhen/verringern

Wichtige Hinweise

* Zum Erfassen und Halten des analogen Frequenzsollwerts muss der Befehlseingang mindestens 100 ms
lang auf EIN gesetzt werden. Bei einer kiirzeren Signaldauer wird der Befehl nicht ausgefiihrt.

* Der gehaltene analoge Frequenzsollwert wird geldscht, wenn die Spannungsversorgung ausgeschaltet
wird.
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€ Umschalten der Befehlsquelle auf eine Kommunikations-Optionskarte
Die Quellen fiir Frequenzsollwert und START-Befehl konnen zwischen einer Kommunikations-Optionskarte

und den in bl-01 und b1-02 eingestellten Quellen umgeschaltet werden. Dazu muss einer der Parameter
H1-01 bis H1-05 (Digitaleingangsklemme S3 bis S7) auf 2 gesetzt werden.

Ist ein START-Befehl aktiv, wird die Umschaltung nicht akzeptiert.

B Zugehorige Parameter

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten

Einstellwert Eunktion U/f mit | Vektorrege- | Vektorrege-
U/t Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Ruckfiihrung | Rickfiihrung
5 Auswahl der Befehlsquelle: Optionskarte/Frequenzumrichter Ja Ja Ja Ja
(EIN: Frequenzumrichtereinstellungen in b1-01 und b1-02; AUS: Optionskarte)

B Hinweise zur Einstellung

Zur Nutzung der Funktion zur Umschaltung der Befehlsquelle miissen die folgenden Einstellungen
vorgenommen werden:

* b1-01 (Quelle des Frequenzsollwerts) muss auf einen anderen Wert als 3 (Optionskarte) gesetzt sein.
* b1-02 (Quelle des START-Befehls) muss auf einen anderen Wert als 3 (Optionskarte) gesetzt sein.

* Einer der beiden Parameter H1-01 oder H1-02 muss auf 2 gesetzt sein.

6 € Befehl fiir Vorwarts/Riickwartslauf mit Jog-Frequenz (FJOG/RJOG)

Uber die Befehle FJOG und RJOG kann der Frequenzumrichter mit dem Jog-Frequenzsollwert betrieben
I werden. Dazu geniigt es, die Eingangsklemme auf EIN bzw. AUS zu setzen. Bei Verwendung der Befehle
FJOG und RJOG eriibrigt sich die Eingabe des START-Befehls.

Zur Nutzung dieser Funktion muss einer der Parameter H1-01 bis H1-05 (Digitaleingangsklemme S3 bis S7)
auf 12 (FJOG-Befehl) bzw. 13 (RJOG-Befehl) gesetzt sein.

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | bei lau- Ulfmit | Vektorrege- | Vektorrege-
stellung fendem u/f Impuls- | lung ohne lung mit
Betrieb geber | Riickfiihrung | Riickfiihrung
d1-17 Jog-Frequenzsollwert 6,00 Hz Ja Q Q Q Q

Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Einstelbvert Eunktion U/f mit | Vektorrege- Vektorrege—
u/f Impuls- | lung ohne lung mit
geber | Ruckfiihrung | Rickfiihrung
12 FJOG-Befehl (EIN: Vorwirtslauf mit Jog-Frequenzsollwert d1-17) Ja Ja Ja Ja
13 RJOG-Befehl (EIN: Riickwiartslauf mit Jog-Frequenzsollwert d1-17) Ja Ja Ja Ja

B Wichtige Hinweise

* Die Jog-Frequenzsollwerte bei Verwendung der Befehle FJOG und RJOG haben Vorrang vor anderen
Frequenzsollwerten.

» Wenn sowohl der FJOG- als auch der RIOG-Befehl gleichzeitig mindestens 500 ms lang EIN sind, wird
der Frequenzumrichter gemaf3 der Einstellung in b1-03 (Auswahl des Stoppverfahrens) abgeschaltet.
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€ Stoppen des Frequenzumrichters bei Fehlern an externen Geraten
(externe Fehlerfunktion)

Die externe Fehlerfunktion aktiviert den Fehlerkontaktausgang und stoppt den Frequenzumrichterbetrieb. Mit
dieser Funktion kann der Frequenzumrichterbetrieb bei Ausféllen von Peripheriegeriten oder anderen Fehlern
gestoppt werden. Auf der digitalen Bedienkonsole wird ,,EFx* (Externer Fehler [Eingangsklemme Sx])
angezeigt. Das x in EFx steht fiir die Nummer der Klemme, an der das Signal fiir einen externen Fehler
anliegt. Wenn der Eingang eines Signals flir externen Fehler beispielsweise an Klemme S3 anliegt, wird
,,EF3*“ angezeigt.

Stellen Sie zur Verwendung der Funktion fiir externe Fehler in einem der Parameter H1-01 bis H1-05
(Funktionsauswahl fiir Digitaleingangsklemme S3 bis S7) einen der Werte 20 bis 2F ein.

Wihlen Sie den in H1-01 bis H1-05 einzustellenden Wert aus einer Kombination der folgenden drei
Bedingungen aus.

* Signaleingangspegel von Peripheriegeréten
» Erkennungsmethode fiir externe Fehler

* Betrieb nach Erkennung externer Fehler

Die folgende Tabelle zeigt den Zusammenhang zwischen den Kombinationen der Bedingungen und dem in
H1-0O0 eingestellten Wert.

I‘Eingan‘gspelge*l Methodg 2ur Flehlell'er’l'(ennung Betrieb wahrend erkannter Fehler
Einstell- (siehe Hinweis *1) (siehe Hinweis *2) _ _
| e | omer | Komsame | S Ve | A | noraus | L
Betriebs stand (Fehler) (Fehler) (Warnung)
20 Ja Ja Ja
21 Ja Ja Ja
22 Ja Ja Ja
23 Ja Ja Ja
24 Ja Ja Ja
25 Ja Ja Ja
26 Ja Ja Ja
27 Ja Ja Ja
28 Ja Ja Ja
29 Ja Ja Ja
2A Ja Ja Ja
2B Ja Ja Ja
2C Ja Ja Ja
2D Ja Ja Ja
2E Ja Ja Ja
2F Ja Ja Ja

* 1. Definiert den Eingangspegel, bei dem Fehler erkannt werden. (SchlieBerkontakt: externer Fehler bei EIN; Offnerkontakt: externer Fehler bei AUS).
* 2. Wihlen Sie als Erkennungsmethode fiir Fehler zwischen konstanter Erkennung oder Erkennung wéhrend des Betriebs.

Konstante Erkennung: Erkennung, solange Spannung am Frequenzumrichter anliegt.

Erkennung wiahrend des Betriebs: Die Erkennung erfolgt nur wihrend des Frequenzumrichterbetriebs.
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Ausgangsklemmenfunktionen

Den Multifunktions-Digitalausgdngen konnen mit Hilfe der Parameter H2-01 bis H2-03 (Funktionsauswahl

Klemme M1 bis M6) verschiedene Funktionen zugewiesen werden. Diese Funktionen werden nachstehend
erldutert.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
y ) Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung fend_em U | Impuls- Sre Jung mit
Betrieb geber Riick- Riick-
fuhrung | fihrung
H2-01 Funktionsauswahl fiir Klemme M1-M2 0 Nein A A A A
H2-02 Funktionsauswahl fiir Klemme M3-M4 1 Nein A A A A
H2-03 Funktionsauswahl fiir Klemme M5-M6 2 Nein A A A A

B, Wihrend des Betriebs* (Einstellung: 0) und ,,Wahrend des Betriebs 2* (Einstellung: 37)

»Wahrend des Betriebs“ (Einstellung: 0)

AUS START-Befehl auf AUS, keine Ausgangsspannung.

EIN START-Befehl auf EIN oder Spannung wird ausgegeben.

»Wahrend des Betriebs 2“ (Einstellung: 37)

AUS

Der Frequenzumrichter gibt keine Frequenz aus. (Endstufensperrung, DC-Bremsung oder gestoppt)

EIN Der Frequenzumrichter gibt eine Frequenz aus.

Diese Ausginge konnen zur Anzeige des Betriebszustands des Frequenzumrichters verwendet werden.

START-Befehl AUS EIN
Endstufensperrbefehl AUS EIN
Ausgangsfrequenz

,Wahrend des Betriebs 1“-Ausgang  AUS EIN

,Wahrend des Betriebs 2“-Ausgang AUS EIN

Abb. 6.71 Zeitablaufdiagramm fiir Ausgang ,Wahrend des Betriebs*

B Nulldrehzahl (Einstellung: 1)

AUS Die Ausgangsfrequenz ist hoher als das Nulldrehzahl-Niveau (b2-01).
EIN Die Ausgangsfrequenz ist niedriger als das Nulldrehzahl-Niveau (b2-01).
Ausgangsfrequenz Nulldrehzahl-Niveau (b2-01)
Nulldrehzahl-Ausgang AUS EIN

Abb. 6.72 Nulldrehzahl-Zeitablaufdiagramm
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B Frequenzumrichter betriebsbereit (Einstellung: 6)

Wenn ein Multifunktionsausgang mit dieser Funktion belegt wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn die
Initialisierung des Frequenzumrichters beim Einschalten fehlerfrei erfolgt ist.

B Wahrend Zwischenkreis-Unterspannung (Einstellung: 7)

Wenn ein Multifunktionsausgang mit dieser Funktion belegt wird, wird der Ausgang eingeschaltet, solange
eine Zwischenkreis-Unterspannung erkannt wird.

B Wahrend Endstufensperrung (Einstellung: 8)

Wenn Multifunktionsausgang mit dieser Funktion belegt wird, wird der Ausgang eingeschaltet, solange eine
Endstufensperrung des Frequenzumrichters vorliegt.

B Auswahl der Quelle fiir den Frequenzsollwert (Einstellung: 9)

Wenn ein Multifunktionsausgang mit dieser Funktion belegt wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn die
digitale Bedienkonsole als Quelle fiir den Frequenzsollwert ausgewahlt wird. Bei Auswahl jedes anderen
Frequenzsollwerts ist der Ausgang ausgeschaltet.

B START-Befehl-Auswahlstatus (Einstellung: A)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
die digitale Bedienkonsole als Quelle fiir den START-Befehl ausgewdhlt wird. Bei Auswahl jeder anderen
Quelle fiir den START-Befehl ist der Ausgang ausgeschaltet.

B Fehlerausgang (Einstellung: E)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
ein anderer Fehler als CPFO00 und CPFO1 auftritt. Bei geringfiigigen Fehlern wird der Ausgang nicht
geschaltet. (Fehlerliste siehe Seite 7-2.)

B Ausgang fiir geringfiigige Fehler (Einstellung: 10)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
ein geringfiigiger Fehler auftritt. (Alarmliste sieche Seite 7-11.)

B Fehlerriicksetzungsbefehl aktiviert (Einstellung: 11)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet,
solange an einem der Digitaleingéinge ein Fehlerriicksetzungsbefehl eingegeben wird.

B Wahrend des Riickwartsbetriebs (Einstellung: 1A)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, ist der Ausgang immer eingeschaltet,
wenn ein START-Befehl in Riickwértsrichtung aktiv ist. Auch wihrend DC-Bremsung, Bremsung und
Endstufensperrung ist der Kontakt eingeschaltet. Bei Eingang eines START-Befehls in Vorwirtsrichtung wird
der Kontakt ausgeschaltet.

B Wahrend Endstufensperrung 2 (Einstellung: 1B)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, ist der Ausgang ausgeschaltet, solange
an einem der Multifunktionseinginge ein Endstufensperrbefehl eingegeben wird.
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B Auswahl Motor 2 (Einstellung: 1C)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
Motor 2 ausgewdhlt ist.

B Wahrend des generatorischen Betriebs (Einstellung: 1D)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang bei generatorischem
Motorbetrieb eingeschaltet, also wenn Energie zuriick in den Frequenzumrichter gespeist wird.

B ,Waihrend des Betriebs 2 (Einstellung: 37)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
eine Frequenz ausgegeben wird. Der Ausgang ist wihrend Endstufensperre, DC-Bremsung und bei
anliegendem Stopp-Signal ausgeschaltet.

B Betriebsfreigabe (Einstellung: 38)

Wenn einem Multifunktionsausgang diese Funktion zugewiesen wird, wird der Ausgang eingeschaltet, wenn
der Betrieb des Frequenzumrichters freigegeben ist. Der Betrieb des Frequenzumrichters kann iiber einen
Multifunktions-Digitaleingang freigegeben oder gesperrt werden.
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Uberwachungsparameter

€ Verwendung der Multifunktions-Analogausgange

Dieser Abschnitt erliutert die Verwendung der internen analogen Uberwachungsausginge.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Weilesin- | - b2l U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Riick-
fihrung | fihrung
H4-01 Auswahl Uberwachung (Klemme FM) 2 Nein A A A A
H4-02 Verstirkung (Klemme FM) 100 % Ja Q Q Q Q
H4-03 Offset (Klemme FM) 0,0 % Ja A A A A
H4-04 Auswahl Uberwachung (Klemme AM) 3 Nein A A A A
H4-05 Verstirkung (Klemme AM) 50 % Ja Q Q Q Q
H4-06 Offset (Klemme AM) 0,0 % Ja A A A A
H4-07 Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 1 (FM) 0 Nein A A A A
H4-08 Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 2 (AM) 0 Nein A A A A

B Auswahl der liberwachten Analogsignale

Einige der Uberwachungsparameter der digitalen Bedienkonsole (U1-000) konnen iiber die Multifunktions-
Analogausgangsklemmen FM-AC und AM-AC ausgegeben werden. Eine Liste dieser Signale finden Sie auf
Seite 5-64, Statusanzeige-Parameter: Ul. Zur Ausgabe der entsprechenden Signale muss H4-01 bzw. H4-04
auf die Parameternummer der entsprechenden U1-Gruppe (der Teil OO von U1-0O0) gesetzt werden.

B Einstellen des Signalpegels

Die Ausgangskennlinien der Multifunktions-Analogausgangsklemmen FM-AC und AM-AC kdénnen mit Hilfe
der Verstarkungen und Offsets in den Parametern H4-02, H4-03, H4-05 und H4-06 eingestellt werden.

Mit der Verstarkung wird eingestellt, welche Spannung/welcher Strom bei 100 % des Signals ausgegeben
werden soll.

Der Offset bestimmt, welche Spannung/welcher Strom bei 0 % des Signals ausgegeben wird.

Spannung bzw. Strom der Ausgénge sind auf 10 V bzw. 20 mA beschrankt. Hohere Spannungen oder Strome
konnen nicht ausgegeben werden.
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Beispiele fiir Ausgangspegelanpassungen

Abb. 6.69 zeigt die Auswirkungen verschiedener Verstirkungs- und Offseteinstellungen anhand dreier
Beispiele.
Ausgangsspannung/-strom

Verstarkung: 170 %
Offset: 30 %
oV - — — — — XK — —
P - | Verstérkung: 100 %
. ¢ Offset: 0%
~
-~
-~ |
e
P |
~ -
3V/88mA ~
~
e | Verstarkung: 0%
g 4 | Offset: 100 %
~ - N
ov ! Uberwachtes Signal

100 % (z. B. Ausgangsfrequenz)

Abb. 6.73 Ausgangspegelanpassungen

B Umschaltung der Analogsignalpegel an den Uberwachungsausgingen

Manche iiberwachten Signale kénnen sowohl positive als auch negative Werte annechmen. Werden diese
Signale an einem Analogausgang ausgegeben, muss der Signalpegel auf -10 V bis +10 V eingestellt werden
(H4-07/08 = 1). Negative Werte werden dann als negative Spannungen (-10 V bis 0 V), positive Werte als
positive Spannungen (0 V bis +10 V) ausgegeben.

Informationen zu den Signalen mit negativem und positivem Wertebereich finden Sie auf Seite 5-64,
Statusanzeige-Parameter: Ul.

Beide Analogausgédnge konnen auch aus Stromausgénge (4 mA bis 20 mA) genutzt werden. Dazu miissen die
Parameter H4-07 bzw. H4-08 auf 2 gesetzt und zusétzlich der Jumper CN15 entsprechend gesetzt werden.
Detaillierte Informationen zu den Einstellungen des Jumpers finden Sie auf Seite 2-24, Jumperblock CN15
und DIP-Schalterblock S1.

€ Verwendung des Impulsausgangs

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- | bei lau- U/f mit | Vektorrege- Vektorrege-
stellung | fendem U/f | Impuls- lung ohne lung mit
Betrieb geber | Rickfiihrung | Rickfiihrung
H6-06 Impulsausgangsauswahl 2 Ja A A A A
H6-07 Impulsausgangsskalierung 1440 Hz Ja A A A A

B Auswahl der als Impulsfolge ausgegebenen Signale

Manche der Uberwachungsparameter der digitalen Bedienkonsole (U1-000) kénnen iiber den Impulsausgang
MP-AC ausgegeben werden. Eine Liste dieser Signale finden Sie auf Seite 5-64, Statusanzeige-
Parameter: Ul. Zur Ausgabe der entsprechenden Signale muss H4-06 auf die Parameternummer der entspre-
chenden Ul-Gruppe (der Teil OO von U1-0O0) gesetzt werden.

B Skalierung des Impulsausgangs

Zur Skalierung des Impulsausgangs wird in H6-07 eingestellt, welche Frequenz bei 100 % des iiberwachten
Signals ausgegeben werden soll.

Stellen Sie H6-06 auf 2 und H6-07 auf 0, um den Impulsausgang mit der Frequenz der Ausgangsphase U des
Frequenzumrichters zu synchronisieren.



B Wichtige Hinweise

An den Impulsausgang angeschlossene Peripheriegerdte miissen die in den folgenden Tabellen angegebenen
Bedingungen hinsichtlich Lastimpedanz und Signalstrom einhalten, da andernfalls die Gefahr einer
Funktionsstdrung oder Beschéddigung des Frequenzumrichters gegeben ist.

Spannungsversorgung (V)

Ausgangsspannung
(isoliert) Lastimpedanz
VRL (V)
min. +5V min. 1,5 kQ
min. +8 V min. 3,5 kQ
min. +10 V min. 10 kQ
Externe 12V DC +10 %,

15V DC £10 %

max. Strom

16 mA

MP Lastimpedanz

AC

Externe Spannungsversorgung

Lastimpedanz
MP

4— Signalstrom
(NPN-Ausgang)

AC
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Spezielle Funktionen

4 MEMOBUS-Kommunikation

Das MEMOBUS-Protokoll ermoglich die serielle Kommunikation mit Steuerungen (SPS) und vergleichbaren
Geriten.

B Konfiguration der MEMOBUS-Kommunikation

Die MEMOBUS-Kommunikation kann mit einem Master (SPS) und maximal 31 Slaves betrieben werden.
Die serielle Kommunikation zwischen Master und Slave wird in der Regel vom Master initiiert, und die
Slaves antworten.

Der Master kommuniziert immer mit nur einem Slave. Daher muss die Adresse der einzelnen Slaves vorher
eingestellt werden, damit der Master die serielle Kommunikation iiber diese Adresse abwickeln kann. Slaves,
die Befehle vom Master empfangen, fiihren die betreffende Funktion aus und senden eine Antwort an den

Master.
SPS
| ’

Frequenz- Frequenz- Frequenz-

umrichter umrichter umrichter
(C
)T

6 Abb. 6.74 Beispiel fur Verbindungen zwischen SPS und Frequenzumrichter

B Kommunikations-Spezifikationen
In der folgenden Tabelle sind die Spezifikationen der MEMOBUS-Kommunikation aufgefiihrt.

Beschreibung Spezifikationen
Schnittstelle RS-422, RS-485
Kommunikationszyklus Asynchron (Start-Stopp-Synchronisierung)
Baudrate: 1200, 2400, 4800, 9600 oder 19200 Bit/s
Datenlénge: 8 Bit(fest)
Kommunikationsparameter
Paritat: gerade, ungerade oder keine
Stoppbits: 1 Bit(fest)
Kommunikationsprotokoll MEMOBUS
Anzahl der anschlieBbaren Einheiten max. 31
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B MEMOBUS-Anschlussklemmen

Fiir die MEMOBUS-Kommunikation werden die folgenden Klemmen verwendet: S+, S-, R+ und R-. Nur am
letzten Frequenzumrichter (von der SPS aus gesehen) muss der Abschlusswiderstand eingeschaltet werden.
Stellen Sie dazu Schalter 1 des DIP-Schalterblocks S1 auf ON.

S+

O +
o ﬂ S1 P22
O / / Abschluss-

«— OFF / widerstand
OR_ /E [ <:>

Abschlusswiderstand (0,5 W, 110 Ohm)

RS-422A
oder RS-485

o)
AR
gy
N =

Abb. 6.75 Konfiguration der MEMOBUS-Anschlussklemmen Verbindung

\ 1. Kommunikationskabel miissen von den Hauptstromkreis- und anderen Verdrahtungs- und Netzkabeln
‘p - getrennt verlegt werden.
= 2. Verwenden Sie fiir die Kommunikationskabel abgeschirmte Kabel und geeignete abgeschirmte
WICHTIG Schellen.

3. Bei Verwendung der RS-485-Schnittstelle muss S+ extern mit R+ und S- extern mit R- verbunden
werden (siehe nachstehende Abbildung).

OO

B Kommunikation mit der SPS
Gehen Sie zur Kommunikation mit der SPS wie folgt vor.
1. Schalten Sie die Spannungsversorgung aus und schlieBen Sie das Kommunikationskabel zwischen SPS
und Frequenzumrichter an.
2. Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.
Stellen Sie mit der digitalen Bedienkonsole die erforderlichen Parameter (H5-01 bis H5-07) ein.

4. Schalten Sie die Spannungsversorgung solange aus, bis die Anzeige im Display der digitalen Bedien-
konsole erlischt.

Schalten Sie die Spannungsversorgung wieder ein.

6. Die Kommunikationsverbindung zur SPS kann jetzt genutzt werden.




B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

| Anderung Vektor- | Vektor-

Parameter-Nr. Bezeichnung Wi | - B Ew- U/fmit | regelung | rege-

stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit

Betrieb geber | Riick- | Riick-

fuhrung | fihrung
b1-01 Auswahl der Sollwertquelle 1 Nein Q Q Q Q
b1-02 Auswahl der START/STOPP-Quelle 1 Nein Q Q Q Q
H5-01 Adresse des seriellen Anschlusses IF * Nein A A A A
H5-02 Auswahl der Baudrate 3 Nein A A A A
H5-03 Auswahl der Kommunikationsparitét 0 Nein A A A A
H5-04 Auswahl des Betriebs bei Kommunikationsfehler 3 Nein A A A A
H5-05 Auswahl Kommunikationsfehler-Erkennung 1 Nein A A A A
H5-06 Sende-Wartezeit 5ms Nein A A A A
H5-07 RTS-Steuerung EIN/AUS 1 Nein A A A A

* Zum Deaktivieren der MEMOBUS-Kommunikation des Frequenzumrichters stellen Sie H5-01 auf 0.

Die MEMOBUS-Kommunikation ermdglicht unabhingig von den Einstellungen in b1-01 und b1-02 die
folgenden Funktionen:

+ Uberwachung des Betriebsstatus des Frequenzumrichters.
» Einstellen und Auslesen von Parametern.
» Zuriicksetzen von Fehlern.

 Eingabe von Multifunktionsbefehlen. (Die von der SPS gegebenen Multifunktionsbefehle werden mit den
iiber die Multifunktions-Eingangsklemmen S3 bis S7 gegebenen Befehle ODER-verkniipft.)

B Datenformat

Bei der MEMOBUS-Kommunikation sendet der Master Befehle an den Slave, und der Slave antwortet. Das

Sende- und Empfangsformat ist im Folgenden dargestellt; die Lange der Datenpakete hangt vom Inhalt des
Befehls ab.

Slave-Adresse

Funktionscode

Daten

Fehlerpriifung

Der Abstand zwischen den Datenpaketen muss die folgenden Bedingungen erfiillen:

SPS an Frequenzumrichter Frequenzumrichter an SPS SPS an Frequenzumrichter

-
>

Befehlsmeldung Antwortmeldung Befehlsmeldung

e o]
24 Bit Lange —T T_fEJ,”i}SE'@Qg 24 Bit Lénge—T L min. 5 ms

Abb. 6.76 Abstand zwischen Datenpaketen

Zeit (Sekunden)

Slave-Adresse

Stellen Sie die Adresse des Frequenzumrichters auf einen Wert zwischen 0 und 31 ein. Wird 0 eingestellt,
werden die Befehle von allen Slaves empfangen (siehe ,,Broadcasting® auf den folgenden Seiten).



Funktionscode

Uber den Funktionscode werden die Befechle definiert. Die drei mdglichen Funktionscodes sind in der
folgenden Tabelle dargestellt.

Befehlsmeldung Antwortmeldung
Funktionscode Funkii
hexadezimal) unktion . .
( Min. (Bytes) Max. (Bytes) Min. (Bytes) Max. (Bytes)
03H Speicherregisterinhalte lesen 8 8 7 37
08H Kommunikationstest 8 8 8 8
10H Mehrere Speicherregister schreiben 11 41 8 8
Daten

Die Daten setzen sich aus der Speicherregisteradresse (Testcode fiir Kommunikationstest) und dem Inhalt des
Registers zusammen. Die Datenlidnge hingt von den Details des jeweiligen Befehls ab.

Fehlerprifung
Kommunikationsfehler werden mittels eines Priifsummenverfahrens (CRC-16) erkannt.

Das Ergebnis der Priifsummenberechnung wird in einem 16-Bit-Datenwort gebildet, dessen Anfangswert
FFFFH ist. Mittels Exklusiv-Oder-Verkniipfungen (XOR) und Schiebeoperationen mit dem zu {ibertragenden
Datenpaket (Slave-Adresse, Funktionscode, Daten) und dem fest eingestellten Wert AOOIH wird dieser
Anfangswert manipuliert. Am Ende der Berechnung enthilt das Datenwort die Priifsumme.

Die einzelnen Berechnungsschritte sehen wie folgt aus:

Zu Beginn wird das fiir die Berechnung verwendetet 16-Bit-Datenwort auf FFFFH gesetzt.

Es folgt die XOR-Verkniipfung dieses Anfangswerts mit der Slave-Adresse.

Das Ergebnis wird solange nach rechts verschoben, bis das Ubertragsbit den Wert 1 hat.

Nun erfolgt eine XOR-Verkniipfung des Ergebnisse aus Schritt 3 mit dem festen Wert AOO1H.

A

Wenn insgesamt acht Verschiebungen durchgefiihrt wurden (jedes Mal, wenn das Ubertragsbit 1 ist, muss
eine erneute XOR-Verkniipfung wie in Schritt 4 durchgefiihrt werden), wird dieses Ergebnis mit dem
nichsten Datenpaket (8 Bit des Funktionscodes) XOR-verkniipft. Dieses Ergebnis wird ebenfalls achtmal
verschoben und gegebenenfalls wieder mit dem festen Wert AOO1H XOR-verkniipft.

6. Diese Schritte werden immer weiter durchgefiihrt (zuerst immer das hherwertige, dann das niederwertige
Byte), bis alle Daten verarbeitet sind.

7. Das Ergebnis aus diesen Berechnungen ist die 16-Bit-Priifsumme.




Das folgende Beispiel dient zur Illustration der Priifsummenberechnung. Es zeigt die Berechnung eines
CRC-16-Codes mit der Slave-Adresse 02H (0000 0010) und dem Funktionscode 03H (0000 0011). Der resul-
tierende CRC-16-Code ist D1H fiir das niederwertige Byte und 40H fiir das hoherwertige Byte. Normaler-
weise folgen dem Funktionscode noch weitere Daten, die in diesem Kurzbeispiel aber nicht berechnet werden.

Berechnung | Ubertrag | Beschreibung
1111 1111 1111 1111 Anfangswert

0000 0010 | Adresse
1111 1111 1111 1101 XOR-Ergebnis
0111 1111 1111 1110 1 Verschiebung 1

1010 0000 0000 0001

1101 1111 1111 1111 XOR-Ergebnis
0110 1111 1111 1111 1 Verschiebung 2
1010 0000 0000 0001

1100 1111 1111 1110 XOR-Ergebnis
01100111 1111 1111 0 Verschiebung 3
0011 0011 1111 1111 1 Verschiebung 4

1010 0000 0000 0001

1001 0011 1111 1110 XOR-Ergebnis
0100 1001 1111 1111 0 Verschiebung 5
00100100 1111 1111 1 Verschiebung 6
1010 0000 0000 0001
1000 0100 1111 1110 XOR-Ergebnis
0100 0010 0111 1111 0 Verschiebung 7
0010 0001 0011 1111 1 Verschiebung 8
1010 0000 0000 0001
1000 0001 0011 1110 XOR-Ergebnis
| 0000 0011 | Funktionscode
1000 0001 0011 1101 XOR-Ergebnis
6 0100 0000 1001 1110 1 Verschiebung 1

_ 1010 0000 0000 0001

1110 0000 1001 1111 XOR-Ergebnis
0111 0000 0100 1111 1 Verschiebung 2
1010 0000 0000 0001

1101 0000 0100 1110 XOR-Ergebnis
0110 1000 0010 0111 1] Verschiebung 3
0011 0100 0001 0011 1 Verschiebung 4
1010 0000 0000 0001

1001 0100 0001 0010 XOR-Ergebnis
0100 1010 0000 1001 0 Verschiebung 5
0010 0101 0000 0100 1 Verschiebung 6

1010 0000 0000 0001

1000 0101 0000 0101 XOR-Ergebnis
0100 0010 1000 0010 1 Verschiebung 7
1010 0000 0000 0001

1110 0010 1000 0011 XOR-Ergebnis
0111 0001 0100 0001 1 Verschiebung 8
1010 0000 0000 0001

1101 0001 0100 0000 XOR-Ergebnis

DIH 40H CRC-16-Priifsumme

Hoher- Nieder-
wertiges  wertiges
Byte Byte
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W Beispiel fiir eine MEMOBUS-Meldung
Nachstehend wird ein Beispiel fiir MEMOBUS-Befehls-/Antwortmeldungen gezeigt.

Auslesen von Speicherregisterinhalten des Frequenzumrichters
Maximal kdnnen 16 Speicherregister des Frequenzumrichters auf einmal ausgelesen werden.

Das Datenpaket muss unter anderem die Adresse des Speicherregisters, bei dem mit dem Auslesen begonnen
werden soll, und die Anzahl der auszulesenden Register enthalten. Die Antwortmeldung enthilt dann den
Inhalt des ersten Registers und der darauf folgenden Register.

Der Inhalt der Speicherregister wird in hoherwertige und niederwertige Bytes (8 Bits) unterteilt.

Die nachstehenden Beispiele illustrieren das Auslesen von Statusregistern, Details zu Fehlern,
Frequenzsollwerten usw. aus dem Frequenzumrichter mit der Slave-Adresse 2.

Befehlsmeldung Antwortmeldung (bei normalem Betrieb) Antwortmeldung (bei Fehler)
Slave-Adresse 02H Slave-Adresse 02H Slave-Adresse 02H
Funktionscode 03H Funktionscode 03H Funktionscode 83H

Hoherwerti- 00H Datenmenge 08H Fehlercode 03H
ges Byte
Startadresse - - - - - -
Niederwerti- 20H Hoherwerti- 00H Hoherwerti- FlU
ges Byte 1. Speicher- | 808 Byte CRC-16- ges Byte
Hoherwerti- 00H register Niederwerti- 65H Prifsumme | Njederwerti- 31H
ges Byte ges Byte ges Byte
Datenmenge 5 .
Niederwerti- Hoherwerti-
ges Byte 04H Nichstes ges Byte 00H
Speicher-
Hoherwerti- 45H register Niederwerti- 00H
CRC-16- ges Byte ges Byte
Priifsumme [ '\jjederwerti- Hoherwerti-
ges Byte FOH Nichstes ges Byte 00H
Speicher-
register Niederwerti- 00H
ges Byte
Hoherwerti-
Nichstes ges Byte 01H
Speicher-
register Niederwerti- FaH
ges Byte
Hoherwerti- AFH
CRC-16- ges Byte
Prifsumme | Njederwerti- O
ges Byte

Kommunikationstest

Der Kommunikationstest gibt Befehlsmeldungen direkt als Antwort zuriick, ohne den Inhalt zu dndern, um die
Kommunikation zwischen Master und Slave zu iiberpriifen. Es konnen benutzerdefinierte Testcodes und
Datenwerte festgelegt werden.

Das folgende Beispiel zeigt die Durchfiihrung eines Kommunikationstests mit Slave Nr. 1.

Befehlsmeldung Antwortmeldung (bei normalem Betrieb) Antwortmeldung (bei Fehler)
Slave-Adresse 01H Slave-Adresse 01H Slave-Adresse 01H
Funktionscode 08H Funktionscode 08H Funktionscode 89H

Hoherwerti- | 5 Hoherwerti- | 55 Fehlercode 01H
ges Byte ges Byte
Testcode - - Testcode - - — -
Niederwerti- 00H Niederwerti- 00H. Hoherwerti- 36H
ges Byte ges Byte CRC-16- ges Byte
— - - - Priifsumme i i-
Hoherwerti ASH Hoherwerti: ASH Niederwerti S0H
ges Byte ges Byte ges Byte
Daten - - Daten - -
Niederwerti- 37H Niederwerti- 370
ges Byte ges Byte
Hoherwerti- DAH Hoherwerti- DAH
CRC-16- ges Byte CRC-16- ges Byte
Priifsumme [ Njjederwerti- Priifsumme | Njjederwerti-
8DH 8DH
ges Byte ges Byte
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Schreiben in mehrere Speicherregister

Das Schreiben in Speicherregister des Frequenzumrichters funktioniert dhnlich wie das Auslesen, d. h. in der
Befehlsmeldung werden die Adresse des ersten Registers und die Anzahl der Register angegeben.

Anschliefend folgen die zu schreibenden Daten, beginnend mit dem hdherwertigen und dann dem
niederwertigen Byte des ersten Registers. Die weiteren Daten miissen in der Reihenfolge der Register

angeordnet sein.

Das nachstehende Beispiel zeigt eine Befehlsmeldung, mit der dem Frequenzumrichter mit der Slave-Adresse

01H der START-Befehl mit einem Frequenzsollwert von 60 Hz gegeben wird.

Befehlsmeldung

Antwortmeldung (bei normalem Betrieb)

Antwortmeldung (bei Fehler)

Slave-Adresse 01H Slave-Adresse 01H Slave-Adresse 01H
Funktionscode 10H Funktionscode 10H Funktionscode 90H
Hoherwerti- | 5 Hoherwerti- | 5 Fehlercode 02H
ges Byte ges Byte
Startadresse - - Startadresse - - - -
Niederwerti- 01H Niederwerti- 01H Hoherwerti- CDH
ges Byte ges Byte CRC-16- ges Byte
Héherwerti- Héherwerti- Priifsumme | Njederwerti-
ges Byte 00H ges Byte 00H ges Byte CIH
Datenmenge - - Datenmenge - -
Niederwerti- 02H Niederwerti- 02H
ges Byte ges Byte
Anzahl Datenbytes 04H Hoherwerti- 10H
CRC-16- ges Byte
Héoherwerti- Prifsumme | Njederwerti-
B 00H B 08H
Fiihrende ges Byte ges Byte
Daten Niederwerti- 0lH
ges Byte
Hoherwerti-
02H
Folgende ges Byte
Daten ; i
Niederwerti 58H * Anzahl Datenbytes = 2 x Datenmenge
ges Byte
Hoherwerti-
63H
CRC-16- ges Byte
Priifsumme [ Njederwerti- 391
ges Byte
N rA
?w
P4 Fiir ,,Anzahl Datenbytes“ muss der doppelte Wert der ,,Datenmenge‘ gesendet werden.
WICHTIG




B Datentabellen

Die Datentabellen sind nachfolgend aufgefiihrt. Es existieren folgende Typen von Daten: Sollwertdaten,
Uberwachungsdaten und Broadcast-Daten.

Sollwertdaten

Die Sollwertdatentabelle ist nachstehend aufgefiihrt. Sollwertdaten konnen geschrieben und ausgelesen, nicht
aber fiir Uberwachungsfunktionen genutzt werden

Registeradresse Inhalt
0000H Reserviert
START- und Eingabebefehle
Bit 0 Start vorwarts
Bit 1 Start riickwirts
Bit 2 Externer Fehler
Bit3 Riicksetzbefehl
Bit4 ComNet
0001H Bit5 ComCtrl
Bit 6 Multifunktions-Eingangsbefehl 3
Bit7 Multifunktions-Eingangsbefehl 4
Bit 8 Multifunktions-Eingangsbefehl 5
Bit9 Multifunktions-Eingangsbefehl 6
Bit A Multifunktions-Eingangsbefehl 7
Bits B bis F Nicht verwendet
0002H Frequenzsollwert (Einheit entsprechend Parameter 01-03)
0003H bis 0005H Nicht verwendet
0006H PID-Sollwert
0007H Einstellung fiir Analogausgang 1 (-11 V/-726 bis 11 V/726) — 10 V = 660
0008H Einstellung fiir Analogausgang 2 (-11 V/-726 bis 11 V/726) — 10 V = 660
Multifunktionsrelais-Einstellung
Bit 0 Multifunktionsrelais 1 (Klemmenpaar M1-M2) 1: EIN, 0: AUS
Bit 1 Multifunktionsrelais 2 (Klemmenpaar M3-M4) 1: EIN, 0: AUS
Bit2 Multifunktionsrelais 3 (Klemmenpaar M5-M6) 1: EIN, 0: AUS
0009H Bits 3 bis 5 Nicht verwendet
Bit6 Aktivierung des Fehlerrelais (Klemme MA-MC) iiber Bit 7 einstellen 1: EIN, 0: AUS
Bit7 Fehlerrelais (Klemme MA-MC) 1: EIN, 0: AUS
Bits 8 bis F Nicht verwendet
000AH bis 000EH | Nicht verwendet
Sollwertwahl-Einstellungen
Bit0 Nicht verwendet
Bit 1 Eingabe PID-Sollwert 1: Aktiviert, 0: Deaktiviert
Bits 3 bis B Nicht verwendet
000FH
C Klemme S5 als Broadcast-Eingang nutzen 1: Aktiviert, 0: Deaktiviert
D Klemme S6 als Broadcast-Eingang nutzen 1: Aktiviert, 0: Deaktiviert
E Klemme S7 als Broadcast-Eingang nutzen 1: Aktiviert, 0: Deaktiviert
F Nicht verwendet

Hinweis: In nicht verwendete Bits darf nur 0 geschrieben werden. Reservierte Register diirfen nicht beschrieben werden.
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Uberwachungsdaten

Die folgende Tabelle enthilt die Uberwachungsdaten. Uberwachungsdaten kénnen nur ausgelesen werden.

Registeradresse Inhalt
Status des Frequenzumrichters
Bit0 In Betrieb
Bit 1 Nulldrehzahl
Bit2 Rickwirtslauf
Bit3 Riicksetzsignal aktiv
0010H
Bit 4 Drehzahliibereinstimmung
Bit5 Frequenzumrichter bereit
Bit6 Geringfiigiger Fehler
Bit7 Schwerwiegender Fehler
Bits 8 bis F Nicht verwendet
Status der Bedienkonsole
Bit 0 OPE-Alarm
Bit 1 Fehler
0011H
Bit2 Programmierbetriebsart
Bits 3,4 00: Anschluss von JVOP-160, 01: JVOP-161 angeschlossen, 11: PC angeschlossen
Bits 5 bis F Nicht verwendet
0012H OPE-Fehlernummer
0013H Nicht verwendet
Fehlerinhalt 1
Bit 0 PUF (Zwischenkreissicherung durchgebrannt)
Bit 1 UVl
Bit2 uv2
Bit 3 Uv3
Bit 4 Nicht verwendet
Bit 5 GF (Erdschluss)
6 Bit 6 OC (Uberstrom)
_ 0014H Bit7 OV (Zwischenkreisiiberspannung)
Bit 8 OH (Frequenzumrichter-Uberhitzungsvorwarnung)
Bit 9 OH1 (Frequenzumrichteriiberhitzung)
Bit A OL1 (Motoriiberlastung)
BitB OL2 (Frequenzumrichteriiberlastung)
BitC OL3 (Drehmomentiiberschreitung 1)
Bit D OL4 (Drehmomentiiberschreitung 2)
BitE RR (Bremstransistorfehler)
Bit F RH (Interner Bremswiderstand tiberhitzt)
Fehlerinhalt 2
Bit0 EF3 (Externer Fehler an Klemme S3)
Bit 1 EF4 (Externer Fehler an Klemme S4)
Bit 2 EFS5 (Externer Fehler an Klemme S5)
Bit 3 EF6 (Externer Fehler an Klemme S6)
Bit 4 EF7 (Externer Fehler an Klemme S7)
Bit 5 Nicht verwendet
0015H Bit6 Nicht verwendet
Bit 7 OS (Drehzahliiberschreitung)
Bit 8 DEV (Drehzahlabweichung)
Bit9 PGO (Impulsgebersignalausfall)
Bit A PF (Eingangsphasenausfall)
Bit B LF (Ausgangsphasenunterbrechung)
BitC OH3 (Motoriiberhitzungsvorwarnung, Thermistor am Analogeingang)
Bit D OPR (Digitale Bedienkonsole getrennt)
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Registeradresse

Inhalt

BitE ERR
0015H
BitF OH4 (Motoriiberhitzung, Thermistor am Analogeingang)
Fehlerinhalt 3
Bit 0 CE (MEMOBUS-Kommunikationsfehler)
Bit 1 BUS (Bus-Options-Kommunikationsfehler)
Bits 2 und 3 Nicht verwendet
Bit 4 CF (Steuerungsfehler)
Bit 5 Nicht verwendet
0016H
Bit6 EF0 (Externes Fehlersignal von der Optionskarte)
Bit7 FBL (Ausfall der PID-Riickfiihrung)
Bit 8 UL3 (Drehmomentunterschreitung 1)
Bit9 UL4 (Drehmomentunterschreitung 2)
Bit A OL7 (Uberlastung bei Bremsen mit hohem Schlupf)
Bits B bis F Nicht verwendet
CPF Fehlerinhalt 1
Bits 0/1 Nicht verwendet
Bit2 CPF02
Bit 3 CPF03
0017H
Bit 4 Nicht verwendet
Bit 5 CPF05
Bit 6 CPF06
Bits 7 bis F Nicht verwendet
CPF Fehlerinhalt 2
Bit 0 CPF20
Bit 1 CPF21
0018H
Bit 2 CPF22
Bit 3 CPF23
Bits 4 bis F Nicht verwendet
Alarmdetails 1
Bit0 UV (Zwischenkreis-Unterspannung)
Bit 1 OV (Zwischenkreis-Uberspannung)
Bit2 OH (Frequenzumrichter-Uberhitzungsvorwarnung)
Bit3 OH2 (Frequenzumrichter-Uberhitzungsalarm iiber Digitaleingang)
Bit4 OL3 (Drehmomentiiberschreitung 1)
Bit 5 OL4 (Drehmomentiiberschreitung 2)
Bit 6 EF (Vorwirts- und Riickwirtsstartbefehl gleichzeitig gegeben)
0019H Bit7 BB (Endstufensperre aktiv)
Bit 8 EF3 (Externer Alarm an Klemme S3)
Bit9 EF4 (Externer Fehler an Klemme S4)
Bit A EFS5 (Externer Fehler an Klemme S5)
BitB EF6 (Externer Fehler an Klemme S6)
BitC EF7 (Externer Fehler an Klemme S7)
Bits D und E Nicht verwendet
Bit F OS (Uberdrehzahlalarm)
Alarmdetails 2
Bit0 Nicht verwendet
Bit 1 DEV (Drehzahlabweichung)
Bit 2 PGO (Impulsgebersignalausfall)
001AH Bit 3 OPR (Digitale Bedienkonsole getrennt)
Bit4 CE (MEMOBUS-Kommunikationsfehler)
Bit 5 CALL (Kommunikation auf Standby)
Bit 6 OL1 (Motoriiberlastung)
Bit 7 OL2 (Frequenzumrichteriiberlastung)
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Registeradresse

Inhalt

Bits 8 bis A Nicht verwendet
Bit B FBL (Ausfall der PID-Riickfiihrung)
Bit C CALL (Kommunikation auf Standby)
001AH
Bit D UL3 (Drehmomentunterschreitung 1)
BitE UL4 (Drehmomentunterschreitung 2)
BitF Nicht verwendet
Alarmdetails 3
Bit 0 Nicht verwendet
001BH
Bit 1 OH3 (Motoriiberhitzungsvorwarnung)
Bits 2 bis F Nicht verwendet
Status des Frequenzumrichters
Bit 0 Vorwirtslauf
Bit 1 Riickwirtslauf
Bit 2 Frequenzumrichteranlauf beendet 1: Beendet, 2: Nicht beendet
Bit 3 Fehler
0020H
Bit4 Dateneinstellungsfehler
Bit5 Multifunktions-Relais 1 (Klemmen M1-M2) 1: EIN, 0: AUS
Bit 6 Multifunktions-Relais 2 (Klemmen M3-M4) 1: EIN, 0: AUS
Bit 7 Multifunktions-Relais 3 (Klemmen M5-M6) 1: EIN, 0: AUS
Bits 8 bis F Nicht verwendet
Fehlerdetails
Bit 0 Uberstrom (OC), Erdschluss (GF)
Bit 1 Hauptstromkreis-Uberspannung (OV)
Bit2 Frequenzumrichteriiberlastung (OL2)
Bit3 Frequenzumrichteriiberhitzung (OH1, OH2)
Bit 4 Uberhitzung von eingebautem Bremswiderstand/Bremstransistor (rr, rH)
Bit 5 Zwischenkreissicherung durchgebrannt (PUF)
Bit6 Ausfall der PID-Riickfiithrung (FbL)
0021H Bit7 Externer Fehler (EF, EFO)
Bit 8 Steuerplatinenfehler (CPF)
Bit9 Motoriiberlastung (OL1) oder Drehmomentiiberschreitung 1 (OL3)
Bit A Impulsgeber-Signalausfall (PGO), Uberdrehzahl (OS), Drehzahlabweichung (DEV)
Bit B Unterspannung Netzeinspeisung (UV) erkannt
Bit C Unterspapnung Netzeinspeisung (UVl),} Fehler in Steuefrspannungsversorgung (UV2),
Fehler bei der Schutzschaltung gegen Einschaltstromspitzen (UV3), Spannungsausfall
Bit D Ausgangsphasenausfall (LF)
BitE MEMOBUS-Kommunikationsfehler (CE)
Bit F Digitale Bedienkonsole getrennt (OPR)
Data-Link-Status
Bit 0 Daten werden geschrieben
Bit 1 Nicht verwendet
0022H Bit 2 Nicht verwendet
Bit 3 Fehler bei oberem und unterem Grenzwert
Bit 4 Datenintegritétsfehler
Bits 5 bis F Nicht verwendet
0023H Frequenzsollwert Uberwachung von U1-01
0024H Ausgangsfrequenz Uberwachung von U1-02
0025H Ausgangsspannung (U1-06)
0026H Ausgangsstrom U1-03
0027H Ausgangsleistung U1-08
0028H Drehmomentsollwert | U1-09
0029H Nicht verwendet
002AH Nicht verwendet




Registeradresse Inhalt

Steuerklemmen-Eingangsstatus

Bit0 Eingangsklemme S1 1: EIN, 0: AUS

Bit 1 Eingangsklemme S2 1: EIN, 0: AUS

Bit2 Multifunktions-Eingangsklemme S3 1: EIN, 0: AUS
002BH Bit3 Multifunktions-Eingangsklemme S4 1: EIN, 0: AUS

Bit4 Multifunktions-Eingangsklemme S5 1: EIN, 0: AUS

Bit5 Multifunktions-Eingangsklemme S6 1: EIN, 0: AUS

Bit6 Multifunktions-Eingangsklemme S7 1: EIN, 0: AUS

Bits 7 bis F Nicht verwendet

Status des Frequenzumrichters

Bit0 Betrieb 1: In Betrieb
Bit 1 Nulldrehzahl 1: Nulldrehzahl
Bit 2 Frequenziibereinstimmung 1: Ubereinstimmung
Bit3 Vergleichsfrequenziibereinstimmung 1: Ubereinstimmung
Bit 4 Frequenzerkennung 1 1: Ausgangsfrequenz < L4-01
Bit5 Frequenzerkennung 2 1: Ausgangsfrequenz > L4-01
Bit 6 Frequenzumrichter betriebsbereit 1: Betriebsbereit

002CH Bit7 Unterspannungserkennung 1: Erkannt
Bit 8 Endstufensperre 1: Frequenzumrichterausgiange gesperrt
Bit9 Quelle fiir Frequenzsollwert 1: Nicht iiber Kommunikation, 0: Kommunikationsoptionskarte
Bit A Quelle fir START-Befehl 1: Nicht iiber Kommunikation, 0: Kommunikationsoptionskarte
BitB Drehmoment-Uberschreitungserkennung 1: Erkannt
BitC Frequenzsollwertverlust 1: Signalverlust
BitD Neustart aktiviert 1: Neustart
BitE Fehler (inkl. Zeitiiberschreitung bei MEMOBUS-Kommunikation) 1: Fehler aufgetreten
Bit F Zeitiiberschreitung bei MEMOBUS-Kommunikation 1: Zeitiiberschreitung

Status der Multifunktions-Kontaktausgénge

Bit0 Multifunktions-Relais 1 (Klemmen M1-M2) 1: EIN, 0: AUS

002DH Bit 1 Multifunktions-Relais 2 (Klemmen M3-M4) 1: EIN, 0: AUS
Bit 2 Multifunktions-Relais 3 (Klemmen M5-M6) 1: EIN, 0: AUS

Bits 3 bis F Nicht verwendet
002EH bis 0030H Nicht verwendet
0031H Zwischenkreisspannung
0032H bis 0037H Nicht verwendet

0038H PID-Riickfithrung (Max. Ausgangsfrequenz = 100 %; Auflosung 0,1 %, ohne Vorzeichen)

0039H PID-Eingang (Max. Ausgangsfrequenz = 100 %; Auflésung 0,1 %; mit Vorzeichen)

003AH PID-Ausgang (Max. Ausgangsfrequenz = 100 %; Auflosung 0,1 %; mit Vorzeichen)

003BH CPU-Softwarenummer

003CH Flash-Softwarenummer

Kommunikationsfehlerdetails

Bit0 CRC-Fehler

Bit 1 Ungiiltige Datenlénge

Bit 2 Nicht verwendet
003DH Bit 3 Parititsfehler

Bit4 Uberlauffehler

Bit5 Framing-Fehler

Bit 6 Zeitiiberschreitung

Bits 7 bis F Nicht verwendet

003EH Leistungseinstellung (kVA)
003FH Regelverfahren

Hinweis: Details zu Kommunikationsfehlern werden so lange gespeichert, bis ein Befehl zur Fehlerriicksetzung eingegeben wird (eine Riicksetzung kann
auch wihrend des Betriebs vorgenommen werden).
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Broadcast-Daten

Mittels Broadcast-Daten konnen Befehle an alle Slaves gleichzeitig gesendet werden. Dazu muss die Slave-
Adresse in der Befehlsmeldung auf 00H gesetzt werden. Damit empfangen alle Slaves die Befehlsmeldung.
Die Slaves geben keine Antwortmeldung.

Die folgende Tabelle enthélt die moglichen Broadcast-Daten. Diese kdnnen auch geschrieben werden.

Registeradresse Inhalt

Betriebssignal

Bit 0 Start vorwiirts

Bit 1 Start riickwérts

Bits 2 und 3 Nicht verwendet

Bit 4 Externer Fehler 1

0001H Bit5 Fehlerriicksetzung 1

Bits 6 bis B Nicht verwendet

Bit C *1 Eingabe an Multifunktions-Digitaleingangsklemme S5
Bit D *1 Eingabe an Multifunktions-Digitaleingangsklemme S6
Bit E *1 Eingabe an Multifunktions-Digitaleingangsklemme S7
BitF Nicht verwendet.
0002H Frequenzsollwert

Hinweis: Fiir Signale, die in der obigen Tabelle nicht aufgefiihrt sind, verwenden die Frequenzumrichter den jeweils lokal eingestellten oder eingegebenen
Wert.

* Eine Anderung dieser Bits auf 1 wird nur akzeptiert, wenn die Bits C, D und/oder E des Registers 000FH (Sollwertdaten) des Frequenzumrichters auf 1
gesetzt sind und dadurch die Eingénge S5, S6 und/oder S7 aktiviert sind.

B Fehlercodes des Frequenzumrichters

Die Parameter fiir Fehleranalyse (U2-00) und Fehlerhistorie (U3-00) ermdglichen das Auslesen von
Details zu aktuellen und fritheren Fehlern mittels MEMOBUS-Kommunikation. In der nachstehende Tabelle
sind die einzelnen Fehlercodes aufgefiihrt.

Fehlercode| Fehlerbeschreibung [Fehlercode| Fehlerbeschreibung [Fehlercode| Fehlerbeschreibung
. 01H PUF 13H EF5 28H FBL
02H UVl 14H EF6 29H UL3
03H uv2 15H EF7 2AH UL4
04H uv3 18H (ON) 2BH OL7
06H GF 19H DEV 83H CPF02
07H oC 1AH PGO 84H CPF03
08H ov 1BH PF 85H CPF04
09H OH 1CH LF 86H CPF05
0AH OH1 1DH OH3 87H CPF06
0BH OL1 1EH OPR 88H CPF07
0CH OL2 1FH ERR 89H CPFO08
ODH OL3 20H OH4 8AH CPF09
0EH OL4 21H CE 8BH CPF10
OFH RR 22H BUS 91H CPF20
10H RH 25H CF 92H CPF21
11H EF3 26H SVE 93H CPF22
12H EF4 27H EFO0 94H CPF23

Detaillierte Beschreibungen zu den Fehlern sowie Abhilfemainahmen finden Sie ab Seite 7-2,
Fehlererkennung.



B ENTER-Befehl

Wenn Parameter von der SPS mittels MEMOBUS-Kommunikation in den Frequenzumrichter geschrieben
werden, werden sie voriibergehend im Parameterdatenbereich des Frequenzumrichters gespeichert. Zur
Aktivierung dieser Parameter muss der ENTER-Befehl gegeben werden.

Es gibt zwei Arten von ENTER-Befehlen:

+ ENTER-Befehle, die Parameterdaten im RAM aktivieren (diese Anderungen gehen nach Ausschalten der
Versorgungsspannung verloren).

* ENTER-Befehle, die Daten in das EEPROM (nicht-fliichtiger Speicher) des Frequenzumrichters schreiben
und gleichzeitig die Daten im RAM aktivieren.

Die folgende Tabelle zeigt die ENTER-Befehlsdaten. ENTER-Befehlsdaten konnen nur geschrieben werden.
Der ENTER-Befehl wird aktiviert, indem in das Register 0900H oder 0901H eine 0 geschrieben wird.

Registeradresse Inhalt
0900H Parameterdaten in den EEPROM schreiben, RAM aktualisieren
0910H Parameterdaten nicht in den EEPROM schreiben, nur RAM aktualisieren

schreibt (0900H), sollte daher nicht zu héufig verwendet werden.
Die Register fiir die ENTER-Befehle konnen nur beschrieben werden. Wird versucht, aus diesen Registern
zu lesen, wird die Registeradresse ungiiltig (Fehlercode 02H).

* Beim Senden von Sollwert- oder Broadcast-Daten ist kein ENTER-Befehl erforderlich.

Q * In den EEPROM kann bis zu 100.000 Mal geschrieben werden. Der ENTER-Befehl, der in den EEPROM

HINWEIS

B Fehlercodes
Die folgende Tabelle enthélt die moglichen Fehlercodes fiir die MEMOBUS-Kommunikation.

Fehlercode Inhalt
01H Funktionscodefehler
Die Befehlsmeldung enthielt einen anderen Funktionscode als 03H, 08H oder 10H. 6
Ungiiltige Registernummer
02H » Das Register, auf das zugegriffen werden soll, existiert nicht.
* Bei Broadcast-Daten wurde ein anderes Startregister als 0001H oder 0002H angegeben.
Ungiiltige Datenmenge
03H » Die Anzahl der zu lesenden oder zu schreibenden Datenworte liegt aullerhalb des Bereichs von 1 bis 16.
* Im Schreibmodus betragt die Anzahl der Datenbytes im Befehl nicht ,,Anzahl der Datenpakete
(Datenmenge) x 2.
Dateneinstellungsfehler
21H * Beim Senden von Steuerdaten bzw. beim Schreiben von Parametern wurde ein Grenzwert leicht iiber-
oder unterschritten.
* Es wurde versucht, ungiiltige Parametereinstellungen zu schreiben.
Schreibmodusfehler
» Es wurde versucht, wihrend des Betriebs Parameter in den Frequenzumrichter zu schreiben.
2H * Es wird versucht, wiahrend des Betriebs iiber ENTER-Befehle Parameterdnderungen zu aktivieren.
* Es wurde versucht, andere Parameter als A1-00 bis A1-05, E1-03 oder 02-04 zu schreiben, nachdem
der Alarm CPF03 (EEPROM-Fehler) aufgetreten ist.
» Es wurde versucht, in schreibgeschiitzte Daten zu schreiben.
Schreibvorgang wihrend Zwischenkreis-Unterspannung (UV)
23| * Es wurde versucht, wiahrend eines Zwischenkreis-Unterspannungsalarms (UV) Parameter zu beschreiben.
* Es wurde versucht, wihrend eines Zwischenkreis-Unterspannungsalarms (UV) Parameterdnderungen
zu aktivieren.
241 Schreibfehler wihrend Parameterverarbeitung
Es wird versucht, Parameter zu schreiben, wihrend Parameter im Frequenzumrichter verarbeitet werden.




B Slave antwortet nicht

In den folgenden Féllen wird der Schreibbefehl vom Slave ignoriert.

* Feststellung eines Kommunikationsfehlers (Uberlauf, Framing, Paritit oder CRC-16) in der
Befehlsmeldung.

Fehlende Ubereinstimmung zwischen der Slave-Adresse in der Befehlsmeldung und der Slave-Adresse
des Frequenzumrichters.

* Liicke zwischen zwei Blocken (8 Bits) einer Befehlsmeldung von mehr als 24 Bit.

 Ungiiltige Datenlénge der Befehlsmeldung.

Wenn die in der Befehlsmeldung angegebene Slave-Adresse 0 ist, fithren alle Slaves den Befehl
HINWEIS aus, geben aber keine Antwortmeldung an den Master zuriick.

B Selbstdiagnose

Der Frequenzumrichter verfiigt iiber eine Selbstdiagnosefunktion zum Testen der seriellen Schnittstellen.
Dazu werden die Sende- und Empfangsklemmen des Frequenzumrichters zusammengeschaltet. Auf diese
Weise kann der Frequenzumrichter die selbst gesendeten Daten empfangen und so die Funktion der
Kommunikationsschnittstellen iiberpriifen.

Gehen Sie dazu wie im Folgenden beschrieben vor.

1. Schalten Sie die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters ein, und setzen Sie den Parameter H1-05
(Funktionsauswahl Klemme S7) auf 67 (Kommunikationstestmodus).

Schalten Sie die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters aus.
Verbinden Sie die Klemmen wie in Abb. 6.77 abgebildet.
Schalten Sie den Abschlusswiderstand ein. (Schalter 1 des DIP-Schalterblocks 1 auf ON.)

Schalten Sie die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters ein.

5]

| s1 [|s2 | s3 | sa | s5 | s6 | s7 | [ RP| Re | R-| s+[s- |

DA S T

Abb. 6.77 Klemmenverdrahtung fur die Selbstdiagnose

Bei normaler Funktion der seriellen Schnittstelle zeigt die digitale Bedienkonsole ,,PASS* an.

Tritt ein Fehler auf, wird an der digitalen Bedieneinkonsole ein ,CE“-Alarm (MEMOBUS-
Kommunikationsfehler) angezeigt; gleichzeitig wird der Fehlerausgang geschaltet und das Signal
Frequenzumrichter betriebsbereit* ausgeschaltet.



€ Verwenden der Zeitfunktion

Die Multifunktions-Digitaleingangsklemmen S3 bis S7 konnen als Zeitfunktions-Eingangsklemmen verwen-
det werden, und die Multifunktions-Ausgangsklemmen M1-M2, M3-M4 und M5-M6 konnen als Zeit-
funktions-Ausgangsklemmen verwendet werden. Durch Einstellung der Verzogerungszeit konnen Sie ein
,,Flackern® der Sensoren und Schalter verhindern.
e Setzen Sie einen der Parameter H1-01 bis HI-05 (Digitaleingangsklemme S3 bis S7) auf 18
(Zeitfunktionseingang).
 Setzen Sie H2-01 bis H2-03 (Funktionsauswahl fiir Multifunktions-Ausgangsklemmen M1-M2, M3-M4
und M5-M6) auf 12 (Zeitfunktionsausgang).

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) Andprung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Weres- |- Bl U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fiihrung | fiihrung
b4-01 Zeitfunktion Einschaltverzogerungszeit 0,0s Nein A A A A
b4-02 Zeitfunktion Ausschaltverzogerungszeit 0,0s Nein A A A A

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- i U/f mit rege- rege-
Funkt
e Shton U | impuls- | ng | lung
eber onne r.T“t
9 Rick- | Rick-
fihrung | fiilhrung
18 Zeitfunktionseingang Ja Ja Ja Ja 6

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
) L . rege- rege-
E'\fllvsets" Funktion ur IU/ f ™| ung | lung
mept;"e?' ohne mit
9 Riick- | Riick-
flhrung | fihrung
12 Zeitfunktionsausgang Ja Ja Ja Ja

B Einstellungsbeispiel

Wenn die EIN-Zeit des Zeitfunktionseingangs linger als der in b4-01 eingestellte Wert ist, wird die
Zeitausgangsfunktion eingeschaltet. Wenn die AUS-Zeit des Zeitfunktionseingangs langer als der in b4-02
eingestellte Wert ist, wird die Zeitausgangsfunktion ausgeschaltet. Ein Beispiel fiir die Arbeitsweise der
Zeitfunktion ist in der folgenden Abbildung dargestellt.

Zeitfunktionseingang ON | ON
| o
1 1
Zeitfunktionsausgang | : oN i | ON
- - - -
b4-01 b4-02 b4-01 b4-02

Abb. 6.78 Beispiel fir die Arbeitsweise der Zeitfunktion




€ PID-Regelung

PID-Regelung ist eine Methode, den Riickfithrungswert (Erfassungswert) auf den eingestellten Sollwert
abzustimmen. Durch Kombination von Proportionalglied (P), Integralglied (I) und Differentialglied (D)
konnen auch Anlagen mit Lastschwankungen geregelt werden.

Zu den Kennwerten der PID-Regelung siehe unten.

glied (P)

Proportional | Das Ausgangssignal eines P-Glieds ist proportional zu dessen Eingangssignal (Regelabweichung).

Mit einem reinen P-Regler ist es nicht moglich, Regelabweichungen vollsténdig zu eliminieren.

Integralglied | Das Ausgangssignal eines I-Glieds ist das Zeit-Integral des Eingangssignals (Regelabweichung). Mit

@ einem PI-Regler (P- und I-Glied) ist es mdglich, die Regelabweichung vollstindig zu eliminieren.
Differential Das Ausgangssignal eines D-Glieds ist die zeitliche Ableitung des Eingangssignals (Regel-
lied (D) & abweichung). Durch Zufiigen eines D-Gliedes (PID-Regler) kann die Ansprechzeit drastisch

verbessert werden, jedoch besteht auch die Gefahr einer Destabilisierung der Systems.

B Funktionsweise der PID-Regelung

Um die Unterschiede zwischen den einzelnen Funktionen des PID-Reglers (P, I und D) zu verstehen, ist im
folgenden Diagramm der Anteil der einzelnen Glieder am das Ausgangssignal bei sprunghaftem Anstieg des
Eingangssignals gezeigt.

Abweichung
Zeit
PID-Regelung
I-Regelung
Ausgang des P-,
I- und D-Glieds D-Regelung
P-Regelung
Zeit

Abb. 6.79 Funktionsweise der PID-Regelung

B Anwendungen fiir PID-Regelung

Die folgende Tabelle enthidlt Beispiele fiir die Anwendung der PID-Regelung in Verbindung mit dem

Frequenzumrichter.
Anwendung Details zur Regelung Efallspllel iy
eingesetzten Sensor
Drehzahl- + Die Drehzahl der Maschine wird zuriickgefiihrt und durch den Regler an den Zielwert angepasst. Drehzahlmesser-
¢ Tatséchliche Drehzahlen anderer Motoren kdnnen als Zielwert zugefiihrt und so ein synchronisierter
regelung . e Generator
Betrieb mehrerer Motoren realisiert werden.
Druckregelung | Das Drucksignal wird zuriickgefiihrt und der Druck wird geregelt. Drucksensor
Elgl?lﬁggss_ Die Durchflussrate wird zuriickgefiihrt und mit hoher Prazision geregelt. Durchflussgeber
Temperatur- . . . . . o - ¢ Thermoelement
Das Temperatursignal wird zuriickgefiihrt und die Temperatur kann mit einem Liifter geregelt werden. .
regelung * Thermistor




B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung | Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung V\géhji';' fl::er:cllerlr; u Ilrjwl;f)LT:— fegﬁLUeng Iursgfn-it
Betrieb geber Riick- Riick-
fuhrung | fuhrung
b5-01 PID-Regelungsart-Auswahl 0 Nein A A A A
b5-02 Proportionalverstarkung (P) 1,00 Ja A A A A
b5-03 Integrationszeit (I) 1,0s Ja A A A A
b5-04 Integrationsgrenze 100,0 % Ja A A A A
b5-05 Differentialzeit 0,00 s Ja A A A A
b5-06 PID-Grenzwert 100,0 % Ja A A A A
b5-07 PID-Offsetanpassung 0,0 % Ja A A A A
b5-06 PID-Verzogerungszeitkonstante 0,00 s Ja A A A A
b5-09 Auswahl des PID-Regler-Ausgangsverhaltens 0 Nein A A A A
b5-10 PID-Ausgangsverstarkung 1,0 Nein A A A A
b5-11 Aktivierung negativer PID-Ausgang 0 Nein A A A A
b5-12 Erkennung PID-Istwertsverlust 0 Nein A A A A
b5-13 Erkennungspegel fiir PID-Istwertverlust 0% Nein A A A A
b5-14 Erkennungszeit fiir PID-Istwertverlust 1,08 Nein A A A A
b5-15 Betriebspegel fiir PID-Ruhefunktion 0,0 Hz Nein A A A A
b5-16 Verzogerungszeit fiir PID-Ruhefunktion 0,0s Nein A A A A
b5-17 Beschleunigungs-/Verzogerungszeit bei PID-Sollwert 0,0s Nein A A A A
b5-18 PID-Sollwertauswahl 0 Nein A A A A
b5-19 PID-Sollwert 0 Nein A A A A
b5-28 PID-Quadratwurzel-Riickfithrungswert 0 Nein A A A A
b5-29 Verstirkung Quadratwurzel-Riickfithrungswert 1,00 Nein A A A A
b5-31 Auswahl interner PID-Istwert 0 Nein A A A A
b5-32 Verstiarkung interner PID-Istwert 100,0 % Nein A A A A
b5-33 Offset interner PID-Istwert 0,0 % Nein A A A A
Uberwachungssignal (U1-000)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
merraeeseion @ | Mr. || | | TR
ohne mit
9eber | Rick- | Rick-
flihrung | fiihrung
Ul-24 PID-Istwert 10 V: 100 % Riickfiihrung 0,01 % A A A A
Ul1-36 Eingang PID-Regler 10 V: 100 % PID-Eingang 0,01 % A A A A
Ul1-37 Ausgang PID-Regler 10 V: 100 % PID-Ausgang 0,01 % A A A A
Ul-38 PID-Sollwert 10 V: 100 % PID-Sollwert 0,01 % A A A A
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Multifunktions-Digitaleingénge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- ) U mit | "€9€- | rege-
Funkt
wert unktion U | impuls- | Wng | lung
Sy ohne r_\_’ut
9 Rick- | Rick-
fihrung | fihrung
19 PID-Regelung deaktivieren (EIN: PID-Regelung deaktiviert) Ja Ja Ja Ja
30 Integral-Anteil des PID-Reglers zuriicksetzen (wird bei Eingabe des Riicksetzbefehls oder Ja Ja Ja Ja
beim Anhalten wahrend PID-Regelung zuriickgesetzt)
31 Integral-Anteil der PID-Regelung halten (EIN: Halten) Ja Ja Ja Ja
34 PID-Sanftanlauf Ja Ja Ja Ja
35 Invertierung des PID-Eingangs Ja Ja Ja Ja

Multifunktions-Analogeingang (H3-09)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
) L ’ rege- rege-
Einstell Funktion UMt | g | lung
wert UfE | Impuls- | L mit
98ber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
PID-Riickfiihrung Ja Ja Ja Ja
PID-Sollwert Ja Ja Ja Ja
Impulsfolgeeingang (H6-01)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Einstell- . Ufmit | rege rege-
Funktion
wert unt Uit Impuls- (l)l:]rr]]% Ilr'l:l?
98ber | Riick- | Riick-
fiihrung | fihrung
0 Frequenzsollwert Ja Ja Ja Ja
6 1 PID-Istwert Ja Ja Ja Ja
2 PID-Sollwert Ja Ja Ja Ja

B Art der PID-Regelung (b5-01)

Es gibt vier Arten der PID-Regelung. Die Einstellung der verwendeten Methode erfolgt iiber den
Parameter b5-01.

Einstellwert Regelungsart

Der PID-Ausgang wird zur Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz, und mit dem D-Glied wird die Regelabweichung

1 (Differenz zwischen PID-Sollwert und Riickfithrungswert) geregelt.

Der PID-Ausgang wird zur Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz, und mit dem D-Glied wird der PID-Riickfiithrungswert

2 geregelt.

3 Der PID-Ausgang wird als Kompensationswert zur Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz addiert, und mit dem D-Glied
wird die Regelabweichung (Differenz zwischen PID-Sollwert und Riickfithrungswert) geregelt.

4 Der PID-Ausgang wird als Kompensationswert zur Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz addiert, und mit dem D-Glied

wird der PID-Riickfiihrungswert geregelt.
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B Eingabemethoden fiir den PID-Sollwert

Eingangsquellen fiir den PID-Sollwert

Normalerweise dient die in b1-01 eingestellte Quelle fiir den Frequenzsollwert als Quelle des PID-Sollwertes,
doch kann der PID-Sollwert auch wie in der folgenden Tabelle gezeigt eingestellt werden.

Eingabemethoden fiir den

PID-Sollwert Einstellungsoptionen

Multifunktions-Analogeingang, Setzen Sie H3-09 auf C (PID-Sollwert). Als PID-Riickfiihrungswert kann wahlweise der Impulsfolgeeingang
Klemme A2 oder der Analogeingang A1 ausgewihlt werden.

Setzen Sie das Bit | in MEMOBUS-Registeradresse 000FH auf 1 (PID-Sollwert iiber MEMOBUS-
MEMOBUS-Register 0006H Kommunikation aktivieren/deaktivieren), damit die Registernummer 0006H als PID-Sollwert genutzt
werden kann.

Impulsfolgeeingang Setzen Sie H6-01 auf 2 (PID-Sollwert).

Parametereinstellung Wenn b5-18 auf | gesetzt ist, wird b5-19 zum PID-Sollwert.

Frequenzsollwert als PID-Sollwert verwendet. Dennoch wird der PID-Sollwert intern als Prozentsatz

% Bei Verwendung der PID-Regelung wird der in Hertz (Hz) eingestellte und angezeigte
behandelt. Dabei gilt:

HINWEIS

Frequenzsollwert [Hz]
PID-Sollwert [%] = «100 %
Max. Ausgangsfrequenz [Hz]

Eingabemethoden fiir den PID-Riickfiihrungswert
Wihlen Sie eine der folgenden Eingabemethoden fiir den PID-Riickfithrungswert aus.

Eingabemethode Einstellungsoptionen

Setzen Sie H3-09 (Funktionsauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang Klemme A2) auf B
(PID-Riickfiihrungswert). 6

Impulsfolgeeingang Setzen Sie H6-01 auf 1 (PID-Riickfiihrungswert).

Multifunktions-Analogeingang

Setzen Sie b5-31 auf die Nummer des als PID-Riickfiihrungswerts verwendeten
Uberwachungsparameters U1-010.

Uberwachungsparameter

Bei Eingabe des PID-Sollwert und/oder des PID-Riickfiihrungswerts {iber externe Eingénge stehen die
folgenden Mechanismen zur Anpassung der Werte bereit:

HINWEIS » Analogeingang: Verstirkung und Offset des Analogeingangs.
» Impulsfolgeeingang: Skalierung, Verstirkung und Offset des Impulsfolgeeingangs.




W Beispiele fiir die Einstellung des PID-Reglers

Unterdriicken des Uberschwingens

Reduzieren Sie bei Auftreten eines Uberschwingens die Proportionalverstirkung (P), und verlingern Sie die
Integrationszeit (I).

Ansprechverhalten Vor Anpassung

X
AN

Nach Anpassung

Zeit

Einstellen eines Regelzustands mit schneller Stabilisierung
Um auch beim Uberschwingen die Regelung schnell zu stabilisieren, ist die Integrationszeit (I) zu verkiirzen
und die Differentialzeit (D) zu verlédngern.

Ansprechverhalten Vor Anpassung

X
¥

Nach Anpassung

Zeit

Unterdriicken von Schwingungen mit langer Schwingungsdauer

Wenn Schwingungen auftreten, deren Schwingungsdauer den fiir die Integrationszeit (I) festgelegten Wert
iiberschreitet, ist die Integrationszeit (I) zu verldngern, um die Schwingungen zu unterdriicken.

Ansprechverhalten Vor Anpassung

/
/N
W
Nach Anpassung

Zeit

Unterdriicken von Schwingungen mit kurzer Schwingungsdauer

Wenn Schwingungen mit kurzer Schwingungsdauer auftreten und wenn diese fast mit der eingestellten
Differentialzeit (D) identisch ist, ist der D-Anteil zu stark. In diesem Fall ist die Differentialzeit (D) zu
verkiirzen, um die Schwingungen zu unterdriicken.

Wenn die Schwingungen auch dann noch vorhanden sind, wenn die Differentialzeit (D) auf 0,00 (D-Regelung
deaktiviert) gesetzt wurde, ist die Proportionalverstirkung (P) zu verringern oder die PID-Verzdgerungszeit zu
verldangern.

Ansprechverhalten Vor Anpassung

W

Nach Anpassung

Zeit




B Hinweise zur Einstellung

Bei der PID-Regelung wird iiber den Parameter b5-04 verhindert, dass der berechnete Integrationswert
einen bestimmten Wert iiberschreitet. Bei schnellen Lastschwankungen wird das Ansprechen des
Frequenzumrichters verzdgert, so dass die Maschine beschéddigt werden oder der Motor blockieren kann.
In diesem Fall ist der Einstellwert zur Verkiirzung der Ansprechzeit des Frequenzumrichters zu verringern.

Der Parameter b5-06 verhindert, dass der PID-Ausgangswert einen bestimmten Wert iiberschreitet. Der
Parameter wird als Prozentsatz eingestellt, wobei 100 % der maximalen Ausgangsfrequenz entsprechen.

Der Parameter b5-07 dient zur Anpassung des Offsets fiir die PID-Regelung. Der Parameter wird als
Prozentsatz (in Schritten von 0,1 %) eingestellt, wobei 100 % der maximalen Ausgangsfrequenz
entsprechen.

Die Filterzeitkonstante der PID-Regelung wird in Parameter b5-08 eingestellt. Stellen Sie diesen
Parameter ein, um bei hoher Reibung oder geringer Steifigkeit der Maschine Resonanzschwingungen zu
verhindern. In diesem Fall ist die Zeitkonstante grofer zu setzen als die Periodendauer der
Resonanzschwingung. Durch Erhohen dieser Zeitkonstante kann auch die Ansprechzeit des
Frequenzumrichters verringert werden.

Mit Parameter b5-09 kann die Polaritdt des PID-Ausgangs umgekehrt werden. Wenn sich nun der PID-
Riickfiihrungswert erhoht, wird die Ausgangsfrequenz verringert. Diese Funktion ist z. B. bei
Vakuumpumpen sinnvoll.

Mit Parameter b5-10 kann der PID-Regelausgang verstarkt werden. Dieser Parameter dient zur Anpassung
der Kompensation, wenn das PID-Regelausgangssignal als Kompensation zum Frequenzsollwert addiert
wird (b5-01 = 3 oder 4).

Mit Parameter b5-11 kann bestimmt werden, was bei negativen PID-Ausgangswerten geschieht. Ist b1-04
(Sperre des Riickwirtslaufs) auf 1 gesetzt (aktiviert), kann der PID-Ausgangswert nicht unter 0 fallen.

Durch den Parameter b5-17 kann der PID-Sollwert iiber eine Rampenfunktion erhéht und verringert
werden (PID-Softstarter, SFS).

Die normalerweise verwendeten Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten (Parameter C1-0000) werden
erst nach der PID-Regelung angewandt, so dass bei PID-Regelung Resonanzschwingungen der Maschine
auftreten konnen. Dies kann mit Hilfe des Parameters b5-17 verhindert werden.

Der PID-Softstarter kann auch iiber einen Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden. Dazu muss
H1-0O0 auf 34 gesetzt werden.




B PID-Regelschema
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Abb. 6.80 PID-Regelschema



B Erkennung PID-Istwertverlust

Bei Verwendung des PID-Reglers muss die Erkennung eines PID-Istwertverlustes aktiviert sein. Andernfalls
kann es passieren, dass der Frequenzumrichter bei einem Ausfall des Riickfiihrungssignals auf die maximale
Ausgangsfrequenz hochfihrt.

Erkennungsgrenzwert-Unterschreitung (b5-12 = 1 oder 2)

Wenn b5-12 auf 1 gesetzt ist und das PID-Istwertsignal fiir eine ldngere als die in b5-14 eingestellte
Erkennungszeit fiir PID-Istwertverlust unter dem Erkennungspegel fiir PID-Istwertverlust (b5-13) fallt, wird
an der Bedienkonsole ein ,FBL“-Alarm angezeigt. Der Betrieb des Frequenzumrichters wird jedoch
fortgesetzt.

Ist b5-12 auf 2 gesetzt, wird in diesem Fall ein ,,FBL“-Fehler an der digitalen Bedienkonsole angezeigt, der
Fehlerausgang wird geschaltet und der Motor lduft bis zum Stillstand aus.

Das nachstehende Diagramm zeigt den zeitlichen Ablauf bei Erkennung eines PID-Istwertverlustes.

PID-Istwert
A

Erkennungspegel /

fir PID-Istwertverlust
(b5-13)

» Zeit
PID-Istwert —
wird erkannt PID-Istwert wird nicht erkannt
Erkennungszeit fiir Erkennungszeit fir
PID-Istwertverlust (b5-14) PID-Istwertverlust (b5-14)

Abb. 6.81 Erkennung eines PID-Istwertverlustes bei Unterschreitung der Erkennungsgrenzen

Erkennungsgrenzwert-Uberschreitung (b5-12 = 3 oder 4)

Wenn b5-12 auf 3 gesetzt ist und das PID-Riickfithrungssignal fiir eine ldngere als die in b5-14 eingestellte
Erkennungszeit fiir PID-Istwertverlust iiber den Erkennungspegel fiir PID-Istwertverlust (b5-13) steigt, wird
an der Bedienkonsole ein ,FBL“-Alarm angezeigt. Der Betrieb des Frequenzumrichters wird jedoch
fortgesetzt.

Ist b5-12 auf 4 gesetzt, wird in diesem Fall ein ,,FBL“-Fehler an der digitalen Bedienkonsole angezeigt, der
Fehlerausgang wird geschaltet und der Motor l4uft bis zum Stillstand aus.

Das nachstehende Diagramm zeigt den zeitlichen Ablauf bei Erkennung des PID-Istwertverlustes.

PID-Istwert
A

Erkennungspegel
fiir PID-Istwert (b5-13)

> Zeit
*PID-Istwert —
wird erkannt PID-Istwert wird nicht erkannt
Erkennungszeit fiir Erkennungszeit flr
PID-Istwertverlust (b5-14) PID-Istwertverlust (b5-14)

Abb. 6.82 Erkennung eines PID-Istwertverlustes bei Uberschreitung des Erkennungspegels




B PID-Ruhefunktion

Die PID-Ruhefunktion hilt den Frequenzumrichter an, wenn der PID-Ausgangswert fiir die in Parameter
b5-16 eingestellte Verzdgerungszeit fiir PID-Ruhefunktion unter den Betriebspegel fiir PID-Ruhefunktion
(b5-15) abfillt. Der Frequenzumrichter wird wieder in Betrieb genommen, wenn der PID-Ausgangswert den
Betriebspegel fiir PID-Ruhefunktion fiir die in Parameter b5-16 eingestellte Zeit {iberschreitet.

Die PID-Ruhefunktion funktioniert auch bei deaktivierter PID-Regelung. In diesem Fall wird statt des PID-
Ausgangswerts der Frequenzsollwert {iberwacht.

Das nachstehende Diagramm illustriert die Funktionsweise der PID-Ruhefunktion.

PID-Ausgangswert

Betriebspegel firr PID-
Ruhefunktion b5-15

Verzogerungszeit Verzogerungszeit
fir PID- fur PID-
Ruhefunktion Ruhefunktion
—>» b5-16 [— —>b5-16¢—
Interner START-Befehl -
In Betrieb Angehalten

START-Befehl liegt an
Betriebsstatusausgabe

Externer START-Befehl
In Betrieb

Abb. 6.83 Zeitablaufdiagramm der PID-Ruhefunktion

B Quadratwurzel-Riickfiihrungswert

Ist Parameter b5-28 auf 1 gesetzt, wird der Riickfiihrungswert in einen Wert konvertiert, der der
Quadratwurzel des tatsdchlichen Riickfilhrungswerts entspricht. Damit kann beispielsweise eine
Durchflussrate geregelt werden, wenn der Riickfilhrungswert durch einen Drucksensor erzeugt wird. Mit Hilfe
des Parameters b5-29 kann der Quadratwurzel-Riickfiihrungswert wie folgt mit einem Faktor multipliziert
werden.

Durchsatz = Verstirkung (b5-29) x «/Druck (Kopf)

Auf diese Weise kann auch bei Signalgebern mit quadratischer Charakteristik eine lineare Beziehung
zwischen dem PID-Sollwert und dem PID-Riickfithrungswert realisiert werden.

m Auswabhl fiir PID-Uberwachungsriickfiihrung

Mit Hilfe dieser Funktion kann eine der internen UberwachungsgréBen des Frequenzumrichters (U1-0100) als
PID-Riickfithrungssignal genutzt werden. Die Auswahl dieser UberwachungsgroBe erfolgt mittels b5-31.
Folgende UberwachungsgroBen stehen zur Auswahl:

Regelungsarten
U/f mit Vektor- Vektorre-
Einstellwert Funktion usf I "I“ regelung gelung
ey | ohne Riick- | mit Riick-
9 fuhrung flihrung
0 Deaktiviert Ja Ja Ja Ja
3 Ausgangsstrom Ja Ja Ja Ja
5 Motordrehzahl Nein Ja Ja Ja
6 Ausgangsspannung Ja Ja Ja Ja
7 Zwischenkreisspannung Ja Ja Ja Ja
8 Ausgangsleistung Ja Ja Ja Ja
9 Drehmomentsollwert Nein Nein Ja Ja
15 Eingangspegel Klemme A1 Ja Ja Ja Ja
16 Eingangspegel Klemme A2 Ja Ja Ja Ja
18 Motorsekundérstrom Ja Ja Ja Ja
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B Einstellungen fiir die Multifunktions-Digitaleingédnge: H1-01 bis H1-05
(Funktion von Klemme S3 bis S7)

PID-Regelung aktivieren/deaktivieren: 19

* Ist ein Multifunktions-Digitaleingang mit dieser Funktion belegt, kann die PID-Regelung deaktiviert
werden, indem der Eingang auf EIN gesetzt ist.

* Der PID-Sollwert wird zum Frequenzsollwert.

Integral-Anteil des PID-Reglers zuriicksetzen: 30

* Ist ein Multifunktions-Digitaleingang mit dieser Funktion belegt, wird der Anteil des I-Glieds des
PID-Reglers auf 0 gesetzt, wenn der Eingang auf EIN gesetzt ist.

Integral-Anteil des PID-Reglers halten: 31

» Ist ein Multifunktions-Digitaleingang mit dieser Funktion belegt, wird der Anteil des I-Glieds des
PID-Reglers solange auf dem momentanen Wert gehalten, wenn dieser Eingang auf EIN gesetzt ist.

PID-Sanftanlauf aktivieren/deaktivieren: 34

* Ist ein Multifunktions-Digitaleingang mit dieser Funktion belegt, ist der Sanftanlauf deaktiviert, wenn
dieser Eingang auf EIN gesetzt ist.

PID-Eingangscharakteristik-Umschaltung: 35

* Ist ein Multifunktions-Digitaleingang mit dieser Funktion belegt, wird der PID-Eingang invertiert, wenn
dieser Eingang auf EIN gesetzt ist.




€ Energiesparfunktion

Zur Aktivierung der Energiesparfunktion muss b8-01 (Energiesparfunktion) auf 1 gesetzt werden. Diese
Funktion kann in allen Regelbetriebsarten eingesetzt werden, wobei fiir alle Regelbetriebsarten
unterschiedliche Parameter eingestellt werden miissen: Bei U/f-Regelung miissen die Parameter b8-04 und
b8-05, bei Vektorregelung die Parameter b8-02 und b8-03 eingestellt werden.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wl | - 5 - U/fmit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Rick- Ruck-
fuhrung | flihrung
b8-01 Auswahl der Energiesparfunktion 0 Nein A A A A
b8-02 Verstiarkung der Energiesparfunktion 0,7 *1 Ja Nein Nein A A
b8-03 Filterzeitkonstante der Energiesparfunktion 0,50 §*2 Ja Nein Nein A A
b8-04 Koeffizient der Energiesparfunktion *3 Nein A A Nein Nein
b8-05 Leistungserkennungs-Filterzeitkonstante 20 ms Nein A A Nein Nein
b8-06 Spannungsbegrenzung fiir Energiesparfunktion 0% Nein A A Nein Nein
E2-02 Motornennschlupf 2,90 Hz 3 Nein A A A A
E2-11 Motor-Nennausgangsleistung 0,40 ™3 Nein Q Q Q Q

* 1. Der angegebene Wert gilt fiir Vektorregelung ohne Riickfithrung. Die Werkseinstellung fiir Vektorregelung mit Riickfithrung ist 1,0.
* 2. Bei Frequenzumrichtern mit einer Leistung ab 55 kW ist die Werkseinstellung 2,00 s.
* 3. Die werksseitigen Einstellungen hdngen von der Leistung des Frequenzumrichters ab.

B Anpassen der Energiesparfunktion

Die Methode, nach der die Energiesparfunktion eingestellt wird, hdangt von der Regelbetriebsart ab. Wenn
Einstellungen vorgenommen werden, sind folgende Punkte zu beachten.

U/f-Regelung mit und ohne Impulsgeber

Bei U/f-Regelung wird die Spannung fiir einen optimalen Motorwirkungsgrad berechnet und als Sollwert der
Ausgangsspannung verwendet.

* Der Energiesparkoeffizient b8-04 wird ab Werk unter der Annahme eingestellt, dass Motor- und
Umrichternennleistung einander entsprechen. Weicht die Umrichterleistung von der des Motors ab, muss
die Motorausgangsleistung in E2-11 eingestellt werden. Auflerdem muss b8-04 in Schritten von 5 % so
eingestellt werden, dass die Ausgangsleistung ihr Minimum annimmt. Je grofler der Energiesparkoeftizi-
ent ist, desto hoher ist die Ausgangsspannung.

* Durch Reduktion der Filterzeitkonstante fiir die Leistungserkennung (b8-05) konnen Sie das
Ansprechverhalten bei Lastschwankungen verbessern. Wird b8-05 zu klein eingestellt, 1duft der Motor bei
kleiner Last instabil.

* Der Motorwirkungsgrad variiert in Abhdngigkeit von Temperaturschwankungen und den Motorkenn-
werten. Aus diesem Grund muss der Wirkungsgrad iiberwacht werden. Um einen optimalen Wirkungsgrad
zu erreichen, verdndert die Energiesparfunktion die Ausgangsspannung. Der Parameter b8-06 (Spannungs-
begrenzung fiir Energiesparfunktion) begrenzt den Spannungsregelbereich. 100 % entsprechen 200 V bei
200-V-Umrichtern bzw. 400 V bei 400-V-Umrichtern. Zum Deaktivieren der Spannungsbegrenzung setzen
Sie b8-06 auf 0.



Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung

Bei einer Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung wird der optimale Wirkungsgrad durch die Regelung der
Schlupffrequenz erreicht.

* Ausgehend von dem Motornennschlupf als optimalen Schlupf berechnet der Frequenzumrichter den
Schlupf fiir den optimalen Wirkungsgrad bei der jeweiligen Ausgangsfrequenz.

* Vor Nutzung der Energiesparfunktion muss stets ein Autotuning erfolgen.

» Wenn bei aktivierter Energiesparfunktion Drehzahlschwankungen auftreten, muss die Einstellung in b8-02
(Verstarkung der Energiesparfunktion) reduziert und/oder die Einstellung in b8-03 (Verzogerungszeit-
konstante der Energiesparfunktion) erh6ht werden.

€ Feldschwachung

Die Feldschwéchungsfunktion verringert die Ausgangsspannung, wenn die Motorlast auf einen sehr geringen
Wert (oder Leerlauf) abfillt. Auf diese Weise kann Energie gespart und die Gerduschbelastung vermindert
werden.

Bei Benutzung der Feldschwéchungsfunktion muss beachtet werden, dass diese Funktion nur fiir eine konstant
geringe Last ausgelegt ist. Liegen Lastschwankungen vor, kann die Funktion nicht optimal arbeiten. In diesem
Fall sollte die Energiesparfunktion bevorzugt werden.

Die Feldschwéchungsfunktion kann iiber einen Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden. Dazu muss
einer der Parameter H1-01 bis H1-05 auf 63 gesetzt sein.

Die Feldschwichungsfunktion kann nur in Verbindung mit U/f-Regelung und U/f-Regelung mit Impulsgeber
eingesetzt werden.

B Zugehorige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung Wenss- | - 5 Ew- U/f mit Vektor- Vektor-
stellung | fendem U/f | Impuls- | regelungohne | regelung mit
Betrieb geber | Riickfilhrung | Riickfiihrung
d6-01 Feldschwichungspegel 80 % Nein A A Nein Nein
d6-02 Frequenzgrenzwert fiir Feldschwéchung 0,0 Hz Nein A A Nein Nein

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Einstellwert Funktion U/ mit Vektor- Vektor-
U/f Impuls- | regelung ohne | regelung mit
geber Rickfihrung | Rickfiihrung
63 Feldschwichung Ja Ja Nein Nein

B Einstellen des Feldschwachungspegels (d6-01)

Zur Einstellung des Feldschwichungspegels lassen Sie den Motor mit geringer Last laufen, und aktivieren Sie
die Feldschwichungsfunktion {iber den dafiir programmierten Multifunktions-Digitaleingang. Beobachten Sie
den Ausgangsstrom, und stellen Sie den Feldschwichungspegel so ein, dass der Strom einen Minimalwert
annimmt.
Hinweise:

* Der Parameter d6-01 kann wihrend des Betriebs (d. h. solange ein START-Befehl anliegt) nicht gedndert

werden.

» Wird der Feldschwichungspegel zu niedrig eingestellt, besteht die Gefahr, dass der Motor blockiert.

B Aktivieren der Feldschwachungsfunktion

Ist einer der Parameter H1-01 bis H1-05 auf 63 gesetzt, wird die Feldschwéchungsfunktion aktiviert, sobald
der entsprechende Eingang auf EIN gesetzt ist.




€ Beschleunigter Feldaufbau

Mit der Funktion zum beschleunigten Feldaufbau wird der magnetische Fluss im Motor gesteuert und die
Verzogerung beim Aufbau des Magnetflusses im Motor kompensiert. Dadurch wird das Ansprechverhalten
des Motors bei Anderungen des Drehzahlsollwerts oder der Last verbessert.

Die beschleunigte Erregung findet bei allen Betriebsbedingungen aufler bei DC-Bremsung Anwendung.

Mit Hilfe des Parameters d6-04 kann ein Grenzwert fiir den beschleunigten Feldaufbau bestimmt werden.
Eine Einstellung von 100 % entspricht dem in Parameter E2-03 eingestellten Leerlaufstrom.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And.erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. BemiEu Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Rick-
fuhrung | fihrung
d6-03 Aktivierung des beschleunigten Feldaufbaus 0 Nein Nein | Nein Nein A
d6-04 Grenzwert fiir beschleunigten Feldaufbau 400 % Nein Nein | Nein A A

€ Einstellen der Motorparameter fiir Motor 1

Bei Vektorregelung werden die Motorparameter im Rahmen des Autotunings automatisch eingestellt. Falls
das Autotuning nicht normal abgeschlossen wird, stellen Sie die Parameter manuell ein.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And}arung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wieiles- | - [52lEw U mit | regelung | rege-
stellung fendem u/f Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Ruck-
fuhrung | fihrung
E2-01 Motornennstrom 1,90 A * Nein Q Q Q Q
E2-02 Motornennschlupf 2,90 Hz * Nein A A A A
E2-03 Motorleerlaufstrom 1,20A * Nein A A A A
E2-04 Anzahl der Motorpole 4 Pole Nein Nein Q Q Q
E2-05 Motor-Wicklungswiderstand 9,842 Q) * Nein A A A A
E2-06 Motorstreuinduktivitit 18,2 % Nein Nein Nein A A
E2-07 Motor-Eisensittigungskoeffizient 1 0,50 Nein Nein Nein A A
E2-08 Motor-Eisensittigungskoeffizient 2 0,75 Nein Nein Nein A A
E2-10 Motor-Eisenverlust fiir die Drehmomentkompensation 14W* Nein A A Nein Nein
E2-11 Motor-Nennausgangsleistung 0,40 * Nein Q Q Q Q

Hinweis: Alle werksseitigen Parametereinstellungen gelten fiir 4-polige Standardmotoren.

* Die Werkseinstellungen sind abhéngig von der Leistung des Frequenzumrichters (die angegebenen Werte bezichen sich auf Frequenzumrichter
der 200-V-Klasse mit 0,4 kW).
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B Manuelle Einstellung der Motorparameter

Einstellen des Motornennstroms (E2-01)

Stellen Sie E2-01 auf den Nennstrom geméaB Motortypenschild ein.

Einstellen des Motornennschlupfs (E2-01)

Stellen Sie fiir E2-02 den anhand der Angabe zur Nenndrehzahl geméll Motortypenschild berechneten
Motornennschlupf ein.

Nenndrehzahl (U/min) x Anzahl der Motorpole
120

Motornennschlupf = Motor-Nennfrequenz (Hz) —

Einstellen des Motorleerlaufstroms (E2-03)
Stellen Sie fiir E2-03 den Motorleerlaufstrom bei Nennspannung und Nennfrequenz ein. Der Motorleerlauf-

strom ist auf dem Typenschild in der Regel nicht angegeben. Wenden Sie sich an den Motorhersteller.

Werksseitig ist der Leerlaufstrom eines vierpoligen Standardmotors eingestellt.

Einstellung der Anzahl der Motorpole (E2-04)

E2-04 wird nur bei U/f-Regelung mit Impulsgeber sowie bei Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung
angezeigt. Stellen Sie die Anzahl der Motorpole entsprechend den Angaben auf dem Motortypenschild ein.

Einstellen des Motor-Wicklungswiderstandes (E2-05)

E2-05 wird im Rahmen des Autotunings fiir den Motor-Wicklungswiderstand automatisch eingestellt. Wenn
Sie die Abstimmung nicht ausfiihren konnen, holen Sie beim Motorhersteller Informationen zum Motor-
Wicklungswiderstand ein. Berechnen Sie den Widerstand anhand der folgenden Formel aus dem Wert fiir den
Motor-Wicklungswiderstand im Motorpriifbericht und nehmen Sie anschlieBend die entsprechende
Einstellung vor. 6

* Isolation Typ E: [Wicklungswiderstand (€2) bei 75 °C gemal Priifbericht] x 0,92 (QQ)
* Isolation Typ B: [Wicklungswiderstand (Q2) bei 75 °C gemaB Priifbericht] x 0,92 (Q2)
* Isolation Typ F: [Wicklungswiderstand (Q2) bei 115 °C gemiB Priifbericht] x 0,87 (€2)

Einstellung der Motorstreuinduktivitat (E2-06)

Stellen Sie den Wert fiir den Spannungsabfall infolge der Motorstreuinduktivitit in E2-06 als Prozentsatz der
Motornennspannung ein. Nehmen Sie diese Einstellung bei Verwendung von Schnellldufermotoren vor, da der
Standardwert in diesem Fall zu hoch ist. (In der Regel haben Schnellliufermotoren im Vergleich zu
Standardmotoren eine niedrige Induktivitét.) Falls die Induktivitit auf dem Typenschild nicht angegeben ist,
holen Sie die Information beim Motorhersteller ein.

Einstellung der Motor-Eisensittigungskoeffizienten 1 und 2 (E2-07)

E2-07 und E2-08 werden im Rahmen des rotatorischen Autounings automatisch eingestellt.

Einstellung des Motor-Eisenverlusts fiir die Drehmoment-Kompensation (E2-10)

E2-10 wird nur bei U/f-Regelung angezeigt und kann eingestellt werden, um die Genauigkeit der
Drehzahlkompensation zu erhhen. Der Motor-Eisenverlust muss in kW eingestellt werden.




4 Einstellen der U/f-Kennlinie 1

Mittels der Parameter E1-000 konnen Frequenzumrichter-Eingangsspannung und U/f-Kennlinie nach Bedarf
eingestellt werden. Bei Einsatz des Motors unter Vektorregelung mit oder ohne Riickfithrung wird von einer

Anderung der Einstellungen abgeraten.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
) Andlerung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Weiein: | - el U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fhrung | fiihrung
E1-01 Einstellung der Eingangsspannung 200V "1 Nein Q Q Q Q
E1-03 Auswahl der U/f-Kennlinie F Nein Q Q Nein Nein
E1-04 Maximale Ausgangsfrequenz (FMAX) 50,0 Hz Nein Q Q Q Q
E1-05 Maximale Spannung (VMAX) 200,0 v *! Nein Q Q Q Q
E1-06 Motornennfrequenz (FA) 50,0 Hz Nein Q Q Q Q
E1-07 Mittlere Ausgangsfrequenz (FB) 3,0Hz ™2 Nein A A A Nein
E108 |8 i mi 132V i i
- pannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz (VB) o Nein A A A Nein
E1-09 Minimale Ausgangsfrequenz (FMIN) 0,5 Hz 2 Nein Q Q Q A
- 24V . .
E1-10 Spannung bei min. Ausgangsfrequenz (VMIN) *]%) Nein A A A Nein
El-11 Mittlere Ausgangsfrequenz 2 0,0Hz "3 Nein A A A A
E1-12 Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 2 0,0V™ Nein A A A A
El1-13 Motornennspannung (VBASE) 0,0V *4 Nein A A Q Q

* 1. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

* 2. Die Werkseinstellung éndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung

ohne Riickfiihrung.)
* 3. Die Inhalte der Parameter E1-11 und E1-12 werden bei Einstellung auf 0,00 ignoriert.
* 4. E1-13 wird im Rahmen des Autotunings auf den gleichen Wert eingestellt wie E1-05.

B Einstellen der Frequenzumrichter-Eingangsspannung (E1-01)

Stellen Sie die Frequenzumrichter-Eingangsspannung in E1-01 korrekt so ein, dass sie mit der
Netzversorgungsspannung iibereinstimmt. Dieser Einstellwert bildet die Basis fiir die Schutzfunktionen und

vergleichbare Funktionen (Uberspannungspegel, Blockierschutz).




m Einstellen der U/f-Kennlinie (E1-02)

Die U/f-Kennlinie wird in E1-03 eingestellt. Fiir die Einstellung der U/f-Kennlinie gibt es zwei Methoden:
Auswabhl einer der 15 voreingestellten Kennlinien (Einstellwerte 0 bis E) oder Definition einer benutzer-
definierten U/f-Kennlinie (Einstellwert F).

Die Werkseinstellung fiir E1-03 ist F.

Zur Auswahl einer der vorgegebenen Kennlinien finden Sie Informationen in der folgenden Tabelle.

Kennlinie Anwendung Einstellwert Spezifikationen
0(F) 50-Hz-Charakteristik
Diese Einstellungen eignen sich fiir allgemeine —
Konstantes Anwendungen, die ein konstantes Drehmoment 1 60-Hz-Charakteristik
Drehmoment unabh_éinglg von der Drehzahl erfordern, 2 60-Hz-Charakteristik, Spannungsséttigung bei 50 Hz
z. B. lineare Transportsysteme.
3 72-Hz-Charakteristik, Spannungsséttigung bei 60 Hz
4 50-Hz-Charakteristik, kubische
Drehmomentcharakteristik
5 50-Hz-Charakteristik, quadratische
Diese Einstellungen eignen sich fiir Lastanwendungen, Drehmomentcharakteristik
Variables Drehmoment | bei denen sich das Drehmoment quadratisch oder — -
kubisch zur Drehzahl verhilt, z. B. Liifter und Pumpen. 6 60-Hz-Charakteristik, kubische
Drehmomentcharakteristik
7 60-Hz-Charakteristik, quadratische
Drehmomentcharakteristik
8 50-Hz-Charakteristik, mittleres Anlaufdrehmoment
Die U/f-Kennlinie fiir hohes Anlaufdrehmoment
darf nur in folgenden Fillen ausgew#hlt werden:
* Das Kabel zwischen Frequenzumrichter und Motor 9 50-Hz-Charakteristik, gro3es Anlaufdrehmoment
Hohes ist sehr lang (iiber 150 m).
Anlaufdrehmoment + Beim Anlauf ist ein groBes Drehmoment
(siehe Hinwcis)* erforderlich. L .
« In den Eingang oder Ausgang des A 60-Hz-Charakteristik, mittleres Anlaufdrehmoment
Frequenzumrichters ist eine Wechselstromdrossel
geschaltet.
B 60-Hz-Charakteristik, groBes Anlaufdrehmoment
C 90-Hz-Charakteristik, S atti bei 60 H
. . Diese Kennlinie wird fiir Frequenzen von 60 Hz - haraktensti, Spannungssatiigung bet z
Betrieb mit konstanter d hr ci izt. Fs wird eine konstant
Ausgangsspannung oder mehr eingesetzL. ks wird emne konstante D 120-Hz-Charakteristik, Spannungssittigung bei 60 Hz
Ausgangsspannung angelegt.
E 180-Hz-Charakteristik, Spannungsséttigung bei 60 Hz

* Die automatische Drehmomentkompensation sorgt normalerweise fiir ein hohes Anlaufdrehmoment, daher muss diese Kennlinie normalerweise nicht
eingesetzt zu werden.

Bei Auswabhl einer dieser Kennlinien werden die Werte der Parameter E1-04 bis E1-10 automatisch gedndert.
In Abhédngigkeit von der Frequenzumrichterleistung gibt es drei Arten von Werten fiir E1-04 bis E1-10.

o U/f-Kennlinie 0,4 bis 1,5 kW
e U/f-Kennlinie 2,2 bis 45 kW
e U/f-Kennlinie 55 bis 300 kW

Auf den folgenden Seiten finden Sie die entsprechenden Kennliniendiagramme.




U/f-Kennlinie 0,4 bis 1,5 kW

Die Diagramme zeigen die Kennlinien fiir einen Motor der 200-V-Klasse. Fiir Motoren der 400-V-Klasse sind
alle Spannungen zu verdoppeln.

» Kennlinien fiir konstantes Drehmoment (Einstellwert: 0 bis 3)

Einstellwert 0 50 Hz Einstellwert 1 60 Hz Einstellwert 2 60 Hz Einstellwert 3 72 Hz

v)
200 [ V)
200 V)
200
15 [ / 15 15
9 /S ‘ ‘ ‘ 9| ‘ ‘ 9 ‘ L
0 1325 50 (Hz) 0 15 3 60 (Hz) 0o 153 50 60 (Hz) o 153 60 72 (Hz)

» Kennlinien fiir variables Drehmoment (Einstellwert: 4 bis 7)

Einstellwert 4 50 Hz Einstellwert 5 50 Hz Einstellwert 6 60 Hz Einstellwert 7 60 Hz

% V)
s0l 2000
50f-
350, /
‘ ol -
‘ ! ‘ ‘ 8| ‘ ‘ : ‘
0 13 25 50 (Hz) 0 13 25 50 (Hz) 0 15 30 60 (Hz)| 0 15 30 60 (Hz)

» Kennlinien fiir hohes Anlaufdrehmoment (Einstellwert: 8 bis B)

Einstellwert 8 50 Hz Einstellwert 9 50 Hz Einstellwert A 60 Hz Einstellwert B 60 Hz

v~ ~ v~ ~
200 200 200 1 200
24] - 241
19 19| :
M| kR ‘ ‘ 1} ‘ - ‘
0 1,325 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0153 60 (Hz)| 0 15 3 50 (Hz)

» Kennlinien fiir Betrieb mit konstanter Ausgangsspannung (Einstellwert: C bis E)
Einstellwert C 90 Hz Einstellwert D 120 Hz Einstellwert E 180 Hz

~
200 ‘

15|

0153 0 S0(Hz)| 0 153 80 120 (Hz) 60 180 (Hz)




U/f-Kennlinie 2,2 bis 45 kW
Die Diagramme zeigen die Kennlinien fiir einen Motor der 200-V-Klasse. Fiir Motoren der 400-V-Klasse sind

alle Spannungen zu verdoppeln.
» Kennlinien fiir konstantes Drehmoment (Einstellwert: 0 bis 3)

60 Hz

72 Hz

Einstellwert 3

Einstellwert 0 50 Hz Einstellwert 1 60 Hz Einstellwert 2
V)
oY) ool v o
- 2
00 v
200
14 | 14 141 wl
T : 7 ! L [as ‘
0 1325 50 (Hz) 0 153 60 (Hz) 0 153 50 60(Hz)| 0 153 60 72 (Hz)
» Kennlinien fiir variables Drehmoment (Einstellwert: 4 bis 7)
Einstellwert 4 50 Hz Einstellwert 5 50 Hz Einstellwert 6 60 Hz Einstellwert 7 60 Hz
~» v V)
200 200 20|
50, 50, /
35| :
70 7| :
6 ‘ ‘ ‘ : ‘ ‘ : ‘
0 13 25 50 (Hz) 0 13 25 50 (Hz) 0 15 30 60 (Hz) 0 15 30 60 (Hz)
» Kennlinien fiir hohes Anlaufdrehmoment (Einstellwert: 8 bis B)
Einstellwert 8 50 Hz Einstellwert 9 50 Hz Einstellwert A 60 Hz Einstellwert B 60 Hz
~ ~
200 . 200
23
18]
13}
0 1325 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0153 60 (Hz) 0 153 50 (Hz)

» Kennlinien fiir Betrieb mit konstanter Ausgangsspannung (Einstellwert: C bis E)

Einstellwert C 90 Hz Einstellwert D 120 Hz Einstellwert E 180 Hz
V)
- V'
200 (),,,
14/
7| : [
0153 60 90 (H. I
(Hz) 60 120

(Hz)




U/f-Kennlinie 55 bis 300 kW

Die Diagramme zeigen die Kennlinien fiir einen Motor der 200-V-Klasse. Fiir Motoren der 400-V-Klasse sind
alle Spannungen zu verdoppeln.

» Kennlinien fiir konstantes Drehmoment (Einstellwert: 0 bis 3)

50 Hz

Einstellwert 0

60 Hz

Einstellwert 1

60 Hz

Einstellwert 2

Einstellwert 3

72 Hz

v)
WY ool v
200 v
12 / 1277 12},
6 ./ 6 61
0 1325 50 (Hz) 0 153 60 (Hz) 0 15 3 50 60 (Hz) 0 153 60 72 (Hz)
» Kennlinien fiir variables Drehmoment (Einstellwert: 4 bis 7)
Einstellwert 4 50 Hz Einstellwert 5 50 Hz Einstellwert 6 60 Hz Einstellwert 7 60 Hz
(V,) 777777777777777777 ~ V) v)
200 200 200 T 20|
50| 50(
35 - - 35 ,,,,,,,,,,
61 : 6|
5 ‘ . 5. : : :
0 13 25 50 (Hz) 0 13 25 50 (Hz) 0 1.5 30 60(Hz)| 0 15 30 60 (Hz)
» Kennlinien fiir hohes Anlaufdrehmoment (Einstellwert: 8 bis B)
Einstellwert 8 50 Hz Einstellwert 9 50 Hz Einstellwert A 60 Hz Einstellwert B 60 Hz
~; v ~ ~
200 200 200 200
20| 20(- :
15 15[ /
: : 11
7\ : : o ‘ : 7 : . : :
0 1315 50 (Hz) 0 1325 50 (Hz) 0153 60(Hz)| 0 153 50 (Hz)

» Kennlinien fiir Betrieb mit konstanter Ausgangsspannung (Einstellwert: C bis E)

Einstellwert C

90 Hz

60 90 (Hz)

Einstellwert D

~

120 Hz Einstellwert E 180 Hz
60 120 (Hz) 0153 60 EHBE)




H Einstellen einer individuellen U/f-Kennlinie

Wenn E1-03 auf F gesetzt ist, kann die U/f-Kennlinie mit Hilfe der Parameter E1-04 bis E1-10 individuell
eingestellt werden. Details hierzu finden Sie in Abb. 6.84.
Ausgangsspannung (V)

E1-05
(VMAX)

E1-13
(VBASE)

E1-08
(vB)
E1-10
(VMIN)
. : : - Frequenz (Hz)
E1-09 E1-07 E1-06 E1-04
(FMIN) (FB) (FA) (FMAX)

Abb. 6.84 Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie

* Wenn E1-03 auf einen anderen Wert als F eingestellt ist, konnen die Parameter E1-04 bis E1-10
nur gelesen werden.
HINWEIS  Zur Einstellung einer linearen U/f-Kennlinie muss fiir E1-07 und E1-09 der gleiche Wert eingestellt
werden. In diesem Fall wird E1-08 ignoriert.

B Hinweise zur Einstellung
Beriicksichtigen Sie bei Einstellung einer benutzerdefinierten U/f-Kennlinie die folgenden Hinweise: 6

+ Beim Andern der Regelbetriebsart wechseln die Parameter E1-07 bis E1-10 zu den Werkseinstellungen fiir
die betreffende Regelbetriebsart.

* Die vier Frequenzen sind wie folgt einzustellen:
E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07 (FB) > E1-09 (FMIN)




€ Einstellen der Motorparameter fiir Motor 2

Mit den Parametern E4-0000 werden die Motordaten fiir Motor 2 eingestellt. Bei Vektorregelung werden die
Motordaten im Rahmen des Autotunings automatisch eingestellt. Falls das Autotuning nicht normal
abgeschlossen wird, stellen Sie die Parameter manuell ein (siehe Seite 6-109, Manuelle Einstellung der
Motorparameter).

Zum Wechseln zwischen Motor 1 und 2 muss einem der Multifunktions-Digitaleingéinge der Befehl ,,Auswahl
Motor 1/2 zugewiesen worden sein, d. h. einer der Parameter H1-01 bis H1-05 muss auf 16 gesetzt sein. Ist
dieser Eingang auf EIN, ist Motor 2 ausgewdhlt. In diesem Fall finden die U/f-Kennlinieneinstellungen in den
Parametern E3-0000 Anwendung.

Hinweis: Autotuning fiir Motor 2 kann nur durchgefiihrt werden, wenn einem der Multifunktions-
Digitaleingdnge der Befehl ,,Auswahl Motor 1/2“ zugewiesen wurde (H1-OJO ist auf 16 gesetzt).
Andernfalls kann Motor 2 nicht fiir das Autotuning ausgewihlt werden (T1-00 wird nicht
angezeigt).

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vektor- | Vektor-
. Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun
ZEIEANtNg stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Ruick-
fihrung | fiihrung
E4-01 Nennstrom Motor 2 1,90 A * Nein A A A A
E4-02 Nennschlupf Motor 2 2,90 Hz * Nein A A A A
E4-03 Leerlaufstrom Motor 2 1,20 A * Nein A A A A
E4-04 Polzahl Motor 2 4 Pole Nein Nein A Nein A
E4-05 Wicklungswiderstand Motor 2 9,842 Q * Nein A A A A
E4-06 Streuinduktivitédt Motor 2 18,2 % Nein Nein | Nein A A
E4-07 Nennleistung Motor 2 0,40 * Nein A A A A

* Die werksseitige Einstellung hingt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.

Multifunktions-Digitaleingange (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion Ui IU/f "I‘“ lung | lung
mel:)l:le?- ohne mit
9 Riick- | Riick-
flhrung | fiihrung
16 Auswahl Motor 1/2 Ja Ja Ja Ja




& Einstellen der U/f-Kennlinie fiir Motor 2

Mit Hilfe der Parameter E3-C000 kann bei Bedarf die U/f-Kennlinie fiir Motor 2 eingestellt werden.

Bei Einsatz des Motors unter Vektorregelung ohne Riickfiihrung wird von einer Anderung der Einstellungen

abgeraten.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wi | - Be0 U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem Ulf | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
flihrung | fiihrung
E3-01 Auswahl der Regelungsart fiir Motor 2 0 Nein A A A A
E3-02 Max. Ausgangsfrequenz Motor 2 (FMAX) 50,0 Hz Nein A A A A
E3-03 Max. Ausgangspannung Motor 2 (VMAX) 200,0 V *1 Nein A A A A
E3-04 Frequenz bei max. Ausgangsspannung Motor 2 (FA) 50,0 Hz Nein A A A A
E3-05 Mittlere Ausgangsfrequenz 1 Motor 2 (FB) 3,0Hz "2 Nein A A A Nein
E3-06 Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 1 Motor 2 (VB) 1 zﬁ 2V Nein A A A Nein
E3-07 Min. Ausgangsfrequenz Motor 2 (FMIN) 0,5Hz "2 Nein A A A A
E3-08 Spannung bei min. Ausgangsfrequenz Motor 2 (VMIN) 2,4V 12 Nein Nein

* 1. Die Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse. Fiir Frequenzumrichter der 400-V-Klasse sind die Werte zu verdoppeln.

* 2. Die Werkseinstellung dndert sich bei Wechsel der Regelbetriebsart. (Angegeben sind die werksseitigen Einstellungen fiir Vektorregelung

ohne Riickfithrung.)

B Auswahl der Regelungsart fiir Motor 2 (E3-01)

Mit Hilfe des Parameters E3-01 kann die Regelungsart fiir Motor 2 ausgewihlt werden.

 Die Einstellung dieses Parameters hat Auswirkungen auf die Autotuningfunktion. Bei U/f-Regelung mit
oder ohne Impulsgeber ist nur ein stationdres Autotuning ohne Motordrehung zur Bestimmung des Motor-

Wicklungswiderstands moglich.

B Einstellen der U/f-Kennlinie

Die Einstellmoglichkeiten der U/f-Kennlinie 2 sind die gleichen wie die fiir U/f-Kennlinie 1. Details hierzu

siehe Seite 6-111, Einstellen der U/f-Kennlinie (E1-02).

Hinweis: Die Parameter fiir die U/f-Kennlinie 2 werden nur fiir Motor 2 benutzt, d. h. Motor 2 muss mit

einem Multifunktions-Digitaleingang (Einstellwert 16) ausgewahlt werden.




4 Drehmomentregelung

Bei Vektorregelung mit Riickfiihrung kann das Motordrehmoment an einen iiber einen analogen Eingang
eingegebenen Drehmomentsollwert angeregelt werden. Dazu muss der Parameter d5-01 auf 1 gesetzt werden.

B Zugehorige Parameter

.. Regelungsarten
Anderung g g
Parameter-Nr. Bezeichnung Wermesiin- | - 0k U/f mit Vekltor- Vekltor-
: stellung | fendem U | Impuls- | [€98UNg ) regeung
; ohne Riick- | mit Riick-
Betrieb geber - -
fihrung fiihrung
ds5-01 Auswahl der Drehmomentregelung 0 Nein Nein Nein Nein A
d5-02 Verzogerungszeit fiir die Drehmomentregelung 0 ms Nein Nein Nein Nein A
d5-03 Auswahl der Drehzahlgrenze 1 Nein Nein Nein Nein A
ds-04 Drehzahlgrenzwert 0% Nein Nein Nein Nein A
ds-05 Offset der Drehzahlgrenze 10 % Nein Nein Nein Nein A
d5-06 Zeitfunktion fiir die Umschaltung zwischen Drehzahl-/ 0 ms Nein Nein Nein Nein A
Drehmomentregelung
Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ein- ) rege- rege-
stell- Funktion usf |U/f n?lt lung lung
wert mg;esr' ohne mit
g Riick- | Riick-
fithrung | fihrung
71 Umschaltung zwischen Drehzahl- und Drehmomentregelung (EIN: Drehmomentregelung) Nein Nein Nein Ja
78 Polaritatsumkehr fiir externen Drehmomentsollwert Nein Nein Nein Ja
Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Ein- . rege- rege-
stell- Funktion Ut |U/f ”l”‘ lung | lung
wert mg;esr- ohne mit
g Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
31 Wihrend Drehzahlbegrenzung Nein Nein Nein Ja
Aktiviert, wenn die Drehzahlregelung (ASR) fiir die Drehmomentregelung verwendet wird.
32 Der Ausgang der Drehzahlregelung fungiert als Drehmomentsollwert. Der Motor dreht mit maximal Nein Nein Nein Ja
zuldssiger Drehzahl.

Multifunktions-Analogeingang (H3-09)

Regelungsarten

Vektor- | Vektor-
Ein- . rege- rege-
stell- Funktion U |U/f ”l“t lung lung
wert ey | ohme | mit
g Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
0 Zu Klemme A1l addieren Ja Ja Ja Ja
13 Drehmomentsollwert/Drehmomentgrenzwert bei Drehzahlregelung Nein Nein Nein Ja
14 Drehmomentkompensation Nein Nein Nein Ja

Uberwachungsgréfen

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Para- ) ) ) Min. U mit | "€9¢- | rege-
P Bezeichnung Beschreibung Signalpegel am Analogausgang Einheit UK Ltk lung Iun_g
e ohne mit
9 Riick- | Riick-
flhrung | fuhrung
Drehmoment- Uberwachung des internen 10 V: Motornenndrehmoment . .
U1-09 sollwert Drehmomentsollwerts bei . salich 0,1 % Nein Nein Ja Ja
Vektorregelung. (0bis =10 V mdglich)




B Funktionsweise der Drehmomentregelung

Bei der Drehmomentregelung wird ein Drehmomentsollwert fiir den Motor vorgegeben. Stimmten
Drehmomentsollwert und Last nicht {iberein, beschleunigt oder verzégert der Motor.

Die Drehzahlbegrenzung verhindert, dass die Motordrehzahl iiber einen bestimmten durch einen
Analogeingang oder durch den Parameter d5-04 definierten Wert ansteigt. Die Drehzahlbegrenzung besteht
im Wesentlichen aus zwei Komponenten: Der Vorrangschaltung und der Drehzahlbegrenzerschaltung.

Die Vorrangschaltung bestimmt, ob der iiber einen Analogeingang eingegebene Wert oder der Ausgang der
Drehzahlregelung (ASR) als Drehmomentsollwert verwendet wird. Liegt die Ausgangsdrehzahl unterhalb des
Drehzahlgrenzwerts, wird der {iiber einen Analogeingang eingegebene Wert als Drehmomentsollwert
verwendet. Andernfalls fungiert der Ausgang der Drehzahlregelung als Drehmomentsollwert.

Die Drehzahlbegrenzerschaltung addiert auf den Drehmomentausgang ein Drehmoment zur Unterdriickung
der Drehzahl, sobald die Drehzahl den Drehzahlgrenzwert iiberschreitet. Gemeinsam mit der Vorrang-
schaltung verhindert die Drehzahlbegrenzerschaltung so, dass die Ausgangsdrehzahl den Drehzahlgrenzwert
iiberschreitet.

Abb. 6.85 zeigt schematisch das Prinzip der Drehmomentregelung

Drehmoment-
kompensation von
Analogeingang*

Drehmomentsollwert Drehmomentsollwert-
von Analogeingang A1 Filterzeit d5-02
Drehzahlgrenze von

Analogeingang A2 1
Drehzahlgrenze 2

in Parameter d5-05

L> Vorrang- + Drehmor;ent- Interner
schaltung | + R gr(T7Z-WEe]Ee]). Drehmomentsollwert

Drehzahlsteuerung
(ASR)

>

Drehzahlistwert

Offset des Drehzahl- T
grenzwerts d5-05

Abb. 6.85 Blockdiagram zur Drehmomentregelung

| Drehzahlbegrenzer 6

B Eingabe von Drehmomentsollwerten und -drehrichtungen

Der Drehmomentsollwert kann iiber die Steuerklemmen als analoges Spannungs- oder Stromsignal
eingegeben werden. Die nachstehende Tabelle fiihrt Eingabemethoden fiir den Drehmomentsollwert auf.

Drehmoment-Eingabemethode Sollwertquelle Einstellungen Anmerkungen
Analogeingang A2 Mit Hilfe eines Multifunktions-
Spannungseingang (Schalter 2 des H3-08=0 ]z)vtfgi;ti;ngilsligtisv(eliql ;E(E; Zﬁlg;nn
(0 V bis 10 V) DIP-Schalterblocks | H3-09 = 13 P &
Drehmomentsollwert umgeschaltet
SW1 auf OFF)
werden.
Analogeingang A2 . . I
Spannungseingang (Schalter 2 des H3-08=1 \D/(l)erzlzir;l:er:gz;nsgteeégst ;AZILEHSaifm
(-10 V bis +10 V) DIP-Schalterblocks | H3-09 = 13 pannung

SW1 auf OFF) Analogeingang.

Mit Hilfe eines Multifunktions-

Analogeingang A2 s _
Stromeingang (Schalter 2 des H3-08 =2 D1g1talemgang§ (H1-O0 = 78.) kann
(4 mA bis 20 mA) DIP-Schalterblocks | H3-09 = 13 | 2vischen positivem und negativem
SW1 auf ON) Drehmomentsollwert umgeschaltet
werden.
b1-01 =1
Optionskarte (AI-14B) Kanal 2 F2-01=0 Kanal 1 der Optionskarte AI-14B ersetzt
(0 bis £10 V) H3-08 =1 Analogeingang Al.
H3-09=13




Die Drehrichtung des Drehmomentausgangs des Motors ergibt sich aus dem Vorzeichen des analogen
Eingangssignals oder dem an einem Multifunktions-Digitaleingang anliegenden Signal. Sie hdngt jedoch nicht
von der mit dem START-Befehl angegebenen Drehrichtung ab. Die Drehrichtung des Drehmoments bestimmt
sich folgendermafien:

* Positiver analoger Sollwert: Drehmomentsollwert fiir Vorwértslauf (gegen den Uhrzeigersinn aus Sicht der
Motorausgangsachse)

» Negativer analoger Sollwert: Drehmomentsollwert fiir Riickwértslauf (im Uhrzeigersinn aus Sicht der
Motorausgangsachse)

B Eingabe des Drehzahlgrenzwerts
* In der nachstehende Tabelle sind die Eingabemethoden fiir den Drehzahlgrenzwert aufgefiihrt.

Eingabemethode fiir Drehzahl- Parameter- Anmerkungen
den Drehzahlgrenzwert grenzwertquelle einstellungen
Parametereinstellung Einstellung in d5-04 | d5-03=2 -
. _ Verwenden Sie diese Einstellung, wenn
Spannungseingang Analogeingang Al b1-01=1 der Drehzahlgrenzwert immer positiv
(0 Vbis +10 V) H3-01=0 .
sein muss.
Spannungseingang . b1-01 = 1 Verwenden Sie diese Einstelh.mg, wenn
; Analogeingang Al der Drehzahlgrenzwert fiir beide
(-10 V bis +10 V) H3-01=1 . .
Drehrichtungen eingegeben werden soll.
bl1-01 =1 Der an Klemme A1 anliegende Wert
Stromeingang Analogeingang A2 H3-08=2 bestimmt den Drehmomentsollwert.
(4 mA bis 20 mA) H3-09=13 Stellen Sie Schalter 2 des DIP-Schalter-
H3-13=1 blocks S1 auf der Klemmenkarte auf ON.
Kanal 1 b1-01=1 Kanal 1 der Optionskarte AI-14B ersetzt
Optionskarte (AI-14B) F2-01=0 Analogeingang Al.
(0 bis £10 V) Kanal 1 bis 3 b1-01 =3 Die Summe der Kanile 1 bis 3 dient als
F2-01=1 Drehzahlgrenzwert.

Die Drehrichtung des Drehzahlgrenzwerts ergibt sich aus dem Vorzeichen des analogen Eingangssignals und
der Drehrichtung des START-Befehls.

* Bei positiver Eingangsspannung: Drehzahlgrenzwert fiir Vorwértslauf.

* Bei negativer Eingangsspannung: Drehzahlgrenzwert fiir Riickwartslauf.

Wenn die aktuelle Drehrichtung des Motors und die Drehrichtung des Drehzahlgrenzwerts nicht
iibereinstimmen, wird die Drehzahl auf 0 begrenzt.

B Multifunktions-Digitalausgange (H2-01 bis H2-03)

Waéhrend Drehzahlbegrenzung (31)

Wenn ein Multifunktionsausgang auf diese Funktion eingestellt ist, ist dieser EIN, wenn die aktuelle Drehzahl
dem Drehzahlgrenzwert entspricht.

ASR libernimmt Drehmomentregelung (32)

Wenn ein Multifunktionsausgang fiir diese Funktion eingestellt ist, signalisiert dieser Ausgang den Status der
Drehzahlbegrenzung:

» EIN, wenn der ASR-Ausgang als Drehmomentsollwert fungiert und der Motor mit dem Drehzahlgrenz-
wert lauft.

» AUS, wenn die Eingabe des Drehmomentsollwerts iiber einen Analogeingang erfolgt.
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B Einstellung des Offsets des Drehzahlgrenzwerts

Mit Hilfe des Offsets fiir den Drehzahlgrenzwert kann der Drehzahlgrenzwert fiir Vorwérts- und
Riickwiértslauf auf denselben Wert eingestellt werden. Dies unterscheidet sich von der Einstellung des
Drehzahlgrenzwerts. Zur Verwendung des Offsets fiir den Drehzahlgrenzwert muss d5-04 auf 0 und der Offset
in d5-05 als Prozentsatz der maximalen Ausgangsfrequenz gesetzt werden.

Um den Drehzahlgrenzwert fiir Vorwirts- und Rickwirtslauf auf 50 % zu setzen, setzen Sie den
Drehzahlgrenzwert auf 0 (d5-03 = 2, d5-04 = 0) und den Offset auf 50 (d5-05 = 50). Der Drehzahlbereich der
Drehmomentregelung reicht nun von -50 % bis 50 % der maximalen Ausgangsdrehzahl.

Wird sowohl der Drehzahlgrenzwert als auch der zugehorige Offset eingesetzt, entspricht der Drehzahlbereich
fiir die Drehmomentregelung den positiven und negativen Drehzahlgrenzwerten, zu denen jeweils der Offset
addiert wurde.

Beispiel

Abb. 6.86 zeigte den Drehzahlbereich fiir die Drehmomentregelung bei einem Drehzahlgrenzwert von 50 %
und einem Drehzahlgrenzwert-Offset von 10 %. Die Vorrangschaltung findet in dieser Darstellung keine

Beriicksichtigung.
Positives Drehmoment
Offset der Dreh-
zahlgrenze d5-05
A Y
- -
Rickwartslauf Vorwartslauf

A

Vorwarts-
Drehzahlgrenze
50 %

Negatives Drehmoment

Abb. 6.86 Einstellung des Offsets des Drehzahlgrenzwerts

B Anwendungsbeispiele fiir die Drehmomentregelung

Im Folgenden finden Sie als Anwendungsbeispiele fiir die Drehmomentregelung eine Aufwickelanwendung,
bei der Drehzahl und Drehmoment dieselbe Drehrichtung haben, sowie eine Abwickelanwendung, bei der
Drehzahl und Drehmoment unterschiedliche Drehrichtungen haben.

Aufwickelanwendung

Bei Aufwickelanwendungen haben Drehzahl und Drehmoment dieselbe Drehrichtung. Bei Aufwickel-
anwendungen sind sowohl der Drehzahlgrenzwert als auch der Eingabewert fiir den Drehmomentsollwert
positiv. Ist der Eingabewert fiir den Drehmomentsollwert grofer als die anliegende Last, so beschleunigt der
Motor, ist er geringer, so verzogert der Motor. Liegt die Motordrehzahl oberhalb des Drehzahlgrenzwerts, so
generiert die Drehzahlbegrenzerschaltung einen negativen Kompensationswert. Féllt die Motordrehzahl unter
den Drehzahlgrenzwert, wird ein positiver Kompensationswert generiert. Die Drehmomentkompensation ist
proportional zur Proportionalverstirkung der Drehzahlregelung (ASR). Sobald die Summe aus dem Dreh-
momentsollwert und dem vom Drehzahlbegrenzer generierten Drehmomentkompensationswert der tatséchli-
chen Last entsprechen, beendet der Motor die Beschleunigung und lduft mit konstanter Drehzahl.

Abwickelanwendung

Bei Abwickelanwendungen haben Drehzahl und Drehmoment unterschiedliche Drehrichtungen. (In diesem
Beispiel sei die Drehrichtung der Drehzahl positiv, die des Drehmomentsollwerts negativ.) Bei Abwickelan-
wendungen ist der Drehzahlgrenzwert positiv, der Eingabewert fiir den Drehmomentsollwert ist negativ.



Liegt die Motordrehzahl oberhalb des Drehzahlgrenzwerts, so generiert die Drehzahlbegrenzerschaltung einen
negativen Kompensationswert. Lauft der Motor riickwirts, wird ein positiver Kompensationswert generiert.
Betragt die Drehzahl 0 oder liegt sie unterhalb des Drehzahlgrenzwerts, wird der Kompensationswert 0 gene-
riert. Auf dieser Weise stellt der von der Drehzahlbegrenzerschaltung generierte Kompensationswert sicher,
dass die Motordrehzahl jederzeit zwischen 0 und dem Drehzahlgrenzwert liegt. Sobald die Summe aus dem
Drehmomentsollwert und dem vom Drehzahlbegrenzer generierten Drehmomentkompensationswert der tat-
sachlichen Last entsprechen, beendet der Motor die Beschleunigung und lauft mit konstanter Drehzahl.

Aufwickelanwendung Abwickelanwendung
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B Anpassung des Drehmomentsollwertsignals

Drehmomentsollwert-Filterzeitkonstante (d5-02)

Die Filterzeitkonstante des Drehmomentsollwerts kann mit Parameter d5-02 angepasst werden. Dieser
Parameter dient zur Eliminierung von Storungen des Drehmomentsollwertsignals sowie zur Anpassung des
Ansprechens auf den Host-Controller. Wenn bei Drehmomentregelung Pendelungen auftreten, muss diese
Einstellung erhoht werden.

Einstellen der Drehmomentkompensation

Uber einen Analogeingang kann ein Drehmomentkompensationswert aufgeschlagen werden (H3-09 = 14).
Wird der durch mechanische Verluste oder andere lastbedingte Einfliisse verursachte Drehmomentverlust iiber
diesen Eingang eingegeben, erfolgt durch die Addition dieses Werts zum Drehmomentsollwert eine automati-
sche Kompensation des Drehmomentverlusts. Die Drehrichtung des Drehmomentkompensationswerts
bestimmt sich folgendermalien:

* Bei positiver Spannung (Strom): Drehmomentkompensation fiir Vorwértslauf (gegen den Uhrzeigersinn
aus Sicht der Motorausgangsachse).

* Bei negativer Eingangsspannung: Drehmomentkompensation fiir Riickwértslauf (im Uhrzeigersinn aus
Sicht der Motorausgangsachse).



Da die Polaritédt der Eingangsspannung die Drehrichtung bestimmt, kdnnen iiber Analogeingénge mit Signal-
pegeln von 0 bis 10V bzw. 4 bis 20 mA nur Drehmomentkompensationswerte fiir den Vorwértslauf
eingegeben werden. Ist die Eingabe von Drehmomentkompensationswerten fiir den Riickwiértslauf erforder-
lich, muss ein Analogeingang mit einem Signalpegel von £10 V verwendet werden.

B Umschaltung zwischen Drehzahl-/Drehmomentregelung

Mit Hilfe eines der Multifunktions-Digitaleingéinge kann die Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentregelung erfolgen. Dazu muss der entsprechende Parameter H1-OOO auf 71 gesetzt sein. Liegt an
dem entsprechenden Eingang das Signal EIN an, so findet eine Drehmomentregelung statt, andernfalls eine
Drehzahlregelung. Der Parameter d5-01 muss dazu auf 0 gesetzt werden.

Einstellung der Zeitverzogerung bei Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentregelung (d5-06)

Die Einstellung in Parameter d5-06 bestimmt die zeitliche Verzdgerung zwischen dem Umschalten des
Signals am Multifunktions-Digitaleingang von EIN nach AUS bzw. umgekehrt und der tatsdchlichen
Umschaltung zwischen Drehzahl- und Drehmomentregelung. Fiir die Dauer dieser Verzogerung halten die
beiden Analogeingénge den Wert, den sie bei Umschaltung des Signals hatten. Auf diese Weise konnen Sie
wihrend dieser Verzégerung alle erforderlichen Anderungen an externen Signalen durchfiihren.

Abb. 6.87 zeigt ein Beispiel fir den zeitlichen Ablauf bei der Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentregelung

GESCHLOSSEN GESCHLOSSEN

Drehzahl/Drehmoment- OFFEN OFFEN
Umschaltsignal |
| |
Start |
| | |
T | T
START- Stopp | | Stopp

Befehl | : |

| | |
| | | |
| | | |
| | | |

Regelbetriebsart Drehzahl Drehmoment Drehzahl Drehmoment Drehzahl (Verz. bis Stillstand)

| | | |
[ | | [
| Drehzahl- | | Drehzahl- |
| grenzwert | grenzwert |
1
. Drehzahl- Drehzahl- |
Eingang Klemme A1 sollwert sollwert |
|
| | |
Drehmomentgrenzwert | | Drehmomentgrenzwert | |
|
Eingang Klemme A2 Drehmoment- Drehmoment- |
sollwert sollwert |
T
|
|

o ' e ' ®
Abb. 6.87 Zeitablaufdiagramm fiir die Umschaltung zwischen Drehzahl- und Drehmomentregelung

Wichtige Hinweise
* Die Funktion des Drehmomentsollwerteingangs (A1 oder A2) éndert sich bei der Umschaltung zwischen
Drehzahl- und Drehmomentregelung:
Bei Drehzahlregelung: Der Analogeingang fungiert als Quelle fiir den Drehmomentgrenzwert.
Bei Drehmomentregelung: Der Analogeingang fungiert als Quelle fiir den Drehmomentsollwert.

* Wird der START-Befehl deaktiviert, wechselt der Frequenzumrichter zur Drehzahlregelung. Auch wenn
zuvor eine Drehmomentregelung erfolgte, wechselt der Frequenzumrichter automatisch zur Drehzahl-
regelung und ldsst den Motor bis zum Stillstand auslaufen.



€ Lastabhangige Drehzahlanpassung

Die lastabhéngige Drehzahlanpassung ermdglicht die Verteilung einer Last auf zwei Motoren. Dabei darf die
lastabhidngige Drehzahlanpassung nur bei einem der beteiligten Frequenzumrichter aktiviert sein. Nimmt das
Drehmoment an dem durch diesen Frequenzumrichter angetriebenen Motor zu, wird die Drehzahl reduziert,
damit der andere Motor wieder mehr Last iibernimmt. Auf diese Weise wird die Last automatisch auf beide

Motoren verteilt.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
| Anderung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wersst- | B2l U/f mit | regelung | rege-
stellung | fendem | U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruck- Ruick-
fuhrung | fihrung
b7-01 Verstarkung fiir lastabhéngige Drehzahlanpassung 0,0 Ja Nein | Nein Nein A
b7-02 Verzogerungszeit fiir lastabhédngige Drehzahlanpassung 0,05s Nein Nein | Nein Nein A

B Einstellung der Verstarkung fiir die lastabhdngige Drehzahlanpassung
Stellen Sie die Verstirkung fiir die lastabhéngige Drehzahlanpassung (Parameter b7-01) auf die gewiinschte
Drehzahlreduzierung bei maximaler Ausgangsfrequenz und Nenndrehmoment ein (siche Abb. 6.88). Der
Parameter b7-01 wird als Prozentsatz der maximalen Ausgangsspannung interpretiert.

Drehmoment

Drehzahl

0 Drehzahlsollwert

Abb. 6.88 Verstarkung der lastabhangigen Drehzahlanpassung

Ist der Parameter b5-07 auf 0 gesetzt, ist die lastabhdngige Drehzahlanpassung deaktiviert.

B Einstellung der Verzogerungszeit fiir die lastabhdangige Drehzahlanpassung

Die in Parameter b7-02 eingestellte Verzogerungszeit steuert das Ansprechverhalten der lastabhingigen
Drehzahlanpassung. Erhéhen Sie diese Einstellung, wenn Drehzahlschwankungen und Vibrationen auftreten

sollten.



& Positionierfunktion

Die Positionierfunktion hélt den angehaltenen Motor, wenn dieser in einem so genannten Nullservozustand
angehalten wurde. d. h., wenn der Frequenzsollwert unter den Positioniergrenzwert (Parameter b2-01) fallt,
wird eine Positionsregelungsschleife aktiviert und der Motor in dieser Stellung gehalten, auch wenn eine Last
angelegt wird.

Die Positionierfunktion muss unter Verwendung eines Multifunktions-Digitaleingangs aktiviert werden. Dazu
muss diesem die Funktion ,,Positionieren” zugewiesen worden sein (H1-OO = 72).

Die tatsdchliche Abweichung der Rotorposition von der Nullposition kann mit Hilfe des Parameters U1-35
tiberwacht werden. Der angezeigte Wert muss durch 4 dividiert werden, um die Abweichung in
Impulsgeberimpulsen zu erhalten.

Die Beendigung der Positionierung kann iiber einen Multifunktions-Digitalausgang (in Position) signalisiert
werden. Dazu muss der entsprechende Parameter (H2-CIO) auf 33 gesetzt werden. Dieser Kontakt ist dann
geschlossen, solange die tatsdchliche Rotorposition innerhalb des Positionierfensters liegt.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
) And.erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Weiten: | - ol U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem | U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fhrung | fihrung
b2-01 Positioniergrenzwert (Startfrequenz fiir DC-Bremsung) 0,5 Hz Nein A A A A
b9-01 Positionier-Verstirkung 5 Nein Nein | Nein Nein A
b9-02 Positionierfenster 10 Nein Nein | Nein Nein A

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
. rege- rege-
Einstellwert Funktion U/f mit lung lung
urf Impuls- h .
eber onne rf"t
g Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
72 Positionier-Befehl (EIN: Positionieren) Nein Nein Nein Ja

Multifunktions-Digitalausgédnge (H2-01 bis H2-03)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-

. rege- rege-
Einstellwert Funktion U/f mit lung lung
urf Impuls- h .
eber onne rrut
9 Rick- | Rick-

fihrung | fihrung

In Position

3 EIN: Aktuelle Rotorposition liegt innerhalb des Bereichs Position +Positionierfenster. Nein Nein Nein Ja

UberwachungsgroBen
Regelungsarten
Vektor- | Vektor-
Parame- Min U/f mit rege- rege-
ter- Bezeichnung Beschreibung Signalpegel am Analogausgang | i . Imptr:?; lung lung
Nr. " | ohne mit
9eber | Riick- | Riick-
fihrung | fiilhrung
Anzeige der Anzahl von Geber-
Impulse im impulsen mal vier fiir den
Ul1-35 | Positionier- Bewegungsbereich, wenn der (Kann nicht ausgegeben werden.) 1 Nein Nein Nein A
betrieb Positionierbetrieb aktiviert
wurde.




W Zeitablaufdiagramm

Die nachstehende Abbildung illustriert den zeitlichen Ablauf der Signale bei Nutzung der Positionierfunktion.

START-Befehl EIN AUS

Positionierung beendet | EIN | AUS

Frequenz- (Drehzahl-) Sollwert

Erregerspannung

!
I
1
|
|
|
|
|
|
|
|
b2-01 |
__________ ——— e ——

}

|

|

|

|

|

|

|

|
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|

|

Motordrehzahl

Positionierung-beendet- |
Signal | In-Position-Status

Abb. 6.89 Zeitablaufdiagramm fir Positionierfunktion

B Wichtige Hinweise
» Achten Sie darauf, dass der START-Befehl aktiviert bleibt. Wird der START-Befehl deaktiviert, wird der
Ausgang ausgeschaltet und die Positionierfunktion deaktiviert.

* Der Parameter b9-01 dient zur Anpassung der Haltekraft der Positionsregelschleife. Die Haltekraft wéchst
proportional mit dem fiir diesen Parameter eingestellten Wert. Bei zu hohen Einstellungen koénnen
Schwingungen auftreten. Die Einstellung von b9-01 darf erst nach Einstellung der Drehzahlregelung
(ASR) erfolgen.

* Das Positionierfenster bestimmt die zuldssige Abweichung von der Nullposition. Stellen Sie b9-02 auf das
4-fache des zuldssigen Positionsversatzes als Anzahl der Impulse vom Impulsgeber.

» Wird der Positionier-Befehl deaktiviert, wird auch das In-Position-Signal auf AUS gesetzt.

P~ Die Positionierfunktion darf nicht iiber ldngere Zeit mit 100 % Drehmoment eingesetzt werden,
?‘ da andernfalls Funktionsfehler auftreten konnen. Soll die Positionierfunktion kontinuierlich
ng-ITIG eingesetzt werden, ist darauf zu achten, dass der Ausgangsstrom bei aktivierter Positionierung

maximal 50 % des Motorstroms erreicht.



€ KEB-Funktion (Kinetic Energy Buffering)

Mit der KEB-Funktion kann man den Motor nach einem unerwarteten Ausfall der Netzspannung geregelt bis
zum Stillstand verzdgern. Der Frequenzumrichter nutzt dabei die Rotationsenergie des Motors generatorisch,
um die Zwischenkreisspannung aufrechtzuerhalten. Auf diese Weise wird ein unkontrollierten Auslaufen der
Maschine verhindert. Die KEB-Funktion kann nur iiber einen Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden,
der z. B. von einem Zwischenkreis-Unterspannungsalarmausgang oder einem Unterspannungsrelais geschal-
tet wird. 4bb. 6.80 zeigt eine mogliche Verdrahtung.

L1 Varispeed F7
L2
L3 L
zum
Klemme S3 bis S7 & Motor

9 H1-00 = 66
””””” [

Unterspannungsrelais

Abb. 6.90 Verdrahtungsbeispiel fiir die Nutzung der KEB-Funktion

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) /'-'\nd_erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Werksein- |  bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber | Riick- | Riick-
fihrung | fihrung
C1-09 NOT-AUS-Zeit 10,0 s Nein A A A A
L2-01 Verhalten bei kurzzeitigem Spannungsausfall 0 Nein A A A A
L2-05 Unterspannungs-Erkennungsgrenze 190 V* Nein A A A A
L2-08 Verstirkung der Frequenzreduzierung bei KEB-Start 100 Nein A A A A

* Die werksseitige Einstellung héngt von der Leistung des Frequenzumrichters ab. Der angegebene Wert gilt fiir Frequenzumrichter der 200-V-Klasse
mit 0,4 kW.

Einstellung des Verhaltens bei kurzzeitigem Spannungsausfall (L2-01)

* [L2-01=0
Der Frequenzumrichter wird durch den Fehler UV1 (Zwischenkreis-Unterspannung) ausgeschaltet.
« L2-01=1

Wenn die Spannung innerhalb der in L2-02 eingestellten Zeit zuriickkehrt, wird kein Zwischenkreis-
Unterspannungsfehler erkannt. Hélt der Spannungsausfall langer an, wird der Fehler UV1 (Zwischenkreis-
Unterspannung) ausgegeben.

» Es wird kein Zwischenkreis-Unterspannungsfehler erkannt. Der Frequenzumrichter setzt den Betrieb fort,
solange die CPU arbeitet.

Zur Nutzung der KEB-Funktion in Verbindung mit dem UV-Alarmausgang des Frequenzumrichters muss der
Parameter L.2-01 auf 1 oder 2 gesetzt werden.

Einstellen des Unterspannungs-Erkennungsgrenzwerts (L2-05)

Mit diesem Parameter wird der Spannungsgrenzwert eingestellt, bei dessen Unterschreiten ein Zwischenkreis-
Unterspannungsfehler (UV, UV1) erkannt wird.

In der Regel muss diese Einstellung nicht gedndert werden. Wird der UV-Alarmausgang zur Aktivierung der
KEB-Funktion verwendet, sollte der Unterspannungs-Erkennungsgrenzwert auf den grofStmdglichen Wert

gesetzt werden, um einen Spannungsausfall so frith wie moglich zu erkennen.
6-127
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Einstellen der KEB-Verzégerungszeit (C1-09)
Dieser Parameter bestimmt die Verzogerungszeit bis zum Stillstand nach Aktivierung der KEB-Funktion.

Beachten Sie bei der Einstellung dieses Parameters die folgenden Punkte:

» Erhohen Sie C1-09 so lange, bis bei der Verzogerung ein UV1-Fehler erkannt wird. (Ist L2-01 auf 2
gesetzt, wird kein UVI1-Fehler erkannt, aber der Motor lduft bis zum Stillstand aus, wenn die
Zwischenkreisspannung zu niedrig wird.) Der hochste Einstellwert fiir C1-09, bei dem gerade noch kein
UV1-Fehler erkannt wird, ist die maximale KEB-Verzogerungszeit.

+ Reduzieren Sie C1-09 so lange, bis ein Zwischenkreis-Uberspannungsfehler (OV) auftritt. Der niedrigste
Einstellwert fiir C1-09, bei dem gerade noch kein OV-Fehler auftritt, ist die minimale KEB-
Verzdgerungszeit.

* Stellen Sie C1-09 auf einen Wert ein, der ungefahr in der Mitte zwischen minimaler und maximaler KEB-
Verzogerungszeit liegt.

Einstellen der Verstarkung fiir die Frequenzreduzierung bei KEB-Start (L2-08)

Bei Aktivierung der KEB-Funktion wird die Ausgangsfrequenz um einen bestimmten Betrag reduziert, um
das Auftreten eines UV 1-Fehlers zu verhindern. Dieser Betrag wird in Parameter L2-08 als Prozentsatz der
Schlupffrequenz vor Aktivierung der KEB-Funktion eingestellt. In der Regel muss diese Einstellung nicht
gedndert werden.

e Erhohen Sie diese Einstellung, wenn unmittelbar nach Aktivierung der KEB-Funktion ein Unter-
spannungsfehler auftritt.

+ Reduzieren Sie diese Einstellung, wenn unmittelbar nach Aktivierung der KEB-Funktion ein Uber-
spannungsfehler auftritt.

B Einstellungen fur die Multifunktionseingange: H1-01 bis H1-05 (Klemmen S3 bis S7)

KEB-Befehl (Offner): 65

I * Ist ein Multifunktions-Digitaleingang fiir diese Funktion programmiert (H1-01 bis H1-05 = 65), kann die

KEB-Funktion iiber einen Offnerkontakt aktiviert werden.

KEB-Befehl (SchlieBer): 66

o Ist ein Multifunktions-Digitaleingang fiir diese Funktion programmiert (H1-01 bis H1-05 = 66), kann die
KEB-Funktion tiber einen SchlieBerkontakt aktiviert werden.

€ Bremsen mit hohem Schlupf (HSB, High Slip Braking)

Ist die Tragheit der Motorlast sehr gro3, kann das Bremsen mit hohem Schlupf (HSB) verwendet werden, um
die Verzogerungszeit im Vergleich zur normalen Verzogerungszeit stark zu verkiirzen, ohne eine Bremsoption
(Bremswiderstand, Bremswiderstandseinheit) zu verwenden.

Diese Funktion muss iiber einen Multifunktions-Digitaleingang aktiviert werden. Das Bremsen mit hohem
Schlupf kann nicht mit der normalen Verzégerung verglichen werden. Bremsen mit hohem Schlupf verwendet
keine Rampenfunktion.

Die Verzdgerungsrampenfunktion sollte bei normalem Betrieb nicht durch Bremsen mit hohem Schlupf
ersetzt werden.



B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
. And'erung Vektor- | Vektor-
Parameter-Nr. Bezeichnung Wertee: | - 50k U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Ruick-
fuhrung | fihrung
N3-01 Frequenzbandbreite bei Bremsen mit hohem Schlupf 5% Nein A A Nein Nein
N3-02 Stromgrenze beim Bremsen mit hohem Schlupf 150 % Nein A A Nein Nein
N3-03 Verweilzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf 1,0s Nein A A Nein Nein
N3-04 Uberlastzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf 40s Nein A A Nein Nein

Multifunktions-Digitaleingdnge (H1-01 bis H1-05)

Regelungsarten
Vektor- | Vektor-

Ein- - .
stell- Funktion U/f mit ni%; ﬁi?lz
o u/f Impuls- h it
eber onne mi
9 Rick- | Rick-

fuhrung | fihrung

68 Befehl zum Bremsen mit hohem Schlupf (EIN: HSB aktiviert) Ja Ja Nein Nein

B Einstellen der Frequenzbreite bei Bremsen mit hohem Schlupf (N3-01)

Dieser Parameter stellt den Frequenzbetrag ein, um die die Ausgangsfrequenz verringert wird, um so einen
negativen Schlupf zu erzeugen und damit den Motor zu bremsen.

Eine Anderung dieser Einstellung ist normalerweise nicht notig. Erhdhen Sie diesen Wert, wenn
Zwischenkreis-Uberspannungsfehler auftreten sollten.

B Einstellen der Stromgrenze bei Bremsen mit hohem Schlupf (N3-02)

Durch diesen Parameter wird der Stromgrenzwert wihrend des Bremsens mit hohem Schlupf eingestellt.
Dieser Stromgrenzwert beschriankt die erzielbare Verzogerungszeit.

Je kleiner der Stromgrenzwert eingestellt ist, desto ldnger ist die Verzogerungszeit.

W Einstellen der Verweilzeit nach Bremsen mit hohem Schlupf (N3-03)

Nach beendetem Bremsen mit hohem Schlupf lduft der Frequenzumrichter fiir die in N3-03 eingestellte Zeit
mit der minimalen Ausgangsfrequenz (E1-09). Erhéhen Sie diese Einstellung, wenn der Motor nach dem
Bremsen mit hohem Schlupf austrudelt.

m Einstellen der Uberlastzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf (N3-04)

Parameter N3-04 bestimmt die Uberlastzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf. Andert sich die
Ausgangsfrequenz nach Aktivierung des Bremsens mit hohem Schlupf aus welchem Grund auch immer fiir
die in N3-04 eingestellte Zeit nicht, wird der Fehler OL7 angezeigt und der Fehlerausgang geschaltet.

B Aktivierung des Bremsens mit hohem Schlupf

Ist einer der Multifunktions-Digitaleingdnge auf 68 gesetzt, kann iiber diesen Eingang die HSB-Funktion
aktiviert werden. Der Frequenzumrichter bremst den Motor sofort nach Anlegen des HSB-Signals. Das
Bremsen mit hohem Schlupf kann nicht unterbrochen werden, d. h. der normale Betrieb kann wéhrend
Bremsen mit hohem Schlupf nicht wieder aufgenommen werden,

Die HSB-Funktion wird bereits durch einen Impuls am entsprechenden Eingang ausgelost, eine
Daueraktivierung ist nicht erforderlich.

6
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Funktionen der digitalen Bedienkonsole

€ Einstellen der Funktionen der digitalen Bedienkonsole

B Zugehorige Parameter

. Regelungsarten

| Anderung | Vektor- | Vektor-

Parameter-Nr. Bezeichnung V\é?errlji:;- zaer:dlzlr: U ILr:::)SIq;t- regﬁ:]ueng Iurr?g:it

Betrieb geber Riick- Riick-

fihrung | fUhrung
0l-01 Anzeigeauswahl 6 Ja A A A A
01-02 Auswahl der Anzeige nach dem Einschalten 1 Ja A A A A
01-03 Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -anzeige 0 Nein A A A A
01-04 Einstelleinheit fiir Frequenzsollwert-Parameter 0 Nein Nein | Nein Nein A
01-05 Kontrast der LCD-Anzeige 3 Ja A A A A
02-01 LOCAL/REMOTE-Taste aktivieren/deaktivieren 1 Nein A A A A
02-02 STOP-Taste wihrend Betrieb iiber Steuerklemmen 1 Nein A A A A
02-03 Frequenzumrichter-k VA-Auswahl 0 Nein A A A A
02-04 Anwenderparameter-Ausgangswert 0 Nein A A A A
02-05 Auswahl der Einstellmethode fiir den Frequenzsollwert 0 Nein A A A A
02-06 Betrieb bei nicht angeschlossener digitaler Bedienkonsole 0 Nein A A A A
02-07 Einstellung der kumulativen Betriebszeit 0 Nein A A A A
02-08 Auswahl der kumulativen Betriebszeit 0 Nein A A A A
02-09 Initialisierungsmodus 2 Nein A A A A
02-10 Einstellung der Liifterbetriebszeit 0 Nein A A A A
02-12 Initialisierung der Fehlerhistorie 0 Nein A A A A
02-13 kWh-Anzeige zuriicksetzen 0 Nein A A A A

6 * Abhangig von der Leistung des Frequenzumrichters
I B Anzeigeauswahl (01-01)

Uber Parameter 01-01 kann das dritte Anzeigeelement ausgewihlt werden, das im Steuermodus auf der
Bedienkonsole angezeigt wird. Diese Funktion hat keinen Einfluss auf die optionale LCD-Bedienkonsole
(JVOP-160).

m Uberwachungsanzeige bei eingeschalteter Spannungsversorgung (01-02)

Uber Parameter 01-02 kann das Anzeigeelement (U1-C000) ausgewihlt werden, das beim Einschalten der
Spannungsversorgung auf der digitalen Bedienkonsole angezeigt werden soll.

B Andern der Einheiten fiir Frequenzsollwert und der Anzeige (01-03)

Stellen Sie Einheit des Frequenzsollwerts fiir die digitale Bedienkonsole und die Anzeige iiber Parameter
01-03 ein. Die Einstellung unter 01-03 hat Einfluss auf die Anzeigeeinheiten folgender Anzeigeelemente:

» U1-01 (Frequenzsollwert)

» U1-02 (Ausgangsfrequenz)

U1-05 (Motordrehzahl)

U1-20 (Ausgangsfrequenz nach Sanftanlauf)
d1-01 bis d1-17 (Frequenzsollwerte)



.—l

® Andern der Einheiten fiir Frequenzparameter im Zusammenhang
mit U/f-Einstellungen (01-04)

Uber Parameter 01-04 kann die Einheit fiir die im Zusammenhang mit der U/f-Einstellung stehenden
Frequenzparameter gedndert werden. Wird o1-04 auf O gesetzt, lautet die Einheit Hz. Wird 01-04 auf 1
gesetzt, lautet die Einheit U/min.

® Andern des Displaykontrasts (01-05)

Uber Parameter 01-05 kann der Kontrast des LCD-Displays der digitalen Bedienkonsole herauf- oder
herabgesetzt werden. Bei Verringerung des unter 01-05 eingestellten Werts wird der Kontrast geringer und
umgekehrt.

B Deaktivieren der Taste LOCAL/REMOTE (02-01)
Setzen Sie 02-01 auf 0, um die Taste LOCAL/REMOTE an der digitalen Bedienkonsole zu deaktivieren.

Ist die Taste deaktiviert, konnen damit die Quellen fiir START-Befehl und Sollwert nicht mehr zwischen
LOCAL und REMOTE umgeschaltet werden.

B Deaktivieren der STOP-Taste (02-02)

Uber diesen Parameter wird eingestellt, ob die STOP-Taste an der Bedienkonsole withrend der Steuerung iiber
Klemmleiste aktiv ist (b1-02 = 0).

Wird 02-02 auf 1 gesetzt, so wird ein STOP-Befehl iiber die STOP-Taste der Bedienkonsole akzeptiert. Wird
02-02 auf 0 gesetzt, wird der Befehl ignoriert.

W Initialisierung gednderter Parameterwerte (02-03) 6

Sie konnen die aktuellen Einstellwerte fiir die Frequenzumrichter-Parameter als Ausgangswerte fiir
anwenderdefinierte Parameter speichern. Dazu muss Parameter 02-03 auf 1 gesetzt werden.

Setzen Sie zur Initialisierung der Frequenzumrichter-Parameter unter Verwendung der anwenderdefinierten
Ausgangswerte im Speicher Parameter A1-03 auf 1110. Setzen Sie 02-03 auf 2, um die anwenderdefinierten
Ausgangswerte aus dem Speicher zu 16schen.

m Andern der Frequenzumrichter-Leistungseinstellung (02-04)

Die Leistung des Frequenzumrichters kann iiber Parameter 02-04 eingestellt werden. Die von dieser
Einstellung abhédngigen Parameter sind Seite 5-72, Werkseinstellungen, die sich mit der Leistung des
Frequenzumrichters dndern (02-04) zu entnehmen.

Dieser Parameter darf unter keinen Umstdnden gedndert werden, es sei denn, die Steuerkarte wurde
ausgetauscht.

B Einstellen des Frequenzsollwerts uiber die Aufwarts- und Abwarts-Tasten ohne
Verwendung der Eingabetaste (02-05)

Diese Funktion ist aktiv, wenn Frequenzsollwerte iiber die digitale Bedienkonsole eingegeben werden. Wenn
02-05 auf 1 gesetzt wird, konnen Sie den Frequenzsollwert {iber die Aufwérts- und Abwérts-Tasten herauf-
und herabsetzen, ohne die Eingabetaste zu verwenden.




B Auswahl des Verhaltens bei nicht angeschlossener digitaler Bedienkonsole (02-06)

Mit dieser Funktion wird das Verhalten ausgewihlt, wenn die digitale Bedienkonsole getrennt wird, wéhrend
ein START-Befehl aktiv ist.

Ist 02-06 auf 0 eingestellt, wird der Betrieb fortgesetzt.

Ist 02-06 auf 1 gesetzt, wird der Ausgang ausgeschaltet und der Motor lauft bis zum Stillstand aus. Der
Fehlerkontakt wird geschaltet. Wenn die Bedienkonsole wieder angeschlossen wird, wird OPR

(Bedienkonsole getrennt) angezeigt.

B Kumulative Betriebszeit (02-07 und 02-08)
Der Frequenzumrichter verfiigt iiber eine Funktion zur kumulativen Zéhlung der Betriebszeit.

Uber Parameter 02-07 kann die kumulative Betriebszeit geiindert werden, z. B. nach einem Austausch der
Steuerplatine. Wenn Parameter 02-08 auf 0 gesetzt wird, z&hlt der Frequenzumrichter die Zeit, in der die

Spannungsversorgung eingeschaltet ist. Wird 02-08 auf 1 gesetzt, wird nur die Zeit gezéhlt, wihrend der ein

START-Befehl aktiv ist. Die werksseitige Einstellung ist 0.

m Kihlliifterbetriebszeit (02-10)
Mit dieser Funktion wird die Betriebszeit des am Frequenzumrichter montierten Liifters kumulativ gez&hlt.

Uber Parameter 02-10 kann der Zihler zuriickgesetzt werden, z. B. wenn ein Liifter ausgetauscht wurde.

W Initialisierung der Fehlerverfolgung (02-12)

Mit dieser Funktion kann die Fehlerverfolgung initialisiert werden, indem Parameter 02-12 auf 1 gesetzt wird.

B kWh-Anzeige zuriicksetzen (02-14)
Mit Hilfe dieses Parameter kann der kWh-Anzeigespeicher (U1-29 und U1-30) initialisiert werden.

4 Kopieren von Parametern

Die digitale Bedienkonsole kann iiber einen integrierten EEPROM (nichtfliichtiger Speicher) die drei
folgenden Funktionen ausfiihren:

* Speichern der Einstellwerte fiir die Frequenzumrichterparameter in der digitalen Bedienkonsole, indem
03-01 auf 1 (READ) gesetzt wird.

» Schreiben der in der digitalen Bedienkonsole gespeicherten Einstellwerte in den Frequenzumrichter,
indem 03-01 auf 2 (COPY) gesetzt wird.

* Vergleichen der in der digitalen Bedienkonsole gespeicherten Einstellwerte mit den
Parametereinstellungen des Frequenzumrichters, indem 03-01 auf 3 (VERIFY) gesetzt wird.

Die in der Bedienkonsole gespeicherten Daten konnen gegen Uberschreiben geschiitzt werden, indem
Parameter 03-02 auf 0 gesetzt wird. In diesem Fall konnen READ-Befehle nicht ausgefiihrt werden.
Andernfalls wird auf der Bedienkonsole ,,PrE“ angezeigt.

B Zugehoérige Parameter

Anderung Regelungsarten
Parameter-Nr. Bezeichnung et | - B - U/f mit Vektor- Vektor-
stellung | fendem U/f | Impuls- | regelungohne | regelung mit
Betrieb geber | Riickfilhrung | Riickfilhrung
03-01 Auswahl der Kopierfunktion 0 Nein A A A A
03-02 Auswahl von ,,Lesen zulédssig™ 0 Nein A A A A




W Speichern der Frequenzumrichter-Einstellwerte in der digitalen Bedienkonsole
(READ)

Gehen Sie zum Speichern der Frequenzumrichter-Einstellwerte in der digitalen Bedienkonsole wie folgt vor:

Schritt Erlauterun Anzeige der digitalen
Nr. 9 Bedienkonsole
-ADV-
| Driicken Sie die Taste MENU, und wihlen Sie die Betriebsart **Main Menu **
»~Programmierung* aus. Programming
-ADV-
- T ... nitalizaton
2 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste. 20059
Select Language
-ADV-
3 Driicken Sie die Aufwirts- und Abwirts-Pfeiltaste, bis Parameter 03-01 | | COPY Function
angezeigt wird (Auswahl der Kopierfunktion). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV-
4 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste, und wihlen Sie die Anzeige Copy Function Sel
fiir die Konstanteneinstellung aus. 03-01df o
COPY SELECT
-ADV-
“ . . . . . Copy Function Sel
5 Andern Sie den Einstellwert mit der Aufwarts-Pfeiltaste auf 1. 03_01= o
INV —-OP READ
-ADV-
6 Setzen Sie die geéinderten Daten mit der DATA/ENTER-Taste. READ
Die READ-Funktion wird gestartet. INV—0OP READING
-ADV-
7 Wenn die READ-Funktion normal beendet wird, wird an der digitalen READ
Bedienkonsole ,,End* angezeigt. READ COMPLETE
-ADV-
. . . . Copy Function Sel
8 Wenn eine Taste gedriickt wird, kehrt die Anzeige zu 03-01 zurtick. 03 - [ifI=0 o+
COPY SELECT

Wenn ein Fehler angezeigt wird, driicken Sie eine beliebige Taste, um die Fehleranzeige abzubrechen und zur
Anzeige von 03-01 zuriickzukehren. Abhilfemafinahmen siehe Seite 7-19, Kopierfunktionsfehler der digitalen
Bedienkonsole.




W Schreiben der in der digitalen Bedienkonsole gespeicherten Parametereinstellwerte

in den Frequenzumrichter (COPY)

Gehen Sie zum Schreiben der in der digitalen Bedienkonsole gespeicherten Parametereinstellwerte in den

Frequenzumrichter wie folgt vor:

Schritt Erlauterun Anzeige der digitalen
Nr. 9 Bedienkonsole
-ADV-
| Driicken Sie die Taste MENU und wihlen Sie die Betriebsart **Main Menu **
,Programmierung‘ aus. Programming
-ADV-
" L ... Dnitializaton
2 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste. 200=1
Select Language
-ADV-
3 Driicken Sie die Aufwirts- und Abwirts-Pfeiltaste, bis Parameter 03-01 | | COPY Function
angezeigt wird (Auswahl der Kopierfunktion). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV- _
4 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste, und wihlen Sie die Anzeige Copy Function Sel
fiir die Konstanteneinstellung aus. 03-01=[f
COPY SELECT
-ADV-
. . . . Copy Function Sel
5 | Andern Sie den Einstellwert mit der Aufwirts-Pfeiltaste auf 2. 03-01-f "o
OP —INV WRITE
-ADV-
6 Setzen Sie die geéinderten Daten mit der DATA/ENTER-Taste. COPY
Die COPY-Funktion wird gestartet. OP —INV COPYING
-ADV-
7 Wenn die COPY-Funktion normal beendet wird, wird an der digitalen CopPY
Bedienkonsole ,,End* angezeigt. COPY COMPLETE
-ADV-
, L . . ) _...Copy Function Sel
8 Wenn eine Taste gedriickt wird, kehrt die Anzeige zu 03-01 zuriick. 03- =0 o
COPY SELECT

Stellen Sie die Parameter erneut ein, falls ein Fehler angezeigt wird. AbhilfemaBinahmen siche Seite 7-19,

Kopierfunktionsfehler der digitalen Bedienkonsole.




W Vergleichen der Frequenzumrichterparameter und der Parametereinstellwerte der
digitalen Bedienkonsole (VERIFY)

Gehen Sie zum Vergleichen der Frequenzumrichterparameter und der Parametereinstellwerte in der digitalen
Bedienkonsole wie folgt vor:

Schritt Erlauterun Anzeige der digitalen
Nr. 9 Bedienkonsole
-ADV-
| Driicken Sie die Taste MENU, und wihlen Sie die Betriebsart **Main Menu **
,,Programmierung‘ aus. Programming
-ADV-
.. . Initialization
2 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste. S00=1
Select Language
-ADV-
3 Driicken Sie die Aufwirts- und Abwirts-Pfeiltaste, bis Parameter 03-01 | | COPY Function
angezeigt wird (Auswahl der Kopierfunktion). -01=0
Copy Funtion Sel
-ADV- _
4 Driicken Sie die DATA/ENTER-Taste, und wihlen Sie die Anzeige Copy Function Sel
fiir die Funktionseinstellung aus. 03-01=[l] o
COPY SELECT
-ADV-
N Copy Funtion Sel
5 Andern Sie den Einstellwert mit der Aufwérts-Pfeiltaste auf 3. 03012 o
OP ——INV VERIFY
-ADV-
6 Setzen Sie die gednderten Daten mit der DATA/ENTER-Taste. VERTFFY
Die VERIFY-Funktion wird gestartet. DATA VERIFYING
-ADV-
7 Wenn die VERIFY-Funktion normal beendet wird, wird an VERTFFY
der digitalen Bedienkonsole ,,End* angezeigt. VERIFY COMPLETE
-ADV-
. . . . . . Copy Function Sel
8 Wenn eine Taste gedriickt wird, kehrt die Anzeige zu 03-01 zuriick. 03 - =0 o
COPY SELECT

Wenn ein Fehler angezeigt wird, driicken Sie eine beliebige Taste, um die Fehleranzeige abzubrechen und zur
Anzeige von 03-01 zuriickzukehren. Abhilfemalinahmen siehe Seite 7-19, Kopierfunktionsfehler der digitalen

Bedienkonsole.
Priifen Sie bei Verwendung der Kopierfunktion die Ubereinstimmung folgender Einstellungen bei den
& Frequenzumrichterdaten und den Daten der digitalen Bedienkonsole.

* Frequenzumrichterprodukt und -typ

* Software-Nummer

* Frequenzumrichter-Leistung und Spannungsklasse
» Regelbetriebsart

HINWEIS




€ Parameter-Schreibschutz

Wenn A1-01 auf 0 gesetzt wird, sind alle Parameter auBBer A1-01 und A1-04 schreibgeschiitzt, U1-0O00,
U2-000 und U3-00 werden angezeigt. Wenn A1-01 auf 1 gesetzt wird, konnen nur die Parameter A1-01,
A1-04 und A2-000 gelesen oder geschrieben werden, U1-0O0, U2-00 und U3-0O0 werden angezeigt. Alle
anderen Parameter werden nicht angezeigt.

Wenn Sie einen der Parameter HI-01 bis H1-05 (Funktion fiir Multifunktions-Digitaleingang S3 bis S7)
auf 1B (Schreiben von Parametern zuléssig) setzen, konnen die Parameter aus der digitalen Bedienkonsole
geschrieben werden, wenn die ecingestellte Klemme eingeschaltet ist. Wenn die eingestellte Klemme
ausgeschaltet ist, sind alle Parameter auBler dem Frequenzsollwert fiir das Schreiben gesperrt. Das Lesen der
Parameter ist jedoch moglich.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
) And_erung Vektor- | Vektor-
EN— Bezeichnung Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem | U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Ruick- Rick-
fiihrung | fiihrung
Al1-01 Parameterzugriffsebene 2 Ja A A A A

& Einstellen eines Passworts

Wenn in A1-05 ein Passwort eingestellt ist und der Einstellwert in A1-04 nicht mit dem in A1-05
iibereinstimmt, konnen nur die Einstellungen fiir die Parameter A1-01 bis A1-03 bzw. A2-01 bis A2-32
gedndert werden.

Die Einstellung aller Parameter auBler A1-00 kann mit der Passwortfunktion in Verbindung mit der
Einstellung 0 (nur iiberwachen) fiir Parameter A1-01 gesperrt werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vri‘ggr- Vektor-
. Werksein- | bei lau- U/ mit - rege-
Parameter-Nr. Bezeichnun
g stellung | fendem U/f | Impuls- c')‘:\':}% lung mit
Betrieb geber - Riick-
Rick- | fnrun
fihrung 9
A1-01 Parameterzugriffsebene 2 Nein A A A A
Al-04 Passwort 0 Nein A A A A
Al-05 Passworteinstellung 0 Nein A A A A

B Einstellen eines Passworts

Das Passwort kann in Parameter A1-05 eingestellt werden. Normalerweise wird A1-05 nicht angezeigt.
Um A1-05 anzuzeigen und zu dndern, miissen bei Anzeige von A1-04 die Tasten MENU und RESET
gleichzeitig gedriickt werden.



€ Nur anwenderdefinierte Parameter anzeigen
Die A2-Parameter (anwenderdefinierte Parameter) sowie A1-01 (Parameterzugriffsebene) konnen zur
Erstellung eines Parametersatzes verwendet werden, der nur die wichtigsten Parameter enthélt.

Stellen Sie die Nummern der betreffenden Parameter in A2-01 bis A2-32 ein, und setzen Sie Al1-01
anschlieend auf 1. Mit der Betriebsart ,,Programmierung* konnen Sie nur A1-01 bis A1-03 und die in A2-01
bis A2-32 eingestellten Parameter lesen und dndern.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten
Anderung Vrz‘ggr' Vri‘ggr'
. Werksein- | bei lau- U/f mit g .
Parameter-Nr. Bezeichnung stellung T Ui Tl lung Iur!g
Betrieb geber ohne mit
Rick- | Rick-
fihrung | fihrung
A2-01
bis Anwenderdefinierte Parameter - Nein A A A A
A2-32
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Optionskarten

€ Verwendung von Impulsgeber-Optionskarten

Zur préziseren Drehzahlregelung kann der Frequenzumrichter mit einer Optionskarte zum Anschluss an einen
Impulsgeber ausgestattet werden. Es konnen zwei verschiedene Impulsgeberkarten verwendet werden: PG-B2
und PG-X2. Niheres siehe Seite 2-28, Optionskarten-Modelle und Spezifikationen.

B Zugehorige Parameter

. Regelungsarten

) And_erung ) Vektor- | Vektor-

Parameter-Nr. Bezeichnung V\éferhﬁﬁ';' ?eer:dlzlr: U I'#]’;[Tét_ regﬁ:]ueng Iurr?gﬁl-it

Betrieb geber Riick- Riick-

fihrung | fiihrung
F1-01 Impulsgeberauflosung 1024 Nein Nein Q Q Q
F1-02 Verhalten bei Unterbrechung des Gebersignals (PGO) 1 Nein Nein A Nein A
F1-03 Verhalten bei Uberdrehzahl (OS) 1 Nein Nein A Nein A
F1-04 Auswahl des Verhaltens bei Abweichung (DEV) 3 Nein Nein A Nein A
F1-05 Impulsgeber-Drehrichtung 0 Nein Nein A A A
F1-06 Impulsgeber-Teilungsverhéltnis (Geberimpulsiiberwachung) 1 Nein Nein A A A
F1-07 Integrationsglied bei Beschleunigung/Verzégerung 0 Nein Nein A Nein A
F1-08 Erkennungsgrenzwert fiir Uberdrehzahl (OS) 115 % Nein Nein A Nein A
F1-09 Verzégerung fiir Uberdrehzahl-Erkennung (OS) 1,0s Nein Nein A Nein A
F1-10 Erkennungsgrenzwert fiir Drehzahlabweichung (DEV) 10 % Nein Nein A Nein A
F1-11 Erkennungsverzdgerungszeit fiir Drehzahlabweichung (DEV) 0,5s Nein Nein A Nein A
F1-12 Anzahl der Ziahne von Impulsgeberzahnrad 1 0 Nein Nein A Nein A
F1-13 Anzahl der Zidhne von Impulsgeberzahnrad 2 0 Nein Nein A Nein A
Fl-14 fnl;l;irrsl;;;gcsr\;ei:;ii;%:mngszeit fiir Unterbrechung des 205 Nein Nein A Nein A

6

] B Verwenden der Impulsgeberkarte

Es gibt zwei Arten von Impulsgeberkarten, die bei U/f-Regelung mit Impulsgeber und Vektorregelung mit
Riickfiihrung eingesetzt werden kdnnen:

* PG-B2: A/B-Phasen-Impulseingang, kompatibel mit Komplementarausgéangen.
* PG-X2: A/B/Z-Phasen-Impulseingang, kompatibel mit Line-Treibern (RS-422).

Montageanleitungen, technische Daten und Anschlussschaltpline siche Seite 2-28, Installation und
Verdrahtung von Optionskarten.

RN Bei Verwendung der Vektorregelung ohne Riickfithrung bei installierter Impulsgeberkarte wird die von
?: der Impulsgeberkarte erfasste Drehzahl im Uberwachungsparameter U1-05 angezeigt. Daher muss die
P4 Impulsgeberauflosung in Parameter F1-01 eingestellt werden. Die Richtung der Drehzahlerfassung kann
WICHTIG iber Parameter F1-05 gedndert werden.

Wenn keine Impulsgeberkarte benutzt wird, wird in U1-05 eine intern berechnete Drehzahl angezeigt.

B Einstellen der Anzahl der Geberimpulse (F1-01)

Stellen Sie die Anzahl der Geberimpulse (Impulsgeber/Encoder) in Pulsen je Umdrehung ein.



B Abstimmen von Impulsgeber-Drehrichtung und Motordrehrichtung (F1-05)

Mit Parameter F1-05 wird die Drehrichtung des Impulsgebers auf die Drehrichtung des Motors abgestimmt.
Wenn der Motor vorwirts dreht, stellen Sie ein, ob die A- oder die B-Phase voreilt.

Frequenzumrichter

Motor Impulsgeber (Encoder)

Vorwarts-

befehl

—— O I —

,/Impulsausgang

Voreilende A-Phase bei Einstellwert = 0 Voreilende B-Phase bei Einstellwert = 1
A-Phase —! L L L A-Phase | | | | | |
B-Phase J | J | J | B-Phase — L L L

Beispiel: Vorwartsdrehung bei Standardmotor (Impulsgeber)

Die Motorausgangsachse dreht bei
Frequenzumrichter-Vorwartsbefehl
gegen den Uhrzeigesinn.

Vorwarts-
befehl Drehung (gegen den
——> Uhrzeigersinn)

APhase — L[ L
B-Phase

Beim verwendeten Impulsgeber eilt bei Vorwartsdrehung des Motors die A-Phase
voraus (aeaen den Uhrzeiaersinn).

Im Allgemeinen ecilt dic A-Phase voraus, wenn die Drehung (von der Welle aus gesehen) gegen den
Uhrzeigersinn erfolgt (Vorwértsbefehl wird eingegeben).

B Einstellen der Anzahl der Zahnradzdhne des Getriebes zwischen Impulsgeber und
Motor (F1-12 und F1-13)

Ist der Impulsgeber iiber ein Untersetzungsgetriebe mit dem Motor verbunden, muss in den Parametern F1-12
und F1-13 das Untersetzungsverhéltnis eingestellt werden.

Wurde die Anzahl der Zahne eingestellt, wird die Anzahl der Motorumdrehungen im Frequenzumrichter nach
der folgenden Formel berechnet.

Drehzahl des Motors (U/min) = Anzahl der Eingangsimpulse vom PG x 60 / F1-01 x F1-13 (Anzahl der
Zihne des Getriebezahnrads auf der Impulsgeberseite) / F1-12 (Anzahl der Zéhne des Getriebezahnrads auf
der Motorseite).

W Integralglied bei Beschleunigung und Verzégerung (F1-07)

Sie konnen wihlen, ob das Integralglied der ASR wéhrend Beschleunigung und Verzogerung aktiviert oder
deaktiviert ist.

Soll die Motordrehzahl bei Beschleunigung und Verzogerung dem Frequenzsollwert moglichst eng folgen, so
setzen Sie F1-07 auf 1. Siehe auch Seite 6-36, Automatische Drehzahlregelung (ASR):.

A
A?: Ist F1-07 auf 1 gesetzt, kann es unmittelbar nach der Beschleunigung bzw. Verzogerung leicht zum Uber-
oder Unterschwingen kommen. Um die Gefahr eines Uber- bzw. Unterschwingens moglichst gering zu
WICHTIG halten, sollte F1-07 auf 0 gesetzt sein.
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B Einstellen des Teilungsverhiltnisses fiir den Impulsausgang (F1-06)

Diese Funktion ist nur bei Verwendung der Impulsgeberkarte PG-B2 aktiviert. Stellen Sie das
Teilungsverhéltnis fiir den Impulsausgang ein. Der Einstellwert n steht fiir die obere Stelle, m steht fiir die
beiden unteren Stellen. Das Teilungsverhiltnis wird wie folgt berechnet:
Teilungsverhéltnis = (1 + n)/m (Einstellbereich) n: 0 oder 1, m: 1 bis 32

O 00
- =

m

F1-06 =

Das Teilungsverhiltnis kann innerhalb des folgenden Bereichs eingestellt werden: 1/32 < F1-06 < 1. Bei
einem Teilungsverhéltnis von 1/2 (Einstellwert 2) wird die Hilfte der Impulse des Gebers an den Impuls-
ausgang ausgegeben.

B Erkennung einer Unterbrechung des Impulsgebersignals (F1-02 und F1-14)
Uber Parameter F1-02 wird das Stoppverfahren bei Erkennung einer Impulsgebertrennung ausgewihlt.

Ausfalls des Impulsgebersignals (PGO) wird nur erkannt, wenn der Frequenzumrichter mindestens mit einem
Frequenzsollwert 14uft, der mehr als 1 % der maximalen Ausgangsfrequenz betrdgt oder iiber der Mindest-
frequenz (E1-09) liegt und das Impulsgeber-Istwertsignal fiir die in F1-14 eingestellte Zeit oder ldnger fehlt.

B Erkennen von Motoriiberdrehzahl (F1-03, F1-08 und F1-09)

Eine Uberdrehzahl (OS) wird erkannt, wenn die Motordrehzahl linger als die in F1-09 eingestellte Zeit den in
F1-08 eingestellten Frequenzwert iiberschreitet. Nach Erkennung einer Uberdrehzahl (OS) stoppt der
Frequenzumrichter entsprechend Einstellung F1-03.

B Erkennung einer Drehzahlabweichung zwischen Motor und Drehzahlsollwert
(F1-04, F1-10 und F1-11)

. Eine Drehzahlabweichung wird erkannt, wenn die Drehzahlabweichung (also der Unterschied zwischen dem

Drehzahlsollwert und der tatsdchlichen Motordrehzahl) zu grof3 ist. Die Erkennung der Drehzahlabweichung
(DEV) erfolgt erst nach einer Drehzahliibereinstimmung (Drehzahlsollwert und tatsdchliche Motordrehzahl
liegen innerhalb des Einstellbereichs gemdB3 L4-02) und wenn eine héhere Drehzahlabweichung als unter
F1-10 eingestellt 1dnger als unter F1-11 eingestellt anhélt. Nach Erkennung einer Drehzahlabweichung stoppt
der Frequenzumrichter entsprechend Einstellung F1-04.



€ Analoge Sollwertkarten

Bei Verwendung einer analogen Sollwertkarte (AI-14B oder AI-14U) muss der Parameter bl-01
(Sollwertquelle) auf 3 (Optionskarte) gesetzt werden.

Die Sollwertkarte AI-14B verfiigt iiber drei bipolare Eingangskandle mit 14-Bit-A/D-Wandlung (plus
Vorzeichen).

Ist b1-01 auf 1 und F2-01 auf 0 gesetzt, ersetzen die Kanéle 1 und 2 der Karte die Analogeingénge Al und A2.
A1l wird dann zum Eingang fiir den Frequenzsollwert; die Funktion von A2 wird durch den Parameter H3-09
festgelegt. In diesem Fall kann kein Multifunktions-Digitalausgang mit der Funktion ,,Auswahl Optionskarte/
Frequenzumrichter belegt werden (H1-O0O = 2).

Ist b1-02 auf 3 und F2-01 auf 1 gesetzt, dient die Summe aller drei Eingangskanéle als Frequenzsollwert.

Die Sollwertkarte AI-14U verfiigt iiber zwei unipolare Eingangskanile mit 14-Bit-A/D-Wandlung. Kanal 1 ist
ein Spannungseingang, Kanal2 ein Stromeingang. Die Summe der Kanéle 1 und2 bildet den
Drehzahlsollwert. Bei Verwendung der Optionskarte AI-14U muss der Parameter F2-01 nicht gesetzt werden.

B Zugehorige Parameter

Regelungsarten

Anderung Vektor- | Vektor-

! ' Werksein- | bei lau- U/f mit | regelung | rege-

Parameter-Nr. Bezeichnung stellung fendem U/if Impuls- ohne lung mit

Betrieb geber Riick- Rick-

fiihrung | flihrung
b1-01 Auswahl der Quelle fiir den Frequenzsollwert 1 Nein Q Q Q Q
F2-01 Auswahl der Eingangspolaritit (bipolar oder unipolar) 0 Nein A A A A

# Digitale Sollwertkarten 6

Bei Verwendung einer digitalen Sollwertkarte (DI-08 oder DI-16H2) muss der Parameter bl-01 s
(Sollwertquelle) auf 3 (Optionskarte) gesetzt werden.

Mit Hilfe der digitalen Sollwertkarte DI-16H2 kann ein Frequenzsollwert als 16-Bit-Wert eingegeben werden.

Mit Hilfe der digitalen Sollwertkarte DI-08 kann ein Frequenzsollwert als 8-Bit-Wert eingegeben werden.

B Zugehoérige Parameter

Regelungsarten
) /-\nd_erung Vektor- | Vektor-
R Eeen Werksein- | bei lau- U/fmit | regelung | rege-
stellung | fendem U/f | Impuls- | ohne | lungmit
Betrieb geber Riick- Riick-
fihrung | flihrung
F3-01 Auswahl des Digitaleingangs 0 Nein A A A A
01-03 Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -anzeige 0 Nein A A A A




W Interpretation der an den Eingangsklemmen der digitalen Sollwertkarte DI-16H2
anliegenden Signale

Die Interpretation der an den Eingangsklemmen der digitalen Sollwertkarte DI-16H2 anliegenden Signale
richtet sich nach der Einstellung des Parameters F3-01 und des 12/16-Bit-Umschalter S1 der Optionskarte. In

der nachstehenden Tabelle sind die mdglichen Interpretationen aufgefiihrt.

12-Bit- 16-Bit- 3-stelliger 4-stelliger 5-stelliger
KI Binarwertmit | Bindrwertmit | BCD-Wert mit BCD-Wert mit | BCD-Wert ohne
T)T)r:s n- Klemme | Vorzeichen | Vorzeichen Vorzeichen Vorzeichen Vorzeichen
F3-01=7 F3-01=7 | F3-01=0bis5 | F3-01 =0 bis 5 F3-01=6
S1: 12 Bit S1: 16 Bit S1: 12 Bit S1: 16 Bit S1: 16 Bit
1 Bit 0 (2% Bit0 (2% |1 1 2
- 1 - 1 = — BCD-Stelle 1
2 Bit 1 (2" Bit1(2') |2 | BCD-Stelle1 | 2 | BCD-Stelle 1 | 4 :
. I ; | (2bis9)
4 Bit 3 (2%) Bit3(2% |8 8 1
. 5 Bit 4 (2% Bit4 (2% |1 1 2 | BCD-Stelle 2
6 Bit5(2%) | Bit5(2%) |2 |BCD-Stelle2 | 2 | BCD-Stelle2 | 4 | (0Pis9)
8 Bit 7 (27) Bit7(27) |8 8 1
9 Bit 8 (2%) Bitg8 (2% |1 1 2 | BCD-Stelle 3
10 Bit9(2® | Bit9(2) |2 |BCD-Stelle3 | 2 | BCD-Stelle3 | 4 | (0Pis?9)
2 BitB(2') | BitB!!) |8 B 1
3 - Bit C (2'%) - 1 2 | BCD-Stelle 4
4 - BitD (21%) - 2 | BCD-Stelle4 | 4 | (0Dis9)
6 - Bit F (219) - 8 BCD-Stelle 5
7 Vorzeichen/Drehrichtung (0: Vorwérts, 1: Riickwarts) 2 (0 bis 3)
8 SET-Signal (Lesen) (1: Lesen)
9 Eingangssignal-Bezugspotential (0 V)
TC3 Abschirmungs-Anschlussklemme

B Wichtige Hinweise

* Bei bindrer Eingabe (F3-01 = 6 oder 7) wird der maximale Frequenzsollwert (100 % Drehzahl) gesetzt,
wenn alle Eingangsklemmen auf EIN gesetzt sind.

* Die Einstellung F3-01 = 6 ist nur bei Verwendung der digitalen Optionskarte DI-16H2 zuldssig. Bei dieser
Einstellung konnen Frequenzen von 0,00 bis 399,98 Hz als BCD-Wert eingestellt werden. Das Vorzeichen-
Bit wird hierbei als Datenbit verwendet, d. h. es kdnnen nur positive Werte eingegeben werden. AuBBerdem
ist das niederwertigste Bit der niederwertigsten Stelle immer 0, d. h. die kleinste mdgliche Einstellung
ist 0,02 Hz.



W Interpretation der an den Eingangsklemmen der digitalen Sollwertkarte DI-08
anliegenden Signale

Die Interpretation der an den Eingangsklemmen der digitalen Sollwertkarte DI-08 anliegenden Signale richtet
sich nach der Einstellung des Parameters F3-01. In der nachstehenden Tabelle sind die mdglichen
Interpretationen aufgefiihrt.

KI 8-Bit-Binarwert 2-stelliger BCD-Wert
ir::)r:sn- Klemme mit Vorzeichen mit Vorzeichen
F3-01=7 F3-01 =0 bis 5
1 Bit 0 (29 1
2 Bit 1 (2") 2 BCD-Stelle 1
4 Bit3 (23 8
5 Bit 4 (2% 1
TC 6 : 5 2
Bit 5 (2°) BCD-Stelle 2
8 Bit 7 (27) 8
9 Drehrichtung (Vorzeichen)
10 SET-Signal (Lesen)
11 Sollwertsignal-Bezugspotential (0 V)

B Wichtige Hinweise
Die digitale Sollwertkarte DI-08 kann mit der Einstellung F3-01 = 6 nicht funktionieren.




B Bestimmung des digitalen Sollwerts

Der Einstellbereich der digitalen Sollwerte ergibt sich aus der Kombination der Einstellungen der Parameter
01-03 und F3-01, nach der sich auch die in U1-01 (Frequenzsollwert) iiberwachte Information richtet.

Einstellbereiche bei Verwendung der digitalen Sollwertkarte DI-16H2

Die nachstehende Tabelle zeigt die Einstellbereiche bei Verwendung der digitalen Sollwertkarte DI-16H2.

UberwachungsgrofRe
01-03 | F3-01 Scr;”er Sollwert-Eingabemodus Ein‘:’g:‘l’g‘:rzich U1-01
01-03=0|01-03 =1
0 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 % -110 % bis 110 %
16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 % -110 % bis 110 %
! 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1% | -110,0 % bis 110,0 %
16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1% | -110,0 % bis 110,0 %
5 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,01% |-15,99 % bis 15,99 %
16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,01% |-110,0 % bis 110,0 %
3 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 Hz | -400 Hz bis 400 Hz
16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 Hz | -400 Hz bis 400 Hz
4 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1 Hz | -159,9 Hz bis 159,9 Hz
0 "fer 16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1 Hz |-400,0 Hz bis 400,0 Hz| 0,01 Hz | 0,01 %
12 Bit g-gtlellHlfer BCD-Wert mit Vorzeichen, 115,99 Hz bis 15,99 Hz
5 9
16 Bit 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, -159,99 Hz bis
0,01 Hz 159,99 Hz
6 16 Bit S-stelliger BCD-Wert ohne Vorzeichen, 000,00 Hz bis
0,01 Hz 399,98 Hz
12 Bit 12-Bit-Bindrwert mit Vorzeichen, 4095 _4095 bis 4095
7 entspricht 100 %
16 Bit 16-Bit-Bindrwert mit Vorzeichen, 30000 233000 bis 33000
entspricht 100 %
. 12 Bit | 3-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, U/min _159.9 U/min bis 1599 1 U/min
2 bis U/min
39 i . . . . _[-15999 U/min bis .
16 Bit | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, U/min 15999 U/min 1 U/min
40bis _ 12 Bit 3—Osr:e(])lli_goeg lglgg—r\it/ﬁ:tlrg(i)t;:orzeichen, 1. bis 4. Stelle 4095 bis 4095
39999 | 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1. bis 4. Stelle | ~10999 bis 10999 3. Stelle von ol -03:
- 16 Bit | 001203 entspricht 100 % (wenn 01-03 = 9999) ?; Stal?em“gSfak“’r !
: Skalierungsfaktor 0,1
10000 2: Skalierungsfaktor 0,01
x=1 _ 16 Bit 4-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 10000 entspricht ~11000 bis 11000 3: Skalierungsfaktor 0,001
100 %
bis 3

Einstellbereiche bei Verwendung der digitalen Sollwertkarte DI-08

Die nachstehende Tabelle zeigt die Einstellbereiche bei Verwendung der digitalen Sollwertkarte DI-08.

. . . UberwachungsgrofRe U1-01
F3-01 Sollwert-Eingabemodus Sollwert-Einstellbereich 103 =0 9 901_03 —

0 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 % -110 % bis 110 %
1 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1% -15,9 % bis 15,9 %
2 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,01% -1,59 % bis 1,59 %
3 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1 Hz -159 Hz bis 159 Hz
4 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 0,1 Hz -15,9 Hz bis 15,9 Hz 0.01 Hz 0,01 %
5 2-stelliger BCD-Wert mit Vorzeichen, 1,59 Hz bis 1,59 Hz

0,01 Hz
6 |-

12-Bit-Binirwert mit Vorzeichen .
74005 entsprichf 100 %VO e 295 bls 233
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Schutz- und Diagnosefunktionen

In diesem Abschnitt werden Fehler- und Alarmfunktionen des Frequenzumrichters beschrieben. Diese
Funktionen beinhalten Fehlererkennung, Alarmerkennung, Erkennung von Programmierfehlern und
Erkennung von Fehlern beim Autotuning.

€ Fehlererkennung

Wenn der Frequenzumrichter einen Fehler erkennt, wird der Fehlerkontaktausgang geschaltet und der
Frequenzumrichterausgang ausgeschaltet, wodurch der Motor bis zum Halt ausléauft. (Fiir einige Fehler kann
die Stoppmethode ausgewihlt werden). Ein Fehlercode wird auf der digitalen Bedienkonsole angezeigt.

Wenn ein Fehler aufgetreten ist, muss dieser anhand der nachstehenden Tabellen identifiziert und seine
Ursache behoben werden.

Vor dem Neustart des Frequenzumrichters muss der Fehler zuriickgesetzt werden. Dies kann auf verschiedene
Arten erfolgen:

* Programmieren Sie einen der Multifunktions-Digitaleingéinge (Parameter H1-01 bis H1-05) als Fehler-
riicksetzeingang (Parametereinstellung 14). Zum Riicksetzen des Fehlers setzen Sie diesen Eingang auf
EIN.

* Driicken Sie die RESET-Taste der digitalen Bedienkonsole.

* Schalten Sie die Versorgungsspannung des Frequenzumrichters AUS und wieder EIN.

Vor dem Zuriicksetzen des Fehlers muss die Fehlerursache beseitigt werden und das START-Signal deaktiviert
werden. Erst dann wird ein Riicksetzsignal akzeptiert.

Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemalinahmen

Klemmen Sie den Motor ab,
Erdschlussfehler und betreiben Sie den Fre-

Der Erdschlussstrom am quenzumrichter ohne Motor.

Frequenzumrichterausgang iiber- | Ein Frequenzumrichterausgang | Priifen Sie den Motor auf
schreitet 50 % des Frequenzum- | hat einen Erdschluss und/oder ein | einen Phase mit Erdschluss.
richter-Nennausgangsstroms und | Stromwandler (DCCT) ist defekt. Priifen Sie den Ausgangs-

L8-09= 1.(]§rdschlussfehler- strom mit einem Strompriifer,
schutz aktiviert). um die DCCT-Werte zu

GF
Ground Fault

Klemmen Sie den Motor ab,
und betreiben Sie den
Frequenzumrichter ohne
Motor.

Kurzschluss zwischen Phasen

am Frequenzumrichterausgang,
Kurzschluss im Motor, blockierter
Motor, Belastung zu gro8, Priifen Sie den Motor auf
Beschleunigungs-/Verzogerungs- | ¢inen Kurzschluss zwischen
zeit zu kurz, Schiitz am Frequenz- den Phasen.

umrichterausgang wurde gedffnet | priifen Sie die Beschleuni-
oder geschlossen, es wird ein gungs-/Verzdgerungszeiten

Uberstrom

Der Ausgangsstrom des
Frequenzumrichters hat den
Uberstrom-Erkennungspegel

oC
Over Current

dberschritien Spezialmotor oder ein Motor mit | (C1-00).
i Nennst det, " :
cineml REnnstom verwende Priifen Sie den Ausgang des
der den Ausgangsstrom des . .
. .. . Frequenzumrichters auf einen
Frequenzumrichters iiberschreitet. .
Kurzschluss zwischen den
Phasen.
Zwischenkreis-Sicherung Priifen Sie den Motor und die
Die Sicherung im Zwischenkreis Motorkabel auf Kurzschliisse
ist durchgebrannt. oder Beschiddigungen der
PUF Vorsicht: . Kurzgeschlossene Ausginge oder Isolierung (zwischen den
Der Frequenzumrichter darf nach Phasen).
DC Bus Fuse Open . . defekte IGBTs.
dem Ersatz der Zwischenkreis-
Sicherung nicht ohne Priifung auf Ersetzen Sie den Frequenz-
kurzgeschlossene Komponenten umrichter.

in Betrieb genommen werden.




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Mdogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
i is-U) Die Verzogerungszeit ist zu kurz Verldngern Sie die Verzoge-
Zwischenkreis-Uberspannung | =® "S%0ES 08 e | Tungszeit (C1-02/04/06/08),
Die Zwischenkreisspannung hat gﬁf:sifvgumnMoltirg:xrﬁgzﬁsc € | oder schlieBen Sie eine
den Uberspanqungs—Erkennungs- g . Bremsoption an.
(6)% pegel iiberschritten. - —

DC Bus Overvolt | Standard-Erkennungsspannungen Priifen Sie dleersgrgungsS-.
sind: Die Versorgungsspannung ist zu Spannung, und verringern Sie
200-V-Klasse: 410 V DC hoch die Spannung, damit sie den
400-V-Klasse: 820 V DC ’ Spezifikationen des Frequenz-

umrichters entspricht.
Die Spannungsschwankungen
der Versorgungsspannung sind
zu grof3. Priifen Sie die Eingangs-
Es ist ein kurzzeitiger Ausfall Spannung.
Zwischenkreis-Unterspannung | 4¢t Versorgungsspannung
Die Zwischenkreisspannung liegt aufgetreten.
unter dem Unterspannungs- Die Klemmenschrauben'des Uberpriifen Sie die Verdrah-
Erkennungspegel (L2-05). Spannungsversorgungseingangs tune der Eineanesklemmen
Die Werkseinstellungen sind: haben sich geldst. & gang ’
200-V-Klasse: 190 V DC - " SETIET,
. . . . | Uberpriifen Sie die Eingangs-
V1 400-V-Klasse: 380 V DC An den Eingangsklemmen ist ein spannung und dic Verdrahtung

DC Bus Undervolt

Phasenausfall-Fehler aufgetreten.

der Eingangsklemmen.

Die Beschleunigungszeit ist zu
kurz eingestellt.

Verldngern Sie die Einstel-
lungen in den Parametern
C1-01/03/05/07.

Hauptstromkreisschiitz-
Betriebsfehler

Das Schiitz reagiert nicht mehr
wihrend des Betriebs des
Frequenzumrichters. (Betroffene
Frequenzumrichterleistungen
200-V-Klasse: 37 bis 110 kW
400-V-Klasse: 75 bis 300 kW)

Wihrend des Frequenzumrichter-
betriebs ist ein Fehler bei der
Schutzschaltung gegen Einschalt-
stromspitzen aufgetreten.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

Steuerschaltungsversorgungs-
Unterspannung

Externe Last hat starken Span-
nungsabfall bei den Spannungs-
versorgungen des Frequenzum-

Klemmen Sie alle Anschliisse
an den Steuerklemmen ab, und
schalten Sie den Frequenzum-

CTL Pg 3121 dervolt Unterspannung der Steuerschal- | richters verursacht oder es liegt ri(.:hter aus und anschlieBend
tung wihrend des Frequenzum- | ein interner Kurzschluss der wieder ein.
richterbetriebs. Leistungs-/Ansteuerungsplatine | Tayschen Sie den Frequenz-

Vor. umrichter aus.
Fehler in der Uberbriickungs- Schalten Sie den Frequenzum-
schaltung richter aus und anschlieend
Eine Uberhitzung des Ladewider- wieder ein.
stands fiir die Zwischenkreis-
Kondensatoren ist aufgetreten.
Uuv3 Das Schiitz der Ladeschaltung hat | Das Uberbriickungsschiitz ist
MC Answerback | 10 Sekunden nach Ausgabe des | defekt.

Schiitz-EIN-Signals nicht
reagiert.

(Betroffene Frequenzumrichter-
leistungen

200-V-Klasse: 37 bis 110 kW
400-V-Klasse: 75 bis 300 kW)

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus, wenn dieser
Fehler weiterhin auftritt.




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemalinahmen
Die Klemmenverdrahtung Qer Ziehen Sie die Schrauben der
Spannungsversorgung hat sich .
. Eingangsklemmen fest.

gelost.
In der Eingangsspannungs-
versorgung ist ein Phasenverlust

Netz-Einspeisungs-Fehler aufgetreten.

Es wurde emne gngewohnhch Es ist ein kurzzeitiger Ausfall

PF grofle Welligkeit bei der der Versoreungsspannun
Input Phase Loss | Zwischenkreisspannung erkannt. auf: etretef £55p & . . o

Wird nur erkannt, wenn L8-05 = 1 & i Uberpriifen Sie die

(aktiviert) Die Spannungsschwankungen der Versorgungsspannung.
Eingangsversorgungsspannung
sind zu groB.
Die Spannung der einzelnen
Eingangsphasen weicht zu stark
voneinander ab.

Unterbrechung einer Ausgangs- | Es liegt ein Drahtbruch im

phase g;l?ialiisiiajgi}rg)rr.uch i der Setzen Sie den Fehler zuriick,

Am Ausgang des Frequenzum- gt nachdem Sie die Ursache

richters ist ein Phasenausfall Motorwicklung vor.

. behoben haben.
LF aufgetreten. Die Ausgangsklemmen haben

Output Phase Loss

Der Fehler wird erkannt, wenn
der Ausgangsstrom auf unter 5 %
des Frequenzumrichter-Nenn-
stroms fallt und L8-07 = 1
(aktiviert) ist.

sich gelost.

Die Leistung des verwendeten
Motors betragt weniger als 5 %
der maximalen Motorleistung
des Frequenzumrichters.

Uberpriifen Sie die Leistung
des Motors und die Leistung
des Frequenzumrichters.

Uberhitzung des Kiihlkorpers
Die Temperatur des Frequenzum-
richter-Kiihlkorpers hat die
Einstellung in L8-02 und

Die Umgebungstemperatur ist
zu hoch.

Uberpriifen Sie die Liifter
bzw. Kiihlkorper auf Schmutz-
ansammlungen.

In der Néhe befindet sich eine
Wirmequelle.

Reduzieren Sie die Umge-
bungstemperatur fiir den
Frequenzumrichter.

OH PSR .
Heatsink Overtemp L8-03 = 0 bis 2 tiberschritten. Der/die Kiihlliifter des Frequenz-
umrichters funktionieren nicht
mehr. Tauschen Sie den/die Kiihl-
i iihllii lifter aus.
Der Kiihlliifter des Frequenzum- Der interne Kphllufter des. .
richters funktioniert nicht mehr. Frequenzumrichters funktioniert
" | nicht mehr (Gerite ab 18,5 kW.)
. . Uberpriifen Sie die Liifter
Elthmgebungstemperatur istzu bzw. Kiihlkorper auf Schmutz-
B och- ansammlungen.
Uberhltzung des Kihlkdrpers . Lo Reduzieren Sie die Umge-
Die Temperatur des Frequenzum- | In der Nihe befindet sich eine }
. ., o . bungstemperatur fiir den
OH1 richter-Kiihlkorpers hat 105 °C | Wérmequelle. .
. . Frequenzumrichter.
Heatsink Max | Uberschritten.
Temp Der/die Kiihlliifter des Frequenz-
umrichters funktionieren nicht
mehr. Tauschen Sie den/die
Der interne Kiihlliifter des Kiihllifter aus.

Der Kiihlliifter des Frequenzum-
richters funktioniert nicht mehr.

Frequenzumrichters funktioniert
nicht mehr (Gerite ab 18,5 kW.)




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Méogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Uberhitzung des Motors und die GroBe der Last erneut.
Dieser Fehler wird erkam.lt, wenn Uberpriifen Sie die Beschleu-
A2 als Motor.temperaturemgang . . nigungs- und Verzogerungs-
OH3 (Thermistoreingang, H3-09 = E) | Der Motorthermistor hat eine zeiten (C1-0000) erneut.

Motor Overheat 1

und L1-03 auf 0, 1 oder 2
programmiert ist und die
Spannung an A2 fiir mindestens
die in L1-05 programmierte
Dauer 1,17 V lberschreitet.

Uberhitzung des Motors fest-
gestellt.

Uberpriifen Sie die U/f-Kenn-
linie erneut (E1-0100).

Uberpriifen Sie den Nenn-
stromwert des Motors (E2-01)
erneut.

Uberhitzung des Motors

Dieser Fehler wird erkannt, wenn
A2 als Motortemperatureingang
(Thermistoreingang, H3-09 = E)

Der Motorthermistor hat eine

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
und die GroBe der Last erneut.

Uberpriifen Sie die Beschleu-
nigungs- und Verzogerungs-

OH4 ~ ) zeiten (C1-00) erneut.
Motor Overheat 2 und L1-03 auf 0, 1 oder 2 Uberhitzung des Motors fest- _ . -
programmiert ist und die gestellt. l‘Jb.erprufen Sie die U/f-Kenn-
Spannung an A2 fiir mindestens linie erneut (E1-010)).
die in L1-05 programmierte Uberpriifen Sie den Nenn-
Dauer 2,34 V {iberschreitet. stromwert des Motors (E2-01)
erneut.
Widerstand fiir generatorisches Uberpriifen Sie die Einschalt-
Bremsen dauer beim generatorischen
L8-01 =1 aktiviert den Schutz Bremsen (Last, Verzogerungs-
des auf den Kithlkorper Uberholende Last, verlingerte zeiten, Motordrehzahl).
RU mf)ntierten Widers.tands. Einschaltdauer beim genera.tori- Uberwachen Sie die
DynBrk Transistr Daeser"Fehler betrifft nur auf qem schen Bremsen, defekter Wider- Zwischenkreisspannung.
Kiihlkorper des Frequenzumrich- | stand fiir generatorisches
ters mgntierte Widersténde m.it Bremsen. Tauschen Sie den Widerstand
3% Emschaltdaue.r. Setzen Sie fiir generatorisches Bremsen
fiir alle anderen Widerstande aus.
L8-01=0:
. ) Schalten Sie den Frequenzum-
Transistor fiir generatorisches Defekter oder ausgefallener richter aus und anschlieBend
RR Bremsen Bremswiderstand Bremsen hat wieder ein.
DynBrk Transistr | Der interne Transistor fiir genera- | zur Beschddigung des Brems- -
torisches Bremsen ist ausgefallen. | transistors gefiihrt. Taus.chen Sie den Frequenz-
umrichter aus.
Motoriiberlast . . . Uberp.n'ifer}. Sie die Zykluszeit
Wird erkannt, wenn L1-01 = 1 Die Last 1s.t zu grof3. Dle" ur}d d}e GrofBle der Last ebenso
bis 3 und der Ausgangsstrom des Beschleunigungs-, Ve.rz.oge- wie (‘i.le Beschlet}nlgungs-/
Frequenzumrichters die Motor- rungs- oder Zykluszeit ist zu kurz. | Verzégerungszeiten erneut
OL1 ﬁberl.?lstkurve iiberschritten hat: : : (€1-ao.
Motor Overload Die Uberlastkurve kann iiber die | Die Spannungseinstellungen Uberpriifen Sie die U/-Kenn-

Parameter E2-01 (Motornenn-
strom), L1-01 (Auswahl der
Motorschutzfunktion) und L2-02
(Motorschutz-Zeitkonstante)
eingestellt werden.

der U/f-Kennlinie sind fiir die
Anwendung ungeeignet.

linie (E1-03107).

Die Einstellung des Motornenn-
stroms (E2-01) ist nicht korrekt.

Uberpriifen Sie die Einstel-
lung des Motornennstroms
(E2-01).




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemalinahmen
Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Die Last ist zu groB. und die GroBe der Last ebenso
Die Beschleunigungs- oder wie die Beschleunigungs-/
} Verzogerungszeit ist zu kurz. Verzogerungszeiten erneut
Frequenzumrichter-Uberlastung (c1-00.
OL2 Der Ausgangsstrom des

Inv Overload

Frequenzumrichters hat die
Uberlastkurve iiberschritten.

Die Spannungseinstellungen
der U/f-Kennlinie sind fiir die
Anwendung ungeeignet.

Uberpriifen Sie die U/f-Kenn-
linie (E1-000).

Die Leistung des Frequenz-
umrichters ist zu gering.

Uberpriifen Sie die Einstel-
lung des Motornennstroms
(E2-01).

OL3
Overtorque Det 1

Drehmomentiiberschreitungs-
erkennung 1

Der Ausgangsstrom des Fre-
quenzumrichters (U/f-Regelung)
oder das Ausgangsdrehmoment
(Vektorregelung) hat die Einstel-
lung in L6-02 fiir einen ldngeren
als den in L6-03 eingestellten
Zeitraum tiberschritten und
L6-01 = 3 oder 4.

Der Motor war tiberlastet.

Stellen Sie sicher, dass die
Werte in L6-02 and L6-03
geeignet sind.

Uberpriifen Sie den Anwen-
dungs-/Maschinenstatus, um
den Fehler zu beheben.

Drehmomentiiberschreitungs-
erkennung 2

Der Ausgangsstrom des Fre-
quenzumrichters (U/f-Regelung)

Stellen Sie sicher, dass die
Werte in L6-05 and L6-06
geeignet sind.

OL4 oder das Ausgangsdrehmoment Der Motor war iiberlastet
Overtorque Det 2 | (Vektorregelung) hat die Einstel- ' Uberpriifen Sie den Anwen-

lung in L6-05 fiir einen lédngeren dungs-/Maschinenstatus, um
als den in L6-06 eingestellten den Fehler zu beheben.
Zeitraum tberschritten und
L6-04 = 3 oder 4.
Uberlastung bei Bremsen mit Stellen Sie daher sicher, dass
hohem Schlupf (HSB) es sich bei der Last um eine

OL7 Die Ausgangsfrequenz blieb Die Massentrigheit der Last ist trage Last handelt.

HSB OL wihrend des Bremsens mit hohem | zu groB. ; ; ]
Schlupf linger als die in n3-04 Reduzieren Sie nach Méglich-
einstellte Zeit konstant. keit die Tragheit der Last.
Drehmoment-Unterschreitungs- Stellen Sie sicher, dass die
erkennung 1 Werte in L6-02 and L6-03
Der Ausgangsstrom des Fre- geeignet sind.
quenzumrichters (U/f-Regelung)

UL3 oder das Ausgangsdrehmoment

Undertorq Det 1

(Vektorregelung) hat die Einstel-
lung in L6-02 fiir einen léngeren
als den in L6-03 eingestellten
Zeitraum unterschritten und
L6-04 = 7 oder 8.

Der Motor war unterbelastet.

Uberpriifen Sie den Anwen-
dungs-/Maschinenstatus, um
den Fehler zu beheben.

UL4
Undertorq Det 2

Drehmoment-Unterschreitungs-
erkennung 2

Der Ausgangsstrom des
Frequenzumrichters (U/f-Rege-
lung) oder das Ausgangsdrehmo-
ment (Vektorregelung) hat die
Einstellung in L6-05 fiir einen
langeren als den in L6-06 einge-
stellten Zeitraum unterschritten
und L6-04 = 7 oder 8.

Der Motor war unterbelastet.

Stellen Sie sicher, dass die
Werte in L6-05 and L6-06
geeignet sind.

Uberpriifen Sie den Anwen-
dungs-/Maschinenstatus, um
den Fehler zu beheben.




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Mdogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
Motoriiberdrehzahl Uber-/Untersteuerung ist Passen Sie die ASR-Einstel-
Wird erkannt, wenn F1-03 = 0 aufectreten. lungen in der Parametergruppe
bis 2 und A1-02 = I oder 3. €5 an.
0S Die Motordrehzahlriickfiihrung Uberpriifen Sie die Sollwert-
Overspeed Det | (U1-05) hat die Einstellung in Der Sollwert war zu hoch. schaltung und die Sollwert-
F1-08 fiir einen lidngeren als den verstirkung.
n F 1-09he1ngestellten Zeitraum e Einstellungen in F1-08 und | Uberpriifen Sie die Einstel-
uberschritten. F1-09 sind ungeeignet. lungen in F1-08 und F1-09.
Es liegt ein Bruch in der Verdrah- R:l?raoréireet?e/sulstgzrochene
Unterbrechung der Impulsgeber- | tung des Impulsgebers vor. g
1 Verdrahtung.
Riickfiihrung
Wird erkannt, wenn F1-02 = 0 Der Impulsgeber ist falsch Korrigieren Sie die
PGO bis 2 und A1-02 = 1 oder 3. verdrahtet. Verdrahtung.
PG Open Wird erkannt, wenn fiir einen Kei d Sorgen Sie fiir eine ordnungs-
lingeren als in der Einstellung . em‘i sznnungsversorgung | gemiBe Spannungsversor-
F1-14 festgelegten Zeitraum mpulsgebers. gung des Impulsgebers‘
keine Impul -
eine Impulse vom Geber Uberpriifen Sie, ob die
(Encoder) empfangen wurden. Falsche Bremssteuerungssequenz Bremse bei A be d
bei Verwendung einer Bremse. crse bel Ausga ? s
START-Befehls gelost wird.
Die Last ist zu grof3. Vermindern Sie die Last.
Die Beschleunigungs- und Yerléingern Sie die Beschleu-
UbermiBige Drehzahlabweichung Verzogerungszeiten sind zu kurz. ngungs- und Verzogerungs-
Wird erkannt, wenn F1-04 = 0 bis zeit.
DEV 2 und A1-02 =1 oder 3. Die Last ist blockiert. Uberpriifen Sie das mechani-

Speed Deviation

Die Drehzahlabweichung ist fiir
einen langeren als den in F1-11
festgelegten Zeitraum hoher als
die Einstellung in F1-10.

sche System.

Die Einstellungen in F1-10 und
F1-11 sind ungeeignet.

Uberpriifen Sie die Einstel-
lungen in F1-10 und F1-11.

Falsche Bremssteuerungssequenz
bei Verwendung einer Bremse.

Uberpriifen Sie, ob die
Bremse bei Ausgabe des
START-Befehls gelost wird.

SVE
Zero Servo Fault

Positionier-Fehler

Die Position des Motors hat sich
wihrend des Positionier-Betriebs
geédndert.

Der Drehmomentgrenzwert ist
zu niedrig.

Erhohen Sie den Dreh-
momentgrenzwert.

Das Lastdrehmoment ist zu grof3.

Verringern Sie das Lastdreh-
moment.

Uberpriifen Sie, ob Signal-
storungen vorhanden sind.

Regelungsfehler
Bei Vektorregelung ohne Riick-
filhrung wurde kontinuierlich fiir

CF . . . Die Motorparameter wurden nicht | Uberpriifen Sie die Motor-
Out of Control die Dauer von mindestens drei ordnungsgemil eingestellt. parameter.
Sekunden ein Drehmomentgrenz-
wert wihrend eines Verzoge-
rungsstopps erreicht.
PID-Istwertsignalverlust Kontrollieren Sie, dass der
Dieser Fehler tritt auf, wenn die Frequenzumrichter fiir den
PID-Istwertsignal-Verlusterken- Empfang des PID-Istwertsig-
nung auf Fehler programmiert ist | Die Quelle des PID-Istwertsignals | nals programmiert wurde.
FBL (b5-12 = 2) und der PID-Istwert | (z. B. Transducer, Sensor,
Feedback Loss | fiir die Dauer der PID-Istwertsi- | Anlagensignal) ist nicht richtig

gnal-Verlusterkennungszeit
(b5-14) unter der Erkennungs-
pegel fiir PID-Istwertverlust
(b5-13) lag.

installiert oder aufler Funktion.

Kontrollieren Sie, dass die
Quelle des PID-Istwertsignals
korrekt installiert ist und
einwandfrei funktioniert.




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemalinahmen
Uberpriifen Sie, ob ein
externer Fehlerzustand

EFO Externes Fehlersignal von der Esrlagiellr;;xteén errflj"elhlterggstra(rilid vorliegt.
Opt External Flt | Kommunikations-Optionskarte VOor. Lle Bngave et o gle uber die Uberpriifen Sie die Parameter.
Kommunikations-Optionskarte. "
Uberpriifen Sie die Kommuni-
kationssignale.
EF3
Ext Fault S3 Externer Fehler an Klemme S3
EF4
Ext Fault S4 Externer Fehler an Klemme S4
EF5 E.S wurde an ex't emer Fehler iber Beseitigen Sie die Ursache
Externer Fehler an Klemme S5 eine Multifunktions-Eingangs- .
Ext Fault S5 . . des extern bedingten Fehlers.
klemme (S3 bis S7) eingegeben.
EF6
Ext Fault S6 Externer Fehler an Klemme S6
EF 7
Ext Fault S7 Externer Fehler an Klemme S7
Digitale Bedienkonsole nicht
angeschlossen
Dieser Fehler tritt auf, wenn die | Die digitale Bedienkonsole wurde Uberpriifen Sie die Verbin-
OPR digitale Bedienkonsole entfernt | wihrend des Betriebs entfernt P

Oper Disconnect

wurde, der Frequenzumrichter
aber den START-Befehl von der
digitalen Bedienkonsole erhalten
muss (b1-02 = 0).

oder das Kabel zur digitalen
Bedienkonsole ist defekt.

dung der digitalen Bedien-
konsole.

MEMOBUS-Kommunikations-
fehler

Uberpriifen Sie die

CE Wird erkannt, wenn zwei Die Verbm'dung ist unt.erbr‘ochen Anschliisse und alle durch den
Memobus Com . und/oder die Kommunikation
Err Sekunden lang keine Steuerungs- wurde durch den Master eestoppt Anwender vorgenommenen
daten empfangen werden und gestoppt. Software-Konfigurationen.
H5-04 = 0 bis 2 und H5-05 = 1.
Options-Kommunikationsfehler Uberoriifen Sie die
BUS Nachdem die Kommunikation Die Verbindung ist unterbrochen Ansg;lﬁsse und alle durch den
Option Com Err erstmals zustande gekommen und/oder die Kommunikation Anwender voreenommenen
P ist, wurde die Verbindung unter- | wurde durch den Master gestoppt. £ .
brochen. Software-Konfigurationen.
Kommunikationsfehler 1 der Trennen Sie die digitale
dlgltalen Bedl.enk.onsolfz Das Kabel der digitalen Bedien- B.edl.enkonsole, und schlieen
Die Kommunikation mit der ; Sie sie erneut an.
digitalen Bedienkonsole kam konsole wurde nicht ordnungs-
nicht innerhalb von 5 Sekunden gén.léﬁ angeschlossen oder die
CPF00 nach dem Einschalten der Span- g%gléile Beciile}lkop i(ge fult{lii/oder Tauschen Sie den Frequenz-
COM- nungsversorgung des Frequenz- | &= > P atine ist defekt. umrichter aus.

ERR(OP&INV)

umrichters zustande.

Externer RAM-Fehler der CPU

Die Steuerplatine ist beschidigt.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPFO1
COM-
ERR(OP&INV)

Kommunikationsfehler 2 der
digitalen Bedienkonsole
Nachdem die Kommunikation mit
der digitalen Bedienkonsole
zustande gekommen war, wurde
sie 2 oder mehrere Sekunden lang
wieder unterbrochen.

Das Kabel der digitalen Bedien-
konsole wurde nicht ordnungs-
gemdf angeschlossen oder die
digitale Bedienkonsole ist defekt.

Trennen Sie die digitale
Bedienkonsole, und schlief3en
Sie sie erneut an.

Die Steuerplatine ist beschédigt.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschlielend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.




Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige

Bedeutung

Méogliche Ursachen

AbhilfemalRnahmen

CPF02
BB Circuit Err

Fehler bei der Endstufensperr-
schaltung

Beim Einschalten der Spannungs-
versorgung ist ein Fehler bei

der Endstufensperrschaltung
aufgetreten.

Hardware-Fehler des Gate-Arrays
beim Einschalten.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschlieend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF03
EEPROM Error

EEPROM-Fehler
Priifsumme ist ungiiltig.

An den Steuerklemmen sind
Storungen oder Spannungs-
spitzen aufgetreten oder die
Steuerplatine ist beschadigt.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF04
Internal A/D Err

Fehler am internen A/D-Wandler
der CPU

An den Steuerklemmen sind
Storungen oder Spannungs-
spitzen aufgetreten oder die
Steuerplatine ist beschadigt.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF05
External A/D Err

Fehler am externen A/D-Wandler
der CPU

An den Steuerklemmen sind
Stérungen oder Spannungs-
spitzen aufgetreten oder die
Steuerplatine ist beschadigt.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF06
Option Error

Fehler bei der Optionskartenver-
bindung

Die Optionskarte ist nicht
ordnungsgemaif} angeschlossen.

Schalten Sie die Versorgungs-
spannung aus, und installieren
Sie die Optionskarte erneut.

Der Frequenzumrichter oder
die Optionskarte ist beschadigt.

Ersetzen Sie die Optionskarte
oder den Frequenzumrichter.

CPF07
RAM-Err

Fehler beim internen ASIC-RAM

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Die Steuerplatine ist beschédigt.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPFO08
WAT-Err

Watchdog-Zeitgeberfehler

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Die Steuerplatine ist beschédigt.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF09
CPU-Err

Fehler bei gegens. CPU-ASIC-
Diagnose

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Die Steuerplatine ist beschédigt.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.
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Tabelle 7.1 Fehlererkennung

Anzeige

Bedeutung

Maogliche Ursachen

AbhilfemaRnahmen

CPF10
ASIC-Err

ASIC-Versionsfehler

Die Steuerplatine ist beschidigt.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF20
Option A/D Error

Fehler des A/D-Wandlers der
Kommunikations-Optionskarte

Optionskartenanschluss ist nicht
ordnungsgemal.

Schalten Sie die Versorgungs-
spannung aus, und installieren
Sie die Optionskarte neu.

Klemmen Sie alle Eingénge
von der Optionskarte ab.

Der A/D-Wandler der Options-
karte ist defekt.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenz-
umrichter aus und anschlie-
Bend wieder ein.

Tauschen Sie die Options-
karte aus.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF21
Option CPU Down

Selbstdiagnosefehler der
Optionskarte

In der Kommunikationsleitung
sind Stérungen oder Spannungs-
spitzen aufgetreten und/oder die
Optionskarte ist defekt.

Fiihren Sie eine Initialisie-
rung auf die werkseitigen
Einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschlieSend
wieder ein.

Tauschen Sie die Options-
karte aus.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF22
Option Type Err

Fehler der Optionskarten-
Codenummer

Nicht erkennbare Optionskarte
wurde an die Steuerplatine ange-
schlossen.

Entfernen Sie alle Options-
karten.

Fiihren Sie eine Riicksetzung
auf die werkseitigen Grund-
einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschlieend
wieder ein.

Tauschen Sie die Options-
karte aus.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.

CPF23
Option DPRAM
Err

Optionskarten-
Verbindungsfehler

Eine Optionskarte wurde nicht
ordnungsgemél an die Steuerpla-
tine angeschlossen, oder es wurde
eine fiir den Frequenzumrichter
ungeeignete Optionskarte an die
Steuerplatine angeschlossen.

Schalten Sie die Versorgungs-
spannung aus, und installieren
Sie die Optionskarte neu.

Fiihren Sie eine Riicksetzung
auf die werkseitigen Grund-
einstellungen durch.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschlieBend
wieder ein.

Tauschen Sie die Options-
karte aus.

Tauschen Sie den Frequenz-
umrichter aus.




€ Alarmerkennung

Alarme sind Schutzfunktionen des Frequenzumrichters, durch die keine Fehlerkontaktausgénge geschaltet
werden. Das System kehrt automatisch in den urspriinglichen Status zuriick, wenn die Ursache fiir den Alarm

beseitigt wurde.

Wihrend eines Alarmzustands blinkt die Anzeige der digitalen Bedienkonsole und — je nach Programmierung
— wird eine Alarmausgabe iiber die Multifunktionsausginge (H2-01 bis H2-03) erzeugt.

Treffen Sie im Falle eines Alarms die geeigneten Abhilfemalnahmen gemé8 der nachstehenden Tabelle.

Tabelle 7.2 Alarmerkennung

Anzeige Bedeutung Méogliche Ursachen Abhilfemallnahmen
Gleichzeitige Eingabe von
Vorwirts-/Riickwartsbefehl - . L .
EF Sowohl der Vorwirts- als auch Externe Vorwirts- und Riick- Ufteiﬁ rlrllf(;n Slendzle Lgflk der
External Fault der Riickwirtsbefehl werden fiir | wértsbefehle wurden gleichzeitig externen sequienz, Soass
. . . .. . jeweils nur ein Eingangssi-
(blinkt) 500 ms oder lénger gleichzeitig | eingegeben. nal empfaneen wird
eingegeben. Der Motor wird & prang ’
durch diesen Alarm gestoppt.
Zwischenkreis-Unterspannung
Folgende Zustinde sind einge-
treten:
Die Zwischenkreisspannung lag
unterhalb der Einstellung fiir
Unterspannungserkennung
(L2-095). Weitere Informationen zu Weitere Informationen
uv Das Schiitz der Schutzschaltung . 1 . zu geeigneten Abhilfemal-
. . moglichen Ursachen finden Sie ..
DC Bus Undervolt | gegen Einschaltstromspitzen hat | . nahmen finden Sie in
. - in Tabelle 7.1 unter UV1, UV2
(blinkt) gebftnet. und UV3 Tabelle 7.1 unter UV1, UV2
Die Versorgungsspannung der ' und UV3.
Steuerplatine lag unter der Unter-
spannungsgrenze.
Der Unterspannungsalarm wird
nur dann erkannt, wenn sich der
Frequenzumrichter im gestoppten
Zustand befindet.
Zwischenkreis-Uberspannung
Die Zwischenkreisspannung hat
den Grenzwert fiir die Uberspan- Uberpriifen Sie die Versor-
oV nungserkennung iiberschritten. gungsspannung, und verrin-
DC Bus Ov. It 200-V-Klasse: 410 V DC Die Versorgungsspannung ist gern Sie die Spannung, damit
us MVEIVOIL 1 400-V-K lasse: 820 V DC zu hoch. sie den Spezifikationen des
(blinkt) .. . .
Der Uberspannungsalarm wird Frequenzumrichters
nur dann erkannt, wenn sich der entspricht.
Frequenzumrichter im gestoppten
Zustand befindet.
. . Uberpriifen Sie die Liifter
) Dlthrlrllgebungstemperatur ist bzw. Kiihlkorper auf Schmutz-
Uberhitzung des Kiihlkorpers Zzu hoch. ansammlungen.
Die Temperatur des Frequenzum- : T
OH richter-Kiihlkorpers hat die in In der Nihe befindet sich eine Reduzieren Sie die Umge-
Heatsnk Overtmp . . bungstemperatur des
. L8-02 programmierte Tempe- Wiérmequelle. .
(blinkt) . . Frequenzumrichters.
ratur tiberschritten.
Aktiviert, wenn L8-03 = 3. Der/'dle Kuhlluftc.:r Qes Frequenz- Tauschen Sie den/die Kiihl-
umrichters funktionieren nicht N
mehr lifter aus.
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Tabelle 7.2 Alarmerkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
Externer Uberhitzungsalarm Uber.prﬁfer? Sie Qie an den
Ein OH2-Alarmsignal wurde in Es licet cin externer Uberhit- Multifunktionseingang ange-
OH2 eine Multifunktions-Eingangs- an esiu:tanii VZr Zer iiljer cinen schlossen? Queue des
Over Heat 2 klemme (S3 bis S7) eingegeben, dor i/lulti funktior;s-Ein snge S3 externen Uberhitzungs-
(blinkt) die als OH2-Alarmsignal- . gang Alarmsignals.
. . bis S7 gemeldet wurde. -
Eingang programmiert wurde Uberpriifen Sie die Parameter-
(H1-00 = B). einstellungen in H1-O10.
Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Motoriiberhitzungsalarm und die GroB3e der Last erneut.
Dieser Fehler wird erkamtnt, wenn Uberpriifen Sie die Beschleu-
A2 als Motortemperatureingang nigungs- und Verzogerungs-
OH3 (Thermistoreingang, H3-09=E) Der Motorthermistor hat zeiten (C1-00) erneut.
Motor Overheat 1 | und L1-03 auf 3 programmiert ist | eine Uberhitzung des Motors - - —

(blinkt) und die Spannung an A2 fiir festgestellt. gbemrufen Sie die U/f-Kenn-
mindestens die in L1-05 linie erneut (E1-010)).
programmierte Dauer 1,17 V Uberpriifen Sie den Nenn-
iiberschreitet. stromwert des Motors (E2-01)

erneut.
Drehmoment-Uberschreitungser- Stellen Sie sicher, dass die
kennung 1 Werte in L6-02 and L6-03
Der Ausgangsstrom des geeignet sind.
Frequenzumrichters (U/f-Rege-
OL3 lung) oder das Ausgangsdrehmo-
Overtorque Det 1 £ sangscrel Der Motor war iiberlastet. .. )
. ment (Vektorregelung) hat die Uberpriifen Sie den Anlagen-/

(blinkt) . . - P g
Einstellung in L6-02 fiir einen Maschinenstatus, um den
langeren als den in L6-03 einge- Fehler zu beheben.
stellten Zeitraum iiberschritten
und L6-01 = 1 oder 2.

Drehmoment-Uberschreitungser- Stellen Sie sicher, dass die
kennung 2 Werte in L6-05 and L6-06
Der Ausgangsstrom des geeignet sind.
Frequenzumrichters (U/f-Rege-
OL4 lung) oder das Ausgangsdrehmo-
Overtorque Det 2 £ angsarel Der Motor war iiberlastet. .. )
. ment (Vektorregelung) hat die Uberpriifen Sie den Anlagen-/

(blinkt) . . . p g
Einstellung in L6-05 fiir einen Maschinenstatus, um den
langeren als den in L6-06 einge- Fehler zu beheben.
stellten Zeitraum iiberschritten
und L6-01 = 1 oder 2.

Drehmoment-Unterschreitungser- Stellen Sie sicher, dass die
kennung 1 Werte in L6-02 and L6-03
Der Ausgangsstrom des geeignet sind.
Frequenzumrichters (U/f-Rege-
UL3 lung) oder das Ausgangsdrehmo-
Undertorque Det 1 £ gangscrel Der Motor war unterbelastet. .. )
. ment (Vektorregelung) hat die Uberpriifen Sie den Anlagen-/

(blinkt) . . - P g
Einstellung in L6-02 fiir einen Maschinenstatus, um den
langeren als den in L6-03 einge- Fehler zu beheben.
stellten Zeitraum unterschritten
und L6-01 =5 oder 6.

Drehmoment-Unterschreitungs- Stellen Sie sicher, dass die
erkennung 2 Werte in L6-05 and L6-06
Der Ausgangsstrom des geeignet sind.
Frequenzumrichters (U/f-Rege-
UL4 lung) oder das Ausgangsdrehmo-
Undertorque Det 2 g gangsdre! Der Motor war unterbelastet. . B .
(blinkt) ment (Vektorregelung) hat die Uberpriifen Sie den Anlagen-/

Einstellung in L6-05 fiir einen
langeren als den in L6-06 einge-
stellten Zeitraum unterschritten
und L6-04 =5 oder 6.

Maschinenstatus, um den
Fehler zu beheben.




Tabelle 7.2 Alarmerkennung

Anzeige Bedeutung Mdgliche Ursachen AbhilfemalRnahmen
Uberdrehzahlalarm Uber-/Untersteuerung ist Passen Sle die ASR-Einstel-
Wird erkannt, wenn A1-02 =1 aufgetreten. glglgen in der Parametergruppe
08 oder 3 und F1-03 = 3. - 4
Overspeed Det Die Motordrehzahlrﬁc,tkﬁihrung Uberpriifen Sie Flie Sollwert-
(blinkt) (U1-05) hat den Wert in F1-08 fiir | Der Sollwert war zu hoch. schaltung und die Sollwert-
einen langeren als den in F1-09 verstirkung.
emgestellten Zeitraum {iber- Die Einstellungen in F1-08 und | Uberpriifen Sie die Einstel-
schritten. F1-09 sind ungeeignet. lungen in F1-08 und F1-09.
Ausfall des Impulsgeber-Signals | Es liegt ein Bruch in der Verdrah- Reparieren Sie die gebro-
Wird erkannt, wenn F1-02 =3 tung des Impulsgebers vor. glege/l}ll{[lterbrochene
PGO und A1-02 = 1 oder 3. crdrahfung.
PG Open Wird erkannt‘, wenn fur einen Der Impulsgeber ist falsch Korrigieren Sie die
(blinkt) langeren als in der Elqstellung verdrahtet. Verdrahtung.
F 1.'14 festgelegten Zeitraum L . Sorgen Sie fiir eine ordnungs-
keine Impulse vom Impulsgeber | Der Impulsgeber wird nicht mit gemiBe Spannungsversor-
(Encoder) empfangen wurden. Spannung versorgt. gung des Impulsgebers.
UbermiiBige Drehzahl- Die Last ist zu groB. Vermindern Sie die Last.
abweichung Die Beschleunigungs- und Verzo- Verlangern Sie die"B eschleu-
DEV Wird erkannt, wenn F1-04 =3 gerungszeiten sind zu kurz. mgungs- und Verzdgerungs-
L und A1-02 = 1 oder 3. zeit.
Speed Deviation . . e -
(blinkt) Dle Dr?hzahlabwe1chupg ist fiir Der Motor ist blockiert Uberpriifen Sie das mechani-
einen ldngeren als den in F1-11 : sche System.
geizt%eiﬁgﬁl fglitrrla; ir_ll}(l)(')her als Die Einstellungen in F1-10 und | Uberpriifen Sie die Einstel-
F1-11 sind ungeeignet. lungen in F1-10 und F1-11.
Uberpriifen Sie, ob ein
externer Fehlerzustand
EFO Externer Fehler iiber Kommuni- Es lag'ein 'externer Fehler%ustan'd vorliegt.
Opt External Flt Kations-Optionskarte vor. Die Eingabe erfolgte iiber die Uberpriifen Sic die Parameter
(blinkt) Kommunikations-Optionskarte. _ ’
Uberpriifen Sie die Kommuni-
kationssignale.
EF3
Ext Fault S3 Externer Fehler an Klemme S3
(blinkt)
EF4
Ext Fault S4 Externer Fehler an Klemme S4 | Es wurde ein externer Fehler iiber
(blinkt) eine Multifunktions-Eingangs-
EF5 k%emme (S3 bis S7) eingégeben, N o
Ext Fault S5 Externer Fehler an Klemme S5 die fiir extc.:rne.Fehlfunktl(.)ngn SO Beseltlgen.Sle die Ursache des
(blinkt) programmiert ist, dass lediglich | extern bedingten Fehlers.
Alarme ausgegeben werden und
EF6 der Betrieb des Frequenzumrich-
Ext Fault S6 Externer Fehler an Klemme S6 ters fortgesetzt wird.
(blinkt)
EF7
Ext Fault S7 Externer Fehler an Klemme S7
(blinkt)
PID-Istwertsignalverlust Kontrollieren Sie, dass der
Dieser Fehler tritt auf, wenn die Frequenzumrichter flir den
Erkennung fiir Verlust des PID- Empfang des PID-Istwertsig-
FBL Istwertsignals auf Alarm Die Quelle des PID-Istwertsignals | nals programmiert wurde.
programmiert ist (b5-12 = 1) und | (z. B. Transducer, Sensor, Anla-
Feedback Loss . . L R ) ) )
(blinkt) der PID-Istwert fir die Dauer der | gensignal) ist nicht richtig instal- | Kontrollieren Sie, dass die

Erkennungszeit fiir Verlust des
PID-Istwertsignals (b5-14) unter
der Erkennungspegel fiir PID-
Istwertsignal-Verlust (b5-13) lag.

liert oder auBler Funktion.

Quelle des PID-Istwertsignals
korrekt installiert ist und
einwandfrei funktioniert.
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Tabelle 7.2 Alarmerkennung

Anzeige Bedeutung Maogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
MEMOBUS-Kommunikation-
CE salarm . . . Uberpriifen Sie die
MEMOBUS Com | Wird erkannt, wenn zwei E;Z/ZZS;lgiuzi;z;lﬁiei:tri%zhen Anschliisse und alle durch den
Err Sekunden lang keine Steuerungs- wurde durch den Master eestoppt Anwender vorgenommenen
(blinkt) daten empfangen werden und gestoppt- Software-Konfigurationen.
H5-04 = 3 und H5-05 = 1.
Optionskarten-Kommunikations-
alarm . . . Uberpriifen Sie die
BUS . - Die Verbindung ist unterbrochen -
Ontion Com Err Nachdem die Kommunikation und/oder die Kommunikation Anschliisse und alle durch den
P (blinkt) erstmals zustande gekommen ist, wurde durch den Master estoppt Anwender vorgenommenen
wurde die Verbindung unter- gestoppt- Software-Konfigurationen.
brochen.
Dieser Fehler wird erkannt, wenn . . . . Uberpriifen Sie die Verdrah-
. . L Das Freigabesignal ging wihrend .
einer der Multifunktions-Digi des laufenden Betricbs verloren tung der Eingangsklemme und
taleingénge (H1-01 bis H1-05) es fautenden BEtebs VErIoten- | yie externe Signallogik.
DNE auf 6A, ,,Betriebsfreigabe®, ; - ;
Drive Not Enable | programmiert ist. Legen Sie zunéchst das Frei-
(blinkt) Bei Eingabe des START-Befehls Der START-Befehl wurde vor gabesignal an, bevor Sie den
liegt kein Freigabesignal vor. Der Anlegen des Freigabesignals START-Befehl geben. Das
Motor wird durch diesen Alarm | €geben. Freigabesignal muss gehalten
gestoppt. werden.
Der START-Befehl wurde nicht
. . aufgehoben und ein RESET- .
Ext Run Active Wird erkannt, wenn ein RESET- Befehl wurde iiber den digitalen Heben Sie zuerst das START-

Cannot Reset

Befehl bei noch aktivem START-
Befehl eingegeben wird.

Eingang oder die RESET-Taste
der digitalen Bedienkonsole
eingegeben.

Signal auf, und setzen Sie den
Fehler dann zuriick.

CALL
ComCall
(blinkt)

Kommunikation auf Stand-By
Es konnte noch keine Kommuni-
kation zustande kommen.

Die Verbindung wurde nicht
ordnungsgemaf hergestellt oder
die Benutzersoftware wurde nicht
auf die passende Baudrate bzw.
Konfiguration (z. B. Paritit)
eingestellt.

Uberpriifen Sie die
Anschliisse und alle durch den
Anwender vorgenommenen
Software-Konfigurationen.

€ Fehler bei der Programmierung durch den Anwender

Ein Fehler bei der Programmierung durch den Anwender (OPE) tritt auf, wenn ein ungeeigneter Parameter

eingestellt oder eine einzelne Parametereinstellung ungeeignet ist. Der Frequenzumrichter kann erst dann in
Betrieb genommen werden, wenn der Parameter richtig eingestellt wird. Es werden jedoch keine Alarme oder
Fehler ausgegeben. Wenn ein OPE auftritt, &ndern Sie den entsprechenden Parameter, indem Sie iiberpriifen,
ob eine der in Tabelle 7.3 beschriebenen Ursachen vorliegt. Wenn ein OPE angezeigt wird, driicken Sie die
ENTER-Taste, um U1-34 (OPE Detected) anzuzeigen. Diese Uberwachungsanzeige zeigt den Parameter an,
der diesen OPE-Fehler verursacht.

Tabelle 7.3 Fehler bei der Programmierung durch den Anwender

Anzeige Bedeutung Méogliche Ursachen Abhilfemafinahmen
Geben Sie die korrekte kVA-
Einstellung (02-04) ein. Infor-
Fehler bei der Leistungseinstel- | Die Steuerplatine wurde ausge- mationen hierzu ﬁnd.en Sie in
OPEO1 lung (kVA) fiir den Frequenz- tauscht und der kVA-Parameter der Tabelle , Werkseinstel-
kVA Selection g q lungen, die sich mit der

umrichter

(02-04) falsch eingestellt.

Leistung des Frequenzumrich-
ters dndern (02-04)* auf
Seite 5-72.




Tabelle 7.3 Fehler bei der Programmierung durch den Anwender

Anzeige

Bedeutung

Méogliche Ursachen

AbhilfemalRnahmen

OPEO2
Limit

Parametereinstellung au3erhalb
des Bereichs

Die Parametereinstellung lag
aulerhalb des zuldssigen
Bereichs.

Uberpriifen Sie die Parameter-
einstellungen.

OPEO3
Terminal

Multifunktionseingangs-
Auswahlfehler

Einer der folgenden Fehler wurde
bei den Einstellungen fiir Multi-
funktionseinginge (H1-01 to
H1-05) verursacht.

* Fiir zwei oder mehr Multifunk-
tions-Eingédnge wurde dieselbe
Einstellung gewdhlt.

* Die Befehle ,,Auf-/Abwarts*
(10 und 11) wurden einzeln
fiir Multifunktionseingénge
gewdhlt (miissen zusammen
verwendet werden).

* Die Befehle ,,Auf-/Abwarts*
(10 und 11) und ,,Beschleuni-
gungs-/Verzogerungsrampe
halten (A) wurden gleichzeitig
eingestellt.

» Eswurden gleichzeitig mehrere
Drehzahlbestimmungseingén-
ge (61, 62, 64) eingestellt.

+ ,.Externe Endstufensperre
SchlieBer (8) und ,,externe
Endstufensperre Offner (9)
wurden gleichzeitig ausge-
wihlt.

* Die Befehle ,,Auf-/Abwarts*
(10 und 11) wurden eingestellt,
wihrend die PID-Regelung ak-
tiv war.

* Fiir den NOT-AUS-Befehl
wurden ,,Schlieler (15) und
,Offner* (17) gleichzeitig ein-
gestellt.

* Der PID-Regler ist aktiviert
und die Befehle ,,Auf-/Ab-
warts* (10 und 11) wurden
eingestellt.

* Die Befehle HSB (68) und
KEB (65/66) wurden gleich-
zeitig ausgewdahlt.

Uberpriifen Sie die Parameter-
einstellungen in H1-O0O.

OPEO05
Sequence Select

START-/Sollwertbefehl-
Auswabhlfehler

Der Parameter zur Auswahl der
Sollwertquelle (b1-01) und/oder

zur Auswahl der START-Befehls-

Quelle (b1-02) wurde auf 3
(Optionskarte) eingestellt, es
wurde jedoch keine Optionskarte
installiert.

Die Optionskarte ist nicht oder
falsch installiert.

Uberpriifen Sie, ob die Karte
installiert wurde. Schalten Sie
die Versorgungsspannung aus,
und installieren Sie die Opti-
onskarte neu.

Uberpriifen Sie die Einstel-
lung von b1-01 und b1-02.

OPEO06
PG Opt Missing

Fehler bei der Regelungsart-
auswahl

Es wurde eine Regelbetriebsart
ausgewdhlt, fir die eine Impuls-
geberriickfithrung bendtigt wird
(A1-02 =1 oder 3), es wurde
jedoch keine Impulsgeber-Opti-
onskarte installiert.

Uberpriifen Sie die in
Parameter A1-02 ausgewéhlte
Regelbetriebsart und/oder die
Installation der Impulsgeber-
Optionskarte.
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Tabelle 7.3 Fehler bei der Programmierung durch den Anwender

Anzeige

Bedeutung

Mégliche Ursachen

AbhilfemalRnahmen

OPEOQ7
Analog Selection

Fehler Multifunktions-Analogein-
gang/Impulsfolgeeingang

Fiir den Multifunktions-Analog-
eingang wurde die gleiche
Funktion wie fiir den Impuls-
folgeeingang gewihlt.

* H3-09=Bund H6-01 =1

* H3-09 = C und H6-01 =2
b1-01 (Auswahl der Sollwert-
quelle) ist auf 4 (Impulsfolgeein-
gang) gesetzt, und H6-01
(Funktion des Impulsfolgeein-
gangs) ist auf einen anderen Wert
als 0 (Frequenzsollwert) gesetzt.

Uberpriifen Sie die Einstel-
lungen der Parameter b1-01,
H3-09 und H6-01.

OPEOS8
Constant Selection

Funktionsauswahlfehler

Es wurde eine Einstellung vorge-
nommen, die fiir die aktuelle
Regelbetriebsart ungeeignet ist.
Beispiel: Fiir die U/f-Regelung
wurde eine Funktion ausgewihlt,
die nur fiir die Vektorregelung
ohne Riickfithrung verwendet
wird.

Uberpriifen Sie die Regel-
betriebsart und die Funktion.

Die folgenden Einstellungen

wurden gleichzeitig vorge-

nommen.

* b5-01 (PID-Regelungsart-Aus-
wahl) wurde auf einen anderen

Uberpriifen Sie die Einstel-

OPE09 . Wert als 0 gesetzt.
PID Selection PID-Regler-Konfigurationsfehler | b5-15 (PID-Ruhefunktion- lungen der Parameter b5-01,
. . b5-15 und b1-03.
Betriebspegel) wurde auf einen
anderen Wert als 0 gesetzt.
* b1-03 (Auswahl der Stopp-
methode) wurde auf 2 oder 3
gesetzt.
Uberpriifen Sie die Parameter
. (E1-00 und E3-00). Ein
OPE10 U/f-Parametereinstellungen Frequenz-/Spannungswert

V/f Ptrn Setting

U/f-Parametereinstellungsfehler

liegen auBerhalb des zuldssigen
Bereichs.

wurde moglicherweise hoher
eingestellt als die maximal
zuldssige Frequenz/Spannung.

OPE11
CarrFrg/On-Delay

Taktfrequenzparameter-Einstel-
lungsfehler

Einer der folgenden Parameter-

Einstellungsfehler liegt vor:

* C6-05 (Taktfrequenzverstar-
kung) > 6, C6-03 (Taktfre-
quenz-Obergrenze) < C6-04
(Taktfrequenz-Untergrenze).

+ Fehler bei Parametern in C6-03
und C6-04 (Taktfrequenz-
Obergrenze, Taktfrequenz-Un-
tergrenze).

* C6-01 =0 und C6-02 =2 bis 6.

* C6-01 =1 und C6-02 =7 bis E.

Uberpriifen Sie die Parameter-
einstellungen.

ERR
EEPROM R/W Err

EEPROM-Schreibfehler

Die Daten im nicht fliichtigen
RAM stimmen nicht mit den
Daten im EEPROM iiberein.

Wiéhrend des Schreibens in den
EEPROM ist ein Uberpriifungs-
fehler aufgetreten.

Schalten Sie den Frequenzum-
richter aus und anschliefend
wieder ein.

Fiihren Sie eine Riicksetzung
auf die werkseitigen Grund-
einstellungen durch (A1-03).




€ Auto-Tuning-Fehler

In der nachfolgenden Tabelle sind Auto-Tuning-Fehler aufgefiihrt. Wenn einer der folgenden Fehler erkannt
wird, wird der entsprechende Fehler auf der digitalen Bedienkonsole angezeigt und der Motor lduft bis zum
Halt aus. Es wird kein Fehler- oder Alarmausgang geschaltet.

Tabelle 7.4 Auto-Tuning-Fehler

Anzeige Bedeutung Mdgliche Ursachen AbhilfemalRnahmen
Es liegt ein Fehler bei der Daten- | Uberpriifen Sie die Eingabe-
eingabe fiir das Auto-Tuning vor. |daten.
Es liegt ein Fehler im Verhiltnis | Uberpriifen Sie die Leistung
zwischen Motorleistung und des Frequenzumrichters und
Motor-Nennstrom vor. die Leistung des Motors.
Er-01 Motordatenfehler Es liegt ein Fehler bei der Einstel-
Fault lung des Leerlaufstroms und des
eingegebenen Motor-Nennstroms | Uberpriifen Sie den Motor-
vor (wenn Auto-Tuning zur Nennstrom und den Leerlauf-
Bestimmung des Motor-Wick- strom.
lungswiderstandes bei Vektor-
regelung durchgefiihrt wird).
Uberpriifen Sie die Eingabe-
daten.
.Er -02 Alarm Wéhrend des Auto-Tunings wird Uberpriifen Sie die Verdrah-
Minor Fault ein Alarm erkannt. tung und die Maschine.
Uberpriifen Sie die Last.
Er-03 Die STOP-Taste wurde gedriickt,
Driicken der STOP-Taste um das Auto-Tuning abzu- -
STOP key
brechen.
Er- 04 Fehler bei Bestimmung des ' Ubemmfen Sie die
Resistance Motor-Wicklungswiderstandes E_lngabcfdatenz )
» Uberpriifen Sie die Ver-
Das Auto-Tuning wurde nicht in drahtung des Motors.
Er-05 Leerlaufstrom-Fehler der vorgegebenen Zeit abge- * Wenn der Motor an die
No-Load Current schlossen. Maschine angeschlossen ist,
trennen Sie die Verbindung.
Das Ergebnis des Auto-Tunings |+ Wenn die Einstellung von
liegt auBerhalb des Parameterein- T1-03 hoher ist als die Ein-
Er- 08. Nennschlupf-Fehler stellungsbereichs. gangsversorgungsspannung
Rated slip des Frequenzumrichters
(E1-01), &ndern Sie die
Eingabedaten.
* Erhohen Sie C1-01
(Beschleunigungszeit 1).
* Erhohen Sie L7-01 und
Beschleunigungsfehler Der Motor hat nicht in der vorge- L7-02 (Drehmomentbegren-
Er-09 . . . . . N
Accelerate Wird nur l?elm rotatorischen gebenen Zeit beschleunigt Z}lngen), fall sie niedrig
Auto-Tuning erkannt. (C1-01 + 10 s). sind.
* Wenn der Motor an die
Maschine angeschlossen ist,
trennen Sie die Verbindung.




Tabelle 7.4 Auto-Tuning-Fehler

Anzeige Bedeutung Mégliche Ursachen Abhilfemafinahmen
* Wenn der Motor an die Ma-
schine angeschlossen ist,
Der Drehmomentsollwert hat bei | g:ggs:nS;?edglffblndung.
Motordrehzahlfehler der Beschleunigung 100 % iiber- ) .
Er -11 . . . . (Beschleunigungszeit 1).
Motor Speed Wird nur belm rotatorischen schrltten. - « Uberpriifen Sie die Ein-
Auto-Tuning erkannt. Wird erkannt, wenn A1-02 =2 .
oder 3 (Vektorregelung). gabedaten (besont.iers die
Anzahl der Geberimpulse/
Umdrehung und die Anzahl
der Motorpole).
Der Strom hat den Motor-
Er-12 Nennstrom iiberschritten. Uberpriifen Sie die Verdrah-
I-det. Circuit Stromerkennungsfehler tung des Frequenzumrichters
Ausfall einer der Phasen U/T1, sowie die Befestigung.
V/T2 oder W/T3.
Das Auto-Tuning wurde nicht
in der vorgegebenen Zeit abge-
Er-13 schlossen. Uberpriifen Sie die
Leakage Induc- | Streuinduktivititsfehler P
tance Fault Das Ergebnis des Auto-Tunings | Verdrahtung des Motors.
liegt aulerhalb des Parameterein-
stellungsbereichs.
Uberpriifen Sie die Motorein-
stellungen und korrigieren Sie
U/f-Einstellungsalarm D?r Drehmomentsollwlert hat sie entsprechend.
End -1 Wird nach Abschluss des wihrend des Auto-Tunings 100 % -
V/f Over Setting . e und der Leerlaufstrom 70 % Wenn der Motor und die
Auto-Tunings angezeigt. iiberschritten. Maschine angeschlossen
werden, trennen Sie den Motor
von der Maschine.
Die wihrend des Auto-Tunings Uberpriifen Sie die Eingabe-
Motorséttigungsfehler gemessenen Wert.e fir den Eisen- (Ei-aten. —
Wird nach Abschluss des sattigungskoeffizienten 1 und 2 | Uberpriifen Sie die Verdrah-
End -2 . . (E2-07 und E2-08) des Motors tung des Motors.
Saturation Auto-Tunings angezeigt. liegen auBerhalb des Einstel- -
Wird nur bei Auto-Tuning lungsbereichs. Es wurde ein Wenn Qer Motor und die
mit Motordrehung erkannt. . S Maschine angeschlossen
tempordrer Wert eingestellt: werden, trennen Sie den Motor
E2-07=0,75, E2-08 = 0,50 von der Maschine.
Nennstromeinstellungsalarm Der wahrend des Auto-Tunings -
End -3 Wird nach Abschluss des Auto. | £Emessene Wert des Motornenn- | Uberpriifen Sie den Wert des
Rated FLA Alm stroms (E2-01) war grofer als der | Motornennstroms.

Tunings angezeigt.

eingestellte Wert.




€ Kopierfunktionsfehler der digitalen Bedienkonsole

Diese Fehler konnen bei der Ausfiihrung der COPY-Funktion der digitalen Bedienkonsole auftreten. Wenn ein
Fehler auftritt, wird der Fehlerinhalt auf der Bedienkonsole angezeigt. Ein Fehler aktiviert nicht den

Fehlerkontakt- bzw. Alarmausgang.

Tabelle 7.5 Kopierfunktionsfehler der digitalen Bedienkonsole

Funktion Anzeige Méogliche Ursachen AbhilfemalRnahmen
03-01 WurQe al.lf l.g.esetzt, u“,“ den Stellen Sie 03-02 so ein, dass ein
PRE Parameter in die digitale Bedienkonsole Schreiben der P ter in den Speich
READ IMPOSSIBLE | zu schreiben, wihrend die Bedienkonsole Cretben Cet Faramerer In cent Speicher
. .. der Bedienkonsole moglich ist.
schreibgeschiitzt (03-02 = 0) war.
Versuchen Sie erneut, den READ-Befehl
(03-01 = 1) auszufiihren.
IFE Die vom Erequen;umrlchter ge}esene Uberpriifen Sie das Kabel der digitalen
READ DATA ERROR Datendatei hatte die falsche Grof3e, was Bedienkonsole
READ- auf beschidigte Daten hinweist. :
Funktion Tauschen Sie die digitale Bedienkonsole
aus.
Es wurde eine niedrige Frequenzumrich-
terspannung erkannt.
RDE dD:Sr glgifECOIlMFSZ?Z?Hiztl;?;:gg(eiﬁiltizgle Versuchen Sie erneut, den READ-Befehl
DATA ERROR SOV der dlg (03-01 = 1) auszufiihren.
zu schreiben, ist fehlgeschlagen.
Tauschen Sie die digitale Bedienkonsole
aus.
Der Frequenzur'nrlchten'yp bZV.V' die .SOft- Verwenden Sie nur gespeicherte Daten
CPE warenummer stimmte nicht mit den in der d Iben Produkts (F7) und der selben
ID UNMATCHED | digitalen Bedienkonsole gespeicherten c8 SCTOen FIOCUR’S L 1) UN@ Ge seTbe
. . Softwarenummer (U1-14).
Daten iiberein.
Die Leistung des Frequenzumrichters und | Verwenden Sie nur gespeicherte Daten
VAE die in der digitalen Bedienkonsole gespei- | fiir Frequenzumrichter der gleichen
INV. KVA UNMATCH cherte Leistung stimmen nicht iiberein. Leistung (02-04).
CRE Die Regelbetriebsart des Frequenzumrich-
CONTROL ters und die in der digitalen Bedienkonsole | Verwenden Sie gespeicherte Daten fiir
COPY- gespeicherte Regelbetriebsart stimmen die gleiche Regelbetriebsart (A1-02). 7
. UNMATCHED S .
Funktion nicht {iberein.
Eine in den Frequenzumrichter geschrie- I
CYE bene Parametereinstellung stimmte nicht | Versuchen Sie erneut, die COPY-
COPY ERROR mit der in der digitalen Bedienkonsole Funktion (03-01 = 2) auszufiihren.
gespeicherten Einstellung {iberein.
Bei Abschluss der COPY-Funktion
SUM CHECK ERROR | - 24 i . Funktion (03-01 = 2) auszufiihren.
priifsumme der digitalen Bedienkonsole
iiberein.
Priif- VYE ]s)oelz ig:;;eell‘tg: 1(:1:; (Eegrlltzalllfr?rilzi(ttfskon_ Versuchen Sie erneut, die Priif-Funktion
funktion VERIFY ERROR . o ces red (03-01 = 3) auszufiihren.
stimmen nicht iiberein.
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Fehlersuche und Fehlerbehebung

Aufgrund von Fehlern bei der Parametereinstellung, falscher Schreibvorgéinge usw. konnen
Frequenzumrichter und Motor beim Starten des Systems moglicherweise nicht funktionieren wie erwartet.
Wenn dies der Fall ist, finden Sie weitere Informationen und die entsprechenden Abhilfemainahmen im
nachfolgenden Abschnitt.

Wenn der Inhalt des Fehlers angezeigt wird, finden Sie weitere Informationen unter Seite 7-2, Schutz- und
Diagnosefunktionen.

€ Ein Parameter kann nicht eingestellt werden

Verwenden Sie folgende Informationen, wenn ein Parameter nicht eingestellt werden kann.

B Die Anzeige dndert sich nicht, wenn die Aufwarts- und Abwarts-Tasten gedrickt
werden.

Folgende Ursachen sind moglich:

Der Frequenzumrichter ist in Betrieb (Betriebsmodus).

Einige Parameter konnen wihrend des Betriebs nicht eingestellt werden. Heben Sie den START-Befehl auf,
und stellen Sie die Parameter anschlieend ein.

Parameter-Schreiberlaubnis wird nicht eingegeben.

Dies geschieht, wenn ,,Parameter-Schreiberlaubnis“ (Einstellwert: 1B) fiir einen Multifunktions-Eingang
(H1-01 bis H1-05) definiert ist. Wenn am Eingang fiir die Parameter-Schreiberlaubnis kein Signal anliegt
(AUS), konnen die Parameter nicht geéndert werden. Setzen Sie den Eingang auf EIN, und stellen Sie die
Parameter anschlieBend ein.

Passworter stimmen nicht tiberein. (Gilt nur dann, wenn ein Passwort eingestellt wurde.)

Wenn der Parametereinstellungen A1-04 (Passwort) und A1-05 (Passworteinstellung) nicht iibereinstimmen,
7 kdnnen die Parameter fiir den Initialisierungsmodus nicht geéndert werden. Geben Sie das Passwort in A1-04
ein.

Wenn Sie das Passwort vergessen haben, zeigen Sie Parameter A1-05 (Passworteinstellung) an, indem Sie die
SHIFT/RESET-Taste und die MENU-Taste gleichzeitig driicken, wiahrend A1-04 angezeigt wird. Legen Sie
anschlieBend das Passwort fest, und geben Sie es in den Parameter A1-04 ein.

B Es wird OPEO1 bis OPE11 angezeigt.

Es wurde ein falscher Wert fiir den Parameter eingestellt. Weitere Informationen sowie die korrekten
Einstellungen finden Sie in Tabelle 7.3 in diesem Kapitel.

B Es wird CPF00 oder CPF01 angezeigt.

Dies ist ein Kommunikationsfehler der digitalen Bedienkonsole. Moglicherweise liegt ein Fehler bei der
Verbindung zwischen der digitalen Bedienkonsole und dem Frequenzumrichter vor. Trennen Sie die digitale
Bedienkonsole vom Frequenzumrichter, und installieren Sie sie neu.
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€ Der Motor funktioniert nicht ordnungsgeman

Folgende Ursachen sind moglich:

B Stellen Sie sicher, dass die digitale Bedienkonsole fest und sicher an den
Frequenzumrichter angeschlossen ist.

B Der Motor lauft nicht an, wenn die Taste RUN an der digitalen Bedienkonsole
gedrickt wird.

Folgende Ursachen sind moglich:

Falsche Quelle fir Start-/Stopp-Befehl (Einstellung LOCAL/REMOTE) eingestellt.

Im LOCAL-Modus miissen die LEDs SEQ und REF aus sein. Driicken Sie die Taste LOCAL/REMOTE, um
zwischen den beiden Modi zu wechseln, oder stellen Sie fest, ob einer der digitalen Multifunktionseingénge
fiir die Umschaltung zwischen dem LOCAL- und dem REMOTE-Modus programmiert ist (H1-OO = 1).

Der Frequenzumrichter ist nicht im Betriebsmodus.

Befindet sich der Frequenzumrichter nicht im Betriebsmodus, 1duft er nicht an. Driicken Sie einmal die Taste
MENU und dann die Taste DATA/ENTER. Der Frequenzumrichter ist nun im Betriebsmodus.

Der Frequenzsollwert ist zu klein.

Wenn der Frequenzsollwert kleiner ist als die in E1-09 (Min. Ausgangsfrequenz) eingestellte Frequenz, lauft
der Frequenzumrichter nicht an. Erhohen Sie den Frequenzsollwert mindestens auf die Mindestausgangs-
frequenz.

Ein Einstellungsfehler fiir einen Multifunktions-Analogeingang liegt vor.

Wenn H3-09 (Multifunktions-Analogeingang 2) auf 1 (Frequenzverstirkung) gesetzt ist und kein Spannungs-
signal (oder Stromsignal) eingegeben wird, ist der Frequenzsollwert Null. Uberpriifen Sie, ob der eingestellte
Wert und der Wert fiir den Analogeingang korrekt sind. 7

B Der Motor lauft nicht an, wenn ein externes Betriebssignal eingegeben wird.

Folgende Ursachen sind moglich:

Der Frequenzumrichter ist nicht im Betriebsmodus.

Befindet sich der Frequenzumrichter nicht im Betriebsmodus, 1duft er nicht an. Driicken Sie einmal die Taste
MENU und dann die Taste DATA/ENTER. Der Frequenzumrichter ist nun im Betriebsmodus.

Falsche Quelle fiir Start-/Stopp-Befehl (Einstellung LOCAL/REMOTE) eingestellt.

Im REMOTE-Modus miissen die LEDs SEQ und REF leuchten. Driicken Sie die Taste LOCAL/REMOTE,
um zwischen den beiden Modi zu wechseln, oder stellen Sie fest, ob einer der digitalen Multifunktions-
eingidnge fiir die Umschaltung zwischen dem LOCAL- und dem REMOTE-Modus programmiert ist
H1-O00 =1).

Der Frequenzsollwert ist zu klein.

Wenn der Frequenzsollwert kleiner ist als die in E1-09 (Min. Ausgangsfrequenz) eingestellte Frequenz, lauft
der Frequenzumrichter nicht an. Erhohen Sie den Frequenzsollwert mindestens auf die Mindestausgangs-
frequenz.
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B Der Motor bleibt stehen, wenn beschleunigt oder eine Last angeschlossen wird.

Die Last kann zu grof3 sein. Der Frequenzumrichter besitzt einen Blockierschutz und eine automatische
Drehmomentkompensation, doch kann der Blockierschutzgrenzwert iiberschritten werden, wenn die
Beschleunigung oder die Last zu grof} ist. Erh6hen Sie die Beschleunigungszeit (C1-01) oder verringern Sie
die Last. Zichen Sie auch die Verwendung eines starkeren Motors in Betracht.

B Der Motor dreht nur in eine Richtung.

Maoglicherweise ist die Riickwirtslaufsperre aktiviert. Wenn b1-04 (Sperre des Riickwértslaufs) auf 1 gesetzt
ist, akzeptiert der Frequenzumrichter keine Riickwértslaufbefehle.

€ Der Motor dreht in umgekehrter Richtung.

Wenn der Motor in die falsche Richtung dreht, ist der Motorausgang moglicherweise falsch verdrahtet. Wenn
der Frequenzumrichter vorwérts dreht (die Vorwértsdrehrichtung von Motoren variiert je nach Hersteller und
Motortyp), tiberpriifen Sie sicherheitshalber die Motorspezifikation.

Die Drehrichtung des Motors kann umgekehrt werden, indem zwei der drei Ausgangsphasen U, V und W
gegeneinander vertauscht werden. Wenn ein Drehgeber verwendet wird, muss dessen Polaritit ebenso
umgestellt werden. Wenn der Frequenzumrichter mit U/f-Regelung betrieben wird, kann auch Parameter
b1-04 zum Andern der Drehrichtung verwendet werden.

€ Der Motor blockiert oder beschleunigt langsam.

B Der Drehmomentgrenzwert wurde erreicht.

Wenn ein Drehmomentgrenzwert iiber die Parameter L7-01 bis L7-04 eingestellt wurde, ist das
Ausgangsdrehmoment diesen Einstellungen entsprechend begrenzt. Aus diesem Grund erzeugt der Motor
moglicherweise ein unzureichendes Drehmoment beim Beschleunigen oder die Beschleunigungszeit ist zu

lang.
7 Wenn Drehmomentgrenzwerte fiir den Multifunktions-Analogeingang (H3-09 = 10 bis 12 oder 15) einge-
I geben wurden, iiberpriifen Sie die Eingangssignale.

B Der Blockierschutzgrenzwert wahrend der Beschleunigung ist zu niedrig.

Wenn der fiir L3-02 (Blockierschutzgrenzwert wéhrend der Beschleunigung) eingestellte Wert zu niedrig ist,
erhoht sich die Beschleunigungszeit. Uberpriifen Sie, ob der eingestellte Wert geeignet ist und die Last nicht
zu grof} fiir den Motor ist.

B Der Blockierschutzgrenzwert wahrend des Betriebs ist zu niedrig.

Wenn der fiir L3-06 (Blockierschutzgrenzwert wihrend des Betriebs) eingestellte Wert zu niedrig ist, werden
Motordrehzahl und Drehmoment begrenzt. Uberpriifen Sie, ob der eingestellte Wert geeignet ist und die Last
nicht zu grof} fiir den Motor ist.

B Es wurde kein Auto-Tuning fiir die Vektorregelung durchgefiihrt.

Die Vektorregelung funktioniert nicht ordnungsgemif, wenn kein Auto-Tuning durchgefiihrt wurde. Fiihren
Sie das Auto-Tuning durch, oder stellen Sie die Motorparameter mittels Berechnung ein.
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4 Die Motordrehzahl tiberschreitet den Sollwert.

B PID-Regelung ist aktiviert.

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist (b5-01 = 1 bis 4), variiert die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters,
um die Prozessvariable auf den gewiinschten Sollwert zu regeln. Der PID-Regler kann eine Erhohung der
Ausgangsfrequenz bis auf die maximale Ausgangsfrequenz (E1-04) bewirken, auch wenn der Sollwert auf
einen wesentlich tieferen Wert gesetzt ist.

€ Bei Vektorregelung ohne Riickfiihrung ist die Regelgenauigkeit
bei Uiber der Nenndrehzahl liegenden Drehzahlen gering.

Die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters wird von dessen Eingangsspannung bestimmt.
(Betrigt die Eingangsspannung beispielsweise 400 V AC, betrdgt die maximale Ausgangsspannung ebenfalls
400 VAC.) Bei der Vektorregelung erfolgt die Regelung der Motorstrome durch die Spannung. Wenn der
interne Sollwert filir die Ausgangsspannung infolge der Vektorregelung die maximale Ausgangsspannung des
Frequenzumrichters tibersteigt, nimmt die Genauigkeit der Drehzahlregelung ab, da die Motorstrome nicht
mehr einwandfrei geregelt werden konnen. Setzen Sie einen Motor mit einer kleineren Nennspannung ein,
oder wechseln Sie zur Vektorregelung mit Riickfiihrung.

€ Die Motorverzogerung ist langsam.

Folgende Ursachen sind moglich:

B Die Verzogerungszeiteinstellung ist auch bei angeschlossenem Bremswiderstand

lang.
Folgende Ursachen sind moglich: 7
Die Blockierschutzfunktion wahrend der Verzégerung ist aktiviert. [

Wenn ein Bremswiderstand angeschlossen ist, stellen Sie den Parameter L3-04 (Blockierschutz wihrend
Verzogerung) auf 0 (deaktiviert) oder 3 (aktiviert, mit Bremswiderstand). Ist dieser Parameter auf 1 (aktiviert,
die Werkseinstellung) gesetzt, beeintréchtigt die Blockierschutzfunktion die Funktion des Bremswiderstands.

Die Verzogerungszeiteinstellung ist zu lang.
Uberpriifen Sie die Einstellung der Verzégerungszeit (Parameter C1-02, C1-04, C1-06 und C1-08).

Das Motordrehmoment ist unzureichend.

Wenn die Parameter richtig eingestellt sind und kein Uberspannungsfehler auftritt, kann die Leistung des
Motors unzureichend sein. Die Leistung des Motors und des Frequenzumrichters sollten erhoht werden.

Der Drehmomentgrenzwert wurde erreicht.

Wenn ein Drehmomentgrenzwert erreicht ist (L7-01 bis L7-04), wird die Motordrehzahl begrenzt. Dies kann
zu einer Verldngerung der Verzogerungszeit fithren. Stellen Sie sicher, dass ein geeigneter Wert fiir die
Drehmomentgrenze eingestellt ist.

Wenn die Eingabe des Drehmomentgrenzwerts iiber den Multifunktions-Analogeingang A2 (H3-09 = 10 bis
12 oder 15) eingestellt wurde, tiberpriifen Sie, ob der Wert des Analogeingangs den Anforderungen entspricht.
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4 Der Motor liberhitzt.

Folgende Ursachen sind moglich:

B Die Last ist zu groB.

Wenn die Motorlast zu grof3 ist und die Drehzahl die Motornenndrehzahl iibersteigt, kann es zu einer
Uberhitzung des Motors kommen. Reduzieren Sie in diesem Fall entweder die Last, oder erhdhen Sie die
Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten. Sie konnen auch einen grofSeren Motor verwenden.

B Die Umgebungstemperatur ist zu hoch.

Die Motornenndaten werden fiir einen bestimmten Temperaturbereich fiir die Betriebsumgebung festgelegt.
Es kommt zu einer Uberhitzung des Motors, wenn er kontinuierlich mit dem Nenndrehmoment in einer
Umgebung l4uft, in der die maximale Umgebungsbetriebstemperatur {iberschritten wird. Verringern Sie die
Umgebungstemperatur des Motors so, dass sie innerhalb des akzeptablen Bereichs liegt.

B Es wurde kein Auto-Tuning fiir die Vektorregelung durchgefiihrt.

Die Vektorregelung kann nicht effizient ausgefiihrt werden, wenn kein Auto-Tuning durchgefiihrt wurde.
Fiihren Sie das Auto-Tuning durch, oder stellen Sie die Motorparameter mittels manueller Berechnung ein.
Andern Sie alternativ dazu die Regelbetriebsart-Auswahl (A1-02) in U/f-Regelung (0 oder 1).

€ Peripheriegerate, wie beispielsweise SPS, werden durch
den startenden oder laufenden Frequenzumrichter beeinflusst.

Es gibt folgende Losungsmoglichkeiten:

+ Andern Sie die Taktfrequenzauswahl (C6-02) des Frequenzumrichters, um die Taktfrequenz zu verringern.
Dadurch werden die Schaltstérungen des Transistors vermindert.

7 * Installieren Sie einen Eingangs-Entstorfilter an den Eingangsklemmen des Frequenzumrichters.

* Installieren Sie einen Ausgangs-Entstorfilter an den Motorklemmen des Frequenzumrichters.
_ * Verwenden Sie abgeschirmte Motorkabel oder ein Kabelrohr. Metall schirmt elektrische Stérungen ab.
+ Uberpriifen Sie die Erdung von Frequenzumrichter und Motor.

 Verlegen Sie die Kabel des Leistungskreises getrennt von den Kabeln der Steuerplatine.

@ Der Erdschluss-Schutzschalter l16st wahrend des
Frequenzumrichterbetriebs aus.

Der Ausgang des Frequenzumrichters ist impulsmoduliert, d. h. die Ausgangsspannung besteht aus Hoch-
frequenzimpulsen (Pulsweitenmodulation). Dieses Hochfrequenzsignal verursacht einen bestimmten
Leckstrom, der wiederum dazu fithren kann, dass der Erdschluss-Schutzschalter auslost und die Versorgungs-
spannung trennt. Verwenden Sie einen Fehlerstrom-Schutzschalter mit einem hohen Leckstromerkennungs-
wert (d. h. mit einer Empfindlichkeit von 200 mA oder mehr und einer Ansprechzeit von 0,1 s oder langer),
oder einen Fehlerstrom-Schutzschalter, der speziell fiir die Verwendung mit hohen Frequenzen ausgelegt ist
(d. h. einen speziell fiir die Verwendung mit Frequenzumrichtern bestimmten Fehlerstrom-Schutzschalter).
Eine gewisse Abhilfe wird auch erreicht, wenn die Taktfrequenzeinstellung (C6-02) verringert wird. Beachten
Sie dariiber hinaus, dass der Leckstrom zunimmt, je langer die Motorkabel sind.
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€ Es treten mechanische Schwingungen auf.

Lesen Sie folgende Informationen, wenn mechanische Vibrationen auftreten:

B Die Maschine macht ungewodhnliche Gerausche.

Folgende Ursachen sind moglich:

Es besteht eine Resonanz zwischen der Eigenfrequenz des mechanischen Systems und
der Taktfrequenz.

Wenn der Motor ohne Probleme lduft und an der Maschine Schwingungen auftreten, die ein hohes
Jaulgerdusch® verursachen, kann dies ein Hinweis auf Resonanz sein. Andern Sie die Taktfrequenz (C6-02
bis C6-05), um Resonanzen dieser Art zu verhindern.

Es besteht eine Resonanz zwischen der Eigenfrequenz des mechanischen Systems und
der Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.

Um diese Resonanz zu verhindern, konnen Sie die Sprungfrequenzfunktion (Parameter d3-0000) verwenden
oder den Motor und die Last mit Schwingungsdampfern ausstatten.

m Schwingung und Ubersteuern treten bei der U/f-Regelung auf.

Die Parametereinstellungen fiir die Drehmomentkompensation sind fiir die Maschine moglicherweise nicht
geeignet. Passen Sie die Einstellungen der Parameter C4-01 (Schlupfkompensationsverstirkung) und C4-02
(Drehmomentkompensations- Verzogerungszeit) an. Verringern Sie C4-01 vorsichtig in Schritten von 0,05
und/oder erhdhen Sie C4-02.

Zusitzlich kann der Faktor ,,Verstirkung fiir Ubersteuerungsvermeidung* (n1-02) erhoht werden, wenn die
Probleme bei leichter Belastung auftreten und die Schlupfkompensations-Verzégerungszeitkonstante (C3-02)
gesenkt werden kann.

B Schwingung und Ubersteuern treten bei der U/f-Regelung mit Impulsgeber auf.

Die Einstellungen der Drehzahlriickfilhrung (ASR) kénnten unpassend gewihlt sein. Andern Sie die
Einstellungen der Verstiarkungsfaktoren und Integrationszeiten.

Konnen die Schwingungen so nicht beseitigt werden, so deaktivieren Sie die Schwingungskompensation
(n1-01 = 0), und stellen Sie die Verstirkungen des ASR erneut ein.

m Schwingungen und Ubersteuerung treten bei Vektorregelung ohne Riickfiihrung auf.

Die Parametereinstellungen fiir die Drehmomentkompensation sind fiir die Maschine mdglicherweise nicht
geeignet. Passen Sie nacheinander die Einstellungen der Parameter C4-01 (Schlupfkompensationsverstér-
kung), C4-02 (Drehmomentkompensations-Verzogerungszeit) und C3-02 (Schlupfkompensations-Ver-
zdgerungszeit) an. Verringern Sie die Verstiarkungsparameter und erhdhen Sie die Verzogerungszeitparameter.

Wenn kein Auto-Tuning durchgefiihrt wurde, kann die Vektorregelung keine optimale Leistung erbringen.
Fiihren Sie das Auto-Tuning durch, oder stellen Sie die Motorparameter mittels manueller Berechnung ein.
Andern Sie alternativ dazu die Regelbetriebsart-Auswahl (A1-02) in U/f-Regelung (0 oder 1).
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®m Schwingungen und Ubersteuerung treten bei der Vektorregelung mit
Riickfiihrung auf.

Die Einstellung der Verstdrkung ist moglicherweise unzureichend. Passen Sie die Einstellungen fiir den
Drehzahlregelkreis (Automatische Drehzahlregelung, ASR) an, indem Sie den Parameter C5-01
(ASR-Proportionalverstarkung 1) &ndern. Wenn sich die Schwingungspunkte mit jenen der Maschine
iiberlappen und nicht eliminiert werden konnen, erhéhen Sie die ASR-Verzogerungszeit und stellen die
ASR-Verstirkungsfaktoren (C5-01) anschlieBend neu ein.

Wenn kein Auto-Tuning durchgefiihrt wurde, kann die Vektorregelung mit Riickfithrung keine optimale
Leistung erbringen. Fiihren Sie das Auto-Tuning durch, oder stellen Sie die Motorparameter mittels manueller
Berechnung ein. Andern Sie alternativ dazu die Regelbetriebsart-Auswahl (A1-02) in U/f-Regelung (0 oder 1).

®m Schwingung und Ubersteuern treten bei PID-Regelung auf.

Wenn bei der PID-Regelung Schwingungen und Drehzahlschwankungen auftreten, iiberpriifen Sie die
Schwingungsfrequenz und korrigieren Sie die P-, I- und D-Parameter einzeln. (Siche Seite 6-96, PID-
Regelung.)

€ Der Motor dreht auch bei Abschaltung des Frequenzumrichterausgangs.

Wenn der Motor aufgrund hoher Massentrdgheit auch nach der Verzégerungszeit noch dreht, muss
moglicherweise eine Gleichstrombremsung eingesetzt werden. Stellen Sie die Parameter der DC-Bremsung
wie folgt ein:

 Erhohen Sie die Einstellung des Parameters b2-02 (DC-Bremsstrom).

» Erhohen Sie die Einstellung des Parameters b2-04 (DC-Bremszeit beim Stopp).

€ Die Ausgangsfrequenz steigt nicht auf den Frequenzsollwert.

B Der Frequenzsollwert liegt innerhalb des Sprungfrequenzbereichs.

7 Wenn die Sprungfrequenzfunktion eingesetzt wird, kann ein Sollwert, der innerhalb eines
I Sprungfrequenzbereichs liegt, nicht ausgegeben werden. Uberpriifen Sie, ob die Einstellungen fiir die
Sprungfrequenz (Parameter d3-01 bis d3-03) und die Sprungfrequenz-Bandbreite (Parameter d3-04) den
Anforderungen entsprechen.

B Die Grenzwert fiir die Ausgangsfrequenz wurde erreicht.
Der obere Grenzwert fiir die Ausgangsfrequenz wird durch folgende Formel bestimmt:

Oberer Grenzwert fiir die Ausgangsfrequenz = Maximale Ausgangsfrequenz (E1-04) x Obere Frequenzsoll-
wertgrenze (d2-01) / 100

Uberpriifen Sie, ob die Einstellungen der Parameter E1-04 und d2-01 den Anforderungen entsprechen.
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Wartung und
Inspektion

In diesem Kapitel werden Grundlagen der Wartung und Inspektion des Frequenzumrichters erldutert.

Wartung und INnSpektion ............ooouiiiiiiiiiiiieeee 8-2



——

artung und Inspektion

€ RegelmaBige Inspektion

Priifen Sie folgende Punkte wahrend der regelméBigen Inspektion.
* Der Motor darf nicht vibrieren und auch keine ungewoéhnlichen Gerdusche entwickeln.
* Es darf keine ungewohnlich hohe Hitzeentwicklung vom Frequenzumrichter oder Motor ausgehen.
» Die Umgebungstemperatur muss innerhalb der Spezifikationen des Frequenzumrichters liegen.

e Der in Ul-03 angegebene Ausgangsstromwert darf den Nennstrom des Motors bzw. des Frequenz-
umrichters nicht fiir langere Zeit tibersteigen.

Der Kiihlliifter des Frequenzumrichters muss normal arbeiten.

Bevor Sie irgendwelche Wartungspriifungen durchfithren, muss sichergestellt sein, dass der Frequenz-
umrichter von der Dreiphasen-Spannungsversorgung getrennt ist. Wenn der Frequenzumrichter vom Strom-
netz getrennt ist, steht der Zwischenkreis noch einige Minuten lang unter Spannung. Die Ladungsanzeige
(CHARGE) des Frequenzumrichters leuchtet so lange rot, bis die Zwischenkreisspannung 10 V DC unter-
schritten hat. Um sicherzustellen, dass der Zwischenkreis vollig spannungsfrei ist, filhren Sie eine Messung
zwischen dem positiven und dem negativen Pol des Zwischenkreises mit einem auf den hochsten Messbereich
eingestellten DC-Voltmeter durch. Beriihren Sie die Klemmen keinesfalls unmittelbar nach dem Ausschalten
der Spannungsversorgung. Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

Komponente Inspektion Abhilfemallnahme
Klemmen Sind alle Schrauben festgezogen? Zichen Sie alle Schrauben fest.
Befestigungsschrauben
Steckverbindungen | Sitzen alle Steckverbindungen fest? Befestigen Sie die losen Steckverbindungen.
. R Beseitigen Sie sdmtlichen Schmutz und Staub mit
Kiihlrippen Smdt dlitlo(uhlrlppen verschmutzt oder einer Druckluftpistole bei einem Druck von
verstaubt?
4 x 107 bis 6 x 10° Pa. (4 bis 6 bar, 55 bis 85 psi).
Beseitigen Sie simtlichen Schmutz und Staub mit
. . einer Druckluftpistole bei einem Druck von
Alle Leiterplatten Befindet sich leitfdhiger Schmutz oder 5. 5 . . .
P Olnebel auf den Leiterplatten? 4 x 10° bis 6 X .10 Ba. (4 bis 6 bar, 55 b15.85 psi).
Tauschen Sie die Leiterplatte aus, wenn eine
Reinigung nicht moglich sein sollte.
Eingangsdioden Befindet sich leitfahiger Schmutz oder Bescitigen Sie sémtlichen Schmutz und Staub mit
Ausgangstransistoren | Olnebel auf den Modulen oder einer Druckluftpistole bei einem Druck von
Leistungsmodule | Komponenten? 4 x 10° bis 6 x 10° Pa. (4 bis 6 bar, 55 bis 85 psi).
Zwischenkreis- Gibt es 1rg"en'dwe‘lche P . Tauschen Sie den Kondensator oder den
Kondensatoren UnregelméBigkeiten, wie beispielsweise Frequenzumrichter aus
Verfarbungen oder Geruchsbildung? d ’

Schlielen Sie den Frequenzumrichter an das Stromnetz an, und fithren Sie folgende Inspektion durch:

tiberschritten?
Uberpriifen Sie in U1-40 auf die
Betriebszeit des Kiihlliifters.

Komponente Inspektion Abhilfemallnahme
Gibt es eine ungewdhnliche
Gerduschentwicklung bzw. werden
Vibrationen erzeugt, oder wurde die
Kiihllifter Gesamtbetriebszeit von 20.000 Stunden Tauschen Sie den Kiihlliifter aus.




€ RegelmaBige Wartung von Komponenten

Um den ordnungsgeméifen Betrieb des Frequenzumrichters iiber einen langeren Zeitraum zu gewahrleisten
und Ausfallzeiten aufgrund von unerwarteten Fehlern zu vermeiden, ist es erforderlich, Inspektionen in
regelméBigen Intervallen durchzufiihren und Komponenten nach Ablauf ihrer Lebensdauer auszutauschen.

Die Daten der nachfolgenden Tabelle gelten lediglich als Richtlinien. Die Standards fiir Inspektionsintervalle
sind je nach den Bedingungen der Installationsumgebung des Frequenzumrichters und dessen Nutzung
unterschiedlich. Nachstehend sind die fiir den Frequenzumrichter empfohlenen Wartungsintervalle aufgefiihrt.

Komponente Standardaustauschintervall Austauschverfahren
Kiihllifter 2 bis 3 Jahre (20.000 Stunden) | Durch neue Komponente ersetzen.
Zwischenkreis-Kondensator 5 Jahre Durch neue Komp onente er.setzen.

(Je nach Inspektionsergebnis.)
Uberbriickungsschiitz - Je nach Inspektionsergebnis.
Z'\Vlschenkre'ls-Slchemng 10 Jahre Durch neue Komponente ersetzen.
Sicherung fiir Steuerspannung
Leiterplattenkondensatoren 5 Jahre Durch neue Leiterplatte ersetzen.

(Je nach Inspektionsergebnis.)

Hinweis: Diese Standardaustauschintervalle basieren auf den folgenden Einsatzbedingungen:
Umgebungstemperatur: im Jahresmittel 30 °C
Lastfaktor: max. 80 %
Betriebszeit: max. 12 Stunden pro Tag
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4 Austausch des Kiihlliifters

B Frequenzumrichter der 200-V-/400-V-Klasse mit bis zu 18,5 kW
Unten im Frequenzumrichter ist ein Kiihlliifter eingebaut.

Wenn der Frequenzumrichter unter Verwendung der Befestigungsbohrungen an seiner Riickseite installiert
wird, kann der Kiihlliifter ausgetauscht werden, ohne den Frequenzumrichter abzubauen.

Wenn der Frequenzumrichter so installiert ist, dass der Kiihlkorper sich aulerhalb des Gehduses befindet,
kann der Kiihllifter nur durch Ausbau des Frequenzumrichters aus dem Gehiuse ausgetauscht werden.

Ausbauen des Kiihllifters

1. Schalten Sie die stets die Versorgungsspannung AUS, bevor Sie den Kihllifter fiir den Kiihlkdrper
ausbauen.

2. Driicken Sie rechts- und linksseitig am Liiftergehduse in Pfeilrichtung ,,1*, und ziehen Sie den Liifter
anschlieBend in Pfeilrichtung ,,2* heraus.

3. Zichen Sie das Anschlusskabel des Liifters aus dem Liiftergehduse heraus, und trennen Sie die
Steckverbindung der Spannungsversorgung.

4. Offnen Sie die Liifterabdeckung links und rechts in Pfeilrichtung ,,3*, und entfernen Sie die Abdeckung
vom Liifter.

Richtung des

Spannungs- Luftstroms

versorgungs-
Steckverbinder

Lufterabdeckung

Abb. 8.1 Austauschen des Kihllifters (Frequenzumrichter mit bis zu 18,5 kW)

Einbauen des Kihlliifters

1. Befestigen Sie die Liifterabdeckung am Kiihlliifter. Achten Sie auf die richtige Luftstromrichtung (siche
Abbildung oben).

2. SchlieBen Sie die Verbindungskabel ordnungsgemil an, und verlegen Sie den Steckverbinder und das
Kabel in die Liifterabdeckung.

3. Bringen Sie die Liifterabdeckung am Frequenzumrichter an. Achten Sie darauf, dass die Verriegelungen
seitlich an der Liifterabdeckung richtig im Kiihlkérper des Frequenzumrichters einrasten.
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B Frequenzumrichter der 200-V-/400-V-Klasse ab 22 kW

Der Kiihlliifter ist auf der Oberseite des Kiihlkorpers im Inneren des Frequenzumrichters angebracht. Der/die
Kiihlliifter kdnnen ausgetauscht werden, ohne den Frequenzumrichter von der Einbauplatte abzubauen.

Ausbauen des Kiihllifters

1. Schalten Sie die stets die Versorgungsspannung AUS, bevor Sie die Kiihlliifterbaugruppe fiir den
Kiihlkorper ausbauen.

2. Entfernen Sie das Klemmenabdeckung, die Abdeckung des Frequenzumrichters, die digitale
Bedienkonsole und die Frontabdeckung des Frequenzumrichters.

3. Entfernen Sie die Halterung der Steuerplatine (falls erforderlich), an der die Optionskarten befestigt sind.
Ldosen Sie alle Kabel, die an die Steuerplatine angeschlossen sind, und ziehen Sie den Steckverbinder fiir
die Spannungsversorgung des Kiihlliifters von der Liifterplatine, die sich oben im Frequenzumrichter
befindet.

4. Ziehen Sie die Steckverbinder fiir die Spannungsversorgung des Kiihlliifters von der sich an der Riickseite
des Frequenzumrichters befindlichen Ansteuerungsplatine ab.

5. Drehen Sie die Schrauben der Liifterbaugruppe heraus, und ziehen Sie die Liifterbaugruppe aus dem
Frequenzumrichter.

6. Bauen Sie den/die Kiihlliifter aus der Liifterbaugruppe aus.

Einbauen des Kiihlliifters

Bauen Sie den/die neuen Kiihlliifter in die Liifterbaugruppe ein, und montieren Sie anschliefend wieder alle
Komponenten, indem Sie die oben geschilderten Schritte in umgekehrter Reihenfolge ausfiihren.

Achten Sie beim Einbau des/der Kiihlliifter in die Liifterbaugruppe auf die richtige Luftstromrichtung (in den
Frequenzumrichter).

Richtung des Luftstroms

Steuerkarten-

Lufterbaugruppe
Halter

Steuerkarte

Al

Gate-
Treiber

Abb. 8.2 Austauschen des Kiihllifters (Frequenzumrichter ab 22 kW)




€4 Abnehmen und Anbringen der Klemmenkarte

Die Klemmenkarte kann abgenommen und angebracht werden, ohne die Verdrahtung des Steuerstromkreises
Zu trennen.

B Ausbauen der Klemmenkarte
1. Entfernen Sie die Klemmenabdeckung, die digitale Bedienkonsole und die Frontabdeckung.
2. Klemmen Sie die an FE und/oder NC an der Klemmenkarte angeschlossenen Dréhte ab.

3. Losen Sie die Befestigungsschrauben links und rechts an der Klemmenkarte (,,1°). Die Schrauben miissen
nicht vollstindig herausgedreht werden. Sie sind unverlierbar und selbstanhebend.

4. Ziehen Sie die Klemmenkarte in Pfeilrichtung ,,2 heraus.

B Einbauen der Klemmenkarte
Fiihren Sie die oben genannten Schritte zum Einbauen der Klemmenkarte in umgekehrter Reihenfolge aus.

Stellen Sie vor dem Einsetzen sicher, dass die Klemmenkarte genau auf die Steckerleiste CN8 der
Steuerplatine ausgerichtet ist.

Die Stifte der Steckverbindung konnen beschadigt werden, wenn die Klemmenkarte mit Gewalt eingesetzt
wird, was dazu fiihren kann, dass der Frequenzumrichter nicht einwandfrei funktioniert.

Abb. 8.3 Ausbauen der Steuerstromkreis-Klemmenkarte

-
A

Y

Vergewissern Sie sich stets, dass der Frequenzumrichter vom Stromnetz getrennt ist und die
Ladungsanzeige (CHARGE) vor dem Ausbauen bzw. Einbauen der Klemmenkarte nicht leuchtet.

wi

o

HTIG



Technische Daten

In diesem Kapitel sind die grundlegenden technischen Daten des Frequenzumrichters
sowie die technischen Daten fiir Optionen und Peripheriegerite aufgefiihrt.

Technische Daten der Standard-Frequenzumrichter.............. 9-2
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Technische Daten der Standard-
Frequenzumrichter

Die technischen Daten der Standard-Frequenzumrichter sind in der nachstehenden Tabelle nach der Leistung
aufgeschliisselt aufgefiihrt.

& Technische Daten nach Modell

Die technischen Daten in den nachfolgenden Tabellen sind nach Modellen aufgeschliisselt.

m 200-V-Klasse

Modellnummer CIMR-F7Z 00 | 20P4 | 20P7 | 21P5 | 22P2 | 23P7 | 25P5 | 27P5 | 2011 | 2015 | 2018 | 2022 | 2030 | 2037 | 2045 | 2055 | 2075 | 2090 | 2110

Max. zuldssige
Motorausgangsleistung 0,55 10,75 | 1,5 22 | 3,7 5,5 7,5 11 15 | 18,5 | 22 30 37 45 55 75 90 110
(w)™!

Ausgangsnennleistung
(kVA)

Nenn-Ausgangsstrom 32 | 41 70 | 9,6 15 23 31 45 58 71 85 115 | 145 | 180 | 215 | 283 | 346 | 415

Max. 3 Phasen; 200, 220, 230 oder 240 V AC
Ausgangsspannung (V) (proportional zur Eingangsspannung)

1,2 | 1,6 | 2,7 | 3,7 | 57 | 88 12 17 22 27 32 44 55 69 82 | 110 | 130 | 160

Max. Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): max. 150 Hz
Ausgangsfrequenz (Hz) Normale Belastung 1 oder 2 (hohe/reduzierte Taktfrequenz, variables Drehmoment): max. 400 Hz

Ausgangsnennwerte

Nennspannung (V)
Nennfrequenz (Hz)

Nenneingangsstrom (A) | 3.8 | 49 | 84 [11.5] 18 [ 24 | 37 [ 52 | 68 | 84 | 94 | 120 [ 160 | 198 [ 237 | 317 | 381 | 457

Zuldssige
Spannungsschwankung

3 Phasen, 200/220/230/240 V AC, 50/60 Hz

+10 %, -15 %

Zuldssige

+ 0,
Frequenzschwankung 3%

Eigenschaften der Versorgungsspannung

Einrich-
tungen
zur
Ober-
wellen-
unter-

driickung
in der 12-Phasen-

Versor- | Gleich- Nicht méglich Méglich™
gungs- richtung
span-
nung

ZK-Drossel Optional Integriert

Steuerfunktionen

* 1. Die maximal zulédssige Motorausgangleistung gilt fiir einen 4-poligen OYMC-Motor. Achten Sie bei der Auswahl des Motors und
des Frequenzumrichters darauf, dass der Nennstrom des Frequenzumrichters fiir den Nennstrom des Motors geeignet ist.

* 2. Fiir die 12-Phasen-Gleichrichtung wird ein Transformator mit doppelter Stern-Dreieck-Sekundarwicklung benétigt.



B 400-V-Klasse

Modellnummer CIMR-F7Z O 40P4 40P7 41P5 42P2 43P7 44P0 45P5 47P5 4011 4015 4018
Max. zuldssi
o ZUEREE w| 055 | 075 1,5 22 37 40 55 75 1 15 18,5
Motorausgangsleistung (kW)
Ausgangsnennleistung
o | tovay 1,4 1,6 2.8 4,0 58 6,6 9,5 13 18 24 30
5]
E Nenn-Ausgangsstrom (A) 1,8 2,1 3,7 53 7,6 8,7 12,5 17 24 31 39
Q
=
& l(\f/a)" Ausgangsspannung 3 Phasen; 380, 400, 415, 440, 460 oder 480 V AC (proportional zur Eingangsspannung)
<
=
5 Max. Ausgangsfrequenz Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): max. 150 Hz
(Hz) Normale Belastung 1 oder 2 (hohe/reduzierte Taktfrequenz, variables Drehmoment): max. 400 Hz
=
5 | Nennspannung (V) 3 Phasen, 380, 400, 415, 440, 460 oder 480 V AC, 50/60 Hz
£ | Nennfrequenz (Hz)
[=
El Nenneingangsstrom (A) 2,2 2,5 4.4 6,4 9,0 10,4 15 20 29 37 47
&
5]
% | Zuldssige o o
Z Spannungsschwankung +10%, -15%
5
£ Zulassige +59,
%,; Frequenzschwankung 0
2
Einrich-
tungen .
§ zur Ober- ZK-Drossel Optional
.2 | wellenun-
< | terdriick-
g unginder | 15 phagen-
g | Versor- | Gleich- Nicht mdglich
@ | gungs- richtung
spannung
Modellnummer CIMR-F7Z O 4022 4030 4037 4045 4055 4075 4090 4110 4132 4160 4185 4220 4300
Max. zuldssi
o ZUESSIEE ol 22 30 37 45 55 75 9 | 110 | 132 | 160 | 185 | 220 | 300
Motorausgangsleistung (kW)
Ausgangsnennleistung 34 46 57 69 85 10 | 140 | 160 | 200 | 230 | 280 | 390 | 510
(kVA)
Nenn-Ausgangsstrom (A) 45 60 75 91 112 150 180 216 260 304 370 506 675

Max. Ausgangsspannung 3 Phasen; 380, 400, 415, 440, 460 oder 480 V AC (proportional zur Eingangsspannung)

Ausgangsnennwerte

8%
Max. Ausgangsfrequenz Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): max. 150 Hz
(Hz) Normale Belastung 1 oder 2 (hohe/reduzierte Taktfrequenz, variables Drehmoment): max. 400 Hz

Max. Spannung (V)

3 Phasen; 380, 400, 415, 440, 460 oder 480 V AC, 50/60 Hz
Nennfrequenz (Hz)

Nenneingangsstrom (A) 50 | 66 | 83 | 100 [ 120 | 165 | 198 | 238 [ 286 | 334 | 407 | 537 | 743
g;zliisnsili?gsschwankung +10 %, -15 %

Zuldssige

Eigenschaften der Versorgungsspannung

0,

Frequenzschwankung £5%

Einrich-
= | tungenzur . . 9
% Ober. ZK-Drossel Integriert
£ | wellenun-
| terdrick- I
E ung inder | |5 phasen-
%) Versor- Gleich- M('iglich’k2

gungs- richtung

spannung

* 1. Die maximal zuldssige Motorausgangleistung gilt fiir einen 4-poligen OYMC-Standardmotor. Achten Sie bei der Auswahl des Motors und
des Frequenzumrichters darauf, dass der Nennstrom des Frequenzumrichters grofier als der Nennstrom des Motors ist.

* 2. Fiir die 12-Phasen-Gleichrichtung wird ein Transformator mit doppelter Stern-Dreieck-Sekundarwicklung benétigt.




€ Gemeinsame technische Daten

Die folgenden technischen Daten gelten sowohl fiir die Frequenzumrichter der 200-V-Klasse als auch fiir die

der 400-V-Klasse.

Modellnummer
CIMR-F7z O

Spezifikation

Steuerfunktionen

Regelverfahren

Sinuswellen-Impulsweitenmodulation
Vektorregelung mit Riickfiihrung, Vektorregelung ohne Riickfiihrung, U/f-Steuerung mit und ohne Impulsgeber-Riickfiihrung

Drehmomentkenndaten

Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): Taktfrequenz 2 kHz, 150 % iiberlastbar (1 Minute)
hohere Taktfrequenz bei Stromreduktion moglich.
Normale Belastung 1 (hohe Taktfrequenz, variables Drehmoment): maximale Taktfrequenz,
abhéngig von der Leistung des Frequenzumrichters,
120 % tiberlastbar (1 Minute).
Normale Belastung 2 (variables Drehmoment): reduzierte Taktfrequenz, verbesserte Daueriiberlastbarkeit

Drehzahlregelbereich

1:40 (U/f-Steuerung)
1:100 (Vektorregelung ohne Riickfiihrung)
1:1000 (Vektorregelung mit Riickfithrung)

Drehzahlregelgenauigkeit

+3 % (U/f-Steuerung)
+0,03 % (U/f-Steuerung mit Impulsgeber-Riickfiihrung)
+0,2 % (Vektorregelung ohne Riickfiihrung)
+0,02 % (Vektorregelung mit Riickfiihrung)
(25 °C 10 °C)

Ansprechen auf
Drehzahlregelung

5 Hz (Regelung ohne Impulsgeber)
30 Hz (Regelung mit Impulsgeber)

Drehmomentgrenzwerte

Vorhanden (Werte fiir vier Quadranten kénnen durch Konstanteneinstellungen gedndert werden.) (Vektorregelung)

Drehmomentgenauigkeit

+5%

Frequenzbereich

0,01 bis 150 Hz (hohe Belastung), 0,01 to 400 Hz (normale Belastung 1 und 2)

Frequenzgenauigkeit
(Temperaturcharakteristik)

Digitale Sollwerte: 0,01 % (-10 °C bis +40 °C)

Analoge Sollwerte: +0,1 % (25 °C £10 °C)

Auflésung der Digitale Sollwerte: 0,01 Hz

Frequenzeinstellung Analoge Sollwerte: 0,025 / 50 Hz (11 Bit plus Vorzeichen)

Auflosung der 0.01 Hz

Ausgangsfrequenz ?

- . Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): 150 % des Nennausgangsstroms fiir eine Minute
Uberlastbarkeit und . .

Maximalstrom Normale Belastung 1 und 2 (hohe/reduzierte Taktfrequenz, variables Drehmoment):

120 % des Nennausgangsstroms fiir eine Minute

Frequenzsollwertsignal

0 bis +10 V, -10 bis +10 V, 4 bis 20 mA, Impulskette

Beschleunigungs-/

0,01 bis 6000,0 s (4 wihlbare Kombinationen aus unabhéngigen Beschleunigungs- und Verzégerungszeiteinstellungen)

Verzogerungszeit
Bremsmoment ca. 20 % (ca. 125 % mit optionalem Bremswiderstand,
Bremstransistor bei Frequenzumrichtern mit max. 18,5 kW integriert)
Neustart bei kurzzeitigem Spannungsausfall, Drehzahlsuche, Drehmomentiiberschreitungserkennung,
Drehmomentunterschreitungserkennung, Drehmomentgrenzwerte, 17 Drehzahlregelungen (maximal), 4 Beschleunigungs-
und Verzdgerungszeiten, S-Kurven-Beschleunigung/Verzogerung, 3-Draht-Ansteuerung, Autotuning (mit Motordrehung

Wichtigste oder bei Stillstand), Verweilzeitfunktionen, Kiihlliftersteuerung (EIN/AUS), Schlupfkompensation,
Steuerfunktionen Drehmomentkompensation, automatischer Neustart nach Fehlern, Frequenzausblendung, obere und

untere Grenzwerte fiir Frequenzsollwerte, DC-Einspeisung fiir Starten und Anhalten, High-Slip Braking, PID-Regelung
(mit Sleep-Funktion), Energiesparfunktion, MEMOBUS-Schnittstelle (RS-485/422, max. 19,2 kBit/s),
2 Motorparametersitze, Fehler-Riicksetzung sowie Parameterkopierfunktion.




Modellnummer

CIMR-F7z O Spezifikation
Motorschutz Schutz gegen thermische Uberlastung durch elektronisches Relais
Sofortiger . o
Uberstromschutz Abschaltung erfolgt bei ca. 200 % des Nenn-Ausgangsstroms.
Schutz bei
durchgebrannter Stoppt bei durchgebrannter Sicherung
Sicherung
Hohe Belastung (niedrige Taktfrequenz, konstantes Drehmoment): 150 % des Nennausgangsstroms fiir eine Minute
Uberlastschutz Normale Belastung 1 (hohe Taktfrequenz, variables Drehmoment): 120 % des Nennausgangsstroms fiir eine Minute
Normale Belastung 2 (hohe Taktfrequenz, variables Drehmoment): 120 % des Nennausgangsstroms fiir eine Minute,
§ verbesserte Daueriiberlastbarkeit
5]
£ Uberspannunasschutz Frequenzumrichter der 200-V-Klasse: Abschaltung, wenn die Zwischenkreisspannung 410 V iibersteigt.
E P & Frequenzumrichter der 400-V-Klasse: Abschaltung, wenn die Zwischenkreisspannung 820 V iibersteigt.
N
2 Unterspannunesschutz Frequenzumrichter der 200-V-Klasse: Abschaltung, wenn die Zwischenkreisspannung unter 190 V fallt.
A P & Frequenzumrichter der 400-V-Klasse: Abschaltung, wenn die Zwischenkreisspannung unter 380 V fillt.
Verhalten bei kurzzeitigem Durch entsprechende Parametrierung kann der Betrieb fortgefiihrt werden,
Spannungsausfall wenn die Spannungsversorgung innerhalb von 2 s wiederhergestellt wird.
Kiihlkorperiiberhitzung Schutz durch Thermistor
Blockierschutz Unabhiangiger Blockierschutz fiir Beschleunigung, Verzogerung und Betrieb mit konstanter Drehzahl.
Erdschlussschutz Schutz durch elektronische Schaltungen
Ladungsanzeige Leuchtet, wenn die Zwischenkreisspannung iiber ca. 10 V DC liegt.
Schutzklasse Geschlossene Bauart fiir Wandmontage (NEMA 1 - IEC 1P20): Modelle bis 18,5 kW (identisch bei 200-/400-V-Klasse)
Offene Bauweise (IP00): Modelle ab 22 kW (identisch bei 200-/400-V-Klasse)
Temperatur der -10 °C bis 40 °C (geschlossene Ausfiihrung zur Wandmontage) / -10 °C bis 45 °C (offene Ausfiihrung)
§o Betriebsumgebung
ED Luftfeuchtigkeit max. 95 % (ohne Kondensatbildung)
E Lagertemperatur -20 °C bis +60 °C (kurzfristige Temperatur wihrend des Transports)
E‘) Einsatzort In geschlossenen Rdumen (ohne korrosive Gase, Staub etc.)
=
?x) Hohenlage max. 1.000 m @i. NN
g
P | Vibrationen 10 bis 20 Hz, max. 9,8 m/s%; 20 bis 50 Hz, max. 2 m/s>
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Anhang

In diesem Kapitel wird erldutet, welche VorsichtsmaBinahmen im Zusammenhang mit dem Frequenzumrichter,
dem Motor und den Peripheriegeriten zu treffen sind. Dariiber hinaus enthélt es Parameterlisten.

Sicherheitshinweise zum Einsatz von Frequenzumrichtern..10-2
Sicherheitshinweise zum Einsatz von Motoren..................... 10-5
Anwenderkonstanten 10-7
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Sicherheitshinweise zum Einsatz
von Frequenzumrichtern

¢ Auswahl

Beachten Sie bei der Auswahl des Frequenzumrichters die folgenden Sicherheitshinweise.

B Installieren von Drosseln

Im Eingangsstromkreis flieBt ein hoher Spitzenstrom, wenn der Frequenzumrichter an einen Leistungs-
transformator mit hoher Leistung (600 kVA oder mehr) angeschlossen oder ein Kompensationskondensator
geschaltet wird. Ein extrem hoher Spitzenstrom kann den Gleichrichter des Frequenzumrichters beschidigen.
Um dies zu vermeiden, installieren Sie eine DC- oder AC-Drossel, um den Leistungsfaktor der Spannungs-
versorgung zu verbessern.

Frequenzumrichter bis 22 kW verfiigen iiber eine integrierte DC-Drossel.

Wenn ein Thyristor-Frequenzumrichter, wie beispielsweise eine DC-Antriebssteuerung, an dasselbe Span-
nungsversorgungssystem angeschlossen ist, schlieBen Sie, unabhéngig von den Spannungsversorgungs-
bedingungen, eine DC- oder AC-Drossel an (siehe folgendes Diagramm).

Spannur%g\%(r)- DC- oder AC-Drossel
sorgung (kVA) erforderlich

Keine DC- bzw. |
AC-Drossel
erforderlich

600

60 400

Leistung des Frequenzumrichters (kVA)

B Leistung des Frequenzumrichters beim gemeinsamen Betrieb mehrerer Motoren

Werden mehrere Motoren parallel an den Frequenzumrichter angeschlossen, ist bei der Auswahl der Leistung
des Frequenzumrichters darauf zu achten, dass der Nennausgangsstrom des Frequenzumrichter mindestens
das 1,1-fache der Summe aller Motornennstrome betragt.

B Anfangsdrehmoment

Das Uberlastverhalten des Frequenzumrichters kann das Anlauf- und Beschleunigungsverhalten des Motors
einschrinken. Die Drehmomentcharakteristik des Motors unterscheidet sich im Allgemeinen von der eines
direkt an die Spannungsversorgung angeschlossenen Motors. Erfordert die Anwendung ein verhdltnismaBig
hohes Anfangsdrehmoment, ist der Frequenzumrichter oder der Frequenzumrichter und der Motor
leistungsfahiger auszulegen.



& Installation

Beachten Sie bei der Installation des Frequenzumrichters die folgenden Sicherheitshinweise.

B Installation in Gehausen

Installieren Sie den Frequenzumrichter in einer sauberen Umgebung, wo er weder Olnebel noch anderen
verunreinigenden Substanzen ausgesetzt ist, oder installieren Sie in einem geschlossenen Schaltschrank.
Treffen Sie die geeigneten MaBnahmen zur Kiihlung, und sorgen Sie dafiir, dass der Schaltschrank grof3 genug
ist, damit die Umgebungstemperatur des Frequenzumrichters die zuldssige Hochsttemperatur nicht
iiberschreitet. Montieren Sie den Frequenzumrichter nicht auf Holz oder anderen brennbaren Materialien.

H Installationsausrichtung

Befestigen Sie den Frequenzumrichter vertikal an einer Wand oder einer anderen vertikalen Fliche.

€ Einstellungen

Beachten Sie beim Vornehmen von Einstellungen am Frequenzumrichter die folgenden Sicherheitshinweise.

B Obere Grenzwerte

Die maximale Ausgangsfrequenz kann auf bis zu 400 Hz eingestellt werden. Wenn die Ausgangsfrequenz zu
hoch eingestellt wird, kann die Maschine beschédigt werden. Beriicksichtigen Sie demzufolge den Aufbau des
mechanischen Systems, und halten Sie die erforderlichen Grenzwerte fiir die Ausgangsfrequenz ein.

B DC-Bremsung

Wenn der DC-Bremsstrom oder die Bremszeit zu hoch eingestellt sind, kann es zu einer Uberhitzung und
damit zur Beschddigung des Motors kommen.

B Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten

Die Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten fiir den Motor werden iiber das vom Motor erzeugte
Drehmoment, das Lastdrechmoment und das Lasttrigheitsmoment (GD2/4) bestimmt. Wenn die
Blockierschutzfunktionen wahrend der Beschleunigung bzw. Verzdgerung aktiviert werden, muss
moglicherweise die Beschleunigungs- bzw. Verzdgerungszeit erhoht werden.

Zur Reduzierung der Beschleunigungs- oder Verzogerungszeiten erhohen Sie die Leistung des Motors bzw.
des Frequenzumrichters.
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4 Handhabung

Beachten Sie bei der Verdrahtung bzw. Wartung des Frequenzumrichters die folgenden Sicherheitshinweise.

® Priufung der Verdrahtung

Der Frequenzumrichter kann intern beschiddigt werden, wenn die Versorgungsspannung an die
Ausgangsklemmen U, V oder W angelegt wird. Uberpriifen Sie die Verdrahtung auf eventuelle Fehler, bevor
Sie die Spannungsversorgung einschalten. Uberpriifen Sie sorgfiltig die gesamte Verdrahtung sowie die
Steuerungssequenzen.

B Installation eines Netzschiitzes

Wenn ein Netzschiitz in der Spannungsversorgungsleitung installiert wird, darf pro Stunde nicht mehr als ein
Start erfolgen. Wenn héufiger geschaltet wird, kann dies zu einer Beschddigung des Schutzschaltung gegen
Einschaltstromspitzen fiihren.

B Wartung und Inspektion

Nach Ausschalten der Netzspannungsversorgung kann es einige Minuten dauern, bis der Zwischenkreis vollig
spannungsfrei ist. Die Ladungsanzeige (CHARGE), die anzeigt, dass der Zwischenkreis unter Spannung steht,
leuchtet ab einer Zwischenkreisspannung von 10 V DC.
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Sicherheitshinweise zum Einsatz von Motoren

€ Verwendung des Frequenzumrichters fiir einen vorhandenen
Standardmotor

Beachten Sie folgende Sicherheitshinweise, wenn Sie einen Frequenzumrichter fiir die Steuerung eines
vorhandenen Standardmotors verwenden.

B Niedrige Drehzahlbereiche

Wenn ein standardmiBig gekiihlter Motor mit niedriger Drehzahl betrieben wird, kann die Kiihlwirkung
dadurch unzureichend werden. Wenn der Motor fiir Anwendungen mit konstantem Drehmoment in niedrigen
Drehzahlbereichen betrieben wird, kann er iiberhitzen. Wenn das volle Drehmoment stindig bei niedriger
Drehzahl erforderlich ist, muss ein extern gekiihlter Motor verwendet werden.

W Isolationspriifspannung der Installation

Wenn der Frequenzumrichter bei einer Eingangsspannung von 440 V oder mehr mit langen Motorleitungen
verwendet wird, konnen an den Motorklemmen Spannungsspitzen auftreten, die die Motorwicklung
beschidigen kdnnen. Vergewissern Sie sich bitte, dass der Motor ausreichend isoliert ist.

B Hochgeschwindigkeitsbetrieb

Bei Betrieb des Motors mit einer hoheren als der Nennfrequenz des Motors (iiblicherweise 50 Hz) kdnnen
Probleme bei der Lebensdauer der Lager auftreten.

B Gerauschentwicklung

Das vom Motor erzeugte Gerdusch héngt von der jeweiligen Taktfrequenz ab. Je hoher der Einstellungswert
ist, desto geringer ist das erzeugte Gerdusch.

€ Verwendung des Frequenzumrichters fiir spezielle Motoren

Beachten Sie bei der Verwendung eines Spezialmotors die folgenden Sicherheitshinweise.

B Motor mit Polumschaltung

Der Nenneingangsstrom eines polumschaltbaren Motors unterscheidet sich von dem eines Standardmotors.
Waihlen Sie einen geeigneten Frequenzumrichter entsprechend des maximalen Motorstroms aus.

B Wasserdichte Motoren

Der Nenneingangsstrom wasserdichter Motoren unterscheidet sich von dem von Standardmotoren. Wéhlen
Sie daher einen geeigneten Frequenzumrichter entsprechend des maximalen Motorstroms aus.

B Explosionsgeschiitze (EX-sichere) Motoren

Beim Einsatz von EX-sicheren Motoren muss die EX-Sicherheit gemeinsam mit dem Frequenzumrichter
geprift werden. Dies betrifft auch den Einsatz bereits vorhandener EX-sicherer Motoren mit dem
Frequenzumrichter. Da der Frequenzumrichter selbst jedoch nicht EX-sicher ist, muss er an einem sicheren
Ort installiert werden.
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B Getriebemotoren

Der Drehzahlbereich fiir den Dauerbetrieb hdngt u. A. von der Schmierart und dem Motorhersteller ab.
Insbesondere kann der Dauerbetrieb eines 6lgeschmierten Motors im niedrigen Drehzahlbereich zu einer
Beschiadigung des Motors fithren. Soll der Motor mit mehr als 50 Hz betrieben werden, ist zundchst der
Hersteller zu konsultieren.

B Synchronmotoren

Synchronmotoren sind fiir den Betrieb mit Frequenzumrichtern nicht geeignet.

B Einphasenmotoren

Verwenden Sie keinen Frequenzumrichter fiir Einphasen-Kondensatormotoren. Kondensatoren, die direkt an
den Frequenzumrichter angeschlossen sind, konnen zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters fiihren.

€ Kraftiibertragungsmechanismen
(Getriebe, Riemen- und Kettentransmissionen)

Der ausschlieBliche Betrieb des Motors im unteren Drehzahlbereich kann nachteilige Auswirkungen auf die
Wirksamkeit der Olschmierung eines angeschlossenen 6lgeschmierten Getriebes haben. Wird der Motor
dauerhaft im unteren Drehzahlbereich betrieben, kann es zu einer Larmentwicklung im Kraftiibertragungs-
mechanismus sowie einer Verkiirzung der Wartungsintervalle und der Nutzungsdauer kommen.
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Anwenderkonstanten

Die Werkseinstellungen sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt. Die angegebenen Werkseinstellungen gelten
fiir einen Frequenzumrichter der 200-V-Klasse mit 0,4 kW (Vektorregelung ohne Riickfiihrung).

Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
A1-00 | Sprachauswahl fiir die Anzeige der digitalen Bedienkonsole 0
A1-01 | Parameterzugriffsebene 2
A1-02 | Auswahl der Steuerungsart 2
A1-03 | Initialisieren 0
Al1-04 |Passwort 0
A1-05 | Passworteinstellung 0
Ai—;)_ggis Anwenderdefinierte Parameter -
b1-01 | Auswahl der Sollwertquelle 1
b1-02 | Auswahl der START/STOPP-Quelle 1
b1-03 | Auswahl der Stoppmethode 0
b1-04 | Sperre des Riickwirtslaufs 0
b1-05 | Auswahl des Betriebs bei Frequenzeinstellungen bei oder unter E1-09 0
bl1-06 | Steuerungseingangsabfrage 1
b1-07 | Betrieb nach Wechsel der Betriebsart zu dezentraler Steuerung 0
b1-08 | Auswahl des START-Befehls in Programmierbetriebsarten 0
b2-01 | Startfrequenz fiir DC-Bremsung 0,5 Hz
b2-02 | DC-Bremsstrom 50 %
b2-03 | DC-Bremszeit beim Start 0,00 s
b2-04 | DC-Bremszeit beim Stopp 0,50 s
b2-08 | Magnetfluss-Kompensationsstérke 0%
b3-01 | Methode der Drehzahlbestimmung (Stromerkennung oder Drehzahlberechnung) *1
b3-02 | Betriebsstrom fiir Drehzahlbestimmung (Stromerkennung) *1
b3-03 | Verzogerungszeit fiir Drehzahlbestimmung (Stromerkennung) 2,0s
b3-05 | Wartezeit fiir Drehzahlbestimmung (Stromerkennung oder Drehzahlberechnung) 02s
b3-10 | Kompensationsverstirkung fiir Drehzahlbestimmung (nur Drehzahlberechnung) 1,10
b3-14 | Drehrichtungsauswahl fiir Drehzahlbestimmung 1
b4-01 | Zeitfunktion Einschaltverzdgerungszeit 0,0s
b4-02 | Zeitfunktion Ausschaltverzogerungszeit 0,0s
b5-01 | PID-Regelungsart-Auswahl 0
b5-02 | Proportionalverstirkung (P) 1,00
b5-03 | Integrationszeit 1,0s
b5-04 | Integrationsgrenze 100,0 %
b5-05 | Differentialzeit 0,00 s
b5-06 | PID-Grenze 100,0 %
b5-07 | PID-Offsetanpassung 0,0 %
b5-06 | PID-Verzogerungszeitkonstante 0,00 s
b5-09 | PID-Ausgangsverhalten 0
b5-10 | PID-Ausgangsverstirkung 1,0
b5-11 | Aktivierung negativer PID-Ausgang 0
b5-12 | Erkennung PID-Istwertverlust 0
b5-13 | Erkennungspegel fiir PID-Istwertverlust 0%
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Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
b5-14 | Erkennungszeit fiir PID-Istwertverlust 1,0s
b5-15 | Betriebspegel fiir PID-Ruhefunktion 0,0 Hz
b5-16 | Verzogerungszeit fiir PID-Ruhefunktion 0,0s
b5-17 | Beschleunigungs-/Verzogerungszeit bei PID-Sollwert 0,0s
b5-18 | PID-Sollwertauswahl 0
b5-19 | PID-Sollwert 0
b5-28 | Auswahl PID-Riickfithrungssignal-Quadratwurzel 0
b5-29 | Quadratwurzel Riickfithrungsverstirkung 1,00
b5-31 | Auswahl interner PID-Istwert 0
b5-32 | Verstiarkung interner PID-Istwert 100,0 %
b5-33 | Offset interner PID-Istwert 0,0 %
b6-01 | Verweilfrequenz beim Start 0,0 Hz
b6-02 | Verweilzeit beim Start 0,0s
b6-03 | Verweilfrequenz beim Stopp 0,0 Hz
b6-04 | Verweilzeit beim Stopp 0,0s
b7-01 | Verstirkung der lastabhéngigen Drehzahlanpassung 0,0 %
b7-02 | Verzogerungszeit der lastabhéngigen Drehzahlanpassung 0,05 s
b8-01 | Auswahl Energiesparfunktion 0
b8-02 | Verstarkung der Energiesparfunktion *1
b8-03 | Filterzeitkonstante der Energiesparfunktion *1
b8-04 | Koeffizient der Energiesparfunktion *1
b8-05 | Leistungserkennungs-Zeitkonstante 20 ms
b8-06 | Spannungsbegrenzung fiir Drehzahlbestimmung 0%
b9-01 | Positionier-Verstirkung 5
b9-02 | Positionierfenster 10
C1-01 |Beschleunigungszeit 1 10,0s
C1-02 | Verzogerungszeit 1

C1-03 | Beschleunigungszeit 2

C1-04 | Verzogerungszeit 2

C1-05 |Beschleunigungszeit 3

C1-06 | Verzdgerungszeit 3 10.0s
C1-07 | Beschleunigungszeit 4

C1-08 | Verzdgerungszeit 4

C1-09 |NOT-AUS-Zeit

C1-10 |Einheit fiir die Beschleunigungs-/Verzogerungszeiteinstellung 1
C1-11 | Beschleunigungs-/Verzégerungszeit-Umschaltfrequenz 0,0 Hz
C2-01 | S-Kurven-Zeit bei Beschleunigungsbeginn 0,20 s
C2-02 | S-Kurven-Zeit bei Beschleunigungsende 0,20 s
C2-03 | S-Kurven-Zeit bei Verzogerungsbeginn 0,20 s
C2-04 |S-Kurven-Zeit bei Verzdgerungsende 0,00 s
C3-01 | Schlupfkompensationsverstiarkung *1
C3-02 | Schluptkompensations-Verzogerungszeit *1
C3-03 | Schlupfkompensations-Grenzwert 200 %
C3-04 | Auswahl der Schlupfkompensation bei generatorischem Betrieb 0
C3-05 | Auswahl des Betriebs bei Ausgangsspannungsgrenzwert 0




Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
C4-01 | Drehmoment-Kompensationsverstarkung 1,00
C4-02 | Verzdgerungszeitkonstante fiir die Drehmomentkompensation *1
C4-03 | Anlaufdrehmomentkompensation (vorwérts) 0,0 %
C4-04 | Anlaufdrehmomentkompensation (riickwérts) 0,0 %
C4-05 | Zeitkonstante fiir die Anlaufdrehmomentkompensation 10 ms
C5-01 | ASR-Proportionalverstiarkung (P) 1 *1
C5-02 | ASR-Integrationszeit (I) 1 *1
C5-03 | ASR-Proportionalverstirkung (P) 2 *1
C5-04 | ASR-Integrationszeit (1) 2 *1
C5-05 | ASR-Grenzwert 5,0 %
C5-06 | ASR-Verzogerungszeit 0,004 ms
C5-07 | ASR-Schaltfrequenz 0,0 Hz
C5-08 | ASR-Integrationsgrenze 400 %
C6-01 | Auswahl normale/starke Beanspruchung 0
C6-02 | Taktfrequenzauswahl 1
C6-03 | Taktfrequenz-Obergrenze 2,0 kHz
C6-04 | Taktfrequenz-Untergrenze 2,0 kHz
C6-05 | Taktfrequenz-Proportionalverstirkung 00
d1-01 | Frequenzsollwert 1 0,00 Hz
d1-02 | Frequenzsollwert 2 0,00 Hz
d1-03 | Frequenzsollwert 3 0,00 Hz
d1-04 | Frequenzsollwert 4 0,00 Hz
d1-05 | Frequenzsollwert 5 0,00 Hz
d1-06 | Frequenzsollwert 6 0,00 Hz
d1-07 | Frequenzsollwert 7 0,00 Hz
d1-08 | Frequenzsollwert 8 0,00 Hz
d1-09 | Frequenzsollwert 9 0,00 Hz
d1-10 | Frequenzsollwert 10 0,00 Hz
d1-11 | Frequenzsollwert 11 0,00 Hz
d1-12 | Frequenzsollwert 12 0,00 Hz
d1-13 | Frequenzsollwert 13 0,00 Hz
d1-14 | Frequenzsollwert 14 0,00 Hz
d1-15 | Frequenzsollwert 15 0,00 Hz
d1-16 | Frequenzsollwert 16 0,00 Hz
d1-17 | Jog-Frequenzsollwert 6,00 Hz
d2-01 | Frequenzsollwert-Obergrenze 100,0 %
d2-02 | Frequenzsollwert-Untergrenze 0,0 %
d2-03 | Frequenzhauptsollwert-Untergrenze 0,0 %
d3-01 | Sprungfrequenz 1 0,0 Hz
d3-02 | Sprungfrequenz 2 0,0 Hz
d3-03 | Sprungfrequenz 3 0,0 Hz
d3-04 | Breite des ausgeblendeten Frequenzbandes 1,0 Hz
d4-01 | Auswahl der Haltefunktion fiir den Frequenzsollwert 0
d4-02 | Drehzahlgrenzen (+) 10 %
d5-01 | Auswahl der Drehmomentregelung 0




Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
d5-02 | Verzogerungszeit fiir die Drehmomentregelung 0 ms
d5-03 | Auswahl der Drehzahlgrenze 1
d5-04 | Drehzahlgrenze 0%
d5-05 | Offset der Drehzahlgrenze 10 %
d5-06 | Zeitverzogerung fiir die Umschaltung zwischen Drehzahl-/Drehmomentregelung 0 ms
d6-01 | Feldschwéichungspegel 80 %
d6-02 | Frequenzgrenzwert fiir Feldschwichung 0,0 Hz
d6-03 | Auswahl der Funktion zum beschleunigten Feldaufbau 0
d6-06 | Grenzwert fiir den beschleunigten Feldaufbau 400 %
E1-01 |Eingangsspannungseinstellung *1
E1-03 | Auswahl der U/f-Kennlinie F
E1-04 | Max. Ausgangsfrequenz (FMAX) 50,0 Hz
E1-05 | Max. Ausgangsspannung (VMAX) *1
E1-06 | Motornennfrequenz (FA) 50,0 Hz
E1-07 | Mittlere Ausgangsfrequenz (FB) *1
E1-08 | Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz (VB) *1
E1-09 | Min. Ausgangsfrequenz (FMIN) *1
E1-10 | Spannung bei min. Ausgangsfrequenz (VMIN) *1
E1-11 |Mittlere Ausgangsfrequenz 2 0,0 Hz
E1-12 | Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 2 0,0V
E1-13 | Motornennspannung (VBASE) 0,0V
E2-01 | Motornennstrom *1
E2-02 | Motornennschlupf *1
E2-03 | Motorleerlaufstrom *1
E2-04 | Anzahl der Motorpole 4 Pole
E2-05 | Motor-Wicklungswiderstand *1
E2-06 | Motorstreuinduktivitat *1
E2-07 | Motor-Eisenséttigungskoeffizient 1 0,50
E2-08 | Motor-Eisensittigungskoeftizient 2 0,75
E2-09 | Mechanische Verlustleistung des Motors 0,0 %
E2-10 | Motor-Eisenverlust fiir die Drehmomentkompensation *1
E2-11 | Motor-Nennausgangsleistung *1
E3-01 | Auswahl des Regelverfahrens fiir Motor 2 0
E3-02 | Max. Ausgangsfrequenz Motor 2 (FMAX) 50,0 Hz
E3-03 | Max. Ausgangspannung Motor 2 (VMAX) *1
E3-04 |Frequenz bei max. Ausgangsspannung Motor 2 (FA) 50,0 Hz
E3-05 | Mittlere Ausgangsfrequenz Motor 2 (FB) *]
E3-06 | Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 1 Motor 2 (VB) *1
E3-07 | Min. Ausgangsfrequenz Motor 2 (FMIN) *1
E3-08 | Spannung bei min. Ausgangsfrequenz Motor 2 (VMIN) *1
E4-01 | Nennstrom Motor 2 *1
E4-02 | Nennschlupf Motor 2 *1
E4-03 | Leerlaufstrom Motor 2 *1
E4-04 | Polzahl Motor 2 4 Pole
E4-05 | Wicklungswiderstand Motor 2 *1




Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
E4-06 | Streuinduktivitdt Motor 2 *1
E4-07 | Nennleistung Motor 2 *1
F1-01 |Impulsgeberauflosung 1024
F1-02 | Betrieb bei Unterbrechung des Gebersignals (PGO) 1
F1-03 | Betrieb bei Uberdrehzahl (OS) 1
F1-04 | Betrieb bei Drehzahlabweichung 3
F1-05 |Impulsgeber-Drehrichtung 0
F1-06 | Impulsgeber-Teilungsverhéltnis (Geberimpulsiiberwachung) 1
F1-07 | Integrationsglied bei Beschleunigung/Verzégerung 0
F1-08 |Erkennungsgrenze fiir Uberdrehzahl 115 %
F1-09 | Verzogerungszeit fiir Uberdrehzahl 1,0s
F1-10 | Erkennungsgrenze fiir Drehzahlabweichung 10 %
F1-11 | Verzdgerungszeit fiir Drehzahlabweichung 0,5s
F1-12 | Anzahl der Zéhne von Impulsgeberzahnrad 1 0
F1-13 | Anzahl der Zahne von Impulsgeberzahnrad 2 0
F1-14 | Verzogerungszeit fiir Unterbrechung des Impulsgebersignals 2,0s
F2-01 | Auswahl der Eingangspolaritit 0
F3-01 | Digitaleingangs-Option 0
F6-01 | Auswahl des Betriebs nach Kommunikationsfehler 1
F6-02 | Eingangsauswahl fiir externe Fehler von der Kommunikations-Optionskarte 0
F6-03 | Stoppmethode bei externen Fehlern von der Kommunikations-Optionskarte 1
F6-04 | Datenerfassung iiber Kommunikations-Optionskarte 0
F6-05 | Auswahl der Einheit fiir Stromanzeige 1
F6-06 Ausyvahl des Drehmomentsollwerts/-grenzwerts von der Kommunikations- |
Optionskarte
H1-01 | Funktionsauswahl fiir Klemme S3 24
H1-02 | Funktionsauswahl fiir Klemme S4 14
H1-03 | Funktionsauswahl fiir Klemme S5 3 (0)*2
H1-04 |Funktionsauswahl fiir Klemme S6 4 (3)"2
H1-05 | Funktionsauswahl fiir Klemme S7 6 (4)*2
H2-01 | Funktionsauswahl fiir Klemme M1-M2 0
H2-02 | Funktionsauswabhl fiir Klemme M3-M4 1
H2-03 | Funktionsauswahl fiir Klemme M5-M6 2
H3-01 | Signalpegelauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang, Klemme A1 0
H3-02 | Verstirkung (Klemme A1) 100,0 %
H3-03 | Offset (Klemme Al) 0,0 %
H3-08 | Signalpegelauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang, Klemme A2 2
H3-09 | Funktionsauswahl fiir Multifunktions-Analogeingang, Klemme A2 0 1 O
H3-10 | Verstirkung (Klemme A2) 100,0 %
H3-11 | Offset (Klemme A2) 0,0 % _
H3-12 | Analogeingangs-Filterzeitkonstante 0,00 s
H3-13 | Umschaltung Klemme A1/A2 0
H4-01 | Auswahl Anzeige (Klemme FM) 2
H4-02 | Verstirkung (Klemme FM) 100 %
H4-03 | Offset (Klemme FM) 0,0 %




Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
H4-04 | Auswahl Anzeige (Klemme AM) 3
H4-05 | Verstirkung (Klemme AM) 50,0 %
H4-06 | Offset (Klemme AM) 0,0 %
H4-07 | Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 1 0
H4-08 | Signalpegelauswahl Multifunktions-Analogausgang 2 0
H5-01 | Adresse des seriellen Anschlusses IF
H5-02 | Auswahl Kommunikationsgeschwindigkeit 3
H5-03 | Auswahl Kommunikationsparitét 0
H5-04 | Stoppverfahren bei Kommunikationsfehler 3
H5-05 | Auswahl Kommunikationsfehler-Erkennung 1
H5-06 | Sende-Wartezeit 5 ms
H5-07 | RTS-Steuerung EIN/AUS 1
H6-01 | Funktionsauswahl fiir Impulseingang 0
H6-02 | Skalierung fiir Impulseingang 1440 Hz
H6-03 | Verstirkung fiir Impulseingang 100,0 %
H6-04 | Offset fiir Impulseingang 0,0 %
H6-05 | Filterzeit fiir Impulseingang 0,10s
H6-06 | Anzeige Impulsausgang 2
H6-07 | Skalierung Impulsausgang 1440 Hz
L1-01 | Auswahl der Motorschutzfunktion 1
L1-02 | Motorschutz-Zeitkonstante 1,0 min
L1-03 | Auswahl der Alarmfunktion bei Motoriiberhitzung 3
L1-04 | Auswahl fiir Betrieb bei Motoriiberhitzung 1
L1-05 |Filterzeitkonstante fiir Motortemperatureingang 0,20 s
L2-01 | Verhalten bei kurzzeitigem Spannungsausfall 0
L2-02 |Zuldssige Dauer eines kurzzeitigen Spannungsausfalls *1
L2-03 | Min. Zeit Endstufensperre *1
L2-04 | Ausgangsspannungs-Wiederherstellungszeit *1
L2-05 | Unterspannungserkennungspegel *1
L2-06 | KEB-Verzogerungszeit 0,0s
L2-07 | Wiederherstellungszeit *1
L2-08 | Verstdrkung der Frequenzreduzierung bei KEB-Start 100 %
L3-01 | Auswahl fiir Blockierschutz bei Beschleunigung 1
L3-02 | Strompegel fiir Blockierschutz bei Beschleunigung 150 %
L3-03 | Blockierschutzgrenzwert bei Beschleunigung 50 %
L3-04 | Auswahl fiir Blockierschutz bei Verzogerung 1
L3-05 | Auswahl fiir Blockierschutz wihrend des Betriebs 1
L3-06 | Strompegel fiir Blockierschutz wihrend des Betriebs 150 %
L4-01 |Erkennungsfrequenz fiir Drehzahliibereinstimmung 0,0 Hz
L4-02 | Erkennungsbreite fiir Drehzahliibereinstimmung 2,0 Hz
L4-03 | Erkennungsfrequenz (+/-) fiir Drehzahliibereinstimmung 0,0 Hz
L4-04 | Erkennungsbreite (+/-) fiir Drehzahliibereinstimmung 2,0 Hz
L4-05 |Betrieb bei Frequenzsollwertunterbrechung 0
L4-06 |Frequenzsollwert bei Sollwertunterbrechung 80 %
L5-01 | Anzahl automatischer Neustartversuche 0




Para- . Werks- .
meter Bezeichnung einstellung Einstellung
L5-02 | Auswahl des automatischen Neustarts 0
L6-01 | Drehmoment-Erkennungsauswahl 1 0
L6-02 | Drehmoment-Erkennungspegel 1 150 %
L6-03 | Drehmoment-Erkennungszeit 1 0,1s
L6-04 | Drehmoment-Erkennungsauswahl 2 0
L6-05 | Drehmoment-Erkennungspegel 2 150 %
L6-06 | Drehmoment-Erkennungszeit 2 0,1s
L7-01 | Drehmomentgrenzwert vorwérts motorisch 200 %
L7-02 | Drehmomentgrenzwert riickwirts motorisch 200 %
L7-03 | Drehmomentgrenzwert vorwérts generatorisch 200 %
L7-04 | Drehmomentgrenzwert riickwirts generatorisch 200 %
L7-06 |Zeitkonstante fiir den Drehmomentgrenzwert 200 ms
L7-07 | Betrieb bei Drehmomentgrenzwert wiahrend Beschleunigung/Verzégerung 0
L8-01 | Auswahl fiir Schutz des internen Bremswiderstands (Typ ERF) 0
L8-02 | Uberhitzungsvorwarntemperatur 95 o™l
L8-03 | Auswahl des Betriebs nach Uberhitzungsvorwarnung 3
L8-05 | Auswahl des Eingangsphasen-Ausfallschutzes 1
L8-07 | Auswahl des Ausgangsphasen-Austfallschutzes 0
L8-09 | Erdschlussschutz-Auswahl 1
L8-10 | Auswahl der Kiihlliiftersteuerung 0
L8-11 | Verzogerungszeit filir die Kiihlliiftersteuerung 60 s
L8-12 | Umgebungstemperatur 45 °C
L8-15 | Auswahl der OL2-Kennwerte bei niedrigen Drehzahlen 1
L8-18 | Auswahl Soft-CLA 1
N1-01 | Auswahl der Schwingungskompensation 1
N1-02 | Verstarkung fiir Schwingungskompensation 1,00
N2-01 | Verstdarkung der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) 1,00
N2-02 | Zeitkonstante der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) 50 ms
N2-03 | Zeitkonstante 2 der Drehzahlistwert-Erkennungsregelung (AFR) 750 ms
N3-01 |Frequenzbreite bei Bremsen mit hohem Schlupf 5%
N3-02 | Stromgrenze bei Bremsen mit hohem Schlupf 150 %
N3-03 | Verweilzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf 1,0s
N3-04 | Uberlastzeit bei Bremsen mit hohem Schlupf 40s
0l-01 | Anzeigeauswahl 6
01-02 | Auswahl der Anzeige nach dem Einschalten 1
01-03 | Frequenzeinheiten fiir Sollwerteinstellung und -Anzeige 0
01-04 | Einstellung fiir Frequenzparameter fiir U/f-Kennlinie 0
01-05 | Kontrasteinstellung fiir LCD-Anzeige 3
02-01 | LOCAL/REMOTE-Taste aktivieren/deaktivieren 1
02-02 | STOP-Taste wihrend Betrieb {iber Steuerklemmen 1
02-03 | Anwenderparameter-Ausgangswert 0
02-04 | kVA-Auswahl 0
02-05 | Auswabhl fiir Frequenzsollwert-Einstellmethode 0
02-06 | Betrieb bei nicht angeschlossener digitaler Bedienkonsole 0
02-07 | Einstellung der kumulativen Betriebszeit Oh




Para-

Werks-

meter Bezeichnung einstellung Einstellung
02-08 | Auswahl der kumulativen Betriebszeit 0
02-09 | Initialisierungsmodus 2
02-10 | Einstellung der Liifterbetriebszeit Oh
02-12 | Initialisierung der Fehlerhistorie 0
02-13 | kWh-Anzeige zuriicksetzen 0
03-01 | Auswahl der Kopierfunktion 0
03-02 | Auswahl der Kopiersperre 0
T1-00 | Auswahl Motor 1/2 1
T1-01 | Auswahl der Betriebsart ,,Autotuning* 0
T1-02 | Motorausgangsleistung *1
T1-03 | Motornennspannung *1
T1-04 | Motornennstrom *1
T1-05 | Motornennfrequenz 50,0 Hz
T1-06 | Anzahl der Motorpole 4 Pole
T1-07 | Motornenndrehzahl 1450 U/min
T1-08 | Anzahl der Geberimpulse 1024

* 1. Die Werkseinstellung ist je nach Frequenzumrichtermodell und Steuerungsart unterschiedlich.
* 2. Die Angaben in Klammern bezeichnen die Ausgangswerte bei Dreidraht-Ansteuerung.
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