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Sicherheitsinformation

Diese Betriebsanleitung ist bestimmt fir Anwender mit Grundkenntnissen in der
Elektrotechnik und elektrischen Geréten.
* LSLV-S100 ist die offizielle Bezeichnung fiir S100.
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Sicherheitsinformation

Sicherheitsinformation

Die Sicherheitshinweise in dieser Anleitung sind genau durchzulesen und zu befolgen, um
unsichere Betriebsbedingungen, materielle Schaden, Verletzungen oder tédliche Unfalle zu
vermeiden.

Sicherheitssymbole in dieser Betriebsanleitung

A Danger

Weist auf eine unmittelbare Gefahrensituation hin, die zu ernsten Verletzungen oder zum Tod
fuhrt, sofern sie nicht vermieden wird.

I\ Warning

Weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu Verletzungen oder zum Tod fiihrt,
sofern sie nicht vermieden wird.

Q@ Caution

Weist auf eine mdglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu gerinfgligigen Verletzungen oder
materiellen Schaden fuhrt, sofern sie nicht vermieden wird.

Sicherheitsinformation

A Danger

» Nicht die Abdeckung des Gerats 6ffnen, wahrend es eingeschaltet oder in Betrieb ist.
Ebenso den Frequenzumrichter nicht in Betrieb setzen, wenn die Abdeckung gedffnet ist.
Wenn Leistungsklemmen oder der Leistungsteil mit der Ladeschaltung der &ul3eren
Umgebung ausgesetzt werden, kann dies einen Stromschlag hervorrufen. Keine
Abdeckungen entfernen oder die innen liegenden Platinen oder elektrische Kontakte am
Gerat bertihren, wenn es eingeschaltet oder in Betrieb ist. Dies kann zu ernsten
Verletzungen, zum Tod oder zu materiellen Schaden fuhren.

*  Auch dann nicht die Abdeckung 6ffnen, wenn der Unrichter vom Netz getrennt ist; die
Abdeckung nur dann &ffnen, wenn dies zu Wartungszwecken notwendig ist. Das Offnen
der Abdeckung kann selbst dann zu Stromschlag fihren, wenn der Unrichter vom Netz
getrennt ist.

+ Teile des Umrichters kdnnen noch geladen sein, nachdem der Unrichter vom Netz getrennt
wurde. Vor Arbeiten am Umrichter, Motor oder Motorkabel sollte man sich mithilfe eines
Multimeters vergewissern, dass keine Spannung mehr anliegt!
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Sicherheitsinformation

I\ Warning

*  Fur einen sicheren und ordnungsgemafien Betrieb muss das Gerét geerdet werden.

»  Einen defekten Umrichter nicht mit Spannung versorgen. Stellt sich heraus, dass der
Umrichter defekt ist, muss er vom Spannungsnetz getrennt und fachmannisch repariert
werden.

«  Der Umrichter wird im Betrieb heil3. Beriihren des Umrichter vermeiden, bis er
abgekuhlt ist, um Verbrennungen zu vermeiden.

+  Fremdkorper wie Schrauben, Metallspane, Abfalle, Wasser oder Ol diirfen nicht in den
Umrichter eindringen. Fremdkorper innerhalb des Umrichters kénnen zu
Funktionsstorungen des Umrichters oder Feuer flihren.

+  Den Frequenzumrichter nicht mit nassen Handen bedienen. Dies kann zu Stromschlag
fuhren.

@ Caution

* Nicht die integrierten Funktionalitdten des Umrichters verdndern. Dies fiilhrt zum Verlust
der Gewahrleistung.

*  Der Umrichter ist fiir den Antrieb von Drehstrommotoren bestimmt. Den Umrichter nicht
zum Antrieb eines Einphasen-Wechselstrommotors verwenden.

+ Keine schweren Gegenstande auf elektrischen Kabeln platzieren. Dies kann zur
Beschadigung des Kabels und somit Stromschlag fihren.

Hinweis

Der maximal zulassige Kurzschlussstrom am Eingang (Netzanschluss) des Umrichters istin
IEC 60439-1 definiert und betragt 100 kA. Abhangig vom gewahlten Leitungsschutzschalter ist
der LSLV-S100 Frequenzumrichter geeignet fiir die Verwendung in einem Stromkreis, dessen
Kurzschlussstrom einen Effektivwert von 100 kA bei symmetrischer Belastung und der
maximalen Nennspannung des Umrichters nicht Giberschreitet. Die folgende Tabelle zeigt die
empfohlenen Leitungsschutzschalter flr unterschiedliche Kurzschlussstrom-Effektivwerte bei
symmetrischer Belastung.

Betriebsspannung UTE100(E/N) UTS150(N/H/L) ABS33c ABS53c  ABS63c  ABS103c

240V(50660Hz) [5065kA (D210 I3oka  |aska  [35KA  |85KA

480V(50/60Hz) | 25/35 kA 35/65/100 kKA |7.5 kA 10 kA 10 kKA 26 kA
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Schnellhilfe
] |
Schnellhilfe

Die folgende Tabelle beschreibt Situationen, die beim Betrieb des Umrichters haufig
auftreten. Einfache und schnelle Antworten auf lhre Fragen bzgl. solcher Situationen finden
Sie mithilfe dieser Referenztabelle.

Situation ‘ Siehe

Ich méchte einen Motor mit einer etwas héheren Nennleistung als der des

Umrichters betreiben S.228
Ich méchte den Umrichter so konfigurieren, dass er zu arbeiten beginnt, S 91
sobald die Versorgungsspannung angelegt wird. =
Ich méchte die Parameter des Motors konfigurieren. S. 161
Ich mdchte eine sensorlose Vektorregelung einrichten. S. 164
Mit dem Umrichter oder Motor scheint etwas nicht zu stimmen. S. 250 S. 362
Was ist Auto-Tuning? S. 161
Welche Kabellangen werden empfohlen? S. 26
Der Motor ist zu laut. S.184
Ich mochte PID-Regelung auf mein System anwenden. S.151
Welches sind die Werkseinstellungen fur die programmierbaren Eingange

P1-P7? S.30
Ich mochte alle Parameter, die ich geéndert habe, ansehen. S. 197

Ich méehte die Historie der letzten Umrichterfehler und -warnungen sehen. | g 357

Ich méchte die Betriebsfrequenz des Umrichters mithilfe eines

: i S.58
Potentiometers andern.
Ich méchte ein Frequenzmessgerat Uber einen analogen Ausgang S 3
nstallieren. ]
Ich mdchte den Versorgungsstrom des Motors anzeigen. S. 62
Ich méchte den Umrichter im mehrstufigen Drehzahlbetrieb betreiben. S. 83
Der Motor lauft zu heil3. S. 227
Der Umrichter ist zu heif3. S. 235
Der Lufter arbeitet nicht. S. 190
Ich mdchte die Uberwachten Punkte am Bedienteil andern. S 221
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Vorbereitung der Installation

I
1 Vorbereitung der Installation

Dieses Kapitel liefert Details tiber Geratekennzeichnung, Teilebezeichnungen, korrekte
Installation und Kabelspezifikationen. Fur eine korrekte und sichere Installation des
Umrichters lesen und befolgen Sie bitte die Hinweise bzw. Anweisungen.

1.1 Produktkennzeichnung

Der S100 Umrichter wird innerhalb einer Produktbaureihe gefertigt, deren Geréate sich in
der Leistung des Antriebs und Spezifikation der Spannungsversorgung unterscheiden.

Geratename und Spezifikationen sind auf dem Typenschild detailliert. Die Abbildung auf der
nachsten Seite zeigt Position und Inhalt des Typenschilds. Prifen Sie die Angaben auf dem
Typenschild, bevor Sie das Gerét installieren, und vergewissern Sie sich, dass das Geréat
ihre Anforderungen erfiilit. Detaillierte Produktspezifikationen finden Sie in 11.1 Eingangs-
und Ausgangsspezifikation.

Hinweis

Prifen Sie den Geratename, 6ffnen Sie die Verpackung und vergewissern Sie sich dann, dass
das Gerat mangelfrei ist. Setzen Sie sich mit ihrem Lieferanten in Verbindung, wenn sie
Anmerkungen oder Fragen zu Ihrem Gerét haben.
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Vorbereitung der Installation

Input voltage

4 - 3-phase 400V
Keypad

1 - Single phase 200V
2 - 3-phase 200V

K /— Model name
[ LSLV0055S100-4EOFN /—- Power source
INPUT 380411%\//\ 3 Fmgse 50/60Hz specifications
OUTPUT O-lnputV 3 Phase 0 01400Hz @ = Output
Ig-ID1.k1V2AA, ND: 16A C@US specifications
Ser. No 55025310146
Inspected by D. K. YU K hLSIEB EQ.
KCC-REM-LSR-XXXXXXXX 84
LSIs Made in KOREA |
Motor capacity
0004 - 0.4KW 0055 - 5.5KW
0008 - 0.75KW 0075 - 7.5KW
0015 - 1.5KW 0110- 11KW
0022 - 2.2KW 0150 - 15KW
0037 -3.7KW 0185 - 18.5KW
0040 - 4.0KW 0220 - 22KW
Series name

E - LED Keypad

UL Type
O - UL Open Type

EMC filter

F - Built-in EMC
N - Non-EMC

Reactor

N - Non-Reactor

/0

M- 3.5mm
S - 5mm

2 ILSVIS




Vorbereitung der Installation

1.2 Teilebezeichnungen

Die Abbildung unten zeigt Teilebezeichnungen. Zwischen den Produktgruppen kann es
einzelne Unterschiede geben.

0.4...2,2 kW (einphasige Gerate) und 0,4...4,0 KW (3—phasige Geréate)

Lufterabdeckung

Obere Abdeckung

(Option)

Geratekorper

Bedienteil

Steuerklemmleiste

)

% \T/— Vordere Abdeckung (R)

LSis | s
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Vorbereitung der Installation

5,5...22 kW (3—phasige Geréate)

Geratekorper

Bedienteil

Steuer-
klemmleiste

Steuerklemmen-
abdeckung

% Vordere Abdeckung
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Vorbereitung der Installation

1.3 Einbauhinweise

Frequenzumrichter enthalten verschiedene elektronische Prazisionsbauteile, daher kann
die Einbauumgebung sich stark auf die Lebensdauer und Zuverlassigkeit des Gerats
auswirken. Die Tabelle unten detailliert die idealen Betriebs- und Einbaubedingungen fiir
den Umrichter.

uonesedald

Physikalische GroRe | Beschreibung
Extreme Betriebbedingungen: -10...50 °C; Normale

Umgebungstemperatur* ) )
Betriebbedingungen: -10 ... 40 °C

Umgebungsfeuchtigkeit | 90% rel. Luftfeuchte (nicht kondensierende Luft)

Lagerungstemperatur -20...65 °C

_ | Umgebung frei von korrosiven oder brennbaren Gasen, Olresten oder
Umgebungsbeschaffenheit

Staub
Hohenlage, Hohenlage weniger als 1000 m Uber dem Meeresspiegel,
Schwingungen Beschleunigung kleiner als Erdbeschleunigung g (d.h. < 9,8 m/s?)
Luftdruck 70 ... 106 kPa

+ Die Umgebungstemperatur ist die Temperatur, die an einem Punkt gemessen wird, der 5
cm von der Oberflache des Umrichters entfernt ist.

2 n
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Vorbereitung der Installation

@ Caution

Der Umrichter darf nicht bei Umgebungstemperaturen betrieben werden, die aul3erhalb des
zulassigen Bereichs liegen.

1.4 Auswahl und Vorbereitung eines Einbauortes

Bei der Auswahl eines Einbauortes sind folgende Punkte zu beachten:

»  Der Umrichter ist an einer Wand zu montieren, die das Gewicht des Umrichters tragen
kann.

«  Der Einbauort muss vibrationsfrei sein. Vibrationen kénnen den Betrieb des Umrichters
nachteilig beeinflussen.

«  Der Umrichter kann im Betrieb sehr hei werden. Montieren Sie den Umrichter auf
einer feuerhemmenden oder flammenschluckenden Oberflache sowie mit ausreichend

Abstand zu umliegenden Elementen, damit die Luft zirkulieren kann. Die
untenstehenden Abbildungen geben die einzelnen Mindestabstande an.
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Vorbereitung der Installation

----------------- T R
4" minimum —
| | ~
\\ g 'I» \.{l\//y/ 5
sz\x.% Nt e
2" minimum = | 2"minimum: | /
uunuD: /
[ | /
/
2” minimum o /
1 -
......... - 1 /
I -
4" minimum /
_________________ L~

Beim Einbau ist darauf zu achten, dass danach eine ausreichende Luftzirkulation
gewabhrleistet ist. Wird der Umrichter in einem Pult, einer Kapselung oder einem
Schrank eingebaut, so ist die Position des Umrichter-LUfters und des Liftungsgitters
genau zu beachten. Der Lifter muss so positioniert werden, dass die durch den Betrieb
des Umrichters erzeugte Wéarme wirksam abgefihrt wird.
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Vorbereitung der Installation
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Vorbereitung der Installation

Bei der Installation mehrerer Umrichter an einem Einbauort sind diese nebeneinander
anzuordnen und die oberen Abdeckungen abzunehmen. Das Entfernen der oberen
Abdeckungen ist bei Einbau nebeneinander ZWINGEND NOTWENDIG. Benutzen Sie
dafir einen Schlitzschraubendreher.
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Vorbereitung der Installation

*  Beider Installation mehrerer Umrichter unterschiedlicher Leistungen ist soviel Abstand
zu gewabhrleisten, dass die Mindestabstande des leistungsstéarkeren Umrichters
eingehalten werden.

4" minimum

S T

Q000

é%]é [o]e]e]e)

0000
2" minimum 2" minimum |
®
®
................................. |7y T A

4" minimum
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Vorbereitung der Installation

1.5 Auswahl der Kabel

Fir den Anschluss der Leistungsklemmen und Steuerklemmen sind nur Kabel mit der
geforderten Spezifikation zu verwenden, um einen sicheren und zuverlassigen Betrieb des
Geréts zu gewabhrleisten. Hilfe zur Auswahl der Kabel bieten die folgenden Informationen.

@ Caution

*  Fur den Netzanschluss sind moglichst immer Leitungen mit der grof3ten
Querschnittsflache zu verwenden, damit der Spannungsabfall nicht grof3er als 2% ist.

*  Fir den Anschluss der Leistungsklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 600 V
und 75 °C, zu verwenden.

*  Fur den Anschluss der Steuerklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 300 V und
75 °C, zu verwenden.

Erdungskabel- und Leistungskabel-Spezfikationen

Motornennspannung Erdung | Le|sztungskabel (Emgangs-/A:\fvgéngsspannung)
und -leistung (kW) mm? AW omme
RISIT UNIW
0.4
Einphasig 0.75 2 2 14 14
200V 15
2.2 35 35 12 12
8-‘7‘5 35 12
15 2 2 14 14
2.2
3-phasig 3.7 35 35 12 12
200V 4
> | 55 | 10 6 6 10 10
7.5 )
1 10 10 8 8
14 6
15 16 16 6 6
0.4
0.75
15
55 2 14 2 2 14 14
3.7
3-phasig 4
400V 32 35 12 2.5 25 14 14
- 4 4 12 12
1 8 8
15 6 6 10 10
18.5
> 14 6 10 10 8 8
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Vorbereitung der Installation

Steuerkabel-Spezifikationen

Signalkabel (Steuerkabel)
Ohne Crimpsteckverbinder Mit Crimpsteckverbinder

Klemmen (blanker Draht) (Aderendhiilse)
e AWG ‘ mm2 AWG

P1~P7*/CMIVRIV1/I

2

IAOIQL/EG/24/TIITO 0.75 18 0.5 20

* ISA,SB,SC/S+,S-

SG

Al/B1/C1 1.0 17 15 15

« Standard-E/A unterstitzt nicht die Klemmen P6/P7/TI/TO. Siehe Schritt 4 - Anschluss der
Steuerklemmen auf Seite 28.
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Installation des Umrichters

2 Installation des Umrichters

Dieses Kapitel beschreibt die mechanische und elektrische Installation, d.h. Montage bzw.
Anschluss, des Umrichters. Um das Gerat korrekt zu installieren, beachten Sie bitte das
nachfolgende Flussdiagramm und die Skizze mit den Systemkomponenten des
Antriebssystems.

=3
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—t
i
v
=%
(o]
>

Flussdiagramm der Installation

Das Flussdiagramm zeigt den zu befolgenden Installationsablauf. Die Schrittkette beinhaltet
die Installation und Prifung des Geréts. Weitere Informationen zu jedem Schritt sind in den
Beschreibungen der einzelnen Schritte zu finden. .

Produktkennzeichnung (S. 1)

[ Wahl des Einbauortes (S. 6)

Montage des Umrichters (S.15)

Anschluss fiir Abschirmung/Erdung (S. 23)

Anschluss des Leistungsteils und Steuerteils (S. 24)

Prufungen nach der Installation (S. 39)

Einschalten des Umrichters

4 N\
Parameterkonfiguration (S. 53)
A /
Tests (S. 41)
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Installation des Umrichters

Grundkonfiguration

Das Schaubild unten zeigt einen typischen Aufbau eines Antriebssystems, bestehend aus
dem Umrichter und weiteren Systemkomponenten (Peripheriegeraten). Vergewissern Sie
sich, dass der Umrichter geeignet fir die Applikation ist (Netzspannung, Motorleistung,
usw.), bevor Sie das Geréat installieren. Vergewissern Sie sich, dass alle erforderlichen
Peripheriegerate und optionalen Gerate (Bremswiderstande, Schiitze, Funk-Entstorfilter,
usw.) vorhanden sind. Weitere Details zu den Peripheriegeraten finden Sie in Kapitel 11.4

Peripheriegerate.
S —
Spannungsquelle Eingangsseite cl  Ausgangs-
i seite
0]
Schutz- Ejektro- Wechsel-
schalter  magnetisches ~ Stomdrossel '
Schiitz (Option) )
(Gption) Gleichstromdrossel
(Option)
O Caution

»  Die Abbildungen in diesem Handbuch zeigen den Umrichter ohne Abdeckung bzw. ohne
Schutzschalter, um die Beschreibungen der Installation zu veranschaulichen. Abdeckungen
und Schutzschalter sind vor Inbetriebsetzen des Umrichters zu installieren. Den Umrichter
wie in dieser Anleitung beschrieben betreiben.

»  Den Umrichter nicht mithilfe eines am Netzanschluss installierten elektromagnetischen
Schiitzes in oder aul3er Betrieb setzen.

*  Wenn der Umrichter beschéadigt wird und seine Steuerfunktionen verliert, kann er eine
Gefahrensituation hervorrufen. Eine zusatzliche Sicherheitseinrichtung, z.B. Notbremse,
installieren, um solche Situationen zu verhindern!

+  Eine hohe Stromaufnahme beim Einschalten kann das System beeinflussen. Es missen
Schutzschalter mit dem richtigen Auslésestrom installiert werden, um einen sicheren
Betrieb beim Einschalten des Umrichters zu gewahrleisten.

* Netzdrosseln kdnnen installiert werden, um den Leistungsfaktor zu verbessern.
Hinweis: Netzdrosseln kdnnen bis zu 9,14 m von der Spannungsquelle installiert
werden, wenn die Aufnahmeleistung grof3er als 10mal Umrichterleistung ist. Siehe 11.5
Spezifikationen der Sicherungen und Drosseln, um eine Drossel zu wahlen, die die
Anforderungen erflillt.
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Installation des Umrichters

2.1 Montage des Umrichters

Bei der Montage des Umrichters an einer Wand oder innerhalb eines Pults gehen Sie bitte
wie folgt vor.  Vor der Installation ist sicherzustellen, dass gentigend Raum fir die
Einhaltung der Mindestabstéande vorhanden ist und dass keine Hindernisse den Luftstrom
des Lufters behindern.

Wahlen Sie eine Wand oder ein Pult, dass fur den Einbau geeignet ist. Informationen hierzu
und zu den MalRen der Montagekonsole fiir den Umrichter finden Sie in 11.3 Aul3ere
Abmessungen (Schutzart IP 20).

1 Mittels einer Wasserwaage eine horizontale Linie auf der Montageflache ziehen, und
dann sorgféaltig die Befestigungspunkte markieren.

2 Die beiden oberen Bohrungen fur die Befestigungsbolzen bohren, und dann die
Befestigungsbolzen montieren. Die Bolzen zu diesem Zeitpunkt noch nicht vollstandig
anziehen. Die Befestigungsbolzen erst nach der Montage des Umrichters vollstandig
anziehen.

LSis | 15




Installation des Umrichters

3 Den Umrichter mithilfe der beiden oberen Bolzen an der Wand oder innerhalb eines
Pults befestigen, und dann die Befestigungsbolzen anziehen. Sicherstellen dass der
Umrichter flachig auf der Montageflache aufliegt und dass die Montageflache das
Gewicht des Umrichters sicher tragen kann.
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Installation des Umrichters

Hinweis

Anzahl und Abmessungen der Montagekonsolen hangen von der Gehausegrof3e ab.
Detaillierte Informationen zu lhrem Gerét finden Sie in 11.3 Auf3ere Abmessungen (Schutzart IP
20).
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Umrichter in kleinen Gehausen (0,4 ... 0,8 kW) haben nur zwei Montagekonsolen. Umrichter in
grof3en Gehausen haben 4 Montagekonsolen.
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Installation des Umrichters

@ Caution

+  Beim Transports des Umrichters den Umrichter nicht an der Abdeckung oder an
Kunststoffflachen anheben. Wenn die Abdeckung bricht, kann der Umrichter tUberkippen,
was zu Verletzungen oder Beschadigung des Geréts fiihren kann. Den Umrichter immer
mithilfe der Metallrahmen tragen, um ihn zu transportieren.

*  Umrichter mit hoher Leistung sind schwer und massiv. Eine angemessene
Transportmethode wéhlen, die das Gewicht des Umrichters berticksichtigt.

+  Den Umrichter nicht auf dem Boden oder in Seitenlage an einer Wand montieren. Der
Umrichter MUSS vertikal an einer Wand oder innerhalb eines Pults montiert werden, wobei
seine Rickseite flachig auf der Montageflache aufliegt.
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Installation des Umrichters

2.2 Anschluss der Kabel

Offnen Sie die vordere Abdeckung, entfernen Sie die Kabelftihrungen und
Steuerklemmenabdeckung, und installieren Sie dann den Anschluss fir
Abschirmung/Erdung. Stellen Sie den Anschluss der Kabel fertig, indem sie ein korrekt
dimensioniertes Kabel an den Leistungsklemmen und der Steuerklemmleiste anschlie3en.

Lesen Sie folgenden Informationen sorgféltig, bevor Sie Anschliisse am Umrichter
vornehmen. Alle Warnhinweise sind zu befolgen.

Q@ Caution

Den Einbau des Umrichters vor dem Anschluss durchfiihren.

Sicherstellen dass keine Metallabfélle, z.B. abgeschnittene Drahtreste, im Umrichter
verbleiben. Metallabfélle im Umrichter kdnnen zum Ausfall des Umrichters flihren.

Klemmenschrauben mit Nennanzugsmoment festziehen. Lose Klemmenschrauben
kdnnen dazu fuihren, dass die Kabel sich I6sen und Kurzschliisse oder den Ausfall des
Umrichters verursachen. Fir die Nennanzugsmomente siehe 11.6 Spezifikationen der
Klemmenschrauben.

Keine schweren Gegenstande auf elektrischen Kabeln platzieren. Dies kann zur
Beschadigung des Kabels und somit Stromschlag fiihren.

FUr den Netzanschluss sind passende — soweit wie moglich Leitungen mit der gré3ten
Querschnittsflache — zu verwenden, damit der Spannungsabfall nicht gréRer als 2% ist.

Fir den Anschluss der Leistungsklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 600 V und
75 °C, zu verwenden.

Fir den Anschluss der Steuerklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 300 V und
75 °C, zu verwenden.

Wenn die der Anschluss der Kabel an den Klemmen aufgrund von Anschlussfehlern erneut
durchgefiihrt werden muss, ist sicherzustellen dass das Display des Bedienteils
ausgeschaltet ist und die Ladelampe unter der vorderen Abdeckung AUS ist, bevor mit dem

erneuten Anschluss begonnen wird. Teile des Umrichters kénnen noch mit hoher Spannung

geladen sein, nachdem der Unrichter vom Netz getrennt wurde.

Schritt 1 —vordere Abdeckung, Steuerklemmenabdeckung und Kabelfihrung

Fir die Kabelinstallation missen die vordere Abdeckung, Steuerklemmenabdeckung und
Kabelfiihrung entfernt werden. Zum Entfernen der Abdeckungen und Kabelfiihrung gehen
Sie bitte wie im Folgenden beschrieben vor. Die einzelnen Schritte zum Entfernen dieser
Teile kdnnen sich je nach Umrichtermodell unterscheiden.
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0,8-1,5 kW (einphasige Gerate) und 1,5- 2,2 kW (3—phasige Gerate)

1 Lo6sen Sie die Sicherungsschraube der vorderen Abdeckung (rechte Seite). Driicken
und halten Sie den Riegel auf der rechten Seite der Abdeckung. Dann entfernen Sie
die Abdeckung, indem Sie sie von unten anheben und aus der Vorderseite des
Umrichters wegbewegen.

2 Entfernen Sie die Sicherungsschraube der vorderen Abdeckung (linke Seite) (@).

Driicken und halten Sie den Riegel auf der linken Seite der Abdeckung. Dann
entfernen Sie die Abdeckung, indem Sie sie von unten anheben und aus der

Vorderseite des Umrichters wegbewegen ().

3 Schlieen Sie die Leitungen an die Leistungsklemmen bzw. Steuerklemmen an.
Kabelspezifikationen finden Sie in 1.5 Auswahl der Kabel (Seite 10).
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5,5-22 KW (3—phasige Geréte)

1 Lésen Sie die Sicherungsschraube der vorderen Abdeckung. Dann entfernen Sie die
Abdeckung, indem Sie sie von unten anheben und aus der Vorderseites Umrichters
wegbewegen.
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Installation des Umrichters

2 Dricken und halten Sie die Hebel auf beiden Seiten der Kabelfiihrung (@), dann
entfernen Sie die Kabelfihrung, indem Sie sie direkt von vorne aus dem Umrichter
herausziehen (). Bei einigen Modellen ist die Kabelfihrung durch eine Schraube
gesichert, dort ist diese zuerst zu entfernen.

3 Driicken und halten Sie den Riegel auf der rechten Seite der
Steuerklemmenabdeckung. Dann entfernen Sie die Abdeckung, indem Sie sie von
unten anheben und aus der Vorderseite des Umrichters wegbewegen.
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| I
4 Driicken und halten Sie den Riegel auf der rechten Seite der

Steuerklemmenabdeckung. Dann entfernen Sie die Abdeckung, indem Sie sie von
unten anheben und aus der Vorderseite des Umrichters wegbewegen.

Hinweis

Um ein LCD-Bedienteil zu verwenden, entfernen Sie die Kunststoffkappe vom unteren Teil der
vorderen Abdeckung (rechte Seite) oder von der Steuerklemmenabdeckung. Dann verbinden
Sie das Signalkabel mit dem RJ-45 Anschluss auf der Steuerkarte.

Schritt 2 - Abschirmung/Erdung

Entfernen Sie die vordere(-n) Abdeckung(-en), Kabelfuhrung und Steuerklemmen-
abdeckung. Fur den Anschluss der Abschirmung/Erdung folgen Sie dann bitte den
untenstehenden Anweisungen.

1 SchlieRen Sie ein korrekt dimensioniertes Erdungskabel an der entsprechenden
Erdungsklemme an. Fur die korrekte Kabelspezifikation siehe 1.5 Auswahl der Kabel
(Seite 10).

Ground terminals

2 Verbinden Sie das jeweilige andere Ende des Erdungskabels mit dem Anschluss fiir
den Erder.

Hinweis
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+ 200V Geréte erfordern Erdungsklasse 3. Der Erdungswiderstand muss < 100Q) sein.

* 400V Gerate erfordern eine spezielle Erdungsklasse 3. Der Erdungswiderstand muss <
10Q sein.

£\ Warning

Fir den Anschluss der Abschirmung/Erdung des Umrichters sind die Spezifikationen zu
beachten, um einen sicheren und korrekten Betrieb zu gewahrleisten. Eine Verwendung des
Umrichters und Motors ohne die korrekte Erdung mit den spezifizierten Verbindungen kann zu
Stromschlag fuihren.

Schritt 3—Anschluss der Leistungsklemmen

Die folgende Abbildung zeigt die Klemmenbelegung auf der Leistungsklemmenleiste.

Zum Verstandnis der Funktion und Position jeder Klemme, lesen die detaillierten
Beschreibungen, bevor Sie die Anschlisse vornehmen. Stellen Sie sicher, dass die
ausgewahlten Kabel die in 1.5 Auswahl der Kabel (Seite 10) genannten Spezifikationen
mindestens erflllen.

@ Caution

*  Klemmenschrauben mit Nennanzugsmoment festziehen. Lose Klemmenschrauben
konnen dazu fuhren, dass die Kabel sich lI6sen und Kurzschliisse oder den Ausfall
des Umrichters verursachen. Zu fest angezogene Schrauben kénnen die Klemmen
beschadigen und ebenfalls Kurzschliisse und Stérungen verursachen.

»  Fir den Anschluss der Leistungsklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 600 V
und 75 °C, zu verwenden.

*  Fur den Anschluss der Steuerklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fir 300 V und
75 °C, zu verwenden.

*  Der Netzanschluss muss Uber die Klemmen R, S, T (L1, L2, L3) erfolgen. Durch
Anschluss der Netzanschlusskabel an die Motorklemmen (U, V, W) wird der
Umrichter beschadigt. Motor mussen an die Klemmen U, V, W angeschlossen
werden. Die Phasenfolge braucht netzseitig nicht beachtet zu werden.
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0,4kW (einphasige Geréte) und 0,4-0,8kW (3—phasige Gerate)

lelclcllelee
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N\ J))) ==
—
=
-
T
T,—d:

3-phase AC input Motor

0.8-2,2kW (einphasige Gerate) und 1,5-4,0kW (3—phasige Gerate)
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3-phase ACinput Motor
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5,5-22kW (3—phasige Geréate)

ﬂR(U)] (s12)] [T(L3)

P [P | 8 D

]| i
5

«“

3-phase AC input

Motor

Bezeichnungen und Beschreibungen der Leistungsklemmen

Klemmenkennzeichnung Bezeichnung Beschreibung
) Dreiphasiger Netzanschluss
R(L1)/S(L2)/T(L3) Netzeingangsklemmen _
(Dreiphasenwechselstrom)
Zwischenkreis-
P2(+)/IN(-) _ Gleichspannungseingang
Gleichspannungsklemmen
Anschluss fur Gleichstromdrossel (Bei
Gleichstromdrossel-
P1(+)/P2(+) Verwendung einer Gleichstromdrossel ist
Klemme
die Bricke zu entfernen)
P2(+)/B Bremswiderstand-Klemme | Anschluss fiir Bremswiderstand
3-phasiger Anschluss fir dreiphasigen
UN/W Motor-Ausgangsklemmen
Induktionsmotor
Hinweis

+ Verwenden Sie abgeschirmte verdrillte Leitungen, um die Verbindung zu einem weiter
entfernt liegenden Motor herzustellen. Verwenden Sie keine 3-Leiter-Kabel.

+  Stellen Sie sicher, dass die gesamte Kabellange nicht groRer als 202 m ist. Bei Umrichtern
mit einer Leistung kleiner oder gleich 4,0 kW stellen Sie sicher, dass die gesamte
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Kabellange nicht groRer als 50 m ist.

+ Lange Kabel konnen aufgrund des Spannungsabfalls zu einem kleineren
Motordrehmoment bei Niederfrequenzanwendungen fuhren. Auf3erdem kdénnen lange
Kabelverbindungen dazu fiihren, dass sich Stromkreise kritischer gegentber
Streukapazitaten verhalten und Uberstromschutzeinrichtungen ausgeldst werden, oder
Fehlfunktionen der am Umrichter angeschlossenen Gerate verursachen.

+  Der Spannungsabfall wird mithilfe der folgenden Formel berechnet: Spannungsabfall [V] =
(v3 ~ Kabelwiderstand [m{m] - Kabellange [m] ¢ Stromstéarke [A]) / 1000

*  Verwenden Sie Leitungen mit der groRtmaglichen Querschnittsflache, damit der
Spannungsabfall bei langen Kabelverbindungen minimiert wird. Eine Verringerung der

Taktfrequenz und Installation eines Uberspannungsfilters konnen ebenfalls zur
Verkleinerung des Spannungsabfalls beitragen.

Verbindungslange
Zulassige Taktfrequenz <15kHz <5kHz <25KkHz

I\ Warning

SchlieRen Sie den Umrichter nicht an die Netzspannung an, bevor die Installation vollstandig
abgeschlossen wurde und der Umrichter betriebsbereit ist. Dies kann zu Stromschlag fiihren.

Q@ Caution

*  Der Netzanschluss muss Uber die Klemmen R, S, T (L1, L2, L3) erfolgen. Der Anschluss
der Leistungskabel an andere Klemmen fiihrt zur Beschadigung des Umrichters.

*  Beim Anschluss von Kabeln an die Klemmen R(L1), S(L2), T(L3) und U, V, W sind isolierte
Ringkabelschuhe zu verwenden.

» Die Leistungsklemmenanschliisse des Umrichters kénnen Oberwellen verursachen, die
andere Kommunikationsgerate in der Nahe des Umrichters stéren kénnen. Die Installation
von EMV-Funk-Entstorfiltern oder NetZfiltern kann notwendig sein, um diese Stérungen zu
reduzieren.

«  SchlieRen Sie keine Phasenschieberkondensatoren, Uberspannungsableiter oder EMV-
Funk-Entstorfilter am Ausgang des Frequenzumrichters an, um zu verneiden, dass
Stromkreise unterbrochen oder angeschlossene Gerate beschadigt werden.

«  Schlief3en Sie keine elektromagnetischen Schiitze am Ausgang des Frequenzumrichters
an, um zu verneiden, dass Stromkreise unterbrochen oder angeschlossene Geréte
beschadigt werden.
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Schritt 4 — Anschluss der Steuerklemmen

Die untenstehenden Abbildungen zeigen die genaue Belegung der Steuerklemmleiste
sowie die Schalter der Steuerkarte. Lesen Sie die nachfolgenden Informationen und
Abschnitt 1.5 Auswahl der Kabel (Seite 10), bevor Sie den Anschluss der Steuerklemmen
vornehmen, und stellen Sie sicher, dass die verwendeten Kabel mit den geforderten
Spezifikationen tbereinstimmen.

OO0 foe
. S+ S SGVRVICM
O0000d]rao
P4 p5CMSA B sc |25
O0o0oagoad
w1 Q1EG 24 P1 P2 P3
O0c00O0ooad
<Standard E/A>
Sooo| |
OOOC—T :
1 swi S+ S- SGVRVICM I2 AO
] 1 sws 0D0OD00B00O0
I SW2 P5 P6 P7 CMSA SB SC TO
SeeeseeS g O0000O0ooo
9@@;;;;;;;;1% Lk REEREEEE
eee@@@@e-ﬁl

<Programmierbare E/A>

Spezifikationen der Steuerkarte

Schalter | Beschreibung

SW1 Auswahl der Steuerlogik: NPN (positive Logik) oder PNP (negative Logik)
SW2 Auswahl ob analoger Spannungs- oder Stromeingang

SW3 Auswahl ob analoger Spannungs- oder Stromausgang

SW4 Auswahl des Abschlusswiderstands
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Multi-function input
Default: FX e
RX

BX

RST

Spd -L

Analog input

Safety function

Terminating resistor

RS-485

— Analog output
Default: Frequency

> 24V Power

Pulse output

/1o Default: Frequency

>— UL

P1 SW4 .
P2 SW1 OFF S+
P3 SG
p4 PNP NPN
Analog
P5/Tlruv output
fulse  sws3 AO ¢
™M IO VO
VR
Vi P24 ¢
™M
V' Analog ¢
12 E| | input 1
SW2 _} G
sc 1
Al
SA ~. Bl
SB

[Q1] Open collector output
Default: Run

Relay output
Default: Trip

<Standard E/A>
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I '

Multi-function input

Terminal resistor

Default:  Fx P1 W4 .
RX P2 swi o S+ RS-485
RST P4 Ana'og
Spd -L P5 output
gpg :m P6 Sw3 AO o— Analog output
p EK/I 10 VO Default: Frequency
"L TO 0— Pulse output
VR Default: Frequency
Analog input Vi P24 © 24V Power
™M Q1
12 Y i/?u%ad?g _} I:/—<>—> Multi-function output
G Open collector
sw2 — \E—O Default: Run

Pulse input

noL T

SC
SA
SB

Safety function Relay output

Default: Trip

<Programmierbare E/A>
Bezeichnungen und Beschreibungen der Eingange

Funktion | Kennzeichnung Bezeichnung Beschreibung

Konfigurierbar als

Multifunktionseingangsklemmen

Die Klemmen sind werkseitig auf

folgende Funktionen eingestellt:
e PLFx

P2: Rx

P3: BX

P4: RST

P5: Speed-L

P6: Speed-M

P7: Speed-H
<Standard E/A> ist nur fir P5
verflgbar.

Gemeinsames Bezugspotential
CM Bezugsmasse fur analoge Eingénge und
Ausgénge

Konfiguration der |VR Potentiometer als Wird verwendet um einen

P1-P7 Programmierbare
Konfiguration der Eingéange 1-7
programmierbaren
Eingange
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Funktion
analogen
Eingange

\ Kennzeichnung \ Bezeichnung

Frequenzsollwertquelle

Beschreibung
Frequenzsollwert Uber einen
analogen Spannungs- oder
Stromeingang einzustellen
oder zu andern
e Max.
Ausgangsspannung: 12V
e Max. Ausgangsstrom:
100mA

e Potentiometer; 1-5 KQ

=3
(%]
—t
i
v
=%
(o]
>

V1

Spannungseingang als
Frequenzsollwertquelle

Wird verwendet um einen
Frequenzsollwert tiber einen
analogen Spannungseingang
einzustellen oder zu andern
e Unipolar: 0-10V (12v
Max.)
e Bipolar: -10-10V (x12Vv
Max.)

Spannungs- oder
Stromeingang als
Frequenzsollwertquelle

Wird verwendet um einen
Frequenzsollwert Uber einen
analogen Spannungs- oder
Stromeingang einzustellen oder zu
andern. Umschalten zwischen
Spannungseingang (V2) und
Stromeingang (12) tUber einen
Schalter der Steuerkarte (SW2).
Spannungseingang V2:
e Unipolar: 0-10V (12v
Max.)
Stromeingang 12
e Eingangsstrom: 4-20mA
e Max. Einggangsstrom:
24mA
e Eingangswiderstand:
2490

TI

Impulseingang als
Frequenzsollwertquelle
(Impulsfolge)

Wird verwendet um einen
Frequenzsollwert Uber einen
Impulseingang mit 0 - 32kHz fur die
Sollwertvorgabe. einzustellen oder
zu &ndern.

e Low-Pegel: 0-0,8V

e High-Pegel: 3,5-12Vv
(Bei Standard E/Ateilen sich der
Impulseingang Tl und der
programmierbare Eingang P5
dieselbe Klemme. Den Parameter
In.69 P5 auf 54 (TI) einstellen).
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Funktion | Kennzeichnung Bezeichnung Beschreibung
Wird verwendet, um den
SA Sicherheitseingang A | Umrichterausgang im Notfall zu
sperren.
Bedingunen:

e Normaler Betrieb: Sowohl
die Klemme SA als auch
die Klemme SB sind mit

Konfiguration der der Klemme SC

Sicherheits- . . verbunden.

funktionalitat SB Sicherheitseingang B e Ausgang sperren: Die

Verbindung entweder der

Klemme SA oder der

Klemme SB oder beider

Klemmen mit der Klemme

SC wird getrennt.

DC 24V, < 25mA

Sicherheitseingang-
SC
Spannungsquelle

Bezeichnungen und Beschreibungen der Kommunikationsklemmen/Ausgange

Funktion | Kennzeichnung Bezeichnung Beschreibung
Wird verwendet um
Ausgabeinformationen an externe
Geréate zu senden: Ausgangsfrequenz,
Ausgangsstrom, Ausgangsspannung,
oder eine Gleichspannung.
Den Schalter SW3 betatigen, um den
Typ des Ausgangssignals (Spannung
oder Strom) an der AO-Klemme zu
wahlen.
Spezifikationen des Ausgangssignals:
e Ausgangsspannung: 0—-10V
e Max. Ausgangsspannung/-
strom: 12v/10mA
e Ausgangsstrom: 0—20mA
e Max. Ausgangsstrom: 24mA
e Ausgangssignaltyp werksseitig
eingestellt auf: Frequenz
Sendet Impulssignale an externe
Geréte, um ein einzelnes Umrichter-
Ausgangssignal folgenden Typs
bereitzustellen: Ausgangsfrequenz,
Ausgangsstrom, Ausgangsspannung,
oder Gleichspannung.
Spezifikationen des Ausgangssignals:
e Ausgangsfrequenz: 0—32kHz

Spannungs-

AC /Stromausgang

Analoger
Ausgang

TO Impulsausgang
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Funktion Kennzeichnung \ Bezeichnung Beschreibung

e Ausgangsspannung: 0-12V
e Ausgangssignaltyp werksseitig
eingestellt auf: Frequenz
(Bei Standard E/A teilen sich der
Impulsausgang TO und der
programmierbare Ausgang Q1
dieselbe Klemme. Den Parameter
In.0U.33Q1 auf 38(TO).einstellen).

=3
(%]
—t
i
v
=%
(o]
>

Digitaler
Ausgang

Q1

Programmierbarer
Ausgang (Open
Collector)

26 VDC / 100 mA, oder weniger
Ausgangssignaltyp werksseitig
eingestellt auf: Run (Laufbefehl)

EG

Bezugsmasse

Gemeinsames Bezugspotential fur
Open Collector (mit externer
\ersorgung )

24

Ext. Versorgung 24V

Max. Ausgangsstrom: 150mA

Al/C1/B1

Fehlersignalausgang

Sendet Alarmsignale wenn die
Sicherheitsfunktionen des Umrichters
aktiviert werden (250V Wechselstrom
< 1A, 30V Gleichstrom < 1A).

e Fehlerbedingung: Die
Kontakte A1 und C1 sind
verbunden (Verbindung B1
und C1 getffnet)

¢ Normaler Betrieb: Die
Kontakte A1 und B1 sind
verbunden (Verbindung Al
und C1 getffnet)

Kommunikation

S+/S-ISG

RS485-Signalleitung

Wird verwendet um RS485-Signale zu
senden oder zu empfangen.

FUr genauere Informationen siehe
Kapitel 7, RS485-Kommunikation

Vorisolierte Crimpsteckverbinder (Aderendhiilse).

Um den Anschluss der Steuerklemmen sicherer zu machen, sind vorisolierte Crimp-
Klemmen zu verwenden. Halten Sie sich an die untenstehenden Spezifikationen, um die
Crimp-Klemmen fuir die verschiedenen KabelgroRen zu bestimmen.
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Kabelspezifik. Abmessungen (Zoll / mm)

AWG mm?2 L* P d1 ) Hersteller

CE002506 104 10.4/6.0

CE002508 26 025 124 ]10.5/8.0 004/11/01/25 JEONO

0.125/ |(Jeono Electric,
CEQ005006 |22 0.50 |[12.0 |0.45/6.0|0.05/1.3 392 http://wwa.jeono.com/)
CE007506 |20 0.75 [12.0 |0.45/6.0/0.06/1.5|0.13/3.4
* Wenn die Lange (L) der Crimp-Klemmen 12.7 mm nach dem Anschluss Ubersteigt, ist es
moglich dass die Steuerklemmenabdeckung nicht vollstandig schlief3t.

Fir den Anschluss von Kabeln an die Steuerklemmen ohne Verwendung von Krimp-
Klemmen, siehe die folgende Abbildung, welche die richtige Lange des freiliegenden Leiters
am Ende des Steuerkabels zeigt.

Hinweis

+  Beim Anschluss der Steuerklemme stellen Sie sicher, dass die gesamte Kabellange nicht
groRRer als 50 mist.

»  Stellen Sie sicher, dass die Kabellange sicherheitsrelevanter Anschliisse nicht gréRer als 30
m ist.

«  Stellen Sie sicher, dass die Kabellange zwischen einem LCD-Bedienteil und dem Umrichter
nicht groRRer als 3.04m ist. Kabelverbindungen, die langer als 3.04m sind, kdnnen
Signalfehler verursachen.

+ Verwenden Sie Ferritmaterial, um Signalkabel vor elektromagnetischen Stéreinfliissen zu
schitzen.

+  Werden Kabelbinder zum Befestigen von Kabeln verwendet, sind diese mindestens 15.24
cm vom Umrichter entfernt anzubringen. Dies bietet ausreichenden Zugang, um die
vordere Abdeckung vollstéandig zu schliel3en.
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*  Verwenden Sie beim Anschluss der Steuerklemmen einen schmalen Schraubendreher mit
flacher Spitze (2.5 mm breite und 0.4mm dicke Spitze).

0.1"orless

# 0.015” or less

Schritt 5 — Auswahl der Steuerlogik: NPN oder PNP

Der S100-Umrichter unterstiitzt 2 logische Eingangsklemmen des Steuerkreises: NPN
(positive Logik) und PNP (negative Logik). Treffen Sie die richtige Auswahl der Steuerlogik
— NPN (positive Logik) oder PNP (negative Logik) — flr Ihre Anforderungen mithilfe des
entsprechenden Schalters auf der Steuerkarte. Informationen fur detaillierte Anwendungen
sind in den folgenden Abschnitten zu finden.

PNP-Logik (negative Logik)

Stellen Sie den NPN/PNP-Wahlschalter (SW1) auf PNP (negative Logik) ein. Hinweis:
Werkseinstellung ist NPN (positive Logik). CM ist das gemeinsame Bezugspotential fur alle
analogen Eingange an der Klemme, und P24 ist die interne 24V-Spannungsversorgung.
Wird eine externe 24V-Spannungsversorgung verwendet, ist einen Stromkreis erforderlich,
der die externe Spannungsquelle (-) und die CM-Klemme verbindet.
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© =

PNP NPN

Y

O
™
24v

)
P1(FX)

@)
@)

——0O O——0 P2(RX)

NPN-Logik (positive Logik)

Stellen Sie den NPN/PNP-Wahlschalter (SW1) auf NPN (positive Logik) ein. Hinweis:
Werkseinstellung ist NPN (positive Logik). CM ist das gemeinsame Bezugspotential fir alle
analogen Eingange an der Klemme, und P24 ist die interne 24V-Spannungsversorgung.

P24

(]
PNP NPN
M <L

=
P1(FX)

0O

@)
@)

——0O O——O0 P2(RX)

Schritt 6 — Deaktivierung des EMV-Filters fir asymmetrisch geerdete Netze
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In den beiden n&chsten Geraten ist ein EMV-Filter eingebaut: S100 200V-Klasse (einphasig)
und 400V-Klasse (dreiphasig). EMV-Filter verhindern die Ausbreitung elektromagnetischer
Stérungen, indem sie die Abstrahlung von Funkwellen vom Umrichter reduzieren. Die
Verwendung des EMV-Filters ist nicht immer empfohlen, denn dadurch steigt der
Ableitstrom. Ist der Umrichter an ein asymmetrisch geerdetes Netz angeschlossen, MUSS
der EMV-Filter ausgeschaltet werden.

Asymmetrische Erdung

R(L1 R(L1
Ein Aul3en- Die Wicklung in
leiter der der Mitte eines
Dreieck- Strangs der
_schaltung (L2 Dreieckschaltun S(L2)
ist geerdet g ist geerdet
— (L3 — T(L3)
R(LT)
Qas Ende L «— R(L1)
eines §
e s S —
P Drehstromnetz 5L
wechsel- .
nicht geerdet
spannungs N T(L3) ——
-netz ist = )
geerdet } T(L3)
A Danger

+  Der EMV-Filter darf nicht aktiviert werden, wenn der Umrichter an ein asymmetrisch
geerdetes Netz — z.B. eine geerdete Dreieckschaltung — angeschlossen ist. Dies kann zu
Verletzungen oder zum Tod durch Stromschlag flihren.

*  Warten Sie mindestens 10 Minuten, bevor Sie die Abdeckungen 6ffnen und die
Klemmenanschlisse freilegen. Priifen Sie alle Anschliisse um sicherzustellen, dass der
Umrichter vollstandig entladen ist d.h. keine Gleichspannung mehr aufweist, bevor Sie mit
Arbeiten am Umrichter beginnen. Verletzungen oder Tod durch Stromschlag kénnten die
Folge sein.

Vergewissern Sie sich vor der Verwendung des Umrichters, wie das Netz geerdet ist.
Deaktivieren Sie den EMV-Filter, wenn es sich um ein asymmetrisch geerdetes Netz
handelt. Um ihn auszuschalten, suchen Sie die EMV-Filter-EIN/AUS-Klemme (siehe
folgende Abb.) und ersetzen Sie die Metallschraube des EMV-Filters durch die
Kunststoffschraube. Wird der EMV-Filter zukinftig bendtigt, gehen Sie umgekehrt vor und
ersetzen Sie die Kunststoffschraube des EMV-Filters durch die Metallschraube, um den
EMV-Filter wieder einzuschalten.
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Stahlschraube |Kunststoffschraube

T 7T

|EMV-Filter EIN_|EMV-Filter AUS |

Schritt 7 —Wiedereinbau der Abdeckungen und des Kabelfihrungsbugels

Nachdem Sie alle Anschliisse sowie die Konfiguration des Umrichters vorgenommen
haben, montieren Sie wieder den Kabelfihrungsbiigel und die Abdeckungen. Hinweis: Der
Wiedereinbau kann je nach Produktgruppe oder Gehausegrofie unterschiedlich sein.

—
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2.3 Prufungen nach der Installation

Nach Abschluss der Installation priifen Sie bitte die Punkte in der folgenden Tabelle um
sicherzustellen, dass der Umrichter sicher und korrekt installiert wurde.

Bereich

Einbauort /
Leistungskabel
(Eingangs-/
Ausgangs-
spannung)

Zu priifender Punkt
Ist der Einbauort geeignet?

Ergebnis

Erfullt die Umgebung die Betriebsbedingungen des
Umrichters?

Entspricht die Versorgungsspannung der
Nenneingangspannung des Umrichters?.

Reicht die Nennleistung des Umrichters aus, um die
Arbeitsmaschine zu versorgen?

(Unter bestimmten Bedingungen verschlechtert sich die
Qualitat der Leistung. Details siehe Abschnitt 11.8
Absenken des Nennausgangsstroms des Umrichters bei
Motordauerbetrieb.)

Anschluss des
Leistungsteils

Ist ein Schutzschalter am Eingang des Umrichters
installiert?

Hat der Schutzschalter den richtigen Auslésestrom?

Sind die Netzanschlusskabel korrekt mit den Klemmen R,
S, T (L1, L2, L3) des Umrichters verbunden?

(Vorsicht: Durch Anschluss der
Netzspannungsversorgung an die Motorklemmen (U, V,
W) wird der Umrichter beschadigt.)

Ist die Phasenfolge am Ausgang des Umrichters
(Motoranschlussklemmen U, V, W) korrekt?

(Vorsicht: die Motordrehrichtung wird umgekehrt, wenn
die drei Motor-Aul3enleiter (Phasen) nicht in der richtigen
Phasenfolge am Umrichter angeschlossen sind.)

Sind die fiir den Anschluss der Leistungsklemmen
verwendeten Kabel korrekt ausgelegt?

Ist der Umrichter richtig geerdet?

Sind die Schrauben der Leistungsklemmen und der
Erdungsklemmen mit dem Nennanzugsmoment
angezogen?

Sind die Uberlastungsschutzschaltungen korrekt an den
Motoren installiert (bei Anschluss mehrerer Motoren an
einen Umrichter)?

Wird der Umrichter durch ein elektromagnetisches Schiitz
von der Spannungsversorgung getrennt (bei Verwendung
eines Bremswiderstands)?

Sind die Phasenschieberkondensatoren,
Uberspannungsableiter oder EMV-Funk-Entstorfilter
korrekt installiert?

(Diese Komponenten dirfen NICHT am Ausgang des
Umrichters installiert werden.)
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Bereich Zu priifender Punkt Ergebnis

Werden fur den Anschluss des Steuerteils abgeschirmte
verdrillte Leitungen (Shielded Twisted Pair) verwendet?
Ist die Abschirmung des Twisted-Pair-Kabels korrekt
geerdet?

Wenn der Umrichter im Dreileiterbetrieb arbeiten muss:
Wurden die Parameter der programmierbaren Eingange
definiert, bevor der Anschluss der Steuerklemmen
vorgenommen wurde?

Sind die Steuerleitungen korrekt angeschlossen?

Sind die Steuerklemmenschrauben mit
Nennanzugsmoment festgezogen?

Ist die gesamte Kabellange fiir den Anschluss des
gesamten Steuerteils < 100 m?

Ist die gesamte Anschlusskabellange des
Sicherheitseingangs < 30 m?

Sind Optionskarten richtig angeschlossen?

Sind irgendwelche Reste/Abfélle im Umrichter
verblieben?

Beruhren irgendwelche Kabel benachbarte Klemmen und
bergen so eine potentielle Kurzschlussgefahr?

Sind die Steuerklemmenanschliisse von den
Leistungsklemmenanschliisse getrennt?

Diverses Wurden die Kondensatoren ausgetauscht, wenn sie mehr
als 2 Jahre im Einsatz waren?

Wurden die Lifter ausgetauscht, wenn sie mehr als 3
Jahre im Einsatz waren?

Wurde eine Sicherung fur die Spannungsversorgung
installiert?

Sind die Anschlisse fur den Motor von den Anschliissen
getrennt?

Anschluss des
Steuerteils

Hinweis

STP-Kabel (Shielded Twisted Pair) sind abgeschirmte verdrillte Leitungen, d.h. verdrillte
Adernpaare sind von einem elektrisch gut leitenden Schirm umgeben. Stérende Einfliisse von
auReren magnetischen Wechselfeldern auf die Leiter in den STP-Kabeln werden vermindert.

2.4 Testlauf

Nach Abschluss der ,Checkliste nach der Installation® folgen Sie den untenstehenden
Anweisungen, um den Umrichter zu testen.
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Installation des Umrichters

1 Schalten Sie die Spannungsversorgung des Umrichters ein. Die Anzeige des
Bedienteils muss hell sein.

2 Wabhlen Sie die Befehlsquelle (Sollwertquelle).
Stellen Sie einen Frequenzsollwert ein, dann prifen sie Folgendes:

* Wenn V1 als Frequenz-Sollwertquelle gewahlt wird: &ndert sich der Sollwert je nach
Hohe der Spannung, die an der Klemme VR anliegt?

*  Wenn V2 als Frequenz-Sollwertquelle gewahlt wird: ist der Spannung/Strom-
Wahlschalter (SW2) auf Spannung eingestellt, und &ndert sich der Sollwert je nach
Hohe der Eingangsspannung?

*  Wenn I2 als Frequenz-Sollwertquelle gewahlt wird: ist der Spannung/Strom-
Wabhlschalter (SW2) auf Strom eingestellt, und &ndert sich der Sollwert je nach Hohe
des Eingangsstroms?

4  Stellen Sie die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit ein.
5 Starten Sie den Motor, und priifen Sie Folgendes:

»  Dreht der Motor in der richtigen Richtung (siehe Hinweis unten)?

»  Beschleunigt und verzogert der Motor entsprechend den eingestellten Zeiten? Erreicht
die Motordrehzahl den Frequenz-Sollwert?

Hinweis

Wenn Drehrichtung vorwarts (FX) eingestellt ist, sollte sich der Motor bei Blick auf die
Abtriebswelle im Gegenuhrzeigersinn drehen. Die Drehrichtung kann durch Vertauschen
der Kabel an den Klemmen U und V geandert werden.

Uberpriifung der Motordrehrichtung

1 Am Bedienteil setzen Sie die Parameter Drv und Frq (Befehlsquelle bzw. Frequenz-
Sollwertquelle) der Operation-Gruppe (Betrieb) auf O (Bedienteil).

2  Stellen Sie einen Frequenz-Sollwert ein.
Driicken Sie die RUN-Taste. Der Motor wird im Vorwartsbetrieb gestartet.

4  Beobachten Sie die Motordrehung: Der Motor sollte sich bei Blick auf die Abtriebswelle im
Gegenuhrzeigersinn drehen (Drehrichtung vorwarts).

Wenn der Motor in die falsche Richtung dreht, miissen 2 der 3 Kabel an den Klemmen U, V, W
vertauscht werden.
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Installation des Umrichters

Drehrichtung vorwérts

@ Caution

+  Prufen Sie die Parametereinstellungen, bevor Sie den Umrichter starten. Je nach Belastung
kann eine Anderung von Parametern notwendig sein.

*  Um Schaden am Umrichter zu vermeiden, dirfen Sie den Umrichter nicht mit einer
Eingangsspannung versorgen, die hoher als die Nennspannung des Geréts ist.

*  Prifen Sie die Nennleistung des Motors, bevor Sie den Motor mit maximaler Drehzahl
betreiben. Da Umrichter verwendet werden kdnnen, um die Motordrehzahl auf einfache
Weise zu erhdhen, vergewissern Sie sich, dass die Motordrehzahlen nicht versehentlich die
Nennleistung des Motors Uibersteigen.
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Ausfihren grundlegender Operationen

3 Ausfiuhren grundlegender Operationen

Dieses Kapitel beschreibt den Aufbau und die Funktionen des Bedienteils. Es fuhrt
aulRerdem in die Parametergruppen und Parametercodes ein, die erforderlich sind um

grundlegende Operationen auszufuhren.

Das Kapitel beschreibt zudem die korrekte

Bedienung des Umrichters, bevor mit komplexeren Anwendungen fortgefahren wird.
Beispiele werden geliefert um zu zeigen, wie der Umrichter wirklich arbeitet.

3.1 Uber das Bedienteil

Das Bedienteil besteht aus zwei Hauptkomponenten — dem Display und den Bedientasten.
Die folgende Abbildung zeigt Teilebezeichnungen und Funktionen.
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Ausfihren grundlegender Operationen

3.1.1 Uber das Display

Die folgende Tabelle listet die Bezeichnungen von Display-Teilen und ihre Funktionen auf.

N, Bezeichnung 'Funktion
o 7-Segment-Anzeige Zeigt den aktuellen Betriebszustand und
Parameterinformationen an.
SET-Anzeige LED blinkt wéhrend der Parameterkonfiguration und wenn
(2] die ESC-Taste fiir eine andere als die Defaultfunktion
verwendet wird.
® RUN-ANnzeige LED zeigt Dauerlicht wahrend des Betriebs und blinkt
wahrend der Beschleunigungs- oder Verzégerungsphase.
o FWD-Anzeige LED zeigt Dauerlicht, wenn der Motor im Vorwartslauf
betrieben wird.
REV-Anzeige LED zeigt Dauerlicht, wenn der Motor im Rickwartslauf
8 betrieben wird.

Die folgende Tabelle zeigt die Zeichen (Buchstaben und Zahlen), die das Bedienteil-Display
anzeigt.

0 0 A A K K U U
1 1 B B L L V Y,
2 2 C C M M w w
3 3 D D N N X X
4 4 E E O O Y Y
5 5 F F P P Z z
6 6 G G Q Q - )
7 7 H H R R - -
8 8 I I S S - -
9 9 J J T T - -
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Ausfihren grundlegender Operationen

3.1.2 Bedientasten

Die folgende Tabelle listet die Bezeichnungen und Funktionen der Bedientasten auf.

ste Bezeichnung 'Beschreibung

Y
—

N
%

| RUN-Taste. Startet dem Umrichter (gibt einen Laufbefehl).
STOP: stoppt den Umrichter.
B _?;S(t)eP/RESET RESET: setzt den Umrichter nach einer Stérung oder einem

Fehlerzustand zuriick.

N
%
-
A

[4]-Taste, [v]-

Wird verwendet, um zwischen Parametercodes umzuschalten

~
—; Taste oder um Parameterwerte zu erhdhen oder zu senken.
— — []-Taste, [*]- Wird verwendet, um zwischen Gruppen umzuschalten oder um
LY L ’ den Cursor beim Einstellen oder Andern von Parameterwerten zu
Taste bewegen.
— ENTER-Taste erd"v_enNendet, um elr_len Parameterwert anzuwahlen, zu
— bestétigen oder zu speichern.
Multifunktionstaste, die fiir verschiedene Funktionen verwendet
wird:
™ e Jog-Betrieb (Betrieb mit Festdrehzahl)
= ESC-Taste e Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb
e  Abbruch einer Eingabe wéahrend der
Parameterkonfiguration
@ Caution

Die Installation eines separaten Not-Halt-Schalters in den Sicherheitsstromkreis ist notwendig.
Die STOP/RESET-Taste auf dem Bedienteil funktioniert nur, wenn der Umrichter fir eine
Eingabe vom Bedienteil konfiguriert wurde.
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Ausfihren grundlegender Operationen

3.1.3 Steuerungsmenu
Das Steuerungsmeni des S100-Umrichters verwendet die folgenden Parametergruppen.

Gruppe 'Anzeige | Beschreibung

Grundlegende Parameter fiir den Umrichterbetrieb
konfigurieren: u. a. Referenzfrequenzen und
Operation - Beschleunigungs- oder Verztgerungszeiten.
Freguenzen werden nur angezeigt, wenn ein LCD-
Bedienteil im Einsatz ist.

Parameter fiir grundlegende Operationen

. konfigurieren: u. a. Jogbetrieb,
DivE DR Motorleistungsauswertung, Drehmomentboost sowie
weitere Parameter des Bedienteils.

: Grundlegende Parameter konfigurieren, u. a.
EREIT BA Motorparameter und Festfrequenzen.
Beschleunigungs-/ Verzégerungskurven konfigurieren
FEIEINEEE AD und Frequenzober-/-untergrenzen einrichten.
Control CN Funktionen sensorloser Vektorregelung konfigurieren.
Funktionen der Eingangsklemmen konfigurieren, u. a.
Input Terminal IN programmierbare digitale Eingange und analoge
Eingéange.
" Funktionen der Ausgangsklemmen konfigurieren, z.B.
Output Terminal Oou Relais und analoge Ausgange.
oL estien CM RS485—Kpmmumka'qonsfunktn_)nel_w oder andere
Kommunikationsoptionen konfigurieren.
" Ablaufe und Vorgénge, die die PID-Regelung
Application AP betreffen, konfigurieren.
St PR Funl_(tlor_len flr den Motorschutz oder Umrichterschutz
konfigurieren.
Funktionen fir Zweitmotor konfigurieren: Die M2-
Gruppe (Zweitmotor-Gruppe) erscheint nur auf dem
Motor 2 (Secondary Motor) M2 Bedienteil, wenn einer der programmierbaren
Eingénge (In.65-In.71) auf 26 (Zweitmotor) gesetzt
wurde.
User Sequence UsS Einfache Ablaufe mit verschiedenen
User Sequence Function UF Funktionsbausteinen implementieren.
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Ausfihren grundlegender Operationen

3.2 Bedienung mittels Bedienteil

Das Bedienteil ermdglicht die Navigation zwischen Parametergruppen und
Parametercodes. Es ermoglicht au3erdem die Anwahl und Konfiguration von Funktionen.
Auf Parametercode-Ebene kann man Parameterwerte einstellen, um bestimmte
Funktionen ein- oder auszuschalten, oder festlegen wie die Funktionen verwendet werden
sollen. In Kapitel 8, Tabelle der Funktionen, finden Sie die Funktionen, die Sie brauchen.

Bestatigen Sie die korrekten Werte (oder den korrekten Wertebereich), und folgen Sie den
untenstehenden Beispielen, um den Umrichter mithilfe des Bedienteils zu konfigurieren.

3.2.1 Anwahl einer Parametergruppe und eines Parametercodes

Folgen Sie den untenstehenden Beispielen, um zwischen Parametergruppen und -codes
Zu navigieren.

Schritt Anweisung | Bedienteil-Anzeige

o)

Mithilfe der Tasten < und —
I |» zur gewlnschten C

Gruppe navigieren

lFu

-
2

T O

|

o]
M
lu_.J

g
™
N

Mithilfe der Tasten 4 und

v durch die Parameter-

2 - .
codes navigieren, bis der
gewtlnschte Parameter-
code erreicht ist
3 Mit der ENTER-Taste die )

Anderungen speichern
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Ausfihren grundlegender Operationen

Hinweis

Bei einigen Einstellungen wird durch Betéatigung der Tasten 4 oder v nicht der nachsthéhere

oder -tiefere Parametercode angezeigt, d.h. bestimmte Parametercodes kénnen Uibersprungen
und nicht angezeigt werden. Der Grund liegt darin, dass einige Parameter absichtlich fur neue,
zukiinftig hinzuzufiigende, Funktionen frei gelassen (oder reserviert) wurden. Einige
Parameter kdnnen auch versteckt (deaktiviert) worden sein, weil ein bestimmter Parametercode
so eingestellt wurde, dass die Funktionen fiir die entsprechenden Parametercodes deaktiviert
werden.

Bespiel: Wenn Ad.24 [Vorwahl: Begrenzung auf Maximal-/Minimalfrequenz] auf O (Nein) gesetzt
ist, dann werden die Parameter Ad.25 [Minimalfrequenz] und Ad.26 [Maximalfrequenz] nicht
angezeigt. Wenn Ad.24 auf 1 (Ja) gesetzt und damit die Frequenzbegrenzungsfunktion aktiviert
ist, dann werden die Parameter Ad.25 und Ad.26 angezeigt, um die Minimalfrequenz bzw.
Maximalfrequenz einstellen zu kénnen.

3.2.2 Direktes Navigieren zu einzelnen Parametercodes

Das folgende Beispiel beschreibt die Navigation vom ersten Parameter der Drive-Gruppe
(Parametercode dr.0) zum Parametercode dr.95. Dieses Beispiel ist auf alle
Parametergruppen anzuwenden, um zu einem bestimmten Parametercode zu navigieren.

Bedienteil-Anzeige

1 Sicherstellen dass man sich beim ersten Parameter der DR.O
Drive-Gruppe (Parametercode dr.0) befindet. :

> Die ENTER-Taste (ENT) driicken. ( 9
Die Zahl ‘9’ blinkt.

3 Die Taste ¥ driicken, bis die Zahl ,5° — die gewtinschte 5
Einerstelle des Zielparametercodes (,95°) — erscheint.

4 Die Taste d driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 05‘
Der Cursor bewegt sich nach links, ,05° wird angezeigt. \ )
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Ausfihren grundlegender Operationen

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige
Diesmal blinkt die Zahl ‘0’.

Die Taste A dricken, um die Zahl von ,0° auf ,9' — die

erhdhen.

5 |gewinschte Zehnerstelle des Zielparametercodes (,95°) — zu

Die ENTER-Taste (ENT) driicken. -
® Der Parametercode dr.95 wird angezeigt. DR.95

3.2.3 Einstellen von Parameterwerten

Sie konnen Funktionen aktivieren oder deaktivieren, indem Sie Parameterwerte flr
einzelne Parametercodes einstellen oder andern. Direkt eingeben kdnnen Sie Einstellwerte
wie Sollfrequenz, Versorgungsspannung und Motordrehzahl. Folgen Sie den
untenstehenden Anweisungen, um Parameter einzustellen oder zu éandern.

Schritt| Anweisung ‘Bedienteil-Anzeige
Die Parametergruppe und den Para-
metercode anwahlen, um Parameter-
1 einstellungen festzulegen oder zu &ndern, -
dann die ENTER-Taste driicken. 5.)
Die erste Zahl auf der rechten Seite der
Anzeige blinkt.
74 <)
Die Taste « oder P drticken, um den — - v — bt
2 | Cursor zu der Stelle zu bewegen, die [ =R [ G ,'] [ Ll ,”]
geandert werden soll. A ~
O (M)
6.0
Driicken Sie die Taste A oder ¥, um den @ ®
Wert einzustellen, dann tibernehmen Sie
3 den eingestellten Wert mit der ENTER- c I
Taste. <.
Der gewahlte Wert erscheint in der 7N N
Anzeige. N,
H.0
4 Durch erneutes Drlicken der ENTER- i
Taste die Anderungen speichern.
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Ausfihren grundlegender Operationen

Hinweis

«  Eine blinkende Zahl in der Anzeige bedeutet, dass das Bedienteil auf eine Eingabe durch
den Benutzer wartet. Wenn Sie die ENTER-Taste driicken, wéahrend die Zahl blinkt,
werden die Anderungen gespeichert. Beim Driicken jeder anderen Taste werden die
Anderungen verworfen.

*  Fir jeden Parametercode sind Defaultfunktionen und Wertebereiche spezifiziert. Lesen Sie
die Informationen tber die Funktionen und Wertebereiche in Kapitel 8, Tabelle der
Funktionen, bevor Sie Parameterwerte einstellen oder andern.

'sdQ diseg

3.2.4 Konfigurieren der ESC-Taste

Die ESC-Taste ist eine programmierbare Taste, die eine Reihe verschiedener Funktionen
ausfiihren kann. Weitere Informationen (ber die Funktionen der ESC-Taste sind im
Abschnitt 4.6, Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb, beschrieben. Das folgende Beispiel

zeigt, wie die ESC-Taste konfiguriert wird, um einen Schritt im Jog-Betrieb auszufiihren.

()
A3

ENT (A\ J
L[cf»-.&‘“."']ﬂ[ =
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-
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|-={ dr. &

)

Sicherstellen dass man sich beim ersten Parameter der
1 |Operation-Gruppe (Gruppe ,Betrieb’) befindet und dass der
Parametercode 0.00 (Sollfrequenz) angezeigt wird.
Die p>-Taste driicken.

Man befindet sich jetzt beim ersten Parameter der Drive- DR.O

\

—
o
.

-
o
-
2
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Ausfihren grundlegender Operationen

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Gruppe (Parametercode dr.0).
Die Taste A oder Taste ¥ driicken, bis der Parametercode

zum Konfigurieren der ESC-Taste (dr.90) erscheint, und dann DR.90
3 |die ENTER-Taste driicken. —_—
Der Parametercode dr.90 hat aktuell den Defaultwert 0

,0' (Cursor auf die Anfangsposition).

Driicken Sie die Taste A, um den Wert auf 1 (Jog-Taste) zu
4 |andern einzustellen, dann driicken Sie die ENTER-Taste. 1
Der neue Parameterwert blinkt.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen
speichern.

Hinweis

+  Wird die ESC-Taste betatigt, wenn die ESC-Tastenfunktion auf 1 (Jog) oder 2
(Local/Remote) gesetzt ist, dann blinkt die LED der SET-Anzeige.

+ Die Defaultfunktion, d.h. die Werksteinstellung, des Parametercodes dr. 90 ist 0 (Cursor auf
die Anfangsposition bewegen). Wann immer Sie irgendeinen Parametercode in irgendeiner
Gruppe konfigurieren, kénnen Sie den Cursor zuriick zur Anfangsposition (Parametercode
0.00 der Operation-Gruppe) bewegen, indem Sie die ESC-Taste driicken.

3.3 Anwendungsbeispiele

3.3.1 Konfigurieren der Beschleunigungszeit

Das folgende Beispiel beschreibt, wie man ausgehend von der Operation-Gruppe die
Beschleunigungszeit (ACC) von 5.0 auf 16.0 andert.
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Ausfihren grundlegender Operationen

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-Gruppe

1 |angewahitist und dass der Parametercode 0.00
(Sollfrequenz) angezeigt wird.
Die ¥-Taste driicken.

2 |Die Anzeige wechselt zum zweiten Parameter der Operation-
Gruppe, d.h. zum Parametercode ACC (Beschleunigung).
Die ENTER-Taste (ENT) driicken.
Die Zahl ‘5.0’ wird angezeigt, dabei blinkt die ‘0’. Dies

3 |bedeutet, dass die Beschleunigungszeit aktuell auf 5.0
Sekunden eingestellt ist. Die blinkende Stelle kann nun
mithilfe des Bedienteils ge&ndert werden.
Die Taste d driicken, um zur Einerstelle zu gelangen und

4 diese zu &ndern. 50
Die ‘5’blinkt jetzt. Die blinkende Stelle, ,5°, kann nun geandert :
werden.
Die Taste A driicken, um die Stelle von ,5' auf ,6° —den

5 |gewinschten Wert der Einerstelle der Sollfrequenz (,16°) — zu 6.0
erhéhen.

6 Die Taste « driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 06 0
Der Wert der Zehnerstelle, ‘0’, beginnt zu blinken. .
Die Taste A driicken, um die Stelle von ,5° auf ,6° —den

7 gewunschten Wert der Zehnerstelle der Sollfrequenz (,16) — 16.0
zu erhéhen, und dann die ENTER-Taste driicken. J
Beide Stellen blinken nun in der Anzeige.
Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

8 speichern. ACC

‘ACC’ wird angezeigt. Die Anderung der Beschleunigungszeit
ist abgeschlossen.

3.3.2 Einstellen der Sollfrequenz

Das folgende Beispiel beschreibt, wie man ausgehend vom ersten Parameter in der
Operation-Gruppe (Parametercode 0.00) eine Sollfrequenz von 30.05 einstellt.
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Ausfihren grundlegender Operationen

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-
1 | Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00 0.00
(Sollfrequenz) angezeigt wird.

Die ENTER-Taste (ENT) driicken.
2 |Die Zahl ‘0.00" wird angezeigt, dabei blinkt die ‘0’ an der 0.00
zweiten Nachkommastelle.

Die «-Taste 3mal driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen.

3 Die ,0° an der Zehnerstelle beginnt zu blinken. 00.00
Die A-Taste driicken, um die Stelle von ,0 auf ,3° —den

4 | gewinschten Wert der Zehnerstelle der Sollfrequenz (,30.05°) 30.00
— zu erhohen. —

5 Die P-Taste 3mal driicken. 30 Od
Die ,0° an der zweiten Nachkommastelle beginnt zu blinken. :

Die A-Taste driicken, um die Stelle von ,0° auf ,5° —den

gewinschten Wert der zweiten Nachkommastelle der

6 |Sollfrequenz (,30.05%) — zu erhdhen, und dann die ENTER- 30.05
Taste drlicken. —

Der Parameterwert erscheint in der Anzeige.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

speichern. -
g Das Blinken hdort auf. Die Sollfrequenz ist auf 30.05 Hz 30.05

eingestellt.

Hinweis

+  Eine blinkende Zahl in der Anzeige bedeutet, dass das Bedienteil auf eine Eingabe durch
den Benutzer wartet. Wenn Sie die ENTER-Taste driicken, wahrend die Zahl blinkt, werden
die Anderungen gespeichert. Beim Driicken jeder anderen Taste werden die Anderungen
verworfen.

* Die Bedienteil-Anzeige des S100-Umrichters kann bis zu 4 Ziffern anzeigen. Durch
Betéatigen der «-Taste oder P>-Taste ist es jedoch auch mdglich, 5-stellige Werte zu
verwenden und auf diese zugreifen.
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3.3.3 Einstellen der JOG-Frequenz

Das folgende Beispiel beschreibt, wie man die Jog-Frequenz einstellt, indem man den
11ten Parameter in der Drive-Gruppe (Parametercode DR.11), d.h. die Jog-Frequenz, von
10.00 auf 20.00 Hz &ndert. In anderen Gruppen erfolgt das Einstellen der einzelnen
Parameter in genau der gleichen Weise.
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Zum Parametercode DR.11 (Jog-Frequenz) in der Drive-

1 Gruppe gehen. \ DR. 11,
Die ENTER-Taste (ENT) driicken.
2 | Der aktuelle Wert (10.00) fur den Parametercode DR.11, d.h. 10.0)

die Jog-Frequenz, wird angezeigt.

3 Die «-Taste 3mal driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 10.00
Die,1' an der Zehnerstelle beginnt zu blinken. :
Die Taste A drucken, um die Stelle von ,1° auf ,2° —den
gewunschten Wert der Zehnerstelle der Jog-Frequenz
(,20.00") — zu erhdhen, und dann die ENTER-Taste driicken. 20.00
Alle Stellen blinken nun in der Anzeige.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

speichern. -
2 Der Parametercode DR.11 wird angezeigt. Die DR.11

Parameteranderung ist erfolgt.

3.3.4 Initialisierung aller Parameter
Das folgende Beispiel beschreibt die Parameterinitialisierung mithilfe des Parametercodes

dr.93 (Parameterinitialisierung) in der Drive-Gruppe. Die Parameterinitialisierung setzt die
geanderten Werte aller Parameter in allen Gruppen auf die Werksteinstellungen zuriick.
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

1 Zum Parametercode dr.0 in der Drive-Gruppe gehen. DR.Q

> Die ENTER-Taste (ENT) driicken. 9
Der aktuelle Parameterwert (9) wird angezeigt. \ )
Die A-Taste driicken, um die Einerstelle von ,0° auf ,3° —den

3 | gewinschten Wert der Einerstelle des Zielparameters (,93) — 3
zu erhéhen.

4 Die «-Taste driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 03‘
‘03’ wird angezeigt. \ )
Die A-Taste oder ¥ -Taste driicken, um die Zehnerstelle von

5 |,0°auf,9° —den gewinschten Wert der Zehnerstelle des 03
Zielparameters (,93°) — zu erh6hen.

6 Die ENTER-Taste (ENT) drticken. DR 93‘
Der Parametercode DR.93 wird angezeigt. :
Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

7 | Der aktuelle Wert fur den Parametercode DR.93 ist O (Nicht 0
initialisieren).

Die A-Taste driicken, um den Wert auf 1 (Alle Gruppen) zu

8 |&ndern, und dann die ENTER-Taste driicken. 1
Der Parameterwert blinkt.

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

9 Die Parameterinitialisierung wird gestartet. Die DR.93
Parameterinitialisierung ist abgeschlossen, wenn der :
Parametercode dr.93 wieder angezeigt wird.

Hinweis

Nach der Parameterinitialisierung sind alle Parameter auf die Werkseinstellungen zurtickgesetzt.
Stellen Sie sicher, dass nach der Initialisierung alle Parameter neu konfiguriert werden, bevor
Sie den Umrichter wieder in Betrieb setzen.
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3.3.5 Frequenzeinstellung (Uber Bedienteil) & Steuerung (tiber

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

1

Steuerklemmleiste)

Den Umrichter einschalten.

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-
Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00
(Solifrequenz) angezeigt wird; dann die ENTER-Taste
driicken.

Die zweite Dezimalstelle (Nachkommastelle) beginnt zu
blinken.

0.00

Die «-Taste 3mal driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen.
Die ,0' an der Zehnerstelle beginnt zu blinken.

00.00)

Die A-Taste driicken, um die Stelle von 0 auf 1 zu erhéhen,
und dann die ENTER-Taste drticken.
Der Parameterwert (10.00) blinkt.

10.00

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen
speichemn.
Eine Anderung der Sollfrequenz auf 10.00 Hz ist erfolgt.

10.00

Den Schalter zwischen den Klemmen P1 (FX) und CM
schlie3en (einschalten), siehe dazu den Schaltplan unter der
Tabelle.

Die RUN-ANnzeigelampe blinkt, und die FWD-Anzeigelampe
zeigt Dauerlicht. Die aktuelle Beschleunigungsfrequenz wird
angezeigt.

-
_l
-
-
-
<

-
ad
=
c
IZ

EE

Wenn die Sollfrequenz (10Hz) erreicht ist, den Schalter
zwischen den Klemmen P1 (FX) und CM 6ffnen
(ausschalten).

Die RUN-ANnzeigelampe blinkt erneut, und die aktuelle
Verzdgerungsfrequenz wird angezeigt. Wenn die Frequenz O
Hz erreicht, erléschen die RUN-Anzeigelampe und die FWD-
Anzeigelampe, und die Sollfrequenz (10.00 Hauptzuschnitt)
wird wieder angezeigt.
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Hinweis

Bei den Anweisungen in der Tabelle wird angenommen, dass zunachst alle Parameter auf die
Werkseinstellungen gesetzt sind. Es kann sein, dass der Umrichter nicht korrekt arbeitet, wenn
nach dem Kauf des Umrichters die Werkseinstellungen geandert werden. Wenn das der Fall ist,
mussen Sie die Parameter durch ,Parameterinitialisierung’ auf die Werkseinstellungen
zuriicksetzen (siehe 5.22 Parameterinitialisierung), bevor Sie den Anweisungen in der Tabelle
folgen.

3.3.6 Frequenzeinstellung (Uber Potentiometer) & Steuerung
(Uber Steuerklemmleiste)

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

1 |Den Umrichter einschalten.

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-

2 | Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00 0.00

(Sollfrequenz) angezeigt wird.

Die A-Taste 4mal drlicken, um zum Frg-Parameter

(Frequenz-Sollwertquelle) zu gelangen. \ FRQ

Die ENTER-Taste (ENT) driicken.

Der Frg-Parameter in der Operation-Gruppe ist aktuell auf O

eingestellt, d.h. als Frequenz-Sollwertquelle ist das Bedienteil 0

ausgewahlt.

Die A-Taste driicken, um den Wert auf 2 (Potentiometer) zu

5 |&ndern, und dann die ENTER-Taste driicken. 2

Der neue Parameterwert blinkt.

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

6 |Der Parametercode Frg wird erneut angezeigt. Als Frequenz- FRO
Sollwertquelle ist jetzt das Potentiometer eingestellt. —

Die ¥-Taste 4mal driicken.

Die Anzeige kehrt zum ersten Parameter der Operation-

J Gruppe zurtick (0.00). Von hier aus kann die jeweils 0.00
eingestellte Sollfrequenz Uberwacht werden.
8 Das Potentiometer so einstellen, dass die Sollfrequenz auf i

10 Hz erhéht bzw. gesenkt wird.
Den Schalter zwischen den Klemmen P1 (FX) und CM
schliel3en (einschalten), siehe dazu den Anschlussplan unter

9 der Tabelle. %%’
Die RUN-Anzeigelampe blinkt, und die FWD-Anzeigelampe ) BEY

zeigt Dauerlicht. Die aktuelle Beschleunigungsfrequenz wird
angezeigt.
Wenn die Sollfrequenz (10Hz) erreicht ist, den Schalter

zwischen den Klemmen P1 (FX) und CM 6ffnen e R
10
(ausschalten). BUN &8y

Die RUN-Anzeigelampe blinkt erneut, und die aktuelle
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige
Verzbgerungsfrequenz wird angezeigt. Wenn die Frequenz O
Hz erreicht, erléschen die RUN-Anzeigelampe und die FWD-
Anzeigelampe, und die Sollfrequenz (10.00 Hz) wird wieder

angezeigt.
—50—e R U oo
5> S \Yv a
—S50—¢ T N
o
2
— 10Hz b
P1(FX) o
de a3
) VR Frequenc
vi L4 q y
M P1(FX)-CM
[Anschlussplan] [Signalzustandsdiagramm]
Hinweis

Bei den Anweisungen in der Tabelle wird angenommen, dass zundchst alle Parameter auf die
Werkseinstellungen gesetzt sind. Es kann sein, dass der Umrichter nicht korrekt arbeitet, wenn
nach dem Kauf des Umrichters die Werkseinstellungen geandert werden. Wenn das der Fall ist,
muissen Sie die Parameter durch ,Parameterinitialisierung’ auf die Werkseinstellungen
zurlicksetzen (siehe 5.22 Parameterinitialisierung), bevor Sie den Anweisungen in der Tabelle
folgen.

3.3.7 Frequenzeinstellung (Uber Potentiometer) & Steuerung
(Uber Bedienteil)

Schritt | Anweisung Bedienteil-Anzeige
1 Den Umrichter einschalten. -
Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-
2 Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00 0.00

(Sollfrequenz) angezeigt wird.
Die ¥ -Taste 4mal driicken, um zum Drv-Parameter zu

DRV

€ gehen.
Die ENTER-Taste (ENT) drticken.
4 Der Drv-Parameter in der Operation-Gruppe is aktuell 1

auf 1 eingestellt, d.h. als Befehlsquelle ist der
Analogeingang ausgewahilt.
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Schritt

5

| Anweisung

Die V¥-Taste driicken, um den Wert auf 0 (Bedienteil) zu
andern, und dann die ENTER-Taste driicken.

Der neue Parameterwert blinkt.

Bedienteil-Anzeige

0

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

Der Parametercode Drv wird erneut angezeigt. Als
Frequenz-Sollwertquelle ist jetzt das Bedienteil
eingestellt.

DRV

Die V¥-Taste druicken,
um zum Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) zu
gelangen.

FRQ

Die ENTER-Taste (ENT) dricken.

Der Frg-Parameter in der Operation-Gruppe ist auf O
eingestellt, d.h. als Frequenz-Sollwertquelle ist das
Bedienteil ausgewahilt.

Die A-Taste driicken, um die Stelle von 0 auf 2
(Potentiometer) zu erhdhen, und dann die ENTER-Taste
drticken.

Der neue Parameterwert blinkt.

10

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

Der Parametercode Frq wird erneut angezeigt. Als
Frequenz-Sollwertquelle ist jetzt Potentiometer
eingestellt.

11

Die ¥-Taste 4mal driicken.

Die Anzeige kehrt zum ersten Parameter der Operation-
Gruppe zurtick. Von hier aus kann die jeweils
eingestellte Sollfrequenz Giberwacht werden.

12

Das Potentiometer so einstellen, dass die Sollfrequenz
auf 10 Hz erhdht bzw. gesenkt wird.

13

Die RUN-Taste auf dem Bedienteil driicken.
Die RUN-ANnzeigelampe blinkt, und die FWD-
Anzeigelampe zeigt Dauerlicht. Die aktuelle
Beschleunigungsfrequenz wird angezeigt.
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U
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14

Wenn die Frequenz den Sollwert (10 Hz) erreicht, die
STOP/RESET-Taste auf dem Bedienteil driicken.

Die RUN-Anzeigelampe blinkt erneut, und die aktuelle
Verzodgerungsfrequenz wird angezeigt. Wenn die
Frequenz 0 Hz erreicht, erldschen die RUN-
Anzeigelampe und die FWD-Anzeigelampe, und die
Sollfrequenz (10.00 Hz) wird wieder angezeigt.

-
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-
-
-
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—50—e¢ R U
5> S N 10Hz
50— T
Frequency
G
< VR E’ RUNIkey [T

V1

CM | [STOP/RESET] key m
[Anschlussplan] [Signalzustandsdiagramm]
Hinweis

Bei den Anweisungen in der Tabelle wird angenommen, dass zunachst alle Parameter auf die
Werkseinstellungen gesetzt sind. Es kann sein, dass der Umrichter nicht korrekt arbeitet, wenn
nach dem Kauf des Umrichters die Werkseinstellungen geandert werden. Wenn das der Fall ist,
mussen Sie die Parameter durch ,Parameterinitialisierung’ auf die Werkseinstellungen
zurlicksetzen (siehe 5.22 Parameterinitialisierung), bevor Sie den Anweisungen in der Tabelle
folgen.
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3.4 Uberwachung des Betriebs

3.4.1 Uberwachung des Ausgangsstroms

Das folgende Beispiel zeigt, wie der Ausgangsstrom in der Operation-Gruppe (Betrieb)
mithilfe des Bedienteils Gberwacht wird.

©
Lirs=| 50
(rud =58
50 @
% dEL
- RCL

-
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(

-
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-
=

Schritt | Anweisung Bedienteil-Anzeige
Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-
1 |Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00 0.00
(Sollfrequenz) angezeigt wird.
Die A-Taste oder ¥ -Taste druicken, um zum Cur- Parameter )
2 zu gehen CUR
3 Die ENTER-Taste (ENT) driicken. 5.0
Der Ausgangsstrom (5.0 A) wird angezeigt. :
4 Erneut die ENTER-Taste (ENT) driicken. CUF\;
Die Anzeige kehrt zum Cur-Parameter zuriick.
Hinweis

Die Parameter dCL (Zwischenkreis-Gleichspannung) oder vOL (Ausgangsspannung) kénnen
auf dieselbe Weise wie im Beispiel oben beschrieben tiberwacht werden.
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3.4.2 Uberwachung der Umrichterfehler

Das folgende Beispiel zeigt, wie Fehlerzustéande des Umrichters in der Operation-Gruppe
(Betrieb) mithilfe des Bedienteils Uberwacht werden.

w
. (<)
Over current Accelfra-tlcin %
trip — AL “ o
2
Current (A) :
& 2L 500 B
Frequency
[/s1op) L )
\RESEY)

Schritt | Anweisung Bedienteil-Anzeige

1 Ausgehend vom obigen Beispiel der Bedienteil-Anzeige: oCT
Ein Uberstromfehler ist aufgetreten.

Die ENTER-Taste (ENT) und dann die A-Taste driicken.

2 |Die Betriebsfrequenz zum Zeitpunkt des Fehlers (30.00 Hz) 30.00
wird angezeigt. —

Die V-Taste driicken.

3 | Der Ausgangsstrom zum Zeitpunkt des Fehlers (5.0 A) wird 5.0

angezeigt.

Die -Taste drticken.

Der Betriebsstatus zum Zeitpunkt des Fehlers wird

angezeigt. ACC in der Anzeige bedeutet, dass der Fehler ACC

wahrend einer Beschleunigungsphase auftrat.

Die STOP/RESET-Taste driicken.

5 Der Umrichter wird zurlickgesetzt, und die Anzeige des 30.00
Fehlerzustands wird geldscht. Auf dem Bedienteil wird wieder :

die Sollfrequenz angezeigt.
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Hinweis

+  Treten mehrere unterschiedliche Fehler gleichzeitig auf, kbnnen maximal 3 Fehler
angezeigt werden, wie im folgenden Beispiel gezeigt wird.

( 1\

Over load

1)
ULk

Over voltage
7N —

"

I o I
()
N/

o~
‘-

Over current

[
[y

3

. (ZroN
simultaneous :
. \
trips

Ly
-
U
.

-
23
™ -
3

*  Wenn ein Warnzustand wahrend des Betriebs bei einer vorgegebenen Frequenz auftritt,

werden die aktuelle Frequenz und das L WARN]_Sjgnal abwechselnd —im 1-Sekunden-
Intervall — angezeigt. Flr genauere Informationen siehe Kapitel 6.3 Unterlastwarnung und
Fehlerauslosung.

—
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| I
4 Ausfuhren grundlegender Funktionen

Ausfiihren grundlegender Funktionen

Dieses Kapitel beschreibt die Basisfunktionen des S100-Umrichters. Die folgende Tabelle
verweist auf die detaillierten Beschreibungen der einzelnen Funktionen.

Basisfunktion ‘Beschreibung

Bedienteil als Frequenz- | Den Umrichter so konfigurieren, dass die Sollfrequenz

Sollwertquelle mithilfe des Bedienteils vorgegeben oder geéndert
konfigurieren werden kann.
Klemmleiste Den Umrichter so konfigurieren, dass die Sollfrequenz

(Spannungseingang) als | Giber den Spannungseingang V1 oder V2 der
Frequenz-Sollwertquelle | Klemmleiste vorgegeben oder geandert werden kann.

konfigurieren

Klemmleiste Den Umrichter so konfigurieren, dass die Sollfrequenz
(Stromeingang) als Uber den Stromeingang 12 der Klemmleiste vorgegeben
Frequenz-Sollwertquelle | oder gedndert werden kann.

konfigurieren

Klemmleiste Den Umrichter so konfigurieren, dass die Sollfrequenz
(Impulseingang) als Uber den Impulseingang TI der Klemmleiste vorgegeben
Frequenz-Sollwertquelle |oder gedndert werden kann.

konfigurieren

RS485-Schnittstelle als | Den Umrichter so konfigurieren, dass
Frequenz-Sollwertquelle | Kommunikationssignale von tibergeordneten
konfigurieren Steuerungen, z.B. SPS oder PC, eingespeist werden
kénnen und so eine Sollfrequenz Uber Schnittstelle
vorgegeben oder geandert werden kann.
Frequenzsteuerung Uber | Eine Frequenz Uiber Analogeingange der Klemmleiste
analoge Eingange halten.

Optionen der Die Anzeige der Motorbetriebswerte konfigurieren. Die
Motorbetriebsanzeige Motorbetriebsgeschwindigkeit wird entweder als
Frequenz in Hz oder als Drehzahl in min™ angezeigt.

Mehrstufigen Mehrstufigen Drehzahlbetrieb (Frequenzen) durch
Drehzahlbetrieb Empfangen eines Eingangswerts an der fur die jeweilige
(Frequenzen) Schrittfrequenz festgelegten Klemme konfigurieren.
konfigurieren

Bedienteil-Tasten als Den Umrichter so konfigurieren, dass manueller Betrieb
Befehlsquelle Uber die FWD-, REV- und STOP-Tasten mdglich ist.
konfigurieren

Eingange der Den Umrichter so konfigurieren, dass Eingangsignale
Klemmleiste als Uber den FX- bzw. RX-Signaleingang empfangen
Befehlsquelle werden kénnen.

konfigurieren

RS485-Schnittstelle als | Den Umrichter so konfigurieren, dass

Befehlsquelle Kommunikationssignale von Uibergeordneten
konfigurieren Steuerungen, z.B. SPS oder PC, eingespeist werden
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Basisfunktion ‘Beschreibung

kdnnen.

Lokal/Extern-
Umschaltung tGiber ESC-
Taste (Local/Remote)

Den Umrichter so konfigurieren, dass bei Betétigung der
ESC-Taste zwischen lokalem und externem Betrieb
(Local / Remote) umgeschaltet werden kann.

Wenn der Umrichter mithilfe externer Eingaben
betrieben wird (jede andere Eingabe als die tUber
Bedienteil), kann diese Konfiguration verwendet werden,
um Wartungsarbeiten am Umrichter durchzufihren,
ohne gespeicherte Parametereinstellungen zu verlieren
oder zu @ndern. Sie kann auch dazu dienen, externe
Eingaben zu Uberlagern und in Notféllen sofort das
Bedienteil zu verwenden.

Steuerung der

Den Umrichter so konfigurieren, dass nur eine

Motordrehrichtung Motordrehrichtung zugelassen wird.

Automatischer Anlauf bei | Den Umrichter so konfigurieren, dass er bei Einschalten
Einschalten der der Versorgungsspannung in Betrieb gesetzt wird.
Versorgungsspannung | Diese Konfiguration bewirkt, dass der Umrichter

gestartet wird und der Motor beschleunigt, sobald die
Versorgungsspannung am Umrichter anliegt. Um den
,automatischen Anlauf’ ausflihren zu kénnen, missen
die Laufbefehlklemmen der Klemmleiste eingeschaltet
sein.

Automatischer Neustart
nach ,Fehler quittieren’

Den Umrichter so konfigurieren, dass der Umrichter
wieder in Betrieb gesetzt wird, wenn ein Fehler durch
Reset quittiert wird.

Diese Konfiguration bewirkt, dass der Umrichter
gestartet wird und der Motor beschleunigt, sobald ein
Fehler durch Reset quittiert wird.

Um den ,automatischen Anlauf ausfiihren zu kénnen,
muissen die Laufbefehlklemmen der Klemmileiste
eingeschaltet sein.

Vorgabe der Den Umrichter so konfigurieren, dass die
Beschl./Verz.Zeit Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit basierend auf einer
(Acc/Dec time) Maximalfrequenz vorgegeben wird.

basierend auf

Maximalfrequenz

Vorgabe der Den Umrichter so konfigurieren, dass die
Beschl./Verz.Zeit Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit basierend auf einer
(Acc/Dec time) Sollfrequenz vorgegeben wird.

basierend auf
Sollfrequenz

Vorgabe der
mehrstufigen
Beschl./Verz.Zeit
(Acc/Dec time) tber
programmier-baren
Eingang

Den Umrichter so konfigurieren, dass die mehrstufige
Beschleunigungs-/VVerzdogerungszeit basierend auf
festgelegten Parametern fur die programmierbaren
Eingange vorgegeben wird.
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Basisfunktion ‘Beschreibung

Vorgabe der Erméglicht die Anderung der Steigung der
Beschl./Verz.Zeit- Beschleunigungskurve und Verzdégerungskurve ohne
Ubergangsdrehzahl Konfigurieren der programmierbaren Eingange.
(Frequenz)

Vorgabe der Erméglicht die Anderung der Steigung der
Beschleunigungs- Beschleunigungskurve und Verzdgerungskurve.

Verzdgerungskennlinie

Basiskennlinien, aus denen ausgewahlt werden kann,
enthalten u. a. Linear- und S-Kurven.

Beschleunigungs-
Nerzbgerungsstopp-
Befehl

Stoppt die aktuelle Beschleunigung oder Verzdgerung
und steuert den Motorbetrieb bei konstanter Drehzahl.
Fir diesen Befehl missen die programmierbaren
Eingange konfiguriert sein.

Betrieb mit linearer U/f-
Kennlinie

Den Umrichter so konfigurieren, dass ein Motor bei
konstantem Drehmoment betrieben wird. Um das
erforderliche Drehmoment zu halten, kann die
Betriebsfrequenz wahrend des Betriebs variieren.

Betrieb mit quadratischer

Den Umrichter so konfigurieren, dass der Motor mit

U/f-Kennlinie quadratischer U/f-Kennlinie betrieben wird. Lifter und
Pumpen sind geeignete Anwendungen fiir Betrieb mit
quadratischer U/f-Kennlinie.

Betrieb mit Ermdglicht die Einstellung einer U/f-Kennlinie, um diese

benutzerdefinierter U/f-
Kennlinie

auf die Motorkennlinie abzustimmen. Diese Einstellung
ist fUr spezielle Motoranwendungen, um optimale
Leistung zu erzielen.

Drehmomentboost Den Umrichter manuell so konfigurieren, dass er einen

manuell momentanen Drehmomentboost erzeugt. Diese
Einstellung ist fiir Anwendungen, die ein hohes
Anlaufmoment bendtigen, z.B. Aufziige oder
Hubeinrichtungen.

Drehmomentboost Den Umrichter automatisch so konfigurieren, dass er

automatisch eine Auto-Tuning-Funktion bereitstellt, die einen

momentanen Drehmomentboost erzeugt. Diese
Einstellung ist fiir Anwendungen, die ein hohes
Anlaufmoment benétigen, z.B. Aufziige oder
Hubeinrichtungen.

Einstellung der

Die Ausgangsspannung auf den Motor einstellen, wenn

Ausgangsspannung die Versorgungsspannung des Umrichters nicht mit der
spezifizierten Anschlussspannung des Motors
(Nennspannung des Motors) Ubereinstimmt.

Beschleunigen START | Im Allgemeinen wird der Motor mit der Funktion

,Beschleunigen START" in Betrieb gesetzt. In einer
typischen Applikation wird der Motor so konfiguriert, dass
er als Reaktion auf einen Laufbefehl auf eine
Zielfrequenz beschleunigt; es kénnen jedoch auch
andere Start- oder Beschleunigungsbedingungen
definiert werden.
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Basisfunktion ‘Beschreibung

Start nach Den Umrichter so konfigurieren, dass er eine

Gleichstrombremsung | Gleichstrombremsung durchfihrt, bevor der Motor
wieder zu drehen beginnt. Diese Konfiguration wird
verwendet, wenn der Motor drehen wiirde, bevor die
Spannung aus dem Umrichter am Motor angelegt wird.

Verzdgern STOP Ein Motor wird typischerweise mit der Funktion

\Verzogern STOP' stillgesetzt. Der Motor verzogert auf O
Hz und wird als Reaktion auf einen Stoppbefehl
stillgesetzt; es kbnnen jedoch auch andere Stopp- oder
Verzdgerungsbedingungen definiert werden.

Stillsetzen durch
Gleichstrombremsung

Den Umrichter so konfigurieren, dass er wahrend der
Verzdgerungsphase des Motors eine
Gleichstrombremsung durchfihrt. Die Frequenz, bei der
die Gleichstrombremsung erfolgt, muss festgelegt
werden; sobald der Motor die festgelegte Frequenz
erreicht, wird dann wahrend der Verzégerungsphase des
Motors eine Gleichstrombremsung durchgefihrt.

Freier Auslauf bis

Den Umrichter so konfigurieren, dass die Leistung am

Stillstand Ausgang an den Motor Uber einen Stoppbefehl
abgeschaltet wird. Der Motor lauft frei aus und verzdgert
bis zum Stillstand.

Leistungsbremsung Den Umrichter so konfigurieren, dass eine optimale
Verzogerung des Motors — ohne Auslisen des
Uberspannungsschutzes — erreicht wird.

Vorgabe der Die Grenzen der Frequenzsollwerte durch Vorgabe einer

Maximalfrequenz und Startfrequenz und einer Maximalfrequenz konfigurieren.

Startfrequenz

Vorgabe der Die Grenzen der Frequenzsollwerte durch Vorgabe einer

Frequenzobergrenzen Obergrenze und einer Untergrenze konfigurieren.

und -untergrenzen

Frequenzspriinge Den Umrichter so konfigurieren, dass ein Motorbetrieb

bei mechanischen Resonanzfrequenzen vermieden
wird.

Konfiguration der
Zweitbetriebsart

Die zweite Betriebsart konfigurieren, und zwischen den
Betriebsarten abhangig von Ihren Anforderungen
umschalten.

Einstellung der Steuer-
parameter der program-
mierbaren Eingdnge

Ermdglicht die Verbesserung der Sensibilitét der
programmierbaren Eingénge.

Konfiguration der P2P-
Kommunikation

Den Umrichter so konfigurieren, dass er Eingabe- und
Ausgabegerate mit anderen Umrichtern teilen kann.

Konfiguration der

Erméglicht die Uberwachung mehrerer Umrichter mit nur

Mehrfachsteuerung einem Uberwachungsgerét.
Konfigurieren eines Ermdglicht, einfache Ablaufe mithilfe verschiedener
Benutzerablaufs Funktionsbausteine zu implementieren.
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4.1 Einstellung der Sollfrequenz

Der S100 Umrichter bietet mehrere Mdglichkeiten, um eine Sollfrequenz fir einen Arbeits-
gang vorzugeben oder zu andern. Das Bedienteil, die analogen Eingange (z.B. Spannungs-
signale V1 und V2 und Stromsignal 12) oder die RS485-Schnittstelle (digitale Signale von
Uibergeordneten Steuerungen wie z.B. PC oder SPS) kénnen dafiir verwendet werden.

Gruppe |Param. Bezeichnung LCD'. Rarameter- Einstellbereich  Einheit
Anzeige einstellung
Bedienteil-
0
1
1 Bedienteil-
2
Operation Frequenz- Ref Freq 2 Vi i
(Betrieb) Frg Sollwertquelle Src 4 V2 0-12
5 |12
6 |RS485
8 |Feldbus
12 |Impuls

4.1.1 Bedienteil als Sollwertquelle (,,Bedienteil-1”-Einstellung)

Sie kdnnen die Sollfrequenz mithilfe des Bedienteils &ndern und den geé&nderten Wert
durch Betétigung der ENTER-Taste (ENT) tbernehmen. Um das Bedienteil als Frequenz-
Sollwertquelle zu verwenden, gehen Sie zum Parametercode ,Frg’ (Frequenz-
Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) und dndern den Parameterwert auf O
(Bedienteil-1). Uber den Parametercode 0.00 (Sollfrequenz) in der Operation-Gruppe
(Betrieb) geben Sie den Frequenz-Sollwert fiir einen Arbeitsgang ein.

Einstellbereich Einheit

Gruppe  Code Bezeichnung LCD- Parameter-

Anzeige einstellung

Frequenz- Freq Ref Bedienteil-
Operation Fr Sollwertquelle Src 0 1 0-12
(Betrieb) |, 5 Sollfrequenz 0.00 Minimal- bis .| Hz
Maximalfrequenz

* Die vorgegebene Sollfrequenz kann nicht héher als die die in dr.20 eingestellte
Maximalfrequenz sein.

4.1.2 Bedienteil als Sollwertquelle (,,Bedienteil-2”-Einstellung)

Mithilfe der A-Taste und der ¥ -Taste kdnnen Sie einen Frequenz-Sollwert andern. Um
dies als zweite Option zu nutzen, geben Sie das Bedienteil als Frequenz-Sollwertquelle vor,
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sain1eaq
diseq




Ausfihren grundlegender Funktionen

indem Sie zum Parametercode ,Frq’ (Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe
(Betrieb) gehen und den Parameterwert auf 1 (Bedienteil-2) andern. Sie kénnen nun die
Sollfrequenz erhéhen oder senken, indem Sie die A-Taste bzw. ¥ -Taste betatigen.
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Ausfuhren grundlegender Funktionen

LCD- Parameter-

Gruppe |Param. Bezeichnung Einstellbereich Einheit

Anzeige einstellung

Frequenz- Freq Ref Bedienteil-
Operation Frg Sollwertquelle Src L 2 0-12
(Betrieb) Minimal- bis
0.00 |Sollfrequenz 0.00 Maximalfrequenz* Hz

+ Die vorgegebene Sollfrequenz kann nicht hoher als die die in dr.20 eingestellte
Maximalfrequenz sein.

4.1.3 V1-Eingang als Sollwertquelle

diseq

Sie kénnen einen Frequenzsollwert einstellen oder andern, indem Sie Uber den V1-
Eingang den Eingangsspannungsbereich festlegen. Verwenden Sie einen
Eingangsspannungsbereich von 0 bis 10 V (unipolar) fir Nur-Vorwartslauf. Verwenden Sie
einen Eingangsspannungsbereich von -10 bis 10 V (bipolar) fiir beide Drehrichtungen,
wobei negative Eingangsspannungen fiir Rickwartslauf verwendet werden.

T
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4.1.3.1 Vorgabe eines Frequenzsollwerts bei 0-10V
Eingangsspannungsbereich

Den Parametercode 06 (V1 Polaritatsoptionen) in der IN-Gruppe (Eingangsklemmen) auf O
(unipolar) setzen. Verwenden Sie die Ausgangsspannung einer externen Spannungsquelle
oder die Ausgangsspannung aus der VR-Klemme, um eine Eingangsspannung an V1
anzulegen. Siehe untenstehende Anschlussplane fiir die jeweilige Anwendung.

N
= S

[Anwendung mit ext. Versorgung] [Anwendung mit interner Versorgung (VR)]

. LCD- Parameter- . . D
Gruppe | Param | Bezeichnung Anzeige einstellung Einstellbereich Einheit
Operation Frequenz- Freq Ref i
(Betrieb) Frg Sollwertquelle Src 2 Vi 0-12
. 0.00 -
01 Frequen_z bei max. Freq at Maximalfrequenz | Maximal- Hz
Analogeingang 100%
In frequenz
Eingangsspannungs- |V1
05 Uberwachung an V1 | Monitor [V] 0.00 0.00-12.00 |V
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LCD- Parameter-
Anzeige  einstellung

06 V1 Polaritatsoptionen |V1 Polarity |0 | Unipolar 0-1 -

07 Filterzeitkonstante fiir V1Fiter 110 0-10000 ms
V1-Signaleingang
Min. Eingangs-
spannung an V1
Wi 0 '
V1-Wirkfaktor [%] bei V1 Perc

09 min. Eingangs- 0.00 0.00-100.00 |%

Einstellbereich Einheit

Gruppe | Param | Bezeichnung

08 V1voltx1l [0.00 0.00-10.00 |V

spannung an V1 yl
10 |Max Eingangs- V1Voltx2 |10.00 0.00-12.00 |V
spannung an V1
V1-Wirkfaktor [%] bei V1 Perc
1 max. Eingangs- V2 100.00 0-100 %
spannung an V1
. : V1 -
16 Drehrichtungsoptionen Inverting 0 |Keine 0-1 -
Vi Vi 0.00%,0.04- |,
17 Quantisierungsgrad Quantizing 0.04 10.00 %

* Bei Auswahl ,0° wird die Quantisierung deaktiviert.

0- 10V Eingangsspannung einstellen

Parameter | Beschreibung

Stellt den Frequenz-Sollwert bei maximaler Eingangsspannung ein, wenn
ein Potentiometer an die Steuerklemmleiste angeschlossen ist. Eine
Frequenzeinstellung mit dem Parameter In.01 wird nur dann zur
Maximalfrequenz, wenn der im Parameter In.11 (oder In.15) eingestellte
Wert 100 [%0] ist.

In.01 Freq at e Den Parameter In.01 auf 40.00 einstellen und die Parameter In.02 -

100% In.16 auf Werkseinstellungen lassen. Wenn eine Spannung von 10 V
am V1-Eingang anliegt, 1auft der Motor mit 40.00 Hz.

e Den Parameter In.11 auf 50.00 [HZ]) einstellen und die anderen
Parameter In.01 - In.16 auf Werkseinstellungen lassen. Wenn eine
Spannung von 10 V am V1-Eingang anliegt, lauft der Motor mit 30.00
Hz (50% der werkseitig eingestellten Maximalfrequenz - 60 Hz).

In.05 V1 Konfiguriert den Umrichter so, dass die Spannung am V1-Eingang

Monitor[V] Uberwacht wird.

Der V1 Filter“-Parameter wird verwendet, wenn es starke Schwankungen

der Frequenz-Sollwerte gibt. Die Schwankungen kénnen durch Erhéhung

der Zeitkonstante abgeschwacht werden, aber dies erfordert ein
verbessertes Zeitverhalten des Reglers.

Der t-Wert (Zeit) zeigt die Zeit an, die benétigt wird, bis die Frequenz 63%

des Sollwerts erreicht, wenn externe Eingangsspannungen in mehreren

Schritten angelegt werden.

In.07 V1 Filter
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Parameter | Beschreibung

V1 input from
external source

In.08 V1 Volt x1—
In.11 V1 Perc y2

Frequency
100% |- -cn e
63% [ T !
V1 Filter(t) nw
D QL
Q u
[V1 Filter ] cn
™
(%]

Diese Parameter werden verwendet, um die Steigung und die Offset-Werte
der Ausgangsfrequenz als Funktion der Eingangsspannung einzustellen.

Frequency reference

In.11

In.09 [—~ :

- V1 input
In.08 In.10

[In.08 Volt x1-In.11 V1 Perc y2]

In.16 V1 Inverting

Invertiert die Motordrehrichtung.
Diesen Parameter auf 1 (Ja) setzen, wenn der Motor in umgekehrter
Richtung wie der zurzeit eingestellten Richtung drehen soll.

In.17 V1
Quantizing

Der ,Quantizing“-Parameter kann bei hohen Stéranteilen im analogen
Signal, das am V1-Eingang anliegt, verwendet werden.

Die Quantisierung ist in einem stéranfélligen System sinnvoll, weil alle
Storsignale unterdriickt werden.

Allerdings verringert die Quantisierung die Empfindlichkeit des Systems (die
resultierende Leistung der Ausgangsfrequenz wird je nach Analogeingang
gesenkt).

Durch Einschalten des Tiefpass-Filters im Parameter In.07 kann der
Storanteil reduziert werden, eine Erhohung des Wertes beeintrachtigt
jedoch die Sensibilitét des Eingangs und erzeugt Impulse mit langer
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Parameter | Beschreibung

Periodendauer in der Ausgangsfrequenz.

Parameterwerte flr die Quantisierung beziehen sich auf einen Prozentsatz
bezogen auf den Maximaleingang.

D.h. wenn der Parameterwert auf 1% des analogen Maximaleingangs
(60Hz) eingestellt wird, erhdht oder verringert sich die Ausgangsfrequenz
um 0,6 Hz pro 0,1 V Unterschied.

Wenn die Spannung am Analogeingang erhoht wird, &ndert eine Erhéhung
der Eingangsspannung um 75% des eingestellten Wertes die
Ausgangsfrequenz, so dass die Frequenz sich abhangig vom dem
eingestellten Wert erhoht.

Ebenso, wenn die Spannung am Analogeingang gesenkt wird, bewirkt eine
Senkung der Eingangsspannung um 75% des eingestellten Wertes eine
erste Anderung der Ausgangsfrequenz.

Daraus resultiert, dass die Ausgangsfrequenz bei Beschleunigung und
Verzogerung jeweils unterschiedlich ist, wodurch die Wirkung von
Spannungséanderungen am analogen Eingang auf die Ausgangsfrequenz
abgeschwacht wird.

Output
frequency (Hz)

| &
5G.4f-mnrrsnmrnnnranneans

N

1.2}

06|t 7~

0.025 0.1 0.2 9.925 10
0.075 0.175 9.975
[In.17 V1 Quantizing]

Analog input (V)

4.1.3.2 Vorgabe eines Frequenzsollwerts bei -10-10V
Eingangsspannungsbereich

Den Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf 2 (V1)
setzen, und dann den Parametercode 06 (V1 Polaritatsoptionen) in der IN-Gruppe
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(Eingangsklemmen) auf 1 (bipolar) setzen.

externen Spannungsquelle, um eine Eingangsspannung an V1 anzulegen.

o)

V1

—

N cm

[Anschluss der V1-Klemme]

Forward ireq uency

0~10V

>
Input voltage

Reverse frequency

[Bipolare Eingangsspannung und Ausgangsfrequenz]

Verwenden Sie die Ausgangsspannung einer

Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- | Einstell-  Einheit
Anzeige einstellung bereich
Operation Frequenz-Sollwertquelle Freq i
(Betrieb) Frg Ref Src 2|V1 0-12
Frequenz bei max. Freq at 0-
01 Analogeingang q 60.00 Maximal- |Hz
100%
frequenz
Eingangsspannungsiiberwachung | V1 0.00-
05 an V1 Monitor 0.00 12.00V v
06 V1 Polaritatsoptionen V1 |1 |Bipolar |0-1 i
Polarity
In Min. Eingangsspannung an V1 V1- volt 10.00-
12 1 0.00 0.00V \%
Wi 0 imi - -
13 V; Wirkfaktor [%6] bei min. Vi 0.00 100.00- %
Eingangsspannung an V1 Perc yl 0.00%
Max. Eingangsspannung an V1  |V1-Volt | -12.00 -
14 X2 10.00 0,00V \Y,
V1-Wirkfaktor [%)] bei max. V1- ) -100.00- |,
15 Eingangsspannung an V1 Perc y2 100.00 0.00% &
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Ausfihren grundlegender Funktionen

Drehrichtungen bei unterschiedlichen Eingangsspannungen

Befehl / Eingangsspannung
Spannungseingang 0-10V
FWD Vorwarts Ruckwarts
REV Ruckwarts Vorwarts
. 10 - 10 V Eingangsspannung einstellen

Parameter Beschreibung

Diese Parameter werden verwendet, um die Steigung und die Offset-Werte
der Ausgangsfrequenz bezogen auf die Eingangsspannung einzustellen.
Die Parameter werden nur angezeigt, wenn In.06 auf 1 (bipolar) eingestellt
ist. Wenn z.B. die niedrigste Eingangsspannung (an V1) auf -2 V mit 10%
Wirkfaktor eingestellt ist und die hdchste Spannung auf -8 (V) mit 80%
Wirkfaktor eingestellt ist, variiert die Ausgangsfrequenz innerhalb eines
Bereichs von 6 — 48 Hz.

In.14 In.12
-8V -2V

V1 input

In.13

In.12 V1- volt x1—

In.15 V1- Perc y2 6Hz

e 48Hz | In.15

Frequency reference

[In.12 V1-volt X1-In.15 V1 Perc y]

Zu Details Uiber die 0—+10V Analogeingange siehe die Beschreibungen der
Parametercodes In.08 V1 volt x1-In.11 V1 Perc y2 im Abschnitt 4.1.3.3
Vorgabe eines Frequenzsollwerts Uber einen Eingangsstrom (12).

4.1.3.3 Vorgabe eines Frequenzsollwerts Giber einen Eingangsstrom (12)

Nachdem Sie den Stromeingang am Schalter SW2 gesetzt haben, kdnnen Sie einen
Frequenzsollwert Uber einen Eingangsstrom am 12-Eingang vorgeben und &ndern. Stellen
Sie den Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf 5
(12) ein und beaufschlagen Sie den 12-Eingang mit einem Eingangstrom von 4 - 20 mA.
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Gruppe |Param. Bezeichnung LCD- Parameter- | Einstellbereich Einheit

Anzeige | einstellung
Operation Frequenz-Sollwertquelle Freq Ref

(Betrieb) Src 5 |2 0-12 i
Frequenz bei max. Freq at 0— Maximal-
01 Analogeingang 100% 60.00 frequenz Hz
50 E;]”%a”gssnom“be“"’a"hung 12 Monitor |{0.00 0.00-24.00 |mA
Filterzeitkonstante fur 12- .
52 Signaleingang 12 Filter 10 0-10000 ms
53  [Min. Eingangsstroman |2 |12 currx1 |4.00 0.00-20.00 |mMA
In 5q  |2-Wirkiaktor [%] bei min. 15 b 1 1000 0-100 %

Eingangsstrom an 12
55  |Max.Eingangssttoman |2 |12 currx2 |20.00 0.00-24.00 |mA
12-Wirkfaktor [%] bei max.

diseq

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

0
56 Eingangsstrom an 12 12 Perc y2 |100.00 0.00-100.00 |%
12 Drehrichtungsoptionen 12 )
61 Inverting 0 |No 0-1
12 Quantisierungsgrad 12 0*, 0.04— o
62 Quantizing| %-%* 10.00 &

* Bei Auswahl ,0° wird die Quantisierung deaktiviert.

Eingangsstrom (12) einstellen

Code Beschreibung

Stellt den Frequenz-Sollwert fiir Betrieb bei maximalem Eingangsstrom

ein(wenn In.56 auf 100% gesetzt ist).

¢ Wenn In.01 auf 40.00Hz eingestellt ist und In.53-56 auf
Werkseinstellungen gelassen werden, erzeugt ein Eingangsstrom von
20mA (max.) am I12-Eingang eine Sollfrequenz von 40.00Hz.

e Wenn In.56 auf 50.00 (%) eingestellt ist und In.01 sowie In.53-55 auf
Werkseinstellungen gelassen werden (d.h. 60Hz fur In.01), erzeugt ein
Eingangsstrom von 20mA (max.) am I2-Eingang eine Sollfrequenz von
30.00Hz (d.h. 50% von 60Hz).

In.50 12 Monitor | Wird verwendet, um den Eingangsstrom an 12 zu tiberwachen.

. Stellt die Zeit ein, die benétigt wird, bis die Betriebsfrequenz 63% der

In.52 12 Filter . o . )

Zielfrequenz abhangig vom Eingangsstrom an 12 erreicht.

Diese Parameter werden verwendet, um die Steigung und die Offset-Werte

der Ausgangsfrequenz einzustellen.

In.01 Freq at
100%

In.53 12 Curr x1—
In.56 12 Perc y2
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Code Beschreibung

Frequency Reference

In.56

In.54

12 input

In.53 In.55

[Einstellung der Steigung und der Offset-Werte der Ausgangsfrequenz]

4.1.4 Vorgabe eines Frequenzsollwerts tber eine
Eingangsspannung (V2- oder 12-Eingang)

Sie kénnen einen Frequenzsollwert tber den 12-Eingang oder VV2-Eingang einstellen oder
andern, indem Sie den Schalter SW2 auf V2 setzen. Setzen Sie den Frg-Parameter
(Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf 4 (V2), dann legen Sie
eine Eingangsspannung von 0 - 12 V am V2-Eingang (= 12-Eingang = analoger
Spannungseingang / Stromeingang) an. Die Parameter In.35—47 werden nicht angezeigt,
wenn 12 auf den Empfang eines Eingangsstroms eingestellt — d.h. der Frg-Parameter auf
den Wert 5 gesetzt — ist.

Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Einheit
m. einstellung bereich
Operation Frequenz-
(Bpetrieb) Frg Soll%vertquelle FreqRefSrc |4 V2 0-12 i
Anzeige der
35 |Eingangsspannun |V2 Monitor 0.00 0.00-12.00 |V
gVl
Filterzeitkonstante
37 |furV2- V2 Filter 10 0-10000 ms
Signaleingang
I3 Min. Eingangs-
38 : V2 Volt x1 0.00 0.00-10.00 |V
Spannung an V2
V2-Wirkfaktor [%6]
39 | bei min. Eingangs- | V2 Perc y1 0.00 0.00-100.00 |%
spannung an V2
40 |Max. Eingangs- |V2Voltx2 10.00 0.00-10.00 |V
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Bezeichnung

spannung an V2

LCD-Anzeige

Parameter-

einstellung

Einstell-
bereich

Einheit

41

V2-Wirkfaktor [%0]
bei max.Eingangs-
spannung an V2

V2 Perc y2

100.00

0.00-100.00

46

\/2 — Drehrichtung
invertieren

V2 Inverting

0-1

47

V2
Quantisierungs-
grad

V2 Quantizing

0.04

0.00*, 0.04—
10.00

* Bei Auswahl ,0° wird die Quantisierung deaktiviert.

4.1.5 Vorgabe eines Frequenzsollwerts tber eine Impulsfrequenz
(TI-Eingang)

Setzen Sie den Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) der Operation-Gruppe (Betrieb)
auf 12 (Impuls). Bei Standard E/A setzen Sie den In.69-Parameter (Einstellung des

programmierbaren Eingangs P5) auf 54 (TI) und geben eine Impulsfrequenz von 0—
32.00kHz an den P5-Eingang.

Gruppe Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell-
einstellung bereich
%()e?rrizttl)?n Frq groeimj :r?;uelle Freq Ref Src |12 | Impuls 0-12 -
Einstellung des
rogrammier- ,
69 Eargn Eingangs | P5Define |54 /i 0-54 -
P5
Frequenz bei 0.00 -
01 max. Freq at 100% |60.00 Maximal- Hz
Analogeingang frequenz
Anzeige der
91 Impulseingangs- | Pulse Monitor |0.00 0.00-50.00 (kHz
n frequenz
Filterzeit-
92 konstante fur TI- | Tl Filter 10 09999 ms
Signaleingang
Min.
93 Impulseingangs- | Tl Pls x1 0.00 0.00-32.00 |kHz
frequenz an TI
TI-Wirkfaktor [%0]
94  [Peimin. TIPercyl  |0.00 0.00-100.00 | %
Impulseingangs-
frequenz an Tl
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Gruppe Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell- Ein-
einstellung bereich heit
Max.
95 Impulseingangs- | Tl Pls x2 32.00 0.00-32.00 |(kHz
frequenz an Tl
TI-Wirkfaktor [%6]
os |Peimax. TIPercy2  |100.00 0.00-100.00 | %
Impulseingangs-
frequenz an TI
TI-
97 Drehrichtung Tl Inverting 0 [Nein 0-1 -
invertieren
T "
98 Quantisierungs- | Tl Quantizing |0.04 (1)(? 80 0.04- %
grad '

* Ausgegraute Daten gelten nur fur Standard E/A.
*Bei Auswahl ,0° wird die Quantisierung deaktiviert.
Eingangsimpulsfrequenz an Tl einstellen

Parameter Beschreibung

In.69 P5 Define

Bei Standard E/A teilen sich der Impulseingang T1 und der programmierbare
Eingang P5 dieselbe Klemme.

Den Parameter In.69 (Einstellung des programmierbaren Eingangs P5) auf
54 (T) einstellen.

In.01 Freq at
100%

Wird verwendet, um den Frequenzsollwert bei maximaler

Impulseingangsfrequenz einzustellen.

Der Frequenzsollwert basiert auf 100% des mithilfe von In.96 eingestellten

Werts.

e Wenn In.01 auf 40.00 Hz eingestellt ist und In.93-96 auf
Werkseinstellungen gelassen werden, erzeugt eine Impulsfrequenz von
32kHz am TI-Eingang eine Sollfrequenz von 40.00Hz.

e Wenn In.96 auf 50.00 % eingestellt ist und In.01 sowie In.93-95 auf
Werkseinstellungen gelassen werden, erzeugt eine Impulsfrequenz von
32kHz am TI-Eingang eine Sollfrequenz von 30.00Hz.

In.91 Pulse
Monitor

Zeigt die an Tl abgegebene Impulsfrequenz an.

In.92 Tl Filter

Stellt die Zeit ein, die benétigt wird, bis die Impulseingangsfrequenz an Tl
63% der Sollfrequenz erreicht (wenn die Impulsfrequenz in mehreren
Schritten abgegeben wird).

IN.93 Tl Pls x1—
In.96 Tl Perc y2

Diese Parameter werden verwendet, um die Steigung und die Offset-Werte
fur die Ausgangsfrequenz einzustellen.
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Parameter Beschreibung

Frequency reference

In.96

In.94
g3 In95 Tlinput
In.97 Tl Inverting— | Identisch mit In.16-17 (siehe In.16 V1 Inverting/In.17.V1 Quantizing im
In.98 TI Abschnitt 4.1.3.1 Vorgabe eines Frequenzsollwerts bei 0—10V
Quantizing Eingangsspannungsbereich).

4.1.6 Vorgabe eines Frequenzsollwerts tiber RS485-Schnittstelle

Sie kbnnen den Umrichter durch Kommunikationssignale von tUbergeordneten
Steuerungen, z.B. SPS oder PC, steuern. Setzen Sie den Frq-Parameter (Frequenz-
Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf 6 (RS485) setzen und verwenden Sie
die Eingangsklemmen fiir RS485-Signale (S+/S-/SG) fiur die Kommunikation. Fir weitere
Informationen siehe Kapitel 7, RS485-Kommunikation.

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
einstellung bereich

Operation
(Betrieb) Frg Frequenz-Sollwertquelle |Freq Ref Src |6 | RS485 0-12 -
Umrichter-IdNr. fir
01 integrierte RS485- In485 StiD |- |1 1-250 -
Kommunikation
0 Modbus
Integriertes RTU -
02 Kommunikationsprotokoll Int485 Proto 1 |Reserviert 0-2
In 2 |LSInv 485
Baudrate der integrierten .
03 RS485-Schnittstelle Int485 BaudR |3 {9600 bit/s | 0-7 -
Integrierte Konfiguration 2 ngsg%
04 des Int485 Mode > [D8/PE/SL 0-3 -
Kommunikationsrahmens 3 D8/POISL

4.2 Halten einer Frequenz durch Analogeingang
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Ausfuhren grundlegender Funktionen

Wenn Sie einen Frequenz-Sollwert Uber einen analogen Eingang der Steuerklemmleiste
vorgeben, kdnnen Sie die Betriebsfrequenz des Umrichters halten, indem Sie einen
programmierbaren Eingang als ,Analog Hold* definieren. Die Betriebsfrequenz wird dann
mit einem analogen Eingangssignal festgelegt.

Param. | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstell-  Ein-
Anzeige einstellung bereich  heit
0 Bedienteil-
1
Bedienteil-
L 2
. . Frequenz- Freq Ref 2 V1 i
Operation (Betrieb) |Frqg Sollwertquelle Src 2 V2 0-12
5 |12
6 |RS485
8 |Feldbus
12 | Impuls
In Px Px Analog
(Eingangsklemmen) 65-71 Klemmenbelegung Eﬂr;()Px: 21 Hold 0-54 i
Frequency reference
Operating frequency :
Px w000

Run command

4.3 Wechsel der angezeigten MaReinheit (Hz < min)

Sie kdnnen zwischen den Mal3einheiten, die fiir die Drehzahlanzeige des Umrichters
verwendet werden, wechseln, indem Sie den Parameter Dr.21 (Angezeigte Drehzahl-
MaReinheit) auf 0 (Hz) oder 1 (min?) einstellen. Diese Funktion erfordert ein LCD-Bedienteil.

Gruppe Param. | Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich  Ein-
Anzeige heit
Angezeigte Hz/Rpm Sel |0 Drehzahlanzeige
Drehzahl- in Hz
dr 21 Einheit 1 |Drehzahlanzeige 0-1 i
in mint
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4.4 Vorgabe von Festfrequenzen flir mehrstufigen
Drehzahlbetrieb

Mehrstufiger Drehzahlbetrieb kann durchgefiihrt werden, indem den Px-Klemmen
unterschiedliche Drehzahlen (Frequenzen) zugewiesen werden. Schritt O verwendet die
Frequenz-Sollwertquelle, die mit dem Frg-Parameter in der Operation-Gruppe (Betrieb)
vorgegeben wurde. Die Parameterwerte der Px-Klemmen — 7 (Speed-L), 8 (Speed-M) und
9 (Speed-H) — werden als bindre Befehle erkannt und funktionieren im Verbund mit den
Vor- und Ruckwartslaufbefehlen (Fx bzw. Rx). Der Umrichter arbeitet mit den Frequenzen,
die in St.1-St.3 (Festfrequenzen 1-3) und bA.53-56 (Festfrequenzen 4—7) eingestellt
wurden, und den binaren Befehlskombinationen.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Ein-
Anzeige heit
Operation | g1 | Festfrequenz 1-3 | Step 0-
(Betrieb) Freg- |- Maximalfrequenz | Hz
St3 1-3
bA 53-56 |Festfrequenz 4-7 | Step 0-
Freg- |- Maximalfrequenz | Hz
4-7
Px Px 7 Drehzahl-L -
Klemmenbelegung |Define |8 Drehzahl-M -
n 65t (Px:P1-|9  |Drehzahl-H 054 i
P7)
89 Mehrstuflger Befehl Ir]Check 1 1-5000 ms
- Verzugszeit Time

Festfrequenzen fur mehrstufigen Drehzahlbetrieb vorgeben

Param. Beschreibung

Operation group

Festfrequenzen 1-3 einstellen.
Wenn ein LCD-Bedienteil verwendet wird, dann wird bA.50-52 anstelle von

o St1-St3 (Festf 1-3 det
Step Freq - 1-3 —St3 (Festirequenzen 1-3) verwendet.
bA.53-56 Festfrequenzen 4-7 einstellen.

Step Freq - 4-7

In.65-71 Px
Define

Die Eingangsklemmen wabhlen, die als Festfrequenz-Eingange verwendet
werden sollen, und dann die entsprechenden Parameter (In.65—71) auf die
Werte 7 (Speed-L), 8 (Speed-M) oder 9 (Speed-H) einstellen.

Angenommen die Eingangsklemmen P3, P4 und P5 wurden auf Speed-L,
Speed-M bzw. Speed-H festgelegt, ist der folgende mehrstufige
Drehzahlbetrieb verfligbar.
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Param. Beschreibung

2
1

Step 0

P3-

Pa | — ]
P5 s
X —
RX |
[Beispiel eines mehrstufigen Drehzahlbetriebs]
Drehzahl Fx/Rx P5 P4 P3
0 v - - -
1 v - - v
2 v - v -
3 4 - v v
4 v v - -
5 v v - v
6 v v v -
7 v v v v

Ein Zeitintervall fir den Umrichter einstellen, damit dieser nach Empfang
eines Eingangssignals weitere Eingange der Klemmleiste abfragen kann.

In.89 InCheck

Time Nachdem In.89 auf 100 ms eingestellt und ein Eingangssignal an der

Eingangsklemme P5 empfangen wurde, fragt der Umrichter weitere
Klemmen auf 100 ms ab, bevor er je nach Einstellung von P5 fortféhrt zu
beschleunigen oder zu verzégern.

4.5 Einstellung der Befehlsquelle

Verschiedene Gerate konnen gewahlt werden, um Daten in den S100 Umrichter zu laden.
Mdgliche Eingabegeréte sind z.B. das Bedienteil, die programmierbaren Eingange, die
RS485-Schnittstelle und der Feldbusadapter.
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Gruppe Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich Einheit
einstellung
0 Bedienteil
Operation | Drv Befehlsquelle 1 Fx/Rx-1
(Betrieb) Cmd Source* |2 Fx/Rx-2 |04 -
3 RS485
4 Feldbus

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

4.5.1 Das Bedienteil als Befehlsquelle

Das Bedienteil kann als Befehlsquelle gewahlt werden, um Steuersignale an den Umrichter
zu senden. Diese Einstellung erfolgt, indem Sie den Drv-Parameter (Befehlsquelle) auf O
(Bedienteil) einstellen. Druicken Sie die RUN-Taste auf dem Bedienteil, um den Antrieb in
Betrieb zu setzen, und die STOP/RESET-Taste, um den Antrieb stillzusetzen.

Gruppe |Code Bezeichnung LCD-Anzeige |Parameter- Einstellbereich Einheit

einstellung
Operation | drv Befehlsquelle Cmd Source* |0 Bedienteil |04 -

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

4.5.2 Klemmleiste als Befehlsquelle (Vorwarts-/
Ruckwartslaufbefehle)

Die programmierbaren Eingédnge konnen als Befehlsquelle ausgewahit werden. Diese
Einstellung erfolgt, indem Sie den drv-Parameter (Befehlsquelle) in der Operation-Gruppe
auf 1 (FX/Rx) einstellen. Wahlen Sie 2 Eingangsklemmen fur die Vorwarts- und Rickwarts-
laufbefehle, und setzen Sie dann die entsprechenden Parameter (2 der 5 Parameter fiir die
programmierbaren Eingange, d.h. In.65-71 fir P1-P7) auf 1(Fx) bzw. 2(Rx). Mit dieser
Applikation kdnnen beide Klemmen gleichzeitig ein- oder ausgeschaltet werden; damit wird
ein Stoppbefehl erzeugt, der dazu fihrt dass der Umrichter den Antrieb ausschaltet.

Gruppe |Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich Einheit

einstellung

Operation drv Befehlsquelle Cmd Source* 04
In 65-71 |PX Px Define(Px: |1 |Fx 054 ]
Klemmenbelegung | P1- P7) 2 |Rx

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

Vorwaérts-/Ruckwartslaufbefehle Giber programmierbare Eingange einstellen
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Parameter Beschreibung

Operation- Auf 1 (Fx/Rx-1) setzen.

Grupppe

drv— Cmd Source

In.65—71 Px Einen Eingang fur Vorwartslauf (Fx) festlegen.
Define Einen Eingang fir Rickwartslauf (Rx) festlegen.
Frequency reference

|G — e
RX E——

4.5.3 Klemmleiste als Befehlsquelle (Laufbefehl und
Drehrichtungsvorgabe)

Die programmierbaren Eingénge kénnen als Befehlsquelle ausgewahit werden. Diese
Einstellung erfolgt, indem Sie den drv-Parameter (Befehlsquelle) in der Operation-Gruppe
auf 2 (Fx/Rx-2) einstellen. Wahlen Sie 2 Eingangsklemmen fur den Laufbefehl und die
Drehrichtungsvorgabe, und setzen Sie dann die entsprechenden Parameter (2 der 5
Parameter fur die programmierbaren Eingange, d.h. In.65-71 fir P1-P7) auf 1 (Fx) bzw. 2
(Rx). Diese Applikation verwendet einen Fx-Eingang fur einen Laufbefehl und einen Rx-
Eingang fiir eine Anderung der Motordrehrichtung (On-Rx, Off-Fx).

Param. | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit

Anzeige einstellung

Operation (Betrieb) |Drv Befehlsquelle Cmd 2 |Fx/IRx-2 0a )
Source*

In 65-71 | Px Px 1 |FX

(Eingangsklemmen) Klemmenbelegung | Define |2 |Rx

. 0-54 -

(Px: P1-
P7)

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

Laufbefehl und Drehrichtungswechselbefehl Gber programmierbare Eingange
einstellen

Parameter Beschreibung
Operation- Auf 2 (Fx/Rx-2) setzen.
Gruppe
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Parameter Beschreibung

Drv (Cmd

Source)

In.65-71 Einen Eingang fur den Laufbefehl festlegen (Fx).

(Px Define) Einen Eingang fur Drehrichtungswechsel festlegen (Rx).

Frequency /\

FX |
BRX e

diseq
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4.5.4 RS485-Schnittstelle als Befehlsquelle

Die integrierte RS485-Schnittstelle kann als Befehlsquelle gewahlt werden, indem Sie den
Drv-Parameter (Befehlsquelle) in der Operation-Gruppe auf 3 (RS485) einstellen. Diese
Einstellung verwendet libergeordnete Steuerungen wie z.B. PC oder SPS, um den
Umrichter durch Senden und Empfangen von Signalen tber die Klemmen S+, S-, und Sg
auf der Steuerklemmileiste zu steuern. Fir weitere Informationen siehe Kapitel 7 RS485-
Kommunikation.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige  einstellung
Operation | Drv Befehlsquelle Cmd 3 |Int485 04 i
(Betrieb) Source*
CM 01 Umrichter-IdNr. fur In485 St |1
integrierte RS485- ID 1-250 -
Kommunikation
02 Integriertes Int485 0 |ModBus 02 i
Kommunikationsprotokoll | Proto RTU
03 Baudrate der integrierten | Int485 3 9600 07 i
RS485-Schnittstelle BaudR bit/s
04 Integrierte Konfiguration | Int485 0 |D8/PN
des Mode /S1 0-3 -
Kommunikationsrahmens

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

4.6 Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb

Eine Umschaltung ,Lokaler/Externer Betrieb* ist sinnvoll, um den Betrieb eines Umrichters
zu Uberprifen oder um eine Inspektion unter Beibehaltung aller Parameterwerte

LSis | s7




Ausfihren grundlegender Funktionen

durchzufuhren. In einer Notsituation kann sie auch dazu dienen, die Steuerung zu
Uberlagern und das System manuell mittels Bedienteil zu steuern.

Die ESC-Taste ist eine programmierbare Taste, die eine Reihe verschiedener Funktionen
ausfuhren kann. FUr weitere Informationen siehe Abschnitt 3.2.4 Konfigurieren der ESC-
Taste.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
DR 90 Funktionen der - 2 |Lokal/Extern |0-2
ESC-Taste i
Operation | Drv Befehlsquelle Cmd 1 |FYRx-1 04
Source* i

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

Zwischen lokalem und externem Betrieb umschalten

Parameter Beschreibung

Setzen Sie dr.90 auf 2 (Lokal/Extern), um mithilfe der ESC-Taste zwischen
lokalem und externem Betrieb umzuschalten. Sobald der Wert gesetzt ist,
beginnt der Umrichter automatisch, im externen Betrieb zu arbeiten.

Durch den Wechsel von Lokal auf Extern werden keine vorher eingestellten
Parameterwerte geandert, und der Betrieb des Umrichters andert sich nicht.
dr.90 Driicken Sie die ESC-Taste, um in die Betriebsart ,Lokal’ zurlickzuschalten.
[ESC] Die SET-Lampe beginnt zu blinken, und der Umrichter wird jetzt durch
Betétigung der RUN-Taste auf dem Bedienteil in Betrieb gesetzt.

Driicken Sie die ESC-Taste erneut, um in die Betriebsart

,Extern’ zuriickzuschalten. Die SET-Lampe erlischt, und der Umrichter
arbeitet jetzt abhangig von der letzten Einstellung des Drv-Parameters in
Betrieb gesetzt.

Hinweis
Lokaler/Externer Betrieb

*  Wenn der Umrichter im lokalen Betrieb (Betriebsart ,Lokal’) arbeitet, ist die vollstandige
Steuerung des Umrichters mittels Bedienteil verfligbar.

* Inder Betriebsart ,Lokal funktionieren die Jog-Befehle nur, wenn einer der
programmierbaren Eingange P1-P7 (Parametercodes In.65-71) auf 13 (Start-Freigabe)
gesetzt ist und die entsprechende Eingangsklemme eingeschaltet ist.

*  Wenn der Umrichter im externen Betrieb (Betriebsart ,Extern’) arbeitet, wird er von der
zuletzt eingestellten Frequenz-Sollwertquelle und durch den vom Eingabegerat
empfangenen Befehl angesteuert.

*  Wenn Ad.10 (Start bei Netzspannung EIN) auf O (Nein) gesetzt ist, wird der Umrichter beim
Einschalten der Netzspannung NICHT in Betrieb gesetzt, auch wenn die folgenden
Eingangsklemmen eingeschaltet sind:
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- Klemme fir Vorwarts- oder Ruckwartslauf (Fx/Rx)
- Klemme fir Vorwarts- oder Rickwarts-Jog (Fwd jog/Rev Jog)
- Klemme fiir Vorerregung Fwd/Rev run (Fx/Rx) terminal

*  Um den Umrichter manuell mit dem Bedienteil zu steuern, schalten Sie in die Betriebsart
,Lokal‘. Vorsicht beim Zuriickschalten in die Betriebsart ,Extern’, denn der Umrichter wird
aul3er Betrieb gesetzt. Wenn Ad.10 (Start bei Netzspannung EIN) auf O (Nein) gesetzt ist,
zeigen Befehle, die Uber eine Eingangsklemme kommen, erst Wirkung, nachdem alle oben
genannten Eingangsklemmen aus- und dann wieder eingeschaltet wurden.

*  Wenn der Umrichter zurtickgesetzt wurde, um einen Fehler wéhrend eines Arbeitsgangs zu
beseitigen, schaltet der Umrichter bei Einschalten der Netzspannung in die Betriebsart
,Lokal‘ und ermdglicht so die vollstandige Steuerung des Umrichters mittels Bedienteil.
Wenn die Betriebsart von ,Lokal* auf ,Extern‘ umgeschaltet wird, wird der Umrichter auf3er
Betrieb gesetzt. In diesem Fall zeigt ein Laufbefehl Gber eine Eingangsklemme erst
Wirkung, nachdem alle Eingangsklemmen ausgeschaltet wurden.

Umrichterbetrieb bei Umschaltung ,Lokaler/Externer Betrieb*

Wenn die Betriebsart von ,Extern* auf ,Lokal’ umgeschaltet wird, wahrend der Umrichter lauft,
wird der Umrichter aul3er Betrieb gesetzt.

Wenn die Betriebsart jedoch von ,Lokal* auf ,Extern‘ umgeschaltet wird, wéhrend der Umrichter
lauft, arbeitet der Umrichter in Abhangigkeit von der Befehlsquelle:

*  Analoge Signalquelle (Eingangsklemmen): der Umrichter arbeitet in Abhéngigkeit von den
an den Eingangsklemmen anliegenden Signalen ohne Unterbrechung weiter. Wenn beim
Start des Umrichters ein Rickwartslaufsignal (Rx) an der Klemmleiste einen High-Pegel
aufweist, dann arbeitet der Umrichter im Riickwartslauf, auch wenn er in der Betriebsart
,Lokal‘ vor dem Umschalten im Vorwartslauf lief.

» Digitale Befehlsquelle: Mit Ausnahme der Klemmleiste, Uiber die analoge Signale
Ubertragen werden, dienen alle anderen Befehlsquellen wie z.B. Bedienteil, LCD-Bedienteil
und Kommunikationsquellen, dem Senden von digitalen Signalen. Wenn in die Betriebsart
,Extern’ umgeschaltet wird, wird der Umrichter aulRer Betrieb gesetzt und bei Empfang des
nachsten Befehls wieder in Betrieb gesetzt.

@ Caution

Schalten Sie nur dann zwischen ,lokalem’ und ,externen‘ Betrieb um, wenn es notwendig ist.
Eine falsche Umschaltung zwischen den Betriebsarten kann dazu fuhren, dass der Betrieb des
Umrichters unterbrochen wird.

4.7 Sperre 'Drehrichtung vorwarts‘ oder
'‘Drehrichtung ruckwarts®

Die Drehrichtung von Motoren kann so konfiguriert werden, dass eine der beiden
Drehrichtungen gesperrt ist. Wenn eine Drehrichtungssperre gesetzt ist, bewirkt eine
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Betatigung der REV-Taste, dass der Motor auf 0 Hz abgebremst und stillgesetzt wird. Der
Umrichter bleibt eingeschaltet.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Ad 09 Laufrichtungsschutz  |Run 0 [Kein 0-2 -
Prevent 1 |Sperre
vorwarts
2 | Sperre
rickwarts

Drehrichtung vorwérts oder Drehrichtung riickwérts sperren

Parameter Beschreibung

Die zu sperrende Drehrichtung auswéhlen.
Einstellung Beschreibung
Ad.09 Run 0 Keine Keine Drehrichtung sperren.
Prevent 1 Sperre vorwarts Drehrichtung vorwarts sperren.
2 Sperre riickwarts | Drehrichtung riickwarts sperren.

4.8 Start bei Netzspannung EIN

Ein ,Netzspannung EIN‘-Befehl kann so eingerichtet werden, dass ein Umrichter nach
Einschalten der Netzspannung in Betrieb gesetzt wird — abhangig von den an der
Klemmleiste anliegenden Signalen (sofern diese konfiguriert wurden). Um ,Start bei
Netzspannung EIN‘ freizugeben, setzen Sie den Drv-Parameter (Befehlsquelle) in der
Operation-Gruppe auf 1(Fx/Rx-1) oder 2 (Fx/Rx-2) einstellen.

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich Einheit
einstellung

. cmd 1 Fx/Rx-1
Operation | drv Befehlsquelle Source* > (z)der Fx/Rx- |04 -
Start bei Power-on
- 10 Netzspannung EIN | Run L jJa 0-1 i

* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.
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Input

Frequency

Runcmdpeessees meees o
Ad.10=0 Ad.10=1

Hinweis

+  Wenn der Umrichter in Betrieb gesetzt wird, wahrend ein Motor (LUfter-Lasttyp) frei auslauft,
kann ein Fehler ausgeltst werden. Um dies zu verhindern, gehen Sie zu Cn. 71
(Drehzahlsuchoptionen) der Control-Gruppe und setzen bit4 auf 1. Der Umrichter fihrt
dann zu Beginn des Arbeitsgangs eine Drehzahlsuche durch.

+ Ist die Drehzahlsuche nicht aktiviert, verwendet der Umrichter zu Beginn des Arbeitsgangs
die normale U/f-Kennlinie, um den Motor zu beschleunigen. Wurde der Umrichter ohne
,Start bei Netzspannung EIN*-Freigabe eingeschaltet, missen die an der Klemmleiste
anliegenden Signale zuerst aus- und dann wieder eingeschaltet werden, um den Umrichter
in Betrieb zu setzen.

@ Caution

Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mit ,Start bei Netzspannung EIN'-Freigabe, denn beim
Start des Umrichters beginnt der Motor zu drehen.
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4.9 Reset und Neustart

Reset- und Neustartoperationen kénnen fur den Umrichterbetrieb nach dem Auslésen
eines Fehlers — abhéngig von den an der Klemmleiste anliegenden Signalen (sofern diese
konfiguriert wurden) — eingerichtet werden. Wenn ein Fehler ausgeldst wird, schaltet der
Umrichter seinen Ausgang ab und der Motor lauft frei aus. Wenn der Umrichter in Betrieb
gesetzt wird, wahrend der angeschlossene Motor frei auslauft, kann ein weiterer Fehler
ausgeltst werden.

Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Befehlsquelle Cmd Fx/Rx-1
Operation Source* 2 | oder Fx/Rx-
2
08 Reset & Neustart RST 1 |Ja 0-1
Pr einrichten Restart
09 Anzahl Retry 0 0-10
automatischer Number
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Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Neustartversuche
10 Verzugszeit vor Retry 1.0 0-60 S
automatischem Delay
Neustart

* Wird unter DRV-06 auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.

Frequency_‘ _‘

Reset — _
Runcmd pre) e o

Pr.08=0 Pr.08=1
Hinweis

*  Um ein wiederholtes Auftreten eines Fehlers zu verhindern, gehen Sie zum Parameter
Cn.71 (Drehzahlsuchoptionen) und setzen Sie Bit 2 auf 1. Der Umrichter fiihrt dann zu
Beginn des Arbeitsgangs eine Drehzahlsuche durch.

+ Ist die Drehzahlsuche nicht aktiviert, verwendet der Umrichter zu Beginn des Arbeitsgangs
die normale U/f-Kennlinie, um den Motor zu beschleunigen. Wurde der Umrichter ohne
,Reset und Neustar*-Freigabe eingeschaltet, miissen die an der Klemmleiste anliegenden
Signale zuerst aus- und dann wieder eingeschaltet werden, um den Umrichter in Betrieb zu

setzen.

@ Caution

Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mit ,Start bei Netzspannung EIN'-Freigabe, denn beim
Start des Umrichters beginnt der Motor zu drehen.
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4.10 Einstellen der Beschleunigungs- und
Verzdgerungszeiten

4.10.1 Beschl./Verz.-Zeit basierend auf Maximalfrequenz

Die Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten kénnen basierend auf der Maximalfrequenz,
d.h. nicht auf der Betriebsfrequenz, vorgegeben werden. Um die Beschleunigungs- und
Verzogerungszeiten basierend auf der Maximalfrequenz vorzugeben, setzen Sie den
Parameter bA.08 (Beschleunigungs-/Verzdgerungssollfrequenz) in der Basic-Gruppe auf O
(Maximalfrequenz).

diseq

Die Beschleunigungszeit, die tUiber den ACC-Parameter (Beschleunigungszeit) in der
Operation-Gruppe (dr.03 auf einem LCD-Bedienteil) eingestellt wird, bezieht sich auf die
Zeit, die der Umrichter ben6tigt, um von Null-Drehzahl (0 Hz) auf die Maximalfrequenz zu
beschleunigen. Analog dazu gilt: Die Verzégerungszeit, die Uber den dEC-Parameter
(Verzbgerungszeit) in der Operation-Gruppe (dr.04 auf einem LCD-Bedienteil) eingestellt
wird, bezieht sich auf die Zeit, die der Umrichter benétigt, um von der Maximalfrequenz auf
Null-Drehzahl (0 Hz) abzubremsen.
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Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich  Einh
einstellung eit
acc [BESchleunioungs [ ime | 200 0.0-600.0 s
Gezier dEC |Verzogerungszeit | Dec Time 30.0 0.0-600.0 S
20 Maximalfrequenz | Max Freg 60.00 40.00400.00 |Hz
Beschleunigungs
bA 08 -NVerzégerungs- |Ramp T Mode |0 Max Freq |0-1 -
sollfrequenz
09 Zeitskala Time scale 1 0.1ls 0-2 -
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Beschl.\erz.-Zeit basierend auf Maximalfrequenz einstellen

Parameter ‘Beschreibung
Den Parameter auf 0 (Maximalfrequenz) setzen, um die Beschleunigungs-
und Verzogerungszeiten basierend auf der Maximalfrequenz vorzugeben.

Einstellung Beschreibung

0 Maximalfrequenz Beschl./Verz.-Zeit basierend auf
Maximalfrequenz einstellen

1 Differenzfrequenz Beschl./Verz.-Zeit  basierend  auf
Betriebsfrequenz einstellen

Wenn z.B. die Maximalfrequenz 60.00 Hz ist und die Beschleunigungs-
und Verzdgerungszeiten auf 5 s eingestellt sind und die Sollfrequenz auf 30
bA.08 Hz (Halfte der Maximalfrequenz) eingestellt ist, dann ist die zum Beschleu-
Ramp T Mode nigen auf 30 Hz und Abbremsen auf 0 Hz bendtigte Zeit jeweils 2,5 s (die
Halfte der eingestellten Beschleunigungs- bzw. Verzégerungszeit).

Max. Freq. |--------spmmeoimeeeoes
Frequency ;
Run cmd 1
« > < >
Acc. time Dec. time

Verwenden Sie die Zeitskala fir alle zeitbezogenen Werte. Sie ist
insbesondere dann sinnvoll, wenn aufgrund von Lastkennwerten genauere

Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten benétigt werden oder wenn der
maximale Zeitbereich erweitert werden muss.

Einstellung Beschreibung
bA.09 Time scale || 0 0.01s 0.01 s stellt die kleinste Einheit auf der
Zeitebene dar.
1 0.1s 0.1 s stellt die kleinste Einheit auf der
Zeitebene dar.
2 1s 1 s stellt die kleinste Einheit auf der
Zeitebene dar.

@ Caution

Wenn die Zeiteinheiten gedndert werden, kann sich der Bereich der Zeitwerte automatisch
andern. Ist z.B. die Beschleunigungszeit auf 6000 s eingestellt, so bewirkt eine Anderung der
Zeitskala von 1 s auf 0.01 s eine Anderung der Beschleunigungszeit auf 60.00 s.
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4.10.2 Beschl./Verz.-Zeit basierend auf Betriebsfrequenz

Die Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten kdnnen basierend auf der Zeit vorgegeben
werden, die bendtigt wird, um von der aktuellen Betriebsfrequenz auf die Zielfrequenz des
néchsten Schritts zu beschleunigen bzw. zu verzégern. Um die Beschleunigungs- und
Verzdgerungszeiten basierend auf der aktuellen Betriebsfrequenz vorzugeben, setzen Sie
den Parameter bA.08 (Beschleunigungs-/Verzégerungssollfrequenz) in der Basic-Gruppe
auf 1 (Differenzfrequenz).

Gruppe Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-

m. einstellung heit
ACC |Beschleuni- Acc Time 20.0 0.0-600.0 S
Operatio gungszeit
n dEC |Verzbgerungs- |Dec Time 30.0 0.0-600.0 S
zeit
bA 08 Beschleuni- Ramp T Mode |1 |Differenz-
gung__s-/ frequenz 0-1 i
Verzogerungs-
bezug

Beschl./\erz.-Zeit basierend auf Betriebsfrequenz einstellen

Parameter Beschreibung

Den Parameter auf 1 (Differenzfrequenz) setzen, um die Beschleunigungs-
und Verzdgerungszeiten basierend auf der Betriebsfrequenz vorzugeben.

Einstellung Beschreibung

0 Maximalfrequenz | Beschl./Verz.-Zeit basierend auf
Maximalfrequenz einstellen

1 Differenzfrequenz | Beschl./\Verz.-Zeit basierend auf
Betriebsfrequenz einstellen

Wenn die Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten auf 5 s eingestellt sind

bA.08 und innerhalb des Arbeitsgangs mehrere Frequenzsollwerte (im Beispiel

Ramp T Mode unten in 2 Schritten: 10 Hz und 30 Hz) verwendet werden, benétigt jeder
Beschleunigungsschritt 5 Sekunden (siehe Diagramm unten).

Frequency 30Hz
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4.10.3 Mehrstufige Beschl./Verz.-Zeiten konfigurieren

Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten kdnnen Uber einen programmierbaren Eingang
konfiguriert werden, dies erfolgt durch Einstellung des ACC-Parameters (Beschleunigungs-
zeit) und des dEC-Parameters (Verzégerungszeit) in der Operation-Gruppe.

Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell- Ein-
. einstellung bereich heit
Operatio |ACC |Beschleunigungszeit | Acc Time 20.0 0.0-600.0 |s
n dEC |Verzdgerungszeit Dec Time 30.0 0.0-600.0 |s
Mehrstufige ,
;g_ Beschleunigungszeit Acc Time 1- X.XX 0.0-600.0 |s
bA 1-7 .
71— | Mehrstufige Dec Time 1
~ | Verzégerungszeit 1- T IXXX 0.0-600.0 |s
83 7 7
Px 11 | XCEL-L
g5 |Klemmenbelegung o nefive |1 |xcEL-M
, 2 0-54 -
(Px: P1-P7)
In n 4
9 XCEL-H
89 Mehrstuflggr Befehl - Iq Check 1 1-5000 ms
Verzugszeit Time

Beschl./Verz.-Zeiten Uber programmierbare Eingénge einstellen

Parameter Beschreibung

oh HO-E2 A6 M Mehrstufige Beschleunigungszeit 1-7 einstellen

1-7
26%71_83 Dec Time Mehrstufige Verzdgerungszeit 1-7 einstellen
Die Klemmen auswahlen und konfigurieren, die fir die mehrstufigen
Beschl.-Verz.-Zeiten verwendet werden sollen
Einstellung Beschreibung
1 XCEL-L Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehl-L
12 XCEL-M Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehl-M
In.65-71 49 XCEL-H Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehl-H

Px Define (P1-P7)

Beschleunigungs- und Verzdgerungsbefehle werden als binare Code-
eingaben erkannt und steuern die Beschleunigung und Verzdgerung
basierend auf den Werten der Parameter bA.70-82 bzw. bA.71-83.
Angenommen die Eingangsklemmen P4 und P5 wurden auf XCEL-L
bzw. XCEL festgelegt, ist der folgende mehrstufige Arbeitsgang
verflgbar.
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Parameter Beschreibung

Runcmd [

Beschl./\Verz.-Zeit P5 P4
0 - -
1 - v
2 v -
3 v v

In.89 In Check Time

Die Zeit fur den Umrichter einstellen, in der dieser weitere Eingange der
Klemmleiste abfragen kann. Wenn In.89 auf 100 ms gesetzt ist und ein
Signal an der P4-Eingangsklemme anliegt, fragt der Umrichter weitere
Eingange innerhalb der néchsten 100 ms ab. Sobald die Zeit
abgelaufen ist, wird die Beschl./\erz.-Zeit basierend auf dem an P4
anliegenden Signalzustand eingestellt.

4.10.4 Umschaltfrequenz der Beschleunigungs-

NVerzogerungszeiten konfigurieren

Sie kénnen zwischen zwei unterschiedlichen Satzen von Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeiten (Steigung der Beschleunigung/Verzdgerung) umschalten, indem Sie
die Umschaltfrequenz einstellen ohne die programmierbaren Eingadnge zu konfigurieren.

Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Ein-
einstellung bereich heit
~|acc |Beschleunigungs- | ) oo fime  [100 0.0-6000 |s
Operation zeit _
dEC | Verzogerungszeit | pec Time 10.0 0.0-6000 |s
Mehrstufige
70 |Beschleunigungs- |Acc Time-1 20.0 0.0-600.0 S
bA zeitl
Mehrstufige
71 Verzogerungszeitl Dec Time-1 20.0 0.0-600.0 S
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Ausfihren grundlegender Funktionen

Ein-
heit

Einstell-
bereich

O0-Maximum
frequency

Gruppe Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter-
m. einstellung

Beschl./Verz.-Zeit- | xcel Change

Umschaltfrequenz | Frq

Ad Hz

Unschaltfrequenz der Beschl./Verz.-Zeiten einstellen

Parameter Beschreibung

Nachdem die Umschaltfrequenz der Beschl./\Verz.-Zeiten eingestellt wurde,
kénnen die in  bA.70 und bA.71 eingestellte Steigung der Beschleunigung
bzw. Steigung der Verzdgerung verwendet werden, wenn die
Betriebsfrequenz des Umrichters kleiner oder gleich der Umschaltfrequenz
ist. Wenn die Betriebsfrequenz hoher als die Umschaltfrequenz ist, werden
Ad.60 die fur die ACC- und dEC-Parameter eingestellten Steigungswerte

Xcel Change Fr | verwendet.

Wenn Sie die programmierbaren Eingange P1-P7 fiir die Steigungen der
mehrstufigen Beschleunigung/Verzégerung (XCEL-L, XCEL-M, XCEL-H)
einstellen, arbeitet der Umrichter abhéngig von den an den
Eingangsklemmen anliegenden Beschl./\Verz.-Signalen anstelle der
eingestellten Umschaltfrequenz der Beschl./Verz.-Zeiten.

4.11 Vorgabe der Beschleunigungs-/
Verzdgerungskennlinie

Die Steigungen der Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie kdnnen eingestellt werden,
um die Beschleunigungs- bzw. Verzégerungskurven zu optimieren. Eine lineare U/f-
Kennlinie weist eine lineare Erhéhung oder Verringerung der Ausgangsfrequenz bei
konstanter Anderungsrate (Steigung der Kurve) auf. Bei einer S-Kurve kann eine sanftere
und langsamere Erhohung oder Verringerung der Ausgangsfrequenz - ideal fur Lasten wie
Aufziige oder Aufzugtiiren usw. — durch Einstellung der S-Kurvensteigungen tber die
Parameter Ad.03—-06 der Advanced-Gruppe eingestellt werden.
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am.

Beschl./\VVerz.-Bezug

Par | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich  Ein-

Anzeige einstellung heit

Ramp T Maximalfre

bA 0-1 -
mode quenz
01 |Beschleunigungskurve |Acc Pattern|0 |Linear -
02 | Verzogerungskurve Dec 1 |S-Kurve 01 i
Pattern
03 |S-Kurve Beschl.-Start- | Acc S Start o
Steigung 40 1-100 %
Ad 04 |S-Kurve Beschl.-Ende- [Acc S End 0
Steigung 40 1-100 %
05 | S-Kurve Verz.-Start- Dec S Start |40 1-100 % —
Steigung ) ?;
06 |S-Kurve Verz.-Ende- |Dec S End |40 1-100 % A
Steigung %
(%]

Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.03 Acc S Start

Wird verwendet, um beim Start der Beschleunigung die Steigung der
Beschleunigungskennlinie (lineare Kennlinie, S-Kurve) vorzugeben.

Ad.03 gibt die Steigung der S-Kurve in Prozent an (bis 50 % der
Gesamtbeschleunigung).

Wenn die Sollfrequenz und Maximalfrequenz auf 60 Hz eingestellt sind und
Ad.03 auf 50% eingestellt ist, dann wird eine Beschleunigung bis auf 30 Hz
(Halfte von 60 Hz) vorgegeben. Im 0-15Hz-Frequenzbereich (50% von
30Hz) arbeitet der Umrichter mit S-Kurvenbeschleunigung. Die
Beschleunigung von 15 auf 30Hz erfolgt gemal einer linearen Kennlinie.

Ad.04 Acc S End

Wird verwendet, um am Ende der Beschleunigung die Steigung der
Beschleunigungskennlinie (lineare Kennlinie, S-Kurve) vorzugeben.

Ad.04 gibt die Steigung der S-Kurve in Prozent an (oberhalb von 50 % der
Gesamtbeschleunigung).

Wenn die Sollfrequenz und die Maximalfrequenz auf 60 Hz eingestellt sind
und Ad.04 auf 50% eingestellt ist, dann wird eine Beschleunigung von 30
Hz (Halfte von 60 Hz) auf 60 Hz (Ende der Beschleunigung) vorgegeben.
Die Beschleunigung von 30 auf 45Hz erfolgt gemar einer linearen
Kennlinie. Fur die restliche Beschleunigung von 45 - 60 Hz arbeitet der
Umrichter mit S-Kurvenbeschleunigung.

Ad.O05 Dec S Start

Ad.06 Dec S End

Wird verwendet, um die negative Steigung der S-Kurve (Verzdgerungsrate)
vorzugeben. Die Einstellung der Parameter Ad.05 und Ad.06 erfolgt
genauso wie bei den Parametern Ad.03 und Ad.04.
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Frequency

Run cmd | :
:Acc. time! :Dec. time
> >

[Laufbefehl-Signalzustand und Beschleunigungs-/Verzogerungskurve]

Frequency
A
60Hz Freq. reference
40Hz
30Hz 1/2 of Freq. reference
15Hz
. — . . — » Time
S-curve acceleration S-curve deceleration
Acceleration Deceleration
A A
60Hz | 60Hz
S-curve acc. I S-curve dec.
40Hz |- Ve 40Hz |-\ Y
30Hz |/ t- o S-curve acc. 30Hz S-curve dec.
15Hz 15Hz

» Time Time

[Einstellung der Beschleunigungs-/Verzégerungskurve (S-Kurve)]
Hinweis

Ist-Beschl./NVerz.-Zeit bei S-Kurvenanwendung

Ist-Beschl.-Zeit = benutzerdefinierte Beschl.-Zeit + benutzerdefinierte Beschl.-Zeit ¢
Startkurvensteigung/2 + benutzerdefinierte Beschl.-Zeit « Endkurvensteigung/2
Ist-Verz.-Zeit = benutzerdefinierte Verz.-Zeit + benutzerdefinierte Verz.-Zeit ¢
Startkurvensteigung/2 + benutzerdefinierte Verz.-Zeit « Endkurvensteigung/2
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@ Caution

Die Ist-Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten werden grof3er als die vom Benutzer
vorgegebenen Beschleunigungs-/Verzdgerungszeiten, wenn Beschleunigung/Verzégerung
gemal einer S-Kurve eingestellt wird.

4.12 Stopp der Beschleunigung/Verzogerung

Konfigurieren Sie die programmierbaren Eingénge so, dass die Beschleunigung oder
Verzdgerung gestoppt wird und der Umrichter mit einer festen Frequenz arbeitet.

diseq

Parameter- Einstell- Ein-

einstellung bereich heit
25 | XCEL Stop 0-54

T
(]
Q)
—t
c
-
M
(%]

Px Define(Px:
P1- P7)

Run cmd [

4.13 U/f-Steuerung (Frequenz als Funktion der
Spannung)

Konfigurieren Sie die Ausgangsspannungen, Steigungen und Ausgangskennlinien des
Umrichters so, dass eine Zielausgangsfrequenz mit U/f-Steuerung erreicht wird. Die Héhe
des Drehmomentboost, der bei Niederfrequenz-Betrieb verwendet wird, kann ebenfalls
eingestellt werden.

4.13.1 Betrieb mit linearer U/f-Kennlinie

Bei einer linearen U/f-Kennlinie wird der Umrichter so konfiguriert, dass die Betriebsfrequenz
als Funktion der Ausgangsspannung bei einer konstanten Anderungsrate linear zunimmt
oder abnimmt; die Anderungsrate ist die Steigung der Funktion. Eine lineare Kennlinie ist
besonders dann sinnvoll, wenn der Motor ein konstantes Lastmoment abgeben soll.
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe einstellung
09 Steuerungs- Control Mode |0 04
/Regelungsart
18 Eckfrequenz Base Freq 60.00 30.00-400.00 |Hz
19 Startfrequenz | Start Freq 0.50 0.01-10.00 Hz
bA |07 U/f-Kennlinie | V/F Pattern 0 [Linear  [0-3 -

Lineare U/f-Kennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

Stellt die Eckfrequenz ein. Die Eckfrequenz ist die Ausgangsfrequenz des
dr.18 Base Freq |Umrichters, wenn dieser mit seiner Nennspannung lauft. Siehe Typenschild
des Motors, um diesen Parameter einzustellen.

Stellt die Startfrequenz ein. Die Startfrequenz ist die Frequenz, bei der der
Umrichter beginnt, Spannung abzugeben. Der Umrichter erzeugt keine
Ausgangsspannung, wenn die Sollfrequenz kleiner als die hier eingestellte
Frequenz ist. Erfolgt jedoch wahrend des Betriebs oberhalb der
Startfrequenz ein Verzégerungshalt, so wird weiterhin Ausgangspannung
abgegeben, bis die Betriebsfrequenz den Zustand des vollstéandigen
Stillstands (0 Hz) erreicht.

dr.19 Start Freq Base Freq, !
Frequency StartFreq /

Inverter’s

rated voltage| ‘
Voltage '

Run cmd

4.13.2 Betrieb mit quadratischer U/f-Kennlinie

Der Betrieb mit quadratischer U/f-Kennlinie ist ideal fir Arbeitsmaschinen wie Lifter oder
Pumpen. Er stellt nicht-lineare Beschleunigungs- und Verzégerungskennlinien bereit, um
ein Drehmoment Uber den gesamten Frequenzbereich aufrechtzuerhalten.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell- Ein-

pe einstellung bereich heit

1 |Quadratisch

3 [Quadratischz |03 -

bA 07 U/f-Kennlinie V/F Pattern
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Betrieb mit quadratischer U/f-Kennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

Wird verwendet um den Parameter je nach der Kennlinie der
Arbeitsmaschine beim Anlaufen auf den Wert 1 (Quadratisch) oder 3
(Quadratisch2) zu setzen

Einstellung Funktion
1 Quadrat | Der Umrichter erzeugt eine Ausgangsspannung,
isch die proportional zum Quadrat der Betriebsfrequenz
bA.07 VIF Pattern ist; der Proportionalitatsfaktor ist 1,5.
3 Quadrat | Der Umrichter erzeugt eine Ausgangsspannung,
isch2 die proportional zum Quadrat der Betriebsfrequenz
ist; der Proportionalitétsfaktor ist 2. Diese Einstellung | |15
ist ideal bei einer Belastung mit variablem | =4
Lastmoment, d.h. Arbeitsmaschinen wie Liftern oder E a
Pumpen. ®
Voltage
100% [~ ,

. reduction
- Frequency

Base frequency

4.13.3 Betrieb mit benutzerdefinierter U/f-Kennlinie

Der Umrichter erméglicht die Einstellung von benutzerdefinierten U/f-Kennlinien, die auf
spezielle Lastkennlinien und Motorkennlinien abgestimmt sind.

Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
U/f-Kennlinie Benutzer-
07 V/F Pattern |2 def. U/f 0-3 -
Benutzerdef. .
41 Frequenz 1 User Freq1 |15.00 0-Maximalfrequenz |Hz
4p |Benutzerdef. UserVoltl |25 0-100 %
Spannung 1
bA Benutzerdef. .
43 Frequenz 2 User Freq 2 |30.00 0-Maximalfrequenz |Hz
44 |Benutzerdef. UserVolt2 |50 0-100 %
Spannung 2
Benutzerdef. .
45 Frequenz 3 User Freq 3 [45.00 0-Maximalfrequenz | Hz
46 | Benutzerdef. User Volt3 |75 0-100 %
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Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
Spannung 3
Benutzerdef. Maximalfrequen .
47 Frequenz 4 User Freq 4 0-Maximalfrequenz | Hz
4g | Benutzerdef. User Volt4  |100 0-100% %
Spannung 4

Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie einstellen

Parameter Beschreibung
Die Parameter einstellen, um beliebige Frequenzen (Benutzerdef.
bA.41 User Freq |Frequenz 1-4) fiir die Startfrequenz und Maximalfrequenz zuzuweisen.
1- Benutzerdefinierte Spannungen (Benutzerdef. Spannung 1-4), die jeweils
bA.48 User Volt 4 | der benutzerdefinierten Frequenz entsprechen, kdnnen ebenfalls
vorgegeben werden.

Die 100% Ausgangsspannung in der untenstehenden Abbildung basieren auf der
Einstellung des Parameters bA.15 (Motornennspannung). Ist bA.15 auf 0 gesetzt, dann
basiert sie auf der Eingangsspannung.

Voltage

100%
bA.48
bA.46

bA.44

bA.42

Startflreq. bA.41 bA45 _ Base freq. Frequency
bA.43 bA.47

Q@ Caution

+ Bei Verwendung eines normalen Induktionsmotors ist darauf zu achten, die
Ausgangskennlinie nicht abweichend von einer linearen U/f-Kennlinie einzustellen. Nicht-
lineare U/f-Kennlinien kdnnen dazu fiihren, dass das Motordrehmoment unzureichend ist
oder dass der Motor aufgrund von Ubererregung tberhitzt.
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* Wenn eine benutzerdefinierte U/f-Kennlinie verwendet wird, funktionieren die Parameter
dr.16 (Drehmomentboost vorwérts) und dr.17 (Drehmomentboost riickwarts) nicht.

4.14 Drehmomentboost

4.14.1 Manueller Drehnmomentboost

Der manuelle Drehmomentboost erméglicht eine Einstellung der Ausgangspannung im
Niedrigdrehzahlbetrieb oder beim Motoranlauf. Erhthen Sie das Drehmoment im
Niedrigdrehzahlbetrieb oder verbessern Sie die Motoranlaufeigenschaften, indem Sie
manuell die Ausgangsspannung erhthen. Konfigurieren Sie den manuellen
Drehmomentboost fiir Anwendungen, die ein hohes Anlaufmoment benétigen, z.B.
Hubeinrichtungen.

diseq

T
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Grup- Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe m. einstellung heit
15 |Drehmomentboost- | Torque 0 Manuell 0-1 i
Optionen Boost
Drehmomentboost o
Dr 16 VOIWAITS Fwd Boost |2.0 0.0-15.0 %
Drehmomentboost o
17 rlickwarts RevBoost |2.0 0.0-15.0 %
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Manuellen Drehmomentboost einstellen

Parameter Beschreibung
dr.16 Fwd Boost | Drehmomentboost flir Vorwartslauf einstellen

dr.17 Rev Boost | Drehmomentboost fiir Riickslauf einstellen

Voltage

100%;y --------, —— without torque boost
Fwd

torque boost

Time

torque boost

FX |
RX —

O Caution
Ein zu hoher Drehmomentboost filhrt zu Ubererregung und Motoriiberhitzung.

4.14.2 Automatischer Drehmomentboost

Bei automatischem Drehmomentboost ist der Umrichter in der Lage, automatisch —
basierend auf den eingegebenen Motorparametern — die fir den Drehmomentboost
bendtigte Ausgangsspannung zu berechnen. Da der automatische Drehmomentboost
motorbezogene Parameter erfordert, z.B. Statorwiderstand, Streuinduktivitat und
Leerlaufstrom, muss die Auto-Tuning-Funktion (bA.20) ausgefiihrt werden, bevor der
automatische Drehmomentboost konfiguriert werden kann (siehe Abschnitt 5.9 Auto
Tuning). Konfigurieren Sie den automatischen Drehmomentboost — &hnlich wie beim
manuellen Drehmomentboost — fiir Anwendungen, die ein hohes Anlaufmoment bendtigen,
z.B. Hubeinrichtungen.

Ein-

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich

pe einstellung heit
Drehmomentboost- | Torque

i 1° Optionen Boost 1 |Auo 0-1 i

bA |20 Auto-Tuning Auto Tuning |3 |Rs+Lsigma|0-6 -
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4.15 Einstellung der Ausgangsspannung

Ausgangsspannungseinstellungen sind notwendig, wenn die Nennspannung des Motors
nicht mit der Eingangsspannung des Umrichters Ubereinstimmt. Stellen Sie den Parameter
bA.15 ein, um die Nennspannung des Motors vorzugeben. Die eingestellte Spannung
(Motor-Nennspannung) wird die Ausgangsspannung des Umrichters bei Erreichen der
Eckfrequenz. Wenn der Umrichter oberhalb der Eckfrequenz arbeitet und die Motor-
Nennspannung kleiner als die Eingangsspannung des Umrichters ist, passt der Umrichter
die Spannung an und versorgt den Motor mit der in bA.15 (Motor-Nennspannung )
eingestellten Spannung. Wenn die Nennspannung des Motors héher als die
Eingangsspannung des Umrichters ist, versorgt der Umrichter den Motor mit einer
Spannung, die gleich der Eingangsspannung des Umrichters ist.

diseq

Wenn der Parameter bA.15 (Motornennspannung) auf 0 gesetzt ist, korrigiert der Umrichter
die Ausgangsspannung basierend auf der Eingangsspannung im stillgesetzten Zustand.
Wenn die Frequenz hoher als die Eckfrequenz ist und wenn die Eingangsspannung
niedriger als die im Parameter eingestellte Spannung ist, dann ist die Ausgangsspannung
des Umrichters gleich der Eingangsspannung des Umrichters.

T
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—
M
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Grup- Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Einheit
pe m. einstellung

bA 15 Motornennspannung Rated Volt |0 0, 170480 \%
Output voltage

480V |- ,

170V [~ o !

Base freq. Output freq.

4.16 Einstellen des Startmodus

Wahlen Sie den Startmodus, der zu verwenden ist, wenn im stillgesetzten Zustand des
Motors der Laufbefehl gegeben wird.

4.16.1 Beschleunigungsstart

LSis | 107




Ausfihren grundlegender Funktionen

Der Beschleunigungsstart bewirkt eine normale Beschleunigung des Motors. Wenn keine
anderen Einstellungen angewendet werden, dann beschleunigt der Motor direkt auf
Zielfrequenz, sobald der Laufbefehl gegeben wird.

Grup- Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich =

pe m. einstellung heit
Ad 07 Startmodus Start mode 0 Beschl. |0-1 -

4.16.2 Start nach Gleichstrombremsung

Bei diesem Startmodus wird der Motor flir eine vorgegebene Zeit mit einer Gleichspannung
zwecks Gleichstrombremsung versorgt, bevor der Umrichter beginnt, den Motor zu
beschleunigen. Wenn der Motor aufgrund seiner Massentragheit noch weiterdreht, dann
wird er durch die Gleichstrombremsung stillgesetzt, so dass der Motor danach aus dem
Stillstand heraus beschleunigen kann. Bei Belastung mit einem konstanten Lastmoment
kann die Gleichstrombremsung auch zusammen mit einer mechanischen Bremse, die mit
der Motorwelle verbunden ist, verwendet werden, falls nach dem Lésen der mechanischen
Bremse ein konstantes Lastmoment bendtigt wird.

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
07 Startmodus Start Mode 1 DC-Start |0-1 -
1o |StatGleichstom-| 5o oo Time |0.00 0.00-60.00 |s
Ad bremszeit
Spannungspegel
13 fur Gleichstrom-  |DC Inj Level (50 0-200 %
bremsung

Ad_/
Frequency| | .

@ Caution

Der benétigte Bremsgleichstrom wird auf den Motornennstrom bezogen.
Verwenden Sie keine Gleichstrom-Bremswiderstande, die dazu fuhren kénnen, dass die
Stromaufnahme Uber dem Nennstrom des Umrichters liegt.
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Wenn der Gleichstrom-Bremswiderstand zu grof3 oder die Bremszeit zu lang ist, kann der Motor
Uberhitzen oder beschéadigt werden.

4.17 Einstellen des Stoppmodus

Wahlen Sie einen Stoppmodus, nach welchem der Umrichter auf3er Betrieb gesetzt wird.

4.17.1 Verzogerungsstopp

diseq

Der Verzdgerungsstopp bewirkt ein allgemeines Stillsetzen des Motors. Wenn keine
anderen Einstellungen angewendet werden, dann verzdgert der Motor auf 0 Hz und wird
somit stillgesetzt (siehe untenstehende Abbildung).

T
(]
Q)
—t
c
-
M
(%]

Grup- Param.  Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Ad 08 Stoppmodus Stop Mode |0 Verz. |04 -
Frequency

Runemd )

—
Deceleration time

4.17.2 Stillsetzen nach Gleichstrombremsung

Wenn die Betriebsfrequenz den eingesteliten Wert wéahrend der Verzégerung
(Gleichstrombremsfrequenz) erreicht, wird der Motor durch den Umrichter stillgesetzt,
indem der Umrichter eine Gleichspannung am Motor anlegt. Vorher bewirkt ein Stopp-
Signal, das am Eingang des Umrichters anliegt, dass der Motor zu verzdgern beginnt.
Wenn die Frequenz die in Ad.17 eingestellte Gleichstrombremsfrequenz erreicht, legt der
Umrichter eine Gleichspannung am Motor an, so dass dieser stillgesetzt wird.

Grup- Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell- Ein-heit

pe m. einstellung bereich
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Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-

m. einstellung bereich

08 |Stoppmodus Stop Mode 0 Verz. 0-4 -
Ausgangssperrzeit

14 vor Gleichstrom- DC-Block Time |0.10 0.00-60.00 |s
bremsung

Ad |15 |Cleichstrom- DC-Brake Time | 1.00 0-60 s

bremszeit

16 | Sleichstom- DC-Brake Level |50 0-200 %
bremsstarke

17 | Gleichstrom- DC-Brake Freq |5.00 0.00-60.00 |Hz
bremsfrequenz

Stillsetzen nach Gleichstrombremsung einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.14 DC-Block
Time

Die Zeit einstellen, wahrend der der Umrichterausgang vor der
Gleichstrombremsung gesperrt wird. Wenn die Massentragheit der Last
grof3 ist oder wenn die Gleichstrombremsfrequenz (Ad.17) zu hoch
eingestellt ist, kann ein Uberstromfehler ausgelést werden, wenn der
Umrichter Gleichspannung am Motor anlegt. Das Ausldsen von
Uberstromfehlern durch Einstellung der ,Ausgangssperrzeit vor
Gleichstrombremsung' verhindern.

Ad.15 DC-Brake
Time

Die Zeit einstellen, wahrend der die Gleichspannung am Motor angelegt
wird.

Ad.16 DC-Brake
Level

Die anzuwendende Stromstérke fiir die Gleichstrombremsung einstellen.
Die Einstellung dieses Parameters ist auf den Motor-Nennstrom
bezogen.

Ad.17 DC-Brake
Freq

Die Frequenz einstellen, bei der die Gleichstrombremsung gestartet
wird. Sobald die Frequenz erreicht wird, beginnt der Umrichter zu
verzégern. Wenn die Verweilfrequenz kleiner als die
Gleichstrombremsfrequenz eingestellt wird, ist die Verweilfunktion
unwirksam und stattdessen startet die Gleichstrombremsung.

Ad.17
Frequency

Ad.14Ad.15

Voltage

Current
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@ Caution

+ Wenn die 'Stromstérke fiur die Gleichstrombremsung’ (d.h. der Bremsgleichstrom, der durch
die Motorwicklung flief3t) zu grof3 oder die ,Gleichstrombremszeit’ zu lang ist, kann der Motor
Uberhitzen oder beschédigt werden.

+ Die eingestellte 'Stromstarke fiur die Gleichstrombremsung’ ist auf den Motornennstrom

bezogen. Stellen Sie die Stromstarke nicht hoher als Umrichter-Nennstrom ein, um eine
Uberhitzung oder Beschadigung des Motors zu verhindern.

4.17.3 Freier Auslauf bis Stillstand

Wenn der Laufbefehl abschaltet, wird der Umrichterausgang ausgeschaltet und der Motor
mit angeschlossener Last trudelt wegen Massentragheit aus.

diseq
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Grup- Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-

pe m. einstellung heit

Ad 08 |Stoppmodus Stop Mode |2 Freier 04 -
Auslauf

Frequency, .
voltage i

@ Caution

Bei hoher Massentragheit auf der Ausgangsseite und Motorbetrieb mit hoher Drehzahl fihrt die
Massentragheit der angeschlossenen Last dazu, dass der Motor weiterdreht, obwohl der
Umrichterausgang gespertrt ist.

LSis | w1




Ausfihren grundlegender Funktionen

4.17.4 Leistungsbremsung

Wenn die Gleichspannung des Umrichters aufgrund der vom Motor kommenden,
riickgewonnenen Energie Uber einen bestimmte Pegel steigt, erfolgt eine Steuerung
dahingehend, dass entweder die Anderungsrate der Verzogerung angepasst wird oder der
Motor wieder beschleunigt, um den Energiezufluss vom Motor in den Umrichter zu
reduzieren. Leistungsbremsung kann angewendet werden, wenn kurze
Verzogerungszeiten ohne Bremswiderstande bendtigt werden oder wenn optimale
Verzogerung ohne Auslésen eines Uberspannungsfehlers erforderlich ist.

LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell- Ein-
heit
Ad |08 Stoppmodus Stop Mode |4 It;?eliusrlﬁsg 0—a )
@ Caution

* Wenden Sie keine Leistungsbremsung bei haufig zu verzogernden Lasten an, um eine
Uberhitzung oder Beschadigung des Motors zu verhindern.

+ Kippschutz und Leistungsbremsung funktionieren nur wahrend der Verzdgerungsphase, und
Leistungsbremsung hat Prioritat vor Kippschutz. Anders ausgedriickt: wenn sowohl der
Parameter Pr.50 (Kippschutz und Flussbremsung) als auch der Parameter Ad.08
(Leistungsbremsung) gesetzt sind, ist die Leistungsbremsung vorrangig und wirksam.

+ Wenn die Verzogerungszeit zu kurz ist oder die Massentragheit der Laste zu grof3 ist, kann
der Uberspannungsschutz auslosen.

* Wenn die Funktion ,Freier Auslauf bis Stillstand‘ verwendet wird, kann die tatsachliche
Verzdgerungszeit langer als die voreingestellte Verzégerungszeit sein.

112 | LSVJS




Ausfuhren grundlegender Funktionen

4.18 Frequenzbegrenzung

Die Betriebsfrequenz kann durch Vorgabe einer Maximalfrequenz, Startfrequenz, oberen
Grenzfrequenz und unteren Grenzfrequenz begrenzt werden.

4.18.1 Frequenzbegrenzung durch Maximalfrequenz und

Startfrequenz
Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
einstellung Al
. 19 Startfrequenz Start Freq 0.50 0.01-10.00 Hz g.. %
r
20 Maximalfrequenz |Max Freq 60.00 40.00-400.00 Hz §

Frequenzbegrenzung durch Maximalfrequenz und Startfrequenz einstellen

Parameter Beschreibung

Die untere Grenzfrequenz fiir Parameter einstellen, die in Hz
(Frequenzeinheit) oder min! (Drehzahleinheit) angegeben werden. Wenn
eine Eingangsfrequenz kleiner als die Startfrequenz ist, wird der Parameter
auf den Wert 0.00 gesetzt.

Frequenzobergrenzen und -untergrenzen einstellen. Alle Frequenzeingaben
beschranken sich auf Frequenzen innerhalb der Frequenzober- und -

dr.20 Max Freq untergrenzen.

Diese Beschrankung gilt auch, wenn eine Sollfrequenz mithilfe des
Bedienteils eingegeben wird.

dr.19 Start Freq

4.18.2 Frequenzbegrenzung durch Frequenzober- und

Untergrenzen
Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
Frequenz- - .
24 begrenzung Freq Limit 0 Nein 01
Frequenz-
Ad |25 umg,grenze Freq Limit Lo [0.50 0.0- Hz
Maximalfrequenz
26 Frequenz- Freq Limit Hi Maximal- Mlnlmalfrequenz- Hz
obergrenze frequenz Maximalfrequenz
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Frequenzbegrenzung durch Frequenzober- und Untergrenzen einstellen

Parameter Beschreibung

Die Werkseinstellung ist 0 (Nein). Wenn man die Einstellung auf 1 (Ja)
andert, kdbnnen Frequenzen zwischen der Frequenzuntergrenze (Ad.25)
und der Frequenzobergrenze (Ad.26) vorgegeben werden. Wenn die
Einstellung 0 (Nein) ist, sind die Parameter Ad.25 und Ad.26 nicht sichtbar.
Eine obere Grenzfrequenz fur alle Parameter einstellen, die in Hz
(Frequenzeinheit) oder min (Drehzahleinheit) angegeben werden;
ausgenommen ist die Eckfrequenz (dr.18). Es kénnen keine Frequenzen
oberhalb der Frequenzobergrenze eingestellt werden.

Ad.24 Freq Limit

Ad.25 Freq Limit
Lo,
Ad.26 Freq Limit Hi

— without upper / lower limits

Frequency

Max. Frequency

Upper limit|----------------ooe /

Lower limit

| 10V V1 (voltage input)
0 I20mA I (currentinput)

4.18.3 Frequenzspringe

Verwenden Sie Frequenzspriinge, um mechanische Resonanzfrequenzen zu vermeiden.
Der Umrichter Uberspringt dann das Frequenzband (d.h. blendet die entsprechenden
Frequenzen aus), wenn ein Motor beschleunigt oder verzbgert. Betriebsfrequenzen kénnen
dann nicht innerhalb des zu Uberspringenden voreingestellten Frequenzbands eingestellt
werden.

Wenn bei Frequenzerhéhung der vorgegebene Frequenzwert (Vorgabe Uber Spannung,
Strom, RS485 oder Uber Bedienteil) innerhalb des zu tberspringenden Frequenzbands
liegt, wird die untere Frequenz dieses Frequenzbands nicht Uberschritten und die Frequenz
auf diesem unteren Pegel gehalten. Sobald der vorgegebene Frequenzwert dann oberhalb
des zu Uberspringenden Frequenzbands liegt, steigt die Frequenz wieder.

Grup- |Para Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich

pe m. Anzeige | einstellung
Ad 27 |Frequenzspringe [Jump |0 No 0-1 -
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Grup- |Para Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich
pe m. Anzeige | einstellung
Freqg
Ausblendbereich .
] Jump 0.00- [Ausblendbereich -
28 1untere Frequenz Lol 10.00 obere Frequenz 1] Hz
Ausblendbereich Jumo Hi [Ausblendbereich - untere
29 |- obere Frequenz 1 PHl 1500 Frequenz 1] — Hz
1 Maximalfrequenz
Ausblendbereich .
] Jump 0.00- [Ausblendbereich -
30 2untere Frequenz Lo 2 20.00 obere Frequenz 2] Hz
Ausblendbereich . [Ausblendbereich - untere FE' g',’
Jump Hi YR
31 |- obere Frequenz 5 25.00 Frequenz 2] — Hz =4 =
2 Maximalfrequenz =
Ausblendbereich . m
i Jump 0.00- [Ausblendbereich - 4
32 3untere Frequenz Lo3 30.00 obere Frequenz 3] Hz
Ausblendbereich Jump Hi [Ausblendbereich - untere
33 |- obere Frequenz 3 PHl 3500 Frequenz 3] — Hz
3 Maximalfrequenz
Frequency
ﬁgg -------------------
Ad3T|
e |
Ad:28 [~ | 10V Vi(voltage input)
0 '20mA  I(current input)
Runcnd o)

— wenn der Frequenzsollwert sinkt
/):T/ — wenn der Frequenzsollwert steigt

4.19 Konfiguration der Zweitbetriebsart

Verwenden Sie zwei Betriebsarten und schalten Sie zwischen diesen je nach Bedarf um.
Sowohl fur die erste als auch die zweite Befehlsquelle geben Sie die Frequenz nach dem
Verschieben der Laufbefehle an den entsprechenden programmierbaren Eingang vor.
Die Betriebsartenumschaltung kann verwendet werden, um die Fernsteuerung wahrend
einer Operation Uber externe Kommunikation zu stoppen und auf einen Betrieb Uiber das
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lokale Bedienteil umzuschalten oder um den Umrichter von einem anderen
Fernsteuerungsplatz aus zu steuern.

Wahlen Sie einen der programmierbaren digitalen Eingange aus den Parametern In.65-71
und setzen Sie den Parameter auf 15 (2te Quelle).

Param | Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
. einstellung bereich
Oper |drv Befehlsquelle Cmd Source* |1 |Fx/Rx-1 04 -
ation |Frq |Frequenz-Sollwertquelle |FreqRefSrc |2 |V1 0-12 -
04 2te Befehlsquelle Cmd29Src |0 |Bedienteil |04 -
bA 05 2te Frequenz- Freq2Src |0 Bedienteil-1 0-12 )
Sollwertquelle
: Px Klemmenbelegung | Px Define 15 2te Quelle 054
no 6571 (Px: P1-P7) ]

* Wird unter DRV-06 auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.

Zweitbetriebsart einstellen

Parameter Beschreibung

Wenn Signale an den als 2te Befehlsquelle (2te Quelle) eingestellten
bA.04 Cmd 2™ programmierbaren Eingang gegeben werden, kann der Arbeitsgang mithilfe

Src der Parametereinstellungen in bA.04-05 anstelle der Einstellungen der drv-
bA.05 Freq 2 und Frg-Parameter in der Operation-Gruppe ausgefuhrt werden.
Src Die Einstellungen der 2ten Befehlsquelle kbnnen nicht gedndert werden,

wahrend der Umrichter mit der ersten Befehlsquelle (Hauptquelle) arbeitet.

Q@ Caution

« Wenn einer der programmierbaren Eingange als 2te Befehlsquelle (2te Quelle) eingestellt
wird und der Eingang den Signalzustand ,,1“ annimmt, wechselt der Betriebsstatus, weil die
Frequenzvorgabe und der Laufbefehl auf die 2te Befehlsquelle wechseln. Stellen Sie sicher
dass die 2te Befehlsquelle korrekt eingestellt ist, bevor Sie die Befehlsvorgabe auf den
entsprechenden programmierbaren Eingang verschieben. Wenn die Verzégerungszeit zu
kurz ist oder die Massentragheit der Laste zu grof ist, kann der Uberspannungsschutz
auslosen.

» Je nach Parametereinstellungen kann der Umrichter bei Umschaltung der Befehlsquellen
aul3er Betrieb gesetzt werden.
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4.20 Programmierbarer Multifunktionseingang -
Steuerparameter

Filterzeitkonstanten und der Typ der programmierbaren Eingange kénnen konfiguriert
werden, um die Sensibilitdt der Eingdnge zu verbessern

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
85 Programmierbare |DIOn Delay |10 0-10000 ms
Eingang EIN
86 Programmierbare | DI Off Delay |3 0-10000 ms
| Eingang AUS
n 87 Programmierbarer | DI NC/NO Sel |0 0000* - -
Eingang
90 Programmierbarer | DI Status 0 0000* - -
Eingang

()
* Wird auf dem Bedienteil als /f'iJ] l;i] L’ -l angezeigt.

Programmierbarer Multifunktionseingang — Steuerparameter einstellen

Parameter Beschreibung

In.85 DI On
Delay, In.86 DI
Off Delay

Wenn sich der Signalzustand des Eingangs nach dem Empfang eines
Signals wéahrend der eingestellten Zeit nicht andert, wird der Signalzustand
als ,1“ (High) bzw. ,0“ (Low) erkannt.

In.87 DI NC/NO
Sel

Auswahlen ob SchlieRer- oder Offnerkontakte am jeweiligen Eingang
vorhanden sind. Dies wird angezeigt durch das eingeschaltete Segment der
7-Segment-Anzeige des Bedienteils bzw. die eingeschaltete Position der
Anzeigeleuchte des LCD-Bedienteils, wie in der untenstehenden Tabelle
gezeigt. Wenn das untere Segment eingeschaltet ist, zeigt dies an dass der
Eingang als Schlief3erkontakt konfiguriert ist. Wenn das obere Segment
eingeschaltet ist, zeigt dies an dass der Eingang als Offnerkontakt
konfiguriert ist. Die Nummerierung der Eingangsklemmen ist P1-P7, von
rechts nach links.

Kontaktart Offnerkontakt SchlieRerkontakt

Bedienteil E] E]

LCD- ; ;
Bedienteil

In.90 DI Status

Zeigt die Konfiguration jedes Kontakts an.

Wenn ein Segment mittels dr.87 als Schliel3erkontakt konfiguriert ist, wird
der Signalzustand ,1“ durch Einschalten des oberen Segments angezeigt.
Der Signalzustand ,0“ wird durch Einschalten des unteren Segments
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angezeigt.

Wenn Segment-Eingange als Offnerkontakte konfiguriert sind verhalten sich
die Segment-Lampen umgekehrt. Die Nummerierung der
Eingangsklemmen ist P1-P7, von rechts nach links.

Kontaktart SchlieRerkontakt SchlieRerkontakt
(Signalzustand ,,1%) (Signalzustand ,0%)

Bedienteil E] @
LCD- -
Bedienteil

4.21 P2P-Einstellung

Die P2P-Einstellung wird verwendet, damit mehrere Umrichter sich Eingabe- und
Ausgabegerdate teilen konnen. Um die P2P-Einstellung zu aktivieren, muss RS485-
Kommunikation eingeschaltet sein.

Umrichter, die durch P2P-Kommunikation verbunden sind, werden als Master bzw. Slave
bezeichnet. Der Master-Umrichter steuert die Eingabe- und Ausgabeoperationen von
Slave-Umrichtern. Die Eingabe- und Ausgabeoperationen werden von den Slave-
Umrichtern bereitgestelit. Bei Verwendung der programmierbaren Ausgange kann ein
Slave-Umrichter wahlen, entweder den Ausgang des Master-Umrichters oder seinen
eigenen Ausgang zu verwenden. Bei Verwendung von P2P-Kommunikation kennzeichnen
Sie zuerst den Slave-Umrichter und dann den Master-Umrichter. Wenn der Master-
Umrichter zuerst benannt wird, kénnen angeschlossene Umrichter diesen Zustand als
Kommunikationsverlust auslegen.

Master-Parameter

Grup- |Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
Auswahl der
CM 95 P2P- Int 485 Func 1 |P2P Master |0-3 -
Kommunikation
8o |Analogeingangl | pop |nv1 0 0-12,000 %
Analogeingang2 . _
81 eI bop in 12 0 12,000 %
usS 12,000
g2 |Digitaler Eingang | p2p |n DI 0 0-OX7F bit
85 |Analogausgang | p2p Out AO1L 0 0-10,000 %
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Grup- |Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
Digitaler .

88 Ausgang P2P Out DO 0 0-0x03 bit

Slave-Parameter

Grup- | Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
Auswahl der
95 | P2P- Int 485 Func 2 |P2P Slave 0-3 -
CM Kommunikation
Auswahl/Ein- nw
96 |stellung Digitaler | P2P OUT Sel 0 [No 0-2 bit 8 >
Ausgang en
-
a
P2P-Kommunikation einstellen
Parameter Beschreibung
CM.95 Int 485 Eunc Den Master-Umrichter auf 1 (P2P Master) und den Slave-Umrichter

auf 2 (P2P Slave) einstellen.

US.80-82 P2P Input Data | Vom Slave-Umrichter gesendete Eingabedaten
ggga e AP ORI Vom Slave-Umrichter empfangene Ausgabedaten

@ Caution

Die P2P-Merkmale funktionieren nur mit Parameterversion 1.00, E/A-Softwareversion 0.11
und Bedienteil-Softwareversion 1.07 oder hoher.

Stellen Sie die Benutzerablauffunktionen ein, um P2P-Merkmale zu nutzen.
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4.22 Einstellung der Mehrfachsteuerung

Verwenden Sie Mehrfachsteuerungseinstellungen, um den Umrichter mit mehr als einem
Bedienteil zu steuern. Um diese Funktion zu verwenden, konfigurieren Sie zuerst die
RS485-Kommunikation.

Die durch das Bedienteil zu steuernde Umrichtergruppe wird einen Master-Umrichter
enthalten. Der Master-Umrichter Uiberwacht die anderen Umrichter, und der Slave-
Umrichter reagiert auf die Eingaben des Master-Umrichters. Bei Verwendung der
programmierbaren Ausgange kann ein Slave-Umrichter wahlen, entweder den Ausgang
des Master-Umrichters oder seinen eigenen Ausgang zu verwenden. Bei Verwendung der
Mehrfachsteuerung kennzeichnen Sie zuerst den Slave-Umrichter und dann den Master-
Umrichter. Wenn der Master-Umrichter zuerst benannt wird, kbnnen angeschlossene
Umrichter diesen Zustand als Kommunikationsverlust auslegen.

Master-Parameter
Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell-  Ein-

pe bereich heit
cM |95 | P2P-Kommunikatons- |\ ses inc (3 | Bedienteil bereit |0-3 .
optionen
03 :\I’D'eh”aChSte“erungs' Multi KPD ID | 3 399 |-
CNF . . .
Multifunktionstaste - Multi Key
42 Auswahl Sel 4 | Mehrfach-Strg. |04 -

Slave Parameter

Grup- Para Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
01 Stations-ID Int485 St ID 3 3-99 -
CM P2P- L
95  |Kommunikations- |Int 485 Func 3 |Bedenteil |, o -
; bereit
optionen

Mehrfachsteuerung einstellen

Parameter Beschreibung

Den Umrichter mit einer eindeutigen Kennung kennzeichnen, um
CM.01 Int485 St ID | Konflikte zu verhindern. Numerische Werte von 3 bis 99 kdnnen gewahit

werden.
CM.95 Int 485 Den Parameter sowohl fur den Master-Umrichter und Slave-Umrichter auf
Func 3 (Bedienteil bereit) einstellen.

CNF-03 Multi KPD | Einen zu Uberwachenden Umrichter aus der Umrichtergruppe wahlen.
ID

CNF-42 Multi key | Multifunktionstastentyp 4 (Mehrfach-Strg.) wahlen.
Sel
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O Caution
+ Die Mehrfachsteuerungsmerkmale (Mehrfach-Strg.) funktionieren nur mit Parameterversion
1.00, E/A-Softwareversion 0.11 und Bedienteil-Softwareversion 1.07 oder héher.

*  Die Mehrfachsteuerungsfunktion ist unwirksam, wenn die Mehrfachsteuerungs-ID (CNF-03
,Multi-KPD ID") identisch mit der Stations-ID (CNF-01 ,Int485 St ID") ist.

* Die Master/Slave-Einstellung kann nicht geandert werden, wenn der Umrichter im Slave-
Mode arbeitet.

4.23 Einstellung eines Benutzerablaufs

Mit einem ,Benutzerablauf* wird eine einfache Schrittkette aus einer Kombination
verschiedener Funktionsbausteine erstellt. Die Schrittkette kann aus max. 18 Schritten mit
29 Funktionsbausteinen und 30 Leerparametern bestehen.

1 Schleife bedeutet eine einzige Ausflhrung einer benutzerdefinierten Schrittkette, die
maximal 18 Schritte enthélt. Schleifenzeiten von 10 - 1000 ms kénnen gewahlt werden.

Die Parametercodes fur die Konfiguration von Benutzerablaufen sind in der US-Gruppe
(Benutzerablauf-Einstellungen) und der FU-Gruppe (Funktionsbaustein-Einstellungen) zu

finden.
Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
AP |02 |Benuzerablauf UserSeqEn |0 0-1 ;
aktivieren
Benutzerablauf -
01 Laufbefehl User Seq Con |0 02 -
02 Benutz_erablauf - User Loop 0 0-5 i
Laufzeit Time
Ausgangsadresse Link UserOutl- )
11-28 Link1—18 18 0 0—OxFFFF
Us |31-60 E;ﬂg@“ﬂi‘gﬂw Void Paral-30 |0 -9999-9999 | -
80  |Analogeingang 1 Eg':/)'” V1(10- 14 0-12,000 |%
81 Analogeingang 2 P2P In 12 0 -12,000 %
82 Digitaler Eingang P2P InD 0 -12,000 bit
85 Analogausgang P2P OutAO1 |0 0-0x7F %
88 Digitaler Ausgang P2P Out DO 0 0-0x03 bit
UF 01 Benutzerfunktion 1 User Funcl 0 0-28 -
02 Benutzerfunktion User Input 1-A |0 O-OxFFFF |-
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Eingang 1-A
Benutzerfunktion
03 Eingang 1-B User Input1-B |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
04 Eingang 1-C User Input 1-C |0 O-OxFFFF
05 Benutzerfunktion 1 User Outputl |0 ~321767-
32767
06 Benutzerfunktion 2 User Func2 0 0-28
Benutzerfunktion
07 Eingang 2-A User Input2-A |0 0-OxFFFF
Benutzerfunktion
08 Eingang 2-B User Input2-B |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
09 Eingang 2-C User Input2-C |0 O-OxFFFF
10 Benutzerfunktion User Output2 |0 -32767-
Ausgang 2 32767
11 Benutzerfunktion 3 User Func3 0 0-28
Benutzerfunktion
12 Eingang 3-A User Input3-A |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
13 Eingang 3-8 User Input3-B |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
14 Eingang 3-C User Input 3-C |0 O-OxFFFF
15 Benutzerfunktion 3 User Output 3 |0 -32767-
32767
16 Benutzerfunktion 4 User Func4 0 0-28
Benutzerfunktion
17 Eingang 4-A User Input4-A |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
18 Eingang 4-B User Input4-B |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
19 Eingang 4-C User Input4-C |0 O-OxFFFF
20 Benutzerfunktion 4 User Output4 |0 -32767-
32767
21 Benutzerfunktion 5 User Funcb 0 0-28
Benutzerfunktion
22 Eingang 5-A User Input 5-A |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
23 Eingang 5-B User Input5-B |0 O-OxFFFF
Benutzerfunktion
24 Eingang 5-C User Input5-C |0 O-OxFFFF
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Grup-

pe

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
einstellung bereich
25 Benutzerfunktion 5 User Output5 |0 ~32767-
32767
26 Benutzerfunktion 6 User Func6 0 0-28 -
Benutzerfunktion
27 Eingang 6-A User Input6-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
28 Eingang 6-B User Input6-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
29 Eingang 6-C User Input6-C |0 O-OxFFFF |-
30 Benutzerfunktion 6 User Output6 |0 -32767- -
32767
31 Benutzerfunktion 7 User Func7 0 0-28 -
Benutzerfunktion
32 Eingang 7-A User Input 7-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
33 Eingang 7-B User Input 7-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
34 Eingang 7-C User Input 7-C |0 O-OxFFFF |-
35 Benutzerfunktion 7 User Output7 |0 -32767- -
32767
36 Benutzerfunktion 8 User Func8 0 0-28 -
Benutzerfunktion
37 Eingang 8-A User Input 8-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
38 Eingang 8-8 User Input 8-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
39 Eingang 8-C User Input8-C |0 O-OxFFFF |-
40 Benutzerfunktion 8 User Output8 |0 ~32767- -
32767
41 Benutzerfunktion 9 User Func9 0 0-28 -
Benutzerfunktion
42 Eingang 9-A User Input9-A |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
43 Eingang 9-B User Input9-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
44 Eingang 9-C User Input9-C |0 O-OxFFFF -
45 Benutzerfunktion 9 User Output9 |0 ~32767-
32767
46 Benutzerfunktion 10  |User Funcl0 |0 0-28 -
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Ausfihren grundlegender Funktionen

Grup-

pe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige

Parameter-

Einstell-

einstellung bereich
Benutzerfunktion
47 Eingang 10-A User Input 10-A |0 O-OxXFFFF -
Benutzerfunktion
48 Eingang 10-B User Input 10-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
49 Eingang 10-C User Input 10-C |0 O-OxFFFF |-
50 Benutzerfunktion 10 User Output 10 |0 -32767- -
32767
51 Benutzerfunktion 11 User Funcll 0 0-28 -
Benutzerfunktion
52 Eingang 11-A User Input 11-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
53 Eingang 11-B User Input 11-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
54 Eingang 11-C User Input 11-C |0 O-OxFFFF |-
55 Benutzerfunktion 11 | User Output 11 |0 -32767- -
32767
56 Benutzerfunktion 12 User Funcl12 0 0-28 -
Benutzerfunktion
57 Eingang 12-A User Input 12-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
58 Eingang 12-B User Input 12-B |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
59 Eingang 12-C User Input 12-C |0 O-OxFFFF |-
60 Benutzerfunktion 12 | User Output 12 |0 -32767- -
32767
61 Benutzerfunktion 13 User Funcl3 0 0-28 -
Benutzerfunktion
62 Eingang 13-A User Input 13-A |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
63 Eingang 13-B User Input 13-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion
64 Eingang 13-C User Input 13-C |0 O-OxFFFF -
65 Benutzerfunktion 13 User Output 13 |0 -32767- -
32767
66 Benutzerfunktion 14 User Func14 0 0-28 -
Benutzerfunktion
67 Eingang 14-A User Input 14-A |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion
68 Eingang 14-B User Input 14-B |0 O-OxFFFF -
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Grup-

pe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige

Parameter-

Einstell-

einstellung bereich

Benutzerfunktion

69 Eingang 14-C User Input 14-C |0 O-OxXFFFF -
Benutzerfunktion -32767-

70 Ausgang 14 User Output 14 |0 32767

71 Benutzerfunktion 15 User Funcl5 0 0-28 -
Benutzerfunktion

72 Eingang 15-A User Input 15-A |0 O-OxXFFFF -
Benutzerfunktion

73 Eingang 15-B User Input 15-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion

74 Eingang 15-C User Input 15-C |0 O-OxFFFF -

75 Benutzerfunktion User Output 15 |0 -32767- )
Ausgang 15 32767

76 Benutzerfunktion 16 User Funcl6 0 0-28 -
Benutzerfunktion

77 Eingang 16-A User Input 16-A |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion

78 Eingang 16-B User Input 16-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion

79 Eingang 16-C User Input 16-C |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion -32767-

80 Ausgang 16 User Output 16 |0 32767 -

81 Benutzerfunktion 17 User Funcl7 0 0-28 -
Benutzerfunktion

82 Eingang 17-A User Input 17-A |0 O-OxFFFF |-
Benutzerfunktion

83 Eingang 17-B User Input 17-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion

84 Eingang 17-C User Input 17-C |0 O-OxFFFF |-

85 Benutzerfunktion User Output 17 |0 -32767- )
Ausgang 17 32767

86 Benutzerfunktion 18 User Funcl8 0 0-28 -
Benutzerfunktion

87 Eingang 18-A User Input 18-A |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion

88 Eingang 18-B User Input 18-B |0 O-OxFFFF -
Benutzerfunktion

89 Eingang 18-C User Input 18-C |0 O-OxFFFF |-

9 Benutzerfunktion User Output 18 |0 -32767-
Ausgang 18 32767
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Ausfihren grundlegender Funktionen

Benutzerablauf einstellen

AP.02 User Seq En

Parameter Beschreibung

Die zu einem Benutzerablauf gehorige Parametergruppe anzeigen.

US.01 User Seq Con

Schrittkette START und Schrittkette STOP mit dem Bedienteil
einstellen.Die Parameter konnen nicht wahrend eines Arbeitsgangs
eingestellt werden. Der Umrichter muss aul3er Betrieb gesetzt werden,
um Parameter einzustellen.

US.02 User Loop Time

Die Benutzerablauf-Schleifenzeit einstellen.Die Benutzerablauf-
Schleifenzeit kann auf 0.01s/0.02s/ 0.05s/0.1s/0.5s/1s eingestellt
werden.

US.11-28
Link UserOut1-18

Parameter einstellen, um 18 Funktionsbausteine zu verbinden. Wenn
der Eingangswert 0x0000 ist, kann kein Ausgangswert verwendet
werden.Um den Ausgangswert in Schritt 1 fiir die Sollfrequenz zu
verwenden, ist die Kommunikationsadresse (0x1101) der Sollfrequenz
als ,Link UserOut1’-Parameter einzugeben.

US.31-60 Void Paral—
30

30 Leerparameter einstellen. Zu verwenden, wenn eine konstante
(,Const) Parametereingabe im Funktionsbaustein benétigt wird.

UF.01-90

Benutzerdefinierte Funktionen fur die 18 Funktionsbausteine
einstellen. Wenn die Einstellung eines Funktionsbausteins ungiltig ist,
ist die Ausgabe des Benutzerausgangs@ gleich -1. Alle Ausgaben
vom Benutzerausgangs@ sind Nur-Lese-Ausgaben und kénnen mit
dem Benutzerausgangslink@ (,Link UserOut@°) verwendet werden.

Funktionbaustein-Parameterstruktur

Typ Beschreibung

User Func @*

Die im Funktionsblock auszufiihrende Funktion wahlen.

User Input @-A

Kommunikationsadresse des ersten Eingabeparameters der Funktion

User Input @-B

Kommunikationsadresse des zweiten Eingabeparameters der
Funktion

User Input @-C

Kommunikationsadresse des dritten Eingabeparameters der Funktion

User Output @

Ausgangswert (Nur-Lese-Ausgabe) nach Ausfiihrung des
Funktionsbausteins

* @ ist die Schritthnummer (1-18).

Benutzerfunktionen - Operationen und Verktpfungen

Nummer Typ 'Beschreibung

0 NOP Keine Operation
Additionsoperation, (A+B) + C

1 ADD Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird er als
0 erkannt.
Subtraktionsoperation, (A-B) - C

2 SUB Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird er als
0 erkannt.

3 ADDSUB Zusammengesetzte Additions- und Subtraktionsoperation, (A + B)
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Nummer Typ 'Beschreibung

-C
Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird er als
0 erkannt.

MIN

Ausgabe des kleinsten Wertes der Eingangswerte, MIN(A, B, C).
Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.

MAX

Ausgabe des héchsten Wertes der Eingangswerte, MAX(A, B, C).
Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.

ABS

Ausgabe des Absolutbetrags des Parameters (Operanden) A, |
Al
Diese Operation verwendet keine Operanden B oder C.

NEGATE

Ausgabe des Negativbetrags des Parameters (Operanden) A, -
(A).
Diese Operation verwendet keine Operanden B oder C.

REMAINDER

Restwertoperation vonAund B, A% B
Diese Operation verwendet keinen Operanden C.

MPYDIV

Zusammengesetzte Multiplikations- und Divisionsoperation, (A X
B)/C.

Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
die Multiplikationsoperation (A x B) ausgefiihrt.

10

COMPARE-GT
(greater than)

Vergleichfunktion: Wenn (A > B), dann Ausgabe C; wenn (A
<oder=B), dann Ausgabe 0.

Wenn die Bedingung erfillt ist, dann erhalt der Ausgangsoperand
das Signal C. Wenn die Bedingung nicht erfillt ist, dann wird das
Ergebnis 0 (Falsch) ausgegeben. Wenn der Parameter C einen
Wert von 0x0000 aufweist und wenn die Bedingung erfllt ist,
dann wird das Ergebnis 1 (Wahr) ausgegeben.

11

COMPARE-GTEQ
(great than or
equal to)

Vergleichsfunktion: Wenn (A >oder= B), dann Ausgabe C; wenn
(A < B), dann Ausgabe 0.

Wenn die Bedingung erfilllt ist, dann erhalt der Ausgangsoperand
das Signal C. Wenn die Bedingung nicht erfillt ist, dann wird das
Ergebnis 0 (Falsch) ausgegeben. Wenn der Parameter C einen
Wert von 0x0000 aufweist und wenn die Bedingung erfllt ist,
dann wird das Ergebnis 1 (Wahr) ausgegeben.

12

COMPARE-
EQUAL

Vergleichsfunktion: Wenn (A == B), dann Ausgabe C; fir alle
anderen Ausgabewerte wird das Ergebnis 0 ausgegeben.

Wenn die Bedingung erfillt ist, dann erhalt der Ausgangsoperand
das Signal C. Wenn die Bedingung nicht erfullt ist, dann wird das
Ergebnis 0 (Falsch) ausgegeben. Wenn der Parameter C einen
Wert von 0x0000 aufweist und wenn die Bedingung erfullt ist,
dann wird das Ergebnis 1 (Wahr) ausgegeben.

13

COMPARE-
NEQUAL

Vergleichsfunktion: Wenn (A!= B), dann Ausgabe C; fir alle
anderen Ausgabewerte wird das Ergebnis 0 ausgegeben.

Wenn die Bedingung erfillt ist, dann erhalt der Ausgangsoperand
das Signal C. Wenn die Bedingung nicht erfullt ist, dann wird das
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Nummer Typ 'Beschreibung

Ergebnis 0 (Falsch) ausgegeben. Wenn der Parameter C einen
Wert von 0x0000 aufweist und wenn die Bedingung erfullt ist,
dann wird das Ergebnis 1 (Wahr) ausgegeben.

Addiert 1 jedes Mal wenn ein Benutzerablauf eine Schleife
beendet hat.

A: Max.-Schleife; B: Timer START/STOP; C: Ausgabemodus
wabhlen.

Wenn das Signal am Eingang von B auf 1 ist, wird das Zeitglied
gestoppt (der Ausgang ist 0). Wenn der Eingang eine O ist, wird
das Zeitglied gestartet.

Wenn das Signal am Eingang von C auf 1 ist, wird der aktuelle
Zeitwert ausgegeben.

Wenn das Signal am Eingang von C auf 0 ist, wird eine 1
ausgegeben, sobald der Wert des Zeitglieds den Wert von A
(Max) Uberschreitet.

Wenn der Parameter (Operand) C einen Wert von 0x0000
aufweist, wird er als O erkannt.

Wird der maximale Zeitwert Uberschritten, dann wird der Zeitwert
auf 0 zurlckgesetzt.

Legt Grenzwerte fiir den Parameter A fest.

Wenn das Signal am Eingang von A einem Pegel zwischen B und
C hat, wird das Signal am Eingang dem Ausgang von A
zugewiesen.

Wenn das Signal am Eingang von A einen héheren Pegel als B
hat, dann Ausgabe B. Wenn das Signal am Eingang von A einen
hoéheren Pegel als C hat, dann Ausgabe C.

Der Wert des Parameters B muss gro3er oder gleich [C] sein.
Ergebnis der UND-Verknipfung ausgeben, (A und B) und C.

16 AND Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.

Ergebnis der ODER-Verknipfung ausgeben, (A|B) | C.

17 OR Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.

Ergebnis der Exklusiv-ODER-Verknipfung (XOR) ausgeben, (A"
B)~C.

14 TIMER

15 LIMIT

18 XOR Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.
Ergebnis der UND-vor-ODER Verknipfung ausgeben, (Aund B) |
C.

& AND/OR Wenn der Operand C einen Wert von 0x0000 aufweist, wird nur
mit A, B gearbeitet.
Nach Anwahl eines von zwei Eingdngen einen Wert ausgeben,
wenn (A) dann B sonst C.

20 SWITCH Wenn das Signal am Eingang von A den Signalpegel 1 hat, dann

wird der Ausgangsparameter B gesetzt. Wenn das Signal am
Eingang von A den Signalpegel 0 hat, dann wird der
Ausgangsparameter C gesetzt.
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Nummer Typ 'Beschreibung

21

BITTEST

Das Bit B des Parameters A testen, BITTEST(A, B).

Wenn das Bit B des Eingangs A auf 1 ist, dann ist der Ausgang 1.
Wenn es eine 0 ist, dann ist der Ausgang 0.  Der zuléssige
Eingangswertebereich von B ist 0—16.Wenn der Wert héher als
16 ist, wird er als 16 erkannt.Wenn das Signal am Eingang von B
auf 0 ist, dann ist der Ausgang 0.

22

BITSET

Das Bit B des Parameters A setzen, BITSET(A, B). Den
gednderten Wert nach Setzen des Bits B an den Eingang von A
ausgeben.

Der zulassige Eingangswertebereich von B ist 0—16. Wenn der
Wert héher als 16 ist, wird er als 16 erkannt. Wenn das Signal am
Eingang von B auf 0 ist, dann ist der Ausgang 0. Diese Operation
verwendet keinen Operanden C (Parameter C).

23

BITCLEAR

Das Bit B des Parameters A loschen, BITCLEAR(A, B).

Den geénderten Wert nach Loschen des Bits B an den Eingang
von A ausgeben. Der zuldssige Eingangswertebereich von B ist
0-16. Wenn der Wert hoher als 16 ist, wird er als 16 erkannt.
Wenn das Signal am Eingang von B auf O ist, dann ist der
Ausgang 0. Diese Operation verwendet keinen Operanden C
(Parameter C).

24

LOWPASSFILTER

Den Eingang von A als Filterzeitkonstante B ausgeben, B x US-02
(US Loop Time.

In der oben genannten Formel wird die Zeit eingestellt, wenn der
Ausgang von A 63.3% erreicht.

C steht fur die Filteroperation. Wenn es eine 0 ist, dann wird die
Operation gestartet.

25

PI_CONTROL

Verstarkung P bzw. | = A, B Parametereingabe, dann Ausgabe als
C.

Bedingungen fiir PI_PROCESS Ausgabe: C = 0: Konst PI;

C=1: PI_PROCESS-B >= PI_PROCESS-OUT >=0,

C =2: PI_PROCESS-B >= P|_ PROCESS-OUT >=-
(PI_PROCESS-B),

Verstarkung P = A/100, Verstarkung | = 1/(B - Schleifenzeit);
Wenn ein Fehler mit PI-Einstellungen vorliegt, dann ist der
Ausgang -1.

26

PI_PROCESS

Aist eine Eingangsregelabweichung, B ist eine
Ausgangsbegrenzung, C ist der Wert des Konst Pl-Ausgangs
(Ausgang des PI-Reglers).

Der Wertebereich von C ist 0—-32,767.

27

UPCOUNT

Zahlt die Impulse hoch und gibt den Wert aus, UPCOUNT(A, B,
C).

Nach Empfang eines Trigger-Signals am Eingang (A) werden die
Ausgangssignale durch Bedingungen C hochgezahit.

Wenn das Signal am Eingang von B auf 1 ist, erfolgt keine
Operation und die Anzeige ist 0; wenn das Signal am Eingang
von B auf 0 ist, erfolgt eine Operation.

Wenn der Parameter C den Wert 0 hat, wird hochgezahlt, sobald
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das Signal am Eingang A von 0 auf 1 wechselt.

Wenn der Parameter C den Wert 1 hat, wird hochgezahilt, sobald
das Signal am Eingang A von 1 auf O wechselt.

Wenn der Parameter C den Wert 2 hat, wird hochgezahilt, sobald
das Signal am Eingang A sich &ndert.

Ausgangswertebereich: 0-32767

Zahlt die Impulse runter und gibt den Wert aus,
DOWNCOUNT(A, B, C).

Nach Empfang eines Trigger-Signals am Eingang (A) werden die
Ausgangssignale durch Bedingungen C runtergezahilt.

28 DOWNCOUNT Wenn das Signal am Eingang von B auf 1 ist, erfolgt keine
Operation und der Anfangswert von C wird angezeigt;, wenn das
Signal am Eingang von B auf 0 ist, erfolgt eine Operation.

Es wird runtergezahlt, sobald der Parameter A von 0 auf 1
wechselt.

Hinweis

Der PI-Prozessbaustein (PI_PROCESS Block) muss nach dem PI-Steuerungsbaustein
(P1_CONTROL Block) verwendet werden, damit die PI-Regelung richtig funktioniert. Die PI-
Regelung kann nicht ausgefuhrt werden, wenn sich ein anderer Baustein zwischen den beiden
Bausteinen befindet oder wenn die Bausteine in einer falschen Reihenfolge platziert sind.

@ Caution

Die Benutzerablaufe funktionieren nur mit Parameterversion 1.00, E/A-Softwareversion 0.11 und
Bedienteil-Softwareversion 1.07 oder hoher.

4.24 Feuer-Betriebsart

Mit dieser Funktion ist es dem Umrichter moglich, wéahrend einer Notsituation (z.B. Feuer)
kleinere Fehler zu ignorieren und Feuerléschpumpen im Dauerbetrieb zu betreiben.

Wenn die Feuer-Betriebsart eingeschaltet ist, wird der Umrichter gezwungen alle kleineren
ausgeltsten Fehler zu ignorieren und bei groReren Fehlern — unabhangig vom
Neustartversuche-Zahlergrenzwert — einen Reset und Neustart zu wiederholen. Die in
PR.10 eingestellte Wiederholungsverzugszeit gilt auch noch, wahrend der Umrichter einen
Reset und Neustart ausfihrt.

Feuer-Betriebsart Einstellungen
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Bezeichnung

Ein-
heit

Einstell-
bereich

Parameter-

LCD-Anzeige
einstellung

go |Feuer-Betriebsart Fire Mode Feuer-Betrieb |, , i
einschalten Sel EIN
N 81 E?:qeuréiitrfebsart E?LeqMode 0-60 0-60
o |[ouerperebsat [reVo® oy o
83 Eiﬁ?ébiggﬁgfaﬂ Eirr:te Mode | Nicht konfigurierbar |- -
In gi_ Px Klemmenbelegung (P;(X?Sfliiem) 51 |Feuer-Betrieb |0-54 -

Der Umrichter lauft im Feuerbetrieb, wenn Ad.80 (Feuerbetriebsart einschalten) auf 2
(Feuerbetrieb) eingestellt ist und der auf 51 (Feuerbetrieb) eingestellte programmierbare
Eingang (In. 65-71) eingeschaltet ist. Der in Ad.83 (Feuer-Betriebsart Betriebszahler)
eingestellte Feuerbetriebszahler erhéht seinen Zahlerstand um 1 jedes Mal wenn der

Feuerbetrieb gestartet wird.

@ Caution
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Das Einschalten der Feuer-Betriebsart kann zu Funktionsstérungen des Umrichters fuhren. Mit
dem Einschalten der Feuer-Betriebsart erlischt die Produktgewahrleistung. Nur wenn der
Zahlerstand des ,Feuer-Betriebsart Betriebszahlers’ gleich ,0° ist, sind Probleme des Umrichters
durch die Produktgewahrleistung abgedeckt.

Einstellungen der Feuer-Betriebsart festlegen

Parameter | Beschreibung Details
Feuer-Betriebsart | Die in Ad.81 (Feuer-Betriebsart Frequenz) eingestellte
Ad.81 Fire Frequenz Feuerbetriebsfrequenz wird verwendet, um den Umrichter im
MO‘ de Ere Feuerbetrieb zu betreiben. Die Feuerbetriebsfrequenz hat
q Vorrang vor der Jog-Frequenz, den Festfrequenzen und der
Uber das Bedienteil eingegebenen Frequenz.
Dr03 Acc Feuer-Betriebsart | Wenn die Feuer-Betriebsart eingeschaltet wird, beschleunigt
- Beschl./Verz.- der Umrichter wahrend der in Dr.03 (Beschl.-Zeit) eingestellten
Time / ; . ; . .
Dr.04 Dec Zeiten Ze!t L_md verzdgert dann baS|erenq auf der in Dr.04 (Verz.-
Tirﬁe Zeit) eingestellten Verzdgerungszeit. Der Umrichter stoppt,
sobald der entsprechende Px-Eingang (Px: P1—- P7) und damit
die Feuer-Betriebsart ausgeschaltet wird.
Fehlersteuerung | Einige ausgeldste Fehler werden im Feuerbetrieb ignoriert.
Die Fehlerhistorie wird gespeichert, aber Fehlerausgange
PR.10 -
werden ausgeschaltet, selbst wenn sie bei den
Retry Delay

programmierbaren Ausgangen konfiguriert wurden.
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Parameter | Beschreibung

Details

Ausgeldste Fehler, die im Feuerbetrieb ignoriert werden
‘BX (Umrichter AUS), externer Fehler,
Unterspannungsfehler, Umrichter-Ubertemperatur,
Umrichter-Uberlast, Uberlast, elektrothermischer Schutz,
Schutz bei Phasenverlust (Ein-/Ausgangsspannung),
Motorschutzschalter, Lufterfehler, Fehler durch nicht
angeschlossenen Motor, sowie andere kleinere Fehler,

Wenn einer der folgenden Fehler ausgeltst wird, fihrt der
Umrichter einen Reset und Neustart durch, bis die
Fehlerbedingungen nicht mehr erfilllt sind. Die in PR.10
eingestellte Wiederholungsverzugszeit gilt auch, wahrend der
Umrichter einen Reset und Neustart ausfihrt.

Ausgeltste Fehler, die einen Reset & Neustart im
Feuerbetrieb erzwingen

Uberspannungsfehler, Uberstromfehler 1 (OC1),
Erdschlussfehler

Wenn einer der folgenden Fehler ausgeltst wird, wird der
Umrichter auf3er Betrieb gesetzt.

Ausgeldste Fehler, die den Umrichter im Feuerbetrieb aul3er

Betrieb setzen
Hardware-Fehler, Uberstromfehler 2 (Arm-Short —>

Ankerkurzschluss)
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5 Ausfuhren erweiterter Funktionen

Dieses Kapitel beschreibt die erweiterten Funktionen des S100-Umrichters. Die folgende

Tabelle verweist auf die detaillierten Beschreibungen der einzelnen Funktionen.

Funktion ‘Beschreibung

Betrieb mit Hilfsfrequenz

Die Haupt- und Hilfsfrequenzen in den voreingestellten
Formeln verwenden, um verschiedene
Betriebsbedingungen zu erstellen.

Betrieb mit Hilfsfrequenz ist ideal zum Erzeugen einer
konstanten Zugspannung*, denn diese Funktion
ermdglicht Feineinstellung von Betriebsdrehzahlen.

Jog-Betrieb (Betrieb mit

Der Jog-Betrieb ist eine Art von Handbetrieb. Wenn der

Festdrehzahl) Jog-Befehlstaster gedriickt ist, arbeitet der Umrichter
gemal einem Parametersatz, der fir den Jog-Betrieb
voreingestellt ist.

Aufwarts/Abwarts- Verwendet die Ausgangssignale des oberen und unteren

Operation Grenzschalters (d.h. Signale von einem

Durchflussmesser) als Beschleunigungs- bzw.
Verzégerungsbefehle an Motore.

3-Leiter-Betrieb

3-Leiter-Betrieb wird verwendet, um ein Eingangssignal
zu verriegeln. Diese Einstellung wird verwendet, um den
Umrichter Uber einen Taster zu steuern.

Sicherheits-Betriebsart

Diese Sicherheitsfunktion erlaubt den Umrichterbetrieb
erst, nachdem ein Signal an den fir die Sicherheits-
Betriebsart bestimmten programmierbaren Eingang
angelegt wurde. Diese Funktion ist sinnvoll, wenn
besondere Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mittels
der programmierbaren Multifunktionseingénge geboten
ist.

Verweiloperation
(“Dwell”)

Diese Funktion wird verwendet fiir Arbeitsmaschinen wie
z.B. Aufzlige, wenn das Drehmoment erhalten bleiben
muss, wahrend die Bremsen betétigt oder gelost sind.

Schlupfkompensation

Mithilfe dieser Funktion kann der Motor mit konstanter
Drehzahl laufen, da der Schlupf des Motors bei Erhéhung
des Lastmoments kompensiert wird.

PID-Regelung

Die PID-Regelung sorgt durch Anpassung der
Ausgangsfrequenz des Umrichters automatisch fiir eine
konstante Durchflussmenge, einen konstanten Druck
oder eine konstante Temperatur.

Auto-Tuning

Wird verwendet, um automatisch die
Motorsteuerungsparameter zu ermitteln und so die
Steuerung durch den Umrichter zu optimieren.

Sensorlose
Vektorregelung

Eine wirksame Methode, um den magnetischen Fluss
und das Drehmoment ohne spezielle Sensoren zu
steuern. Ein hoher Wirkungsgrad verglichen mit der U/f-
Steuerung wird erreicht durch das hohe Drehmoment
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Funktion ‘Beschreibung

bei niedrigem Strom.

Energiespeicherbetrieb

Wird verwendet, um die Ausgangsfrequenz des
Umrichters bei Spannungsunterbrechungen zu steuern
und somit die Zwischenkreis-Gleichspannung so lange
wie mdglich zu erhalten; dadurch wird das Auslosen
eines Unterspannungsfehlers vermieden.

Energiesparbetrieb

Wird verwendet um die Spannung, mit der die Motoren
versorgt werden, bei Niedriglast und Leerlauf zu
reduzieren und somit Energie zu sparen.

Drehzahlsuchfunktion

Wird verwendet um das Auslésen von Fehlern zu
verhindern, wenn der Umrichter eine Ausgangsspannung
liefert, wahrend der Motor im Leerlauf dreht oder
austrudelt.

Automatische
Neustartfunktion

Die automatische Neustartfunktion wird verwendet,
nachdem der Umrichter durch das Ansprechen von
Schutzeinrichtungen (Ausldsen eines Fehlers ) aul3er
Betrieb gesetzt wurde, um den Umrichter beim
Zuriicksetzen des Fehlers automatisch neu zu starten.

Zweitmotorbetrieb

Wird verwendet, um den Anlagenbetrieb durch Anschluss
von Motoren an einen Umrichter zu schalten. Den
zweiten Motor Uber die fir Zweitmotorbetrieb festgelegte
Eingangklemme konfigurieren und steuern.

Umschalten auf Betrieb
mit handelsublicher
Spannungsquelle

Wird verwendet, um den Motor von Umrichterbetrieb auf
Betrieb mit handelstiblicher Spannungsquelle
(Netzbetrieb) — oder umgekehrt — umzuschalten.

Liftersteuerung

Wird verwendet, um den Lifter des Umrichters zu
steuern.

Timer-Einstellungen

Den Wert des Zeitglieds einstellen und den EIN/AUS-
Status des programmierbaren Ausgangs und Relais
steuern.

Bremsensteuerung Wird verwendet, um die EIN-/AUS-Funktion des
elektronischen Bremssystems der Last zu steuern.

Programmierbarer Standardwerte einstellen und die Relaisausgange oder

Multifunktionsausgang — | programmierbaren Ausgange je nach Signal am

EIN-/AUS-Steuerung

Analogeingang ein- bzw. ausschalten.

Energiertickspeisung bei
Pressenbetrieb
verhindern

Wird verwendet bei Betrieb einer Presse, um die
Betriebsdrehzahl des Motors zu erhéhen und so
Rickgewinnungsenergie vom Motor zu vermeiden.

+ Der Betrieb mit Hilfsfrequenz dient dem Erzeugen einer konstanten Zugspannung in
einem offenen Wirkungsablauf. Diese Funktion ermdglicht es, eine konstante
Zugspannung auf das Objekt anzuwenden, das von einer motorisch angetriebenen
Einrichtung gezogen wird; dies erfolgt durch Feineinstellung der Motordrehzahl tiber
Betriebsfrequenzen, die proportional zu einem Quotienten der Hauptfrequenzsollwerte
sind.
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5.1 Betrieb mit Hilfssollwerten

Frequenz-Sollwerte kdnnen mit verschiedenen berechneten Bedingungen eingestellt
werden, die die Haupt- und Hilfsfrequenz-Sollwerte gleichzeitig verwenden. Der Haupt-
Frequenzsollwert wird als Betriebsfrequenz verwendet, wahrend Hilfssollwerte fiir die
Anderung und Feineinstellung des Hauptsollwertes verwendet werden.

Gruppe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Einstell- Ein-
bereich

. Frequenz- Bedienteil-1
Operation | Frq Sollwertquelle Freq Ref Src |0 0-12 -
op |Hilisfrequenz- AuxRefsre |1 |V 0-4 .
Sollwertquelle
Hilfsfrequenz- M+(G-A)
bA 02 |Solwert AuxCale 0-7 . '
Type o2
Berechnungstyp =S
Hilfsfrequenz- Aux Ref -200.0— 0 =3
03 Sollwert Verstarkung |Gain 0.0 200.0 % o é
65— |Px ) Hilfssollwert
i 71 Klemmenbelegung PxDefine 140 | \)g 0~54 i
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Die obige Tabelle listet die verfligbaren berechneten Bedingungen fiir die Haupt- und
Hilfsfrequenz-Sollwerte auf. Beziehen Sie sich auf die Tabelle, um zu sehen, wie die
Bedingungen auf ein Beispiel anzuwenden sind, wo der ,Frq‘-Parameter (Frequenz-
Sollwertquelle) auf O (Bedienteil-1) gesetzt ist und der Umrichter bei einem
Hauptfrequenzsollwert von 30.00 Hz arbeitet. -10 bis +10V Signale werden am analogen
Spannungseingang V1 empfangen, wobei die Sollwert-Verstarkung auf 5 % eingestellt ist.
In diesem Beispiel erfolgt die Feineinstellung des resultierende Frequenz-Sollwertes
innerhalb eines Bereichs von 27.00-33.00Hz [Die Parameter In.01-16 miissen auf
Werkseinstellungen gesetzt sein, und In.06 (V1 Polaritatsoptionen) muss auf 1 (Bipolar)
gesetzt sein).

Hifssollwert einstellen

Parameter | Beschreibung

Den Eingangstyp einstellen, der fir den Hilfsfrequenz-Sollwert verwendet
werden soll.

Einstellung | Beschreibung
0 | Kein Hilfsfrequenz-Sollwert ist deaktiviert.

VA Legt den V1-Spannungseingang auf der

Steuerklemmleiste als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest.

3 | V2 Legt den V2-Spannungseingang auf der

bA.01 Aux Ref Src Steuerklemmleiste als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest

(der Spannung/Strom-Wahlschalter SW2 muss auf
,Spannung’ eingestellt sein).

4 |12 Legt den I2-Stromeingang auf der Steuerklemmileiste
als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest (der
Spannung/Strom-Wahlischalter SW2  muss  auf
,Strom‘ eingestellt sein).

5 | Impuls | Legt den Tl-impulseingang auf der Steuerklemmleiste
als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest.

Die Hilfssollwert-Verstarkung mit bA.03 (,Aux Ref Gain’) einstellen, um
den Hilfssollwert zu konfigurieren und den bei der Berechnung des
Hauptsollwerts zu berticksichtigenden Prozentsatz vorzugeben.
Hinweis: Die Punkte 4-7 unten kénnen entweder positive (+) oder
negative (-) Sollwerte zur Folge haben (Vorwarts oder Riuckwartslauf),
auch wenn unipolare Analogeingange verwendet werden.

Einstellung Formel fiir Frequenz-Sollwert
bA.02 Aux Calc 0 | M+(G*A) Hauptsollwert+(bA.03<bA.01+In.01)
e 1 | M«(G-A) Hauptsollwerts(bA.03-bA.01+In.01)
2 | MI(G-A) Hauptsollwert/(bA.03+bA.01)
3 | M+H{M+(G-A)} Hauptsollwert+{Hauptsollwert <(bA.03-bA.01)}
4 | M+G<2+(A-50) | Hauptsollwert+bA.03+2+(bA.01-50) In.01
5 | M«{G+2+(A-50)} | Hauptsollwert *{bA.03+2+(bA.01-50)}
6 | M{G+2+(A-50)} | Hauptsollwert {bA.032+(bA.01-50)}
7 | M+MeGe2+(A- Hauptsollwert+Hauptsollwert « bA.03+2+(bA.01—
50) 50)
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Parameter | Beschreibung

M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min't)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A. Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %)

bA.03 Aux Ref Den Signalpegel am fir die Hilfsfrequenz konfigurierten Eingang (bA.01
Gain Aux Ref Src) einstellen.

Einen der programmierbaren Eingange auf 40 (Hilfssollwert AUS)
In.65—71 Px Define |einstellen und einschalten, um den Hilfsfrequenzsollwert zu deaktivieren.
Der Umrichter arbeitet dann nur mit dem Hauptfrequenzsollwert.

Main frequencyM ————»

Auxiliary frequency A _%/ o—»>
Auxiliary frequency command does not work if
the multi-function terminals (In.65-71) are set to
40(disable aux. reference).

FIMAG) Calculated freq uency

Tl
]
Q)
[
c
-
D
(7]

pasueApY

Betrieb mit Hilfssollwert — Beispiel 1

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist das Bedienteil, und die Hilfsfrequenz-
Sollwertquelle ist der analoge Spannungseingang (V1)

« Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe Uber Bedienteil (Betriebsfrequenz 30Hz)
+ Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

+ Hilfsfrequenz-Einstellung (bA.01): V1 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz
(Hz) je nach Betriebseinstellung]

 Hilfssollwert Verstarkung - Einstellung (bA.03): 50%

* In.01-32: Werkseinstellung

Beispiel: eine Eingangsspannung von 6 V wird am Spannungseingang ,V1' angelegt, und die
der Spannung 10V entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die
Hilfsfrequenz A als 36[Hz] = 60[Hz] * 6[V]/10[V] oder 60[%)] = 100[%] * 6[V])/10[V].

Einstellung* Berechnung der endgliltigen Sollfrequenz**
0 | M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)*36Hz(A))=48Hz
1 | M[HZz]*(G[%]*A[%)]) 30Hz(M)+(50%(G)*60%(A))=9Hz
2 | M[Hz)/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)*60%(A))=100Hz
3 | M[Hz]H{M[Hz]*(G[%]*A[%)])} 30Hz(M)+{30[HZz]*(50%(G)*60%(A))}=39Hz
4 | M[HZz]+G[%]*2+(A[%]-50[%])[Hz] | 30HZ(M)+50%(G)*2+(60%(A)—-50%)*60Hz=36Hz
5 | M[HZ]+{G[%]2+(A[%]-50[%0])} 30HZz(M)+{50%(G)*2+(60%(A)-50%)}=3Hz
6 | M[HZ]{G[%]2+(A[%]-50[%])} 30Hz(M)/{50%(G)*2+(60%—50%)}=300Hz
7 | M[HZ]+M[HZ]*G[%]*2¢(A[%0]- 30Hz(M)+30Hz(M)*50%(G)x2x(60%(A)—
50[%]) 50%)=33Hz
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*M: Haupt-Frequenzsoliwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

*Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (min*) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.

Betrieb mit Hilfssollwert — Beispiel 2

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist das Bedienteil, und die Hilfsfrequenz-
Sollwertquelle ist der analoge Stromeingang (12)

« Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe Uber Bedienteil (Betriebsfrequenz 30Hz)
+ Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

Hilfsfrequenz-Einstellung (bA.01): 12 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz (Hz)
je nach Betriebseinstellung]

Hilfssollwert Verstarkung - Einstellung (bA.03): 50%
In.01-32: Werkseinstellung

Beispiel: ein Eingangsstrom von 10.4 mA wird dem Stromeingang ,12° zugefiihrt, und die der
Stromstéarke 20mA entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die
Hilfsfrequenz A als 24[Hz] = 60[HZ] ¢ (10.4[mA]-4[mA])/(20[mA]-4[mA]) oder 40[%] = 100[%] *
(10.4[mA] - 4[mA])/(20[mA]-4[mA]).

Einstellung* Berechnung der endgultigen Sollfrequenz**

0 | MHZz]+(G[%]-A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)*24Hz(A))=42Hz

1 | M[Hz]*(G[%]A[%)]) 30Hz(M)+(50%(G)*40%(A))=6Hz

2 | M[Hz)/(G[%]*A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)*40%(A))=150Hz

3 | M[Hz]H{M[Hz]*(G[%]*A[%)])} 30Hz(M)+{30[Hz]*(50%(G)*40%(A))}=36Hz

4 | M[HZ]+G[%]*2+(A[%]-50[%])[Hz] | 30HZz(M)+50%(G)*2+(40%(A)-50%)*60Hz=24Hz

5 | MHZIMG[%]-2+(A[%]-50[%]) 30HZ(M)*{50%(G)-2+(40%(A)-50%)} = -
3Hz(Reverse)

6 | MHZJ{G[%]-2+(A[%]-50[%])} 30Hz(M)/{50%(G)+2+(60%—40%)} = -
300Hz(Reverse)

7 | M[HZ]J+M[HZ]*G[%]*2+(A[%0]- 30Hz(M)+30Hz(M)*50%(G)*2+(40%(A)—

50[%]) 50%)=27Hz

*M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

*Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (min*) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.
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Betrieb mit Hilfssollwert — Beispiel 3

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist der analoge Spannungseingang (V1), und die
Hilfsfrequenz-Sollwertquelle ist der analoge Stromeingang (12)

« Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe durch 5V-Signal an V1 (Betriebsfrequenz 30Hz)
+ Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

« Hilfsfrequenz (bA.01): 12 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz (Hz) je nach
Betriebseinstellung]

+ Hilfssollwert Verstarkung (bA.03): 50%
* In.01-32: Werkseinstellung

Beispiel: ein Eingangsstrom von 10.4 mA wird dem Stromeingang ,12° zugefiihrt, und die der

Stromstarke 20mA entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die ;E' é’_
Hilfsfrequenz A als 24[Hz] = 60[Hz] * (10.4[mA]-4[mA])/(20[mA]-4[mA]) oder 40[%] = 100[%] « [ =4=
(10.4[mA] - 4[mA])/(20[mA]-4[mA]). = %
D N
v D
Einstellung* Berechnung der endgultigen Sollfrequenz** =
0 | M[Hz]+(G[%]*A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)*24Hz(A))=42Hz
1 | M[HZz]«(G[%]*A[%)]) 30Hz(M)+(50%(G)*40%(A))=6Hz
2 | M[Hz)/(G[%]A[%]) 30Hz(M)/(50%(G)*40%(A))=150Hz
3 | M[Hz]H{M[HZz]*(G[%]*A[%])} 30Hz(M)+{30[Hz]*(50%6(G)*40%(A))}=36Hz
4 | M[HZz]+G[%]*2+(A[%]-50[%])[Hz] | 30HZ(M)+50%(G)*2+(40%(A)-50%)*60Hz=24Hz
5 | MHZ]«{G[%]*2+(A[%]-50[%])} 30HZ(M)*{50%(G)2+(40%(A)-50%)}=-
3Hz(Reverse)
6 | MHZIAG[%]-2+(A[%]-50[%])} 30HZ(M)/{50%(G)+2+(60%-40%)}=-
300Hz(Reverse)
7 | M[HZJ+M[HZ]*G[%]*2¢(A[%0]- 30Hz(M)+30Hz(M)*50%(G)*2+(40%(A)—
50[%]) 50%)=27Hz

*M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstéarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

**Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (mint) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.

Hinweis

Wenn die Maximalfrequenz hoch ist, kénnen aufgrund von Analogeingangsschwankungen und
Abweichungen in den Berechnungen Abweichungen der Ausgangsfrequenz auftreten.
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5.2 Jog-Betrieb

Im Jog-Betrieb ist eine temporare Steuerung des Umrichters mdglich. Sie kdnnen einen
Jog-Laufbefehl mithilfe der programmierbaren Eingénge oder mittels der ESC-Taste auf
dem Bedienteil eingeben.

Die Jog-Operation ist die Funktion mit der zweithdchsten Prioritat nach der Verweiloperation.
Wenn eine Jog-Operation wahrend eines Betriebs mit Festfrequenzen, UP/DOWN
(Frequenzerhdhungs-/minderungs-)Operation oder 3-Leiter-Operation angefordert wird,
dann Uberlagert die Jog-Operation alle anderen Betriebsarten.

5.2.1 Jog-Betrieb 1 — Vorwarts-Jog-Betrieb — Giber
programmierbaren Eingang

Der Jog-Betrieb ist entweder in Vorwarts- oder Riickwartsrichtung mithilfe des Bedienteils
oder den programmierbaren Eingdngen mdglich. Die Tabelle unten listet die
Parametereinstellung fur Vorwérts-Jog-Betrieb mithilfe der programmierbaren Eingange auf.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich | Ein-
pe einstellung heit
dr 1 JOG-Frequenz JOG 10.00 0.50- Hz
Frequency Maximalfrequenz
12 JOG- JOG Acc Time |20.00 0.00-600.00 s
Beschleunigungszeit
13 JOG- JOG Dec Time | 30.00 0.00-600.00 S
Verzgerungszeit
In 65-71 |Px Px Define(Px: |6 JOG - -
Klemmenbelegung | P1-P7)

Beschreibung des Vorwarts-Jog-Betriebs

Parameter | Beschreibung
In.65-71 Px Define |Die Jog-Frequenz aus P1- P7 wahlen, und dann 6 (JOG) aus In.65-71
wahlen.
—1
o—® P1 | 1(FX)
—1
o——N\) s |600G)
E
[Einstellungen der Eingangsklemmen fir Jog-Betrieb]
dr.11 JOG Die Betriebsfrequenz einstellen.

Frequency

140 | LSVJS




Ausfihren erweiterter Funktionen

Parameter | Beschreibung

dr.12 JOG Acc Time | Die Beschleunigungszeit einstellen.
dr.13 JOG Dec Time | Die Verzégerungszeit einstellen.

Wenn ein Signal am Jog-Eingang eingeht, wahrend ein Vorwartslaufbefehl (FX) anliegt,
dann wechselt die Betriebsfrequenz auf die Jog-Frequenz und der Jog-Betrieb beginnt.

dri13 ACC/dr.03 dr12 dEC/dr.04
Jog dec. time Acc. time Jog acc. time Dec. time
Operation [ ™\ A Operation : :
frequency | «—— g1« frequency _4 dr.11 H\ =
. 'Jogfrequency: ' !Jog frequency: o E_
T L o B~ <
Runcmd | @ | L Runcmd | @ b cg
(FX) . . . . (FX) . . . . @ ﬁ
Jogemd | 0 Jogemd | |
oG | mrr UoG) | e
Operation frequency > Jog frequency Operation frequency < Jog frequency

5.2.2 Jog-Betrieb 2 — Vorwaérts/Ruckwarts-Jog-Betrieb — tiber
programmierbaren Eingang

Im Jog-Betrieb 1 muss ein Laufbefehl eingegeben werden, um den Umrichter in Betrieb zu
setzen; im Jog-Betrieb 2 dagegen kann das Inbetriebsetzen auch Uber eine
Eingangsklemme erfolgen, die fur Vorwarts- oder Ruckwartslaufbefehl festgelegt ist. Die
Prioritaten fur Frequenz, Beschl./Verz.-Zeit und Klemmleisteneingabe wahrend des
Betriebs in Bezug auf andere Betriebsarten (Verweil-, UP/DOWN(Frequenzerhthungs-
/minderungs)- oder 3-Leiter-Betrieb) sind identisch mit Jog-Betrieb 1. Wenn wéhrend einer
Jog-Operation ein anderer Laufbefehl eingegeben wird, wird dieser ignoriert und die Jog-
Frequenz bleibt erhalten.

Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
dr 11 JOG-Frequenz JOG Frequency |10.00 0.50- Hz
Maximlfrequenz
12 JOG- JOG Acc Time  |20.00 0.00-600.00 s
Beschleunigungszeit
13 JOG- JOG Dec Time |30.00 0.00-600.00 S
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Ein-
heit

Einstellbereich

Grup- Param.|Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Verzdgerungszeit
In 65-71 |Px Px Define(Px: 46 |FWD JOG |- -
Klemmenbelegung |P1-P7) 47 |REV JOG
dr.12 dr.13 dr.12 dr.13
Jog acc. time Jog dec. time Jog acc. time Jog dec. time
oA T T dm T
Operation 5 Jog frequency Jog frequencyE 5
frequency e LN ' \
oo deld
«— Jog Freq. «—»
dr.12 dr13 .
! ! ! Jogacc.time Jogidec.itime: ! 5
FWDJog | e R
REV Jog L —

5.2.3 Jog-Betrieb Uber Bedienteil

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Dr 90 Funktionen der ESC- |- 1 JOG- - -
Taste Taste
06 Befehlsquelle Cmd 0 Bedienteil | - -
Source*
* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

Setzen Sie den Parameter dr.90 auf 1 (JOG-Taste) und den Parameter Drv (Befehlsquelle)
in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf O (Bedienteil). Wenn die ESC-Taste gedrtickt wird,
blinkt die SET-Lampe und der Jog-Betrieb ist startbereit. Driicken Sie die RUN-Taste, um
den Antrieb in Betrieb zu setzen; der Umrichter beschleunigt oder verzdgert auf die
vorgegebene Jog-Frequenz. Durch Loslassen der RUN-Taste wird der Jog-Betrieb
gestoppt. In dr.12 (;Acc time‘) und dr.13 (,Dec time’) stellen Sie die Beschleunigungszeit bzw.
Verzdgerungszeit fur die Jog-Frequenz ein.
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dr.12 dr.13
Jog acc. time Jog dec. time

Frequency

Run cmd

5.3 Aufwarts/Abwarts-Operation

Die Beschl./\Verz.Zeit (Acc/Dec time) kann Uber die programmierbaren Eingange gesteuert &7 >
werden. Ahnlich wie bei einem Durchflussmesser lasst sich die Aufwérts/Abwérts-Operation w %
einfach auf ein System anwenden, das die Signale des oberen/unteren Grenzschalters fr =&
Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehle verwendet. ) ,:{
v M
Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich | Ein- =
einstellung heit
Ad 65 Aufwarts/Abwarts- |U/D Save Mode |1 Ja 0-1 -
Betriebsfrequenz
speichern
In 65-71 |Px Px Define(Px: P1- |17 Aufwarts |- -
Klemmenbelegung | P7) 18 Abwarts
20 Auf/Ab-
Loschen

Aufwarts/Abwarts-Operation einstellen

Parameter Beschreibung

In.65-71 Px Define | Zwei Eingangsklemmen fur Aufwérts-/Abwarts-Betrieb wéhlen und auf 17
(Aufwarts) bzw. 18 (Abwarts) einstellen. Wenn der Eingang P4 (,Up*—
>Aufwarts) das Signal 1 hat, beginnt die Beschleunigung, sobald der
Laufbefehl gegeben wird. Wenn das Signal am Eingang P4 auf O ist,
stoppt die Beschleunigung und der Betrieb mit konstanter Drehzahl
beginnt.

Wahrend des Betriebs beginnt die Verzégerung, wenn der Eingang
P5(,Down‘—>Abwaérts) das Signal 1 hat.

Wenn beide Eingangssignale gleichzeitig auf 1 sind, stoppt die
Verzdgerung und der Betrieb mit konstanter Drehzahl beginnt.
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Parameter Beschreibung

Frequency / P :
i I —

P4(Up) ! !

P5(Down) s B

Run cmd (FX)
Ad.65 U/D Save Wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl wird die Betriebsfrequenz
Mode automatisch unter folgenden Bedingungen gespeichert:

Das Signal fiir den Vorwarts- oder Riickwarts-Laufbefehl (Fx bzw. Rx)
ist 0, ein Fehler wird ausgeldst, oder die Netzspannung ist aus.

Wenn das Signal fur den Laufbefehl wieder auf 1 ist oder wenn die
Netzspannung zum Umrichter zurtickkehrt oder nach Auslésen eines
Fehlers wieder den normalen Betrieb aufnimmt, dann nimmt der
Umrichter den Betrieb bei der gespeicherten Frequenz wieder auf. Die
gespeicherte Frequenz kann uber einen der programmierbaren Eingange
geldscht werden. Einen der programmierbaren Eingange auf 20 (Auf/Ab-
Léschen) einstellen und wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl
Signale am Eingang anlegen. Die gespeicherte Frequenz und die
Aufwarts-/Abwarts-Betriebskonfiguration wird geléscht.

Saved
frequency et
Output P
frequency il : L
P3(U/DClear)| Qi | . m
P4 (Up) . E '
RuncmdFX) | o] Do o

5.4 3-Leiter-Betrieb

Im 3-Leiter-Betrieb wird das Eingangssignal verriegelt (das Signal bleibt auf 1, nachdem der
Drucktaster losgelassen wurde); diese Betriebsart wird verwendet, wenn der Umrichter
Uber einen Drucktaster gesteuert wird.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstellbereich | Ein-
heit
Operation | drv Befehlsquelle Cmd 1 Fx/Rx - 1 - -
Source*
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Gruppe | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstellbereich | Ein-
heit
In 65-71 |Px Px 14 3-Wire - -
Klemmenbelegung | Define(Px:
P1-P5)
* Wird unter DRV-06 auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.

Um den 3-Leiter-Betrieb zu aktivieren, ist die folgende Beschaltung notwendig. Die
minimale Eingangszetit (t) bei 3-Leiter-Betrieb ist 1ms, und der Umrichter wird auf3er Betrieb
gesetzt wenn der Vorwartslaufbefehl und Ruckwartslaufbefehl gleichzeitig gegeben werden.

F

o o ® P1| 1:FX (In.65)

| 33
: ]
-5 o 4| 6:J0G (in68) S5
® P5 [14: 3-Wire (In.69) 3§
M B

[Klemmenanschliisse bei 3-Leiter-Betrieb]

— _’I |<_
FX m !
RX m
Px (3-Wire)

[3-Leiter-Betrieb]

5.5 Sicherheitsbetriebsart (abgesicherter Modus)

Wenn die programmierbaren Eingange fir den Betrieb im abgesicherten Modus konfiguriert
werden, kdnnen Laufbefehle nur im abgesicherten Modus eingegeben werden. Der
abgesicherte Modus wird verwendet, um den Umrichter sicher und vorsichtig tber die
programmierbaren Eingange zu steuern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Ein-

pe einstellung bereich heit
Ad 70 Abgesicherten Run En Mode |1 |Abhéangigvon |- -
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Modus aktivieren Digitaleingang
71 Stoppmodus im Run Dis Stop |0 |Freier Auslauf | 0-2
abgesicherten
Modus
72 Verzdgerungszeitim |Q-Stop Time  |5.0 0.0-600.0
abgesicherten
Modus
In 65-69 |Px Px Define(Px: |13 |Startfreigabe |-
Klemmenbelegung | P1-P5)
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Betrieb im abgesicherten Modus einstellen

Parameter Beschreibung

In.65—69 Px Define |Von den programmierbaren Eingéngen einen Eingang auswahlen, der im
abgesicherten Modus laufen soll, und diesen auf 13 setzen (Startfreigabe)

Ad.70 Run En Einstellung Funktion

Mode 0 Immer EIN Aktiviert den abgesicherten Modus.

1 Abhangig von | Erkennt den Laufbefehl von einem der
Digitaleingang | programmierbaren Eingange

Ad.71 Run Dis Stop | Den Aul3erbetriebsetzmodus des Umrichters einstellen, wenn der
programmierbare Eingang im abgesicherten Modus ausgeschaltet ist.

Einstellung Funktion e
1 Free-Run Sperrt den Umrichterausgang, wenn der | ==
programmierbare Eingang ausgeschaltet ist | = %
(Motor trudelt aus). 23
2 Q-Stop Die im abgesicherten Modus verwendete Q.

Verzogerungszeit  (Q-Stop  Time‘). Das
AulRerbetriebsetzen  erfolgt  nach  der
Verzdgerung, und dann kann der Betrieb nur
wieder aufgenommen werden, wenn der
Laufbefehl erneut eingegeben wird. Das
alleinige Einschalten des programmierbaren
Eingangs reicht nicht zum Inbetriebsetzen.

3 Q-Stop Der Umrichter verzdgert im abgesicherten
Resume Modus in der eingestellten Verzdgerungszeit
(Q-Stop Time") bis zum Stillstand. Das
AuRerbetriebsetzen  erfolgt  nach  der
Verzogerung. Wenn der programmierbare
Eingang eingeschaltet ist, wird der Betrieb
dann wieder aufgenommen, sobald der
Laufbefehl erneut eingegeben wird.

Ad.72 Q-Stop Time | Die Verztgerungszeit einstellen, wenn Ad.71 auf 1 (,Q-Stop*) oder 2 (,Q-
Stop Resume’) gesetzt ist.

Ad.71 Ad.71 Ad.71
O(Free - Run) 1(Q-Stop) 2(Q-Stop Resume)

Frequency \ 3

Px(RUN Enable) ] [ [ o o
Run cmd (FX)_ [y
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5.6 Verweiloperation (“Dwell”)

Die Verweiloperation wird verwendet fir Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziige, um das
Drehmoment zu halten, wahrend die Bremsen betétigt oder geltst sind. Die Umrichter-
Verweiloperation basiert auf den Beschleunigungs- und Verzdgerungsverweilfrequenzen
und der Verweilzeit, die vom Benutzer vorgegeben werden.

Die folgenden Punkte beeinflussen die Verweiloperation ebenfalls:

» Beschleunigungsverweiloperation: Wenn ein Laufbefehl aktiv ist, wird die
Beschleunigung fortgesetzt bis die Beschleunigungsverweilfrequenz und eine konstante
Drehzahl innerhalb der Beschleunigungsverweilzeit (,Acc Dwell Time®) ist. Nach Ablauf
der Beschleunigungsverweilzeit wird die Beschleunigung basierend auf der
ursprunglich eingesteliten Betriebsdrehzahl und Beschleunigungszeit ausgefunhrt.

* Verzdgerungsverweiloperation: Wenn ein Stoppbefehl aktiv ist, wird die
Verzdgerung fortgesetzt bis die Verzogerungsverweilfrequenz und eine konstante
Drehzahl innerhalb der Verzogerungsverweilzeit (,Dec Dwell Time®) erreicht ist. Nach
Ablauf der eingestellten Zeit wird die Verzégerung basierend auf der urspriinglich
eingestellten Verzogerungszeit bis zum Stillstand ausgefihrt.

Wenn dr.09 (Steuerungs-/Regelungsart) auf 0 (U/f-Steuerung) eingestellt ist, kann der
Umrichter fur Operationen mit Verweilfrequenz verwendet werden, bevor bei
Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziigen die mechanische Bremse getffnet wird.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Verweilfrequenz Acc Dwell Startfrequenz -
wahrend Freq Maximalfrequenz
Beschleunigung
21 Betriebszeit wahrend | Acc Dwell 0.0 0.0-10.0 S
Beschleunigung Time
22 Verweilfrequenz Dec Dwell 5.00 Startfrequenz - |Hz
wahrend Verzogerung | Freq Maximalfrequenz
23 Betriebszeit wahrend Dec Dwell 0.0 0.0-60.0 s
Verzégerung Time
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Ad.21 Ad.23
Dwell acc. time Dwell dec. time
- e
Overation o ~_ Ad.22
P Adzg/j Dec. dwell frequency
Frequency ‘Acc. dwell frequency ! ;
Run cmd
Hinweis

Die Verweiloperation funktioniert nicht, wenn:

+ die Verweilzeit auf O s gesetzt ist oder die Verweilfrequenz auf 0 HZ gesetzt ist;

 versucht wird, nach einem Stopp oder wahrend einer Verzégerung wieder zu beschleunigen,
denn nur der erste Beschleunigungsverweilbefehl ist guiltig.

Frequency Changes in
frequency reference
Acc.dwell ( -~ CONG
frequency ! ! D
«—» Acc. dwell time
Run cmd [ |

[Beschleunigungsverweiloperation)]

Eine Verzdgerungsverweiloperation wird zwar immer ausgefiihrt, wenn Stoppbefehle
eingegeben werden und die Verzégerungsverweilfrequenz durchgereicht wird, sie
funktioniert aber nicht bei einer Verzdgerung durch Frequenzénderung (was nicht das
gleiche ist wie eine Verzdgerung aufgrund eines Stoppbefehls) oder bei externen
Bremsensteuerungsanwendungen.

Frequency

ch. dwell time

Changesin : Dec. dwel! time

' frequency reference

Dec.dwell [----------
frequency

Run cmd [ i |

[Verzbgerungsverweiloperation]
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@ Caution

Wenn eine Verweiloperation bei Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziigen ausgefthrt wird, bevor die
mechanische Bremse geltst wird, kann es aufgrund von Uberstrom im Motor zur Beschadigung
von Motoren oder Verkiirzung ihrer Lebensdauer kommen.

5.7 Schlupfkompensation

Schlupf bezeichnet die Unterschiede zwischen der Drehzahl des Drehfeld (synchrone
Drehzahl, vorgegebene Frequenz der Dreiphasenwechselspannung der Standerwicklung)
und der Lauferdrehzahl. Solche Unterschiede zwischen der vorgegebenen Frequenz der
Dreiphasenwechselspannung der Standerwicklung und der Lauferdrehzahl des Motors
koénnen bei hdherer Belastung verstarkt auftreten. Schlupfkompensation wird bei Lasten
verwendet, die einen Ausgleich flr solche Drehzahlunterschiede benétigen.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Ein-
pe Anzeige einstellung heit
dr 09 Steuerungs- Control 2 | Schlupf- - -
/Regelungsart Mode kompensation
14 Motornennleistung Motor 2 |0.75 kW 0-15 -
Capacity (0.75kw-
basiert)
bA |11 Polzahl des Motors Pole 4 2-48 -
Number
12 Nennschlupfdrehzahl Rated Slip |90 (0.75kW- 0-3000 rpm
basiert)
13 Motornennstrom Rated Curr | 3.6 (0.75kW- 1.0-1000.0 A
basiert)
14 Leerlaufstrom des Noload 1.6 (0.75kW- 0.5-1000.0 A
Motors Curr basiert)
16 Wirkungsgrad des Efficiency |72 (0.75kW- 70-100 %
Motors basiert)
17 Massentragheitsmoment | Inertia Rate |0 (0.75kW- 0-8 -
der Last basiert)

Schlupfkompensation einstellen

Parameter Beschreibung

dr.09 Control Mode

Den Parameter dr.09 auf 2 (Schlupfkompensation) einstellen, um eine
Schlupfkompensation vorzunehmen.

dr.14 Motor Die Leistung des an den Frequenzumrichter angeschlossenen Motors
Capacity einstellen.
bA.11 Pole Number | Die auf dem Motor-Leistungsschild angegebene Polzahl eingeben.

bA.12 Rated Slip
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Parameter Beschreibung

bA.13 Rated Curr | Den auf dem Motor-Leistungsschild angegebenem Nennstrom eingeben.
bA.14 Noload Curr | Den Ist-Strom eingeben, der nach Wegnahme der Last und bei Motorlauf
mit Nennfrequenz gemessen wird. Wenn es schwierig ist, den Motor-
Leerlaufstrom zu messen, dann eine Stromstérke eingeben, die 30 - 50%
des Motor-Nennstroms betragt.

bA.16 Efficiency Den auf dem Motor-Leistungsschild angegebenem Wirkungsgrad
eingeben.

bA.17 Inertia Rate | Die Lasttragheit bezogen auf die Motortragheit auswahlen.

Einstellung Funktion
0 Weniger als 10 mal Motortragheit
1 10 mal Motortragheit
2-8 Mehr als 10 mal Motortragheit
>
Do
<
co
= Rpm X P 5
ST T 120 23
o

fs = Nennschlupffrequenz

f. = Nennfrequenz

rpm = Nenndrehzahl des Motors
P = Polzahl des Motors

Motor Rotation
Synchronous speed

/‘ Slip compensation
Actual speed

Load ratio

5.8 PID-Regelung

Die PID-Regelung ist eines der gebrauchlichsten Regelungsverfahren. PID-Regler stellen
eine Kombination von Reglern mit P-, |- und P-Verhalten dar und sorgen fiir eine
wirksamere Regelung von automatisierten Systemen. Die folgenden PID-
Regelungsfunktionen kénnen auf den Umrichterbetrieb angewendet werden:

Drehzahlregelung Regelt die Drehzahl durch Riickfiihrung der Ausgangsgroi3e des
Messglieds (hier: Drehzahl) auf den Regler, der abhangig davon
die Drehzahl der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt die Drehzahl
konstant oder andert sie auf die im Programm vorgegebene
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Zweck ' Funktion

Zieldrehzahl.
Regelt den Druck durch Rickfihrung der Ausgangsgrof3e des

Druckregelung

Messglieds (hier: Druck) auf den Regler, der abh&ngig davon den
Druck der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt den Druck konstant
oder &ndert ihn auf den im Programm vorgegebenen Zieldruck.

Durchflussregelung

Regelt die Durchflussmenge durch Ruckfiihrung der
AusgangsgroRe des Messglieds (hier: Durchflussmenge) auf den
Regler, der abhéngig davon die Durchflussmenge in der
Arbeitsmaschine beeinflusst. Hélt die Durchflussmenge konstant
oder ndert sie auf die im Programm vorgegebene
Zieldurchflussmenge.

Temperaturregelung

Regelt die Temperatur durch Rickfihrung der Ausgangsgrofie
des Messglieds (hier: Temperatur) auf den Regler, der abhéngig
davon die Temperatur der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt die
Temperatur konstant oder andert sie auf den im Programm
vorgegebene Zieltemperatur.

5.8.1 Grundfunktionen der PID-Regelung

Die PID-Regelung hat die Aufgabe, eine bestimmte Grof3e wie z.B. Drehzahl, Druck,
Durchflussmenge oder Temperatur, durch Anpassung der Ausgangsfrequenz des
Umrichters als Teil der Systemprozesssteuerung automatisch konstant zu halten.

Grup- Param Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe . einstellung bereich
AP (01 Wahl der App Mode |2 |Prozess PID 0-2 -
Anwendungsfunktion
16 PID-AusgangsgrofRen- |PID Output |- - -
Uberwachung
17 PID- PID Ref - - -
Sollwertiiberwachung | Value
18 PID-Ruickfuihrgroen- PID Fdb - - -
Ulberwachung Value
19 PID-Sollwertvorgabe PID Ref Set |50.00 -100.00- %
100.00
20 PID-Sollwertquelle PID Ref 0 |Bedienteil 0-11 -
Source
21 PID- PID F/B 0 | Spannungs- 0-10 -
RuckflhrgroRenquelle | Source eingang V1
22 PID-Regler PID P-Gain |50.0 0.0-1000.0 |%
Proportionalverstarkung
23 PID-Regler PID I-Time |10.0 0.0-200.0 S
Integrationzeit
24 PID-Regler PID D-Time |0 0-1000 ms
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Einstell-
bereich

Param Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Differenzierzeit ec
25 PID-Regler PID F-Gain |0.0 0-1000 %
StorgroRenaufschaltung
(Kompensations-
verstarkung)
26 Skalierungsfaktor flr P Gain Scale | 100.0 0.0-100.0 %
Proportionalverstarkung
27 PID-Ausgangsfilter PID Out LPF |0 0-10000 ms
29 PID-Maximalfrequenz | PID Limit Hi |60.00 -300.00- Hz
300.00
30 PID-Minimalfrequenz PID LimitLo |0.5 -300.00- Hz
300.00
31 PID-Ausgangsinvertierung | PID Out Inv_ [0 |Nein 0-1 - ;E%’_
32 PID- PID Out 100.0 0.1-1000.0 |% [ =i=
Ausgangsskalierung Scale = %
34 PID-Regler Pre-PID 0.00 0-Maximal- |Hz |4 2
Bewegungsfrequenz Freg frequenz o
35 PID-Regler Pre-PID Exit | 0.0 0.0-100.0 %
Bewegungsgrad
36 PID-Regler Pre-PID 600 0-9999 S
Bewegungsverzugszei | Delay
37 PID-Schlaffunktion PID Sleep 60.0 0-999.9 s
Verzugszeit DT
38 PID-Schlaffunktion - PID Sleep 0.00 0-Maximal- |Hz
Frequenz Freq frequenz
39 PID-Aufwachpegel PID WakeUp | 35 0-100 %
Lev
40 PID - Wahl der PID WakeUp |0 | Unter Pegel 0-2 -
Aufwachfunktion Mod
42 PID-Regler Wahl der PID Unit Sel |0 |% 0-12 -
MaReinheit
43 PID-Einheitsverstarkung | PID Unit 100.0 0-300 %
Gain
44 PID-Einheitsskalierung | PID Unit 2 |x1 0-4 -
Scale
45 PID- Proportional- PID P2-Gain |100.00 0-1000 %
verstarkung 2
In 65-71 |Px Klemmenbelegung |Px Define 22 |I-Eingang - -
(Px: P1-P7) Nullsetzen
23 | PID - offener
Wirkungsablauf
24 | Proportional-
verstarkung 2

PID-Grundfunktionen einstellen
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Parameter | Beschreibung

AP.01 App Mode Den Parameter auf 2 (Prozess-PID) setzen, um Funktionen fiir Prozess-
PID-Regelung zu verwenden.

AP.16 PID Output | Zeigt den vorhandenen Ausgangswert des PID-Reglers an. Die Einheit,
Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44 eingestellt wurden, werden
in der Anzeige angewendet.

AP.17 PID Ref Value | Zeigt den aktuell vorgegebenen Sollwert des PID-Reglers an. Die Einheit,
Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44 eingestellt wurden, werden
in der Anzeige angewendet.

AP.18 PID Fdb Zeigt den Eingangswert des PID-Reglers, der in der letzten Riickmeldung
Value enthalten war. Die Einheit, Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44
eingestellt wurden, werden in der Anzeige angewendet.

AP.19 PID Ref Set | Wenn AP.20 (PID-Sollwertquelle) auf O (Bedienteil) gesetzt ist, kann der
Sollwert eingegeben werden. Wenn die PID-Sollwertquelle auf
irgendeinen anderen Wert eingestellt ist, sind die in AP.19 eingegebenen
Werte unwirksam.

AP.20 PID Ref Legt den Sollwerteingang fur den PID-Regler fest. Wenn der

Source Spannungseingang V1 auf PID-RuckfuhrgréRenquelle (,PID F/B Source’)
eingestelltist, kann er nicht auf PID-Sollwertquelle (PID Ref Source®)
eingestellt werden. Um V1 als Sollwertquelle setzen zu kdnnen, muss die
RuckfuhrgroRenquelle geandert werden.

Einstellung Funktion

0 | Bedienteil | Bedienteil

1 |V1 -10-10V Spannungseingang

3 | V2 Analogeingang V2

4 |12 [Wenn der Spannung/Strom-Wahlischalter (SW2) der

Steuerklemmleiste auf | (Strom) eingestellt ist, dann
ist der Eingangsstrom 4-20mA. Wenn er auf V
(Spannung) eingestellt ist, dann ist die analoge
Eingangsspannung 0—10V]

5 | RS485 RS-485 Signaleingang

7 | Feldbus | Kommunikationsbefehl Uber ein Optionsboard fiir
externe Kommunikation

11 | Impuls Impulseingang TI (Impulseingangsfrequenz 0-32kHz)
Wird das Bedienteil verwendet, kann der vorgegebene Sollwert des PID-
Reglers in AP.17 angezeigt werden. Wird das LCD-Bedienteil verwendet,
kann der vorgegebene Sollwert des PID-Reglers mithilfe eines
Parameters aus dem Konfig-Modus (CNF) -06-08, eingestellt auf 17 (,PID
Ref Value'), Uberwacht werden..

AP.21 PID F/B Legt den Rickmeldesignaleingang fir den PID-Regler fest. Nicht als
Source Ruckmeldesignaleingang verwendet werden kdnnen Bedienteil 1 und
Bedienteil 2. Auf3erdem kann kein Eingang, der als Sollwertquelle
festgelegt ist, als Riickmeldesignaleingang verwendet werden. Wenn z.B.
Ap.20 (PID-Sollwertquelle) auf 1 (Spannungseingang V1) eingestellt ist,
dann muss fur Ap.21 (PID-Ruckfiihrgrof3enquelle) ein anderer Eingang
als der V1-Eingang gewahlt werden. Wird das LCD-Bedienteil verwendet,
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Parameter | Beschreibung

kann die Rickmeldesignalstarke mithilfe eines Parameters aus dem
Konfig-Modus (CNF) -06-08, eingestellt auf 18 (,PID Fbk Value’),
Uberwacht werden.

AP.22 PID P-Gain,
AP.26 P Gain Scale

Stellt den Verstarkungsfaktor der Regelabweichung (Differenz zwischen
Sollwert und Istwert) ein. Wenn der Proportionalbeiwert (Verstarkung P)
auf 50% eingestellt wird, dann wird 50% der Regelabweichung als
Stellgrol3e ausgegeben. Der Einstellbereich fur den Proportionalbeiwert
ist 0.0-1000%. Bei Faktoren kleiner als 0.1% ist AP.26 (Skalierungsfaktor
fur Proportionalverstarkung) zu verwenden.

AP.23 PID |- Time

Stellt die Zeit ein, die benétigt wird um die akkumulierte Regelabweichung
als StellgrofRe auszugeben. Wenn die Regelabweichung 100% betragt,
wird die Zeit eingestellt, die benétigt wird um 100% als Stellgrol3e
auszugeben. Wenn die PID-Integrationszeit (,PID I-Time”) auf 1 s
eingestellt ist, wird nach einer Sekunde, wahrend der die
Regelabweichung auf 100% bleibt, eine Stellgréf3e 100% ausgegeben.
Abweichungen im Normalzustand kénnen durch die PID-Integrationszeit
reduziert werden. Wenn einer der programmierbaren Eingange auf 21 (I-
Eingang Nullsetzen) eingestellt ist und eingeschaltet wird, wird die
akkumulierte Regelabweichung geléscht.

AP.24 PID D-Time

Stellt die AusgangsgroRe fiir die Anderungsrate der Regelabweichung
ein. Wenn die PID-Differenzierzeit (,PID D-Time") auf 1 ms gestellt wird
und die Anderungsrate der Regelabweichung ist 100%/ s, dann wird die
Reglerausgangsgrofe mit 1%/10ms ausgegeben.

AP.25 PID F-Gain

Stellt die Kompensationsverstarkung (StérgréRenaufschaltung) ein,
welche die Aufgabengrol3e zur Reglerausgangsgrof3e addiert. Dieser
Parameter kann verwendet werden, um eine schnellere Reaktion des
Systems herbeizufiihren.

AP.27 PID Out LPF

Wird verwendet, wenn die Reglerausgangsgrofie sich zu schnell andert
oder wenn das ganze System aufgrund starker Schwingungen instabil ist.
Im Allgemeinen wird ein kleinerer Wert (Werkseinstellung = 0) verwendet,
um die Reaktionszeit zu verkurzen; manchmal wird aber auch ein
hoherer Wert verwendet, um die Stabilitdt zu erhéhen. Je héher der Wert
ist, umso stabiler ist die ReglerausgangsgroRe, aber umso langer ist auch
die Reaktionszeit.

AP.29 PID Limit Hi,
AP.30 PID Limit Lo

Begrenzt den Wert der Reglerausgangsgrofie.

AP.32 PID Out Begrenzt die Signalstéarke der Reglerausgangsgroiie.
Scale
AP.42 PID Unit Sel | Stellt die Einheit der Regelgrofie ein (diese Funktion erfordert ein LCD-

Bedienteil).

Einstellung | Funktion

0 |% Zeigt einen Prozentsatz ohne quantitative Angabe einer
physikalische Grol3e an.

1 Bar Bietet die  Auswahl zwischen verschiedenen

2 | mBar | Druckeinheiten.
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Parameter | Beschreibung

3 | Pa

4 | kPa

5 | Hz Zeigt die Ausgangsfrequenz des Umrichters in Hz oder
6 | min! | die Motordrehzahl in mint an.

7 |V Zeigt die elektrische Spannung in V oder Stromstérke in
8 || A oder die elektrische Leistung in kW bzw. PS an.

9 | kKW

10 | PS

11 | °C Zeigt die Temperatur in Grad Celsius bzw. Fahrenheit
12 | °F an.

AP.43 PID Unit
Gain,
AP.44 PID Unit
Scale

Stellt die passende Hdéhe fiir die in AP.42 (,PID Unit Sel.“) gewahlte
Maleinheit ein.

AP.45 PID P2-Gain

Der Verstarkungsfaktor des PID-Reglers kann mithilfe der
programmierbaren Eingange eingestellt werden. Wenn eine
Eingangsklemme aus In.65-71 gewahlt und auf 24
(Proportionalverstarkung 2) eingestellt wird und wenn ein Signal an der
gewahlten Eingangsklemme kommt, kann der in AP.22 und AP.23
eingestellte Verstarkungsfaktor auf den in AP.45 eingestellten
Verstarkungsfaktor umgeschaltet werden.

Hinweis

Wenn der programmierbare Eingang das Signal zum Umschalten vom Betrieb mit PID-
Regelung zum Normalbetrieb empfangt, werden die Prozentangaben [%] in Hertz-Angaben [Hz]
umgewandelt. Das normale Reglerausgangssignal (,PID OUT”) ist unipolar und wird durch die
Parameter AP.29 (PID-Obergrenze) und AP.30 (PID-Untergrenze) begrenzt. Eine Berechnung
von 100.0% basiert auf der Einstellung des Parameters dr.20 (Maximalfrequenz).
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5.8.2 Vorgeschaltete PID-Regelung

Die Eingabe eines Laufbefehls, der keine PID-Regelung enthalt, bewirkt eine normale
Beschleunigung des Motors, bis die vorgegebene Frequenz erreicht ist. Wenn die
Regelgro3en auf einen bestimmten Punkt ansteigen, beginnt die PID-Regelung.

Funktionen der vorgeschalteten PID-Regelung einstellen

Parameter ‘Beschreibung

AP.34 Pre-PID Wenn normale Beschleunigung benétigt wird, wird die Frequenz bis zur

Freq normalen Beschleunigung eingegeben. Wenn AP.34 (,Pre-PID Freq®) auf
30 Hz eingestellt ist, geht der Normalbetrieb weiter, bis die in AP.35
eingestellte RegelgroRe (PID-RickfuhrgroRe) Uberschritten wird.

AP.35 Pre-PID Wenn die RegelgroéRRe des PID-Reglers einen hdheren Wert als den in

Exit, AP.35 eingestellten Wert hat, beginnt der Betrieb mit PID-Regelung. Wenn

AP.36 Pre-PID jedoch derin  AP.36 (,Pre-PID Delay”) eingestellte Wert und eine

Delay RuckfuhrgroRe wahrend einer definierten Zeit kleiner als der in AP.35

eingestellte Wert sind, wird der Fehler ,pre-PID Fail” ausgeldst und der
Ausgang wird gespertt.

PID Reference

Output
Freqlde%léy

FX
PID control ON

PID Referer)ce

f
AP.35 Pre-PID Exit

._+— AP.34 Pre-PID freq

§<—Area 1 —piq—Area 2—»
Normal operation PID operation

5.8.3 PID-Schlaffunktion

Wenn der Betrieb mit PID-Regelung bei einer Frequenz kleiner als der fur den Betrieb mit
PID-Regelung vorgebene Sollwert andauert, wird die PID-Schlaffunktion gestartet. Sobald
die PID-Schlaffunktion gestartet ist, wird der Umrichter auf3er Betrieb gesetzt, bis die
Ruackfuhrgrofie den in AP.39 (,PID WakeUp Lev”) eingestellten Wert Uberschreitet.

PID-Schlaffunktion einstellen

158 | LSVIS




Ausfihren erweiterter Funktionen

Parameter Beschreibung
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AP.37 PID Sleep DT, |Wenn eine Betriebsfrequenz kleiner als der in AP.38 eingestellte Wert
AP.38 PID Sleep wahrend der in AP.37 eingestellten Zeit andauert, wird der Umrichter
Freq aul3er Betrieb gesetzt und die PID-Schlaffunktion gestartet.
AP.39 PID WakeUp | Startet den Betrieb mit PID-Regelung, wenn die PID-Schlaffunktion aktiv
Lev, ist.
AP.40 PID WakeUp |Wenn AP.40 auf O (Unter Pegel) eingestellt ist, wird der Betrieb mit PID-
Mod Regelung gestartet, sobald die RickflhrgroRRe einen kleineren Wert als
den in AP.39 eingestellten Wert hat. Wenn AP.40 auf 1 (Uber Pegel)
eingestelltist, wird der Betrieb mit PID-Regelung gestartet, sobald die
RuckfuhrgroRe einen hoheren Wert als den in AP.39 eingestellten Wert
hat. Wenn AP.40 auf 2 (AuRBerhalb Pegel) eingestellt ist, wird der Betrieb
mit PID-Regelung gestartet, sobald die Differenz zwischen
Fuhrungsgrofie (Sollwert) und Ruckflihrgrof3e gréler als der in AP.39
eingestellten Wert ist.
PID Sleep Freq(AP.38) PID WakeUp Lev
PID (AP.39)
Feedback
Output
freqlde?\%y
FX
PID control ON [N I Sleep [INWaKeUBIIT]

< > '

PID Sleep Delay Time(AP.37)

5.8.4 PID-Umschaltung (PID-Regelung - offener Wirkungsablauf)

Wenn einer der programmierbaren digitalen Eingange (In.65-71) auf 23 (PID-Regelung -
offener Wirkungsablauf) gesetzt und eingeschaltet wird, wird der Betrieb mit PID-Regelung
gestoppt und auf Normalbetrieb umgeschaltet. Wenn der Eingang ausgeschaltet wird,
wird der Betrieb mit PID-Regelung wieder gestartet.
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Operation
mode PIDOn ; Normal Op. ;: PIDOn
Run cmd

i i i

PID Openloop —

5.9 Auto-Tuning

Die Motorparameter kdnnen automatisch gemessen werden und fir den automatischen
Drehmomentboost bzw. die sensorlose Vektorregelung verwendet werden.
Beispiel: Auto-Tuning fir 0.75kW/200V-Motor

Grup- Param.|Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Einheit
pe einstellung
dr 14 Motornennleistung Motor 1 [0.75kw |0-15 -
Capacity
bA 11 Polzahl des Motors Pole 4 2-48 -
Number
12 Nennschlupfdrehzahl |Rated Slip |40 0-3000 min?
13 Motornennstrom Rated Curr  |3.6 1.0-1000.0 A
14 Leerlaufstrom des Noload curr |1.6 0.5-1000.0 A
Motors
15 Motornennspannung | Rated Volt | 220 170-480 Vv
16 Wirkungsgrad des Efficiency 72 70-100 %
Motors
20 Auto-Tuning Auto Tuning [0 [Kein - -
21 Statorwiderstand Rs 26.00 Abhangig von |
der
Motoreinstellung
22 Streuinduktivitat Lsigma 1794 Abhéngigvon |mH
der
Motoreinstellung
23 Statorinduktivitat Ls 1544 Abhéngigvon |mH
der
Motoreinstellung
24 Rotor-Zeitkonstante Tr 145 25-5000 ms
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Auto-Tuning — Werkseinstellungen der Parameter

Motornenn- Nennstrom  Leerlauf- Nennschlupf- Statorwider-  Streuinduktivitat
leistung [kW] [A] strom [A] frequenz (Hz) stand [Q] [mH]
200v |02 |11 0.8 3.33 14.0 40.4
04 |24 14 3.33 6.70 26.9
0.75 |34 17 3.00 2.600 17.94
15 |64 2.6 2.67 1.170 9.29
22 |86 3.3 2.33 0.840 6.63
3.7 138 5.0 2.33 0.500 4.48
55 121.0 7.1 1.50 0.314 3.19
75 282 9.3 1.33 0.169 2.844
11 40.0 124 1.00 0.120 1.488
15 |53.6 155 1.00 0.084 1.118
185 |65.6 19.0 1.00 0.068 0.819 N>
22 |76.8 215 1.00 0.056 0.948 ®a
400v |02 |07 0.5 3.33 28.00 121.2 E§
04 (14 0.8 3.33 14.0 80.8 ==
0.75 |2.0 1.0 3.00 7.81 53.9 G 3
15 |37 15 2.67 3.52 27.9
22 |50 1.9 2.33 2.520 19.95
3.7 |80 29 2.33 1.500 13.45
55 |12.1 4.1 1.50 0.940 9.62
75 ]16.3 5.4 1.33 0.520 8.53
1 23.2 7.2 1.00 0.360 4.48
15 |31.0 9.0 1.00 0.250 3.38
185 |38.0 11.0 1.00 0.168 2457
22 |445 125 1.00 0.168 2.844

Auto-Tuning-Parameter einstellen

Parameter Beschreibung

Auto-Tuning-Typ auswahlen und starten. Dazu eine der Optionen wéahlen
und dann die ENTER-Taste driicken, um das Auto-Tuning zu starten.

Einstellung Funktion

0 | Kein Die  Auto-Tuning Funktion ist ausgeschaltet.

Wenn Sie darlber hinaus eine der Auto-Tuning-
bA.20 Auto Optionen wahlen und starten, wird der Parameterwert
Tuning nach Abschluss des Auto-Tuning wieder auf 0O
gesetzt.

1| Alle (Typ | Misst alle Motorparameter, einschl.
‘Drehend’) Statorwiderstand(Rs),  Statorinduktivitat  (Lsigma),
Leerlaufstrom (Noload Curr), Rotor-Zeitkonstante (Tr),
etc., wahrend der Motor dreht. Wenn der Motor
dreht, wahrend die Parameter gemessen werden,
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Parameter ‘Beschreibung

und an der Motorwelle eine Last anmontiert ist, kann
es sein, dass die Parameter nicht exakt gemessen
werden. FUr genaue Messungen ist die Last von der
Motorwelle zu trennen. Hinweis: die Rotor-
Zeitkonstante (Tr) ist im Stillstand zu messen.

2 | Alle (Typ | Misst alle Motorparameter im Stillstand.  Misst
‘stillstehend’) | Statorwiderstand(Rs), Statorinduktivitdt  (Lsigma),
Leerlaufstrom (Noload Curr), Rotorzeitkonstante (Tr),
etc., wahrend der Motor still steht. Da der Motor
nicht dreht, wahrend die Parameter gemessen
werden, werden die Messungen nicht beeinflusst,
wenn an der Motorwelle eine Last anmontiert wird.
Beim Messen der Parameter darf jedoch die
Motorwelle auf der Lastseite gedreht werden.

3 | RstLsigma | Misst diese Motorparameter, wahrend der Motor
(Typ dreht. Die gemessenen Motorparameter kdnnen fiir
‘Drehend’) den automatischen Drehmomentboost bzw. die
sensorlose Vektorregelung verwendet werden.

6| Tr (Typ | Misst die Rotor-Zeitkonstante (Tr), wahrend der Motor
‘stillstehend’) | stil steht und wenn dr.09 (Steuerungs-
/Regelungsart) auf 4 “Sensorless” (sensorlose
Vektorregelung) eingestellt ist.

bA.14 Noload Zeigt die Werte der durch Auto-Tuning gemessenen Parameter an. Bei
Curr, bA.21 Rs— |Parametern, die nicht in der Auto-Tuning-Messliste enthalten sind, werden
bA.24 Tr die Werkseinstellungen angezeigt.

O Caution

* Flhren Sie die Auto-Tuning-Funktion erst aus, nachdem der Motor zum vollstandigen
Stillstand gekommen ist.

* Prifen Sie Polzahl, Nennschlupf, Nennstrom, Nennspannung und Wirkungsgrad auf dem
Leistungsschild des Motors und geben Sie die Daten ein, bevor Sie die Auto-Tuning-
Funktion starten. Fir Werte, die nicht eingegeben werden, wird die Werkseinstellung des
Parameters verwendet.

* Beim Messen aller Parameter, nachdem bA.20 auf 2 (Alle — Typ ,stillstehend®) gesetzt
wurde: Verglichen mit dem Typ “Drehend”, wo die Parameter gemessen werden, wahrend
der Motor dreht, sind die mit Auto-Tuning- Typ ,stillstehend* gemessenen Parameterwerte
moglicherweise weniger genau. Ungenaue Werte der gemessenen Parameter kbnnen die
Funktion der sensorlosen Vektorregelung beeintréchtigen. Starten Sie daher den Auto-
Tuning- Typ ,stillstehend” durch Anwahl von 2 (Alle) nur, wenn der Motor nicht gedreht
werden kann (wenn Getriebe und Riemen nicht so leicht zu entfernen sind oder wenn der
Motor nicht mechanisch von der Last getrennt werden kann).
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5.10 Sensorlose Vektorregelung

Bei der sensorlosen Vektorregelung gibt es keine Drehzahlriickfiihrung vom Motor,
stattdessen wird die vom Umrichter berechnete Motordrehzahl als Schéatzwert
angenommen. Verglichen mit der U/f-Steuerung erzeugt die sensorlose Vektorregelung ein
hoheres Drehmoment bei niedrigerer Stromstéarke.

Grup- |Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
pe m. einstellung bereich
dr 09 Steuerungs- Control Mode |4 |Induktionsmotor |- -

/Regelungsart sensorlos
14 Motornennleistung Motor Je nach Motor- 0-15 -
Capacity nennleistung
18 Eckfrequenz Base Freq 60 30-400 Hz g >
In 11 Polzahl des Motors Pole Number |4 2-48 - 8 o
12 Nennschlupfdrehzahl |Rated Slip Je nach Motor- 0-3000 Hz = §,
nennleistung = g
13 Motornennstrom Rated Curr Je nach Motor- 1-1000 A v D
nennleistung o
14 Leerlaufstrom des Noload curr | Je nach Motor- 0.5-1000 A
Motors nennleistung
15 Motornennspannung | Rated Volt 220/380/440/480 |170-480 V
16 Wirkungsgrad des Efficiency Je nach Motor- 70-100 %
Motors nennleistung
20  [Auto-Tuning AutoTuning |1 [Alle - -
Cn 09 \orerregungszeit PreExTime 1.0 0.0-60.0 S
10 Vorerregungsfaktor Flux Force 100.0 100.0-300.0 |%
20 2ter SL2GView |1 |Ja 0-1 -

Verstarkungsfaktor fiir | Sel
sensorlose Regelung

—Anzeige Ja/Nein

21 Sensorloser ASR-SL P Je nach Motor- 0-5000 %
Drehzahlregler Gainl nennleistung
P-Verstarkung 1

22 Sensorloser ASR-SL | Je nach Motor- 10-9999 ms
Drehzahlregler I- Gainl nennleistung
Verstarkung 1

23* | Sensorloser ASR-SL P Je nach Motor- 1-1000 %
Drehzahlregler Gain2 nennleistung
P-Verstarkung 2

24* | Sensorloser ASR-SL | Je nach Motor- 1-1000 %
Drehzahlregler Gain2 nennleistung
I-Verstarkung 2

26* | Flussschatzer Flux P Gain | Je nach Motor- 10-200 %
P-Verstarkung nennleistung

27* | Flussschatzer Flux I Gain Je nach Motor- 10-200 %
I-Verstarkung nennleistung
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Grup- |Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
pe m. einstellung bereich

28* | Drehzahlschatzer S-Est P Gainl | Je nach Motor- 0-32767
P-Verstarkung nennleistung

29* | Drehzahlschatzer S-Est1 Gainl |Je nach Motor- 100-1000 -
I-Verstarkung 1 nennleistung

30* |Drehzahlschatzer S-Est | Gain2 |Je nach Motor- 100-10000 |-
I-Verstarkung 2 nennleistung

31* | Sensorloser ACRSLP 75 10-1000 -
Stromregler P- Gain
Verstarkung

32* | Sensorloser ACR SLI 120 10-1000 -
Stromregler I- Gain
Verstarkung

52 Drehmomentregler- Torque Out 0 0-2000 ms
Ausgangsfilter LPF

53 Drehmoment- Torque Lmt |0 |Bedienteil-1 |0-12 -
grenzwertquelle Src

54 Drehmoment vorwarts | FWD +Trq 180.0 0.0-200.0 %
- retrograde Grenze Lmt

55 Drehmoment vorwarts | FWD -Trg Lmt | 180.0 0.0-200.0 %
- regenerative Grenze

56 Drehmoment REV +Trq Lmt | 180.0 0.0-200.0 %
rickwarts - retrograde
Grenze

57 Drehmoment REV -Trg Lmt |180.0 0.0-200.0 %
rickwarts -
regenerative Grenze

85* | Flussschatzer Flux P Gainl |370 100-700 -
P-Verstarkung 1

86* | Flussschatzer Flux P Gain2 |0 0-100 -
P-Verstarkung 2

87*  |Flussschatzer Flux P Gain3 |100 0-500 -
P-Verstarkung 3

88* |Flussschatzer Flux | Gainl |50 0-200 -
I-Verstarkung 1

89* | Flussschatzer |- Flux 1 Gain2 |50 0-200 -
Verstarkung 2

90* | Flussschatzer Flux | Gain3 |50 0-200 -
I-Verstarkung 3

91* | Sensorlos — SL Volt 30 0-60 -
Spannungs- Compl
kompensation 1

92* | Sensorlos — SL Volt 20 0-60 -
Spannungs- Comp2
kompensation 2

93* | Sensorlos — SL Volt 20 0-60 -
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Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-

pe m. einstellung bereich
Spannungs- Comp3
kompensation 3
94* | Sensorlose SLFW Freq [95.0 80.0-110.0 |%
Feldschwéachung -
Startfrequenz

95* | Sensorlos — SL Fc Freq 2.00 0.00-8.00 Hz
Verstarkung -
Schaltfrequenz

*Cn.23-32 and Cn.85-95 kdnnen nur angezeigt werden, wenn Cn.20 auf 1 (Ja) eingestellt
ist.

@ Caution

Fur Hochleistungsbetrieb missen die Parameter des Motors, der am Umrichterausgang
angeschlossen ist, gemessen werden. Verwenden Sie die Auto-Tuning-Funktion (bA.20), um die
Parameter zu messen, bevor Sie den Betrieb mit sensorloser Vektorregelung starten. Fir
Hochleistungsbetrieb mit sensorloser Vektorregelung muss die Nennleistung des Umrichters mit
der Motornennleistung tUbereinstimmen. Wenn die Motornennleistung um zwei Stufen kleiner als
die Nennleistung des Umrichters ist, kann dies zu ungenauer Regelung fiihren. In dem Fall
sollte die Steuerungs-/Regelungsart auf U/f-Steuerung geandert werden. Beim Betrieb mit
sensorloser Vektorregelung durfen nicht mehrere Motoren am Umrichterausgang
angeschlossen werden.
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5.10.1 Einstellen des Betriebs mit sensorloser Vektorregelung

Um den Betrieb mit sensorloser Vektorregelung zu starten, setzen Sie den Parameter dr.09
(Steuerungs-/Regelungsart) auf 4 (Induktionsmotor sensorlos), dann wéahlen Sie im
Parameter dr.14 (Motornennleistung) die Nennleistung des angeschlossenen Motors und
wahlen danach die entsprechenden Parameter fUr die Eingabe der Daten auf dem
Leistungsschild an.

Parameter Eingabe (Daten auf Motor-Leistungsschild)
drv.18 Base Freq Eckfrequenz

bA.11 Pole Number | Polzahl des Motors

bA.12 Rated Slip Nennschlupf

bA.13 Rated Curr Nennstrom

bA.15 Rated Volt Nennspannung

bA.16 Efficiency Wirkungsgrad (falls nicht auf dem Leistungsschild angegeben, werden
die Werkseinstellung des Parameters verwendet).

Nach dem Einstellen jedes Parameters setzen Sie bA.20 (Auto-Tuning) auf 1 (Alle — Typ
~<drehend*) oder 2 (Alle — Typ ,stillstehend®). Wenn Sie den Motor drehen kénnen, wahlen
Sie 1 (Alle — Typ ,drehend®) und starten die Auto-Tuning-Funktion, da beim Auto-Tuning-
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Typ ,drehend” eine hohere Genauigkeit als beim Typ ,stillstehend” erzielt wird.

Hinweis

Erregerstrom

Ein Motor kann erst drehen, nachdem ein Strom, der durch eine Spule flief3t, einen
magnetischen Fluss erzeugt. Der fur die Erzeugung des magnetischen Flusses verwendete
Strom wird Erregerstrom genannt. Die in Verbindung mit einem Umrichter verwendete
Statorwicklung (Erregerwicklung) wird nicht permanent von einem magnetischen Fluss
durchflossen; daher muss der magnetische Fluss erzeugt werden, indem man einen
Erregerstrom durch die Statorwicklung schickt, bevor der Motor in Betrieb gesetzt wird.
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Betrieb mit sensorloser Vektorregelung einstellen

Parameter Beschreibung

Cn.20 SL2 G View
Sel

Einstellung | Funktion

0 Nein | Der Parameter ,Verstarkungsfaktor flr sensorlose
Regelung’ wird nicht angezeigt.

1 Ja Ermoglicht das Einstellen verschiedener Verstarkungs-

faktoren, die bei sensorloser Vektorregelung
angewendet werden, wenn der Motor schneller als mit
mittlerer Drehzahl dreht (ca. % der Eckfrequenz).

Verflgbare Parameter bei Einstellung 1 (Ja): Cn.23 ASR-SL P
Gain2/Cn.24 ASR-SL | Gain2/Cn.26 Flux P Gain/Cn.27 Flux | Gain
Gain3/Cn.28 S-Est P Gain1/Cn.29 S-Est | Gain1/Cn.30 S-Est |
Gain1/Cn.31 ACR SL P Gain/Cn.32 ACR SL | Gain

Cn.09 PreExTime

Ermdglicht die Einstellung der Vorerregungszeit. Die Vorerregung dient

dazu, den Motor nach Erregung der Statorwicklung in Betrieb zu setzen.

Cn.10 Flux Force

Ermoglicht die Verkiirzung der Vorerregungszeit. Der magnetische
Fluss des Motors steigt an, bis der Nennfluss erreicht ist und bleibt dann
zeitlich konstant (siehe nachfolgende Abb.). Um die bis zum Erreichen
des Nennflusses benétigte Zeit zu reduzieren, muss ein hoherer
Basiswert des magnetischen Flusses im Motor als der der Nennfluss
bereitgestellt werden. Sobald der magnetische Fluss die Hohe des
Nennflusses erreicht, wird der bereitgestellte Basiswert des
magnetischen Flusses im Motor gesenk.

Magnetic flux ............
Cn.10 Flux Force
T A
Excitation current |-----{-------- 2. T .
A—h Cn.09 PreExTime
Run cmd | i |

Cn.11 Hold Time

Ermdglicht die Einstellung der Drehzahl-Null-Zeit (,Hold Time®) im
Stillstand. Nach Drehzahl-Null-Betrieb wahrend einer definierten Zeit
wird der Ausgang gesperrt, wenn der Motor verzégert und durch einen
Stopp-Befehl (,stop cmd*) stillgesetzt wird.

Hold time at stop cmd
—>
Output voltage
Frequency
Run cmd
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Parameter Beschreibung

Cn.21 ASR-SL P
Gainl,

Cn.22 ASR-SL |
Gainl

Andert den Verstarkungsfaktor des Drehzahl-PI-Reglers bei sensorloser
Vektorregelung. Bei einem Drehzahl-PI-Regler ist die P-Verstarkung ein
proportionaler Verstarkungsfaktor fur die Drehzahlabweichung. Wenn
die Drehzahlabweichung groRer als das Drehmoment wird, steigt der
Pegel des Ausgangssignals entsprechend. Je groR3er die Steigung des
Signalpegels umso schneller sinkt die Drehzahlabweichung. Die I-
Verstarkung des Drehzahl-Reglers ist der integrale Verstarkungsfaktor
fur die Drehzahlabweichung. Es ist die Zeit die benétigt wird, damit der
Verstarkungsfaktor den Pegel des Nenndrehmoment-Ausgangssignals
erreicht, wahrend die Drehzahlabweichung konstant bleibt. Je stéarker
der Signalpegel sinkt, umso schneller sinkt die Drehzahlabweichung.

Cn.23 ASR-SL P
Gain2,

Cn.24 ASR-SL |
Gain2

Wird nur angezeigt, wenn Cn.20 (,SL2 G view Sel“) auf 1 (Ja)
eingestellt ist. Der Verstarkungsfaktor des Drehzahlreglers kann auf
mehr als die mittlere Drehzahl bei sensorloser Vektorregelung erhéht
werden. Die P-Verstarkung 2 (Parameter Cn.23 “ASR-SL P Gain2”)
wird als Prozentsatz des Niedrigdrehzahl-Verstarkungsfaktors
(Parameter Cn.21 ,ASR-SL P Gain1) eingestellt; wenn die P-
Verstarkung 2 (,ASR-SL P Gain 2¢) kleiner als 100.0% ist, wird die
Ansprechempfindlichkeit schlechter. Wenn z.B. die P-Verstarkung 1
(Cn.21 “ASR-SL P Gain1”) 50.0% ist und die P-Verstarkung 2 (Cn.23
SASR-SL P Gain2“ ebenfalls 50.0% ist, dann ist die P-Verstarkung im
mittleren oder héheren Drehzahlbereich 25.0%.

Auch die I-Verstarkung 2 (Parameter Cn.24 “ASR-SL | Gain2”) wird als
Prozentsatz der I-Verstarkung 1 (Parameter Cn.22 ,ASR-SL | Gain1)
eingestellt. Bei der I-Verstarkung gilt: je kleiner die I-Verstarkung 2 umso
langer die Reaktionszeit. Wenn z.B. die I-Verstarkung 1 (Cn.22 “ASR-
SL 1 Gain1”) 100 ms betragt und die I-Verstarkung 2 (Cn.24 ,ASR-SL |
Gain2“) 50.0% ist, dann entspricht die I-Verstarkung im mittleren oder
héheren Drehzahlbereich einer Zeit von 200 ms. Der Verstarkungs-
faktor des Reglers wird abhéngig von den Werkseinstellungen der
Motorparameter und den Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten
eingestellt.

Cn.26 Flux P Gain,
Cn.27 Flux | Gain,
Cn.85-87 Flux P
Gainl3,

Cn.88-90 Flux |
Gainl-3

Sensorlose Vektorregelung erfordert den Rotorflussschatzer.

Flr die Einstellung des Flussschatzer-Verstarkungsfaktors siehe
Abschnitt 5.10.2 Sensorlose Vektorregelung — Fehlersuche und -
behebung.

Cn.28 S-Est P Gainl,
Cn.29 S-Est | Gainl,
Cn.30 S-Est | Gain2

Der Verstarkungsfaktor fur den Drehzahlschétzer bei sensorloser
Vektorregelung st einstellbar. Zur Einstellung des Verstarkungsfaktors
flr den Drehzahlschéatzer siehe Abschnitt 5.10.2 Sensorlose
Vektorregelung — Fehlersuche und -behebung.

Cn.31ACRSLP
Gain, Cn.32 ACR SL |
Gain

Ermoglicht das Einstellen der P-Verstarkung und I-Verstarkung des
sensorlosen Stromreglers. Fir die Einstellung des Verstarkungsfaktors
beim sensorlosen Stromregler siehe Abschnitt 5.10.2 Sensorlose
Vektorregelung — Fehlersuche und -behebung.
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Parameter Beschreibung

Cn.53 Torque Lmt Src

Eine Drehmomentgrenzwertquelle wéahlen: Bedienteil, analoger
Spannungseingang V1 oder analoger Stromeingang 12  oder digitale
Signaleingdnge (Kommunikationsoptionen).

Beim Einstellen des Drehmomentgrenzwerts die Hohe des
Drehmoments durch Begrenzung des Drehzahlreglerausgangs
einstellen. Die retrograde Grenze und regenerative Grenze fur
Drehmoment vorwarts und Drehmoment riickwarts einstellen.

Einstellung Funktion

0 Bedienteill | Drehmomentgrenzwert  mittels  Bedienteil

1 Bedienteil2 | einstellen.

2 Vi Drehmomentgrenzwert mittels Analogeingang

4 V2 der Steuerklemmleiste einstellen.

5 12

6 RS485 Drehmomentgrenzwert Uber
Kommunikationsschnittstelle der
Steuerklemmleiste einstellen.

8 Feldbus Drehmomentgrenzwert mittels Feldbus-
Kommunikationsoption einstellen.

12 Impuls Drehmomentgrenzwert Gber Impulseingang der
Steuerklemmleiste einstellen.

Der Drehmomentgrenzwert kann bis zu 200% des
Motornenndrehmoments eingestellt werden:

Cn.54 FWD +Trq Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir retrograden Vorwartslauf (motorischen
Betrieb) ein.

Cn.55 FWD —Trg Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir regenerativen Vorwartslauf
(generatorischen Betrieb) ein.

Cn.56 REV +Trg Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir retrograden Ruckwartslauf
(motorischen Betrieb) ein.

Cn.57 REV —Trg Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir regenerativen Riuckwartslauf
(generatorischen Betrieb) ein.

In.02 Torque at 100%

Stellt das maximale Drehmoment ein. Wenn z.B. In.02 auf 200%
eingestellt ist und eine Eingangsspannung am Spannungseingang V1
verwendet wird, liegt die Drehmomentgrenze bei 200%, wenn eine
Spannung von 10V am Eingang anliegt. Wenn jedoch der Eingang V1
auf die Werkseinstellung eingerichtet ist und die Einstellung der
Drehmomentgrenze nicht Uiber das Bedienteil erfolgt, sind die
Parametereinstellungen im Uberwachungsmodus zu priifen. Im Konfig-
Modus CNF.21-23 (wird nur bei Verwendung eines LCD-Bedienteils
angezeigt) 21 (Drehmomentgrenze) anwahlen.

Cn.91-93
SL Volt Comp1-3

Ausgangsspannungskompensationswerte fiir sensorlose
Vektorregelung einstellen.

Zur Ausgangsspannungskompensation siehe Abschnitt 5.10.2
Sensorlose Vektorregelung — Fehlersuche und -behebung.

Cn.52 Torque Out
LPF

Stellt die Zeitkonstante fiir das Drehmomentsignal durch Einstellung
des Drehmomentregler-Ausgangsfilters ein.
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@ Caution

Den Verstarkungsfaktor des Reglers entsprechend der Lastkennlinie und Motorkennlinie
einstellen. Allerdings kann je nach Einstellung des Regler-Verstarkungsfaktors der Motor
Uberhitzen oder das System instabil werden.

Hinweis

Der Verstarkungsfaktor des Drehzahlreglers kann die Wellenform des Signals bei der
Uberwachung der Drehzahlanderungen verbesserm. Wenn die Drehzahlabweichung nicht
schnell abnimmt, erhéhen Sie die P-Verstarkung (Faktor angegeben in %) oder senken die I-
Verstérkung (Zeit angegeben in ms). Wenn jedoch die P-Verstarkung zu sehr erhoht wird oder
die I-Verstarkung zu sehr abgesenkt wird, kann es zu starken Vibrationen kommen. Wenn
Schwingungen in der Wellenform des Drehzahlsignals auftreten, versuchen Sie die I-
Verstarkung [ms] zu erhdhen oder die P-Verstarkung [%] zu senken.

5.10.2 Betrieb mit sensorloser Vektorregelung — Fehlersuche und
-behebung

Problem Betroffens Fehlerbehebung

Parameter
Den Parameter Cn.90 auf einen mehr als
3mal so hohen Wert wie den Wert von
bA.24 einstellen oder den Wert von Cn.10
bA.24 Tr schrittweise um 50% erhdhen. Wenn der
Cn.09 PreExTime |Parameter Cn.10 auf einen hohen Wert
Cn.10 Flux Force eingestellt ist, kann beim Start ein

Das Anlaufdrehmoment ist zu Cn.31ACRSLP Uberstromfehler ausgelost werden. In

klein.

Gain einem solchen Fall den Wert von Cn.31in
Cn.54-57 Trg Lmt | 10er-Schritten absenken.

Cn.93 SL Volt Den Drehmomentgrenzwert (Cn.54-57)
Comp3 schrittweise um 10% absenken.

Den Wert des Parameters Cn.93 in 5-er-
Schritten erhdhen.

Die Ausgangsfrequenz ist
hoher als die Eckfrequenz im
Leerlauf bei niedriger
Drehzahl (10 Hz oder
weniger).

Cn.91 SL Volt Den Wert des Parameters Cn.91 in 5-er-
Compl Schritten absenken.

Der Motor lauft unruhig oder | Cn.04 Carrier Freq | Wenn der Motor bei niedriger Drehzahl
das Drehmoment ist zu klein, |Cn.21 ASR-SL P unruhig lauft, den Wert des Parameters

wenn die Last bei niedriger | Gainl Cn.22 in 50m/s-Schritten erhéhen; und
Drehzahl (10 Hz oder Cn.22 ASR-SL | wenn der Motor nicht unruhig lauft, dann
weniger) ansteigt. Gainl den Wert des Parameters Cn.21 erhthen,
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Problem

Betroffene
Parameter

Fehlerbehebung
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Cn.93 SL Volt um den optimalen Betriebszustand
Comp3 herauszufinden.

Wenn das Drehmoment zu klein ist, den
Wert des Parameters Cn.93 in 5-er-
Schritten erhéhen.
Wenn der Motor unruhig lauft oder das
Drehmoment im 5-10Hz-Frequenzbereich
zu klein ist, den Wert des Parameters
Cn.04 in 1Hz-Schritten verkleinern (wenn
Cn.04 auf Uber 3kHz eingestellt ist).

Der Motor lauft unruhig oder

ein Uberstromfehler wird im | Cn.92 SL Volt

generatorischen Betrieb des | Comp2 Den Wert der Parameter Cn.92-93

Motors bei niedriger Drehzahl | Cn.93 SL Volt gleichzeitig in 5-er-Schritten erhéhen.

(10 Hz oder weniger) Comp3

ausgelost.

Ein Uberspannungsfehler

wird aufgrund plétzlicher

Beschleunigung/Verzdgerung

selarElsugiien Cn.24 ASR-SL | Den Wert des Parameters Cn.24 in 5%-er-

LSl LTS (@i Gain2 Schritten absenken

angeschlossenen '

Bremswiderstand) bei
mittlerer Drehzahl (10 Hz
oder mehr) ausgeldst.

Ein Uberstromfehler wird
aufgrund von abrupten
Lastschwankungen bei hoher
Drehzahl (50 Hz oder mehr)

Cn.54-57 Trg Lmt

Den Wert der Parameter Cn.54-57 in
10%r-Schritten erhthen (wenn der
jeweilige Parameter auf 150% oder héher
eingestellt ist).

ausgelost. Cn.94 SLFW Freq Den Wert des Parameters Cn.94 in 5%-er-
Schritten erhéhen bzw. absenken (auf
weniger als 100% einstellen).
Der Motor lauft unruhig, Cn.22 ASR-SL | Den Wert des Parameters Cn.22 in 50m/s-
wenn die Last ab der Gainl Schritten erhéhen oder den Wert des
Eckfrequenz ansteigt. Cn.23 ASR-SL | Parameters Cn.24 in 5%-Schritten
Gain2 absenken.
Der Motor lauft unruhig. Bei niedriger Drehzahl (10Hz oder
wenn die Last grof3er wird. weniger) den Wert des Parameters Cn.29
in 5-er-Schritten erhéhen.
Cn.28 S-EstP Bei mittlerer Drehzahl (10Hz oder mehr)
Gainl den Wert des Parameters Cn.28 in 500-er-

Cn.29 S-Est | Gainl

Schritten erhéhen. Wenn der Parameter
auf einen zu extremen Wert eingestellt ist,
kann bei niedriger Drehzahl ein

Uberstromfehler auftreten.
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Betroffene

Problem Fehlerbehebung
Parameter

Die Motordrehzahl sinkt. Punkt 6 Tr (Typ ,stillstehend’) in bA.20
bA.20 Auto Tuning | anwahlen und bA.20 (Rotor-Zeitkonstante
Tuning) starten.

*Motor lauft unruhig’ heif3t: Der Antrieb verursacht starke Vibrationen im Antriebssystem.

5.11 Zwischenspeicherung der kinetischen Energie

Wenn der Umrichter von der Spannungsversorgung getrennt wird, sinkt die Zwischenkreis-
Gleichspannung des Umrichters; als Folge davon wird ein Unterspannungsfehler ausgeltst
und der Ausgang gesperrt. Wahrend des Spannungsausfalls wird die vom Motor erzeugte
kinetische Energie in elektrische Energie umgewandelt und so genutzt, um die
Zwischenkreis-Gleichspannung aufrechtzuerhalten. Nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall wird somit die Zeit, wahrend der der Umrichter ohne Ausldsen eines
Unterspannungsfehlers weiterlauft, verlangert.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Zwischenspeicherung
77 der kinetischen Energie |KEB Select |1 |Ja - -
Ja/Nein
Zwischenspeicherung
78 der kinetischen Energie EEVB Start 130 110-140 %
cn — Startpegel
Zwischenspeicherung KEB Stop
79 der kinetischen Energie Lev 135 125-145 %
— Stopppegel
Zwischenspeicherung
80 der kinetischen Energie |KEB Gain 1000 1-20000 -
- Verstérkung

Zwischenspeicherung der kinetischen Energie einstellen

Parameter | Beschreibung

Aktiviert oder deaktiviert die Zwischenspeicherung der kinetischen
Energie bei Trennung des Umrichters von der Spannungsversorgung.

Einstellung | Funktion

Cn.77 KEB Select 0 | Nein | Der Motor verzogert normal, bis ein
Unterspannungsfehler ausgelost wird.

1 |Ja Die Umrichter-Netzfrequenz wird geregelt, und die vom
Motor erzeugte kinetische Energie wird genutzt, um den
Umrichter mit elektrischer Energie aufzuladen.
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Parameter | Beschreibung
Stellt den Startpunkt bzw. Stopppunkt fir die Zwischenspeicherung der

Cln. 2 NES Sz kinetischen Energie ein. Die eingestellten Werte basieren auf einer
L Unterspannungsfehler-Ausloseschwelle von 100%, und der Stopppegel
Cn.79 KEB Stop Lev '

(Cn.79) muss hoher eingestellt werden als der Startpegel (Cn.78).
Dieser Parameter ist der Verstarkungsfaktor, der verwendet wird um die
Zwischenspeicherung der kinetischen Energie Uber das lastseitige
Tragheitsmoment zu steuern. Wenn die Lasttragheit grof3 ist, ist ein
kleinerer Verstarkungsfaktor zu verwenden; wenn die Lasttragheit klein
ist, ist ein groRRerer Verstarkungsfaktor zu verwenden.

Cn.80 KEB Gain Wenn der Umrichter von der Spannungsversorgung getrennt wird und
der Motor wahrend der Zwischenspeicherung der kinetischen Energie
stark vibriert, dann ist der Verstarkungsfaktor halb so grof3 wie der vorher
eingestellte Wert zu wahlen. Wird der Verstarkungsfaktor zu klein
gewahlt, kann es allerdings passieren dass bei der Zwischenspeicherung
der kinetischen Energie ein Unterspannungsfehler ausgelost wird.
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@ Caution

Je nach Dauer des kurzzeitigen Netzausfalls und der GréR3e der Lasttragheit kann es auch bei
Zwischenspeicherung der kinetischen Energie passieren, dass ein Unterspannungsfehler
ausgeldst wird. Bei bestimmten Lasten, ausgenommen Lasten mit variablem Drehmoment (z.B.
Lufter oder Pumpen), kann es zu Vibrationen des Motors kommen.

5.12 Drehmomentregelung

Wenn das Ausgangsdrehmoment des Motors grél3er als das Lastmoment ist, wird die
Drehzahl des Motors zu hoch. Um dies zu verhindern, stellen Sie die Drehzahlgrenze ein.
(Die Drehmomentregelung kann nicht ausgefuihrt werden, wahrend die Drehzahlgrenze
aktiv ist.)

Die Drehmomentregelung regelt das Ausgangsdrehmoment des Motors auf einen
vorgegebenen Wert. Die Motordrehzahl bleibt konstant, wenn das Ausgangsdrehmoment
und Lastmoment des Motors im Gleichgewicht sind. Somit wird bei Drehmomentregelung
die Motordrehzahl durch das Lastmoment gefihrt.

Drehmomentregelungsfunktion

Gruppe Parameter Bezeichnung 'LCD-Anzeige  Parametereinstellung  Einheit

09 Steuerungs- Control Mode |4 Induktionsmotor |
dr /Regelungsart sensorlos
10 Drehmomentregelung | Torque Control |1 |Ja -

Drehmomentregelungsfunktion einstellen
Gruppe Parameter LCD-Anzeige \Parametereinstellung Einheit
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Gruppe Parameter LCD-Anzeige \ Parametereinstellung Einheit
02 Cmd Torque - 0.0 %
08 Trq Ref Src 0 Bedienteil-1 .
09 Control Mode 4 Induktionsmotor )
dr sensorlos
10 Torque Control 1 [Ja -
22 (+) Trg Gain - 50-150 %
23 (-) Trg Gain - |50-150 %
bA 20 Auto Tuning 1 |Ja -
62 Speed LmtSrc 0 Bedienteil-1 .
63 FWD Speed Lmt - 60.00 Hz
Cn
64 REV Speed Lmt - 60.00 Hz
65 Speed Lmt Gain - 100 %
In 65-71 Px Define 35 |Drehzahl/Drenmoment |.
31-33 Relay x or Q1 27 | Drehmoment regeln -
ou 59 TD Level - 100 %
60 TD Band - 5.0 %
Hinweis

+ Um in der Betriebsart ,Drehmomentregelung‘ zu arbeiten, miissen grundlegende
Betriebsbedingungen vorgegeben sein. Fir weitere Informationen siehe Abschnitt 5.10.2
Sensorlose Vektorregelung — Fehlersuche und -behebung.

+ Die Drehmomentregelung kann nicht bei niedriger Drehzahl mit Energieriickgewinnung oder
bei Anwendungen mit kleinem Lastmoment ausgefuhrt werden.

+ Wenn die Drehrichtung wahrend des Betriebs geandert wird, dann wird ein Uberstromfehler
oder ein Niedrigdrehzahl-Drehrichtungsfehler ausgelost.

Drehmoment-Sollwertquelle

Das Solldrehmoment kann auf dem gleichen Weg wie die Zielfrequenz vorgegeben werden.
Wenn die Betriebsart ,Drehmomentregelung’ aktiviert wird, dann wird die Zielfrequenz nicht
verwendet.

S Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung g

pe m. heit
0 |Keypad-1
1 |Keypad-2

dr 08 |Drehmoment-Sollwertquelle | Trq Ref Src > V1 -
6 |Int485

174 | LSVJS




Ausfihren erweiterter Funktionen

S(LUp' rFT’]ara Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung
02 | Drehmoment-Sollwert Cmd Torque -180-180 %
0 |Keypad-1
1 |Keypad-2
2 |v1
62 | Drehzahlgrenzwertquelle Speed LmtSrc 2 V2 -
Cn 5|12
6 |Int485
Drehzahlgrenze in pos. .
63 Richtung FWD Speed Lmt |0-Maximum frequency |Hz
64 Drehzahlgrenze n neg. REV Speed Lmt | 0- Maximum frequency |Hz ® o
Richtung Q 5
Drehzahlgrenze . i 0 cs
65 Verstarkungsfaktor Speed Lmt Gain | 100-5000 Yo é 8
Drehmoment bei max. o o
In 02 Analogeingang Torque at 100%  |-12.00-12.00 mA
21 Uber\_/vachungsmodus Monitor Line-1 1 | Speed
Anzeige 1
CNF* |22 Xben_/vachungsmodus Monitor Line-2 2 |Output Current
nzeige 2
Uberwachungsmodus L
23 Anzeige 3 Monitor Line-3 3 |Output Voltage

*Nur auf LCD-Bedienteil verfigbar.
Drehmoment-Sollwert einstellen

Parameter Beschreibung

Eine Drehmoment-Sollwertquelle auswahlen.

Parameter- Beschreibung

einstellung

0 | Bedienteil-1 | Drehmoment-Sollwert mittels Bedienteil einstellen.

dr-08 1 | Bedienteil-2 _ _

2 |Vi Drehmomentsollwert mittels ~ Spannungseingang
oder Stromeingang der  Steuerklemmleiste
einstellen.

6 | Int485 Drehmomentsollwert uber
Kommunikationsschnittstelle der Steuerklemmleiste
einstellen.

CNn-02 Der Drehmomentsollwert k_ann bis zu 180% des maximalen
Motornenndrehmoments eingestellt werden.

In-02 Stellt das maximale Drehmoment ein. Sie konnen das eingestellte
maximale Drehmoment im Uberwachungsmodus (MON") {berprifen.
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Parameter Beschreibung

Einen Parameter aus dem Konfig-Modus (CNF) und dann 19

CNF-21-23 (Drehmoment-Sollwert) anwahlen.

Drehzahlgrenzwert einstellen

Parameter Beschreibung

Drehzahlgrenzwertquelle auswahlen.

Parameter- Beschreibung
einstellung
0 | Bedienteil-1 | Drehzahlgrenzwert mittels Bedienteil einstellen.
1 | Bedienteil-2

2 | V1 Den Drehzahlgrenzwert auf dem gleichen Weg wie
6 | RS485 die Solifrequenz einstellen. Sie konnen die
Einstellung im  Uberwachungsmodus (,MON)
Uberprufen.

Cn-62

Cn-63 Gibt die Drehzahlgrenze in positiver Richtung vor.

Cn-64 Gibt die Drehzahlgrenze in negativer Richtung vor.

Gibt die negative Veranderungsrate des Solldrehmoments vor, wenn die
Motordrehzahl die Drehzahlgrenze Ubersteigt.

Einen Parameter aus dem Konfig-Modus (CNF) und dann 21
(Drehmoment-Vorspannung) anwéhlen.

Einen der programmierbaren Eingange fir Drehzahl/Drehmoment
auswahlen (Anwahl 35). Wenn der entsprechende Eingang eingeschaltet
wird, wahrend der Motor stillgesetzt ist, arbeitet er in der Betriebsart
~vektorregelung' (Drehzahlgrenze).

Cn-65

CNF-21~23

In 65-71

5.13 Energiesparbetrieb

5.13.1 Manueller Energiesparbetrieb

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters kleiner als der in bA.14 (Leerlaufstrom)
eingestellte Strom ist, muss die Ausgangsspannung auf den in Ad.51 (Energiesparbetrieb)
festgelegten Pegel abgesenkt werden. Die Spannung vor dem Start des
Energiesparbetriebs wird der Grundwert, auf den sich der Prozentsatz bezieht. Der
manuelle Energiesparbetrieb wird nicht wahrend einer Beschleunigungs- oder
Verzdgerungsphase ausgefihrt.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe einstellung heit
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
50 Energiesparbetrieb | E-Save Mode |1 Manuell
51 Energiesparfaktor |Energy Save |30 0-30 %

Ad

Current

Output voltage

5.13.2 Automatischer Energiesparbetrieb

Der Energiesparfaktor kann automatisch auf den Motornennstrom (bA.13) und den
Motorleerlaufstrom (bA.14) bezogen berechnet werden. Abhéangig von den Berechnungen
kann die Ausgangsspannung eingestellt werden.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe einstellung heit
Energiesparbetrieb | E-Save Mode |2

@ Caution

Wenn die Betriebsfrequenz geandert wird oder die Beschleunigung/Verzégerung durch einen
Startbefehl bzw. Stoppbefehl wahrend des Energiesparbetriebs ausgefihrt wird, kann es sein,
dass die Ist-Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten langer als die vorgegebenen
Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten sind, weil es eine bestimmte Zeit dauert, um vom
Energiesparbetrieb zum Normalbetrieb zuriickzukehren.

5.14 Drehzahlsuchfunktion

Diese Funktion wird verwendet um das Ausldsen von Fehlern zu verhindern, die auftreten
konnen, wenn die Ausgangsspannung des Umrichters abgeschaltet ist und der Motor
austrudelt. Da diese Funktion die Motordrehzahl auf den Umrichterausgangsstrom bezogen
schatzt, liefert sie nicht die genaue Drehzahl.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich | Ein-

pe einstellung heit
Drehzahlsuche Flying Start-

cn 70 Betriebsartanwahl | S5 Mode 0 11 i i
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Ausfihren erweiterter Funktionen

Ein-

Einstellbereich

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter-

pe einstellung heit
71  |Drehzahisuche Speed Search | 0000* : bit
Funktionsanwahl
Drehzahlsuche SS Sup-
2 Referenzstrom Current - | Below 75kW 180200 %
Drehzahlsuche P- .
73 Verstarkung SS P-Gain 100 0-9999 -
74  |Drehzahisuche I ooy ooy 200 0-9999 -
Verstarkung
Ausgangssperrzeit | SS Block
75 vor Drehzahlsuche | Time 10 0-60 S
Programmierbarer
31 Relaisausgang 1 Relay 1
ou Def. 19 |Speed ] ]
Programmierbarer Search
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define

T8 00
*Wird auf dem Bedienteil als l&g 5—’ L( L angezeigt.
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Drehzahlsuchfunktion einstellen

Parameter ‘Beschreibung

Cn.70 SS Mode

Select a speed search type.

Function

Die Drehzahlsuche wird ausgefihrt, wenn sie
den Umrichterausgangsstrom wahrend des
Leerlaufs unterhalb der Einstellung des
Parameters Cn.72 (Drehzahlsuche
Referenzstrom) steuert. Wenn die Drehrichtung
des leerlaufenden Motors und die Drehrichtung
des Laufbefehls bei Neustart gleich sind, kann
eine stabile Drehzahlsuchfunktion bei etwa 10
Hz oder weniger ausgefuhrt werden. Wenn
jedoch die Richtung des leerlaufenden Motors
und die Richtung des Laufbefehls bei Neustart
unterschiedlich sind, erzeugt die Drehzahlsuche
kein zufrieden stellendes Resultat, weil die
Leerlaufrichtung nicht hergestellt werden.

Setting

0 | Fliegender
Start 1

1 | Fliegender
Start 2

Die Drehzahlsuche wird ausgefiihrt, wenn der
Induktionsstrom, der von der induzierten
Gegenspannung wahrend des Leerlaufs erzeugt
wird, durch PI-Regelung verandert wird. Das
diese Betriecbsart die Drehrichtung des
leerlaufenden  Motors  festlegt, ist die
Drehzahlsuchfunktion stabil — unabhéngig von
der Drehrichtung des leerlaufenden Motors und
der Drehrichtung des Laufbefehls. Da jedoch der
Induktionsstrom, der von der induzierten
Gegenspannung wahrend des Leerlaufs erzeugt
wird (die induzierte Gegenspannung st
proportional zur Leerlaufdrehzahl) verwendet
wird, wird die Leerlauffrequenz nicht exakt
ermittelt und die erneute Beschleunigung kdnnte
von Drehzahl Null ausgehend erfolgen, wenn die
Drehzahlsuche fir den leer laufenden Motor bei
niedriger Drehzahl durchgefiihrt wird (bei 10 — 15
Hz, genaue Frequenz hangt wvon der
Motorkennlinie ab).

Cn.71 Speed Search

Die Drehzahlsuche kann tber eine der folgenden 4 Moglichkeiten
aktiviert werden. Wenn das obere Segment eingeschaltet ist, ist sie
aktiviert; Wenn das untere Segment eingeschaltet ist, ist sie deaktiviert.

Befehlseinrichtung

Bit eingeschaltet Bit ausgeschaltet

Bedienteil

{

(
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Parameter

‘Beschreibung
LCD-Bedienteil H
Typen und Funktionen der Drehzahlsucheinstellungen
Einstellung Funktion
bit4 | bit3 | bit2 | bitl
v Drehzahlsuche far normale
Beschleunigung
v Initialisierung nach Ausldsen eines
Fehlers
v Neustart nach kurzzeitigem
Netzausfall
4 Start bei Einschalten der
Versorgungsspannung

*  Drehzahlsuche fiir normale Beschleunigung: Wenn Bit 1 auf 1
gesetzt ist und der Umrichter den Laufbefehl erhalt, beginnt die
Beschleunigung mit Drehzahlsuche. Wenn der Umrichter den
Laufbefehl zur Bereitstellung der Ausgangsspannung ausfiihrt und
der Motor unter Last dreht, konnte ohne Drehzahlsuche ein Fehler
ausgeldst werden. Die Drehzahlsuchfunktion verhindert dieses
Auslosen eines Fehlers.

+ Initialisierung nach Auslésen eines Fehlers: Wenn Bit 2 auf 1
gesetzt und der Parameter Pr.08 (“RST Restart”) auf 1 (Ja) gesetzt
ist und wenn nach dem Ausldsen eines Fehlers die Reset-Taste
betatigt (oder die Klemmleiste zuriickgesetzt) wird, dann
beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor automatisch auf
die Betriebsfrequenz, die vor dem Auslosen des Fehlers verwendet
wurde.

+ Automatischer Neustart nach ,Fehler quittieren‘: Wenn Bit 3 auf
1 gesetzt und ein Unterspannungsfehler aufgrund eines
Netzausfalls ausgelst wird, aber die Netzspannung vor
Zusammenbruch der internen Spannungsversorgung zuriickkehrt,
dann beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor automatisch
wieder auf die Sollfrequenz, die vor dem Auslosen des
Unterspannungsfehlers verwendet wurde.

Wenn ein kurzzeitiger Netzausfall auftritt und der Umrichter von der
Spannungsversorgung getrennt wird, wird ein Unterspannungsfehler
ausgeldst und der Ausgang gesperrt. Bei Riickkehr der
Versorgungsspannung gibt der Umrichter dieselbe Frequenz wie vor
dem Auslosen des Unterspannungsschutzes aus, und die

Spannungserh6hung wird durch PI-Regelung ausgeregelt.
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Parameter Beschreibung

Wenn die Stromstarke tiber den in Cn.72 eingestellten Wert ansteigt,
hort die Spannung auf anzusteigen und die Frequenz sinkt (Bereich
t1 im Signalzustandsdiagramm). Wenn die Stromstérke unter den in
Cn.72 eingestellten Wert sinkt, steigt die Spannung wieder an und die
Frequenz hort auf zu sinken (Bereich t2 im
Signalzustandsdiagramm). Wenn die normale Frequenz und
Spannung wieder hergestellt sind, beschleunigt die Drehzahlsuche
den Motor wieder auf die Sollfrequenz, die vor dem Auslésen des
Fehlers verwendet wurde.

=
o5
<
co
=5
M 0

Power input & 3

Frequency

Voltage

Current H]]]]]]]]]]]]]]]]]]]HH

Multi-function

outputorrelay e

Start bei Einschalten der Versorgungsspannung: Bit 4 auf 1
setzen und Ad.10 (Start bei Netzspannung EIN) auf 1 (Ja) setzen.
Wenn der Umrichter mit Eingangsspannung versorgt wird, wahrend
das Umrichter-Laufbefehl-Signal den Zustand HIGH hat, dann
beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor auf die
Sollfrequenz.

Wahrend der Drehzahlsuche wird die Stromstérke abhéngig vom

83?:;?8 =P Motornennstrom geregelt. Wenn Cn.70 (Drehzahlsuchmodus) auf 1
(Fliegender Start 2) gesetzt wird, ist dieser Parameter nicht sichtbar.

Cn.73 SS P/I-Gain, |Die P-Verstarkung/l-Verstarkung des Drehzahl-Reglers ist einstellbar.

Cn.75 SS Block Time | Wenn Cn.70 (Drehzahlsuchmodus) auf 1 (Fliegender Start 2) gesetzt
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Parameter Beschreibung
wird, werden abhangig von der Motornennleistung unterschiedliche
Werkseinstellungen verwendet und im Parameter dr.14
(Motornennleistung) festgelegt.

Hinweis

* Wenn der Umrichter innerhalb der Nennleistung betrieben wird, kann er kurzeitige
Netzausfélle (bis 15 ms) kompensieren und einen normalen Betrieb aufrechterhalten.
Bezogen auf den Nennstrom bei hohem Lastmoment wird ein sicherer Betrieb  bei einem
kurzeitigen Netzausfall fir 200V- und 400V-Umrichter gewahrleistet (deren
Nenneingangsspannungen sind 200-230 V~ bzw. 380-460 V~).

* Die Gleichspannungen im Umrichter kénnen sich je nach Umrichtermodell unterscheiden.
Wenn die Netzausfallzeit langer als 15 ms ist, kann dies zum Ausldsen eines
Unterspannungsfehlers fuhren.
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@ Caution

Wenn der Betrieb mit sensorloser Regelung Il gestartet wird und das Anlaufmoment aufgebracht
wird, wahrend der Motor austrudelt, muss die Drehzahlsuchfunktion (flr normale Beschleunigung)
aktiviert werden, um ein ruckfreies Inbetriebsetzen zu gewabhrleisten. Wird die Drehzahlsuch-
funktion nicht aktiviert, kann ein Uberstromfehler oder Uberlastfehler ausgeltst werden.

5.15 Einstellungen far automatischen Neustart

Wenn der Umrichter aul3er Betrieb gesetzt wird, nachdem ein Fehler ausgelst wurde, wird
der Umrichter abhéngig von den Parametereinstellungen automatisch neu gestartet.

Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit ;E' é’_
e e Anzeige einstelung =5
08 (?a?tﬁe?‘;kfﬁ:ﬁ;m RSTRestart|0  |No  |0-1 ] 33
Pr 09 ‘l'\lo\elzjlt;g?ti’s—czr:hler Eﬁ:;yber 0 0-10 : =
10 Zﬁtﬁ%ﬁéﬁﬁg Neustart| RerY Delay | 1.0 0.0-60.0 s
71 ’Iilrjilxsglsuchfunktlon - ggg?cdh 000011l |Bit
| poiasrom | Cumemy |20 0200 |%
cn |73 Béf;;?mi‘ghe P~ |ssp-Gain |100 0-9999
74 5;?;;?&%‘*6 " IssiGain |200 0-9999
5 |Drevgaiseche - |Tme |10 00600 |3
*Wird auf dem Bedienteil als [577 5_::5 El] ['E'] angezeigt.

Einstellungen flr automatischen Neustart festlegen

Parameter Beschreibung

Ein automatischer Neustart wird nur ausgefuhrt, wenn Pr.08 auf 1 (Ja)
gesetzt ist. Der Parameter Pr.09 gibt die mdgliche Anzahl der Versuche fiir
automatischen Neustart vor.

E:gg Sst'r Restart, |\yenn wahrend des Betriebs ein Fehler ausgelost wird, wird der Umrichter
Number IrDyr 10 nach Ablauf der in Pr.10 eingestellten Verzugszeit automatisch neu
Retry Delay gestartet.

Nach jedem Neustart zahlt der Umrichter die Anzahl der Neustartversuche
um 1 hoch; der Z&hlerstand wird von dem in Pr.09 vorgegebenen Wert
abgezogen, bis das Ergebnis 0 d.h. kein Neustart mehr méglich ist.
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Parameter Beschreibung

Wenn nach einem automatischen Neustart innerhalb von 60 s kein Fehler
ausgeldst wird, wird der ,Automatische Neustarts'-Zahler wieder
hochgezahlt. Die maximal mdgliche Anzahl automatischer
Neustartversuche wird durch die Vorgabe im Parameter Pr.09 begrenzt.
Wird der Umrichter aufgrund von Unterspannung, Not-Aus. Umrichter-
Ubertemperatur oder einer Hardwarediagnose auRer Betrieb gesetzt, wird
der automatische Neustart deaktiviert.

Die Beschleunigungsoptionen beim automatischen Neustart sind
dieselben wie die bei der Drehzahlsuchfunktion.

Die Parameter Cn.72—75 kdnnen je nach Last eingestellt werden.
Informationen Uber die Drehzahlsuchfunktion sind im Abschnitt 5.14
Drehzahlsuchfunktion zu finden.

¥ : Trip occurs
Normal Op.
Frequency SS‘T /
Voltage !' ;: 4‘ [ [ /
s

Reset Speed search SS :Pr.10; m
Run cmd g (o
| 160 seconds:
! Co
|Auto restarttrial| 2| 1 | |2| 1 | 0 | 2 |

[Beispiel eines automatischen Neustarts bei einer Einstellung von 2]

@ Caution

Ist die Anzahl automatischer Neustarts eingestellt, dann ist Vorsicht geboten, wenn der
Umrichter nach dem Auslosen eines Fehlers neu gestartet wird. Der Motor kann automatisch in
Betrieb gesetzt werden.

5.16 Motorlaufgerausch-Einstellungen
(Tragerfrequenz-Einstellungen)
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Bezeichnung

LCD-Anzeige

REIENEIEE
einstellung

Einstellbereich Einheit

Tragerfrequenz .
o 04 (Taktfrequenz) Carrier Freq |3.0 1.0-15.0 kHz
Schaltmodus " Normale
05 PWM*Mode |0 PWM 0-1 -
* PWM: Pulsweitenmodulation
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Ausfuhren erweiterter Funktionen

Motorlaufgerdausch einstellen

Parameter ‘Beschreibung

Motorlaufgerausch durch Anderung der Tragerfrequenz-Einstellungen
einstellen. Leistungstransistoren (IGBT) im Umrichter erzeugen und liefern
Spannungen mit hoher Schaltfrequenz an den Motor. Dabei bezieht sich die
Schaltgeschwindigkeit auf die Tragerfrequenz.

Wird die Tragerfrequenz hoch eingestellt, dann wird das vom Motor
ausgehende Laufgerausch reduziert; wird die Tragerfrequenz niedrig
eingestellt, dann wird das vom Motor ausgehende Laufgerausch erhoht.
Der Warmeverlust und Ableitstrome des Umrichters kénnen durch Andern
des Belastungstyps in Cn.05 (PWM-Typ) reduziert werden. Durch Anwahl
von 1 (PWM mit kleinem Ableitstrom) wird der Warmeverlust und Ableitstrom
verringert, verglichen mit der Anwahl O (Normale PMW). Dadurch wird
jedoch das Motorlaufgerausch erhéht. PWM mit kleinem Ableitstrom
verwendet 2-Phasen-PWM, wodurch thermischer Verfall minimiert wird und
Schaltverluste um etwa 30% reduziert werden.

Cn.04 Carrier
Freq

Cn.05 PWM Funktion Tréagerfrequenz (Taktfrequenz)
Mode 1.0kHz 15kHz
PWM mit kleinem Normale PWM
Ableitstrom
Motorlaufgerausch 1 !

Warmeerzeugung 1 1

Storsignalerzeugung ! N

Ableitstrom 1 1

Hinweis

Tragerfrequenz bei Werkseinstellungen (0.4-22kW)
* Normales Lastmoment: 2kHz (max 5kHz)

* Hohes Lastmoment: 3kHz (max 15kHz)

Absenken des Nennausgangsstroms des S100 Umrichters

» Der S100 Frequenzumrichter ist flr zwei Belastungstypen ausgelegt: hohe Belastung (hohes
Lastmoment) und normale Belastung (normales Lastmoment). De Uberlastkapazitat stellt
den zulassigen Belastungsgrad oberhalb der Nennlast dar und ist angegeben im Verhaltnis
zur Nennlast (in %). und bezogen auf die Dauer der Uberlastung. Der S100
Frequenzumrichters hat eine Uberlastkapazitat von 150%/min bei hohem Lastmoment und
120%/min bei normalem Lastmoment.

» Die Strombelastbarkeit (zulédssiger Nennstrom) unterscheidet sich von der Nennlast, denn
sie hat auch eine Umgebungsgrenztemperatur. Fir Spezifikationen zum Absenken des
Nennausgangsstroms, siehe Abschnitt 11.8 Absenken des Nennausgangsstroms bei
Motordauerbetrieb.
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« Strombelastung und Umgebungstemperatur bei Betrieb mit normalem Lastmoment

100%

80%

40T 50C
[Strombelastbarkeit als Funktion der Umgebungstemperatur bei normalem Lastmoment]

+ Garantierte Tragerfrequenz f fir Strombelastung bei normalem bzw. hohem Lastmoment

Umrichterleistung f bei normalem Lastmoment | f bei hohem Lastmoment
0.4-22kW 2kHz 6kHz
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5.17 Zweitmotorbetrieb

Im Zweitmotorbetrieb werden zwei Motoren von einem einzigen Umrichter gesteuert. Mit
der Zweitmotorfunktion wird ein Parameter fiir den zweiten Motor gesetzt. Der zweite Motor
wird gesteuert, wenn der als Zweitmotorfunktion definierte programmierbare Eingang
eingeschaltet wird.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Einheit
pe einstellung

65— Px Px Define(Px:
71 Klemmenbelegung | P1-P7)

In 26 Zweitmotor

Zweitmotorbetrieb einstellen

Parameter Beschreibung

Einen der programmierbaren digitalen Eingadnge (P1-P5) auf 26
(Zweitmotor) setzen, damit die Anzeige M2 (Zweitmotorgruppe) erscheint.
Wenn ein Signal am auf Zweitmotor gesetzten programmierbaren Eingang
anliegt, wird der Motor entsprechend den unten aufgefihrten
Parametereinstellungen gesteuert. Wenn jedoch der Umrichter in Betrieb
In.65—-71 Px ist, werden Eingangssignale an den programmierbaren digitalen Eingdngen
Define nicht als Zweitmotor-Parameter gelesen.

Der Parameter Pr.50 (Kippschutz) muss gesetzt werden, bevor die
Einstellung des Parameters M2.28 (M2-Kippschutzpegel) genutzt werden
kann. Ebenso muss der Parameter Pr.40 (elektrothermische Auslésung)
gesetzt werden, bevor die Parameter M2.29 (M2-elektrotherm. 1min) und
M2.30 (M2-elektrotherm. Dauerbelastung) eingestellt werden.
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Parametereinstellungen am programmierbaren Eingang flr einen Zweitmotor

Parameter Beschreibung | Parameter 'Beschreibung

M2.04 Acc Time Beschleunigungszeit |M2.16 Inertia Rt Massentragheitsmoment
der Last

M2.05 Dec Time Verzégerungszeit M2.17 Rs Statorwiderstand

M2.06 Capacity Motornennleistung M2.18 Lsigma Streuinduktivitat

M2.07 Base Freq Motor-Eckfrequenz M2.19 Ls Statorinduktivitat

M2.08 Ctrl Mode Steuerungs- M2.20 Tr Rotor-Zeitkonstante

/Regelungsart

M2.10 Pole Num Polzahl M2.25 V/F Patt U/f-Kennlinie

M2.11 Rate Slip Nennschlupf M2.26 Fwd Boost Drehmomentboost
vorwarts

M2.12 Rated Curr Nennstrom M2.27 Rev Boost Drehmomentboost
rackwarts

M2.13 Noload Curr | Leerlaufstrom M2.28 Stall Lev Kippschutzpegel

M2.14 Rated Volt Motornennspannung |M2.29 ETH 1min Schutz vor thermischer
Uberlastung des Motors
wahrend 1 min

M2.15 Efficiency Motorwirkungsgrad M2.30 ETH Cont Schutz vor thermischer
Uberlastung des Motors
bei Dauerbelastung

Zweitmotor-Betriebsbeispiel
Verwenden Sie die Zweitmotorfunktion beim Umschalten zwischen einem 7.5kW-Motor und
einem 3.7kW-Zweitmotor, der an die Klemme P3 angeschlossen ist. Die folgenden
Einstellungen sind vorzunehmen.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich Einheit

pe einstellung
In 67 P3 Klemmenbelegung | P3 Define 26 | Zweitmotor | - -
06 Motornennleistung M2-Capacity |- 3.7kW - -
M2 Steuerungs- M2-Citrl
08 /Regelungsart Mode 0 |UA i i
Motor
7.5kw
Inverter
Motor
3.7kw
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5.18 Umschaltung der Spannungsversorgung

Die Umschaltung der Spannungsversorgung wird verwendet, um den Motor vom Betrieb
mit Umrichterausgangsspannung (Umrichterbetrieb) auf Betrieb mit handelstblicher
Spannungsquelle (Netzbetrieb) — oder umgekehrt — umzuschalten.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich Einheit
Anzeige
Px Px Umschalten
In 65—-71 | Klemmenbelegung |Define(Px: |16 - -
P1-P7)
31 gglfalsausgang 1 Relayl 17 Umrichterbetrieb | i
ou e - ~
33 Multi-function Q1 Define |18 Netzbetrieb i i

outputl items
Umschaltung der Spannungsversorgung einstellen

Parameter Beschreibung

Den zu verwendenden programmierbaren Eingang wahlen und den
entsprechenden Parameter (In.65...71) auf 15 (Umschalten) setzen, um
die Spannungsversorgung des Motors von der

In.65—71 Px Define | Umrichterausgangsspannung auf die Netzspannung umzuschalten.

Die Spannungsversorgung wird umgeschaltet, wenn der ausgewahite
Eingang eingeschaltet ist.

Den Eingang ausschalten, um die Umschaltung riickgangig zu machen.
Die Parameter OU.31 ,Relay1” (Relaisausgang 1 Def.) und OU.33 ,Q1
Define” (programmierbarer Ausgang 1 Def) auf 17 (Umrichterbetrieb)
bzw. 18 (Netzbetrieb) setzen.

Das folgende Signalzustandsdiagramm zeigt den Funktionsablauf bei
Umschaltung der Spannungsversorgung.

$24n1ea
pasueApy

Output frequency | ;
OU.31 Realy 1 ‘ T =
Define, § §
0OU.33 Q1 Define 3
Runemd I
Px(Exchange) e
Relay1 P o
(Inverter Line) _‘ : e
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5.19 Luftersteuerung

Diese Funktion schaltet den Lifter + Kiihlkorper des Umrichters ein oder aus. Sie wird
verwendet, wenn die Last haufig in Bewegung gesetzt und gestoppt wird oder wenn eine
larmfreie Umgebung erforderlich ist. Durch die korrekte Verwendung der Liftersteuerung
kann die Lebensdauer des Lufters verlangert werden.

Grup-  Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe
Ad |64 Liftersteuerung FAN Control |0

Wahrend des
Betriebs

0-2 -
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Liftersteuerung einstellen

Parameter Beschreibung

Einstellungen Beschreibung
0 | Wahrend des | Der Lufter lauft, wenn der Umrichter mit
Betriebs Spannung versorgt wird und das Laufbefehl-

Signal auf ,1“ ist.

Der Lfter wird stillgesetzt, wenn der Umrichter
mit Spannung versorgt wird und das
Laufbefehl-Signal auf ,0“ wechselt. Wenn die
Temperatur des Umrichter-Kuhlkorpers hoher
als die vorgegebene Grenztemperatur ist, lauft
der Lufter automatisch, unabhéngig davon wie
der Signalzustand des Laufbefehls ist.

1 | Immer EIN Der Lofter lauft permanent, wenn der
Umrichter mit Spannung versorgt wird.

2 | Temperaturgesteuert | Wenn der Umrichter mit Spannung versorgt
wird und das Laufbefehl-Signal auf ,,1“ ist und
wenn der Parameter auf 2
(Temperaturgesteuert) gesetzt ist, dann
arbeitet der Lifter erst, wenn die Temperatur
im Kuhlkérper den vorgegebenen Grenzwert
erreicht hat.

Ad.64 Fan
Control
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Hinweis
Wenn die Temperatur des Kihlkdrpers aufgrund von harmonischen Oberwellen des Eingangs-

stroms oder elektromagnetischen Stérungen einen vorgegebenen Wert erreicht, dann kann der
Lufter trotz der Einstellung ,,0“ (Wahrend des Betriebs) in Ad.64 als Schutzfunktion laufen.

5.20 Einstellen der Frequenz der Eingangsspannung

Wabhlen Sie die Frequenz der Eingangsspannung des Umrichters. Wenn die Frequenz von
60 Hz auf 50 Hz geandert wird, werden alle anderen Frequenz- oder Drehzahleinstellungen,
z.B. Maximalfrequenz, Eckfrequenz, usw., ebenfalls auf 50 Hz geandert. Umgekehrt bewirkt
eine Anderung der Frequenz von 50 Hz auf 60 Hz eine Anderung aller anderen Frequenz-
oder Drehzahleinstellungen von 50 Hz auf 60 Hz.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe Anzeige
Frequenz der 60/50 Hz
LA 1° Eingangsspannung | Sel

0 60Hz 0-1 -
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Wahlen Sie die Eingangsspannung des Umrichters in BA.19. Der Spannungspegel,
unterhalb dessen ein Unterspannungsfehler ausgeldst wird, wird automatisch auf den
eingestellten Spannungsstandard geandert.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe Anzeige
) ACInput  |220V  |220 170-240
bA 119 |Eingangsspannung ., 400V | 380 320-480 v

5.21 Lesen, Schreiben und Speichern von
Parametern

Verwenden Sie Lese-, Schreib- und Speicherfunktionen, um Parameter vom Umrichter zum
Bedienteil und vom Bedienteil zum Umrichter zu kopieren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstellbereich Einheit
46 Parameter lesen | Parameter 1 Ja ] ]
Read
Parameter Parameter
* - -
CNFe 47 schreiben Write ! Ja
48 Pargmeter Parameter 1 Ja i i
speichern Save

*Nur auf LCD-Bedienteil verflgbar.

Lesen, Schreiben und Speichern von Parametern einstellen

Parameter Beschreibung

CNF-46 Parameter Kopiert gespeicherte Parameter vom Umrichter zum Bedienteil.
R Gespeicherte Parameter auf dem Bedienteil werden geldscht und

ead . .

durch die kopierten Parameter ersetzt.

Kopiert gespeicherte Parameter vom Bedienteil zum Umrichter.
Gespeicherte Parameter auf dem Umrichter werden geldscht und durch
CNF-47 Parameter die kopierten Parameter ersetzt. Wenn ein Fehler beim Schreiben von
Write Parametern auftritt, werden die zuletzt gespeicherten Daten verwendet.
Wenn keine gespeicherten Daten auf dem Bedienteil vorhanden sind,
erscheint die Meldung ,EEP Rom Empty” (EEPROM leer).
Da Uber exterme Kommunikation eingestellte Parameter im
Arbeitsspeicher (RAM) gespeichert werden, gehen die eingestellten
CNF-48 Parameter Werte verloren, wenn die Versorgungsspannung ausgeschaltet wird.
Save Beim Einstellen von Parametern Uiber externe Kommunikation ,,1“ (Ja)
im Parameter CNF-48 anwahlen, um die Parametereinstellungen zu
speichern.
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5.22 Parameterinitialisierung

Benutzeréanderungen an Parametern in allen oder ausgewahlten Gruppen kénnen auf
Werkseinstellungen zurlickgesetzt (initialisiert) werden. Wahrend des Betriebs oder bei
Ausltsen eines Fehlers konnen jedoch keine Parameter initialisiert werden.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe Anzeige bereich
dr* 93 Parameterinitialisierung | . 0 No 0-16

Parameterinitialisierung | Parameter

CNF** |40 ;
Init

0 No 0-16

* Bei Bedienteil
**Bej LCD-Bedienteil

$24n1ea
pasueApy
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Parameterinitialisierung einstellen

Parameter | Beschreibung

Einstellung LCD- Funktion
Anzeige
0 | Nein No }

Alle Daten initalisieren. 1
(“All Grp”) anwahlen und
die PROG/ENT-Taste

Alle Gruppen drucken, um die
L initalisieren All Grp Initialisierung zu starten.
Nach Abschluss der
Initialisierung wird
,O0(NO)” angezeigt.
dr.93, 2 | dr-Gruppe initalisieren | DRV Grp | Daten nach Gruppen
CNF-40 Parameter Init|| 3 | bA-Gruppe initalisieren | BAS Grp | initalisieren. Die Ziffer fiir
4 | Ad-Gruppe initalisieren | ADV Grp | die gewlinschte Gruppe
5 | Cn-Gruppe initalisieren | CON Grp | (" Grp’) anwahlen und
6 | In-Gruppe initalisieren | IN Grp die PROG/ENT-Taste
: driicken, um die
OU-Gruppe o
7 | initalisieren OUT Grp | Initialisierung zu starten.
Nach Abschluss der
CM-Gruppe COMGrp | Initialisierun wird
initalisieren 9

AP-Gruppe initalisieren | APP Grp -0(No)" angezeigt
12 | Pr-Gruppe initalisieren | PRT Grp
13 | M2-Gruppe initalisieren | M2 Grp

Operation-Gruppe
16 | initialisieren SPS Grp

5.23 Parameter-Leseschutz

Verwenden Sie den Parameter-Leseschutz, um den Zugang zu Parametern nach Anlegen
und Eingabe eines Benutzer-Passworts zu sperren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung | Einstell- Einheit
pe bereich
50 E:;,err:;ehtﬁ{z \S/'eet"" Lock | Entriegelt 0-9999
CNF* Parameter-
51 Leseschutz- View Lock Pw | Passwort 0-9999
Passwort

Nur auf LCD-Bedienteil verfigbar.
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Parameter-Leseschutz einstellen

Parameter Beschreibung

CNF-51 View Lock
Pw

Ein Passwort anlegen, um die Aktivierung des Parameter-Leseschutzes
zu ermdglichen.
Das Anlegen eines Passworts erfolgt in den unten genannten Schritten.

Nr. | Beschreibung

1 | Durch Betdtigung der PROG/ENT-Taste auf dem
Parametercode CNF-51 wird das letzte Passworteingabe-
fenster angezeigt. Wenn zum ersten Mal ein Passwort
angelegt wird, 0 eingeben. Das ist die Werkseinstellung.

2 | Nachdem ein Passwort angelegt wurde, das gespeicherte
Passwort eingeben.

3 | Wenn das eingegebene Passwort mit dem gespeicherten
Passwort Ubereinstimmt, erscheint ein neues Fenster, das den
Benutzer auffordert, ein neues Passwort einzugeben (mit dem
nachsten Schritt kann erst fortgefahren werden, wenn der
Benutzer ein giltiges neues Passwort eingibt).
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4 | Ein neues Passwort anlegen.
5 | Nach dem Anlegen des Passworts wird der Parametercode

CNF-51 angezeigt.

CNF-50 View Lock
Set

Das angelegte Passwort eingeben, um den Parameter-Leseschutz zu
aktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint im Display, um anzuzeigen
dass der Parameter-Leseschutz aktiviert ist.

Das Passwort erneut eingeben, um den Parameter-Leseschutz zu
deaktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint nicht mehr im Display.

5.24 Parameter-Schreibschutz

Verwenden Sie den Parameter-Schreibschutz, um unerlaubte Anderungen von
Parametereinstellungen zu verhindern. Um den Parameter-Schreibschutz zu aktivieren,
mussen Sie erst ein Passwort anlegen und eingeben.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell- Einheit
pe bereich
Anlegen des
9 Passworts - - 0-9999 -
dr Parameter-
95 Schreibschutz- - - 0-9999 -
Passwort
Parameter- Key Lock .
* -
CNF* | 52 Schreibschutz Set Entriegelt 09999
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit
pe bereich
Parameter- Kev Lock
53 Schreibschutz- Y Passwort 09999 -
PW
Passwort

*Nur auf LCD-Bedienteil verfligbar.

Parameter-Schreibschutz einstellen

Parameter Beschreibung

Ein Passwort anlegen, um die Aktivierung des Parameter-
Schreibschutzes zu ermdglichen. Das Anlegen eines Passworts erfolgt in
den unten genannten Schritten.

Nr. | Schritt

1 Durch  Betdtigung der PROG/ENT-Taste auf dem

Parametercode CNF-53 wird das zuletzt gespeicherte

Passworteingabefenster angezeigt. Wenn zum ersten Mal ein

Passwort angelegt wird, O eingeben. Das ist die
3 Werkseinstellung.

ng 53 Key Lock 2 Nachdem ein Passwort angelegt und gespeichert wurde, das

gespeicherte Passwort eingeben.

3 Wenn das eingegebene Passwort mit dem gespeicherten

Passwort Ubereinstimmt, erscheint ein neues Fenster, das den

Benutzer auffordert, ein neues Passwort einzugeben. (Mit dem

nachsten Schritt kann erst fortgefahren werden, wenn der

Benutzer ein glltiges neues Passwort eingibt).

4 Ein neues Passwort anlegen.

5 Nach dem Anlegen des Passworts wird der Parametercode

CNF-51 angezeigt.

Das angelegte Passwort eingeben, um den Parameter-Schreibschutz zu

aktivieren. [Das Verriegelt-Zeichen erscheint im Display, um anzuzeigen

dass der Parameter-Schreibschutz aktiviert ist. Wenn nach der

CNF-52 Key Lock Aktivierung des Schreibschutzes die PROG/ENT-Taste auf einem

Set Parametercode betatigt wird, dann ist keine Editierung des Parameters

moglich.

Das Passwort erneut eingeben, um den Parameter-Schreibschutz zu

deaktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint nicht mehr im Display.

Q@ Caution

Wenn Parameter-Leseschutz- und Parameter-Schreibschutzfunktionen aktiv sind, kdnnen keine
Anderungen an Funktionen vorgenommen werden, die sich auf den Betrieb des Umrichters
beziehen. Das Passwort muss daher sehr sicher aufbewahrt werden.
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5.25 Anzeige geanderter Parameter

Mit dieser Funktion werden alle Parameter angezeigt, die von den Werkseinstellungen
abweichen. Verwenden Sie diese Funktion fur die Verfolgung gednderter Parameter.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe bereich

CNE* |41 Anzeige gednderter | Changed 0 Alle . i i
Parameter Para anzeigen

* Nur auf LCD-Bedienteil verflgbar.

Anzeige geanderter Parameter einstellen

Parameter | Beschreibung

Einstellung Funktion 2 E_

]
CNF-41 Changed 0 [ Alle anzeigen Alle Parameter anzeigen = S
Para 1 Geanderte Nur gednderte Parameter anzeigen @ R
anzeigen e

5.26 Benutzerdefinierte Gruppe

Erstellen Sie eine benutzerdefinierte Gruppe an und ordnen Sie ihr von Ihnen selbst
ausgewahlte Parameter aus den vorhandenen Funktionsgruppen zu ( ,Registrierung®). Die
benutzerdefinierte Gruppe kann maximal 64 angelegte Parameter aufnehmen.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung  Einstell- Einheit
pe Anzeige bereich
42 Multifunktionstaste — | Multi Key 3 Benutzergruppe | i
Einstellungen Sel Auswahltaste
CNF* Alle vom Benutzer UserGr
45 angelegten Parameter P 0 Nein - -
. AllDel
I6schen

* Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

Benutzerdefinierte Gruppe einstellen

Parameter Beschreibung

Den Parameter CNF.42 (Multifunktionstaste — Einstellungen) auf 3
(Benutzergruppe Auswahltaste) setzen.

Bei nicht registrierten Parametern bewirkt eine Einstellung der

CNF-42 Multi-Key Sel | Multifunktionstaste als Benutzergruppe-Auswabhltaste keine Anzeige des
Menupunkts ,USR Grp“ (Benutzerdefinierte Gruppe) auf dem Bedienteil.

Die Registrierung von Parametern erfolgt in den unten genannten
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Parameter Beschreibung

Schritten.

Nr. Beschreibung

1 Den Parameter CNF-42 auf 3 (Benutzergruppe Auswahltaste)
einstellen. Ein Symbol erscheint oben in der LCD-
Anzeige.

2 Im Parametermodus (,PAR Mode*) auf den zu registrierenden

Parameter gehen, und die MULTI-Taste betéatigen.

Wenn z.B. die MULTI-Taste bei der Sollfrequenz in DRVO1
(,Cmd Frequency“) betatigt wird, erscheint die folgende
Anzeige:

O usrorec @ sTP 60.0Hz |
DRV01 Cmd Frequency(:g

40 CODE~_
o\ DRV06 Step Freq-1,—" 9

00~64 CODE

@ Parametercode (Gruppenname und Parameternummer)

@ Name des parameters

© Parameternummer, die in der benutzerdefinierten Gruppe
zu verwenden ist. Durch Betatigung der PROG/ENT-Taste
auf der benutzerdefinierten Parameternummer (,40
CODE") wird der Parameter DRV-01 unter der
Parameternummer 40 in der benutzerdefinierten Gruppe
registriert.

@ Vorhandener Parameter, der unter der benutzerdefinierten
Parameternummer registriert ist

@ Einstellbereich der benutzerdefinierten
Parameternummern. Durch Eingabe von 0 werden die
Einstellungen verworfen.

3 Parameternummer (@) einstellen, unter der der Parameter in

der  benutzerdefinierten Gruppe registrieren ist.

Parameternummer wahlen und die PROG/ENT-Taste

driicken.

4 Eine Anderung des Wertes in @ bewirkt auch eine Anderung

des Wertes in @.Wenn kein Parameter unter der Nummer

registriert ist, wird ,Empty Code“ (freie Parameternummer)

angezeigt. Durch Eingabe von O werden die Einstellungen

verworfen.

5 Die registrierten Parameter werden in der benutzerdefinierten

Gruppe im U&M-Modus aufgelistet. Ein Parameter kann

mehrere Male registriert werden, wenn notwendig. Beispiel:
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Parameter Beschreibung
Ein Parameter kann unter den Parameternummern 2, 11 usw.
registriert werden.
Das Loschen von Parametern in der benutzerdefinierten Gruppe erfolgt
in den unten genannten Schritten.
Nr. Einstellungen
1 Den Parameter CNF-42 auf 3 (Benutzergruppe Auswahltaste)
einstellen. Ein Symbol erscheint oben in der LCD-
Anzeige.
2 In der benutzerdefinierten Gruppe (,USR Grp“) im U&M-
Modus den Cursor auf den zu loschenden Parameter
bewegen.
3 Die MULTI-Taste dricken.
4 Die Sicherheitsfrage mit “YES” (Ja) bestatigen, und dann die
PROG/ENT-Taste driicken.
5 Das Loschen ist erfolgt.
CNF-25 UserGrp Auf 1 (Ja) setzen, um alle registrierten Parameter in der
AllDel benutzerdefinierten Gruppe zu léschen.

5.27 Schnellstart einschalten

Schalten Sie den Schnellstart ein, um auf einfache Weise und in einem Arbeitsgang die
grundlegenden Motorparameter einzurichten, die fir die Steuerung eines Motors
erforderlich sind. Setzen Sie CNF-61 (Schnellstart EIN) auf 1 (Ja), um die Funktion zu
aktivieren. Dann initialisieren Sie alle Parameter, indem Sie CNF-40 (Parameter
initialisieren) auf 1 (Alle Gruppen) setzen, und starten den Umrichter neu, um ,Schnellstart
EIN‘ zu aktivieren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe Anzeige bereich

CNF* |61 Parameter-Schnellstart- | Easy Start 1 Ja ] ]
Einstellungen On

*Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

‘Schnellstart EIN’ einstellen

Parameter Beschreibung
Das Einstellen des Parameter-Schnellstarts erfolgt in den unten genannten
Schritten.
8':':'61 Easy Start |\ 7y, Beschreibung
1 Den Parameter CNF-61 (Schnellstart EIN) auf 1 (Ja) setzen.
2 Den Parameter CNF-40 (,Parameter Init) auf 1 (“All Grp”)
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Parameter Beschreibung

setzen, um all Parameter im Umrichter zu initialisieren.

3 Durch einen Neustart des Umrichters wird ,Schnellstart
EIN* aktiviert. Die Werte in den folgenden Anzeigen auf dem
LCD-Bedienteil einstellen. Durch Betéatigung der ESC-Taste
konnen die ,Schnellstart EIN‘-Funktionen verlassen werden.

+ ,Start Easy Set“ (Schnellstart setzen): ,Yes® (Ja)
wahlen.

* DRV-14 ,Motor Capacity”: Nennleistung des Motors
einstellen

* BAS-11,,Pole Number“: Motorpolzahl einstellen

* BAS-15 ,Rated Volt“: Motornennspannung einstellen

+ BAS-10,,60/50Hz Sel“: Motornennfrequenz einstellen

* BAS-19 ,,AC Input Volt“: Eingangsspannung einstellen

+ DRV-06 ,Cmd Source”“: Befehlsquelle (Sollwertquelle)
einstellen

« DRV-06 ,emd Frequency“: Sollfrequenz
(Betriebsfrequenz) einstellen

Wenn die Einstellungen abgeschlossen sind, wurden die
Mindesteinstellungen der Motorparameter vorgenommen. Das
LCD-Bedienteil kehrt dann zu einer Uberwachungsanzeige
zuriick. Der Motor kann nun Uber die in DRV-06 eingestellte
Befehlsquelle gesteuert werden.

5.28 Konfig-Modus (CNF)

Die Parameter des Konfig-Modus werden verwendet, um Funktionen zu konfigurieren, die
sich auf das LCD-Bedienteil beziehen.

Grup- | Param. | Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell-  Einheit
pe Anzeige bereich
2 LCD Helligkeits- LCD i i
/Kontrast-Einstellung Contrast
Umrichter Software- Inv SIW
10 . XXX -
Version Ver
Bedienteil Software- Keypad
* - -
CNF* 11 Version S/W Ver XXX
Bedienteil Titel-Version |KPD Title
12 XXX - -
Ver
30-32 Steckplatz-Typ fiir Option-x Kein i i
Spannungsversorgung | Type
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Einheit

LCD- Parametereinstellung Einstell-
Anzeige bereich

Grup- | Param. | Bezeichnung
pe

a4 Fehlerhistorie l6schen _IE_rrizse All No i i

60 Titelupdate hinzuftigen ng Title No ) )

62 Verbrauchte elektrische |WH Count No i i
Energie zuriicksetzen | Reset

* Nur auf dem LCD-Bedienteil verflgbar.

Parameter des Konfig-Modus einstellen

Parameter Beschreibung

LCD-Helligkeit/Kontrast auf dem LCD-Bedienteil einstellen.
CNF-2 LCD contrast

CNF-10 Inv S/W Ver, Die Betriebssystemversion des Umrichters und des LCD-Bedienteils
CNF-11 Keypad S/W Ver | abfragen.
CNF-12 KPD title Ver Die Titelversion des LCD-Bedienteils abfragen.
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CNF-30-32 Option-x Den Typ des Versorgungsmoduls, das im 1-3 Steckplatz fiir
type Spannungsversorgung ist, abfragen.
CNF-44 Erase all trip Gespeicherte Fehlerhistorie I0schen.

Wenn die Softwareversion des Umrichters aktualisiert wird und
weitere Parameter hinzugefiigt werden, dann werden die
hinzugefligten Parameter durch die Einstellung in CNF-60

CNF-60 Add Title Up hinzugeflgt, angezeigt und tbernommen. CNF-60 auf 1 (Ja) setzen,
und das LCD-Bedienteil vom Umrichter trennen. Durch den erneuten
Anschluss des LCD-Bedienteils an den Umrichter werden die Titel
aktualisiert.

CNF-62 WH Count Zahler der verbrauchten elektrischen Energie zuriicksetzen.

Reset

5.29 Timer-Einstellungen

Einen programmierbaren Eingang auf , Timer* einstellen und den EIN/AUS-Status des
programmierbaren Ausgangs und Relais abhangig von den Timer-Einstellungen steuern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit
bereich

Px Px Define(Px: Timer-
In 65-71 Klemmenbelegung |P1-P7) 38 Eingang i i
ou |31 Prog_rammlerbarer Relay 1 8 Timer- ) )
Relaisausgang 1 Ausgang
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe bereich

Programmierbarer )
33 Ausgang 1 Q1 Define
55 Einschaltverzugszeit | Timer on delay |3.00 0.00-100 |s
56 Ausschaltverzugszeit | Timer off delay |1.00 0.00-100 |s

Timer einstellen

Parameter Beschreibung

) Einen der programmierbaren Eingange wahlen und als Timer-Eingang
gt -7l [P Eretne einstellen, indem man den Parameter auf 38 (,Timer In®) setzt.
OU.31 Relavl Den zu verwendenden programmierbaren Ausgang oder Relaisausgang
' Yo als Timer-Ausgang einstellen, indem man den Parameter auf 28 (, Timer
0OU.33 Q1 Define »
Out®) setzt.
OU 55 Timeron Ein Signal (EIN) auf den Timer-Eingang geben, um nach Ablauf der in
Delé OU.55 eingestellten Verzugszeit einen Timer-Ausgang zu steuern. Wenn
Y, der programmierbare Eingang ausgeschaltet ist, wird der
OU.56 TimerOff : - .
Delay programmlerbare Ausge}ng oder Relaisausgang nach Ablauf der in OU.56
eingestellten Verzugszeit ausgeschaltet.
Oou.56
Px(Timer in) | [
| 0U55 |
Qi(Timerout) | I

5.30 Bremsensteuerung

Die Bremsensteuerung wird verwendet, um die EIN-/AUS-Funktion des elektronischen
Bremssystems der Last zu steuern.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit
pe Anzeige
Steuerungs- Control
ol 09 /Regelung_sart Mode 0 VIF
41 | BremseOfinen™ | pp pis curr|50.0 0.0-180% %
Strom
‘Bremse Offnen’-
Ad |42 Verzugszeit BR RIs Dly |1.00 0.0-10.0 s
‘Bremse Offnen’- | gR RIs Fwd 0
44 |Vorwarts-Freqenz |y 1.00 : Hz
Maximalfrequenz
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe Anzeige

‘Bremse Offnen’-

45  |Rickwarts- ER RIsRev |1 0o 0 Hz
Fregenz r Maximalfrequenz
‘Bremse

46 SchlieRen’- BR Eng Dly |1.00 0.00-10.00 S
\Verzugszeit
‘Bremse o

47 Schliel3en’- BREng Fr |2.00 ] Hz
Frequenz Maximalfrequenz

31 gglfalsausgang 1 Relay 1

ou Proérammierbarer 35  |BRControl: |- -
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define

Wenn die Bremsensteuerung aktiviert wird, funktionieren keine DC-Bremsung (Ad.12) bei
Umrichterstart und Verweiloperation (Ad.20-23).
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*  Bremse-Ldsen-Ablauf: Wenn wahrend des Motorstillstands ein Laufbefehl gegeben
wird, beschleunigt der Umrichter bis zur Bremse-LOsen-Frequenz (Ad.44— 45) in
Vorwarts- oder Rickwartsrichtung. Wenn nach dem Erreichen der Bremse-Lésen-
Frequenz der Motorstrom die Stérke des Bremse-Losen-Stroms (,BR Rls Curr)
erreicht, sendet der Relaisausgang oder programmierbare Ausgang ein BREMSE-
LOSEN-Signal (,Brake Open*). Nachdem das Signal gesendet wurde und die
Frequenz wahrend der ,Bremse Offnen‘-Verzugszeit (,BR Rls Dly“) gehalten wurde,
beginnt der Motor zu beschleunigen.

+ Bremse-SchlieRen-Ablauf: Wenn ein Stopp-Signal wahrend des Betriebs gesendet
wird, verzogert der Motor. Sobald die Ausgangsfrequenz die Héhe der Bremse-
SchlieRen-Frequenz (,BR Eng Fr”) erreicht, stoppt der Umrichter die Verzégerung und
sendet ein Bremse-Schlie3en-Signal (,Brake Close®) an den voreingestellten Ausgang.
Die Frequenz wird wahrend der ,Bremse Schliel3en*-Verzugszeit (,BR Eng Dly“)
gehalten und dann zu Null. Wenn die Gleichstrombremszeit (Ad.15) und der
Gleichstrombremswiderstand (Ad.16) eingestellt sind, wird der Ausgang des
Umrichters nach der Gleichstrombremsung gespertrt. Fiir die Gleichstrombremsung
siehe Abschnitt 4.17.2 Stillsetzen nach Gleichstrombremsung.
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Adm s
Output frequency Lo N ¢ £

Output current /o Lo
' Ad4 L AdI5
: ﬁiﬁz/w‘_ﬁs a
Lo -«

Motor speed P : 5

Brake output e

Run cmd —

Brake close Brake close

5.31 Programmierbarer Multifunktionsausgang — EIN-
/AUS-Steuerung

Stellen Sie Referenzwerte (High-/Low-Pegel) flir analoge Eingénge ein, und steuern Sie
den EIN-/AUS-Zustand der Relaisausgange oder programmierbaren Ausgéange

entsprechend.
Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich  Einheit
pe Anzeige
Ausgang — EIN-
66 IAUS- On/Off Cirl 1 w1 i i
Src
Steuerungsmodus
Ausgangssignal on-C Ausgangssignal
Ad |67 High-Pegel Level 90.00 Low-Pegel - %
100.00%
Ausgangssignal Off-C 0.00 -
68 Low-Pegel 10.00 Ausgangssignal |%
Level X
High-Pegel
31 I:R)glfalsausgang 1 Relay 1
ou Proérammierbarer 34 | Ein/Aus ) )
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define
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Programmierbarer Multifunktionsausgang — EIN-/AUS-Steuerung einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.66 On/Off Ctrl Src | Den EIN-/AUS-Steuerungsmodus des Ausgangs wahlen.

Ad.67 On-C Level,
Ad.68 Off-C Level

High-/Low-Pegel des Ausgangs einstellen.

Analog input
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5.32 Verhinderung der Energiertickspeisung bei
Pressenbetrieb

Diese Funktion wird verwendet beim Betrieb einer Presse, um Bremsen bei der
Energiertickspeisung zu verhindern. Bevor beim Betrieb einer Presse Energie vom Motor in den
Umrichter zuriickgespeist wird, wird die Betriebsdrehzahl des Motors automatisch erhéht, um
eine Energieriickspeisung zu vermeiden.

Grup- Param | Bezeichnung LCD-Anzeige

pe

Ein-
heit

Parameter- Einstellbereich

einstellung

Energiertickspeisung
74 bei Pressenbetrieb |RegenAvd Sel |0
verhindern Ja/Nein

Energiertickspeisung 350V 200V: 300-400V
bei Pressenbetrieb | RegenAvd

verhindern - Level 700V 400V: 600-800V
Spannungspegel

Ad Energieriickspeisung
76 | DeipPressenbetrieb | eeq | imit| 1.00(H2) 0.00-10.00Hz  |Hz

verhindern —

Frequenzbandbreite
Energieriickspeisung
bei Pressenbetrieb | RegenAvd
verhindern — Pgain

P-Verstarkung

Nein [0-1 -

75

77 50.0(%) 0.0-100.0% %

LSis | 205




Ausfuhren erweiterter Funktionen

Grup- Param | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe . einstellung heit
Energierlickspeisung
7g  |beiPressenbetrieb | o oA Igain| 500 [ms] 20-30000ms  |ms
verhindern —
I-Verstarkung

Verhinderung der Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb einstellen

Parameter Beschreibung

Haufige Energiertickspeisungen von einer am Umrichter
angeschlossenen Presse bei Motorbetrieb mit konstanter Drehzahl
kdénnen dazu fuhren, das die Bremseinheit zuviel Arbeit verrichten
muss, was wiederum die Bremse beschadigen oder ihre

Ad.74 RegenAvd Sel | Lebensdauer verkirzen kénnte. Um dies zu verhindern, den
Parameter Ad.74 (Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb
verhindern Ja/Nein) auf 1 (Ja) setzen und so die
Zwischenkreisspannung des Umrichters steuern und das Arbeiten
der Bremseinheit deaktivieren.

Den Spannungspegel fiir das Verhindern der Energierlickspeisung

f‘s\g’ Retiatatie und Bremsarbeit, wenn die Zwischenkreisspannung aufgrund von
Energierlckspeisung ansteigt, einstellen.
Eine alternative Frequenzbandbreite einstellen, die die aktuelle
Ad.76 CompFreq absf bei d hind d ieriickspei
Limit Betriebsfrequenz bei der Verhinderung der Energiertickspeisung
ersetzt.
Ad.77 RegenAvd Um zu vermeiden, in den Bereich der Energiertickspeisung zu
Pgain, Ad.78 geraten, die P-Verstarkung und I-Verstarkung im Pl-Regler flr die
RegenAvd Igain Begrenzung der Zwischenkreisspannung einstellen.
Ad.75 Regeneration prevention level
' N U U/ i N
DC voltage(Vdc) Ad.76 'Compen'sation'freq. limit

- —»

Output frequency(Hz)| ¢md frqu '
=

Regeneration prevention On

Hinweis

206 | LSis
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Die Verhinderung der Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb tritt nicht bei Beschleunigung
oder Verzogerung sondern nur bei Motorbetrieb mit konstanter Drehzahl in Aktion. Wenn Ad.74
(Energiertickspeisung bei Pressenbetrieb verhindern Ja/Nein) aktiviert ist, kann die
Ausgangsfrequenz sich innerhalb des in Ad.76 (Energiertickspeisung bei Pressenbetrieb
verhindern — Frequenzbandbreite) festgelegten Bereichs andern.

5.33 Analogausgang

Ein analoger Ausgang liefert eine Ausgangsspannung von 0—10V, einen Ausgangsstrom
von 4-20mA oder einen Impuls von 0—32kHz.

5.33.1 Analoger Spannungs- oder Stromausgang
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-
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Die AusgangsgroRe an der AO-Klemme (Analogausgang) kann eingestellt werden. Legen
Sie den Schalter SW3 um, um den Typ des Ausgangssignals (Spannung oder Strom) an
der AO-Klemme zu &ndern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich | Ein-
pe einstellung heit
01 Analogausgangl AOl1Mode |0 Frequenz |0-15 -
Analogausgangl . -1000.0- o
02 Verstarkung AO1 Gain 1000 1000.0 &
Analogausgangl . i 0
03 Vorspannung AOL1 Bias 0.0 100.0-100.0 |%
OU los  |Analogausgangl Filter [a01 Fiter |5 0-10000 ms
Analogausgangl AO1 o
05 Konstant Const % 0.0 0.0-100.0 %o
Analogausgangl . 0
06 Uberwachung AO1 Monitor |0.0 0.0-1000.0 Yo

Analogen Spannungs- oder Stromausgang einstellen

Parameter Beschreibung

Einen konstanten Wert fiir den Ausgang wahlen.
Das folgende Beispiel zeigt die Einstellung der Ausgangsspannung.

Einstellung Funktion

0 | Frequenz Gibt standardmafig die Betriebsfrequenz
aus. Ein 10V-Ausgangssignal ergibt sich
aus der in dr20 eingestellten
Maximalfrequenz

OU.01 AO1 Mode
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] '
Parameter ‘Beschreibung

1 | Ausgangsstrom Ein 10V-Ausgangssignal ergibt sich aus
200%  Umrichter-Nennstrom  (hohes
Lastmoment).

2 | Ausgangsspannung | Stellt das Ausgangssignal abhéangig von
der Umrichter-Eingangsspannung ein. Ein
10VAusgangssignal ergibt sich aus der in
bA.15 eingestellten  Nennspannung.
Wenn ba.15 auf 0 V eingestellt ist, dann
geben die 200V/400V-Umrichtermodelle
ein 10V-Ausgangsignal basierend auf den

vorhandenen Eingangsspannungen

(240V bzw. 480V) aus.
3 | Zwischenkreis- Gibt standardmaRig die Zwischenkreis-
Gleichspannung Gleichspannung aus. Wenn die

Zwischenkreis-Gleichspannung 410 V bei
200V-Umrichtermodellen und 820 V bei
400V-Umrichtermodellen ist, wird ein 10V-
Ausgangsignal ausgegeben.

4 | Drehmoment Gibt standardmaRig das erzeugte
Drehmoment aus. Bei 250%
Nenndrehmoment  wird ein  10V-
Ausgangsignal ausgegeben.

5 | Ausgangsleistung Uberwacht die Ausgangsleistung. 200%

Ausgangsleistung entspricht der
maximalen Anzeige-Spannung (10V).

6 | Idse Gibt die Maximalspannung bei 200%
Leerlaufstrom aus.

7 Igse Gibt die Maximalspannung bei 250% Strom

bei Nenndrehmoment aus
Strom bei Nenndrehmoment

=/ Nennstrom? — Leerlaufstrom?

8 | Zielfrequenz Gibt standardmaRig die vorgegebene
Frequenz aus. Gibt ein  10V-
Ausgangssignal bei der Maximalfrequenz

(dr.20) aus.
9 | Rampenfrequenz Gibt standardmaRig die mit der
Beschl./Verz.-Funktion berechnete

Frequenz aus. Kann je nach Ist-
Ausgangsfrequenz variieren. Es wird ein
10V-Ausgangsignal ausgegeben.

12 | PID-Sollwert Gibt standardmafig den Sollwert eines
PID-Reglers aus. Es wird ein
Ausgangsignal von ca. 6.6 V bei 100%
ausgegeben.

13 | PID-Istwert Gibt standardmafiig die RegelgroRe eines
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Parameter Beschreibung

PID-Reglers aus.

Es wird ein Ausgangsignal von ca. 6.6 V
bei 100% ausgegeben.

14 | PID-Ausgang Gibt standardmafig die PID-
Reglerausgangsgrofie aus.

Es wird ein Ausgangsignal von ca. 10 V
bei 100% ausgegeben.

15 | Konstante Gibt standardméRig den Wert des
Parameters OU.05 (Analogausgangl

Konstant) in % aus.

OU.02 AO1 Gain,
OU.03 AO1 Bias

Stellt die Ausgangsgréi3e und den Offset ein. Wenn die Frequenz als
AusgangsgrofRe gewahlt ist, ergibt sich der unten gezeigte funktionale
Zusammenhang.

Frequenz . .
A0l = —— X A01 Gain + AO1 Bias

MaxFreq

Tl
]
Q)
[
c
-
D
(7]

pasueApY

Die unten abgebildeten Kennlinien zeigen, wie sich die analoge
Ausgangsspannung am Ausgang A01 abhangig von den Werten des
Parameters OU.02 (,AO1 Gain“) bzw. OU.3 (,AO1 Bias*) andert.

Die Y-Achse stellt die Ausgangsspannung (0—10V) dar, und die X-Achse
reprasentiert die Ausgangsgrof3e des Reglers (i0-100%).

Wenn z.B. die in dr.20 eingestellte Maximalfrequenz (,MaxFreq*) 60 Hz
betragt und die aktuelle Ausgangsfrequenz 30 Hz ist, dann ist Wert der
X-Achse auf dem nachfolgend dargestellten Graphen 50%.

0U.02 AO1 Gain
100.0% (Factory default 80.0%
A A
1OV |- mmem e
0.0% | 8V [---mmmemes = Y, SETEREERRRS :
Factory o | eaveeo -
default| 5V E E E I I E E
0U.03 P P
AO1 Bias ' o ' .
10V 10V
8.4V
v
6V
20.0%
v 2V
: Ly ' Ly
0%  50% 80% 100% 0%  50% 80% 100%

0U.04 AOL1 Filter

Filterzeitkonstante am Analogausgang einstellen.
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Ausfihren erweiterter Funktionen

|
Parameter Beschreibung

Wenn der Parameter OU.01 (Analogausgangl) auf 15 (Konstante)
OU.05 A01 Const % | gesetzt ist, hangt die Hohe der analogen Ausgangsspannung am
Ausgang A01 von den Parametereinstellungen (0—100%) ab.
Uberwacht die analoge Ausgangsspannung. Zeigt die maximale
Ausgangsspannung in Prozent bezogen auf 10V an.

OU.06 AO1 Monitor

5.33.2 Analoger Impulsausgang

Fir den Impulsausgang TO ist eine Auswahl der Ausgangsgrof3e und Einstellung der
Impulshéhe mdglich.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
33 Programmierbarer |y gefine |38 |TO 0-38 -
Ausgang 1
61 Impulsausgangs- TOMode |0 |Frequenz |0-15 -
einstellung
Impulsausgangs- . -1000.0- o
62 verstarkung TO Gain 1000 1000.0 /0
OU 63 Impulsausgangs- TO Bias 0.0 -100.0-1000 |%
vorspannung
64 Impulsausgangsfilter | TO Filter 5 0-10000 ms
Impulsausgangs- o i o
65 konstante Ausgang2 TO Const% (0.0 0.0-100.0 %
66 Impulsausgangs- TO Monitor | 0.0 0.0-10000  |%
Uberwachung
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Den analogen Impulsausgang einstellen
‘Beschreibung

Parameter

Bei Standard E/A teilen sich der Impulsausgang TO und der
programmierbare Ausgang Q1 dieselbe Klemme. Den Parameter OU.33 auf
32kHz einstellen und die folgenden Schritte durchfiihren, um die Anschliisse
fur die Konfiguration des Open Collector Ausgangskreises vorzunehmen.

1. Einen YaW/560Q Widerstand zwischen die Klemmen VR und Q1

schalten.

2. Die Klemmen EG und CM verbinden.
Beim Anschluss des Widerstands ist ein 560Q-Widerstand oder kleiner
empfohlen, um ein stabiles Impulsausgangssignal von 32kHz
bereitzustellen.

0U.33 Q1 Define Q Q Q Q
S+ S- SGVRVICM
— 000000 rAo
coooos P4 PscMsh sB sc |SC
O 0000
O [2eS°°5a1B1 C1Q1EG 24 Pfi P2 P3
SRR S sjslsininliju]a]s
A@@@@@@@@@ﬂ =
WWW-
1/4W 560Q
Stellt die Ausgangsgréfi3e und den Offset ein. Wenn die Frequenz als
Ausgangsgroile gewahlt ist, ergibt sich der unten gezeigte funktionale
Zusammenhang.
_frequenz 0 Gain +T0 Bi
= MaxFreq ain ias
8323 $8 ggg ' | Die unten abgebildeten Kennlinien zeigen, wie sich die Impulsfrequenz am

Ausgang TO abhangig von den Werten des Parameters OU.62 (,TO Gain®)
bzw. OU.63 (,TO Bias®) andert. Die Y-Achse stellt einen analogen
Ausgangsstrom (0-32kHz) dar, und die X-Achse repréasentiert die
AusgangsgroRe des Reglers (i0-100%).

Wenn z.B. die in dr.20 eingestellte Maximalfrequenz (,MaxFreq*) 60 Hz
betragt und die aktuelle Ausgangsfrequenz 30 Hz ist, dann ist Wert der X-

Achse auf dem nachfolgend dargestellten Graphen 50%.
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Parameter ‘Beschreibung

0U.62 TO Gain
100.0% (Factory default) 80.0%
A A
32kHz
26.9kHz 25.6kHz
0.0% 20.5kHz
Factory| 16kHz 12.8kHz
default
0U.63 0% _ 50% 80%100%
. A A
TO Bias 32kHz 32KH
26.9kHz
22.4kHz
19.2kHz
20.0%
6.4kHz 6.4kHz
_|_|_|_> _I_II_>
0%  50%80%100% 0%  50% 80%100%
0OU.64 TO Filter | Stellt Filterzeitkonstante am Analogausgang ein.
OuU.65TO Wenn die analoge AusgangsgrofRe auf ,Konstante' gesetzt ist, hangt das
Const % analoge Impulssignal am Ausgang TO von den Parametereinstellungen ab.
0Ou.66 TO Uberwacht die analoge Ausgangsspannung. Zeigt die maximale Frequenz
Monitor des Impulsausgangssignals in Prozent bezogen auf 32kHz an.
Hinweis

0U.08 (Analogausgang?2 Verstarkung) und OU.09 (Analogausgang?2 Vorspannung) -
Tuningmodus am 4-20mA-Ausgang

1 Setzen Sie OU.07 (Analogausgang?) auf ,Konstante* und OU.11 (Analogausgang2
Konstant) auf 0.0 %.

2  Setzen Sie OU.09 (Analogausgang2 Vorspannung) auf 20.0% und priifen Sie dann den
Ausgangsstrom. 4mA Ausgangsstrom sollte angezeigt werden.

3  Wenn die Stromstarke kleiner als 4mA ist, erhthen Sie schrittweise OU.09 (Analogausgang2
Vorspannung), bis 4mA gemessen werden. Wenn die Stromstarke grof3er als 4mA ist,
verkleinern Sie schrittweise OU.Q9, bis 4mA gemessen werden.

4  Setzen Sie OU.11 (Analogausgang?2 Konstant) auf 100.0 %.

Setzen Sie OU.08 (Analogausgang?2 Vorspannung) auf 80.0% und messen Sie die
Stromstarke am 20mA-Ausgang. Wenn die Stromstarke kleiner als 20mA ist, erhdhen Sie
schrittweise OU.08 (Analogausgang?2 Verstarkung), bis 20mA gemessen werden. Wenn die
Stromstarke groRer als 20mA ist, verkleinern Sie schrittweise OU.08 (Analogausgang2
Verstarkung), bis 20mA gemessen werden.

Die Funktionen fiir jeden Parameter sind dieselben, wie die Funktionen, die fur die 0-10V-
Spannungsausgange beschrieben sind; der Ausgangsstromstarkebereich ist 4-20mA.
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5.34 Digitale Ausgange

5.34.1 Einstellungen des programmierbarer
Multifunktionsausgangs und Relaisausgangs

Grup Param Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich
-pe . Anzeige einstellung
30 Fehler-Ausgangsgroiie Trip Out 010* i bit
Mode
Programmierbarer Schutz-

31 Relaisausgang 1 - Relay 1 29 |funktion - -
Einstellung auslosen o >
Programmierbarer ) Run Q %

e = Ausgang 1 - Einstellung Q1 Define |14 (Laufbefehl) |~ i cg
Programmierbarer . M N

41 Ausgang 1 - Uberwachung DO Status |- 00-11 bit [2 3
Erkennungsfrequenz FDT .

57 Frequency 30.00 0.00-Maximal- Hz

58 Erkennungsfrequenzband |FDT Band |10.00 frequenz

In 65-71 Px Klemmenbelegung Px Define é Umschalten |- -
*Wird auf dem Bedienteil als Lﬁ !—97 lg—l Z’L’ angezeigt.

Den programmierbaren Multifunktionsausgang und Relaisausgang einstellen

Parameter Beschreibung

0OU.31 Relayl Relaisausgangsfunktionen (Relais 1) einstellen.

0U.33 Q1 Define Ausgangsfunktionen fur den programmierbaren Ausgang (Q1) wahlen. Q1
ist ein Open-Collector-Ausgang.

Die Ausgangsfunktionen des programmierbaren Ausgangs und

Relaisausgangs je nach Einstellungen in OU.57 (Erkennungsfrequenz),

0U.58 (Erkennungsfrequenzband) und Fehlerbedingungen einstellen.

Einstellung Funktion
0 | Kein No output signal.
OU 41 DO Status 1 | Frequenz- Erkepnt, wenn die Ausgangsfrequenz des
erkennung-1 Umrichters die  Sollfrequenz  (,Frequency

Reference®) erreicht. Gibt ein Signal aus, wenn
der Absolutwert der Differenz  zwischen
Sollfrequenz (,Frequency Reference) und
Ausgangsfrequenz  kleiner als die erfasste
Frequenzbreite (,FDT Band®) geteilt durch 2 ist.

Wenn die erfasste Frequenzbreite 0 - 10 Hz ist,
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Parameter Beschreibung

dann  verhdlt sich der Ausgang Q1
(,Frequenzerkennung-1%) wie in dem
dargestellten Signalzustandsdiagramm..

40Hz
Frequency 20Hz
reference | 40HzZ
Operation 20Hz G 35Hz
15Hz .
Frequency -~ 7

Runcmd e

2 | Frequenz- Gibt ein Signal aus, wenn die Sollfrequenz
erkennung-2 (,Frequency Reference) und erfasste Frequenz
(,FDT Frequency) gleich sind, und erflllt

gleichzeitig die Bedingung unter

~Frequenzerkennung-1“ (,FDT-17), d.h.
[,Frequency Reference* - ,FDT Frequency” <
-,FDT Band“/2] & [FDT-1].

Die erfasste Frequenzbreite ist 0 - 10 Hz.

Wenn die erfasste Frequenz auf 30 Hz eingestellt
ist, dann verhdlt sich der Ausgang Q1
(,Frequenzerkennung-2“) wie in dem
dargestellten Signalzustandsdiagramm.

Frequency 30Hz 50Hz
reference |

Runcmd e

3 | Frequenz- Gibt ein Signal aus, wenn der Absolutwert der
erkennung-3 Differenz zwischen Ausgangsfrequenz und
Betriebsfrequenz  kleiner als die erfasste
Frequenzbreite geteilt durch 2 ist.

Die erfasste Frequenzbreite ist 0 - 10 Hz.

Wenn die erfasste Frequenz auf 30 Hz eingestellt
ist, dann verhalt sich der Ausgang Q1
(,Frequenzerkennung-3°) wie in dem
dargestellten Signalzustandsdiagramm.
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Parameter

Beschreibung

35Hz

B — N\ 25hz

...................................

Frequenz-
erkennung-4

Das Ausgangssignal kann separat fur die
Beschleunigungs- und
Verzdgerungsbedingungen eingestellt werden.

+ Beim Beschleunigen: Betriebsfrequenz « f
erfasste Frequenz

+ Beim Verzogern: Betriebsfrequenz > erfasste
Frequenz - [erfasste Frequenzbreite]/2

Die erfasste Frequenzbreite ist 0 - 10 Hz.

Wenn die erfasste Frequenz auf 30 Hz eingestellt
ist, dann verhalt sich der Ausgang Q1
(,Frequenzerkennung-4*) wie in dem
dargestellten Signalzustandsdiagramm.

Uberlast

Gibt ein Signal bei Motortiberlast aus.

(o231 8)]

Umrichter-
Uberlast

Gibt ein Signal aus, wenn ein Fehler von einer
Uberlast-Schutzfunktion des Umrichters
ausgeldst wird.

Unterlast

Gibt ein Signal bei Unterlast-Warnung aus.

Lifter-Warnung

Gibt ein Signal bei Lifterfehler-Warnung aus.

[(eRNoe RN

Kippschutz

Gibt ein Signal aus, wenn ein Motor durch Motor-
Uberlast stillgesetzt wird.

10

Uberspannung

Gibt ein Signal aus, wenn die Umrichter-
Zwischenkreisspannung die Auslésespannung
der Schutzfunktion Ubersteigt.

1

Unterspannung

Gibt ein Signal aus, wenn die Umrichter-
Zwischenkreisspannung unter den Pegel der
Auslésespannung der Schutzfunktion sinkt.

12

Ubertemperatur

Gibt ein Signal aus, wenn der Umrichter Uberhitzt
wird.

13

Signalverlust

Gibt ein Signal bei Verlust eines analogen
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] '
Parameter ‘Beschreibung

Eingangssignals und RS485-
Kommunikationssignal an der Klemmleiste
Gibt ein Signal aus, wenn

Kommunikationsleistung und  eine  E/A-
Erweiterungskarte installiert werden; gibt auch ein
Signal bei Verlust der Steuersignale der
Spannungsversorgung am Analogeingang und
fir die Kommunikation aus.

14 | RUN Gibt ein Signal aus, wenn ein Laufbefehl gegeben
(Laufbefehl) wird und der Umrichter eine Spannung ausgibt.
Gibt kein Signal bei Gleichstrombremsung aus.

Frequency
Q1 i i
Runcmd | ]

15 | Stopp Gibt ein Signal aus, wenn das Laufbefehl-Signal
auf Null gesetzt wird und wenn der Umrichter
keine Spannung ausgibt.

16 | Dauerbetrieb Gibt ein Signal bei Dauerbetrieb aus.

17 | Umrichterbetrieb | Gibt ein Signal aus, wenn der Motor durch den
vorgeschalteten Umrichter gesteuert wird.

18 | Netzbetrieb Gibt ein Signal aus, wenn der Motor mit einer
konventionellen  Spannungsquelle  geschaltet
wird.

Fir weitere Informationen siehe Kapitel 5.18
Umschaltung der Spannungsversorgung.

19 | Drehzahlsuche | Gibt ein Signal aus, wenn die
Drehzahlsuchfunktion ausgefihrt wird.

FUr weitere Informationen siehe Kapitel 5.14
Drehzahlsuchfunktion.

22 | Bereit Gibt ein Signal aus, wenn der Umrichter im
Standby-Betrieb und bereit ist, ein externes
Laufbefehl-Signal zu empfangen.

28 | Timer-Ausgang | Eine Zeitfunktion, die nach Ablauf einer
bestimmten Zeit einen Ausgang schaltet; fir
diese Funktion wird einer der programmierbaren
Eingange verwendet.

FUr weitere Informationen siehe Kapitel 5.29
Timer-Einstellungen.

29 | Schutzfunktion Gibt ein Signal nach Auslésen eines Fehlers aus.
auslosen Siehe Kapitel 5.29 Multifunktionsausgang — EIN-
J/AUS-Steuerung.
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Parameter Beschreibung

31 | Dyn. Siehe Abschnitt 6.2.5 Konfiguration der
Bremseinheit dynamischen Bremseinheit.
Warn %ED
34 | EINJAUS- Gibt standarmaflig ein Signal Uber einen
Steuerung analogen Eingangswert aus.
Siehe Kapitel 5.29 Multifunktionsausgang — EIN-
/AUS-Steuerung.
35 | Bremse-Losen- | Gibt ein Bremse-Losen-Signal aus.
Steuerung Siehe Kapitel 5.30 Bremsensteuerung.
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5.34.2 Ausgabe des Fehlerstatus Uber den programmierbaren
Ausgang und Relaisausgang

Der Umrichter kann den Fehlerstatus Uber den programmierbaren Ausgang (Q1) und
Relaisausgang (Relais 1) ausgeben.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe einstellung
30 Fehlerausgabemodus | Trip Out 010 i bit
Mode
Programmierbarer Schutz-
31 Relaisausgang 1 Relay 1 29 |funktion - -
ausldsen
ou Programmierbarer , Run (Lauf- | i
33 Ausgang 1 Q1 Define 14 befehl)
Fehlerausgabe TripOut
53 Einschaltverzégerung |OnDly 0.00 0.00-100.00 s
54  |Fehlerausgabe TripOut OffDly | 0.00 0.00-100.00 |s
Ausschaltverzégerung

Die Ausgabe des Fehlerstatus tGber den programmierbaren Ausgang und
Relaisausgang einstellen

Parameter Beschreibung

Der Fehler-Relaisausgang arbeitet abhéngig von den Einstellungen fur
die Fehlerausgabe.

Gerat Bit auf ,1" Bit auf ,0“
Bedienteil | [ ]

) =
LCD-
Bedienteil H H

Ausgangsklemme/Relaisausgang fur Fehlerausgabe wéahlen und
OU.30 Trip Out Mode | Parameter OU.31, OU.33 auf 29 (Schutzfunktion auslésen) setzen.
Wenn ein Fehler im Umrichter ausgeldst wird, schaltet die
entsprechende Klemme und das entsprechende Relais. Je nach
Fehlerausgabetyp kénnen die Schaltfunktionen der Klemme und des
Relais wie in der folgenden Tabelle gezeigt konfiguriert werden.

Einstellung Funktion
Bit3 | bit2 | Bitl
v Schaltet, wenn ein Unterspannungsfehler
auftritt
v Schaltet, wenn ein anderer Fehler als der
Unterspannungsfehler auftritt
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Parameter Beschreibung
v Schaltet, wenn der automatische Neustart
fehlschlagt (Pr.08—-09)
OU.31 Relay1 Relaisausgang (Relais 1) einstellen.
0U.33 Q1 Define Ausgangstyp fur den programmierbaren Ausgang (Q1) wahlen. Q1 ist

ein Open-Collector-Ausgang.
Wenn ein Fehler ausgeltst wird, schaltet das Relais oder der

85 S ZOLEE) programmierbare Ausgang nach der in OU.53 eingestellten Verzugszeit.
OU 54 TripOut OffDly Wenn der Eingang initialisiert wird, wird der Ausgang nach Ablauf der in

0U.53 eingestellten Verzugszeit ausgeschaltet.

5.34.3 Einstellungen der Verzugszeiten fir den programmierbaren
Ausgang
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Stellen Sie die Einschalt- und Ausschaltverzégerungen durch die Zeitglieder (Timer)
separat ein, um die Schaltzeiten der programmierbaren Ausgangs und Relais zu steuern.
Die Verzugszeit, die in den Parametern OU.50-51 eingestellt wird, gilt fir den
programmierbaren Ausgang (Q1) und Relaisausgang (Relais 1), auRer wenn der
programmierbare Ausgang die Funktion zum Auslésen eines Fehlers hat.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell- Einheit
pe einstellung bereich
Programmierbarer
50 Ausgang — Einschalt- | DO On Delay |0.00 0.00-100.00 (s
verzbgerung
Programmierbarer
ou Ausgang —
51 Ausschalt- DO Off Delay |0.00 0.00-100.00 |s
verzbgerung
Programmierbaren | DO NC/NO " :
52 Ausgang auswahlen | Sel 00 00-11 bit

() N
* Wird auf dem Bedienteil als [,e—l'/ [&7] /«L'ﬂ'l L{ angezeigt

Verzugszeiten fur den programmierbaren Ausgang einstellen

Parameter Beschreibung

Ausgangstyp fir den Relaisausgang und programmierbaren Ausgang
wahlen. Weitere drei Bits zur Auswahl des Ausgangstyps auf der

OU.52 DO NC/NO | Klemmleiste werden hinzugeflgt, wenn eine E/A-Erweiterungskarte

Sel hinzukommt. Wenn das entsprechende Bit auf O gesetzt wird, wird ein
Schliel3erkontakt geschaltet; wenn das entsprechende Bit auf 1 gesetzt
wird, wird ein Offnerkontakt geschaltet. Die nachfolgende Tabelle zeigt die
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Parameter Beschreibung
Einstellungen fur den Relaisausgang 1 und den programmierbaren
Ausgang Q1 ausgehend vom rechten Bit.
Gerat Bit auf ,1° Bit auf ,,0"
Bedienteil | I
; i
LCD-
Bedienteil H H
|

Run cmd

_ OU 51.DO Off Delay

Multi-function

output —

OU 50. DO On Delay
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5.35 Einstellung der Bedienteilsprache

Wahlen Sie die Sprache, die auf dem Bedienteil angezeigt werden soll. Die Bedienteil-
Softwareversion 1.04 oder hoher stellt eine Sprachauswabhl bereit.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-  Einheit
pe einstellung bereich
Bedienteilsprache 0 Englisch
* - -
CNF* 01 wahlen Language Sel 1 Koreanisch

* Available on LCD keypad only.

5.36 Uberwachung des Betriebsstatus

Der Betriebsstatus des Umrichters kann mithilfe des LCD-Bedienteils Gberwacht werden.
Wenn die Uberwachungsfunktion im Konfig-Modus (CNF) angewahlt wird, kdnnen maximal
vier physikalische GroRRen gleichzeitig iberwacht werden. Im Uberwachungsmodus werden
drei verschiedene physikalische Groen auf dem LCD-Bedienteil angezeigt, aber nur eine
GroRe auf einmal kann im Statusfenster angezeigt werden.

$24n1ea
pasueApy

Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Ein

m. einstellung bereich heit
20 Iamnzsu?;ijg;séigztzrme Anytime Para |0 |Frequenz - -
21 ngt%zcllwungsmodus Monitor Line-1 |0 | Frequenz - Hz
CNF* |22 ngg\i/;cgungsmodus Monitor Line-2 |2 | Ausgangsstrom | - A
23 Xben_/vachungsmodus Monitor Line-3 |3 Ausgangs- i Vv
nzeige 3 spannung
24 ﬁg;ﬁ}g%?gﬁngsmc’dus Mon Mode Init |0 | Nein - -

*Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

Uberwachung des Betriebsstatus einstellen

Parameter Beschreibung

Die GroRen anwahlen, die oben rechts in der LCD-Anzeige
erscheinen sollen. Die Parametereinstellungen je nach
anzuzeigenden Informationen wahlen. Die Parameter CNF-20-23
teilen sich dieselben Einstellungsmdglichkeiten, wie in der folgenden
CNF-20 AnyTime Para | Tabelle gezeigt.

Einstellung Funktion
0 Frequenz Zeigt die Sollfrequenz an, wenn Umrichter
im  Stoppzustand. Zeigt die Ist-
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Parameter ‘Beschreibung

Ausgangsfrequenz  [Hz] wahrend des

Betriebs an.

1 Drehzahl Zeigt die Solldrehzahl an, wenn Umrichter
im Stoppzustand.
Zeigt die Ist-Motordrehzahl [Hz] wahrend
des Betriebs an.

2 Ausgangs- Zeigt den Ausgangsstrom an.
strom

3 Ausgangs- Zeigt die Ausgangsspannung an.
spannung

4 | Ausgangs- Zeigt die Ausgangsleistung an.
leistung

5 | Wattstunden- | Zeigt die verbrauchte elektrische Energie
zahler des Umrichters an.

6 Zwischenkreis | Zeigt die Zwischenkreis-Gleichspannung
spannung im Umrichter an.

7 Digital- Zeigt den Status des jeweiligen digitalen
eingangs- Eingangs der Steuerklemmleiste. Zeigt von
status rechts ausgehend P1-P8 an.

8 Digital- Zeigt den Status des jeweiligen digitalen
ausgangs- Ausgangs der Steuerklemmleiste. Zeigt
status von rechts ausgehend Relaisl, Relais2

und Q1 an.

9 V1 Monitor [V] | Zeigt die Hohe der Eingangsspannung [V]

am analogen Spannungseingang V1 an.

10 | V1 Monitor | Zeigt die Hohe der Eingangsspannung am
[%0] analogen Spannungseingang V1 in

Prozent an. Wenn -10V, OV oder +10V
gemessen wird, dann wird 100%, 0% bzw.
100% angezeigt.

13 | V2 Monitor [V] | Zeigt die Hohe der Eingangsspannung [V]

am analogen Spannungseingang V2 an.

14 | V2 Monitor | Zeigt die Hohe der Eingangsspannung am
[%0] analogen Spannungseingang V2 in

Prozent an.

15 | 12 Monitor | Zeigt die Hohe des Eingangsstroms [A] am
[mA] analogen Stromeingang 12 an.

16 | 12 Monitor [%)] | Zeigt die HOohe des Eingangsstroms am

analogen Stromseingang 12 in Prozent an.

17 | PID-Ausgang | Zeigt die Ausgangsgroile des PID-Reglers

an.

18 | PID-Sollwert Zeigt den Sollwert des PID-Reglers an.

19 | PID-Istwert Zeigt den Istwert des PID-Reglers an.

20 | Drehmoment | Wenn die Drehmoment-Sollwertquelle

(DRV-08) auf einen anderen Wert als 0
oder 1 (Bedienteil 1 bzw. 2) eingestellt wird,
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Parameter Beschreibung

wird der Drehmoment-Sollwert angezeigt.

21 | Drehmoment-

Wenn die Drehmoment-Grenzwertquelle

grenze (Cn.53) auf einen anderen Wert als O oder
1 (Bedienteil 1 bzw. 2) eingestellt wird, wird
der Drehmoment-Grenzwert angezeigt.
23 | Drehzahl- Wenn die  Drehzahl-Grenzwertquelle
grenze (Cn.62) in der Betriebsart

,Drehmomentregelung’ auf einen anderen
Wert als 0 oder 1 (Bedienteil 1 bzw. 2)
eingestellt wird, wird der Drehzahl-
Grenzwert angezeigt.

CNF-21-23 Monitor
Line-x

Die GroRen wahlen, die im Uberwachungsmodus angezeigt werden
sollen. Der Uberwachungsmodus ist die als erste angezeigte
Betriebsart, wenn der Umrichter eingeschaltet wird. Insgesamt drei
physikalische GroRen — von Uberwachungszeile 1 bis 3 — kénnen
gleichzeitig angezeigt werden.

CNF-24 Mon Mode Init

Durch Anwahl von 1 (Ja) werden die Parameter CNF-20 - 23

initialisiert.
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Ausfuhren erweiterter Funktionen

Hinweis

Verbrauchte elektrische Energie des Umrichters

Die verbrauchte elektrische Energie (elektrische Arbeit) wird als Produkt aus Spannung, Strom
und Zeit berechnet. Dazu wird die elektrische Arbeit pro Sekunde (d.h. die elektrische
Leistung) berechnet, und ein Zahler registriert das Produkt von Leistungsbetrag und
Leistungsdauer, d.h. die verbrauchte elektrische Energie. Wenn man den Parameter CNF-62
(Wattstundenzahler-Reset) auf 1 (Ja) setzt, wird der Zahler der verbrauchten elektrischen
Energie auf Null gesetzt Der Verbrauch der elektrischen Energie wird wie folgt angezeigt:

*  Weniger als 1000 kWh: Die Einheit ist kWh, der Wert wird angezeigt im Format nnn.n.
+ 199 MWh: Die Einheit ist MWh, der Wert wird angezeigt im Format nn.nn.
* 100-999 MWh: Die Einheit ist MWh, der Wert wird angezeigt im Format nnn.n.

* Mehr als 1000 MWh: Die Einheit ist MWh, der Wert wird angezeigt im Format nnnn.n. Der
maximal angezeigte Wert ist 65 535 (bei Werten Gber 65 535 wird der Zahler auf Null
gesetzt; die Einheit ist dann wieder kWh, und der Wert wird angezeigt im Format nn.nn).

5.37 Uberwachung der Betriebszeit

Uberwacht die Betriebszeiten des Umrichters und Lifters.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstell- Einheit
pe Anzeige einstellung bereich
70 | AKkumulierte Betriebszeit | o e |o00i00 00:00 |- min

des Umrichters

71 |Akkumulierte Betriebszeit |\ o - ine |0/00/00 00:00 |- min
des Umrichters

Akkumulierte Betriebszeit
CNF* |72 des Umrichters Time Reset |0 | Nein 0-1 -
initialisieren
74 |Akkumulierte Betriebszeit | o gme o000 00:00 |- min
des Lifters
75 Akkurtlullert_e.B_et_ngbszelt Fan Time 0 |Nein 0-1 i
des Lifters initialisieren Reset

*Nur auf LCD-Bedienteil verfigbar.

Uberwachung der Betriebszeit einstellen

Parameter Beschreibung

Zeigt die akkumulierte Spannungsversorgungszeit (Einschaltdauer) an.
CNF-70 On-time Die Information wird im Format JJ/MM/TT Std.: Min (0/00/00 00: 00)
angezeigt.

Zeigt die akkumulierte Zeit an, wahrend der der Umrichter infolge eines
Laufbefehls eine Ausgangsspannung abgibt (Laufzeit). Die Information

CNF-71 Run-time
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Parameter Beschreibung

wird im Format JJ/MM/TT Std.: Min (0/00/00 00: 00) angezeigt.

CNF-72 Time Reset

Wenn der Parameter auf 1 (Ja) gesetzt wird, dann werden die
akkumulierte Spannungsversorgungszeit (Einschaltdauer) und die
akkumulierte Spannungsabgabe-Zeit (Laufzeit) auf Null gesetzt.
Wird im Format 0/00/00 00:00 angezeigt.

CNF-74 Fan time

Zeigt die akkumulierte Betriebszeit des Umrichterlifters an.
Die Information wird im Format JJ/MM/TT Std.: Min (0/00/00 00: 00)
angezeigt.

CNF-75 Fan Time
Reset

Wenn der Parameter auf 1 (Ja) gesetzt wird, dann werden die
akkumulierte Spannungsversorgungszeit (Einschaltdauer) und die
akkumulierte Laufzeit des Lufters auf Null gesetzt.

Wird im Format 0/00/00 00:00 angezeigt.

Tl
]
Q)
[
c
-
D
(7]

pasueApY

LSis | 2




Ausfuhren von Schutzfunktionen

6 Ausfuhren von Schutzfunktionen

Die Schutzfunktionen, die vom S100-Frequenzumrichter bereitgestellt werden, werden in
zwei Typen eingeteilt:

1. Schutz des Motors vor Uberhitzung
2. Schutz des Umrichters gegen Funktionsstérungen

6.1 Motorschutz

6.1.1 Elektronischer Thermoschutz (ETH)

ETH ist eine Schutzfunktion, die den Ausgangsstrom des Umrichters ohne einen separaten
Temperatursensor verwendet, um die Motortemperatur vorherzusagen und so den Motor
abhangig von seinen Warmeeigenschaften zu schiitzen.

Grup- Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Einh
pe einstellung bereich eit
Pr 40 Elektronischer ETH Trip Sel |0 Kein 0-2 -
Thermoschutz- Fehler
auslésen Ja/Nein
41 Luftertyp flr Motorkiihlung | Motor Cooling |0 Eigen- - -
beliftet
42 Elektronischer ETH 1min 150 120-200 %
Thermoschutz
Bemessungsstrom 1min
43 Elektronischer ETH Cont 120 50-150 %
Thermoschutz
Bemessungsdauerstrom

Funktionen des elektronischen Thermoschutzes (ETH) einstellen

Parameter Beschreibung

Pr.40 ETH Trip Sel | ETH kann aktiviert werden, um thermischen Motorschutz zu
gewahrleisten. Auf der LCD-Anzeige erscheint ,E-Thermal”.

Einstellung Funktion

0 | Kein Die ETH-Funktion wird nicht aktiviert.

1 | Freier Der Umrichterausgang wird gesperrt. Der Umrichter
Auslauf l&sst den Motor austrudeln (freier Auslauf).

2 | Verz. Der Umrichter verzégert den Motor bis zum Stillstand.

Pr.41 Motor Cooling | Die Art des Liifterantriebs wahlen (Lufter an Motorwelle, Motor mit
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Parameter Beschreibung

separatem Lifterantrieb).

Einstellung Funktion
0 | Eigen- Da der Lifter an der Motorwelle mitdreht, hangt die
beluftet Kihlwirkung von der Motordrehzahl ab. Die meisten
Asynchronmotoren (Induktionsmotoren) sind so
ausgefiihrt.
1 | Fremd- Der Lifter hat eine externe Spannungsversorgung
beluftet fr den Lifterantrieb. Dadurch ist bessere Kiihlung
bei niedrigen Drehzahlen gewahrleistet. Motoren,
die fur den Betrieb am Umrichter vorgesehen sind,
werden typischerweise so ausgefihrt.

Continuous
rated current (%)

100
95

L
65 né%
: D
:  Frequency (Hz) “9
20 60

Pr.42 ETH 1 min

Die Stromstérke des Eingangsstroms, mit dem der Motor 1 Minute lang
ununterbrochen versorgt werden; hangt vom Motornennstrom (bA.13) ab.

Pr.43 ETH Cont

Stellt die Stromstérke bei aktiver ETH-Funktion ein. Der dargestellte
Graph zeigt den Bereich der Einstellwerte, die im Dauerbetrieb ohne
Auslosen der Schutzfunktion verwendet werden kdnnen.

Current

Pr42

Pr43

60 ETH trip time (seconds)

6.1.2 Uberlast-Vorwarnung und -Fehlerauslosung
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Wenn der Motor bezogen auf seinen Nennstrom Uberlastet ist, erfolgt eine Warnung oder
das Ausltsen der Schutzfunktion (Abschaltung). Die Bemessungsstromstarke bei
Warnungen und Ausldésen der Schutzfunktion kann separat eingestellt werden.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Pr 04 Belastungspegel Load Duty 1 Hohe - -
Einstellung Belastung
17 Uberlast-Warnung OL Warn 1 Ja 0-1 -
Ja/Nein Select
18 Uberlast-Warnschwelle |OL Warn Level |150 30-180 %
19 Uberlast-Warnzeit OLWarn Time |10.0 0-30 s
20 Bewegung bei OL Trip Select |1 Freier - -
Uberlastfehler Auslauf
21 Uberlast- OL Trip Level [180 30-200 %
Fehlerausloseschwelle
22 Uberlast- OL Trip Time | 60.0 0-60.0 S
Fehlerauslosezeit
ou |31 Programmierbarer Relay 1 5 Uberlast |- -
Relaisausgang 1 Def.
33 Programmierbarer Q1 Define
Ausgang 1 Def.

Uberlast-Vorwarnung und —Fehlerauslosung einstellen

Parameter Beschreibung

Pr.04 Load Duty Belastungspegel auswahlen.

Einstellung Funktion
Wird verwendet bei Antrieben mit quadratischem
0 Normale Lastmoment, z.B. fur Lifter und Pumpen

Belastung | (Uberlasttoleranz:  120% des  Unterlaststroms
wahrend 1 Minute).

Wird verwendet bei Arbeitsmaschinen mit hohem
Hohe Lastmoment, z.B. Hebezigen, Kranen,

1 Belastung | (Uberlasttoleranz: 150% des Nennstrom bei hohem
Lastmoment wéhrend 1 Minute).
Pr.17 OL Warn Wenn die Uberlast die Warnschwelle erreicht, kann ein Warnsignal tiber
Select den programmierbaren Ausgang und Relaisausgang ausgegeben werden.

Bei Anwahl von 1 (Ja) wird ein Warnsignal ausgegeben. Bei Anwahl von O
(Nein) wird kein Warnsignal ausgegeben.

Pr.18 OL Warn Wenn der Eingangsstrom des Motors die Uberlast-Warnschwelle

Level, Ubersteigt und sich wahrend der Uberlast-Warnzeit auf diesem Pegel hlt,
Pr.19 OL Warn sendet der programmierbare Ausgang (Relais1, Q1) ein Warnsignal. Wenn
Time die Parameter OU.31 und 33 auf 5 (Uberlast) eingestellt werden, sendet

der programmierbare Ausgang oder Relaisausgang ein Warnsignal. Durch
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Parameter ‘Beschreibung

das ausgehende Signal wird der Umrichterausgang nicht gesperrt.

Pr.20 OL Trip Schutzreaktion des Umrichters bei Auslosen eines Uberlast-Fehlers
Select wabhlen.
Einstellung Funktion
0 | Kein Es erfolgt keine Schutzreaktion des Umrichters.
Freier Wenn ein Uberlast-Fehler ausgelost wird, wird der
1 Umrichterausgang gesperrt und der Motor trudelt
Auslauf aus
Wenn ein Fehler ausgeltst wird, dann wird der Motor
3 | Verz. - .
verzogert und stillgesetzt.
Pr.21 OL Trip Wenn der Eingangsstrom des Motors die Uberlast-Fehlerausloseschwelle
Level, Ubersteigt und sich wahrend der Uberlast-Fehlerausltseszeit auf diesem

Pr.22 OL Trip Time | Pegel hélt, wird je nach Einstellung des Parameters Pr.20 der
Umrichterausgang gesperrt (Motor trudelt aus) oder der Motor wird
verzogert und stillgesetzt.

— I

Multi-function output —_

Hinweis

Uberlast-Warnungen warnen vor einer Uberlastung des Motors, bevor ein Uberlastfehler
ausgelost wird. Das Uberlast-Warnsignal funktioniert moglicherweise nicht in einer Uberlast-
Fehlersituation, wenn die Uberlast-Warnschwelle und die Uberlast-Warnzeit hoher als die
Uberlast-Fehlerausléseschwelle bzw. Uberlast-Fehlerauslésezeit eingestellt sind.

6.1.3 Kippschutz und Flussbremsung

Die Kippschutzfunktion (Uberlastbegrenzung) verhindert, dass der Motor durch Uberlastung
stillgesetzt wird. Wenn ein Motor aufgrund von Uberlastung stillgesetzt wiirde, wird die
Betriebsfrequenz automatisch angepasst. Wenn der Motor durch Uberlastung zum
Stillstand gebracht wird, wird eine hohe Spannung im Motor induziert; dies fuhrt zu hohen
Stromstarken und moglicherweise Uberhitzung des Motors, wodurch die vom Motor
angetriebenen Aggregate aul3er Betrieb gesetzt werden kénnten.

Um den Motor vor Uberlast-Fehlern zu schiitzen, wird die Ausgangsfrequenz des
Umrichters automatisch abhéngig von der Grof3e der Last eingestellt.
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Grup- | Param. Bezeichnung Parameter- Einstellbereich Ein-

pe einstellung heit

50 Kippschutz und Stall
Flussbremsung Prevent
51 Kippfrequenz 1 Stall Freq 1 |60.00 Startfrequenz - Hz
Kippfrequenz 1
52 Kippschutzpegel 1 | Stall Level 1 | 180 30-250 %
53 Kippfrequenz 2 Stall Freq 2 |60.00 Kippfrequenz 1 - |Hz
Kippfrequenz 3
54 Kippschutzpegel 2 | Stall Level 2 | 180 30-250 %
55 Kippfrequenz 3 Stall Freq 3 |60.00 Kippfrequenz 2 - |Hz
Kippfrequenz 4
56 Kippschutzpegel 3 | Stall Level 3 1180 30-250 %
57 Kippfrequenz 4 Stall Freq 4 |60.00 Kippfrequenz 3 - |Hz
Maximalfrequenz
58 Kippschutzpegel 4 | Stall Level 4 | 180 30-250 %
ou |31 Programmierbarer |Relay 1 9 |Stall - -
Relaisausgang 1
Def.
33 Programmierbarer | Q1 Define
Ausgang 1 Def.

gooo
* Auf dem Bedienteil wird der Wert als = [0/ -4 I-{ angezeigt.

Kippschutzfunktion und Flussbremsung einstellen

Parameter Beschreibung

Pr.50 Stall Kippschutz kann fir Beschleunigung, Verzégerung oder Motorbetrieb bei
Prevent konstanter Drehzahl konfiguriert werden. Wenn das obere LCD-Segment
eingeschaltet ist, ist das entsprechende Bit auf 1 gesetzt. Wenn das untere
LCD-Segment eingeschaltet ist, ist das entsprechende Bit auf 0 gesetzt.
Gerat Bit eingeschaltet (1) Bit ausgeschaltet (0)
Bedienteil L[’::_’f L[l::_'i]
LCD-
Bedienteil H H
Einstellung Funktion
Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1
v Kippschutz bei Beschleunigung
v Kippschutz bei Motorbetrieb mit
konstanter Drehzahl
v Kippschutz bei Verzégerung
v Flussbremsung bei Verzdgerung
| Einstellung | Funktion |
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Parameter Beschreibung
0001 | Kippschutz bei | Wenn  der  Umrichterausgang  beim
Beschleunigung Beschleunigen den voreingestellten
Kippschutzpegel (Pr52, 54, 56, 58)
Uberschreitet, hort der Motor auf zu

beschleunigen und beginnt zu verzdgern.
Wenn die Stromstarke sich Uber dem
Kippschutzpegel hélt, verzégert der Motor bis
zur Startfrequenz  (dr.19). Wenn die
Stromstarke bei aktiver Kippschutzfunktion
ein Verzdgern unter den voreingestellten
Kippschutzpegel bewirkt, beginnt der Motor
wieder zu beschleunigen.

0010

Kippschutz bei
Motorbetrieb  mit
konstanter
Drehzahl

Ahnlich  wie beim  Kippschutz  bei
Beschleunigung verzogert die
Ausgangsfrequenz automatisch den Motor,
wenn die Stromstarke beim Motorbetrieb mit
konstanter Drehzahl den voreingestellten
Kippschutzpegel Uberschreitet. Wenn der
Laststrom beim Verzbgern unter den
voreingestellten Kippschutzpegel fallt,
beginnt der Motor wieder zu beschleunigen.

0100

Kippschutz bei
Verzogerung

Der Umrichter verzogert und halt die
Zwischenkreis-Gleichspannung unter einem
bestimmten Pegel, um das Auslésen eines
Uberspannungsfehlers wahrend des
Verzogerungsphase zu verhindern. Als Folge
kdénnen Verzogerungszeiten abhéngig von
der Last langer als die eingestellte Zeit sein.

1000

Flussbremsung
bei Verzégerung

Bei Verwendung der Flussbremsung kann
die Verzdgerungszeit durch Nutzung der
Ruckgewinnungsenergie im Motor verkuirzt
werden.

1100

Kippschutz ~ und
Flussbremsung
bei Verzdgerung

Kippschutz und Leistungsbremsung arbeiten
wahrend der Verzdgerungsphase
zusammen, um die kirzeste und stabilste
Verzbgerungsleistung  (Bremsleistung) zu
erreichen.
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Parameter Beschreibung

Stall level

R R

Frequency 28
Q1 E_E 28 —

Accelerating Decelerating

T~
DC voltage
Frequency y
o —

Decelerating

Pr.51 Stall Freq 1-
Pr.58 Stall Level 4

Zusétzliche Kippschutzpegel kénnen fur unterschiedliche Frequenzen je
nach Lasttyp konfiguriert werden.

Wie der dargestellte Graph zeigt, kann der Kippschutzpegel oberhalb der
Eckfrequenz eingestellt werden. Die untere Grenze und obere Grenze
werden durch Verwendung von Zahlen in aufsteigender Reihenfolge
festgelegt. Beispiel: der Bereich fur Kippfrequenz 2 (Stall Freq 2) wird die
untere Grenze fir Kippfrequenz 1 (Stall Freq 1) und die obere Grenze fiir
Kippfrequenz 3 (Stall Freq 3).

Stall level

Stall level 1

Stall level 2
Stall level 3 : i -
Stall level 4 |---------- R SRR RREEEE TR -

Stall Frq2 Stall Frq4

Output Frequency

Stall Frq1 Stall Frg3
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Hinweis

Kippschutz und Flussbremsung arbeiten nur beim Verzégern zusammen. Setzen Sie das dritte
und vierte Bit des Parameters Pr.50 (Kippschutz) auf 1, um die kiirzeste Verzégerungszeit und
stabilste Verzdgerungsleistung zu erreichen, ohne bei Lasten mit hohem Tragheitsmoment und
kurzen Verzogerungszeiten einen Uberspannungsfehler auszulosen. Verwenden Sie diese
Funktion nicht, wenn haufiges Abbremsen der Last erforderlich ist, denn der Motor kann dann
Uberhitzen und Schaden nehmen.

@ Caution

* \Vorsichtist geboten, wenn die Kippschutzfunktion beim Verzégern verwendet wird, denn
abhangig von der Last kann die Verzogerungszeit langer als die eingestellte Zeit sein.
Wenn der Kippschutz beim Beschleunigen auslost, wird die Beschleunigung gestoppt.
Dadurch kann die tatséchliche Beschleunigungszeit Ianger als die voreingestellte
Beschleunigungszeit sein.

*  Wenn der Motor konstant lauft, gilt Kippschutzpegel 1 und bestimmt, wann der Kippschutz
auslost.
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6.2 Umrichterschutz und Ablaufsicherung

6.2.1 Schutz bei Phasenverlust

Der Schutz bei Phasenverlust am Eingang wird verwendet, um zu verhindern, dass aufgrund
von Phasenverlust in der Spannungsversorgung Uberstréome als Folge induzierter Spannung an
den Umrichtereingangen entstehen. Es steht auch Schutz bei Phasenverlust am Ausgang zur
Verflgung. Phasenverlust an der Verbindung zwischen Umrichterausgang und Motor kann dazu
fuhren, dass der Motor aufgrund von unzureichendem Drehmoment stillgesetzt wird.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-

pe einstellung heit
Schutz bei Phasenverlust |Phase Loss |00*
an Ein-/Ausgéngen Chk

06 Phasenverlust IPOV Band |40 1-100V \%
Eingangspannungsbereich
gogoH
* Auf dem Bedienteil wird der Wert als =/ [/ [ZI/ 14 angezeigt.

Schutz bei Phasenverlust an Ein-/Ausgéngen einstellen

LSis | 233




Ausfuhren von Schutzfunktionen

|
Pr.05 Phase Loss | Wenn der Phasenausfallschutz aktiv ist, werden die Eingangs- und
Chk, Ausgangskonfigurationen unterschiedlich angezeigt.
Pr.06 IPOV Band |Wenn das obere LCD-Segment eingeschaltet ist, ist das entsprechende
Bit auf 1 gesetzt. Wenn das untere LCD-Segment eingeschaltet ist, ist das
entsprechende Bit auf 0 gesetzt.

Befehlseinrichtung | Bit eingeschaltet (1) | Bit ausgeschaltet (0)
Bedienteil ::‘,]l D@ﬁ
I _’

LCD-Bedienteil H H
Einstellung Funktion
Bit 2 Bit 1

v Schutz bei Phasenverlust am Ausgang
v Schutz bei Phasenverlust am Eingang

6.2.2 Externes Fehlersignal

Setzen Sie einen der programmierbaren Eingange auf 4 (Externer Fehler), damit der
Umrichter auf3er Betrieb gesetzt werden kann, wenn unnormale Betriebsbedingungen
auftreten.

Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
In 65-71 |Px-Klemmen Px Define 4 Externer -
Einstellméglichkeiten | (Px: P1-P7) Fehler
87 Programmierbarer DI NC/NO

Eingang - Sel [ﬁj '1 E i]

Kontaktauswat @ WW

Bit
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Externes Fehlersignal einstellen

Parameter Beschreibung
In.87 DINC/NO | Definiert die Kontaktart am Eingang (Schlieer oder Offner).
Sel Wenn die Markierung des Schalters unten (0) ist, arbeitet der Eingang als

Schlie3erkontakt (A). Wenn die Markierung des Schalters oben (1) ist,
arbeitet der Eingang als Offnerkontakt (B).

The corresponding terminals for each bit are as follows:
Bit 11 |10 |9 8 7 6 5 4 3 2 1
Terminal P7 |P6 |P5 | P4 | P3 | P2 | P1

External Trip A terminal On []

External Trip B terminal On Il

Frequency / /

L no

P4(A) . 5 03
P5(B ' c §
Run cmd ® g
=

6.2.3 Umrichter-Uberlastschutz

Wenn der Eingangsstrom des Umrichters grof3er als der Nennstrom ist, wird eine
Schutzfunktion aktiviert, um Schaden am Umrichter zu verhindern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Ein-
pe Anzeige einstellung heit
ou |31 Relaisausgang 1 Relay 1 6 Umrichter- | - -
33 Programmierbarer Q1 Define Uberlast
Ausgang 1
Hinweis

Ein Warnsignal kann tiber den programmierbaren Ausgang ausgegeben werden. bevor der

Umrichter-Uberlastschutz auslost. )
Wenn die Uberstromzeit 60% der Zeit erreicht, wahrend der der zuléssige Uberstrom flief3t
(150%, 1 min), wird ein Warnsignal ausgegeben (Signalausgabe bei 150%, 36s).
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6.2.4 Ausfall des Drehzahlsignals

Wenn die Betriebsdrehzahl Uber einen analogen Eingang der Klemmleiste, ein
Optionshoard fir externe Kommunikation oder das Bedienteil vorgegeben wird, kann die
Einstellung ,Ausfall des Drehzahlsignals’ verwendet werden, um die Reaktion des

Umrichters auf Situationen zu wahlen, in denen das Drehzahlsignal aufgrund eines
Signalkabelbruchs ausfallt.

Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich
Anzeige einstellung
Reaktion bei Ausfall | Lost Cmd Free-Run
des Drehzahlsignals | Mode

13 Zeit fur Bestimmung |LostCmd |1.0 0.1-120 S
,Drehzahlsignal Time
ausgefallen’

14 Betriebsfrequenz bei |Lost Preset | 0.00 Startfrequenz — |Hz
Ausfall des F Maximalfrequenz
Drehzahlsignals

15 Analogeingangspegel | Al Lost 0 |Halfte von -
fur ,Drehzahlsignal Level x1
ausgefallen‘-

Entscheidung
ou |31 Relaisausgang 1 Relay 1 13 |Signalverlust |- -

33 Programmierbarer Q1 Define

Ausgang 1

Ausfall des Drehzahlsignals einstellen

Parameter | Beschreibung

Pr.12 Lost Cmd Fir Situationen, in denen das Drehzahlsignal ausfallt, kann eine
Mode spezifische Reaktion des Umrichters festgelegt werden:

Einstellung Funktion

0 Kein Das Drehzahlsignal wird sofort die
Betriebsfrequenz, ohne irgendeine
Schutzfunktion.

1 Freier Der Umrichterausgang wird gesperrt. Der

Auslauf Umrichter lasst den Motor austrudeln (freier
Auslauf).

2 Verz. Der Motor verzogert und wird dann innerhalb
der in Pr.07 (Verzogerungszeit nach Fehler)
eingestellten Zeit stillgesetzt.

3 Eingang Der Umrichter berechnet den durchschnittlichen

halten Eingangswert fir die letzten 10 Sekunden vor
dem Ausfall des Drehzahlsignals und verwendet
ihn als Drehzahl-Sollwert.

4 Ausgang Der Umrichter berechnet den durchschnittlichen

halten Ausgangswert fiir die letzten 10 Sekunden vor
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Parameter | Beschreibung

dem Ausfall des Drehzahlsignals und verwendet
ihn als Drehzahl-Sollwert.

5 f bei
Signalverlust

Der Umrichter arbeitet mit der in Pr.14 (f bei
Signalverlust) eingestellten Frequenz.

Pr.15 Al Lost Level, | Den Spannungspegel und die Zeit fir die ,Drehzahlsignal ausgefallen‘-
Pr.13 Lst Cmd Time | Entscheidung bei Verwendung eines analogen Eingangs einstellen.

Funktion

Abhéangig von den Werten in In.08 und In.12
wird die Schutzfunktion ausgelost, wenn die
Eingangssignalstarke auf die Halfte des
Anfangswertes des  Analogeingangs  fir
Drehzahlvorgabe  (Frg-Parameter in  der
Operation-Gruppe) gesunken ist und sich
wahrend der in Pr.13 eingestellten Zeit (Zeit flr
Bestimmung ,Drehzahlsignal ausgefallen®) auf
diesem Pegel hélt. Beispiel: Den Frg-Parameter
(Frequenz-Sollwertquelle fir Drehzahlvorgabe)
in der Operation-Gruppe auf 2 (V1) setzen, und
dann den Parameter In.06 (V1
Polaritatsoptionen) auf O (uniipolar) setzen.
Wenn die Eingangsspannung auf einen Wert
kleiner als die Halfte des in In.08 (,V1 Volt x 1%)
eingesteliten  Wertes  fallt, wird die
Schutzfunktion aktiviert.

Einstellung
0 Halfte von x1
1 Kleiner als x1

Die Schutzfunktion wird ausgel6st, wenn die
Eingangssignalstarke kleiner als der
Anfangswert  des  Analogeingangs  fir
Drehzahlvorgabe wird und sich wahrend der in
Pr.13 eingestellten Zeit (Zeit flr Bestimmung
,Drehzahlsignal ausgefallen’) auf diesem Pegel
halt. Die Parameter In.08 und In.12 werden
verwendet, um die Standardwerte einzustellen.

Pr.14 Lost Preset F | FUr Situationen, in denen das Drehzahlsignal ausfallt, den Parameter

Pr.12 (Reaktion bei Ausfall des Drehzahlsignals) auf 5 (f bei Signalverlust)
setzen. Dadurch wird die Schutzfunktion ausgeltst und die Frequenz so
eingestellt, dass der Betrieb weitergehen kann.

Setzen Sie den Parameter Pr.15 (Analogeingangspegel fiir ,Drehzahlsignal ausgefallen‘-
Entscheidung) auf 1 (kleiner als x1), den Parameter Pr.12 (Reaktion bei Ausfall des

Drehzahlsignals) auf 2 (Verz.) und Pr.13 (Zeit fir Bestimmung ,Drehzahlsignal ausgefallen’)

auf 5 s. Das Signalzustandsdiagramm zeigt den entsprechenden Funktionsablauf:
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Frequency
reference

—>55 seci«—
Frequency \
Q1 s B
_Run cmd [

Hinweis

Wenn bei Verwendung eines Optionsboards fur externe Kommunikation oder der integrierten
RS485-Schnittstelle das Drehzahlsignal ausfallt, wird die Schutzfunktion ausgeltst, nachdem
die in Pr.13 eingestellte Zeit (Zeit fiir Bestimmung ,Drehzahlsignal ausgefallen® abgelaufen ist.

6.2.5 Widerstandskonfiguration fur die dynamische Bremseinheit
(DB-Einheit)

Bei der S100-Baureihe ist der Stromkreis fur den Bremswiderstand im Umrichter integriert.

- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich | Ein-
einstellung heit
Pr 66 Bremswiderstand | DB Warn %ED | 10 0-30 %
Konfiguration
ou |31 Programmierbarer |Relay 1 31 |(Dyn. - -
Relaisausgang 1 Bremseinheit
Def. Warn %ED
33 Programmierbarer | Q1 Define
Ausgang 1 Def.

Den dynamischen Bremswiderstand einstellen

Parameter | Beschreibung

Pr.66 DB Widerstandskonfiguration fir die dynamische Bremseinheit (%ED

Warn %ED Betriebsart) einstellen. Durch die Konfiguration des Bremswiderstands
wird die Geschwindigkeit, mit der der Bremswiderstand in einem
Arbeitszyklus arbeitet, eingestellt. Die maximale Zeit bei Dauerbremsung
ist 15s s, und nach Ablauf dieser 15 Sekunden wird das Bremswiderstand-
Signal nicht mehr vom Umrichter ausgegeben.

Das folgende Beispiel zeigt die Einrichtung eines Bremswiderstands:
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Parameter | Beschreibung

UED = T dec
*"Y T T_acc + T_steady + T_dec + T_stop

x 100%

Frequency

; : : : -
T acc T_steady 1 T_dec T_stop
[[Beispiel 1]

T dec
X 100%

%ED =

T dec + T_steadyl + T_acc + T_steady?2

D~
22
Sa
M
o
S

Frequency ; ; ; :

T dec . T acc E

T_steady 1 T_steady 2
[[Beispiel 2]

* T_acc: Zeit fur Beschleunigung auf Sollfrequenz
+ T _steady: Betriebszeit mit konstanter Drehzahl bei Sollfrequenz

+ T_dec: Zeit fur Abbremsen auf eine Frequenz kleiner als die Frequenz
bei Betrieb mit konstanter Drehzahl, oder Zeit fiir Stillsetzen
ausgehend von der Frequenz beim Betrieb mit konstanter Drehzahl

+ T stop: Stillsetzdauer bis zur Wideraufnahme des Betriebs

@ Caution

Stellen Sie den Bremswiderstand nicht so grof3 ein, dass der Spannungsabfall am Widerstand
den zulassigen Spannungsbereich tibersteigt. Bei Uberlastung kann der Widerstand tiberhitzen
und einen Brand verursachen. Bei Einsatz eines Widerstands mit Warmesensor kann der
Sensorausgang als externes Fehlersignal fir den programmierbaren Eingang des Umrichters

verwendet werden.
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6.3 Unterlastwarnung und Fehlerauslésung

Ein-
heit

Param. | Bezeichnung LCD- Parametereinstellung  Einstell-
Anzeige bereich

Pr 04 Belastungspegel- Load Duty |0 |Normale -

Einstellung Belastung

25 Unterlast-Warnung UL Warn 1 |Ja 01 -
Ja/Nein Sel

26 Unterlast-Warnzeit ULWarn [10.0 0-600 s

Time

27 Fehler ausltsen bei UL Trip Sel |1 | Freier Auslauf - -
Unterlast
Nein/FreierAuslauf/\Verz.

28 Unterlast- UL Trip 30.0 0-600 S
Fehlerauslosezeit Time

29 Unterlast - obere ULLF 30 10-100 %
Grenze Level

30 Unterlast - untere UL BF 30 10-100 %
Grenze Level
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Unterlastwarnung und Fehlerauslésung einstellen

Parameter | Beschreibung

Pr.27 UL Trip Sel Einstellen ob ein Unterlastfehler abgefragt wird, und ggf. die  Reaktion
des Umrichters bei Auslosen eines Unterlastfehlers einstellen. Bei
Einstellung “0” (Nein) wird kein Unterlastfehler abgefragt. Bei Einstellung
“1” (Feier Auslauf) wird beim Auslésen eines Unterlastfehlers der
Umrichterausgang gesperrt. Bei Einstellung “0” (Verz.) wird beim Auslésen
eines Unterlastfehlers der Motor verzdgert und stillgesetzt.

Pr.25 UL Warn Sel | Einstellen, ob eine Unterlast-Warnung erfolgen soll. Den Parameter auf 1
(Ja) setzen, und die Parameter OU-31 and 33 (programmierbaren
Ausgange) auf 7 (Unterlast) einstellen. Die Warnsignale werden
ausgegeben, wenn ein Unterlast-Zustand eintritt.

Pr.26 UL Warn Die Schutzfunktion wird aktiviert, wenn sich der oben beschriebene

Time, Unterlastzustand wahrend der vorgegebenen Warnzeit oder

Pr.28 UL Trip Time | Fehlerauslosezeit halt. Diese Funktion ist nicht wirksam, wenn der
Energiesparbetrieb in Ad-50 aktiviert ist.

Pr29ULLF Level, |.  Ejnstellung ‘Hohe Belastung’

Pr.30 UL BF Level

- Unterstitzt nicht den Parameter Pr.29.
- In Pr.30 wird der Unterlastgrad auf den Motornennstrom bezogen
bestimmt.

Output current

Pr30 f----

Rated slip x 2 Output frequency

+  Einstellung ‘Normale Belastung’
- In Pr.29 wird der Unterlastgrad bezogen auf [2 mal Betriebsfrequenz der
Motor-Nennschlupfdrehzahl] (bA.12 ,Rated Slip*“) bestimmt.
- In Pr.30 wird der Unterlastgrad bezogen auf die in dr.18 (,Base Freq®)
Eckfrequenz bestimmt. Eine obere Grenze und unter Grenze bezieht
sich jeweils auf den Nennstrom des Umrichters.

Output current
Pr30

Pr.29

Output frequency
Rated slip x2 Base frequency
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6.3.1 Lufterfehler-Abfrage

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe einstellung heit
Pr 79 Lufterfehler FAN Trip 0 Schutzauslésen
Warnung/Schutzauslésen | Mode
ouU |31 Relaisausgang 1 Relay 1 8 |FAN -
Oou |33 Programmierbarer Q1 Define Warning
Ausgang 1

Lufterfehler-Abfrage einstellen

Parameter | Beschreibung

Pr.79 FAN Trip Art der Lifterfehler-Steuerung einstellen
Mode
Einstellung Funktion
0 Schutzfunktion | Wenn ein Lifterfehler erkannt wird, wird der
auslosen Umrichterausgang  gesperrt und der
Lufterfehler angezeigt.
1 Warnung Wenn die Parameter OU.31 (Ausgang Q1

Def) und OU.31 (Relaisl) auf 8
(Lufterwarnung) eingestellt werden, wird das
Lifterfehler-Signal  ausgegeben und  der
Betrieb lauft weiter.

0OU.33 Q1 Define, |Wenn die Parameter auf 8 (LUfterwarnung) eingestellt werden, wird das
OU.31 Relayl Lufterfehler-Signal ausgegeben und der Betrieb lauft weiter. Wenn jedoch
die Temperatur innerhalb des Umrichters Uber ein bestimmtes Niveau
steigt. wird der Umrichterausgang durch Ausldsen des
Ubertemperaturschutz gesperrt.

6.3.2 Lebensdauerdiagnose von Komponenten
Erfassung eines Kapazitatssollwerts fiir Inspektionen

Hinweis

Eine Kondensator-Diagnose durchzufiihren, muss ein Kapazitatssollwert erfasst werden, indem
beim ersten Einsatz des Umrichters der Parameter Pr-61 (Kondensatordiagnosemodus) auf 1
(Soll-Diag) gesetzt wird. Der erfasste Wert wird im Parameter Pr-63 gespeichert und als Sollwert
fur die Kondensator-Lebensdauerdiagnose verwendet.

Bei der Erfassung eines Kapazitatssollwerts gehen Sie wie folgt vor:
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[Hauptkondensatordiagnose einstellen]
Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parameter- | Einstellbereich

pe

Pr

Im Parameter Pr-60 (Kondensatordiagnosestrom).stellen Sie eine geeignete
Stromstarke, bezogen auf en Umrichter-Nennstrom, fiir die Kondensator-Diagnose ein.

Der Kondensatordiagnosestrom ist ein Gleichstrom, der dem Kondensator bei der
Inspektion zugefiihrt wird, und wird festgelegt als Prozentsatz des Umrichter-Nenn-
Ausgangsstroms. Da der Wert auf den Ausgangsstrom des Umrichters bezogen wird,
stellen Sie einen passenden Wert ein, wenn der Motor einen kleineren Nennstrom hat.

Im Parameter Pr-62 (Kondensatoraustausch-Warnschwelle).stellen Sie die
Warnschwelle, ab der ein Kondensatoraustausch notwendig ist, auf 50.0% ... 95.0%,
bezogen auf die Sollkapazitat, ein.

Setzen Sie den Parameter Pr-61 (Kondensatordiagnosemodus) auf 1 (Soll-Diag).
Dann wird der im Parameter Pr-60 (Kondensatordiagnosestrom) eingestellte
Gleichstrom ausgegeben.

Die Kondensatordiagnose kann nur durchgefiihrt werden, wenn der Umrichter aul3er
Betrieb gesetzt ist.

Wenn Pr-61 auf 1 (Soll-Diag.) gesetzt wird, spiegelt der in Pr-63 angezeigte Wert
100% der gemessenen Kapazitat wieder.

Wenn Sie planen, eine Kondensator-Diagnose mithilfe des Parameters Pr-61
(Kondensatordiagnosemodus) durchzufiihren, muss die anfangliche Kapazitat beim
ersten Einsatz des Umrichters gemessen werden. Die Messung der Kapazitat an
einem gebrauchten Umrichter fiihrt zu fehlerhaften Inspektionsergebnissen, da der
Kapazitatssollwert falsch ist.
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Schalten Sie die Spannungsversorgung des Umrichters aus.
Schalten Sie den Umrichter ein, wenn ein Unterspannungsfehler (,UVT®) auftritt.

Sehen Sie sich den im Parameter Pr-63 (Kapazitit nach Kondensatordiagnose)
angezeigten Wert an.  Wenn der Parameter Pr-61 auf 1 (Soll-Diag) gesetzt ist, zeigt
Pr-63 100% der gemessenen Kapazitat an.

Anzeige einstellung

60 Kondensatordiagnose- CAP. 0.0 10.0-100.0 %
Stromstérke DiagPerc
0 |Kein
Kondensatordiagnose- . 1 | Soll-Diag. o
61 modus CAP. Diag |0 2 |Vor-Diag. "
3 |Init-Diag.
CAP
62 Kondensatoraustausch- Exchange |0 50.0 - 95.0 %
Warnschwelle
Level
Kapazitat nach CAP Diag 0
63 Kondensatordiagnose |Level 0 0.0-100.0 &
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Die Kondensatorlebensdauer prifen und den Kapazitatssollwert initialisieren

Bei der Priifung der Kondensatorlebensdauer und Initialisierung des Kapazitatssollwerts
gehen Sie wie folgt vor.

Hinweis

Eine Kondensator-Diagnose durchzufiihren, muss ein Kapazitatssollwert erfasst werden, indem
beim ersten Einsatz des Umrichters der Parameter Pr-61 (Kondensatordiagnosemodus) auf 1
(Soll-Diag) gesetzt wird. Der erfasste Wert wird im Parameter Pr-63 gespeichert und als Sollwert
fur die Kondensator-Lebensdauerdiagnose verwendet.

1 Beieinem Umrichter, dessen Laufzeit die kumulierte Zeit fUr einen
Kondensatoraustausch erreicht hat, setzen Sie den Parameter Pr-61
(Kondensatordiagnosemodus) auf 2 (Soll-Diag).

2 Prifen Sie den im Parameter Pr-63 (Kapazitat nach Kondensatordiagnose)
angezeigten Wert. Wenn der in Pr-63 angezeigte Wert kleiner als der in Pr-62
(Kapazitat 1) angezeigte Wert ist, erfolgt eine Kondensatoraustausch-Warnung.

3 Bei anhaltender Kondensatoraustausch-Warnung bestatigen Sie, dass das erste Bit im
Parameter Pr-89 (Umrichterstatus) gesetzt ist.

4  Setzen Sie den Parameter Pr-62 auf 0.0%. Die Kondensatoraustausch-Warnung wird
aufgehoben.

5 Setzen Sie den Parameter Pr-61 auf 3 (Init-Diag.), und vergewissern Sie sich, dass
sich der in Pr-63 angezeigte Wert auf 0.0% geandert hat.

Lebensdauerdiagnose fir Lifter
Geben Sie den Wert fir den Parameter Pr-87 (Lufteraustausch-Warnschwelle) ein (Angabe

in %). Nachdem die angegebene Warnschwelle (...%) erreicht ist (> 50 000 Stunden),
erscheint die Lifteraustausch-Warnung im programmierbaren Ausgang oder Bedienteil.

Die erreichte Stufe der Lebensdauer des Liifters (in %) wird im Parameter angezeigt.
Beim Lufteraustausch kénnen Sie den kumulierten Wert auf O zurlicksetzen, indem Sie den
Parameter CNF-75 (kumulierte Betriebszeit des Lifters zuriicksetzen) auf 1 setzen.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell- Ein-
pe einstellung bereich heit
86 Errelchte Stufe der EAN Time Perc 10.0 0.0-6553.5 %
Pr Lufter-Lebensdauer
87 Lufteraustausch- | FAN Exchange 900 00-1000 |%
Warnschwelle level
Kumulierte .
. . 0 Nein
CNFr |75 |Detebszeitdes fpay Time Rt : :
zuriicksetzen 1 |Ja
ou 31 Relaisausgang1l |Relay 1 38 | Ldifter- -
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell- Ein-
pe einstellung bereich heit
32 Relaisausgang 2 | Relay 2 austausch
Programmierbarer )
33 Ausgang 1 Q1 Define

*Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

6.3.3 Auslosen eines Unterspannungsfehlers

Wenn der Umrichter von der Spannungsversorgung getrennt wird und die Zwischenkreis-
Gleichspannung des Umrichters unter einen bestimmten Spannungspegel fallt, wird ein
Unterspannungsfehler ausgeldst und der Ausgang gesperrt.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung  Einstell- Ein-
pe bereich heit
Pr 81 Verzugszeit fur LVT Delay |0.0 0-60 S
‘Unterspannungsfehler ;El o
auslosen’ o o
ou |31 Relaisausgang 1 Relay 1 11 | Unterspannung - co
33 Programmierbarer Q1 Define M =
Ausgang 1 g

Ausldsen eines Unterspannungsfehlers einstellen

Parameter | Beschreibung

Pr.81 LVT Delay Wenn die Parameter OU.31 und OU.33 auf 11 (Unterspannung) gesetzt
sind, wird der Umrichterausgang gesperrt, wenn erstens ein
Unterspannungsfehler ausgeldst wird und zweitens die Verzugszeit fiir
,Unterspannungsfehler auslésen‘ abgelaufen ist. Das Warnsignal beim
Auslosen eines ,Unterspannungsfehlers kann Uber den programmierbaren
Ausgang oder ein Relais bereitgestellt werden. Die Verzugszeit fir
,Unterspannungsfehler auslésen’ gilt jedoch nicht fiir die Ausgabe des
Warnsignals.

6.3.4 Sperrung des Umrichterausgangs uber programmierbaren
Ausgang
Wenn der programmierbare Ausgang als Steuerklemme zum Sperren des

Umrichterausgangs festgelegt wird und das Sperrsignal an der Klemme eingeht, wird der
Umrichter abgeschaltet.
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Ein-
heit

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell-
pe bereich
In Px-Klemmen Px Define(Px:
Einstellméglichkeiten | P1-P7)

Sperrung des Umrichterausgangs uUber programmierbaren Ausgang einstellen

In.65-71 Px Define | Wenn die Funktion des programmierbaren Ausgangs auf 5 (,BX")
eingestellt ist und der Ausgang wahrend des Betriebs eingeschaltet wird,
wird der Umrichterausgang gesperrt und ,BX* erscheint auf der Bedienteil-
Anzeige. Wahrend ,BX” auf der Bedienteil-Anzeige angezeigt wird, kdnnen
Betriebsinformationen wie Betriebsfrequenz und Stromstérke des
Umrichters zur Zeit des BX-Signals abgefragt werden. Der Umrichter
nimmt den Betrieb wieder auf, wenn der BX-Ausgang ausgeschaltet und
der Laufbefehl gegeben wird.

6.3.5 Zuriucksetzen des Fehlerstatus

Das Zuriicksetzen des Fehlerstatus erfolgt durch Neustart des Umrichters iber das
Bedienteil oder einen analogen Eingang.

Grup- Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell- Ein-

bereich heit
In 65-71 | Px-Klemmen Px Define(Px: |3 RST - -
Einstellmbglichkeiten | P1-P7)

Zurucksetzen des Fehlerstatus einstellen

Parameter Beschreibung

In.65-71 Px Define | Die STOP/Reset-Taste auf dem Bedienfeld betatigen oder den
programmierbaren Eingang verwenden, um den Umrichter neu zu starten.
Den programmierbaren Eingang auf 3 (RST) setzen und den Eingang
einschalten, um den Fehlerstatus zuriickzusetzen.

6.3.6 Umrichterdiagnosestatus

Prufen Sie den Diagnosestatus von Bauteilen oder Geréaten fur den Umrichter, um zu
sehen ob sie ausgetauscht werden muissen.
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Param. Bezeichnung |LCD-Anzeige Parameter-  Einstellbereich

einstellung
Kondensator-, g’g ?0_10
Lufter- HH :
PRT |89 austausch- Inverter State 01 w{;ﬂﬁzzator- Bit
Warmung 10 |Lufter-Warnung

6.3.7 Reaktion des Umrichters bei Optionsboard-Fehler

Wenn ein Optionsboard mit dem Umrichter verwendet wird, konnen Optionsboard-Fehler
auftreten. Legen Sie die Reaktion des Umrichters auf das Auslésen eines Optionsboard-

Fehlers zwischen Optionsboard und Geratekorper des Umrichters oder auf ein Lésen des
Optionsboards vom Umrichter fest.
Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit

Pr Reaktion des Umrichters | Opt Trip Mode |0 |Kein -
bei Optionsboard-Fehler 1 |Freier
Auslauf
2 |Verz.

Operation Mode on Option Trip Setting Details

Parameter | Beschreibung

Pr.80 Opt Trip Einstellung Funktion
Mode 0 Keine Keine Aktion
1 Freier Der Umrichterausgang wird gesperrt, und eine
Auslauf Fehlermeldung wird am Bedienteil angezeigt.
Verz. Der Motor verzogert und wird innerhalb der in
2 Pr07  (Verzogerungszeit nach  Fehler)
eingestellten Zeit stillgesetzt.

6.3.8 Fehler durch nicht angeschlossenen Motor

Wenn ein Laufbefehl ausgefuhrt wird, wahrend der Motor vom Umrichterausgang getrennt
ist, wird ein ,Fehler durch nicht angeschlossenen Motor* ausgeldst und eine Schutzfunktion
vom System ausgefihrt.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich Ein-

einstellung heit
Pr 31 Reaktion auf ,Fehler bei | No Motor Trip |0 |Keine - -
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Einstellbereich Ein-
heit

Parameter-
einstellung

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige
pe

nicht angeschlossenem
Motor’

32 Stromstarke bei Fehler | No Motor 5 1-100 %
durch nicht Level
angeschlossenen Motor
33 Verzugszeit zum No Motor Time | 3.0 0.1-10 S
Ausldsen des Fehlers
durch nicht
angeschlossenen Motor

Fehler durch nicht angeschlossenen Motor einstellen

Parameter Beschreibung

Pr.32 No Motor Wenn die Ausgangsstromstérke, bezogen auf den Nennstrom (bA.13),
Level, Pr.33 No niedriger als der in Pr.32 (Stromstérke bei Fehler durch nicht
Motor Time angeschlossenen Motor) ist und dieser Zustand wahrend der in Pr.33

(Verzugszeit zum Auslosen des Fehlers durch nicht angeschlossenen
Motor) eingestellten Zeit andauert, wird ein ,Fehler durch nicht
angeschlossenen Motor* ausgeldst.

Q@ Caution

Wenn bA.07 (U/f-Kennlinie) auf 1 (quadratisch) gesetzt ist, setzen Sie Pr.32 (Stromstarke bei
Fehler durch nicht angeschlossenen Motor) auf einen Wert kleiner als Werkseinstellung.

Sonst kann es passieren, wenn eine Reaktion auf ,Fehler bei nicht angeschlossenem

Motor* aktiviert ist, dass ein ,Fehler durch nicht angeschlossenen Motor* ausgeldst wird, weil der
Ausgangsstrom zu klein ist.

6.3.9 Unterspannungsfehler 2

Wenn der Parameter Pr-82 (Unterspannung2 Ja/Nein) auf 1 (Ja) gesetzt ist und ein
Unterspannungsfehler auftritt, wird die Fehlermeldung angezeigt. In diesem Fall wird, auch
wenn die Spannung des Zwischenkreiskondensators tber der Fehlerausléseschwelle liegt,
der Unterspannungsfehler 2 nicht zurlickgesetzt. Um den Fehlerstatus zurlicksetzen,
starten Sie den Umrichter neu. Die Fehlerhistorie wird nicht gespeichert.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Einheit
pe einstellung

Unterspannungs- i
Pr 82 fehler2 Ja/Nein LV2 Enable Ja (1) 0/1
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6.4 Liste der Fehler/Warnungen

Die folgende Liste zeigt die Fehlertypen und Warnungen, die beim Einsatz des S100
Frequenzumrichters auftreten. Fur genauere Informationen zu den Fehlern und Warnungen
siehe Kapitel 6 Ausfiihren von Schutzfunktionen.

Kategorie LCD-Anzeige Details
GrolRerer Selbst- Over Currentl Uberstromfehler
Fehler haltend Over Voltage Uberspannungsfehler
External Trip Durch ein externes Signal ausgeldster
Fehler
NTC Open Durch einen Thermistor ausgeltster Fehler
Over Current2 Ankerkurzschluss-Fehler
Option Trip-x* Optionsfehler*
Over Heat Ubertemperaturfehler
Out Phase Open Phasenverlust am Ausgang
In Phase Open Phasenverlust am Eingang glg-l-o-‘u
Inverter OLT Umrichter-Uberlastfehler _E: §
Ground Trip Erdschlussfehler 2 g
Fan Trip Lufterfehler =
E-Thermal Motortbertemperaturfehler
Pre-PID Fall Ausfall der vorgeschalteten PID-Regelung
IO Board Trip I/O-Board Verbindungsfehler
Ext-Brake Externer Bremssteuerungsfehler
No Motor Trip Durch nicht angeschlossenen Motor
ausgeloster Fehler
Low Voltage 2 Wahrend des Betriebs ausgeloster
Unterspannungsfehler
ParaWrite Trip** Fehler beim Parameter-Schreiben
Signalpegel | Low Voltage Durch Unterspannung ausgeltster Fehler
BX Not-Halt ausgeltst
Lost Command Ausfall des Drehzahlsignals
Safety A(B) Err SchlieRer- oder Offnerkontakt-Fehler
Hardware - | EEP Err Externer Speicherfehler
Defekt ADC Off Set Analogeingangsfehler
Watch Dog-1 CPU-Watchdog-Fehler
Watch Dog-2
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Kategorie LCD-Anzeige ‘ Details

Kleinerer Fehler Over Load Motoruberlastfehler
Under Load Motorunterlastfehler

Warnung Lost Command Drehzahlsignalausfall-Warnung
Over Load Uberlast-Warnung
Under Load Unterlast-Warnung
Inverter OLT Umrichtertberlast-Warnung
Fan Warning Lufterbetrieb-Warnung
DB Warn %ED Bremswiderstand-Bremsgeschwindigkeit-

Warnung

Retry Tr Tune Rotor-Zeitkonstante Drehfehler
CAP Exchange Kondensatoraustausch-Warnung
FAN Exchange Liufteraustausch-Warnung

* Trifft nur zu, wenn ein Optionsboard verwendet wird.
** Wird nur auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.
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7 RS485-Kommunikation

Dieses Kapitel erklart, wie der Umrichter mit einer SPS oder einem PC Uber eine grol3ere
Entfernung mithilfe der RS485-Kommunikationsfunktionen gesteuert werden kann. Fir die
RS485-Kommunikation schlieRen Sie die Kommunikationsleitungen an und stellen Sie die
Kommunikationsparameter am Umrichter ein. Informationen zur Konfiguration und
Verwendung der RS485-Kommunikationsfunktionen sind in den
Kommunikationsprotokollen und -parametern zu finden.

7.1 Kommunikationsstandards

Die S100-Geréate tauschen Daten mit einer SPS oder einem PC nach den RS485-
Kommunikationsstandards aus. Die RS485-Kommunikationsstandards unterstiitzen das
Multi-Drop-System und bieten eine sehr stérungsunempfindliche Schnittstelle. Detaillierte
Informationen Uber die Kommunikationsstandards sind in der folgenden Tabelle zu finden.

Objekt Standard

Kommunikationsmethode / RS-485 / Busmethode, Multi-Drop-System

Ubertragungsart

Umrichter-Baureihe S100

Anzahl angeschlossener Max. 16 Umrichter / max. 1200 m (empfohlene

Umrichter / Ubertragungsléange | Ubertragungslénge: < oder = 700m)

Empfohlener 0.75mm2 (18AWG), abgeschirmte verdrillte Leitungen

Leitungsguerschnitt (Shielded Twisted Pair)

Installationsart Vorgesehene Klemmen (S+/S-/SG) auf der
Steuerklemmleiste

Spannungsversorgung interne Versorgung durch den Umrichter

- isolierte Spannungsversorgung vom internen
Umrichterstromkreis des Umrichters
Kommunikationsgeschwindigkeit | 1200/2400/9600/19200/38400/57600/115200 bit/s

Steuerungsverfahren Asynchrones Kommunikationssystem
Kommunikationssystem Halbduplexbetrieb

Zeichensatz Modbus RTU: binér / LS Bus: ASCII
Anzahl Stopbits 1-bit/2-bit

Rahmenfehlerprifung 2 Byte

Paritatskontrolle Keine / Gerade / Ungerade

7.2 Konfiguration des Kommunikationssystems

Ein RS485-Kommunikationssystem ist so konfiguriert, dass der PC oder die SPS als
Master und der Umrichter als Slave agieren. Wird ein PC als Master verwendet, muss der
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RS232-Schnittstellenkonverter im PC integriert sein, so dass dieser Uber den RS232-
RS485-Konverter mit dem Umrichter kommunizieren kann. Die Spezifikationen und
Leistungen von Schnittstellenkonvertern konnen je nach Hersteller variieren, aber die
Basisfunktionen sind gleich. Detaillierte Informationen tber die Funktionen und
Spezifikationen sind in der Anleitung des Herstellers zu finden.

Der Anschluss der Kommunikationsleitungen und die Konfiguration der
Kommunikationsparameter am Umrichter erfolgt gemaf der folgenden Abbildung, welche
die Konfiguration des Kommunikationssystems zeigt.

RS-232/485
Converter ||Inverter #1| |[Inverter #2| |Inverter #n
Computer l Y l Y

7.2.1 Anschluss der Kommunikationsleitungen

Stellen Sie sicher, dass der Umrichter vollstandig abgeschaltet ist, und verbinden Sie dann
die RS485-Kommunikationsleitungen mit den Klemmen S+, S- und SG auf der
Steuerklemmleiste des Umrichters. Maximal 16 Umrichter kénnen angeschlossen
werden. Als Kommunikationsleitungen sind abgeschirmte verdrillte Leitungen (Twisted-
Pair-Kabel) zu verwenden.

Die maximale Lange des Kommunikationskabels ist 1200 m, aber fiir eine stabile
Kommunikation wird empfohlen, eine Kabellange von 700 m nicht zu Gberschreiten. Wenn
Sie ein Kommunikationskabel langer als 1200 m verwenden oder mehr Geréte anschlie3en,
verwenden Sie bitte Repeater, um die Kommunikationsgeschwindigkeit zu verbessern. Ein
Repeater ist effektiv, wenn glatte Kommunikation aufgrund von elektromagnetischen
Storeinflissen nicht verflgbar ist.

@ Caution

Vergewissern Sie sich beim Anschluss des Kommunikationskabels, dass die SG-Klemmen der
SPS und des Umrichters verbunden sind. Die SG-Klemmen verhindern Kommunikationsfehler
infolge elektronischer Storeinfliisse.
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7.2.2 Einstellung der Kommunikationsparameter

Bevor Sie mit der Konfiguration des Kommunikationssystems beginnen, stellen Sie sichet,
dass die Kommunikationsleitungen korrekt angeschlossen sind. Schalten Sie dann den
Umrichter ein, und stellen Sie die Kommunikationsparameter ein.

Grup-| Param. Bezeichnung LCD- Parameter-  Einstellbereich
pe Anzeige einstellung
C™M |01 Umrichter-IdNr. fur integrierte Int485 |1 1-250 -
RS485-Kommunikation StID
02 Integriertes Int485 |0|ModBus |0, 2 -
Kommunikationsprotokoll Proto RTU
03 Integrierte Int485 | 3|9600 bit/s |0-7 -

Kommunikationsgeschwindigkeit | BaudR
04 Integrierte Konfiguration des Int485 |0|D8/PN/S1 |0-3 -

Kommunikationsrahmens Mode
05 Verzugzeit fur Senden nach Resp 5 0-1000 ms
Empfang Delay

Kommunikationsparameter einstellen

e
=
=
CM.01 Int485 St ID | Die Umrichter-Stations-ID auf einen Wert zwischen 1 und 250 einstellen. g
CM.02 Int485 Proto | Eines der beiden integrierten Protokolle wahlen: Modbus-RTU oder LS =3
INV 485.
Einstellung Funktion
0 Modbus-RTU Modbus-RTU-kompatibles Protokoll
2 LS INV 485 Fir LS-Umrichter bestimmtes Protokoll
CM.03 Int485 Eine Kommunikationsgeschwindigkeit bis zu 115 200 bit/s einstellen.
BaudR
Einstellung Funktion
0 1,200 bit/s
1 2,400 bit/s
2 4,800 bit/s
3 9,600 bit/s
4 19,200 bit/s
5 38,400 hit/s
6 56 Kbit/s
7 115 Kbit/s
CM.04 Int485 Mode | Eine Kommunikationskonfiguration einstellen. Datenlénge,
Paritétskontrolle und Anzahl Stopbits einstellen.
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Parameter Beschreibung

Einstellung Funktion

0 D8/PN/S1 8-Bit-Wort / keine Paritétskontrolle / 1 Stopbit

1 D8/PN/S2 8-Bit-Wort / keine Paritatskontrolle / 2 Stopbits

2 D8/PE/S1 8-Bit-Wort / gerade Paritéat / 1 Stopbit

3 D8/PO/S1 8-Bit-Wort / ungerade Paritat / 1 Stopbit

CM.05 Resp Delay | Die Reaktionszeit des Slave (Umrichter) einstellen, d.h. die Verzugszeit,
wahrend der der Slave wartet bis er auf die Anforderung (,Request”) vom
Master (PC, SPS) reagiert (,Response®). Diese Verzugszeit wird in einem
System verwendet, wo die Reaktion des Slave zu schnell fir eine
Verarbeitung durch den Master wére. Diesen Parameter auf einen
passenden Wert fur reibungslose Master-Slave-Kommunikation einstellen.

Request Request
Master ’_‘ ’_‘ see
| s | *
v v
<> <>

Slave

x vl
\Response vesponse

CM.5 Resp Delay CM.5 Resp Delay

7.2.3 Konfiguration des Befehiskanals und der Betriebsfrequenz

Um die integrierte RS485-Schnittstelle als Befehlsquelle zu wéhlen, setzen Sie den Frg-
Parameter (Frequenz-Sollwertquelle fur Drehzahlvorgabe) auf 6 (RS485); dies geschieht
mithilfe des Bedienteils (Basis-Bedienteil mit 7-Segment-Anzeige). Auf dem LCD-Bedienteil
setzen Sie den DRV-Parameter auf 3 (RS485). Dann stellen Sie allgemeingultige
Parameter fir den Laufbefehl und die Betriebsfrequenz Gber Schnittstelle ein.

Grup-| Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich | Ein-
pe einstellung heit
Pr 12 Reaktion bei Ausfall | Lost Cmd 1 |Freier 0-5 -
des Drehzahlsignals | Mode Auslauf
13 Zeit fur Bestimmung | Lost Cmd 10 0.1-120 S
,Drehzahlsignal Time
ausgefallen’
14 Betriebsfrequenz bei | Lost Preset F |0.00 Startfrequenz - | Hz
Ausfall des Maximalfrequenz
Drehzahlsignals
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Grup-| Param. Bezeichnung LCD-Anzeige |Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit

ouU |31 Relaisausgang 1 Relay 1 13 | Signalverlust| 0-35 -
33 Programmierbarer Q1 Define
Ausgang 1
Gruppe |Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
Operation| DRV | Befehlsquelle Cmd Source* |3 |Int485 0-4 -
Frq Frequenz- FreqRefSrc |6 |Int485 0-12 -
Sollwertquelle

* Wird in DRV-06 auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.

7.2.4 Schutzreaktion bei Ausfall des Drehzahlsignals

Konfigurieren Sie die Entscheidungsstandards fur einen Ausfall des Drehzahlsignals und
die Schutzreaktion des Umrichters, wenn ein Kommunikationsproblem langer als wahrend
der vorgegebenen Zeit andauert.

Schutzreaktion bei Ausfall des Drehzahlsignals einstellen

e
. =
Parameter | Beschreibung 3
Pr.12 Lost Cmd Die Reaktion wahlen, die der Umrichter ausfihren soll, wenn ein 2.
Mode, Kommunikationsfehler auftritt und langer als wahrend der in Pr.13 %
Pr.13 Lost Cmd eingestellten Zeit andauert. >
Time
Einstellung Funktion
0 Kein Das Drehzahlsignal wird sofort die
Betriebsfrequenz, ohne irgendeine
Schutzfunktion.
1 Freier Der Umrichterausgang wird gesperrt.  Der
Auslauf Umrichter lasst den Motor austrudeln (freier
Auslauf).
2 Verz. Der Motor verzogert und wird dann innerhalb

der in Pr.07 (Verzogerungszeit nach Fehler)
eingestellten Zeit stillgesetzt.

3 Eingang Der Umrichter berechnet den durchschnittlichen
halten Eingangswert fir die letzten 10 Sekunden vor
dem Ausfall des Drehzahlsignals und verwendet
ihn als Drehzahl-Sollwert.

4 Ausgang Der Umrichter berechnet den durchschnittlichen
halten Ausgangswert fiir die letzten 10 Sekunden vor
dem Ausfall des Drehzahlsignals und verwendet
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Parameter | Beschreibung

ihn als Drehzahl-Sollwert.

5 f bei | Der Umrichter arbeitet mit der in Pr.14 (f bei
Signalverlust | Signalverlust) eingestellten Frequenz.

7.2.5 Einstellung eines virtuellen Multifunktionseingangs

Virtuelle digitale Eingange kénnen mithilfe einer Kommunikationsadresse (0h0385)
gesteuert werden. Stellen Sie die Parameter CM.70—-77 auf die zu betétigenden Funktionen
ein, dann setzen Sie in der Adresse 0h0322 das entsprechende Bit fiir die Funktion auf 1,
um die Funktion zu betétigen. Ein virtueller Eingang arbeitet unabhangig von den in In.65-
71 eingestellten programmierbaren Multifunktionseingangen und kann nicht redundant
gesetzt werden. Der Status des jeweiligen virtuellen Eingangs kann mithilfe des Parameters
CM.86 (Uberwachung der virtuellen digitalen Eingange) abgefragt werden. Stellen Sie den
DRV-Parameter auf die entsprechende Befehlsquelle ein, bevor Sie die virtuellen Eingange
konfigurieren.
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Gruppe Param. | Bezeichnung \LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
CM 70-77 | Virtueller digitaler Virtual DI x 0 Kein 0-49 -
Eingang x (x: 1-8)

86 Uberwachung der Virt DI Status
virtuellen digitalen
Eingange

Beispiel: Wenn Sie einen Vorwarts—Laufbefehl (Fx) durch Steuerung eines virtuellen
digitalen Eingangs Uber RS485 senden wollen, setzen Sie CM.70 auf ,FX* und die Adresse
0h0322 auf 0h0001.

Hinweis

Die folgende Tabelle enthélt Werte und Funktionen, die auf die Adresse 0h0322 angewendet
werden.

Einstellung Funktion

0h0001 Vorwartslauf (Fx)
0h0003 Ruckwartslauf (Rx)
0h0000 Stopp

7.2.6 Speichern von Parametern, die Giber Schnittstelle eingestellt
wurden

Wenn Sie den Umrichter abschalten, nachdem Sie die allgemeingtiltigen Parameter oder
Bedienteil-Parameter eingestellt haben, und den Umrichter dann wieder in Betrieb setzen,
sind die Anderungen verloren und die Uber Schnittstelle geanderten Parameter werden auf
ihre vorherigen Werte zuriickgesetzt.

Setzen Sie CNF-48 auf 1 (Ja), damit alle tiber Schnittstelle vorgenommenen Anderungen
gespeichert werden kdnnen, so dass der Umrichter die letzten Parametereinstellungen
behalt, auch wenn der Umrichter vom Netz getrennt wird.

Wenn Sie die Adresse OhO3EO tber Schnittstelle auf O und dann wieder auf 1 setzen,
koénnen die vorhandenen Parametereinstellungen gespeichert werden. Wenn Sie jedoch
die Adresse OhO3EO auf 1und dann wieder auf O setzen, wird dieselbe Funktion nicht
ausgefuhrt. Uber Schnittstelle eingestelite Parameter kénnen nur mithilfe eines LCD-
Bedienteils gespeichert werden.

Gruppe Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
CNF* |48 Parameter speichern | Parameter 0 Nein 0-1 -
Save 1 Ja
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*Nur auf einem LCD-Bedienteil verfligbar.

7.2.7 Gesamtspeicherlayout fur Kommunikation tber

Schnittstelle

Kommunikationsbereich

Adress-
bereich

Details

Allgemeiner kompatibler 0h0000- iS5-, iIP5A-, iV5-, iG5A-kompatibler
Kommunikationsbereich OhOOFF Bereich
Parameterregistrierungsbereich 0h0100- Fir CM.31-38 und CM.51-58

OhO1FF registrierter Bereich

0h0200- Fir benutzerdefinierte Gruppe

0h023F registrierter Bereich

0h0240- Fir Makrogruppe registrierter Bereich

0h027F

0h0280- Reserviert

0hO2FF
S100 allgemeiner 0h0300- Umrichter-Uberwachungsbereich
Kommunikationsbereich 0h037F

0h0380- Umrichter-Steuerungsbereich

0h03DF

OhO3EO- Umrichter-Speichersteuerungsbereich

0hO3FF

0h0400- Reserviert

OhOFFF

0h1100 dr-Gruppe

0h1200 bA-Gruppe

0h1300 Ad-Gruppe

0h1400 Cn-Gruppe

0h1500 In-Gruppe

0h1600 OU-Gruppe

0h1700 CM-Gruppe

0h1800 AP-Gruppe

0h1B00 Pr-Gruppe

0h1CO00 M2-Gruppe

7.2.8 Parametergruppe fur Dateniibertragung

Durch Festlegung einer Parametergruppe fir Datenlbertragung kénnen die
Kommunikationsadressen, die in der CM-Guppe (Kommunikationsfunktionen) registriert
sind, fur die Kommunikation tiber Schnittstelle verwendet werden. Die Parametergruppe fur
Datenubertragung kann definiert werden, um mehrere Parameter auf einmal in den
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Kommunikationsrahmen zu Ubertragen.

Gruppe Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich | Ein-
einstellung heit
CM 31-38 |Ausgang Para Status-x | - - 0000-FFFF Hex
Kommunikationsadresse
X
51-58 |Eingang Para Control- |- - 0000-FFFF | Hex
Kommunikationsadresse | x
X

Aktuell registrierte Parameter der CM-Gruppe

Addresse Parameter \ Bitweise zugewiesener Inhalt

0h0100- Statusparameter-1 - Werte der unter CM.31-38 registrierten

0h0107 Statusparameter-8 Kommunikationsparameter (Nur-Lese-Zugriff)
0h0110- Steuerparameter-1 - Werte der unter CM.51-58 registrierten

0h0117 Steuerparameter-8 Kommunikationsparameter (Lese/Schreib-Zugriff)
Hinweis

Bei der Registrierung von Steuerparametern registrieren Sie die Parameter fir die
Betriebsdrehzahl (Oh0005, 0h0380, 0h0381) und den Laufbefehl (0h0006, 0h0382) am Ende
eines Parameter-Steuerrahmens. Wenn z.B. der Parameter-Steuerrahmen 5
Parametersteuerelemente (,Para Control — x“) hat, registrieren Sie die Betriebsdrehzahl unter
~Para Control-4“ und den Laufbefehl unter ,Para Control-5“.

o
3
=
=
=3
o
QU
==
o
=

7.3 Kommunikationsprotokoll

Die integrierte RS485-Schnittstelle unterstiitzt die Protokolle LS INV 485 und Modbus-RTU.

7.3.1 LS INV 485 Protokoll

Der Slave (Umrichter) reagiert auf Lese- und Schreib-Anforderungen vom Master (SPS
oder PC).

Anforderung
ENQ ‘ Stations-ID ‘ Befehl Daten Summe EOT
1 Byte 2 Byte 1 Byte n Byte 2 Byte 1 Byte
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Normale Reaktion

ENQ | Stations-ID  Befehl Daten Summe EOT
1 Byte 2 Byte 1 Byte n x 4 Byte 2 Byte 1 Byte

Fehler-Antwort

=\o) | Stations-ID  Befehl Daten Summe EOT
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

+ Das Anforderungstelegramm beginnt mit dem ENQ-Zeichen (Anforderungszeichen)
und endet mit dem EOT-Zeichen (Textende-Zeichen).

» Ein normales Reaktionstelegramm beginnt mit dem ACK-Zeichen (positive Bestatigung)
und endet mit dem EOT-Zeichen (Textende-Zeichen).

» Ein Fehler-Reaktionstelegramm beginnt mit dem NAK-Zeichen (negative Bestatigung)
und endet mit dem EOT-Zeichen (Textende-Zeichen).

+ Die Stations-ID gibt die Umrichternummer an und wird als 2-Byte ASCII-HEX-
Zeichenkette angezeigt, die die Zeichen 0 - 9 und A - F verwendet.

»  Befehl: verwendet Grol3buchstaben (wenn der Befehl Kleinbuchstaben enthalt, wird ein
IF-Fehler zuriickgemeldet) — siehe folgende Tabelle.

Zeichen  ASCII-HEX ‘Befehl

‘R’ 52h Lesen

‘W’ 57h Schreiben

X 58h Uberwachungsregistrierung anfordern
Y; 59h Uberwachungsregistrierung ausfiinren

+ Daten: ASCII-HEX (z.B. wenn der Datenwert 3000 ist: 3000 —> ‘0”"B”B”8'h —> 30h
42h 42h 38h)

*  ASCII-HEX (siehe Abschnitt 7.3.1.4 Fehlercode)

*  Grole des Sendepuffers bzw. Empfangspuffers: Sendepuffer = 39 Byte,
Empfangspuffer = 44 Byte

«  Uberwachungsregistrierungspuffer: 8 Worter

+  Summe: stellt tber die Prifsumme fest, ob ein Kommunikationsfehler vorliegt.
Summe = Addition der 8 kleinsten Bits fiir die Stations-ID, Befehl und Daten in ASCII-
HEX.

Z. B. Befehl zum Lesen einer Adresse aus Adresse 3000:
Summe = 0+ 1+ R'+3+0'+0+0+1’ = 30h+31h+52h+33h+30h+30h+30h+31h =
1A7h (die Summe enthalt nicht die Werte der Steuerzeichen ENQ, ACK, NAK, etc.).

ENQ | Stations-ID Befehl Adresse Anzahl Summe EOT
Adressen
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ENQ |Stations-ID Befehl Adresse  Anzahl Summe EOT
Adressen
05h ‘01 ‘R’ ‘3000’ 1’ ‘AT 04h
1 Byte |2 Byte 1 Byte 4 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte
Hinweis
Funk

Uber Funk werden Befehle an alle mit dem Netzwerk verbundene Umrichter gleichzeitig
gesendet. Wenn Befehle von Stations-ID 255 gesendet werden, verarbeitet jeder Umrichter den
Befehl, egal welche Stations-ID er hat. Es wird jedoch keine Antwort auf Befehle gegeben, die
Uber Funk gesendet wurden.

7.3.1.1 Detailliertes Leseprotokoll
Lese-Anforderung: liest n aufeinander folgende Worter aus Adresse XXXX.

ENQ Stations-ID | Befehl Adresse Anzahl Summe EOT
Adressen

05h ‘01-FA ‘R’ AKXXX ‘18 =n XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 4 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamtanzahl Bytes = 12. Die Zeichen stehen in Hochkommata (°).

Normale Reaktion auf Lese-Anforderung

Stations-ID | Befehl
06h ‘01-FA R AKXXX XX 04h
1 Byte 2 Byte 1 Byte n e« 4 Byte 2 Byte 1 Byte
Gesamte Anzahl Bytes = (7 + n + 4): maximal 39
Fehler-Antwort auf Lese-Anforderung
NAK | Stations-ID  Befehl Fehlercode ~ Summe EOT
15h ‘01-FA R e XX 04h
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamtanzahl Bytes =9
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7.3.1.2 Detallliertes Schreibprotokoll
Schreib-Anforderung: schreibt n aufeinander folgende Worter in die Adresse XXXX.

ENQ  Stations- Befehl Adresse  Anzahl Daten Summe | EOT
ID Adressen

05h  ['O1T-FA  |'W’ KXXX |18 =n AKXXX...” |'XX 04h

1 Byte |2 Byte 1 Byte 4 Byte 1 Byte ne+4Byte |2Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes = (12 + n « 4): maximal 44

Normale Reaktion auf Schreib-Anforderung

ACK Stations-ID Befehl Daten Summe EOT

06h ‘01-FA ‘W AKXXX....! XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte n e« 4 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes = (7 + n « 4): maximal 39

Fehler-Antwort auf Schreib-Anforderung

NAK | Stations-ID  Befehl Fehlercode Summe =0])

15h ‘01-FA ‘w e XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9

7.3.1.3 Detailliertes Uberwachungsregistrierungsprotokoll
Eine Uberwachungsregistrierungsanforderung erfolgt, um den Datentyp zu kennzeichnen,
der eine Dauertiberwachung und regelmaRige Aktualisierung erfordert.

Uberwachungsregistrierungsanforderung: Registrierungsanforderung fiir n Adressen
(wobei n fiir die Anzahl Adressen steht. Die Adressen miissen nicht benachbart sein).

ENQ Stations-ID | Befehl Anzahl Adresse Summe EOT
Adressen

05h ‘01-'FA X ‘“1-'8'=n AKXXX...” |'XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 1 Byte n x4 Byte |2Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes = (8 + n + 4): maximal 40

Normale Reaktion auf Uberwachungsregistrierungsanforderung

ACK Stations-ID | Befehl Summe EOT

06h ‘01-'FA X XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte
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Gesamte Anzahl Bytes = 7

Fehler-Antwort auf Uberwachungsregistrierungsanforderung

NAK | Stations-ID ~ Befehl Fehlercode ~ Summe EOT
15h ‘0O1-FA X e XX 04h
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9

Uberwachungsregistrierungsausfiihru ngsanforderung: Eine Datenleseanforderung flir
eine registrierte Adresse, empfangen infolge einer Uberwachungsregistrierungsanforderung

=\o) Stations-ID | Befehl Summe EOT

05h ‘01-FA Y XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =7

Normale Reaktion auf Uberwachungsregistrierungsausfiihrung

ACK | Stations-ID | Befehl Daten Summe EOT

06h ‘01-FA Y AXXX.... XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte n x 4 Byte 2 Byte 1 Byte =S

Gesamte Anzahl Bytes = (7 + n « 4): maximal 39 3
=
=3

Fehler-Antwort auf Uberwachungsregistrierungsausfihrung 8
(=]

R RS =

NAK Stations-ID ‘Befehl Fehlercode Summe EOT

15h ‘01-FA Y e XX 04h

1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9

7.3.1.4 Fehlercode

Kurztext Abkirzung  Beschreibung

ILLEGAL FUNCTION |IF Die angeforderte Funktion kann nicht von einem Slave

ausgefihrt werden, weil die entsprechende Funktion
nicht vorhanden ist.

ILLEGAL DATA IA Die empfangene Parameteradresse ist ungliltig im

ADDRESS Slave.

ILLEGAL DATAVALUE |ID Die empfangenen Parameterdaten sind ungultig im Slave.

WRITE MODE WM Es wurde versucht in einen Parameter zu schreiben, der

ERROR keinen Schreibzugriff erlaubt (Nur-Lese-Parameter).

FRAME ERROR FE Die Rahmengrol3e passt nicht.
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7.3.1.5 ASCII-Code
Zeichen Hex Zeichen | Hex Zeichen Hex

A 41 q 71 @ 40
B 42 r 72 [ 5B
C 43 S 73 \ 5C
D 44 t 74 ] 5D
E 45 u 75 5E
F 46 Y 76 5F
G 47 w 77 60
H 48 X 78 { 7B
I 49 y 79 | 7C
J 4A z 7A } 7D
K 4B 0 30 - 7E
L 4C 1 31 BEL 07
M 4D 2 32 BS 08
N 4E 3 33 CAN 18
O 4F 4 34 CR 0D
P 50 5 35 DC1 11
Q 51 6 36 DC2 12
R 52 7 37 DC3 13
S 53 8 38 DC4 14
T 54 9 39 DEL 7F
U 55 space 20 DLE 10
\% 56 ! 21 EM 19
W 57 “ 22 ACK 06
X 58 # 23 ENQ 05
Y 59 $ 24 EOT 04
Z 5A % 25 ESC 1B
a 61 & 26 ETB 17
b 62 ‘ 27 ETX 03
c 63 ( 28 FF oC
d 64 ) 29 FS 1C
e 65 * 2A GS 1D
f 66 + 2B HT 09
g 67 , 2C LF 0A
h 68 - 2D NAK 15
i 69 . 2E NUL 00
] 6A / 2F RS 1E
k 6B : 3A S1 OF
I 6C ; 3B SO OE
m 6D < 3C SOH 01
n 6E = 3D STX 02
o] 6F > 3E SUB 1A
p 70 ? 3F SYN 16

us 1F

VT 0B
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7.3.2 Modbus-RTU-Protokoll

7.3.2.1 Funktionscode und Protokoll (Einheit: Byte)

Im folgenden Abschnitt ist die Stations-ID der in CM.01 (,Int485 St ID*) eingestellte Wert,
und die Startadresse ist die Kommunikationsadresse (die Gré3e der Startadresse wird in
Byte angegeben). Fir weitere Informationen Uber Kommunikationsadressen, sieche Kap.
7.4 Kompatible allgemeingultige Parameter.

Funktionscode 03: ,,Read Holding Register” (Halteregister lesen)

Query-Feldname Antwort-Feldname

Stations-ID Stations-ID
Funktion (0x03) Funktion (0x03)
Startadresse High Anzahl Datenbytes
Startadresse Low Datenregister High
Anzahl Register High Datenregister Low
Anzahl Register Low Anzahl Register
CRC Low
CRC High Datenregister High
Datenregister Low
CRC Low
CRC High

o
o
3
=
=
=3
o
QU
==
o
=

Funktionscode 04: ,,Read Input Register” (Eingangsregister lesen)

Query-Feldname Antwort-Feldname

Stations-ID Stations-ID
Funktion (0x04) Funktion (0x04)
Startadresse High Anzahl Datenbytes
Startadresse Low Datenregister High
Anzahl Register High Datenregister Low
Anzahl Register Low Anzahl Register
CRC Low
CRC High Datenregister High
Datenregister Low
CRC Low
CRC High
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Funktionscode 06: ,,Write Single Register” (einzelnes Register schreiben)

Query-Feldname

Stations-ID

Funktion (0x06)
Startadresse High
Startadresse Low
Anzahl Register High
Anzahl Register Low
CRC Low

CRC High

Antwort-Feldname

Stations-ID

Funktion (0x06)
Registeradresse High
Registeradresse Low
Registerwert High
Registerwert Low
CRC Low

CRC High

Funktionscode 16 (hex 0h10): ,,Write Multiple Register” (mehrere Register schreiben)

Query-Feldname

Stations-ID

Funktion (0x10)
Startadresse High
Startadresse Low
Anzahl Register High
Anzahl Register Low
Anzahl Datenbytes
Datenregister High
Datenregister Low

Datenregister High
Datenregister Low
CRC Low
CRC High
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Exception Code

Code

01: ILLEGAL FUNCTION
(Unzuldssige Funktion)
02: ILLEGAL DATA
ADDRESS (Unzulassige
Datenadresse)

03: ILLEGAL DATA
VALUE (Unzulassiger
Datenwert)

06: SLAVE DEVICE
BUSY (Slave ist
beschaftigt)

Antwort

Stations-ID
Funktion*
Exception Code
CRC Low

CRC High

* Der Funktionswert verwendet das hochste Bit fur alle Query-Werte (Abfragewerte).

Beispiel einer laufenden Modbus-RTU Kommunikation

Im folgenden Beispiel wird die Beschleunigungszeit (Kommunikationsadresse 0x1103) auf 5 s
und die Verzdgerungszeit (Kommunikationsadresse 0x1104) auf 10 s geandert.

UoLeIIUNLIWO)

Senderahmen vom Master zum Slave (Anforderung)

Stations | Funktion Startadresse  Anzahl  Anzahl Daten- Daten- CRC
-ID Register Daten- |satz1 satz 2
bytes
Hex 0x01 0x10 0x1102 0x0002 |0x04 |0x0032 |0x0064 |0x1202
Beschrei- |CM.01 |, Write Startadresse |- - 50 100 -
bung Int485 | Multiple -1 (Beschl.- | (Verz.-
StiD Register” | (0x1103-1) Zeit=5s) |Zeit=10
(mehrere S)
Register
schreiben)

Senderahmen vom Slave zum Master (Antwort)
Stations-ID | Funktion Startadresse Anzanhl CRC
Register

Hex 0x01 0x10 0x1102 0x0002 OxE534
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Beschrei-
bung

CMm.01 ~rite Multiple

Int485 St | Register”

ID (mehrere
Register
schreiben)

Startadresse -1

(0x1103-1)

7.4 Kompatible allgemeingultige Parameter

Die folgenden Parameter sind allgemeinglltige Parameter, die unter den iS5-, iP5A-, iV5-,
iIG5A-Umrichtern kompatibel sind.

Komm.-
Adresse

Skalie-
rung

Parameter

Ein-
heit

R/W | Bitweise zugewiesener Inhalt

0h0000 Umrichtermodell 6: S100
0h0001 Umrichterleistung |- - R 0:0.75kwW, 1:15kwW, 2:22kwW
3:3.7kwW, 4:55kw, 5:75kw
6: 11 kW,  7:15kw, 8:18.5kwW
9: 22 kW
256: 0.4 kW, 257:1.1kwW, 258:3.0
kw
259: 4.0 kW
0h0002 Umrichter- - - R 0: 220V
Eingangs- 1: 440V
spannung
0h0003 Version - - R Beispiel 0h0100: Version 1.00
Beispiel 0h0101: Version 1.01
0h0004 Reserviert - - RW
0h0005 Sollfrequenz 001 |Hz |RW
0h0006 Laufbefehl - - R B15 Reserviert
(Option) B14 0: Bedienteil Frequenz
B13 1: Bedienteil Drehmoment
B12 2-16: Klemmenleiste
B11 mehrstufiger
B10 Drehzahlbetrieb
B9 17: Nach oben; 18: Nach
unten
19: STETIG
22:V1,24:V2, 25: 12,
26: Reserviert
27: Integrierte RS485
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Komm.- Parameter Skalie- | Ein- Bitweise zugewiesener Inhalt

Adresse rung | heit
28: Externe Kommunikation

30: JOG; 31: PID
B8 0: Bedienteil
B7 1: Fx/Rx-1
B6 2. FX/IRx-2

3: Integrierte RS485
4: Externe Kommunikation

RMW |B5 Reserviert
B4 Not-Halt
B3 W: Fehler zuriicksetzen
(0—>1); Fehlerstatus
B2 Ruckwartslauf ®
Bl Vorwartslauf (F)
BO Stop (S)
0h0007 Beschleunigungs- |0.1 S RW |-
zeit
0h0008 Verzdgerungszeit |0.1 S RMW |-
0h0009 Ausgangsstrom  |0.1 A R -
OhOOOA Ausgangs- 001 |Hz |R -
frequenz
0h0O00B Ausgangs- 1 \% R - —
spannung S
0h000C Zwischenkreis- 1 \% R - =
Gleichspannung =.
0h000D Ausgangsleistung (0.1 |kW |R - =
OhOOOE Betriebsstatus - - R B15 0: Extern; 1: Keypad Local =

B14 1: Frequenz-
Sollwertvorgabe Uber ein
Optionsboard fiir externe
Kommunikation (integriert
als Option)

B13 1: Laufbefehl Gber ein
Optionsboard fiir externe
Kommunikation (integriert

als Option)
B12 Ruckwartslaufbefehl
B11 Vorwartslaufbefehl
B10 Bremse-Ldsen-Signal
B9 Jog-Betrieb
B8 Antrieb stillgesetzt
B7 Gleichstrombremsung
B6 Drehzahl erreicht
B5 Verzdgern
B4 Beschleunigen
B3 Fehler ausltsen — erfolgt
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Komm.- Parameter Skalie-| Ein- |R/W  Bitweise zugewiesener Inhalt

Adresse rung | heit

wie in Pr.30 eingestellt
B2 Betrieb in
Ruckwartsrichtung
Bl Betrieb in Vorwartsrichtung
BO Stillgesetzt
OhOOOF Fehlerinformation |- - R B15 Reserviert
B14 Reserviert
B13 Reserviert
B12 Reserviert
B11 Reserviert
B10 Hardware-Diagnose
B9 Reserviert
B8 Reserviert
B7 Reserviert
B6 Reserviert
B5 Reserviert
B4 Reserviert
B3 Fehler, durch Signalpegel
ausgelost
B2 Reserviert
B1 Reserviert
BO Fehler, selbsthaltend
0h0010 Eingangs- - - R B15- Reserviert
klemmen- B7
information B6 P7
B5 P6
B4 P5
B3 P4
B2 P3
Bl P2
BO P1
0h0011 Ausgangs- - - R B15 Reserviert
klemmen- B14 Reserviert
information B13 Reserviert
B12 Reserviert
B11 Reserviert
B10 Reserviert
B9 Reserviert
B8 Reserviert
B7 Reserviert
B6 Reserviert
B5 Reserviert
B4 Reserviert
B3 Reserviert
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Komm.- Parameter Skalie- Ein- |R/W | Bitweise zugewiesener Inhalt
Adresse rung | heit
B2 Reserviert
Bl Programmierbarer
Ausgang
BO Relaisausgang 1
0h0012 V1 0.01 |% R Eingangsspannung an V1
0h0013 V2 001 |% R Eingangsspannung an V2
0h0014 12 0.01 |% R Eingangsstrom an 12
0h0015 Motordrehzahl 1 mpm |R Anzeige der Ist-Motordrehzahl
0h0016 Reserviert - - - -
- 0h0019
0hO01A Auswahl Hz oder |- - R 0: Einheit ist Hz; 1: Einheit ist min
min'
0h001B Die Polzahl fur - - R Die Polzahl fur den gewahlten Motor

den gewahlten
Motor anzeigen

anzeigen

o
=1
=
=
=
o
QD
=
S
=
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7.5 S100 — erweiterte allgemeingultige Parameter

7.5.1 Uberwachungsbereichsparameter (Nur-Lese-Parameter)

Komm.- Adresse Parameter Skalie- | Ein-  Bitweise zugewiesener Inhalt
rung | heit
0h0300 Umrichtermodell |- - S100: 0006h
0h0301 Umrichter- - - 0.4 kKW: 1900h, 0.75 kW: 3200h
leistung 1.1 KW: 4011h, 1.5 KW: 4015h
2.2 kW: 4022h, 3.0 kW: 4030h
3.7 KW: 4037h, 4.0 KW: 4040h
5.5 kW: 4055h, 7.5 KW: 4075h
11 kW: 40B0Oh, 15 kW: 40F0h
18.5 kW: 4125h, 22 kW: 4160h
0h0302 Umrichter- - - 100 V einphasig, eigenbeliiftet: 0120h;
eingangs- 200V 3-phasig, fremdbeliftet: 0231h
spannung/- 100 V einphasig, fremdbeluiftet: 0121h;
leistung 400 V einphasig, eigenbeliftet: 0420h
(1-phasig, 200 V einphasig, eigenbeliiftet: 0220h;
3-phasig) / 400 V 3-phasig, eigenbeliftet: 0430h
Kiihimethode 200 V 3-phasig, eigenbeliiftet: 0230h;
400 V einphasig, femdbeliiftet: 0421h
200 V einphasig, fremdbeliftet: 0221h;
400 V 3-phasig, fremdbeliftet: 0431h
0h0303 - - (Ex) 0h0100: Version 1.00
Unrichter 0h0101: Version 1.01
Software-Version
0h0304 - - -
0h0305 Reserviert - - B15 0: Normaler Zustand
B14 4: Warnung liegt an
8: Fehler liegt an [Fehlerausltsen
B13 erfolgt wie in Pr.30 eingestellt]
B12
B11- |-
B8
B7 1: Drehzahlsuche
B6 2: Beschleunigen
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Komm.- Adresse Parameter

Skalie-

rung

Ein-
heit

Bitweise zugewiesener Inhalt

B5 3: Arbeiten mit konstanter

B4 Geschwindigkeit

4: Verzdgern

5: Verzogern bis zum Stillstand.
6: Hardware OCS

7: Software OCS

8: Verweiloperation

B3 0: Stillgesetzt
B2 1: Betrieb in Vorwartsrichtung
2: Betrieb in Ruckwartsrichtung
Bl 3: Gleichstrombetrieb (Drehzahl-
BO Null-Uberwachung)
0h0306 Umrichterbetriebs |- - B15 Laufbefehlsquelle
frequenz- / B14 0: Bedienteil
Befehlsquelle B13 1: Externe Kommunikation
B12 3: Integrierte RS485
B11 4: Klemmleiste
B10
B9
B8 e
B7 Frequenz-Sollwertquelle 3
B6 0: Bedienteil - Drehzahl S
B5 1: Bedienteil - Drehmoment 8
B4 2-4: Aufwarts/Abwarts- =3
B3 Betriebsdrehzahl
B2 5:V1,7:V2,8:12
B1 9: Impuls
BO 10: Integrierte RS485
11: Externe Kommunikation
13: Jog-Betrieb
14: PID-Regelung
25-39: Festfrequenzen fiir
mehrstufige Drehzahl
0h0307 LCD-Bedienteil |- - (Ex.) 0h0100: Version 1.00
Software-Version
0h0308 LCD-Bedienteil |- - (Ex.) 0h0101: Version 1.01
Titel-Version
0h0309 -0h30F | Reserviert - - -
0h0310 Ausgangsstrom |0.1 A -
0h0311 Ausgangsfrequenz |[0.01 |Hz |-
0h0312 Ausgangsdrehzahl | 0 min™t |-
0h0313 Ist-Motordrehzahl |0 min? | -32768 min* - 32767 min (direktional)
0h0314 Ausgangs- 1 \Y -
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Komm.- Adresse Parameter Skalie- | Ein-  Bitweise zugewiesener Inhalt
rung | heit
spannung
0h0315 Zwischenkreis- 1 Y -
Gleichspannung
0h0316 Ausgangsleistung | 0.1 kW |-
0h0317 Ausgangs- 0.1 % -
drehmoment
0h0318 PID-Sollwert 0.1 % |-
0h0319 PID- 0.1 % -
Ruckfihrgrofe
Oh031A Polzahl furden |- - Zeigt die Polzahl fur den ersten Motor an
ersten Motor
anzeigen
0h031B Polzahl furden |- - Zeigt die Polzahl fur den zweiten Motor
zweiten Motor an
anzeigen
0h031C Polzahl furden |- - Zeigt die Polzahl fur den gewéahlten
gewahlten Motor Motor an
anzeigen
0h031D Auswahl Hz oder |- - 0:Hz; 1:min®
min*t
0h031E Reserviert - - -
- Oh031F
0h0320 Informationen BI5 Reserviert
Uber digitale - -
Eingénge B7 Reserviert
B6 P7 (I/O-Board)
B5 P6 (1/0O-Board)
B4 P5 (I/O-Board)
B3 P4 (1/0O-Board)
B2 P3 (I/O-Board)
B1 P2 (I/O-Board)
BO P1 (I/O-Board)
0h0321 Informationen - - BI5 Reserviert
Uber digitale - Reserviert
Ausgénge B4 Reserviert
B3 Reserviert
B2 Reserviert
B1 Q1
BO Relaisausgang 1
0h0322 Informationen - - B15 Reserviert
Uber virtuelle - Reserviert
digitale Eingénge B8 Reserviert
B7 Virtueller digitaler Eingang 8
(CM.77)
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Komm.- Adresse Parameter Skalie- | Ein-  Bitweise zugewiesener Inhalt
rung | heit
B6 Virtueller digitaler Eingang 7
(CM.76)
B5 Virtueller digitaler Eingang 6
(CM.75)
B4 Virtueller digitaler Eingang 5
(CM.74)
B3 Virtueller digitaler Eingang 4
(CM.73)
B2 Virtueller digitaler Eingang 3
(CM.72)
Bl Virtueller digitaler Eingang 2
(CM.71)
BO Virtueller digitaler Eingang 1
(CM.70)
0h0323 Gewabhlten - - 0: 1ter Motor; 1: 2ter Motor
Motors anzeigen
0h0324 Analogeingangl [0.01 |% |Analogeingang V1 (I/O-Board)
0h0325 Reserviert 001 |%
0h0326 Analogeingang3 [0.01 |% | Analogeingang V2 (I/O-Board)
0h0327 Analogeingang4 |0.01 |% |Analogeingang I2 (//O-Board) —
0h0328 Analogausgangl |0.01 |% |Analogausgang 1 (//O-Board) S
0h0329 Analogausgang? [0.01 |[% |Analogausgang 2 (I/O-Board) 3
0h032A Analogausgang3 |0.01 |% Reserviert =5
0h032B Analogausgang4 [0.01 |[% |Reserviert =
0h032C Reserviert - - - -
0h032D Reserviert - - -
0h032E Reserviert - - -
0h032F Reserviert - - -
0h0330 Info 1 Gber - - BI5 Sicherung ausgeltst
Fehler, Bl4 Ubertemperaturfehler
selbsthaltend BI3 Anker-Kurzschluss
BI2 Externer Fehler
Bl1 Uberspannungsfehler
BIO Uberstromfehler
B9 NTC-Fehler
B8 Reserviert
B7 Reserviert
B6 Phasenverlust am Eingang
B5 Phasenverlust am Ausgang
B4 Erdschlussfehler
B3 Thermoschutz ausgelost
B2 Umrrichter-Uberlastfehler
B1 Unterlastfehler
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Komm.- Adresse Parameter Skalie- | Ein-  Bitweise zugewiesener Inhalt
rung | heit
BO Uberlastfehler
0h0331 Info 2 tber - - BI5 Reserviert
Fehler, B4 Reserviert
selbsthaltend BI3 Sicherheitsfunktion, um den
Umrichterausgang an der
Eingangsklemmenleiste zu
sperren (nur fir Gerate mit
einer Leistung ab 90 kW).
BI2 Reserviert
BI1 Reserviert
BIO Schlechtes Optionsboard
B9 Fehler durch nicht
angeschlossenen Motor
B8 Durch externe Bremse
ausgeloster Fehler
B7 Schlechter Kontakt am Basis-
I/O-Board
B6 Ausfall der vorgeschalteten
PID-Regelung
B5 Fehler beim
Parameterschreiben
B4 Reserviert
B3 Lufterfehler
B2 PTC-Thermistor ausgeldst
B1 Reserviert
BO Fehler durch Ausfall des
Schitzes
0h0332 Info Uber Fehler, |- - B15 Reserviert
durch Signalpegel - -
ausgelost B8 Reserviert
B7 Reserviert
B6 Reserviert
B5 Sicherheit B
B4 Sicherheit A
B3 Bedienteil-Signalverlust
B2 Signalverlust
B1 Lv
BO BX
0h0333 Info Uber Fehler |- - B15 Reserviert
nach Hardware- - Reserviert
Diaghose B6 Reserviert
B5 Schlange vall
B4 Reserviert
B3 Watchdog-2 Fehler
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Komm.- Adresse Parameter Skalie- | Ein-  Bitweise zugewiesener Inhalt
rung | heit
B2 Watchdog-1 Fehler
Bl EEPROM-Fehler
BO A/D-Wandler Fehler
0h0334 Warninformation |- - B15 Reserviert
- Reserviert
B10 Reserviert
B9 Auto Tuning fehlgeschlagen
B8 Bedienteil ausgefallen
B7 Geberverbindung
B6 Falsche Gebermontage
B5 Dynamische Bremseinheit
B4 Lufter lauft
B3 Signalverlust
B2 Umrichter Uberlast
B1 Unterlast
BO Uberlast
0h0335 -0h033F | Reserviert - - - o
0h0340 Einschalttage 0 Day |Gesamte Anzahl Tage, wahrend denen der g
Umrichter eingeschaltet ist §
0h0341 Einschaltminuten |0 Min | Gesamte Anzahl Minuten, ausschlief3lich =3
der Gesamtanzahl Einschalttage S
0h0342 Laufzeit-Tage 0 Day |Gesamte Anzahl Tage, wahrend denen der
Umrichter den Motor angetrieben hat
0h0343 Laufzeit-Minuten |0 Min | Gesamte Anzahl Minuten, ausschliefRlich
der Gesamtanzahl Laufzeit-Tage
0h0344 Lifterzeit-Tage 0 Day |Gesamte Anzahl Tage, wahrend denen der
Lufter gelaufen ist
0h0345 Lifterzeit-Minuten | O Min | Gesamte Anzahl Minuten, ausschlief3lich
der Gesamtanzahl Lifterzeit-Tage
0h0346 Reserviert - - -
-0h0348
0h0349 Reserviert - - -
O0h034A Option 1 - - 0: Kein; 9: CANopen
0h034B Reserviert - -
0h034C Reserviert
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7.5.2 Steuerungsbereichsparameter (Schreib-/Lese-Parameter)

Komm.- Parameter Skalie-| Ein- | Bitweise zugewiesener Inhalt

Adresse rung | heit

0h0380 Frequenz- 0.01 |Hz |Vorgabe der Sollfrequenz
Sollwert

0h0381 Drehzahl- 1 min? | Vorgabe der Solldrehzahl
Sollwert:

0h0382 Laufbefehl - - B7 Reserviert

B6 Reserviert

B5 Reserviert

B4 Reserviert

B3 0 = 1: Freier Auslauf bis Stillstand
B2 0 = 1: Fehler zurlicksetzen

B1 0: Ruckwartslaufbefehl; 1:
Vorwartslaufbefehl

BO 0: Stillsetzbefehl; 1: Laufbefehl
Beispiel: Vorwartslaufbefehl 0003h,
Ruckwartslaufbefehl 0001h

0h0383 Beschleuni- 0.1 s Vorgabe der Beschleunigungszeit
gungszeit
0h0384 Verzégerungs- | 0.1 s Vorgabe der Verzdgerungszeit
zeit
0h0385 Steuerung - - BI5 Reserviert
Uber virtuelle - Reserviert
digitale B8 Reserviert
Eingange (O B7 |Virtueller digitaler Eingang 8 (CM.77)
AUS; 1: EIN) B6 Virtueller digitaler Eingang 7 (CM.76)

B5 Virtueller digitaler Eingang 6 (CM.75)
B4 Virtueller digitaler Eingang 5 (CM.74)
B3 Virtueller digitaler Eingang 4 (CM.73)
B2 Virtueller digitaler Eingang 3 (CM.72)
Bl Virtueller digitaler Eingang 2 (CM.71)
BO Virtueller digitaler Eingang 1 (CM.70)

0h0386 Steuerung - - BI5 Reserviert
Uber digitale Bl4 Reserviert
Ausgange BI3 Reserviert
(0:AUS; 1: BI2 Reserviert
EIN) Bll |Reserviert

BIO Reserviert
B9 Reserviert
B8 Reserviert
B7 Reserviert
B6 Reserviert
B5 Reserviert
B4 Reserviert
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Komm.- Parameter Skalie- | Ein- | Bitweise zugewiesener Inhalt
Adresse rung | heit
B3 Reserviert
B2 Reserviert
B1 Q1 (I/0-Board, OU.33: Kein)
BO Relaisausgang (I/0O-Board, OU.33:
Kein)
0h0387 Reserviert - - Reserviert
0h0388 PID-Sollwert 0.1 % PID-Sollwertvorgabe
0h0389 PID-Istwert 0.1 % PID-Istwert
Oh038A Nennstrom 0.1 A -
des Motors
0h038B Motornenn- 1 \% -
spannung
0h038C- Reserviert -
0h038F
0h0390 Drehmoment- |0.1 % Drehmoment-Sollwert
Sollwert
0h0391 Vorwarts Pos. |0.1 % Vorwartsantrieb - Drehmomentgrenze
Drehmoment-
grenze
0h0392 Vorwarts Neg. |0.1 % Drehmoment vorwarts - regenerative Grenze
Drehmoment-
grenze
0h0393 Rickwarts 0.1 % Ruckwartsantrieb - Drehmomentgrenze
Pos.
Drehmoment-
grenze
0h0394 Ruckwarts 0.1 % Drehmoment rlickwarts - regenerative Grenze
Neg.
Drehmoment-
grenze
0h0395 Drehmoment- |0.1 % Drehmoment-Vorspannung
Vorspannung
0h0396- 0h399 | Reserviert - - -
Oh039A Anytime - - Den Parameter CNF.20* einstellen (siehe 5.36
Parameter Uberwachung des Betriebsstatus)
0h039B Uberwachung |- - Den Parameter CNF.21* einstellen (siehe 5.36
Zeile -1 Uberwachung des Betriebsstatus)
0h039C Uberwachung |- - Den Parameter CNF.22* einstellen (siehe 5.36
Zeile -2 Uberwachung des Betriebsstatus)
0h039D Uberwachung |- - Den Parameter CNF.23* einstellen (siehe 5.36
Zeile -3 Uberwachung des Betriebsstatus)

*Wird nur auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.
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Hinweis

Eine Gber Schnittstelle mithilfe der allgemeinen Bereichsadresse (0h0380, 0h0005)
vorgegebene Frequenz wird nicht gespeichert, auch wenn die ,Parameter speichern‘-Funktion
verwendet wird. Um eine nach Netz AUS/EIN zu verwendende geénderte Frequenz zu
speichern, gehen Sie wie folgt vor:

1 Setzen Sie dr.07 auf “Keypad-1“ (Bedienteil 1) und wéhlen Sie eine willkiirliche
Zielfrequenz.

2 Stellen Sie die Frequenz tiber Schnittstelle in die Parameterbereichsadresse (0h1101).

Fihren Sie ,Parameter speichern’ (OhO3EOQ: ,1°) aus, bevor Sie die Netzspannung
ausschalten. Nach Netz-AUS/EIN wird die Frequenz angezeigt, die vor dem Ausschalten
der Netzspannung eingestellt wurde.

7.5.3 Parameter des Umrichter-Speichersteuerungsbereichs
(Schreib-/Lese-Parameter)

Komm.- Parameter Skalie- | Ein- | Wahrend des Funktion
Adresse rung |heit |Betriebs
anderbar

OhO3EO Parameter - - X 0: Nein; 1: Ja

speichern
OhO3E1 Uberwachungs |- - @] 0: Nein; 1: Ja

modus

initialisieren
OhO3E2 Parameterinitiali |- - X 0: Nein; 1: Alle Gruppen; 2:

sierung Drv-Gruppe; 3: bA-Gruppe; 4:
Ad-Gruppe; 5: Cn-Gruppe; 6:
In-Gruppe; 7: Ou-Gruppe; 8:
CM-Gruppe; 9: AP-Gruppe;
12: Pr-Gruppe; 13: M2-
Gruppe; Es durfen keine
Einstellungen vorgenommen
werden, wahrend der Betrieb
augrund ausgeldster Fehler
unterbrochen ist.

OhO3E3 Geanderte - - O 0: Nein; 1: Ja
Parameter
anzeigen

OhO3E4 Reserviert - - - -

OhO3E5 Gesamte - - O 0: Nein; 1: Ja
Fehlerhistorie
|6schen

0hO3E6 \Vom Benutzer |- - @) 0: Nein; 1: Ja
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Komm.- Parameter Skalie- | Ein- | Wahrend des Funktion

Adresse rung |heit |Betriebs
anderbar

angelegte
Parameter
I6schen

OhO3E7 Parameter- 0 Hex |O Schreiben: 0-9999

Leseschutz- Lesen:
Modus 0: Freigabe; 1: Sperre

OhO3E8 Parameter- 0 Hex |O Schreiben: 0-9999

Schreibschutz- Lesen:
Modus 0: Freigabe; 1: Sperre

OhO3E9 Schnellstart EIIN

O

0: Nein; 1: Ja
(leichte

Parameter-
einstellung)

OhO3EA Elektrizitats-

®)

0: Nein; 1: Ja
zahler
zuriicksetzen

OhO3EB Akkumulierte

O

0: Nein; 1: Ja
Betriebszeit des
Umrichters
zuriicksetzen

OhO3EC Akkumulierte

O

0: Nein; 1: Ja
Betriebszeit des
Lifters
zurticksetzen

o
3
=
=
=3
o
QU
==
o
=

Hinweis

Wenn Parameter im Umrichter-Speichersteuerungsbereich eingestellt werden, werden
die Anderungen tibernommen und gespeichert. Anderungen von Parametern in
anderen Bereichen tber externe Kommunkiation werden tibernommen, aber nicht
gespeichert. Nach Netz AUS/EIN sind alle Anderungen geldscht, d.h. alle geanderten
Parameter werden auf ihre vorherigen Werte zuriickgesetzt. Stellen Sie beim Einstellen
von Parametern Uber externe Kommunikation sicher, dass die Parametereinstellungen
gespeichert werden.

Gehen Sie vorsichtig beim Einstellen von Parametern vor. Nachdem Sie einen
Parameter Uber externe Kommunikation eingestellt haben, &ndern Sie den Wert dieses
Parameters. Wird fiir einen Parameter, der auf einen Wert ungleich 0 eingestellt ist,
wieder ein Wert ungleich 0 eingegeben, erscheint eine Fehlermeldung. Der
urspriingliche Wert des Parameters kann eingesehen werden, indem Sie den
Parameter beim Betrieb des Umrichters Uber externe Kommunikation lesen.
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» Die Adressen OhO3E7 und OhO3ES8 enthalten Parameter fiir die Passworteingabe.

Wenn das Passwort eingegeben wird, andert sich der Status von ,Sperre* auf
,Freigabe‘ und umgekehrt. Wenn direkt nacheinander der gleiche Parameterwert
eingegeben wird, wird der Parameter nur einmal ausgefiihrt. Andern Sie daher zuerst
den Parameterwert, bevor Sie den ursprunglichen Wert noch einmal eingeben. Wenn
Sie z.B. 244 zweimal ausfihren méchten, geben Sie folgende Werte in der
Reihenfolge ein: 244 > 0 - 244.

@ Caution

Das Einstellen von Parametern im Umrichter-Speichersteuerungsbereich kann langer dauern,
weil alle Anderungen im Umrichter gespeichert werden. Vorsicht: Wenn der
Parametereinstellvorgang langere Zeit in Anspruch nimmt, kann die Kommunikation wahrend
des Parametereinstellvorgangs unterbrochen werden
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8 Tabelle der Funktionen

Dieses Kapitel listet alle Funktionen und Einstellméglichkeiten des S100-Umrichters auf.
Richten Sie sich beim Einstellen der erforderlichen Parameter nach den folgenden Tabellen.
Wenn ein Wert auf3erhalb des Einstellbereichs liegt, werden die folgenden Meldungen
angezeigt. In diesen Fallen reagiert der Umrichter nicht auf die ENTER-Taste (ENT).

* Einstellwert nicht zugewiesen: rd

» Einstellwert-Wiederholung (programmierbarer Eingang, PID-Sollwert, PID-Istwert-
bezogen): OL

» Unzuldssiger Einstellwert (Wert vorgeben, V2, 12): no

8.1 ,,Operation”-Gruppe (Betrieb)

Die Operation-Gruppe wird nur beim Betrieb mit Basic-Bedienteil genutzt. Sie wird nicht auf
einem LCD-Bedienteil angezeigt. Wenn das LCD-Bedienteil angeschlossen ist, sind die
entsprechenden Funktionen in der Drv-Gruppe zu finden.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para- Komm.- Bezeichnung | Bedienteil Einstellbereich Anfangs- Eigen-
meter Adr. -Anzeige wert schaft*
0h1FQ0 | Zielfrequenz |0.00 0 - Maximal- 0.00 o7 |0 |0
frequenz [HZ]
- Oh1FO01 | Beschleuni- |ACC 0.0-600.0 [s] 20.0 o/7 |0 |O
gungszeit n_:| ;:n
- Oh1FO02 | Verzdge- deC 0.0-600.0 [s] 30.0 o/7 |0 |O o R=]
rungszeit ma
- 0h1F03 | Befehisquelle |drv 0 [Bedienteil |1: X7 o |o o
1 [FxRx1 Fx/Rx-1 =
2  |FXRx-2
3  |RS485
4 | Feldbus'
- Oh1FO04 | Frequenz- Frq 0 |Bedienteil-1 |0: X7 |0 |O
Sollwertquelle 1 |Bedienteil-2 |Bedien-
2 |v1 teil-1
4 |V2

1 Tabelle der Optionen wird separat im Optionshandbuch bereitgestellit.
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Para- | Komm.- Bezeichnung Bedienteil | Einstellbereich Anfangs- Eigen-
meter Adr. -Anzeige wert schaft*
5 |12
6 |RS485
8 |Feldbus
12 |Impuls
- Oh1FO5 |Festfrequenz | Stl 0.00-Maximal- 10.00 or7
1 fur frequenz [Hz]
mehrstufige
Drehzahl
- Oh1F06 | Festfrequenz | St2 0.00-Maximal- 20.00 or
2 far frequenz [Hz]
mehrstufige
Drehzahl
- Oh1FQ7 | Festfrequenz |St3 0.00-Maximal- 30.00 orr
3flr frequenz [Hz]
mehrstufige
Drehzahl
- 0h1F08 | Ausgangs- CUr -7
strom
- 0h1F09 | Motordrehzahl | Rpm -7
pro Minute
- Oh1FO0 |Umrichter- dCL - - -7
A Gleich-
spannung
- Oh1FO0 |Umrichter- vOL -7
B ausgangs-
spannung
- Oh1FO |‘Aufer nOn -7
C Betrieb’-Signal
- Oh1FO |Motor- drC F | Vorwartslauf F or
D drehrichtung r | Ruckwartslauf
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8.2 ,,Drive*“-Gruppe (Antrieb; Parameter—>dr.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahit wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para- Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen-  Uff
met. Adr. Anzeige wert schaft*

00 |- Sprungcode | Jump 1-99 9 OA |O |O
Code
012 0h1101 | Zielfrequenz |Cmd Startfrequenz - |0.00 oL |0 |O
Frequency | Maximal-
frequenz [HZ]
02 |oh1102 grehmomem' Cmd -180...180[%] |0.0 oA |X |o
ollwert Torque
032 |0h1103 |Beschleuni- [Acc Time |0.0-600.0 [s] 20.0 oL |0 |O
gungszeit
04? |0h1104 |Verzogerungs |Dec Time |0.0-600.0 [s] 30.0 oL |0 |O
zeit
062 |0h1106 |Befehlsquelle |Cmd 0 Bedienteil | 1: XL |0 |O
Source 1 Fx/Rx-1 |FX/Rx-1
2 Fx/Rx-2
3 RS485
4 Feldbus
072 |0h1107 |Frequenz- FreqRef |0 Bedienteil |O: XL |0 |O
Sollwertquelle | Src -1 Bedien-
1 Bedienteil |teil-1
-2 —
2 w1 o5
4 V2 oyl
B 12 o
6 RS485 >
8 Feldbus
12 |Impuls
08 |0h1108 |Drehmoment- | Trq Ref 0 Bedienteil |O: XIA | X |O
Sollwertquelle | Src -1 Bedien-
1 Bedienteil |teil-1
-2
2 V1
4 V2
5 12

2 Wird bei Verwendung eines LCD-Bedienteils angezeigt.
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Para- Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen-
met. Adr. Anzeige wert schaft*
6 RS485
8 Feldbus
12 |Impuls
09 |0h1109 |Steuerungs- |Control 0 U/f 0: VIF XA |O |O
/Regelungs- | Mode 2 Schlupf-
art kompen-
sation
4 Induktions
motor
sensorlos
10 |Oh110A |Drehmoment- | Torque 0 Nein 0: No XA |[X |O
regelung Control 1 Ja
11 |0h110B [JOG- Jog 0.00, 10.00 OA |O |O
Frequenz Frequency | Startfrequenz —
Maximal-
frequenz [Hz]
12 |0h110C | JOG-Betrieb |JogAcc 0.0-600.0 [s] 20.0 OA |O |O
Beschleuni- | Time
gungszeit
13 |0h110D |JOG-Betrieb |JogDec |0.0-600.0 [s] 30.0 OA |O |O
Verzdgerungs | Time
zeit
14 |Oh110E | Motor- Motor 0: 0.2kw, Jenach |[X/A |O |O
nennleistung |Capacity |1: 0.4kw Motor-
2: 0.75kw, nenn-
3: 1.1kwW leistung
4: 1.5kw,
5: 2.2kW
6: 3.0kw,
7: 3.7kW
8: 4.0kw,
9: 5.5kwW
10: 7.5kw,
11: 11.0kwW
12: 15.0kW,
13: 18.5kwW
14: 22.0kW,
15: 30.0kW
15 |Oh110F | Drehmoment | Torque 0 Manuell | 0: XA |0 X
boost- Boost 1 Auto Manuell
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Para- Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen-
met. Adr. Anzeige wert schaft*
Optionen
163 |Oh1110 |Drehmoment |Fwd Boost |0.0-15.0 [%] 2.0 XIA [0 (X
boost
vorwarts
178 |0Oh1111 |Drehmoment |Rev Boost |0.0-15.0 [%0] 2.0 XIA O (X
boost
rickwarts
18 |0h1112 |Eckfrequenz |Base Freq |30.00-400.00 60.00 XIA |O |O
[HZ]
19 |0h1113 | Startfrequenz | Start Freq |0.01-10.00 [Hz] |0.50 XIA |0 |O
20 |Oh1114 |Maximal- Max Freq |40.00-400.00 |60.00 XIA |O |O
frequenz [Hz] (UA-
Steuerung,
Schlupfkom-
pensation)
40.00-120.00
[Hz] (Induk-
tionsmotor
sensorlos)
21 |0h1115 |Einheit der Hz/Rpm |0 Drehzahl- | 0: oL |0 |O
angezeigten | Sel anzeige in | Drehzahl
Drehzahl Hz in Hz
1 Drehzahl-
anzeige in
min'
% (1T
224 |0h1116 |Drehmoment Gain 50.0 - 150.0[%] |100.0 OA |X |O
verstarkung
()
234 |0h1117 |Drehmoment |(-)Trq Gain {50.0 - 150.0[%] |80.0 OA X |O
verstarkung
0 (Trg
244 |0h1118 | Drehmoment Cai 50.0 - 150.0[%] |80.0 OA |X |O
; ain0
verstarkung 0
-) Dreh- S Tr
254 |0h1119 Sn)omentoffset E))ffsgt 0.0-100.0[%] [40.0 OA |X |O
gos |Oh1l50 |Angezeigter |- Anwahl des 0: o7 |0 |O
Parameter angezeigten Betriebs-
bei Netz EIN Parameters bei |frequenz

3 Wird angezeigt, wenn dr.15 auf 0 (Manuell) gesetzt ist

4 Wird angezeigt, wenn dr.10 auf 1 (Ja) gesetzt ist

5 Wird nicht angezeigt, wenn ein LCD-Bedienteil im Einsatz ist
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Para- Komm.- Bezeichnung
met. Adr.

Bedienteil-
Anzeige

Einstellbereich

Netz EIN

0

Betriebs-
frequenz

1

Beschleunig
ungszeit

2

Verzogerun
gszeit

Befehls-
quelle

Frequenz-
Sollwert-
quelle

Festfre-
quenz 1 flr
mehrstufige
Drehzahl

Festfre-
quenz 2 flr
mehrstufige
Drehzahl

Festfre-
quenz 3 flr
mehrstufige
Drehzahl

Ausgangs-
strom

Motordreh-
zahl pro min

10

Umrichter-
Gleich-
spannung

1

Benutzer-
definierte
Grole
(dr.82)

12

Aktuell
‘Aulder
Betrieb’

13

Angewahlte
Motordreh-
richtung

14

Ausgangs-
strom 2

15

Motordreh-
zahl pro min
2

Anfangs- Eigen- U SL

wert schaft*
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Para- Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen- U/f SL

met. Adr. Anzeige wert schaft*
16 |Umrichter-
Gleich-
spannung 2
17 |Benutzer-
definierte
GroRRe 2
(dr.81)
815 |0h1151 |Zu tber- Uberwacht den |0: o7 |0 |O
wachender gewahlten Aus-
Parameter Parameter gangs-
0 Ausgangs- | span-
spannung | hung
M

1 Elektrische
Ausgangs-
leistung
[kwW]

2 Dreh-
moment
[kg'm]
895 |0OhO3E3 | Gednderte - 0 |Ale 0: o7 |0 |O
Parameter anzeigen | Alle
anzeigen 1 Geanderte |anzeigen
anzeigen
905 |0h115A |Funktionen |- 0 |Zur 0: X7 |0 |O
der ESC- Anfangs- |Keine
Taste position
navigieren
JOG-Taste
2 Lokal/
Extern
Nein O:Nein |X/7 |O |O
Alle
Gruppen
Dr-Gruppe
bA-Gruppe
Ad-Gruppe
Cn-Gruppe
In-Gruppe
OU-
Gruppe
8 CM-
Gruppe
9 AP-
Gruppe

=

-
Q
S
()

935 |0h115D |Parameter-
initialisierung

1
o

uonduny

=

~NO |0~ WIN
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Para- Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen-
met. Adr. Anzeige wert schaft*
12 | Pr-Gruppe
13 |M2-
Gruppe
16 |run-
Gruppe
945 |0h115E | Anlegen des 0- orr
Passworts 999
9
955 |0h115F |Parameter- 0- or7
Schreib- 999
schutz- 9
einstellungen
975 |0h1161 |Software- - -7
\ersion
98 |0h1162 |I/O-Board- IO S/W Ver -IA
\ersion
anzeigen
99 |0h1163 |I/O-Board- IO HW 0 Multi-E/A | Standard |-/A
Hardware- | Ver 1 |Standard- |-E/A
Version E/A
anzeigen 2 Standard-
E/A (M)
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8.3 ,,Basic Functions“-Gruppe (Basisfunktionen;
Parameter—>bA.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para-| Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs-  Eigen-
met. | Adr. Anzeige wert schaftt  /f
Jump Code 20 0 0|0

©
©

Sprungcode
Hilfssollwert-
quelle

01 |Oh1201 Aux Ref Src

Kein
V1
V2 O:Keine [X/A |O]|O
12

Impuls
M+(G-A)
Ms(G-A)
M/(G-A)
MHM<(G-A)}
M+Ge2+(A-
Aux Calc 50%) 0:
Type Me{Gs2+(A- | M+(GA)
50%)}
MAG#2+(A-
50%)}
M+M+Ge2+(A
-50%)

036 |oh1203| Hifssolwert 1, . pef Gain [2000-2000 1550 |0 |0|O
Verstarkung [%0
2te 0 |Bedienteil
Befehlsquelle 1 |Fx/Rx-1
04 |0h1204 Cmd 2™ Src Fx/Rx-2
RS485
Feldbus
Bedienteil-1
Bedienteil-2
V1 0:
V2 Bedien- |O/A |O|O
12 teil-1
RS485
Feldbus

Hilfsfrequenz-
Sollwert
Berechnungs-

typ

N NI IS EERINEINE

026 |0h1202 X/IA |O|O

ol

6

7

-
Q
S
()

uonduny

Fx/Rx-1 XA 1010

2te Frequenz-
quelle

05 |0h1205 Freq 2" Src

QOO|OBINRF|IOI_WIN

6 Wird angezeigt, wenn der Parameter bA.01 auf O (Kein) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs- Eigen- U
met. | Adr. Anzeige wert schaftt  /f
12 |Impuls
2te 0 |Bedienteil-1
Drehmoment- 1 |Bedienteil-2
Sollwertquelle 2 V1 o
067 |0h1206 Trq 2% Src ;‘ e Bedien- |0 |X |0
6 [Rsass |t
8 |Feldbus
12| Impuls
U/f-Kennlinien- 0 |Linear
optionen 1 |Quadratisch
Benutzerdef. | O:
07 |Oh1207 VIF Pattern |2 Ulf Linear XIA |O|X
3 Quadratisch
2
Beschl./Verz.- 0 Maximal- 0:
08 |oh1208 Standard- Ramp T frgquenz Maxi- A lolo
frequenz Mode 1 Differenz- malfre-
frequenz quenz
Zeitskala- 0 |0.01s
09 |0h1209 |Einstellungen |Time Scale |1 |0.1s 1.01s |X/A |O|O
2 |1s
Frequenz der 0 |60Hz
0h120 |Eingangs- 0:
10 A spannung 60/50 Hz Sel 1 |50Hz 60Hz X/A |O|O
1 |20 |MotorPolzahl | o Number | 248 xia |o|o
0h120 |Nennschlupf- . ; Abhéngig
12 C drehzahl Rated Slip 0-3000(Rpm) von der X/IA |O|O
13 |On120 [Motomenn- | poeg curr | 1.0-1000.0(8) MO 1A 1o (0
D strom stellung
14 |ON120 | Motorieerlaut- |\ o004 curr |0.0-1000.0(A) xA 0|0
E strom
15 |On120 [Motomenn- o oegvolt  |170480(v) |0 XA |0|o
F spannung
Motorwirkungs Abheéngig
d . - _ von aer
16 |0Oh1210|9ra Efficiency 70-100 [%0] Motorein- | XA |O|O
stellung
Massentrag-
17 |0h1211 | heitsmoment |Inertia Rate |0-8 X/A |O|O
der Last

7 Wird angezeigt, wenn dr.09 auf 4 (Induktionsmotor sensorlos) gesetzt ist
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs- Eigen- U
met. | Adr. Anzeige wert schaft*
Leistungs- Trim 120 fo
18 |0Oh1212 anzeige in % | Power % 70-130 [%] O/A |O]|O
Eingangs- i 220/380
19 |0h1213 spannung AC Input Volt | 170-480V Vv O/A |00
Auto-Tuning 0 |Kein
1 Alle (Typ
zorehend)
Alle (Typ
2 |'Stillstehend’
Auto ) o
20 Tuning Rs+Lsigma OKein | XA X 10
3 |(Typ
‘Drehend’)
Tr (Typ
6 | ‘Stillstehend’
)
Statorwider-
21 - stand Rs . Abhangig XA 1X10
Streu- Abhangig von d
22 |- . Lsigma der Motor- vongaer xia |x|o
induktivitat . Motorein-
Stator- einstellung stellung
23 | induktivitat |5 XA X0
Rotor-
247 |- Zeitkonstante Tr 25-5000 [ms] |- X/IA | X|O
257 |- Rel. Salor- || s scale  |50-1509%6  [100  |}A |X|O
induktivitat
Rel. Rotor- 8
267 |- Zeitkonstante Tr Scale 50 - 150[%] 100 XIA | X|O
Rel. Energie- -
317 riickspeisungs | > X9 70_10006] |80 XA |x |0 =
; > Scale g3
induktivitat >0
Benutzerdef. 0.00-Maximal- a
8 (]
418 |0h1229 Frequenz 1 User Freq 1 frequenz [Hz] 15.00 X/IA |O|X 3
0h122 |Benutzerdef. .
428 A Spannung 1 User Volt1 |0-100 [%] 25 X/IA |O|X
0h122 Benutzerdef. 0.00-0.00-
438 B Frequenz 2 User Freq 2 |Maximal- 30.00 X/A |O[X
frequenz [Hz]
a4g |ON122 | Benutzerdet. ;o v 5 0.100 %] 50 XIA |0 |X
C Spannung 2
458 0h122 |Benutzerdef. User Freq 3 0.00-Maximal- 45.00 A |olx
D Frequenz 3 frequenz [Hz]
468 |0h122 |Benutzerdef. |UserVolt3 |0-100 [%] 75 X/IA |0 X

8 Wird angezeigt, wenn bA.07 oder M2.25 auf 2 (Benutzerdef. U/f-Kennlinie) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs- Eigen-
met. | Adr. Anzeige wert schaft*  /f
E Spannung 3
Benutzerdef. : Maxi-
478 |ON122 Frequenz 4  |User Freq 4 0.00-Maximal- | e |x/A |0|x
F frequenz [Hz]
guenz
488 |0h1230 gggﬂfj;gej User Volt4 | 0-100 [%] 100 |XA |O|X
Festfrequenz
1 far 0.00-Maximal-
50° |0h1232 mehrstufige Step Freg-1 frequenz [Hz] 10.00 oL |O|O
Drehzahl
Festfrequenz
519 |0n1233| 21 IstepFreq2 |200Maximal- o600 o1 oo
mehrstufige frequenz [Hz]
Drehzahl
Festfrequenz
529 |on1234 (300 Step Freq-3 |2:00Maximal- 13555 o1 |00
mehrstufige frequenz [Hz]
Drehzahl
Festfrequenz
4 far 0.00-Maximal-
5310 |0h1235 mehrstufige Step Freg-4 frequenz [Hz] 40.00 O/A |0|O
Drehzahl
Festfrequenz
5 fir 0.00-Maximal-
5410 |0h1236 mehrstufige Step Freg-5 frequenz [Hz] 50.00 O/A |O]|O
Drehzahl
Festfr nz .
B?isjf s 0.00-Maximal- | M&x-
5510 |0h1237 ' Step Freg-6 malfre- |O/A |O|O
mehrstufige frequenz [Hz]
Drehzahl quenz
Festfrequenz .
7 firr 0.00-Maximal- | V&
5610 |0h1238 ' Step Freqg-7 malfre- |O/A |O|O
mehrstufige frequenz [Hz]
Drehzahl quenz
Mehrstufige
70 |0h1246 | Beschleunigun|Acc Time-1 |0.0-600.0 [s] 20.0 O/A |00
gszeit 1
Mehrstufige
71 |0h1247|Verzbgerungs |Dec Time-1 |0.0-600.0 [s] 20.0 O/A |O|O
zeitl

9 Wird bei Verwendung eines LCD-Bedienteils angezeigt.

10 Wird angezeigt, wenn einer der Parameter In.65-71 auf ,Speed-L*, ,Speed-M" oder
~Speed-H* gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs- Eigen- U
met. | Adr. Anzeige wert schaft  /f
Mehrstufige
7211 101248 | Beschleunigun | Acc Time-2 | 0.0-600.0 [s] 30.0 O/A |O
gszeit 2
Mehrstufige
7311 10h1249 | Verzogerungs | Dec Time-2 |0.0-600.0 [s] 30.0 O/A |O
zeit 2
oh124 Mehrstufigg
741 A Beschleunigun| Acc Time-3 | 0.0-600.0 [s] 40.0 O/A |O
gszeit 3
Oh124 |Mehrstufige .
751 B Verzogerungs |Dec Time-3 |0.0-600.0 [s] 40.0 O/A |O
zeit3
oh124 Mehrstufigg
7611 C Beschleunigun | Acc Time-4 | 0.0-600.0 [s] 50.0 O/A |O
gszeit4
Oh124 |Mehrstufige .
771 D Verzogerungs |Dec Time-4 |0.0-600.0 [s] 50.0 O/A |O
zeit4
oh124 Mehrstufigg
7811 = Beschleunigun | Acc Time-5 |0.0-600.0 [s] 40.0 O/A |O
gszeit5
oh124 Mehrstufige _
7911 = Verzégerungs |Dec Time-5 [0.0-600.0 [s] 40.0 O/A |O
zeit5
Mehrstufige
801" | 0h1250 | Beschleunigun|Acc Time-6 |0.0-600.0 [s] 30.0 O/A |O
gszeit 6
Mehrstufige
811 |0h1251 | Verzégerungs |Dec Time-6 |0.0-600.0 [s] 30.0 O/A |O
zeit6
Mehrstufige
8211 | 0h1252 | Beschleunigun|Acc Time-7 |{0.0-600.0 [s] 20.0 O/A |O
gszeit 7
Mehrstufige
83" |0h1253 | Verzégerungs |Dec Time-7 |0.0-600.0 [s] 20.0 O/A |O
zeit 7

1 Wird angezeigt, wenn einer der Parameter In.65-71 auf ,Xcel-L*, ,Xcel-M* oder ,Xcel-

H* gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

8.4 ,,Advanced Functions“-Gruppe (Erweiterte
Funktionen; Parameter—>Ad.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para- | Komm.- Bezeichnung  Bedienteil- |Einstellbereich  Anfangs Egen-  Uff SL
met. | Adr. Anzeige ‘wert  schaftt
- Sprungcode  |Jump Code |1-99
01 |onh13o1 |BeSCheun . pattern [0 |Linear , x/A |0 |O
gungskurve 0:
02 |0h1302 ?ﬁ\fggemngs' DecPattern |1 |Skuve |TM™ |xa |0 |o
S-Kurve
0312 | Oh1303 | BESChIEUNIGUN |0 5 start | 1-100 (%] 20 |xwA |0 |0
gsstartpunkt-
Steigung
S-Kurve
0412 | 0n1304 | BESCHIBUNIGUN | 500 s Eng  |1-100 (%] 40 |xA |o |o
gsendpunkt-
Steigung
S-Kurve
Verzdgerungs-
13 - 0
0513 |0h1305 startpunkt- Dec S Start |1-100 [%] 40 XIA |0 |O
Steigung
S-Kurve
0613 [0h1306 | VEr209€MUNGS- | nec S ER  |1-100 (%] 0 |xa |o|o
endpunkt-
Steigung
Startmodus 0 |Beschl. 0
07 |0h1307 Start Mode Gleichstrom- | , XIA |0 |O
1 Beschl.
start
Stoppmodus 0 |Verzog.
Gleichstrom-
1
bremsung o:
08 |0h1308 Stop Mode 2 Freier Verzog. XA |O |O
Auslauf
4 Leistungs-
bremsung

12 Wird angezeigt, wenn Ad.01 auf 1 (S-Kurve) eingestellt ist.
13 Wird angezeigt, wenn Ad.02 auf 1 (S-Kurve) eingestellt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs Eigen- U/ SL
met. | Adr. Anzeige -wert  schaftt
Zu sperrende 0 [Kein
Motordreh- Sperre o:
09 |0h1309 | richtung Run Prevent vorwarts K.' XIA 1O |O
eine
Sperre
rickwarts
Start bei Ein- 0 [Nein
0h130 |schalten der Power-on Ja 0:
10 A Versorgungs- |Run 1 Nein OA 10 10
spannung
Gleichstrom-
1214|0180 | e mszeit beim PSSR 1000.6000s] 000 |XA |0 |O
C Time
Start
13 |ON130 | Gleichstom- 1 i) evel | 0-200 (%] 50 [XA |0 |O
D starke
Ausgangs-
0h130 |sperrzeit vor DC-Block
1415 E Gleichstrom- | Time 0.00-60.00[s] |0.10 |X/A [O |O
bremsung
0h130 |Gleichstrom- |DC-Brake
1 =
151 = bremszeit Time 0.00-60.00[s] |1.00 |X/A [O |O
Gleichstrom-
16% |0h1310 | bremsge- DC-Brake |4 50 10g 50 |xA |0 |O
o0 | Level
schwindigkeit
Gleichstrom- |DC-Brake |Startfrequenz -
15
7 Jorieidl bremsfrequenz | Freq 60Hz 2LY M@ o
Verweilfre- Acc Dwell Startfrequenz -
20 |0h1314|quenz bei Be- E Maximal- 500 [X/A |O |O
. req
schleunigung frequenz [HZ]
21 |oh131s|verwelzeitbel jAccDwell g0 6001 |00 [wA [0 |O
Beschleunigung | Time
Verweil- Startfrequenz -
22 |0n1316 |frequenzbei | P PYel | Maximal- 500 |[XA |0 |O
h req
Verzbégerung frequenz [Hz]
Verweilzeit bei | Dec Dwell
23 |0h1317 Verzogerung | Time 0.0-60.0 [s] 0.0 XIA |0 |O
24 |oh131g|TTEAUENZ T imi |2 {hen ONo |XA |0 |O
begrenzung 1 |Ja
2516 | 0h1319 Frequenzunter | Freq Limit | 0.00 - Obere 050 oA o lo
Lo Grenzfrequenz

4 Wird angezeigt, wenn Ad.07 auf 1 (Gleichstromstart) eingestellt ist.

15 Wird angezeigt, wenn Ad.08 auf 1 (Gleichstrombremse) eingestellt ist.

16 Wird angezeigt, wenn Ad.24 auf 1 (Ja) gesetzt ist.

LSis | 297

-
Q
S
()

uonduny




Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs Eigen- U/ SL
met. | Adr. Anzeige -wert  schaftt
grenze [HZ]
Frequenz- Untere Maxi-
o616 0h131 |obergrenze Freq Limit Hi Grenzfrequenz malfre XA O |o
A — Maximal- uenz
frequenz [Hz] q
oh131 Frequenz- 0 |Nein
27 B sprunge Jump Freq 1 lia O:Nein [ XA |O |O
Ausblend- 0.00 -
0h131 |bereich - Ausblendbereich-
17
28 C untere Jump Lo 1 obere-Frequenzl ey |ein O
Frequenz 1 [Hz]
Ausblend- Ausblendbereich-
on131 bereich - obere untere-
2917 D Frequenz 1 JumpHil |Frequenzl - 15.00 |O/A |O |O
Maximalfrequenz
[HZ]
Ausblend- 0.00-
0h131 |bereich - Ausblendbereich-
17
< E untere Wpoe obere-Frequenz2 Ay | @ O O
Frequenz 2 [HZ]
Ausblend- Ausblendbereich-
0h131 |bereich - obere _ untere-
31" E Frequenz 2 Jump Hi2 | Frequenz2 - 25.00 [O/A |O |O
Maximalfrequenz
[HZ]
Ausblend- 0.00-
bereich - Ausblendbereich-
3217 |0h1320 untere Jump Lo 3 obere-Frequenz3 30.00 [O/A |O |O
Frequenz 3 [HZ]
Ausblend- Ausblendbereich-
bereich - obere untere-
3317 |0h1321 Frequenz 3 Jump Hi3 |Frequenz3 - 3500 [O/A |O |O
Maximalfrequenz
[HZ]
4118 |oh1329 | Bremse- BRRIs Curr |0.0-180.0[%] |500 |O/A |O |O
Lbésen-Strom
0h132 Bremse-
4218 A Losen- BRRIsDly [0.00-10.00[s] |1.00 |[X/A |O |O
Verzugszeit
Bremse- .
4418 0h132 Lésen- BR RIs Fwd |0.00-Maximal- 1.00 xA lo o
C Vorw Fr frequenz [Hz]
'orwarts-

17 Wird angezeigt, wenn Ad.27 auf 1 (Ja) gesetzt ist.

8 Wird angezeigt, wenn OU.31 oder OU.33 auf 35 (Bremsensteuerung) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung  Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs Egen-  Uff SL
met. | Adr. Anzeige -wert  schaftt
Fregenz
Bremse-
0h132 |Losen- BR RIs Rev |0.00-Maximal-
18
) D Ruckwarts- Fr frequenz [Hz] LBy P @ e
Fregenz
0h132 Bremse-
4618 E SchlieRen- BREngDly [0.00-10.00[s] |1.00 |[X/A |O |O
Verzugszeit
Bremse- :
are |O0132 I schliegen-  [BREngFr |2:00Maxmak o 65y o |0
F = frequenz [Hz]
requenz
Energiespar- 0 |keine _
50 |0h1332|betrieb ESave 1 TManuel % [x/A |0 |X
Mode Kein
2 | Automat.
Energiespar- | Energy g
5119 |0h1333 faktor Save 0-30 [%0] 0 O/A |0 |X
Beschl./Verz.-
0h133 |Zeit- Xcel 0.00-Maximal-
60 C Ubergangs- Change Fr |frequenz [Hz] 000 XA O 1O
frequenz
Lufter- Wahrend o
steuerung 0 |des
64 |0h1340 AN Conrol | Betiebs [EER |
1 |Immer EIN des
Temperatur- Betriebs
gesteuert
Aufwarts/Ab- 0 |Nein
warts-Betriebs- Ja )
65 |0h1341|frequenz U/D Save O loa |o |o =
. Mode 1 Nein o
speichern oS
: o)
Ausgang — 0 |Kein o
EIN-/AUS- 1 V1 , S
66 |0h1342 | Steuerungs- gn/Off Cr 3 |V2 2 XA |O |O
optionen rc 4 12 eine
6 |Impuls
Ausgangs- :
signal on-Ctrl Ausgangssignal
67 |0h1343 High-Pegel Level Low-Pegel - 90.00 [X/A |O |O
gh-rege 100.00%
Ausgangs- Off-Ctrl -100.00 -
68 |0h1344 |signal Low- Level Ausgangssignal [10.00 |[X/A |O |O
Pegel High-Pegel [%)]

19 Wird angezeigt, wenn der Parameter Ad.50 auf 0 (Kein) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs Eigen-

met. | Adr. Anzeige -wert  schaftt
Abgesicherten 0 |ImmerEIN o
Modus Run En Abhangig :
70 01346 anwahlen Mode 1 |von Digital- :quliln er |WA 10 10
eingang
Abgesicherter 0 Freier
Modus - Stopp- Auslauf 0:
Optionen Run Dis 1 |Q-Stopp Freier
7120 |0h1347 Stop O-Stopp AUS- X/IA |0 |O
2 |Wieder- lauf
aufnahme
Abgesicherter
7220 |oh134g | Modus — Q-Stop Time [0.0-6000[s] |50 |O/A |0 |O
Verzogerungs-
zeit
Energieriick- 0 [Nein
speisung bei )
74 2h134 Pressenbetrieb gglgenAvd 1 |3a gllein XIA |O |O
umgehen
Ja/Nein
Energiertick- 200V : 300- 350
speisung bei 400V
0h134 |Pressenbetrieb | RegenAvd
5 B umgehen — Level 400V : 600- 700 XA 1010
Spannungs- 800V
pegel
Energiertick-
speisung bei
7621 O0h134 | Pressenbetrieb | CompFreq |45 10004z (100 XA |O |oO
C umgehen — Limit
Frequenzband-
breite
Energieriick-
speisung bei
7721 gh134 Prr)essengbetrieb Eeg.e"A"d 00-1000% |500 |O/A |O |O
gain
umgehen - P-
Verstarkung
Energieriick-
speisung bei
7821 ghl?"‘ Pressenbetrieb FZ?rf”AVd 20-30000[ms] [500 |O/A |O |O
umgehen — 9
I-Verstarkung

20 Wird angezeigt, wenn Ad.70 auf 1 (abhangig von Digitaleingang) gesetzt ist.
21 Wird angezeigt, wenn Ad.74 auf 1 (Ja) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung  Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs Egen-  U/f
met. | Adr. Anzeige -wert  schaftt
Feuer- 0 |Keine
Betriebsart Feuer-
anwahlen Fire Mode Betriebsart |0:
80 |0n1350 Sel Feuer- Keine XA 10 X
2 |Betriebsart
Test
FeuEn Fire Mode
8122 |0h1351 | Betriebsart Freq 0.00-60.00(Hz] |60.00 [X/A |O [X
Frequenz
Feuer- 0 |Vorwarts 0
0h1352 | Betriebsart Fire Mode :
8222 - - N . \or- XA [0 X
Richtung Dir 1 |Rickwarts WArS
Feuer- . Kann nicht
832 Betriebsart (F:|re S geandert
. . nt
Betriebszahler werden

22 Wird angezeigt, wenn Ad.80 auf 1 (Ja) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

8.5 ,,Control Functions*“-Gruppe (Steuerfunktionen;
Parameter—>Cn.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen- U/f  SL
met. | -Adr. Anzeige ‘wert  schaftt
Sprungcode Jump Code
Tragerfrequenz Hohe | Uff:
(Taktfrequenz) Belas | 1.0-
tung |15.0
kHZ %130 |om |0 |o
SL:
2.0-
0h140 . 15.0
04 4 Carrier Freq [kHZ]
Nor- |Uff:
male |1.0-5.0
Belas
[kHz] 24 20
tung gL
2.0-5.0
[kHz]
Schaltmodus 0 Normale
PWM
PWM | 0:Norm
05 gh140 PWM Mode mit al X/IA |0 |O
1 kleinem | PWM
Ableit-
strom
09 8“140 VOReTegungS” | pregxTime  |0.00-60.00[s] (100 |XA |X O
0Oh140 |Vorerregungs- 100.0-300.0
10 A grad Flux Force %] 1000 |X/A |X |O
Weiterbetriebs-
1 gh14o daver Hold Time  |0.00-60.00[s] |0.00 |XA |X |O

23 Bei Geraten mit einer Leistung von 0.4-4.0kW ist der der Einstellbereich 2.0-15.0[kHz].
24 Bei Geraten mit einer Leistung von 0.4-4.0kW ist der der Einstellbereich 2.0-5.0[kHz].
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen- Uf SL
met. | -Adr. Anzeige ‘wert  schaftt
2ter 0 |Nein
Verstarkungs-
0h141 |faktor fir SL2 G View 0:
20 4 sensorlose Sel 1 |Ja Nein oA 1X |0
Regelung —
Anzeige Ja/Nein
Sensorloser Abhan
21 ghMl Drehzahlregler ésGRaﬁll_ 0-5000 [%] gigvon |O/A |X |O
P-Verstarkung 1 der
Sensorloser Motor-
22 |24 | Drehzahiregler 1-| AoRoC' 100999 [ms] |einstel [O/A |X O
Verstarkung 1 ung
Sensorloser
2325 | 941 | Drehzahiregler | A< >C" |1,0-1000.0 [%] oA |x |o
P-Verstarkung 2 an
Sensorloser
242 | 341 | Drehzahiregler | A< >0 |1,0-1000.0 [%] oA |x |o
I-Verstarkung 2 an
Sensorloser
2575 | J"41 | Drehzahiregler 1-| A< >C ' |1.0-999.9 [ms] oA |x |o
Verstarkung 0 an
0h141 |Flussschatzer .
25 5 0,
26% | o P-Verstirkung Flux P Gain | 10-200 [%] OA |X |O
0h141 |Flussschatzer . Abhan
27% B I-Verstarkung Flux I Gain | 10-200 [%)] gig von OA |X |O
Drehzahl- der
2675 | M4 | schatzer SEP 0-32767 Motor- |O/A |X |O
P-Verstarkung einstell
ohl41 Drehzahl- ung
29% D schatzer S-Est | Gainl |100-1000 OA |X |O
I-Verstarkung 1
Oh141 |Drehzanl- .
30% E schatzer S-Est | Gain2 | 100-10000 OA |X |O
I-Verstarkung 2
Sensorloser
31% gh141 Stromregler ';‘%R SL 10-1000 OA |X |O
P-Verstarkung an
Sensorloser
30% 8“142 Stromregler éC.R SLT 14041000 oA |X |O
I-Verstarkung an
48 |- Stomregler | ACR P Gain |0-10000 1200 |O/A |X |O
P-Verstarkung

25 Wird angezeigt, wenn dr.09 auf 4 (Induktionsmotor sensorlos) und Cn.20 auf 1 (Ja)

gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs Eigen-
met. |- Adr. Anzeige -wert  schaftt
49 |- Stomregler | AcR 1 Gain  |0-10000 120 |OA
I-Verstarkung
Drehmoment-
52 2“143 regler- [orque Out 152000 [ms] |0 XIA
Ausgangsfilter
Drehmoment- 0 |Bedienteil-1
grenzwertquelle 1 |Bedienteil-2
2 |V1 0
53 gh143 gc;(r:que Lmt ;1 I\;2 Bedien | X/A
teil-1
6 |RS485
8 |Feldbus
12 | Impuls
Rucklauf-
0h143 |Drehmomentin |FWD
26 5 0,
5420 | ¢ pos. Richtung — | +Trq Lmt 0.0-200.0 [%] |180 O/A
Grenze
Generatorisches 5
0h143 | Drehmoment in
26 5 0,
55% |5 pos. Richtung — |—Trq Lmt 0.0-200.0 [%] |180 O/A
Grenze
Rucklauf-
0h143 |Drehmomentin |REV +Trq
26 - 0,
56% | g neg. Richtung — | Lmt 0.0-200.0 [%] |180 O/A
Grenze
Generatorisches
0h143 |Drehmomentin |REV -Trq
26 - 0,
57% |4 neg. Richtung — |t 0.0-200.0 [%] |180 O/A
Grenze
0 |Bedienteil-1
1 |Bedienteil-2
2 V1 0:
0h143 | Drehzahl- Speed Lmt .
6226 4 |V2 Bedien | X/A
E grenzwertquelle | Src 5 12 teil-1
6 |RS485
7 |Feldbus
0h143 |Drehzahlgrenze |FWD Speed |0.00- Maximal-
26
63° |E in pos. Richtung |Lmt frequenz [Hz] il e
0h144 |Drehzahlgrenze |REV Speed |0.00- Maximal-
26
64% 1o in neg. Richtung | Lmt frequenz [Hz] e
65% |Oh144 |Drehzahigrenze |gpeeq mt |100-5000[%] |500 |O/A

26 Wird angezeigt, wenn dr.09 auf 4 (Induktionsmotor sensorlos) gesetzt ist. Dadurch wird
der Anfangswert des Parameters bei Ad.74 (Drehmomentgrenze) auf 150% geé&ndert.
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Tabelle der Funktionen

uf SL

Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs  Eigen-
met. | -Adr. Anzeige ‘wert  schaftt

1 Verstarkungs-
faktor
Drehzahlsuche 0 Fliegender | o:
Oh Betriebsart- Start 127 | Fliegen
70 11446 |anwanhl SS Mode [ Fliegender der XA |O |O
Start 2 Start-1
Drehzahlsuche Bit | 0000- 1111
Funktions- 00 Bei
anwahl o1 Beschleu-
nigung
Bei
00 Neustart
10 nach
,Fehler
quittieren’
0Ohl44 Speed Bei
1 7 Search o1 Neustart 0000 | X/A 1O O
nach kurz-
00 |_".
zeitigem
Netzausfall
Bei Start
mit Ein-
10 | schalten
00 | der Ver-
sorgungs-
spannung
Oh144 |Drehzahlsuche |SS Sup-
72% 8 Referenzstrom CurrenFtJ BO200][n] 150 O/A 10 |0
Drehzahlsuche Flie- —
P-Verstarkung gender g.g
Start-1 D
: 100 a
7330 8h144 SS P-Gain 0-9999 Flie- O/A |O |O g
gender
Start-2
: 60031

27 Wird nicht angezeigt, wenn dr.09 auf 4 (Induktionsmotor sensorlos) gesetzt ist.

)
28 Auf dem Bedienteil wird der Anfangswert 0000 als L’g’{ éj L( {1 angezeigt.

29 Wird angezeigt, wenn eines der Bits des Parameters Cn.71 auf 1 und der Parameter
Cn.70 auf O (Fliegender Start 1) gesetzt ist.

30 Wird angezeigt, wenn eines der Bits des Parameters Cn.71 auf 1 gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs Eigen-
met. | -Adr. Anzeige -wert  schaftt
Fliegen
der
Ohl44 Drehzahlsuche S;%ré 1
7430 I-Verstarkung SS [-Gain 0-9999 = OA |O |O
A Fliegen
der
Start 2
: 1000
Ausgangs-
750 |04 o ereitvor  |SSBIOSK o 0600[s |10 |xA |0 |oO
B Time
Drehzahlsuche
Drehzahl-
0h144 |schatzer .
30 - 0,
76% | o Verstarkungs- Spd Est Gain |50-150 [%0] 100 OA |O |O
faktor
Energie- 0 |No
77 |ON144 |speicherbetrieb |\ rp qooqt oNo XA |0 |o
D aktivieren 1 |Yes
Ja/Nein
Zwischen-
0h144 |speicherung der | KEB Start 110.0-140.0
32
78% | £ Energie - Lev %] 1250 [X/A |O |O
Startpegel
Zwischen-
0h144 |speicherung der | KEB Stop 125.0-145.0
32
79% | £ Energie - Lev [%] 1300 |[X/A |O |O
Stopppegel
Zwischen-
goee | 0145 |speicherung der |y eg Gain 120000 1000 |0A |0 |0
0 Energie -
Verstérkung
0h145 | Flussschatzer .
33 =
85% | g P-Verstirkung 1 Flux P Gainl |100-700 370 OA |X |O
0h145 |Flussschatzer .
33 -
86% | g P-Verstarkung 2 Flux P Gain2 |0-100 0 O/A |X |[O
0h145 |Flussschatzer .
33 H
87% |5 P-Verstirkung 3 Flux P Gain3 |0-500 100 OA (X |O
0h145 | Flussschatzer .
33 5
88% | g -Verstarkung 1 Flux I Gainl |0-200 50 OA |X |O

31 Der Anfangswert ist 1200, wenn die Motor-Nennleistung kleiner 7.5 kW ist.
32 Wird angezeigt, wenn Cn.77 auf 1 (Ja) gesetzt ist.

33 Wird angezeigt, wenn Cn.20 auf 1 (Ja) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Urt

Para-| Komm. Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich  Anfangs  Eigen-

met. | -Adr. Anzeige ‘wert  schaftt
89% |g r{‘;jfsstg?ﬁf]‘;rz Flux | Gain2 | 0-200 50 |OA |x |o
905 | 0 | g 3 | FIux 1 Gain3 {0200 50 |0A [x |O
Sensorlos —
1% |94 | goannungs- | St Volt 0-60 _loa |x |o
2 kompensation 1 Sl Aibh\fg'n
go |ON145 gggiﬂﬂ?]z; 2LVl 0-60 der oA |x |o
© kompensation 2 Celilsz er?;?g"
Sensorlos —
oz | "% | Spannungs- gtr\n’og 0-60 g oma [x |o
kompensation 3 P
Oh145 Sensorlose
9433 E Feldschwachung | SL FW Freq |80.0-110.0 [%] |100.0 |X/A |X |O
- Startfrequenz
Oh145 Sensorlos —
0533 = Verstarkung - SLFcFreq |0.00-8.00 [Hz] |2.00 XIA [X |O
Schaltfrequenz

8.6 ,,Input terminal block“-Gruppe
(Eingangsklemmleiste—>Parameter In.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

-
Q
S
()

uonduny

Para Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen- (U SL
-met. Adr. Anzeige -wert  schaft*
00 |- Sprungcode |Jump Code |1-99 65 O/A |0 |O
Frequenz fir Freq at Startfrequenz - Maxi-
01 |0h1501 | max. Analog- 100%/0 Maximalfrequenz |malfre- | O/A |O |O
eingang [HZz] quenz
Drehmoment
bei max. Torque
02 |0h1502 Analog- atlgO% 0.0-200.0 [%] 100.0 |O/A |X |X
eingang
Anzeige der Vi
05 |0h1505 |Eingangs- Moni -12.00-12.00(V) |0.00 |-/A O |O
onitor(V)
spannung an




Tabelle der Funktionen

Para

Komm.-

-met. Adr.

Bezeichnung

Vi

Bedienteil-
Anzeige

Einstellbereich

Anfangs
-wert

Eigen-
schaft*

U SL

06

0h1506

Wahl der
Polaritat der
Eingangs-
spannung V1

V1 Polarity

0 |Unipolar

1 |Bipolar

U.ni—
polar

XIA

07

0h1507

Zeitkonstante
des V1 Ein-
gangsfilters

V1 Filter

0-10000 [ms]

10

O/A

08

0h1508

Min.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 Volt x1

0.00-10.00(V)

0.00

O/A

09

0h1509

V1-Wirkfaktor
[%] bei min.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 Perc yl

0.00-100.00 [%]

0.00

O/A

10

Oh150A

Max.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 Volt x2

0.00-12.00(V)

10.00

O/A

11

0h150B

V1-Wirkfaktor
[%] bei max.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 Perc y2

0.00-100.00 [%]

100.00

O/A

1234

0h150C

Min.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 -\Volt x1’

-10.00- 0.00(V)

0.00

O/A

il

0h150D

V1-Wirkfaktor
[%] bei min.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 —Percyl’

~100.00-0.00 [%]

0.00

O/A

14%

Oh150E

Max.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 -Volt x2’

-12.00- 0.00(V)

-10.00

O/A

15%

Oh150F

V1-Wirkfaktor
[%6] bei max.
Eingangsspa
nnung an V1

V1 —Perc y2’

~100.00-0.00 [%]

100.00

O/A

16

0h1510

V1
Drehrichtung
sénderung

V1 Inverting

0 [Nein

Ja

0: Nein

O/A

17

0h1511

V1 Quantisie-
rungsebene

V1
Quantizing

0.00%, 0.04-10.00
[%]

0.04

XIA

34 Wird angezeigt, wenn In.06 auf 1 (Bipolar) gesetzt ist.

35 Quantisierung wird nicht verwendet, wenn der Parameter auf O gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

3536

0h1523

Bezeichnung

Anzeige der
Eingangs-
spannung an
V2

Bedienteil-
Anzeige

V2
Monitor(V)

Einstellbereich

0.00-12.00(V)

0.00

Eigen- |Uff SL

schaft*

3736

0h1525

Filterzeit-
konstante fir
V2-Signal-
eingang

V2 Filter

0-10000 [ms]

10

O/A |O |O

3836

0h1526

Min.
Eingangs-
spannung an
V2

V2 Volt x1

0.00-10.00(V)

0.00

OA X |X

3936

0h1527

V2-Wirkfaktor
[%] bei min.
Eingangsspa
nnung an V1

V2 Perc y1

0.00-100.00 [%]

0.00

OA |0 |O

40%

0h1528

Max.
Eingangsspa
nnung an V2

V2 Volt x2

0.00-10.00(V)

10

OA |X |X

41%

0h1529

V2-Wirkfaktor
[%] bei max.
Eingangsspa
nnung an V2

V2 Perc y2

0.00-100.00 [%]

100.00

O/A |O |O

46%

Oh152E

V2
Drehrichtung
sanderung

V2 Inverting

0 [Nein

Ja

0O:Nein

O/A |O |O

47%

Oh152F

V2 Quanti-
sierungsgrad

V2
Quantizing

0.00%, 0.04-
10.00 [%]

0.04

O/A |O |O

5037

0h1532

Anzeige des
Eingangs-
stroms an 12

12 Monitor
(mA)

0-24(mA)

0.00

5237

0h1534

Filterzeit-
konstante flr
12-Signal-
eingang

12 Filter

0-10000 [ms]

10

O/A |0 |O

5337

0h1535

Min.
Eingangs-

strom an 12

12 Curr x1

0.00-20.00(MA)

4.00

O/A |0 |O

36 Wird angezeigt, wenn der Spannung/Strom-Wabhlschalter (SW2) an der
Steuerklemmleiste auf V (Spannung) eingestellt ist.

37 Wird angezeigt, wenn der Spannung/Strom-Wahlschalter (SW2) an der
Steuerklemmleiste auf | (Strom) eingestellt ist.
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Tabelle der Funktionen

5437

0h1536

Bezeichnung

12-Wirkfaktor
[%] bei min.
Eingangs-
strom an 12

Bedienteil-

Anzeige

12 Perc y1

Einstellbereich

0.00-100.00 [%]

Anfangs Eigen-
-wert  schaft*

000 |O/A

Uf SL

5537

0h1537

Max.
Eingangs-
strom an 12

12 Curr x2

0.00-24.00(mA)

20.00 |O/A

5637

0h1538

12-Wirkfaktor
[%] bei max.
Eingangs-
strom an 12

12 Perc y2

0.00-100.00 [%]

100.00 |O/A

6 137

0h153D

Anderung
der Drehrich-
tung von 12

12 Inverting

0

Nein

Ja

O:No |O/A

6237

Oh153E

12 Quantisie-
rungsgrad

12 Quantizing

0.00%,0.04-10.00

[%]

004 |OA

65

0h1541

Einstellung
des
programmier
baren
Eingangs P1

P1 Define

0

Keine

Fx

1:Fx X/A

66

0h1542

Einstellung
des
programmier
baren
Eingangs P2

P2 Define

Rx

2:Rx X/A

67

0h1543

Einstellung
des
programmier
baren
Eingangs P3

P3 Define

RST

5BX | X/A

68

0h1544

Einstellung
des
programmier
baren
Eingangs P4

P4 Define

External Trip

3:RST | X/A

69

0h1545

Einstellung
des
programmier
baren
Eingangs P5

P5 Define

BX

7:Sp-L | X/IA

70

0h1546

Einstellung
des
programmier
baren

P6 Define

JOG

8:Sp-M | X/A
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Tabelle der Funktionen

Para Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen- |Uf SL
-met. Adr. Anzeige -wert  schaft*
Eingangs P6
Einstellung
des
71 |0h1547 | programmier |P7 Define 7 |Drehzahl-L |9:Sp-H |X/A |O |O
baren
Eingangs P7
8 |Drehzahl-M
9 |Drehzahl-H
11 |Beschl.-L
12 |Beschl.-M
13 | Startfreigabe
14 | 3-Leiter
15 | 2te Quelle

16 |Umschalten
17 |Nach oben
18 |Nach unten
Auf/Ab-
20 Loschen
21 |Analog Hold
I-Eingang
22 Nullsetzen
PID - offener
23 | Wirkungs-
ablauf
24 Proportional-
verstarkung 2
25 |Beschl. Stop
26 | Zweitmotor
34 |Vorerregung
38 T|_mer-
Eingang
Hilfssollwert
40 AUS
46 |Vorwarts-JOG
Ruckwarts-
a7 JOG
49 |Beschl.-H
Benutzer-
50 ablauf
Feuer-
Betriebsart

54 [TIe8

-
Q
S
()

uonduny

51

38 Wird angezeigt, wenn P5 bei den Einstellmdglichkeiten der Px-Klemmen angewahlt ist.
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Tabelle der Funktionen

Uf SL

Einstellbereich

Para Komm.-
-met. Adr.

Eigen-
schaft*

Bezeichnung | Bedienteil-
Anzeige

85

0h1555

Programmier
barer
Eingang EIN-
Filter

DI On Delay

0-10000 [ms]

10

O/A

86

0h1556

Programmier
barer
Eingang
AUS-Filter

DI Off Delay

0-10000 [ms]

O/A

87

0h1557

Programmier
barer
Eingang —
Kontaktart

DI NC/NO
Sel

P7—P1

0 SchlielRer-
kontakt

1 | Offnerkontakt

0
00003%°

XIA

89

0h1559

Mehrstufiger
Befehl -
Verzugszeit

InCheck
Time

1-5000 [ms]

XIA

90

Oh155A

Programmier
barer
Eingang -
Status

DI Status

P7-P1

0 |Geldst (AUS)

1 Verbunden
(EIN)

0
00003

-IA

91

0h155B

Anzeige der
Impulseingan
gsfrequenz

Pulse
Monitor
(kHz)

0.00-50.00(kHz)

0.00

92

0h155C

Filterzeit-
konstante flr
TI-Signal-
eingang

TI Filter

0-9999 [ms]

10

O/A

93

0h155D

Max. Impuls-
eingangs-
frequenz an
Tl

Tl Pls x1

0.00-32.00(kHz)

0.00

O/A

94

Oh153E

TI-Wirkfaktor
[%6] bei min.
Impulsein-
gangsfre-
quenz an Tl

Tl Percyl

0.00-100.00 [%]

0.00

O/A

95

Oh155F

Max.
Impulsein-
gangsfre-
quenz an Tl

Tl Pls x2

0.00-32.00(kHz)

32.00

O/A

96

0h1560

TI-Wirkfaktor
[%6] bei max.
Impulsein-

Tl Perc y2

0-100 [%]

100.00

O/A

39 Auf dem Bedienteil wird der Anfangswert 0000 als
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Tabelle der Funktionen

Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen- | Uff
Anzeige -wert  schaft*
gangsfre-
quenzanTI
Tl Dreh- 0 |No
97 |0h1561 |richtungs- Tl Inverting O:Nein |[O/A |O |O
anderung Yes
Tl Quantisie-
98 |0h1562 run%sgrad TI Quantizing &01035' 0.04-1000 |p04  |o/a |O |O
0
SW1(NPN/P Bit |00-11
NP) 00 |V2,NPN
99 |0h1563 |SW2(VIN2[l (IO SW State |01 |V2, PNP 00 /A |0 |O
2]) Status 10 |12, NPN
11 |12, PNP

-
Q
S
()
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Tabelle der Funktionen

8.7 ,,Output terminal block*“-Gruppe
(Ausgangsklemmleiste—>Parameter OU.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para | Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich Anfangs- | Eigen- U SL
-met. | Adr. Anzeige wert schaftt
0 |- Sprungcode | MPCY | 1.99 30 |oA |0 |0
0 |Frequenz
1 |Ausgangsstrom
> Ausgangs-
spannung
3 Zwischenkreis-
spannung
4 | Drehmoment
o [mmgeros |
1 |ao1 g 0
01 |oneor |FEIHNIE C- - [6 [idse Fre- |OA |O |O
7 |lgse quenz
8 |Zielfrequenz
Rampen-
9
frequenz
10 |Ist-Drehzahl
12 | PID-Sollwert
13 | PID-Istwert
14 | PID-Ausgang
15 |Konstante
Analog-
02 |0h1602 |ausgangl |AO1 Gain |-1000.0-1000.0 [%] |100.0 |O/A |O |O
Verstarkung
Analog-
03 |0h1603 |ausgangl |AO1Bias |-100.0-100.0 [%)] 0.0 O/A |O |O
Vorspannung
Analog-
04 |0h1604 |ausgangl |AOL1 Filter |0-10000 [ms] 5 O/A |O |O
Filter
Analog-
ausgangl |AO1
05 |0n1606 | FTS | Consos | 0-0-1000 (%] 00 |oA |0 |0
Ausgang
06 |0h1606 |Analog- AO1 0.0-1000.0 [%] 0.0 /A |O |O
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Tabell

e der Funktionen

Para | Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich Anfangs- | Eigen- U SL
-met. | Adr. Anzeige wert schaft*
ausgang 1l | Monitor
Uberwachung
Bit | 000-111
1 | Unterspannung
Fehler Anderer Fehler
30 |ON161E | Ausgangs- H:deg“t 2 ,‘;‘{fng’;}:ﬁg’f‘ " lowoe |om |0 |o
grofe Automatischer
3 Neustart
endgiltig
fehlgeschlagen
0 |Kein
Frequenz-
erkennung-1
2 Frequenz-
erkennung-2
Frequenz-
3 erkennung-3
4 Frequenz-
erkennung-4
5 |Uberlast
6 Umrichter-
Uberlast
. 7 |Unterlast
Programmier ~ 29:
bargr Relais- 8 |Lufter-warnung | gep, ;.
31 |Ohl6lF |ausgangl |Relayl 9 Pflppschutz funktion |O/A |O |O
Def. 10 |Uberspannung | s
11 |Unterspannung | 5sen 5'&1
12 | Ubertemperatur oS
13 | Signalverlust ma
14 Run o)
(Laufbefehl) S
15 | Stopp
16 | Dauerbetrieb
17 | Umrichterbetrieb
18 | Netzbetrieb
19 | Drehzahlsuche
22 |Bereit
28 | Timer-Ausgang
Schutzfunktion
29 ;
auslosen
5886
40 Auf dem Bedienteil wird der Anfangswert 0010 als =0/ [/ [_ [ angezeigt.
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Tabelle der Funktionen

Para

Komm.-

-met. | Adr.

Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich

Anzeige

31

Dyn.
Bremseinheit
Warn %ED

34

EIN/AUS-
Steuerung

35

Bremse-Lbsen-
Steuerung

36

Kondensator-
Warnung

37

Lufter-
austausch

38

Feuer-
Betriebsart

Anfangs-
wert

Eigen-

schaft*

33

0h1621

Programmier
barer
Ausgang 1
Def.

Q1 Define

Kein

Frequenz-
erkennung-1

Frequenz-
erkennung-2

Frequenz-
erkennung-3

Frequenz-
erkennung-4

Uberlast

Umrichter-
Uberlast

Unterlast

Lifter-Warnung

Kippschutz

Uberspannung

Unterspannung

Ubertemperatur

Signalverlust

Run
(Laufbefehl)

Stopp

Dauerbetrieb

Umrichterbetrieb

Netzbetrieb

Drehzahlsuche

Bereit

Timer-Ausgang

Schutzfunktion
auslosen

Dyn. Brems-
einheit

14: Run
(Lauf-
befehl)

O/A
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Tabelle der Funktionen

Para | Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich Anfangs- | Eigen- U SL
-met. | Adr. Anzeige wert schaft*
Warn %ED
EINJAUS-
34 Steuerung
Bremse-LGsen-
35
Steuerung
Kondensator-
36
Warnung
37 | Lifteraustausch
Feuer-
38 Betriebsart
39 |TO
Programmier
41 |ohe29 |DAe! DO Status |- 0o |4A |- |-
Ausgang 1 -
Uberwachung
Programmier
barer DO On
50 |0h1632 |Ausgang— 0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O
. Delay
Einschalt-
verzugszeit
Programmier
barer DO Off
51 |0h1633 |Ausgang — Dela 0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O
Ausschalt- y
verzugszeit
Programmier Q1,Relaisausgangl
barer DO SchlieRer-
52 |0h1634 NC/NO 0 004 XA |O |O
Ausgang — Sel I'<lontakt
Kontaktart 1 | Offnerkontakt
Fehler-

-
Q
S
()

ausgabe TripOut
Einschalt- OnDly
verzugszeit
Fehler-

ausgabe TripOut
Ausschaltver | OffDly
zugszeit

Am Zeitglied
eingestellte | TimerOn
Einschalt- Delay

verzugszeit
56 |0h1638 |Am Zeitglied | TimerOff |0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O

8 E

53 |0h1635 0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O

uonduny

54 |0h1636 0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O

55 |h1637 0.00-100.00 [s] 0.00 O/A |O |O

|

M|

41 Auf dem Bedienteil wird der Anfangswert 0000 alslg ’7]

angezeigt.
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Para | Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich Anfangs-
-met. | Adr. Anzeige wert

Eigen-

U SL
schaft*

eingestellte | Delay
Ausschalt-
verzugszeit
57 |0h1639 Erkennungs- | FDT 0.00-Maximal- 2000 loa lo lo
frequenz Frequency | frequenz [Hz]
58 |on163A |ETKENNUNGS- | ir gy |000-Maximal- 4564 |4 |0 |0
frequenzband frequenz [Hz]
0 |Frequenz
1 Ausgangs-
strom
> Ausgangs-
spannung
3 Zwischenkreis-
spannung
4 | Drehmoment
Impuls- 5 |Ausgangs- 0
61 |on163D [2USTNGS™ |1 pioge | {EISNg Fre- |O/A |O |O
modus 6 |ldse
guenz
7 |lgse
8 |Zielfrequenz
Rampen-
9
frequenz
10 |Ist-Drehzahl
12 | PID-Sollwert
13 | PID-Istwert
14 | PID-Ausgang
15 |Konstante
Impuls-
62 |0Ohl1l63E |ausgangs- |TO Gain |-1000.0-1000.0 [%] |100.0 |O/A |O |O
verstarkung
Impuls-
63 |Oh163F |ausgangs- |TOBias |[-100.0-100.0 [%] 0.0 O/A |O |O
vorspannung
64 |Oh1640 |MPUISAUS 1o Eijer (010000 [ms] 5 OA |0 |O
gangsfilter
Impuls-
ausgang2 |TO )
65 |0hl641 Konstanter | Const % 0.0-100.0 [%] 0.0 O/A |O |O
Ausgang
Impuls- T0
66 |0h1642 |ausgangs- Moni 0.0-1000.0 [%0] 0.0 /A |O |O
- onitor
Uberwachung
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Tabelle der Funktionen

8.8 ,,Communication Functions“-Gruppe
(Kommunikationsfunktionen; Parameter—>CM.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para- |[Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen- U SL
met. | Adr. Anzeige wert schaftt

00 |- Sprungcode | Jump Code |1-99
Umrichter-
[dNTr. far
01 |0h1701 |integrierte Int485 St ID | 1-250 1 O/A |O |O
RS485-
Kommunikation
Integriertes 0 ModBus 0:
0242 |0h1702 |Kommunika- |Int485 Proto RTU ModBus |[O/A |O |O
tionsprotokoll 2 |LSInv485 |RTU
0 |1200 hit/s
1 |2400 bit/s
Baudrate der g 3288 E:g: 3
032 |Oh1703 |DEITEMEN [ IHES 00 bis (9600 |O/A [0 |O
Schnittstelle 5_[38400 bivs | bIYS
6 |56 Kbit/s
7 | 115 Kbit/s*3
Datenrahmen 0 |D8/PN/S1 —
der 1 |D8/PN/S2 |O: 8_!::,
0442 |0h1704 |integrierten Int485 Mode |2 |D8/PE/S1 |D8/PN/ |O/A |O |O ogal
RS485- S1 =F
Schnittstelle 3 |D8PO/S1 g
Verzugzeit fur
054 |0h1705 |Senden nach |Resp Delay |0-1000 [ms] 5ms O/A |O |O
Empfang
Externe
Kommunikation | FBus SW
0644 |0h1706 Software- Ver - 0.00 O/A |0 |O
Version

42 Wird nicht angezeigt, wenn P2P und Mehrfach-Strg aktiviert sind.
43 115200 bit/s

44 Wird nur angezeigt, wenn ein Optionsboard fiir externe Kommunikation installiert ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- | Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- | Eigen-

met. | Adr. Anzeige wert schaft*
Umrichter-

o7 [oh17o7 |!IN fr FBusID  [0-255 1 OIA
externe
Kommunikation
Feldbus- FBUS

44 - -

0g* 0n1708 Baudrate BaudRate dalags |
=lle FieldBus

094 |0h1709 | Kommunikation LED - - O/A
LED-Status
Anzahl ParaStatus

30 |Ohl1l71E |Ausgangs- 0-8 3 O/A

Num

operanden
Ausgang

3145 [0h171F |Kommunikatio Eara Stalus- | 1000-FFFF Hex |000A  |O/A
nsadresse 1
Ausgang

3245 (01720 |Kommunikatio gara Stalus- | 1000-FFFF Hex |000E  |O/A
nsadresse 2
Ausgang

33% [0h1721 |Kommunikatio gara Stalus- | 1000-FFFF Hex |000F  |O/A
nsadresse 3
Ausgang :

344 [0h1722 |Kommunikatio Zara Stalus- | 1000-FFFF Hex [0000  |O/A
nsadresse 4
Ausgang :

35% [0h1723 |Kommunikatio Eara Stalus- | 1000-FFFF Hex [0000  |O/A
nsadresse 5
Ausgang :

36% |0h1724 |Kommunikatio gara Stalus- | 1000-FFFF Hex |0000  |O/A
nsadresse 6
Ausgang

374 [0h1725 |Kommunikatio sara Stalus- | 6600-FFEF Hex |0000 | O/A
nsadresse 7
Ausgang

38% [0h1726 |Kommunikatio gara Stalus- | 6600-FFEF Hex |0000 | O/A
nsadresse 8
Anzahl

50 |0h1732 |Eingangs- |L2rRCU g 2 OIA

Num
operanden
Eingang Para
46 H
514 |0h1733 | 2 b0 lcontroly | 0000-FFFF Hex (0005 | X/A

45 Nur der in COM-30 eingestellte Adressenbereich wird angezeigt.

46 Nur der in COM-50 eingestellte Adressenbereich wird angezeigt.
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Tabelle der Funktionen

Para-

Komm.-

Bezeichnung

Bedienteil-

Einstellbereich

Anfangs-

Eige- U SL

met. | Adr. Anzeige wert schaft*
nsadresse 1
Eingang Para
5246 |0h1734 |Kommunikatio 0000-FFFF Hex | 0006 XA |O (O
Control-2
nsadresse 2
Eingang Para
5346 [0h1735 |Kommunikatio 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
Control-3
nsadresse 3
Eingang Para
5446 |0h1736 |Kommunikatio C 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
ontrol-4
nsadresse 4
Eingang Para
554 |0h1737 |Kommunikatio 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
Control-5
nsadresse 5
Eingang Para
564 |[0h1738 |Kommunikatio 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
Control-6
nsadresse 6
Eingang Para
5746 |0h1739 |Kommunikatio C 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
ontrol-7
nsadresse 7
Eingang Para
5846 |0h173A |Kommunikatio 0000-FFFF Hex |0000 XA |O (O
Control-8
nsadresse 8
Feldbus FBUS Swa Nein
68 |0h1744 |Daten- P 0 XA |0 |0
Sel Ja
austausch
Virtueller
70 |0h1746 |digitaler VirtualDI1 |0 |[Kein O:Kein |O/A |O |O
Eingang 1
Virtueller
71 |0h1747 |digitaler VitualDI2 |1 |Fx O:Kein |O/A |O |O
Eingang 2
Virtueller
72 |0h1748 |digitaler Virtual DI3 |2 |Rx O:Kein |[O/A |O |O
Eingang 3
Virtueller
73 |0h1749 |digitaler Virtual DI4 |3 |RST O:Kein |[O/A |O |O
Eingang 4
Virtueller Externer
74 |0h174A |digitaler Virtual DI5 |4 O:Kein |[O/A |O |O
A Fehler
Eingang 5
Virtueller
75 |0h174B |digitaler VirtualDI6 |5 |BX O:Kein |[O/A |O |O
Eingang 6
76 |oh17ac |Vinueller Vitual DI7 |6 |Jog OKein |0/A |O |O
digitaler
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Tabelle der Funktionen

Para-

met.

Komm.-
Adr.

Bezeichnung

Eingang 7

Bedienteil-
Anzeige

Einstellbereich

Anfangs-
wert

Eigen-
schaft*

77

0h174D

Virtueller
digitaler
Eingang 8

Virtual DI 8

Drehzahl-L

Drehzahl-M

Drehzahl-H

Beschl.-L

Beschl.-M

Startfreigabe

3-Leiter

2te Quelle

Umschalten

Nach oben

Nach unten

Auf/Ab-
Ldschen

Analog
Hold

22

I-Eingang
Nullsetzen

23

PID -
offener
Wirkungs-
ablauf

24

Proportional
verstarkung
2

25

Beschl.Stop

26

Zweitmotor

34

\Vorerregung

38

Timer-
Eingang

40

Hilfssollwert
AUS

46

Vorwarts-
JOG

47

Rickwarts-
JOG

49

Beschl.-H

0:
Kein

O/A

86

0h1756

Uberwachung
der virtuellen
digitalen
Eingénge

Virt DI
Status

XIA

90

0h175A

Wahl des

Datenrahmens
Kommunikation

siiberwachung

Comm Mon
Sel

RS485

Bedienteil

O/A
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Tabelle der Funktionen

Para-
met.

Komm.-
Adr.

Bezeichnung

Bedienteil-
Anzeige

Einstellbereich

Anfangs-

wert

Eigen-
schaft*

Datenrahmen Rev Erame
91 |0h175B |Rickwarts- NUM 0-65535 0 O/A |O |O
zahler
92 |ohi7sc |Daenrahmen Eff Frame g gogas 0 oA |0 |0
Fehlerzahler |Num
NAK
93 |on17sp |(negatve  INAKFrame |, cenog 0 oA |0 |0
Bestatigung) |Num
Rahmenzahler
Kommunika- 0 |Nein
tionsdaten- Comm
47 |- 2 -
94 Upload Update 1 |Ja O:No O e
0 Alle
Pop. deaktivieren .
Kommunika- 1 P2P- 0:
95 0h1760 fionsoptionen Int 485 Func Master Disable [X/A |O |O
P 2 |P2P-Slave |All
3 Bedienteil
bereit
Bit |000-111
Analog-
Auswahl/ e ausgang
Einstellung P2P OUT Relais-
48 | - .
96 Digitaler Sel 010 ausgang T CIASIONIO
Ausgang Program-
100 | mierbarer
Ausgang

47 Wird nur angezeigt, wenn ein Optionsboard fir externe Kommunikation installiert ist.

48 Wird angezeigt, wenn Ad.01 auf 2 (Prozess-PID) eingestellt ist.

LSis | 33

-
Q
S
()

uonduny




Tabelle der Funktionen

8.9 ,,Application Functions“-Gruppe
(Anwendungsfunktionen; Parameter—>AP.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para- Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstell- Eigen-  UIf | SL
meter Adr. Anzeige bereich schaft*
Sprungcode Jump Code
Wahl der (1) I_(eln 0
01 |0h1801 |Anwendungs- |App Mode N XA |O |O
funktion 5 Prozes- |Nein
PID
Benutzerablauf 0 |Nein o
02 |- aktivieren User Seq En 1 Ja O:Nein |X/A |O |O
PID-Ausgangs-
1649 |0h1810 |groRRen- PID Output [%6] 0.00 /A |O |O
Uberwachung
PID-Sollwert-
49 0, =
1749 |0h1811 ilberwachung PID Ref Value | [%0] 50.00 /A |O |O
PID-Ruckfiihr-
184 |0h1812 |groRRen- Cgigdb [%0] 0.00 A |O |O
Uberwachung
PID-Sollwert- -100.00-
49
194 |0h1813 vorgabe PID Ref Set 100.00 [%] 50.00 |O/A |O |O
Bedien-
0 .
teil
PID- PID % ¥§ o
49 ien-
2049 |0h1814 | Sollwertquelle RefSource |4 112 tI?etﬁdlen X/IA |O |O
5 |RS485
7 |Feldbus
11 |Impuls
0 |Vi1
PID-Ruckfihr- PID g ?;2
49 5 :
2149 |0h1815 |groRenquelle FBSource |4 |RS485 o:v1 XA |O |O
6 |Feldbus
10 |Impuls
2249 |0h1816 |PID-Regler PID P-Gain  |0.0-1000.0 |50.0 O/A |O |O

49 Wird angezeigt, wenn Ad.01 auf 2 (Prozess-PID) eingestellt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung |Bedienteil- Einstell- Eigen- U/ |SL

meter Adr. Anzeige bereich schaft*

Proportional- [%0]
verstarkung
23 |0h1817 f:]'t‘g;‘:t%ﬁrszeit PIDI-Time  |00-2000[s] [100 |0/A [0 |O
24 |0h1818 |9’ | PID D-Time  |0-1000 [ms] |0 oA |0 |0
PID-Regler
Storgrol3en-
254 |0h1819 |aufschaltung | PID F-Gain ?,)3‘1000'0 00 |oA |o |o
(Kompensation
sverstarkung)
Skalierungs-
26 |Oh181A ‘;,aktorf‘.‘r P Gain Scale |0.0-100.0 [%] 1000 |X/A [0 |O
roportional-
verstarkung
2749 |0h181B i'D'  |PiDoutLPF |0-10000 [ms] |0 oA [0 |0
usgangsfilter
Prozess-
g PID
284 (0h181C |PID-Modus PID Mode 0 XIA |O |O
1 Normale
PID
PID untere
PID obere ... |Grenz-
2949 (0h181D Grenzfrequenz PID Limit Hi frequenz - 60.00 |O/A |[O |O
300.00 [HZ]
s |oh PID untere At ALl
304 |0h181E Grenzirequenz PID Limit Lo ?bere Grenz- [-60.00 |O/A |[O |O
requenz [Hz]
PID-Regler- 0 [Nein —
Ausgang . QL C
3149 |0h181F eE e PID Out Inv 1 |Ja 0:No X/IA |O |O %a
o
324 |Oh1g20 |FID-AUSIANGS-| oy o seqre | 9110000 11000 A |0 |o =
skalierung [%0]
PID-Regler 0.00 -
3449 |0h1822 |Bewegungs- |Pre-PID Freq |Maximal- 0.00 X/IA |O |O
frequenz frequenz [Hz]
PID-Regler
3549 |0h1823 |Bewegungs- |Pre-PID Exit |0.0-100.0 [%] | 0.0 X/IA |O |O
grad
PID-Regler Pre-PID
364° |0h1824 |Bewegungs- Delay 0-9999 [s] 600 O/A |O |O
verzugszeit
PID-
3749 |0h1825 |Schlaffunktion |PID Sleep DT |0.0-999.9 [s] |60.0 O/A |O |O
Verzugszeit
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Tabelle der Funktionen

Bezeichnung | Bedienteil- Einstell- Eigen-
Anzeige bereich schaft*
PID- 0.00-
38% |0h1826 |Schiaffunktion - IF:’:quSIeep Maximal- 000 |O/A
Frequenz frequenz [Hz]
PID- PIDWakeUp
49 - 0,
3949 |0h1827 Aufwachpegel |Lev 0-100 [%] 35 O/A
0 Unter
PID-Aufwach- Pegel
funktion - PID WakeUp Uber 0: Unter
49
AT D Einstellung Mod . Pegel Pegel i
> AulZerh.
Pegel
0 |%
1 |Bar
2 |Mbar
3 |Pa
4 |kPa
PID-Regler 5 |Hz
Wahl der . 6 |min?
49 9
4249 |0h182A MaReinheit PID Unit Sel 7TV 0:% O/A
8 |l
9 |kw
10 |PS
11 |°C
12 |°F
PID-Einheits- . ~_.10.00-300.00
49
434 |0h182B verstirkung PID Unit Gain %] 100.00 |O/A
0 [x100
PID-Einheits- . 1 [x10
44% |0h182C |skalierung | oD Unit 2 [x1___ |2x1 |OA
Scale
3 [x01
4 [x0.01
PID- 0.0-1000.0
454 |0h182D |Proportional- |PID P2-Gain | ' 1000 |X/A

verstarkung 2

[%]
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Tabelle der Funktionen

8.10 ,,Protection Functions“-Gruppe

(Schutzfunktionen; Parameter—>Pr.)

Die in der folgenden Tabelle ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der
entsprechende Parameter angewahlt wurde.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen- Uff SL
meter Adr. Anzeige wert schaft*
00 - Sprungcode Jump Code |1-99 40 O/A |O |O
Belastungs- 0 gggﬁﬁ 1: Hohe
04 0h1B04 | pegel Load Duty Hohe 9 |Be- XA |0 |O
Einstellung 1 lastung
Belastung
bit | 00-11
_ Phasen-
Schutz bei 2 verlust am
05 0h1BO5 Phas_,enverlust Phase Loss Ausgang 0050 <A o lo
an Ein- Chk Phasen-
/Ausgangen 1 |verlustam
0 Eingang
Eingang-
spannungs- i
06 |Oh1B06 bereich bei IPO V Band |1-100(V) 15 XA |O |O
Phasenverlust
L
Verzdgerungs- g'::s
07 | 0n1BO7 |zeitbeiAusiosen [ 1P O%¢ 1006000[s] (30  [OA O |O oyl
: ime (=4
eines Fehlers g
Start bei 0 |Nein
‘Fehler N
08 |0h1BO8 | = . . RST Restart O:Nein |O/A |O |O
quittieren 1 (Ja
Ja/Nein
Anzahl Ret
09 |Oh1B09 |automatischer | 0-10 0 OA |0 |0
Number
Neustarts
O 0 0 o
50 Auf dem Bedienteil wird der Anfangswert 0000 als =0 = [Z1 K0 angezeigt.
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil-  Einstellbereich  Anfangs- Eigen- Uff SL

meter Adr. Anzeige wert schaft*
Verzugszeit vor
105" |Oh1BOA |automatischem | Retry Delay |0.0-60.0 [s] 1.0 OA |O |O
Neustart
0 |Keine
1 Freier
Auslauf
Reaktion des 2 |Verzog.
Umrichters bei |Lost Cmd Eingang s
12 |Ohl1BOC Ausfall des Mode 3 halten O:Keine |O/A |O |O
Drehzahlsignals
4 Ausgang
halten
5 f bei Signal-
verlust
Zeit fur

Bestimmung |Lost Cmd

2
13% | Oh1BOD ‘Drehzahlsignal | Time

0.1-120 [s] 1.0 OA |0 |O

ausgefallen’
Betriebs-
. Startfrequenz —
1452 |on1gog |Tequenzbei | LostPreset |\, ool 000 |oA |0 |o

Ausfall des F frequenz [HZ]

Drehzahlsignals
Analogeingang o |Haife von
spegel fiir 1 43

15% | 0h1BOF | Drehzahisignal |/ -0 _ o Haltelom o |o
ausgefallen- 1 |Kleinerals
Entscheidung' X1
Uberlast- 0 |Nein

17  |oh1B11 |Wamung g(';lggf‘m ) O:Nein |O/A |O |O
q_a/Nein Ja

18 |oh1B1g |Uberast OLWarn 34180 [%] 150 |o/A |0 |O
Warnschwelle |Level

19 |oh1B1g |Uberast OLWam — 150300[s] |100 |oA |0 |0
Warnzeit Time

Bewegung bei . O/Kein .
20 |oh1B14 |Uberlastfehler | Ok TP 1|Freier Auslauf| 1: Freier | o\ 145 |

Select - Auslauf
2 | Verzog.
Uberlast- OL Tri
21 0h1B15 | Fehlerauslose- Level P 30-200 [%0] 180 O/A |O |O
schwelle

51 Wird angezeigt, wenn Pr.09 auf einen Wert groéR3er als 0 gesetzt ist.

52 Wird angezeigt, wenn Pr.12 nicht auf O (Kein) gesetzt ist.
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen- Uff SL

meter Adr. Anzeige wert schaft*
Uberlast- OLTri
22 0h1B16 | Fehlerauslose- Time P 0.0-60.0 [s] 60.0 O/A |O |O
zeit
Uberlast- 0 [Nein
25 |0h1B19 |Warnung g"lwam ONo |OA |0 |O
Ja/Nein € 1 |Ja
Unterlast- UL Warn
26 |Ohl1B1A Warnzeit Time 0.0-600.0 [g] 10.0 O/A |O |O
Reaktion bei 0|Keine
27  |0h1B1B |Unterlast- UL Trip Sel |1 |Freier Auslauf|0: Keine |O/A |O |O
Fehler 2| Verzog.
Unterlast- UL Tri
28 |0h1BI1C |Fehlerauslosez Time P 0.0-600.0 [g] 30.0 O/A |O |O
eit
20 |on11p|YMeMASt- ) | Level | 10-30 [%4] 0 |oA |0 |o
untere Grenze
30 |on1BiE |UM1ES- iy BElevel|30-00[%] |30 |0 |0 |0
obere Grenze
Reaktion bei 0 |Keine
Fehler durch No Motor
31 |Oh1B1F |nicht Tri ) O:Keine |[O/A |O |O
angeschlossen | ' "'P 1 |Keine
en Motor
Stromschwelle
fur ,Nicht No Motor
32 0h1B20 |angeschlossen 1-100 [%] 5 O/A |O |O
) Level
en Motor*-
Erkennung e
Verzugszeit TS
zum Auslosen oo
des Fehlers No Motor o
33 |0h1B21 durch nicht Time 0.1-10.0[s] 3.0 OA |0 |O S
angeschlossen
en Motor
Reaktion bei 0| Keine
Auslésendes |ETH Trip - s
40 0Oh1B28 elektronischen | Sel 1| Freier Auslauf|0:Keine |O/A |O |O
Thermoschutze 2 | Verzog.
Liftertyp fi Mot 0 | Eigenbeldiftet | -
uftertyp far otor :
41 0h1B29 b . Fremd- Eigen- |O/A |O |O
Motorkiihlung | Cooling 1 beliftet belifftet
Elektronischer .
42 |0h1B2A Thermoschutz ETH 1min |120-200 [%)] 150 O/A |O |O
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen-
meter Adr. Anzeige wert schaft*
Bemessungs-
strom 1 min
Elektronischer
43 |0h1B2B ;hermos‘:h“tz ETHCont |50-150[%] |120  |O/A
emessungs-
dauerstrom
Reaktion bei 0 Freier
45 | 0h1B2D | Umrichter AUS |BX Mode Auslauf 0 XIA
Verzog.
bit | 0000-1111
00 |Beim Be-
Kippschutz und sl 01 |schleunigen
50 |0Oh1B32 |Flussbremsung = Bei 1000 XIA
revent 00
10 konstanter
Drehzahl
01 |Beim
00 |Verzogern
Startfrequenz -
51 0h1B33 | Kippfrequenz 1 | Stall Freq 1 | Kippfrequenz2 [60.00 |O/A
[HZ]
52 |oh1B34 gé%peslih“tz' Stall Level 130250 [%] 180  |XIA
Kippfrequenzl -
53 0h1B35 | Kippfrequenz 1 | Stall Freq 2 |Kippfrequenz3 [60.00 |O/A
[HZ]
54 |oh13e |KIPPSCOUEZ g evel 2 |30-250 (%] 180  |X/A
pegel 2
Kippfrequenz2
55 0h1B37 | Kippfrequenz 3 | Stall Freq 3 Kippfrequenz4 60.00 |O/A
[HZ]
56 |0h1B38 r*fﬂfl%h“tz' Stall Level 3 | 30-250 [%] 180 XIA
Kippfrequenz3
57 |0h1B39 |Kippfrequenz 4 | Stall Freq 4 |—Maximal- 60.00 |O/A
frequenz [HZ]
Kippschutz- ; o
58 |0h1B3A pegel 4 Stall Level 4 | 30-250 [%] 180 XIA
Flussbremse- | Flux Brake .
59 |0h1B3B Verstarkung Kp 0 - 150[%] 0 O/A
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs- Eigen- Uff SL
meter Adr. Anzeige wert schaft*
Kapazitat nach .
60 |Oh1B3C |Kondensator- geArE' Diag 11010016 |0 oA |0 |o
diagnose
0 |Kein
Kondensator- :
1 |Soll-Diag.
6153 |0h1B3D |diagnose- CAP. Diag _g 0 X/A |0
modus 2 |Vor-Diag.
3 |Init-Diag.
Kondensator- | CAP
6253 | Oh1B3E |austausch- Exchange |[50.0-95.0[%] |0 XIA |O |O
Warnschwelle |Level
Kapazitat nach .
63 |Oh1B3F |Kondensator- EeAVF;ID'ag 00-10000%] |1000 |/A |0 |O
diagnose
Brems- DB
66 |0Ohl1B42 |widerstand- Warn %ED 0-30 [%0] 0 O/A |O |O
Warnschwelle
Bei Drehzahl- 0 |Nein
73 |oh1g2p |20Weichung | Speed Dev oNo |OA |0 |O
Fehler Trip 1 |Ja
auslosen
Drehzahlabwei
74 |0h1B23 |chung SpeedDev | o 5 oA |0 |0
. Band
Bandbreite
Drehzahl-
75 |oh1B24 |abweichung | SPEeIDeY 14 159 60 oA |0 |o
. Time
Zeit
Liferieh Schutz-
ulterienier i 0 |funktion
79 |Oh1B4F |Wamung/ | TP ausiosen  |0Tip |OA |0 |0
Schutzauslésen
1 |Warnung
. . 0 [Kein
Reaktion bei . ! e
80 |0h1B50 |Optionsboard- |OPLTMP | [Freier LFrelerio ) 1o |o
Mode Auslauf Auslauf
Fehler ”
2 |Verzog.
Verzugszeit fir
‘Unterspannun
81 |0h1B51 gsfehler LVT Delay |0.0-60.0 [s] 0.0 X/IA |0 |O
auslosen'
82 |on1Bs2 |UNterspannung |, s enapie [0 | Nein 0 XA |0 |o
sfehler2

53 Die Parameter Pr.61-63 werden angezeigt, wenn Pr.60 (,CAP.DiagPrec®) auf einen Wert

groRer als 0 eingestellt ist.
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Tabelle der Funktionen

Komm.- Bezeichnung Bedienteil- | Einstellbereich  Anfangs-

Adr. Anzeige wert

Ja/Nein 1 |Ja
Erreichte Stufe Fan Time

86 0Oh1B56 |der Lifter- 0.0-100.0[%0] 0.0 /A |O |O

Perc

Lebensdauer
Lifter- Fan

87 0h1B57 |austausch- Exchange |0.0-100.0[%] 90.0 O/A |O |O

Warnschwelle |level

Lufter-Reset- |FanTime |0 |Nein
54 .
88 Oh1B58 | 7ait Rst 1 a 0 XIA |O |O
Bit | 00-10
00 -
Kondensator-,
89 |0h1B59 |Lifterzustand | <A AN o1 | Kondensator | A |O |O
State -Warnung
Lifter-
10 Warnung
Warn-
54 - - - -
90 Oh1B5A information f7 o |0
9154 |0h1B5B |Letzter Fehler 1 |- - - -[7 O |O
9254 | 0h1B5C | Letzter Fehler 2 | - - - -[7 O |O
9354 | 0h1B5D | Letzter Fehler 3 | - - - -[7 O |O
9454 | 0h1B5E | Letzter Fehler 4 | - - - -[7 O |O
9554 | 0h1B5F | Letzter Fehler 5 | - - - -[7 O |O
9654 | Oh1B60 E_ehlerhlstorle i 0 [Nein ONein  |-/7 o lo
|[6schen 1 |Ja

8.11 ,,2"4 Motor Functions“-Gruppe
(Zweitmotorfunktionen; Parameter—>M2.)

Die ,,2"! Motor Functions“-Gruppe (Zweitmotorfunktionen) wird angezeigt, wenn einer der
Parameter In.65 -71 auf 26 (Zweitmotor) gesetzt ist. Die in der folgenden Tabelle
ausgegrauten Daten werden angezeigt, wenn der entsprechende Parameter angewahlt
wurde.

54 Wird nicht angezeigt, wenn ein LCD-Bedienteil im Einsatz ist.
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SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*OfX: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /

Gemeinsam
Para- Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen-  U/f
meter Adr. Anzeige -wert  schaft*
00 - Sprungcode | Jump Code |1-99 14 OA |O |O
Beschleuni- M2-Acc
04 |0OhlC04 qungszeit Time 0.0-600.0[s] |200 |O/A |O |O
05 |ohicos |Verzogerungs- |M2-Dec 1446000151 (300 |0A |0 |0
zeit Time
0 |0.2kw
1 |04kw
2 |0.75 kW
3 [1.1kwW
4 |15KW
5 |2.2kwW
6 [3.0kwW
7 |3.7kW
8 [4.0 kW
Motor- M2- 9 |55kwW
06 |0Oh1CO06 |nennleistung Capacity (1) 75 KW - XIA |O |O
11]11.0 KW
1
5 15.0 kw
1
3 18.5 kW
1
2 22.0 kw
L 30.0 kw —
5 oS5
07 |oh1c07 |Eckfrequenz |M2Base 300040000 155450 |xa |0 |O 0
Freq [HZ] (=)
0 [ur =
) Schlupfkom
08 |oh1co8 f’éi‘éi?ﬂﬁgian v2-crl - |? |pensaion | e |ya o |o
Mode Induktions
4 | motor
sensorlos
M2-Pole
10  |Oh1COA | Motor-Polzahl Num 2-48 Abhan-| XA |© |0
] i gig von
11 |ohicos |Nennschlupf- IM2-Rated | o500 minty |gen  |[xA |0 |O
drehzahl Slip
Motor-
12 |ohicoc |Nennstom M2-Rated ;4065 gea) €St [yn 1o | o
des Motors Curr lungen
13 0h1COD |Leerlaufstrom |M2-Noload |0.5-1000.0(A) XIA |O |O




Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung | Bedienteil- Einstellbereich Anfangs Eigen-

meter Adr. Anzeige -wert  schaft*
des Motors Curr
Motor- M2-Rated

14 |0h1COE nennspannung | Volt 170-480(V) XA |O |O

15 |ohicoF | Motor- M2- 70-100 %] xa |o |o
wirkungsgrad | Efficiency
Massentrag- .

16 |0h1CI10 |heitsmoment |M2nera |qg xiA |0 |o

Rt

der Last

17 |- Stator- M2-Rs xia o |o
widerstand .
Streu- _ Abhangig von

18 |- ; M2-Lsigma |den Motor- XIA |O |O
induktivitat :
Stator- einstellungen

i induktivitat | M2 XA |0 |0
Rotor-

20% |- Zeitkonstante M2-Tr 25-5000 [ms] XIA |O |O

o |Linear
o5 Oh1C19 U/f-Kennlinie M2-V/E Patt | 1 Quadratisch Ei:near <A o o
2 Benutzerdef.
Vi

26 |onicia |Drehmoment IM2Fwd 146 156 oq XA |0 |0
boost vorwarts | Boost
Drehmoment- M2-Rev 2.0

27 |0h1C1B |boost Boost 0.0-15.0 [%0] X/IA |O |O
rickwarts

28 |ohicic |Kippschutz- IM2-Stall a0 150106 150 [xA |0 |O
pegel Lev
Elektronischer
Thermoschutz | M2-ETH o

29 |0h1C1D Bemessungs- | 1min 100-200 [%] |150 XIA |O |O
strom 1 min
Elektronischer

30 |ohicig |Themoschutz IM2-ETH - gp 105106 1100 [wA |0 |0
Bemessungs- |Cont
dauerstrom

5 Wird angezeigt, wenn M2.08 auf 4 (Induktionsmotor sensorlos) gesetzt ist.
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8.12 ,,User Sequence”-Gruppe (Benutzerablauf;
Parameter—>US.)
Diese Gruppe wird angezeigt, wenn der Parameter AP.02 auf 1 (Ja) oder CM.95 auf 2

(P2P Master) gesetzt ist. Der Parameter kann nicht gedndert werden, wahrend das vom
Benutzer erstellte Ablaufprogramm lauft.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)
*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para- Komm.-  Bezeichnung Bedienteil- Einstell- Anfangs- Eigen-  Uff
meter Adr. Anzeige bereich wert schaft*

00 - Sprungcode Jump Code |1-99 31 OA |0 |O
01 0h1D01 |Benutzerablauf |User Seq 0| Stop O:Stop (XA |O |O
- Laufbefehl Con 1|Run
2| Digital In
Run
02 0h1D02 |Benutzerablauf |US Loop 0]/0.01s 1.0.02s | XIA |O |O
— Schleifen- Time 1]0.02s
laufzeit 210.05s
3|0.1s
4|0.5s
5|1s
11 0h1DOB |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 1 | UserOutl
12 0h1DOC |Ausgangs- Link 0-OXFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 2 | UserOut2
13 0h1DOD |Ausgangs- Link 0-OXFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 3 | UserOut3
14  |[Oh1DOE |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |0 |O e
adresse Link 4 | UserOut4 TS
15 O0h1DOF |Ausgangs- Link O0-OxFFFF |0 XA |O |O m (_-‘n-
adresse Link 5 |UserOut5 g
16 0h1D10 |Ausgangs- Link O0-OxFFFF |0 XA |O |O
adresse Link 6 | UserOut6
17 0h1D11 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |0 |O
adresse Link 7 | UserOut?
18 0hiD12 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 8 | UserOut8
19 0h1D13 |Ausgangs- Link O0-OxFFFF |0 XA |O |O
adresse Link 9 | UserOut9
20 0h1D14 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 10 | UserOut10
21 0h1D15 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 11 | UserOutl11
22 0h1D16 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XA |O |O
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Bezeichnung  Bedienteil- | Einstell- Anfangs- Eigen-
Anzeige bereich wert schaft*

adresse Link 12 | UserQut12

23 0hl1D17 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 13 | UserOut13

24 0h1D18 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XA |O |O
adresse Link 14 | UserOut14

25 0h1D19 |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XA |O |O
adresse Link 15 | UserOut15

26 Ohl1D1A |Ausgangs- Link 0-OXFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 16 | UserOut16

27 0hl1D1B |Ausgangs- Link 0-OXFFFF |0 XA |O |O
adresse Link 17 | UserOut17

28 0h1D1C |Ausgangs- Link 0-OxFFFF |0 XIA |O |O
adresse Link 18 | UserOut18

31 0h1D1F |Eingangswert |Void Paral |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 1

32 0h1D20 |Eingangswert |Void Para2 |-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 2

33 0h1D21 |Eingangswert |Void Para3 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 3

34 0h1D22 |Eingangswert |Void Para4 |-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 4

35 0h1D23 |Eingangswert |Void Para5 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 5

36 0hl1D24 |Eingangswert |Void Para6 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 6

37 0h1D25 |Eingangswert |Void Para7 |-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 7

38 0h1D26 |Eingangswert |Void Para8 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 8

39 0h1D27 |Eingangswert |Void Para9 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 9

40 0h1D28 |Eingangswert |Void Paral0 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 10

41 0h1D29 |Eingangswert |Void Parall |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 11

42 0h1D2A |Eingangswert |Void Paral2 [-9999-9999 |0 XIA O |O
Einstellung 12

43 0h1D2B |Eingangswert |Void Paral3 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 13

44 0h1D2C |Eingangswert |Void Parald [-9999-9999 |0 XIA O |O
Einstellung 14

45 0h1D2D |Eingangswert |Void Paral5 [-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 15

46 0h1D2E |Eingangswert |Void Paral6 |[-9999-9999 |0 XA |O |O
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Bezeichnung  Bedienteil- | Einstell- Anfangs- Eigen- U SL
Anzeige bereich wert schaft*

Einstellung 16

47 0h1D2F |Eingangswert |Void Paral7 [-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 17

48 0h1D30 |Eingangswert |Void Paral8 |[-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 18

49 0h1D31 |Eingangswert |Void Paral9 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 19

50 0h1D32 |Eingangswert |Void Para20 [-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 20

51 0h1D33 |Eingangswert |Void Para2l [-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 21

52 0h1D34 |Eingangswert |Void Para22 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 22

53 0h1D35 |Eingangswert |Void Para23 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 23

54 0h1D36 |Eingangswert |Void Para24 |-9999-9999 |0 XA |O |O
Einstellung 24

55 0h1D37 |Eingangswert |Void Para25 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 25

56 0h1D38 |Eingangswert |Void Para26 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 26

57 0h1D39 |Eingangswert |Void Para27 [-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 27

58 0h1D3A |Eingangswert |Void Para28 |[-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 28

59 0h1D3B |Eingangswert |Void Para29 |-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 29

60 0h1D3C |Eingangswert |Void Para30 [-9999-9999 |0 XIA |O |O
Einstellung 30

80 0h1D50S | Analogeingang |P2P In V1 0-12,000 1A |O |O
1

81 0h1D51 |Analogeingang |P2P In |2 -12,000- A |O |O

12,000

82 0h1D52 |Digitaler P2P In DI 0-Ox7F A |O |O
Eingang

85 0h1D55 |Analogausgang | P2P OutAO1 | 0-10,000 0 XA |0 |O

88 0h1D58 |Digitaler P2P OutbO |0-0x03 0 XIA |O |O
Ausgang
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Tabelle der Funktionen

8.13 ,,User Sequence Functions"-Gruppe
(Benutzerablauffunktionen; Parameter—>UF.)

Diese Gruppe wird angezeigt, wenn der Parameter AP.02 auf ,1“ (Ja) oder CM.95 auf 2
(P2P Master) gesetzt ist. Der Parameter kann nicht geandert werden, wahrend das vom
Benutzer erstellte Ablaufprogramm lauft.

SL: Sensorlose Vektorregelung (dr.09)

*O/X: Schreiben wahrend des Betriebs freigegeben; 7/L/A: Bedienteil / LCD-Bedienteil /
Gemeinsam

Para- Komm.-  Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- Uff

met. Adr. Anzeige wert schaft*
00 |- Sprungcode Jump 1-99 41 O/A|O
Code

01 |Oh1EO1 |Benutzerfunktion |User
1 Funcl

NOP O:NOP |X/A |O
ADD

SuUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ

COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT

16 |AND
17|0OR

18| XOR

19| ANDOR
20| SWITCH
21|BITTEST
22 |BITSET
23|BITCLEAR

O| | N O 0 AW N O

=
o

B

=
N
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL

26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT
28 DOWNCOUNT

02 |0Oh1EO2 |Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 XIA
Eingang 1-A Inputl-A
03 |Oh1EO3 | Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 1-B Input1-B
04 |0Oh1EO4 | Benutzerfunktion|User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 1-C Inputl-C
05 |Oh1EQ5 |Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Ausgang 1 Outputl
06 |Oh1EO6 |Benutzerfunktion | User

2 Func2

Ol O O] 0O O

NOP O:NOP |X/A
ADD

SUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ
COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-

NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT
16 |AND
17|0OR

18| XOR

19| ANDOR
20| SWITCH

21 |BITTEST
22 |BITSET

O | N O g A W N O

=
o

R

-
Q
S
()

=
N

uonduny
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Eigen- UIf

met. Adr. Anzeige schaft*
23|BITCLEAR

24 | LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

07 |Oh1EOQ7 | Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 XIA
Eingang 2-A Input2-A
08 |Oh1EO08 |Benutzerfunktion|User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 2-B Input2-B
09 |Oh1EO09 | Benutzerfunktion|User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 2-C Input2-C
10 |Oh1EOA |Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Ausgang 2 Output2
11 |Oh1EOB | Benutzerfunktion | User

3 Func3

O Ol O] o] ©

NOP O0:NOP | X/A
ADD

SuUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ

COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT
16 |AND
17|0OR

18| XOR

19|ANDOR
20| SWITCH

21|BITTEST

O 00| N| O 0 | W N O

=
o

B

=
N
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
22 |BITSET

23|BITCLEAR

24 | LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

12 |0Oh1EOC |Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 XIA
Eingang 3-A Input3-A
13 | 0Oh1EOD | Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 3-B Input3-B
14 | Oh1EOE | Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 3-C Input3-C
Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Oh1EOF Ausgang 3 Output3
16 Benutzerfunktion | User

4 Func4

15

O Ol O] o] ©

NOP O:NOP |X/A
ADD

SUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ
COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL

14| TIMER
15|LIMIT
16 |AND

17|0OR
18| XOR

19|ANDOR
20| SWITCH

O 00| N| O 0 | W N O

-
Q
S
()

=
o

Oh1E10

B
uolpuny

=
N
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
21|BITTEST

22 |BITSET

23|BITCLEAR
24 | LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

17 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 XIA
Oh1E11 Eingang 4-A Input4-A
18 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 XIA
Oh1E12 Eingang 4-B Input4-B
Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E13 Eingang 4-C Input4-C
20 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A
Oh1E14 Ausgang 4 Output4
21 Benutzerfunktion | User

5 Funcb

19

O Ol O] o] ©

NOP O0:NOP | X/A
ADD

SuUB
ADDSUB

MIN

MAX
ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER

COMPARE-GT

COMPARE-GEQ
COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL

14| TIMER

15|LIMIT
16 |AND
17|0OR

18| XOR
19|ANDOR
20| SWITCH

OO N OO0 | WIN| RO

=
o

B

Oh1lE15

=
N
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f
met. Adr. Anzeige wert schaft*
21 |BITTEST
22 |BITSET
23| BITCLEAR

24 | LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

22 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E16 Eingang 5-A Input5-A
23 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 XIA
Oh1EL/ Eingang 5-B Input5-B
24 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E18 Eingang 5-C Input5-C
Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Oh1E19 Ausgang 5 Outputs
26 Benutzerfunktion | User

6 Func6

25

O Ol O] o] ©

NOP O0:NOP | X/A
ADD
SuB
ADDSUB
MIN

MAX
ABS

NEGATE

MPYDIV
REMAINDER

COMPARE-GT

|| N| O O | W| N| | O

-
Q
S
()

OhlE1A

|_\
o
uonduny

B

COMPARE-GEQ

COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT
16 |AND
17|0OR

18| XOR

=
N
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
19| ANDOR

20| SWITCH

21|BITTEST

22 |BITSET
23|BITCLEAR

24 | LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

27 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E1B Eingang 6-A Input6-A
28 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 XIA
Oh1E1C Eingang 6-B Input6-B
29 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 XIA
Oh1E1D Eingang 6-C Input6-C
Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Oh1E1E Ausgang 6 Output6
31 Benutzerfunktion | User

7 Func7

30

ol O O] 0O ©

NOP 0:NOP | X/A
ADD

SuB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ
COMPARE-

EQUAL
13| COMPARE-

14| TIMER
15| LIMIT
16 | AND
17|0OR

Oh1lE1F

O©| O Nl O g M W N| | O

=
o

B

=
N
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET
23|BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

32 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A |O
Oh1E20 Eingang 7-A Input7-A
33 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A |O
Oh1E21 Eingang 7-B Input7-B
34 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Oh1E22 |Eingang 7-C Input7-C

Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A |O
Oh1E23 Ausgang 7 Output7
36 Benutzerfunktion | User
8 Func8

35

NOP O:NOP |X/A |O
ADD

SuB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ

COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT

-
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uonduny

Oh1lE24
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
16| AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

37 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Oh1E25 | Eingang 8-A Input8-A

Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E26 Eingang 8-B Input8-B
39 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E27 Eingang 8-C Input8-C
40 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/IA
Oh1E28 Ausgang 8 Outputd
41 Benutzerfunktion | User

9 Func9

38

ol O] O] ©

NOP O:NOP |X/A
ADD

SuB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ
COMPARE-
EQUAL

COMPARE-
NEQUAL

Oh1E29

©O©| 0| N O g | W N O
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o

B

=
N
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w
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

42 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E2A Eingang 9-A Input9-A
43 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E2B Eingang 9-B Input9-B
44 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E2C Eingang 9-C Input9-C
Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Oh1E2D Ausgang 9 Output9
46 Benutzerfunktion | User

10 Funcl10

45

Ol O O] O] ©

NOP O0:NOP | X/A
ADD

SuB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
COMPARE-GT
COMPARE-GEQ

COMPARE-
EQUAL

-
Q
S
()

uonduny

OhlE2E

O| O N O g | W N | O
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
13| COMPARE-
NEQUAL

14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND
17|0OR

18| XOR

19| ANDOR
20| SWITCH
21|BITTEST
22 |BITSET
23| BITCLEAR
24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

47 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E2F Eingang 10-A Input10-A
48 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E30 Eingang 10-B Input10-B
Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E31 Eingang 10-C Input10-C
50 Oh1E32 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/IA
Ausgang 10 Output10
51 Benutzerfunktion | User
11 Funcll

49

Ol Ol O] O] ©

NOP 0:NOP | X/A
ADD

SuUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
10| COMPARE-GT
11 | COMPARE-GEQ

Oh1E33

O 0| N O g |l W N O
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Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19|ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E34 Eingang 11-A Inputll-A
53 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E35 Eingang 11-B Inputll-B
54 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E36 Eingang 11-C Inputll-C
55 Oh1E37 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Ausgang 11 Outputll
56 Benutzerfunktion | User
12 Func12

52

-
Q
S
()

ol O O] o] ©

uonduny

NOP O:NOP [ X/A
ADD

SuUB

ADDSUB

MIN

MAX

ABS

NEGATE
MPYDIV
REMAINDER
10| COMPARE-GT

Oh1E38
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Eingang 12-A Inputl2-A
Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E3A Eingang 12-B Inputl2-B
59 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E3B Eingang 12-C Input12-C
60 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Oh1E3C Ausgang 12 Output12
61 Benutzerfunktion | User

13 Func13

57 |oh1E39

58

ol O O] O] ©

NOP O:NOP [ X/A
ADD

SuUB
ADDSUB
MIN

MAX

ABS
NEGATE
MPYDIV
REMAINDER

Oh1E3D

O 0| N O g | W N L O
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
10| COMPARE-GT

11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19|ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS
27 |UPCOUNT

28 DOWNCOUNT

62 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E3E Eingang 13-A Inputl3-A
Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A
Oh1E3F Eingang 13-B Inputl13-B
64 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A
Oh1E40 Eingang 13-C Inputl13-C
65 oh1E41 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -IA
Ausgang 13 Output13
66 Benutzerfunktion | User
14 Funcl14

63

-
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uonduny
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NOP O:NOP [ X/A
ADD
SuUB
ADDSUB
MIN

MAX
ABS
NEGATE
MPYDIV

Oh1E42
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
9 |REMAINDER

10| COMPARE-GT

11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET
23|BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS

27 |UPCOUNT
28| DOWNCOUNT
67 Oh1E43 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 14-A Inputl4-A
68 Oh1E44 Bgnutzen‘unktlon User 0-OXFFFF 0 X/A |O
Eingang 14-B Input14-B
69 Oh1E45 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A |O
Eingang 14-C Input14-C
70 Oh1E46 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A |O
Ausgang 14 Outputl4
71 Benutzerfunktion | User 0 |NOP O:NOP [X/A |O
15 Funcl5 1 |ADD
2 |SUB
3 |ADDSUB
Oh1E47 7 TMIN
5 |[MAX
6 |ABS
7 |NEGATE
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
8 |MPYDIV

9 |REMAINDER
10| COMPARE-GT
11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET
23|BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS

27 |UPCOUNT
28| DOWNCOUNT
. N - T
72| on1E4s | BENUtzerfunktion| User 0-OXFFFF 0 XIA |O o=
Eingang 15-A Inputl5-A (O]
73 Oh1E49 Benutzerfunktion | User O0-OxXFFFF 0 X/IA |O rbf._‘.._
Eingang 15-B | Input15-B g
74 Oh1E4A Benutzerfunktion | User O0-OxXFFFF 0 X/IA |O
Eingang 15-C Inputl5-C
75 Oh1E4B Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -A |O
Ausgang 15 Outputl5
76 Benutzerfunktion | User 0 |NOP O:NOP |X/A |O
16 Funcl6 1 |ADD
2 |SUB
Oh1lE4C 3 |ADDSUB
4 |MIN
5 |MAX
6 |ABS
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*
7 |NEGATE

8 |MPYDIV

9 |REMAINDER
10| COMPARE-GT
11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT
16| AND

17|OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST
22|BITSET
23|BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER
25| PI_CONTORL

26| PI_PROCESS

27 | UPCOUNT
28| DOWNCOUNT
77 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Oh1E4D Eingang 16-A Inputl6-A
78 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Oh1E4E Eingang 16-B Input16-B
79 Oh1EAE Benutzerfunktion | User O0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 16-C Inputl6-C
80 Oh1E50 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A |O
Ausgang 16 Outputl6
81 Benutzerfunktion | User 0 [NOP O:NOP [X/A |O
17 Funcl? 1 |ADD
2 |SUB
Oh1Es1 3 |ADDSUB
4 |MIN
5 [MAX

354 | LSis




Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f
met. Adr. Anzeige wert schaft*

6 |ABS

7 |NEGATE

8 |MPYDIV

9 |REMAINDER

10| COMPARE-GT
11 | COMPARE-GEQ

12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-
NEQUAL
14| TIMER

15|LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19|ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET

23| BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS

27|UPCOUNT e
28| DOWNCOUNT =2
82 Oh1E52 Benutzerfunktion | User 0-OXFFFF 0 X/A |O g
Eingang 17-A Inputl7-A S
83 Oh1E53 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 17-B Inputl7-B
84 Oh1E54 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 17-C Inputl7-C
85 Oh1E55 Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A |O
Ausgang 17 Outputl?7
86 Benutzerfunktion | User 0 [NOP O:NOP [X/A |O
18 Func18 1 |ADD
Oh1E56 2 |SUB
3 |ADDSUB
4 |MIN
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Tabelle der Funktionen

Para- Komm.- Bezeichnung Bedienteil- Einstellbereich Anfangs- Eigen- U/f

met. Adr. Anzeige wert schaft*

5 |MAX

6 |ABS

7 |NEGATE
8

9

MPYDIV
REMAINDER
10| COMPARE-GT
11 | COMPARE-GEQ
12| COMPARE-
EQUAL

13| COMPARE-

NEQUAL
14| TIMER

15| LIMIT

16 |AND

17|0OR

18| XOR

19| ANDOR

20| SWITCH
21|BITTEST

22 |BITSET
23|BITCLEAR

24| LOWPASSFILTER

25| PI_CONTORL
26| PI_PROCESS

27 | UPCOUNT
28| DOWNCOUNT
87 Oh1E57 Benutzerfunktion | User 0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 18-A Input18-A
88 Oh1E58 Benutzerfunktion | User O0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 18-B Input18-B
89 Oh1E59 Benutzerfunktion | User O0-OxFFFF 0 X/A |O
Eingang 18-C Input18-C
90 Oh1E5A Benutzerfunktion | User -32767-32767 0 -/A |O

Ausgang 18 Output18
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8.14 Nur mit LCD-Bedienteil verfligbare Gruppen

8.14.1 Fehlermodus (,,TRP Last-x‘)

Parameter Bezeichnung ‘ LCD-Anzeige Einstellbereich Anfangswert

00 Fehlertyp-Anzeige Trip Name(x) - -
Frequenz-Sollwert bei

01 Fehlerauslésung Output Freq i i

02 Ausgangss"trom bei Output Current |- -
Fehlerauslosung
Beschleunigungs-

03 Nerzégerungsstatus bei | Inverter State - -
Fehlerauslosung
Status des :

04 Gleimstromteils DCLink Voltage - i

05 NTC-Temperatur Temperature - -

06 Eingangsklemmen- DI Status - 0000 0000
Status

07 Ausgangsklemmen- DO Status - 000
Status

08 Fehlerzeit nach Netz EIN | Trip On Time - 0/00/00 00:00

09 Fehlerzeit nach . _

10 Inbetriebsetzung Trip Run Time |- 0/00/00 00:00

Nein
10 Fehlerhistorie I6schen Trip Delete? 2 J:

-
Q
S
()

uonduny

8.14.2 Konfig-Modus (CNF)

Para- . LCD- . .
meter Bezeichnung Anzeige Einstellbereich Anfangswert
Jump
00 Sprungcode Code 1-99 42
Wahl der Language | . . ) .
01 Bedienteilsprache Sel 0: Englisch 0: Englisch
02 LCD-Kontrasteinstellung | LCD - -
03 Mehrfachsteuerungs-ID | Multi KPD |3-99 3
10 Umrichter Software-  |InvS/W | )
Version Ver
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Tabelle der Funktionen

FEE Bezeichnung LCD'. Einstellbereich Anfangswert
NEED Anzeige
1 LCD-Bedienteil Keypad | i
Software-Version S Ver
LCD-Bedienteil Titel- | KPD Title
12 . - .
Version Ver
Im Statusfenster Anytime .
20 anzuzeigende Grolke |Para 0 |Frequenz 0- Frequenz
Im Monitor
21 Uberwachungsmodus |, . 1 |Drehzahl 0: Frequenz
h - Line-1
anzuzeigende Grol3e 1
Im Monitor 2
22 Uberwachungsmodus |, . 2 | Ausgangsstrom Ausgangs-
. - Line-2
anzuzeigende Grol3e 2 strom
3 | Ausgangsspannung
4 | Ausgangsleistung
5 |Wattstundenzahler
6 | Zwischenkreisspannung
7 |Digitaleingangsstatus
8 |Digitalausgangsstatus
9 | V1 Monitor [V]
Im 10| V1 Monitor [%]
o3 |Uberwachungsmodus | Monitor 13| V2 Monitor [V] iusgangs-
anzuzeigende Grole 3 |Line-3 14 | V2 Monitor [%] spannung
1512 Monitor [mA]
16 | 12 Monitor [%0]
17 | PID-Ausgang
18| PID-Sollwert
19| PID-Istwert
20 | Drehmoment
21 | Drehmomentgrenze
23| Drehzahlbegrenzung
Uberwachungsmodus | pon 0 |Nein _
24 linitialisieren Mode Init [1 |Ja 0:Nein
30 Optlonsst_eckplatzl Option-1 o |Kein 0'Kein
Typ-Anzeige Type
31 Optlonsstgckplatzz Option-2 6 | Ethernet 0:Kein
Typ-Anzeige Type
Optionssteckplatz 3 Option-3 o
32 Typ-Anzeige Type 9 |CANopen 0:Kein
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Pl Bezeichnung LCD'. Einstellbereich Anfangswert
NEED Anzeige
0 |Nein
1 [AlIGrp
2 |DRV Grp
3 |BAS Grp
4 |ADV Grp
40 Parameterinitialisierung | Parameter|5 |CON Grp
Init 6 |INGrp
7 |OUT Grp
8 |[COM Grp
9 |APP Grp
12| PRT Grp
13|M2 Grp
Geénderte Parameter Changed [0 |Alle anzeigen
41 i 0:View All
anzeigen Para 1 |Geanderte anzeigen
0 |Keine
1 |JOG-Taste
Multifunktionstaste .
42 Funktionsauswahl g/lulltl Key |2 |LokalExtem O:Keine
e 3 |Benutzergruppe
Auswahltaste
4 | Mehrfach-Strg.
Makro Macro . o
43 Funktionsauswahl Select 0 |Keine OKeine
istorie 16 0 |Nein
44 Fehlerhistorie 16schen Er_ase All 0:Nein
Trp 1 |Ja e
Benutzer-Registrie- UserGrp |0 |Nein : ER
45 |rungscode léschen | AjDel 1 1Ja O:Nein o =
0 |Nein . =
46 Parameter lesen ;arameter 0:Nein
ead 1 |Ja
i 0 |Nein .
47 Parameter schreiben \Ii/’\/atrameter 0 Nein
rite 1 |Ja
i 0 |Nein .
48 Parameter speichern garameter 0:Nein
ave 1 |Ja
Parameter- View Lock Schutz
50 Leseschutz-Modus Set 0-9999 aufgehoben
Passwort flr )
51 Parameter-Leseschutz- \F{:\E/W Lock 0-9999 Passwort
Modus
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Pl Bezeichnung LCD'. Einstellbereich Anfangswert
NEED Anzeige
Parameter- Key Lock Schutz
52 Schreibschutz-Modus | Set 0-9999 aufgehoben
Passwort fur Kev Lock
53 Parameter- Pwy 0-9999 Passwort
Schreibschutz-Modus
i (] i 0 |Nein
60 Titelupdate hinzufiigen |Add Title 0 Nein
Up 1 |Ja
Einfache Easy Start |0 |Nein
61 i 1:Ja
Parametereinstellung | op, 1 |Ja
Zahler der 0 |Nein
62 verbrauchten WHCount 0: Nein
elektrischen Energie Reset 1 |Ja '
zuriicksetzen
70 Akkumulierte Laufzeit On-time Jahr/Monat/Tag )
des Umrichters Stunde:Minute
Akkumulierte
71 Betriebszeit des Run-time Jahr/Mgngt/Tag -
. Stunde:Minute
Umrichters
Akkumulierte 0 [Nein 0: Nein
Betriebszeit des Time
72 Umrichters Reset 1 |Ja
zuriicksetzen
74 Akkumulierte Fan Time Jahr/Monat/Tag i
Betriebszeit des Liifters Stunde:Minute
Akkumulierte Fan Time O_{Nein
75 Betriebszeit des Liifters Rst 1 13a 0: Nein
zuriicksetzen
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9 Fehlersuche und -behebung

In diesem Kapitel wird erklart, wie ein Problem behoben werden kann, wenn Schutz-
funktionen auslésen oder Fehler- bzw. Warnmeldungen des Umrichters ausgeldst werden.
Wenn der Umrichter nach Durchfiihrung der vorgeschlagenen Fehlerbehebungs-schritte
nicht korrekt funktioniert, nehmen Sie bitte Kontakt mit dem LSIS Service Center auf.

9.1 Fehler und Warnungen

Wenn der Umrichter einen Fehler erkennt, wird die Schutzfunktion ausgelést und der
Antrieb stillgesetzt oder eine Warnmeldung gesendet. Wird eine Schutzfunktion oder eine
Warnmeldung ausgeldst, zeigt das Bedienteil die Information kurz an. Ist der Umrichter mit
einem LCD-Bedienteil ausgestattet, werden detaillierte Informationen auf der LCD-Anzeige
angezeigt. Der Benutzer kann die Warnmeldung im Parameter Pr.90 abrufen. Wenn mehr
als 2 Fehler ungefahr zur gleichen Zeit auftreten, zeigt das Bedienteil (Basis-Bedienteil mit
7-Segment-Anzeige) den Fehler mit der hdheren Prioritét an. Das LCD-Bedienteil zeigt
dagegen die Information des zuerst aufgetretenen Fehlers an.

» Die Fehlerzustande lassen sich wie folgt einteilen:Durch Signalpegel ausgeltst: Wenn
der Fehler korrigiert wird, verschwindet die Fehler- oder Warnmeldung und der Fehler
wird nicht in der Fehlerhistorie gespeichert.

» Selbsthaltend: Wenn der Fehler korrigiert wird, verschwindet die Fehler- oder
Warnmeldung.

» Schwerwiegend: Wenn der Fehler korrigiert wird, verschwindet die Fehler- oder
Warnmeldung nur, nachdem der Benutzer den Umrichter ausgeschaltet hat, wartet bis
die Ladeanzeige-LED erlischt und dann den Umrichter wieder einschaltet. Wenn der
Umrichter nach dem Einschaltet immer noch im Fehlerzustand ist, nehmen Sie bitte
Kontakt mit dem Lieferanten oder dem LSIS Service Center auf.

9.1.1 Fehlerausgaben

bunooys
-3|gnoJ}|

Schutzfunktionen fir Ausgangsstrom und Eingangsspannung

Bedienteil- LCD-Anzeige Typ Beschreibung
Anzeige
Uberlast Selbst- | Wird angezeigt, wenn Motor-Uberlastungsschutz
OLT haltend | aktiviert ist und die Last den vorgegebenen Wert

Uberschreitet. Funktioniert, wenn Pr.20 auf einen
Wert ungleich 0 gesetzt ist.

ULT Unterlast Selbst- | Wird angezeigt, wenn Motor-Unterlastschutz
haltend | aktiviert ist und die Last den vorgegebenen Wert
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Bedienteil-
Anzeige

LCD-Anzeige

Typ

Beschreibung

unterschreitet. Funktioniert, wenn Pr.27 auf einen
Wert ungleich 0 gesetzt ist.

') C.Il Uberstrom 1 Selbst- | Wird angezeigt, wenn der Ausgangsstrom des
haltend | Umrichters grof3er als 200% des Nennstroms ist.
] [Uberspannung |Selbst- | Wird angezeigt, wenn die Spannung des
OovT haltend | Gleichspannungs-Zwischenkreises Uber den
vorgegebenen Wert ansteigt.

LV'I: Unterspannung | Level Wird angezeigt, wenn die Spannung des
Gleichspannungs-Zwischenkreises unter den
vorgegebenen Wert sinkt.

LVé Unterspannung 2 | Selbst- | Wird angezeigt, wenn die Spannung des

haltend | Gleichspannungs-Zwischenkreises wahrend des
Umrichterbetriebs unter den vorgegebenen Wert
sinkt.
] | Erdschlussfehler* | Selbst- | Wird angezeigt, wenn ein Erdschluss auf der
GET haltend | Ausgangsseite des Umrichters vorliegt, wodurch
der Fehlerstrom den vorgegebenen Wert
Uberschreitet. Der vorgegebene Wert ist abhangig
von der Umrichterleistung.
ETH Thermoschutz Selbst- | Wird angezeigt, wenn ein Motor wahrend einer
haltend |langeren Zeitdauer mit Uberlast lauft, wobei die
Auslésetemperatur umgekehrt proportional zur Zeit
ist, und verhindert so die Uberhitzung des Motors.
Funktioniert, wenn Pr.40 auf einen Wert ungleich O
gesetzt ist.
| | Phasenverlust Selbst- | Wird angezeigt, wenn auf der Ausgangsseite eines
POT am Ausgang haltend | 3-phasigen Umrichters mindestens eine Phase
einen offenen Stromkreis bildet. Funktioniert, wenn
Bit 1 von Pr.05 auf 1 gesetzt ist.
| | Phasenverlust Selbst- | Wird angezeigt, wenn auf der Eingangsseite eines

IPO am Eingang haltend | 3-phasigen Umrichters mindestens eine Phase
einen offenen Stromkreis bildet. Funktioniert, wenn
Bit 2 von Pr.05 auf 1 gesetzt ist.

| OL Umrichter- Selbst- | Wird angezeigt, wenn der Umrichter gegen

Uberlast haltend | Uberlastung und daraus resultierende Uberhitzung
geschtzt ist, wobei die Auslosetemperatur
umgekehrt proportional zur Zeit ist. Zulassige
Uberlastraten fir den Umrichter sind 150%
wahrend 1 min und 200% wahrend 4 s. Der
Schutz basiert auf der Umrichter-Nennleistung und
kann je nach Leistung des Gerdats variieren.

Fehler durch Selbst- | Wird angezeigt, wenn wahrend des

NMT nicht haltend | Umrichterbetriebs kein Motor angeschlossen ist.
angeschlossenen Funktioniert, wenn Pr.31 auf 1 gesetzt ist.

Motor
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+ S100 Umrichter mit einer Nennleistung kleiner oder gleich 4,0 kW unterstutzen die
Erdschluss-Schutzfunktion (GFT) nicht. Daher kann ein Uberstromfehler (OCT) oder
Uberspannungsfehler (OVT) auftreten, wenn es ein niederohmiger Erdschluss ist.

Schutzfunktionen bei Fehlern interner Stromkreise und externer Signale

Bedienteil-

Anzeige

LCD-Anzeige

Typ

Beschreibung

OHT

Over Heat

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn die Temperatur des Umrichter-
Kihlkorper Uber den vorgegebenen Wert ansteigt.

oc?)

Over
Current2

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn im Gleichstromkreis des
Umrichters eine vorgegebene Kurzschlussstromstérke
erfasst wird.

EXT

External Trip

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn ein externes Fehlersignal tber
den programmierbaren Eingang bereitgestellt wird.

Flr die Freigabe externer Fehlersignale ist einer der
programmierbaren digitalen Eingange in In.65 -71 auf 4
(Externer Fehler) zu setzen.

BX

Level

Wird angezeigt, wenn der Umrichterausgang durch ein
Signal gesperrt wird, das Uber den programmierbaren
Eingang bereitgestellt wird. Fur die Freigabe dieser
Funktion ist einer der programmierbaren digitalen
Eingange in In.65 -71 auf 5 (BX) zu setzen.

HWT|

H/MW-Diag

Fatal

Wird angezeigt, wenn ein Fehler im Speicher
(EEPROM), Analog-Digital-Wandler-Ausgang (ADC
Offset) oder im Prozessorzykluswachter (Watchdog-1,
Watchdog-2) erkannt wird.

EEP Err: Fehler beim Lesen/Schreiben von Parametern
infolge eines Speicherdefekts im Bedienteil (EEPROM-
Fehler).

ADC Offset: Fehler im Stromuberwachungskreis
(Ausgangsklemmen U, V, W; Stromwaéchter, etc.).

NTC

NTC Open

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn ein Fehler im Temperatursensor
des Leistungstransistors (IGBT) erkannt wird.

FAN

Fan Trip

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn ein Fehler im Lifter erkannt wird.
Fur die Freigabe der Lufter-Sicherheitsfunktion ist Pr.79
auf 0 zu setzen (bei Modellen mit einer Leistung < 22
KW).

PID)

Pre-PID Fail

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn die vorgeschaltete PID-Regelung
mit Funktionen arbeitet, die in den Parametern AP.34 -
AP.36 eingestellt sind. Ein Fehler wird ausgeldst, wenn
fur die Regelgrof3e ein Istwert gemessen wird, der unter
dem Sollwert liegt und zu niedrig bleibt, weil er als
Lastfehler behandelt wird.
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Bedienteil-
Anzeige

LCD-Anzeige

Ext-Brake

Selbst-

Beschreibung

Wird angezeigt, wenn das externe Bremssignal tber

BR haltend |den programmierbaren Eingang bereitgestellt wird.
Tritt auf, wenn die Stromstarke am Umrichterausgang
unter dem in Ad.41 eingestellten Wert bleibt. Entweder
0U.31 oder OU.33 auf 35 (Bremsensteuerung) setzen.
Safety A(B) |Durch Wird angezeigt, wenn mindestens einer der beiden
SFA Err Signal- | Sicherheitseingdnge den Signalzustand ,0“ ausweist.
pegel
ausgelost

Schutzfunktionen fur externe Kommunikation

Bedienteil-

LCD-

Typ

Beschreibung

Anzeige

LOR

Anzeige
Lost
Command

Level

Wird angezeigt, wenn wahrend des Umrichterbetriebs
ein Fehler bei Frequenz- oder Laufbefehlen erkannt
wird, die nicht Giber das Bedienteil sondern andere
Steuerungen gegeben werden (z.B. Uber die
Klemmenleiste und externe Kommunikation).
Funktioniert, wenn Pr.12 auf einen Wert ungleich 0
gesetztist.

10T]
S100

ERRC

10 Board
Trip

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn die E/A-Karte oder das
Optionsboard flr externe Kommunikation nicht mit dem
Umrichter verbunden ist oder ein Verbindungskontakt
lose ist.

Wird angezeigt, wenn die Fehlermeldung
langer als 5 Sekunden angezeigt wird. (‘Errc’ ->’-rrc’ ->
E-rc’ ->’Er-c’ -> ‘Err-' -> - -rc’ -> ‘Er- - -> - - - -

->'Errc’ ->...)

PAR

ParaWrite
Trip

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn die Kommunikation beim
Schreiben von Parametern fehlschlagt. Wird angezeigt,
wenn bei Verwendung eines LCD-Bedienteils ein
Steuerkabel-Fehler oder eine schlechte Verbindung
auftritt.

OPT

Option Trip-
1

Selbst-
haltend

Wird angezeigt, wenn ein  Kommunikationsfehler
zwischen Umrichter und Kommunikationsoptionsboard
erkannt wird. Tritt auf, wenn das Optionsboard flr
externe Kommunikation installiert ist.

9.1.2 Warnmeldungen
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Bedienteil-
Anzeige

LCD-Anzeige Beschreibung

Over Load

Wird angezeigt, wenn der Motor Uiberlastet ist. Funktioniert, wenn
Pr.17 auf 1 gesetzt ist. Die Parameter OU.31 (digitaler Ausgang
Q1 Def.) oder OU.33 (Relaisausgangl) muss auf 5 (Uberlast)
eingestellt werden, damit Uberlast-Warnsignale ausgegeben
werden.

UL

Under Load

Wird angezeigt, wenn der Motor unterlastet ist. Funktioniert, wenn
Pr.25 auf 1 gesetzt ist. Die Parameter OU.31 (digitaler Ausgang
Q1 Def.) oder OU.33 (Relaisausgangl) muss auf 7 (Unterlast)
eingestellt werden, damit Unterlast-Warnsignale ausgegeben
werden.

INV Over
Load

Wird angezeigt, wenn eine Uberlastzeit akkumuliert wird, die 60%
der Ansprechschwelle des Umrichter-Ubertemperaturschutzes
(,/IOLT*) entspricht. Die Parameter OU.31 (digitaler Ausgang Q1
Def.) oder OU.33 (Relaisausgangl) muss auf 6 (Umrichter-
Uberlast) eingestellt werden, damit Umrichter-Uberlast-
Warnsignale ausgegeben werden.

LCW

Lost
Command

Eine Signalverlust-Warnung erscheint auch dann, wenn Pr.12 auf
0 gesetzt ist. Die Warnung wird abhéngig von den Einstellungen in
Pr.13- 15 ausgegeben. Die Parameter OU.31 (digitaler Ausgang
Q1 Def.) oder OU.33 (Relaisausgangl) muss auf 13
(Signalverlust) eingestellt werden, damit Signalverlust-Warnsignale
ausgegeben werden. Wenn die Kommunikationseinstellungen
und der Status nicht geeignet fiir P2P-Kommunikation sind, kommt
eine Signalverlust-Warnung.

Fan
Warning

Wird angezeigt, wenn ein Fehler im Lifter erkannt wird und Pr.79
auf 1 gesetzt ist. Die Parameter OU.31 (digitaler Ausgang Q1 Def.)
oder OU.33 (Relaisausgangl) muss auf 8 (Lifter-Warnung)
eingestellt werden, damit Lifter-Warnsignale ausgegeben werden.

EFAN

Fan
Exchange

Eine Warnung erscheint, wenn der in PRT-86 eingestellte Wert
kleiner als der in PRT-87 eingestellte Wert. Der Parameter OUT-31
(digitaler Ausgang Q1 Def.) oder OU T-33 (Relaisausgangl) muss
auf 38 (Lufteraustausch) eingestellt werden, damit
Lufteraustausch-Signale ausgegeben werden.

ECAP

3ol

CAP
Exchange

Eine Warnung erscheint, wenn der in PRT-63 eingestellte Wert
kleiner als der in PRT-62 eingestellte Wert (der Parameter PRT-61
muss auf 2 eingestellt sein (Vor-Diag.)). Der Parameter OUT-31
(digitaler Ausgang Q1 Def.) oder OU T-33 (Relaisausgangl) muss
auf 36 (Kondensatoraustausch) eingestellt werden, damit
Kondensatoraustausch-Signale ausgegeben werden.

DBW

DB
Warn %ED

Wird angezeigt, wenn der Abnutzungsgrad des dynamischen
Bremswiderstands die eingestellte Warnschwelle Uberschreitet.
Die Warnschwelle wird in Pr.66 eingestellt.

1

TRTR

Retry Tr
Tune

Die Ausgabe einer Warnung wegen falsch ermittelter
Rotorzeitkonstante (Tr) ist freigegeben, wenn Dr.9 auf 4 gesetzt ist.
Die Warnung erscheint, wenn die Rotorzeitkonstante (Tr) des
Motors entweder zu klein oder zu grol3 ist.
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9.2 Behebung von Fehlern, die durch eine
Schutzfunktion ausgeldst werden

Wenn ein Fehler oder eine Warnung durch eine Schutzfunktion ausgeldst wird, finden Sie
maogliche Ursachen und Abhilfen in der folgenden Tabelle.

Typ ‘Ursache Behebung

Uberlast Die Last ist gréR3er als die Nennleistung | Umrichter und Motor mit geeigneter
des Motors. Nennleistung verwenden.
Der im Parameter Pr.21 (Uberlast- Einen hoheren Wert fir die Uberlast-
Fehlerausloseschwelle) eingestellte Fehlerausloseschwelle vorgeben.
Wert ist zu klein.

Unterlast Es besteht ein Problem in der Den Motor und den Umrichter durch

Verbindung zwischen Motor und Last.

Modelle mit niedrigerer Leistung
ersetzen.

Der Unterlastgrad ist kleiner als die
Mindestlast des Systems (in Pr.29 und
Pr.30 vorgegeben).

Einen kleineren Schwellwert fiir
Unterlast vorgeben.

Uberstrom 1

Die Beschleunigungs-
Nerzégerungszeit ist zu kurz im
Verhaltnis zur Massentragheit der Last
(GD2).

Beschl./\Verz.-Zeit erhbhen.

Die Umrichter-Last ist groR3er als die
Nennleistung.

Den Umrichter durch einen
Umrichter mit hdherer Leistung
ersetzen.

Der Umrichterausgang gibt Spannung
bei Motorleerlauf aus.

Nach Motorstopp Laufbefehl geben
oder die Drehzahlsuchfunktion
verwenden (Cn.60).

Die mechanische Bremse des Motors
schaltet zu schnell.

Die mechanische Bremse
kontrollieren.

Uberspannung | Die Verzogerungszeit ist zu kurz fiir die | Die Beschleunigungszeit erhhen.

Massentragheit der Last (GD2).

Generatorische Last am Ausgang des | Den Bremswiderstand verwenden.

Frequenzumrichters.

Eingangswechselspannung zu hoch. | Priifen, ob die
Eingangswechselspannung hoher
als der zulassige Wert ist.

Unterspannung | Eingangswechselspannung zu niedrig. | Prifen, ob die

Eingangswechselspannung niedriger
als der zulassige Wert ist.

Eine Last mit zu hoher
Leistungsaufnahme ist an das System
angeschlossen (Schwei3maschine
oder Motor-Anlaufhilfe, usw.).

Leistungsaufnahmekapazitat
erhohen

Das an der Spannungsquelle
angeschlossene elektromagnetische

Das elektromagnetische Schiitz
auswechseln.
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Typ ‘Ursache Behebung
Schiitz hat eine fehlerhafte Verbindung.
Unterspannung | Die Eingangswechselspannung ist Priifen, ob die
2 wahrend des Betriebs gesunken. Eingangswechselspannung héher
als der zuléssige Wert ist.
Ein Phasenverlust am Eingang ist Anschluss der Leistungsklemmen
aufgetreten. auf der Eingangsspannungsseite
Uberpriifen.
Das elektromagnetische Schitz der Das elektromagnetische Schiitz
Spannungsversorgung ist fehlerhaft. auswechseln.
Erdschlussfehler | Am Ausgangsanschluss des Anschluss der Ausgangsklemmen
Umrichters ist ein Erdschluss kontrollieren.
aufgetreten.
Die Motorisolierung ist beschadigt. Den Motor auswechseln.
Thermoschutz | Der Motor ist Uberhitzt. Die Last oder Betriebsfrequenz
reduzieren.
Die Umrichter-Last ist grof3er als die Den Umrichter durch einen
Nennleistung. Umrichter mit hdherer Leistung
ersetzen.
Der eingestellte Wert fur elektronischen | Passende Thermoschutz-
Thermoschutz ist zu klein. Auslosetemperatur einstellen.
Der Umrichter ist lange bei niedriger Den Motor durch ein Modell
Drehzahl gelaufen. ersetzen, der den Liifter mit
zusatzlicher Spannung versorgt.
Phasenverlust | Das elektromagnetische Schiitz auf der | Das elektromagnetische Schiitz auf
am Ausgang Umrichter-Ausgangsseite hat eine der Umrichter-Ausgangsseite
fehlerhafte Verbindung. Uberprifen.
Die Ausgangsverdrahtung ist fehlerhaft. | Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.
Phasenverlust | Das elektromagnetische Schiitz auf der | Das elektromagnetische Schiitz auf
am Eingang Umrichter-Eingangsseite hat eine der Umrichter-Eingangsseite
fehlerhafte Verbindung. Uberprifen.
Die Eingangsverdrahtung ist fehlerhaft. | Anschluss der Leistungsklemmen
auf der Eingangsspannungsseite
Uberprifen.
Der Zwischenkreiskondensator muss | Den Zwischenkreiskondensator
ausgetauscht werden. ersetzen. Den LSIS-Handler oder
das LSIS-Service-Center
kontaktieren.
Umrichter- Die Last ist groRer als die Nennleistung | Den Motor und den Umrichter durch
Uberlast des Motors. Modelle mit héherer Leistung
ersetzen.
Zu hoher Wert fiir Drehmomentboost. | Wert fiir Drehmomentboost
reduzieren.
Ubertemperatur | Problem mit dem Kiihlsystem. Priifen, ob die Lufteinlasséffnung

oder Luftauslassoffnung durch einen
Fremdkorper verstopft wird.
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Typ

Ursache
Die akkumulierte Betriebszeit des
Umrichter-Lifters ist sehr lang.

Behebung
Den Lifter des Umrichters
austauschen.

Die Umgebungstemperatur ist zu hoch.

Umgebungstemperatur unter 50 °C
halten.

Uberstrom 2

Kurzschluss in der Verdrahtung auf der
Ausgangsspannungsseite des
Umrichters.

Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.

Problem im Leistungstransistor (IGBT)
des Umrichters.

Den Umrichter aufRer Betrieb setzen
und lassen. Den LSIS-Handler oder
das LSIS-Service-Center
kontaktieren.

NTC offen Die Umgebungstemperatur ist zu Umgebungstemperatur tiber -10 °C
niedrig. halten.
Fehler bei der internen Den LSIS-Handler oder das LSIS-
Temperaturabfrage. Service-Center kontaktieren.
Lufter blockiert | Die Lufterdffnung wird durch einen Den Fremdkdrper aus der
Fremdkorper verstopft. Lufteinlassoffnung oder
Luftauslasséffnung entfernen.
Der Lufter muss ausgetauscht werden. | Den Liifter des Umrichters
austauschen.
IP54- Der Lifterstecker ist nicht Den Lifterstecker anschlie3en.
Lufterfehler angeschlossen.

Der Lifterstecker muss ausgetauscht
werden.

Den Lufterstecker austauschen.

9.3 Behebung weiterer Fehler

Wenn ein Fehler, der nicht als Fehler oder Warnung identifiziert wird, auftritt, finden Sie
mogliche Ursachen und Abhilfen in der folgenden Tabelle.

Typ Ursache
Parameter kdnnen Der Umrichter lauft (im
nicht eingestellt Antriebsbetrieb).

werden.

Behebung

Den Antrieb stillsetzen, um in den
Programmmodus zu wechseln und
Parameter einzustellen.

Der Parameterzugriff ist nicht
korrekt.

Die Parameterzugriffsebene priifen
und Parameter einstellen.

Das Passwort ist nicht korrekt.

Das Passwort prifen, den
Parameter-Schreibschutz
deaktivieren und Parameter
einstellen.

Unterspannung erkannt.

Die Spannungsversorgung prifen,
um den Unterspannungsfehler zu
beheben, und Parameter einstellen.
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Typ
Der Motor dreht nicht.

‘Ursache
Die Frequenz-Sollwertquelle ist
falsch eingestellt.

Behebung
Die Einstellung der Frequenz-
Sollwertquelle prifen.

Die Laufbefehlsquelle ist falsch
eingestellt.

Die Einstellung der
Laufbefehlsquelle prufen.

An den Eingangsklemmen R, S, T
(L1, L2, L3) liegt keine Spannung
an.

Den Anschluss der Klemmen
R(L1), S(L2), T(L3) und U, V, W
Uberpriifen.

Die Ladelampe ist ausgeschaltet.

Den Umrichter einschalten.

Der Laufbefehl ist aus.

Den Laufbefehl (RUN) einschalten.

Der Motor ist blockiert.

Die Blockade des Motors lI6sen
oder die Last reduzieren.

Die Last ist zu hoch.

Den Motor frei laufen lassen.

Ein Not-Halt-Signal liegt am
Steuereingang an.

Das Not-Halt-Signal zurticksetzen.

Der Anschluss der
Steuerklemmleiste ist nicht
korrekt.

Den Anschluss der
Steuerklemmleiste kontrollieren.

Die Eingangsoption fiir den
Frequenz-Sollwert ist nicht korrekt.

Die Eingangsoption fiir den
Frequenz-Sollwert prifen.

Die Eingangsspannung oder der
Eingangsstrom flr den Frequenz-
Sollwert ist nicht korrekt.

Die Eingangsspannung oder den
Eingangsstrom fir den Frequenz-
Sollwert prifen.

Die Steuerlogik NPN (positive
Logik) oder PNP (negative Logik)
wurde falsch gewahit.

Die Auswahl der Steuerlogik (NPN
oder PNP) priifen.

Der Frequenz-Sollwert ist zu
niedrig.

Den Frequenz-Sollwert prufen und
einen Wert Uiber der
Minimalfrequenz eingeben.

Die STOP/RESET-Taste wurde
gedriickt.

Prifen ob es ein normales
Stillsetzen gab; wenn ja, dann
normal wieder in Betrieb setzen.

Das Motor-Drehmoment ist zu
niedrig.

Die Steuerungs-/Regelungsart (U/f-
Steuerung, Induktionsmotor,
sensorlose Regelung) andern.
Wenn der Fehler bleibt, den
Umrichter durch einen Umrichter
mit héherer Leistung ersetzen.

Die tatsachliche
Motordrehrichtung ist
entgegengesetzt zur
Solldrehrichtung.

Der Anschluss des Motorkabels ist
nicht korrekt.

Kontrollieren ob das Kabel auf der
Ausgangsseite korrekt an den
AuRenleiter-Anschliissen (U, V, W)
angeschlossen ist.

Die Signalverbindung zwischen
der Steuerklemmleiste
(Vorwarts/Rickwartslauf) des
Umrichters und dem
Vorwarts/Rickwartslauf-Signal auf

Den Anschluss fir
Vorwarts/Rickwartslauf Uberprifen.
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Typ ‘Ursache Behebung
der Bedienteilseite ist nicht
korrekt.
Nur eine Drehrichtung riickwarts ist Den Laufrichtungsschutz entfernen.

Motordrehrichtung ist
moglich.

gesperrt.

Das Ruckwartslauf-Signal wird
nicht bereitgestellt, auch wenn 3-
Leiter-Betrieb angewahlt ist.

Das Ruckwartssignal im
Verbindung mit 3-Leiter-Betrieb
prufen und ggf. einstellen.

Der Motor Uberhitzt. Die angeschlossene Last ist zu Die Last reduzieren. Beschl./Verz.-

grof3. Zeit erhdhen.
Die Motorparameter prifen und
korrekt einstellen.
Den Motor und den Umrichter
durch Modelle mit einer fur die Last
passenden Leistung ersetzen.

Die Umgebungstemperatur des | Die Umgebungstemperatur des

Motors ist zu hoch. Motors senken.

Die AulRenleiterspannung des Einen Motor verwenden, der

Motors ist unzureichend. Aulenleiterspannungsspitzen
grof3er als die max.
Spannungsspitze aushaélt.
Nur Motore verwenden, die fir den
Betrieb mit Umrichter geeignet sind.
Die Wechselstromdrossel an den
Umrichterausgang anschlief3en (die
Tragerfrequenz auf 2 kHz
einstellen).

Der Motorliifter dreht nicht mehr | Den Motorliifter kontrollieren und

oder ist durch Fremdkdorper maogliche Fremdkdrper entfernen.

verstopft.

Der Motor stoppt Die Last ist zu hoch. Die Last reduzieren.

wahrend der
Beschleunigung oder
wenn er mit einer Last
verbunden wird.

Den Motor und den Umrichter
durch Modelle mit einer fir die Last
passenden Leistung ersetzen.

Der Motor
beschleunigt nicht /Die
Beschleunigungszeit
ist zu lang.

Der Frequenz-Sollwert ist zu
niedrig.

Einen passenden Wert vorgeben.

Die Last ist zu hoch.

Die Last reduzieren oder die
Beschleunigungszeit erhthen. Den
Zustand der mechanischen Bremse
kontrollieren.

Die Beschleunigungszeit ist zu
lang.

Die Beschleunigungszeit andern.

Die kombinierten Werte der
Motoreigenschaften und
Umrichterparameter sind nicht

Die motorbezogenen Parameter
andern.
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Typ ‘Ursache Behebung
korrekt.
Der Kippschutzpegel wahrend der | Den Kippschutzpegel andern.
Beschleunigung ist zu niedrig.
Der Kippschutzpegel wahrend des | Den Kippschutzpegel &ndern.
Betriebs zu niedrig.
Das Anlaufdrehmoment ist zu Zum Betrieb mit sensorloser
klein. Vektorregelung wechseln. Wenn
der Fehler bleibt, den Umrichter
durch einen Umrichter mit héherer
Leistung ersetzen.
Die Motordrehzahl Es bestehen grolRe Den Motor und den Umrichter

variiert wahrend des
Betriebs.

Lastschwankungen.

durch Modelle mit héherer Leistung
ersetzen.

Die Eingangsspannung schwankt.

Die
Eingangsspannungsschwankungen
reduzieren.

Bei bestimmten Frequenzen
treten Drehzahlschwankungen
auf.

Die Ausgangsfrequenz einstellen,
um Resonanzfrequenzen zu
vermeiden.

Der Motor dreht Die Uff-Kennlinie ist falsch Eine U/f-Kennlinie einstellen, die fur
abweichend von der | eingestellt. den spezifizierten Motor geeignet
Vorgabe. ist.

Die Die Verzdgerungszeit ist zu lang | Die Einstellung entsprechend
Motorverzégerungszeit | eingstellt. andern.

ist zu lang, auch wenn
eine dynamische
Bremseinheit (DB-
Einheit)
angeschlossen ist.

Das Motor-Drehmoment ist zu
klein.

Wenn die Motorparameter normal

sind, ist eine falsche Motorleistung

die wahrscheinliche Ursache. Den

Motor durch ein Modell mit héherer
Leistung ersetzen.

Das Lastmoment ist groRer als die
interne Drehmomentgrenze, die
durch den Nennstrom des
Umrichters bestimmt wird.

Den Umrichter durch ein Modell mit
hoherer Leistung ersetzen.

Bei Unterlast-
Anwendungen ist der
Betrieb schwierig.

Die Tragerfrequenz ist zu hoch.

Niedrigere Tragerfrequenz
einstellen.

Aufgrund einer ungenau
eingestellten U/f-Kennlinie ist
Ubererregung bei niedriger
Drehzahl aufgetreten.

Den Wert fir Drehmomentboost
reduzieren, um Ubererregung zu
vermeiden.

Wahrend des
Umrichterbetriebs tritt
eine Fehlfunktion einer
Steuereinheit oder ein
Gerausch auf.

Das Gerausch tritt infolge von
Schaltvorgangen innerhalb des
Umrichters auf.

Die Tragerfrequenz auf den
kleinstmdglichen Wert &ndern.

Einen Uberspannungsfilter im
Umrichterausgang installieren.

Wahrend des

Ein FI-Schutzschalter unterbricht

Umrichter an Erdungsklemme
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Fehlersuche und

-behebung

Typ
Umrichterbetriebs lost
der FI-Schutzschalter
aus.

‘Ursache

die Spannungsversorgung, wenn
wahrend des Umrichterbetriebs
ein Teilstrom Uber die Erde zum
Spannungserzeuger flief3t.

Behebung
anschlief3en.

Sicherstellen, dass der
Erdungswiderstand kleiner als 100
Q bei 100V-Umrichtern und kleiner
als 10 Q bei 400V-Umrichtern ist.

Die Leistung des FI-
Schutzschalters priifen, und den
korrekten Anschluss vornehmen,
basierend auf dem Nennstrom des
Umrichters.

Niedrigere Tragerfrequenz
einstellen.

Das Verbindungskabel zwischen
Umrichter und Motor so kurz wie
moglich halten.

Der Motor vibriert stark
oder dreht nicht
normal.

Die AuRRenleiter des
Drehstromsystems sind
asymmetrisch belastet.

Die Eingangsspannung prufen, und
symmetrische Spannungen
erzeugen.

Die Motorisolierung kontrollieren
und testen.

Der Motor macht
brummende oder laute
Gerausche.

Es tritt Resonanz zwischen der
Eigenfrequenz des Motors und
der Tréagerfrequenz auf.

Eine leicht hohere oder niedrigere
Tragerfrequenz einstellen.

Es tritt Resonanz zwischen der
Eigenfrequenz des Motors und
der Ausgangsfrequenz des Motors
auf.

Eine leicht hohere oder niedrigere
Tragerfrequenz einstellen.

Die Frequenzsprung-Funktion
verwenden, um das
Resonanzfrequenzband zu
vermeiden.

Der Motor vibriert /
[&uft unruhig.

Das Frequenz-Sollwertsignal ist
ein externes analoges Signal.

Wenn elektromagnetische
Schwingungen auf der
Analogeingangseite eingehen und
Signalstdrungen verursachen, die
Filterzeitkonstante fur den V1-
Signaleingang (In.07) &ndern.

Das Verbindungskabel zwischen
Umrichter und Motor ist zu lang.

Sicherstellen, dass die gesamte
Kabellange zwischen Umrichter
und Motor weniger als 200m
betragt (50 m bei Motoren mit einer
Nennleistung von 3.7 KW oder
weniger).

Der Motor wird nicht
vollstandig stillgesetzt,
wenn der Umrichters-
Ausgang abgeschaltet
wird.

Eine ausreichende Verzdgerung
ist schwierig, weil die
Gleichstrombremsung nicht
normal funktioniert.

Den Parameter fur
Gleichstrombremsung einstellen.

Den Sollwert fUr die Stromstarke
der Gleichstrombremsung
einstellen.
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Fehlersuche und -behebung

Typ Ursache Behebung
Den Sollwert fir die
Gleichstrombremszeit erhthen.
Die Ausgangsfrequenz | Die Sollfrequenz liegt innerhalb Die Sollfrequenz auf einen Wert
steigt nicht mit der des Sprungbereiches. oberhalb des Sprungbereiches

Sollfrequenz.

einstellen.

Die Sollfrequenz liegt Gber der
Sollwertobergrenze.

Die Obergrenze fiir den Frequenz-
Sollwert hdher als die Sollfrequenz
einstellen.

Da die angeschlossene Last zu
grol} ist, ist die Kippschutzfunktion
unwirksam.

Den Umrichter durch ein Modell mit
hoherer Leistung ersetzen.

Der Lufter dreht nicht.

Der Steuerparameter fir den
Lufter des Umrichters ist falsch
eingestellt.

Die Einstellung des
Steuerparameters fur den Lfter
prufen.
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10 Wartung

Dieses Kapitel beschreibt den Austausch des Lifters, die regelmafig durchzufiihrenden
Kontrollen sowie die Lagerung und Entsorgung des Gerats. Ein Umrichter ist anfallig
gegenuber Umwelteinfllissen, zudem treten Fehler infolge von Verschleil3 auf. Um Ausfélle
des Geréts zu verhindern, befolgen Sie bitte die Wartungsempfehlungen in diesem
Abschnitt.

@ Caution

Lesen Sie bitte alle Sicherheitshinweise in dieser Anleitung, bevor Sie das Gerat

kontrollieren.

Stellen Sie sicher, dass das Gerat vom Netz getrennt ist, bevor Sie es reinigen.

Reinigen Sie den Umrichter mit einem trockenen Tuch. Eine Reinigung mit nassen
Tuchern, Wasser sowie Losungs- oder Reinigungsmitteln kann zu Stromschlag fuhren
oder das Geréat beschadigen.

10.1 Liste der regelmaldigen Inspektionen

10.1.1 Tagliche Inspektionen

Prifbereich | Prifpunkt

Umgebungs-

Priifdetails

Sind die

Prifmethode

Siehe Kapitel

Beurteilungs-
standard
Keine

Prifgeréat

Thermo-

bedingungen | Umgebungs- 1.3 Einbau- Eisbildung meter,
temperatur und hinweise. (Umgebungs- |Hygrometer,
Feuchtigkeit temperatur - | Messgerat
innerhalb des 10° bis +40°)
konstruktiv und keine
vorgesehenen Kondensation
Bereichs? Sind (Umgebungs-
Staub und feuchtigkeit <
Fremdkorper 50%)
vorhanden?
Umrichter Liegen signifikante | Sichtprifung Keine
Vibrationen oder signifikanten
ein hoher Abweichungen
Gerauschpegel von der Norm
vor?
Spannungen | Sind die Eingangs- | Die AuRenleiter- | Siehe Kapitel | Digitales
des und Ausgangs- spannungen 11.1 Multimeter /
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Priifbereich

Prifpunkt

Prifdetails

Priifmethode

Beurteilungs-
standard

Prifgerat

Leistungs- | spannungen zwischen Eingangs- und | Messgerat
teils korrekt? jeweils zwei Ausgangsspe
AulZenleitern zifikation.
R(L1), S(L2),
T(L3) messen.
Eingangs- |Glattungs- |Liegen Sichtprufung Keine -
/Ausgangs- |kondensator |Kriechstrome signifikanten
kreis innerhalb des Abweichungen
Umrichters vor? von der Norm
Ist der Kondensator
aufgeblaht?
Kuhlsystem | Lufter Liegen signifikante |Das System Lufter dreht -
Vibrationen oder  |ausschalten und | ruhig
ein hoher den Betrieb
Gerauschpegel durch
vor? manuelles
Drehen des
Lufters prifen.
Anzeige Messgerat | Ist der angezeigte |Den Die Voltmeter,
Wert plausibel? Anzeigewert vorgegebenen | Ampere-
Uberpriifen. Werte priifen | meter, etc.
(Messdatenm
anagement).
Motor Alle Liegen signifikante | Sichtpriifung Keine -
Vibrationen oder signifikanten
ein hoher Geréusch- Abweichungen
pegel vor? von der Norm
Liegt ein unnormaler | Auf Uberhitzung
Geruch vor? oder Schaden
priifen.

10.1.2 J&hrliche Inspektionen

Prifbereich | Prifpunkt Prifdetails Prifmethode Beurteilungs-  Prifgerat
standard =

Eingangs- |Alle Isolationswider | Den Umrichter vom |Muss gréf3er | 500V- 2.
/Ausgangs- standsprifung |Netz trennenund  |als 5 MQ sein | Isolations- §
kreis (zwischen die (Netzanschluss- widerstands- =

Eingangs-/ klemmen L1, L2, L3 messgerat o

Ausgangs- (R, S, T) bzw.

klemmen und | Motoranschluss-

Erdungs- klemmen U, V, W

klemme) kurzschlie3en, und
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Prifbereich | Prufpunkt

Prifdetails

Priifmethode

dann mithilfe eines

Beurteilungs-
standard

Prifgeréat

Isolationswider-
standsmessgerates
den Widerstand
zwischen der
jeweiligen Klemme
und der

Messgerit messen.

stands liegen.

Erdungsklemme
messen.

Sind lose Teile |Alle Schrauben Keine

im Geréat anziehen. signifikanten

vorhanden? Abweichungen

Gibt es Sichtprifung von der Norm

Anzeichen,

dass Teile

Uberhitzen?
Kabelan- | Gibt es Sichtprufung Keine -
schlisse | korrodierte signifikanten

Kabel? Abweichungen

Ist Kabel- von der Norm

isolierung

beschadigt?
Klemm- |Liegen Sichtprufung Keine -
leiste Schaden vor? signifikanten

Abweichungen
von der Norm

Glattungs- | Elektrostatische | Mit Kapazitdtsmess- | Nennkapazitat | Kapazitats-
konden- |Kapazitat gerat messen. Uiber 85% messgerat
sator messen.
Relais Gibtes Sichtpriifung Keine -

Klapper- signifikanten

geréusche Abweichungen

wahrend des von der Norm

Betriebs?

Sind die Sichtpriifung

Kontakte

beschadigt?
Brems- |Liegen Sichtpriifung Keine Digitales
wider- Schaden am signifikanten Multimeter /
stand Widerstand Abweichungen |analoges

vor? von der Norm | Messgeréat

Auf Eine Seite vom Muss innerhalb

Abschaltung |Netz trennenund  |von +10% des

Uberprifen. mit einem Nennwider-
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Priifbereich | Prifpunkt Prifdetails Priifmethode Beurteilungs-  Prifgerat
standard
Steuer- Betriebs- | Auf unsymme- | Die Spannung Far Digitales
stromkreis, |ablauf trische zwischen den symmetrische | Multimeter oder
Sicherheits- Ausgangs- Umrichter- Belastung der |Gleich-
stromkreis spannung Ausgangsklemmen | AuRenleiter spannungs-
wahrend des |U, V, W messen. sorgen: inner- | voltmeter
Umrichter- halb von 4V bei
betriebs der 200V-
prifen. Baureihe und
innerhalb von
8V bei der
400V-Baureihe.
Gibt es nach | Die Ausgangs- Der Stromkreis
dem Ablauf- | sicherung des muss geman
sicherungstest | Umrichters sowohl | Ablauf-
einen Fehler |im Kurzschluss- steuerung
im Anzeige- | zustand als auch funktionieren.
stromkreis? bei gedffnetem
Stromkreis testen.
Kihlsystem |Lufter Sind Alle mechanischen |Keine -
irgendwelche | Verbindungen signifikanten
Lufterteile prifen und alle Abweichungen
lose? Schrauben anziehen |von der Norm
Anzeige Anzeige- |Ist der Den Sollwert auf Die vorge- Voltmeter,
gerat angezeigte dem Anzeigegeréat |gebenenund | Amperemeter,
Wert Uberprifen. angezeigten etc.
plausibel? Werte missen
Ubereinstimmen.

10.1.3 Halbjahrliche Inspektionen

Pruif- Prifdetails Prifmethode

bereich

Beurteilungs Priifgeréat
-standard

Prifpunkt

Motor Isolier- Isolationswiderstands- | Die Motorkabel Muss 500V-
widerstand | priifung (zwischen von den groRer als 5 | Isolations-
Eingangs-/ Ausgangs- |Motoranschluss- | MQ sein widerstands- | —
klemmen und klemmen U,V,W messgerat 2.
Erdungsklemme) trennen und testen. §
s
s
O Caution

Flhren Sie keine Isolationswiderstandspriifung am Steuerkreis des Umrichters durch, da das
Gerat dadurch beschéadigt werden kénnte.
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10.2 Lagerung und Entsorgung

10.2.1 Lagerung

« Wenn geplant ist, den Umrichter flr langere Zeit nicht zu verwenden, ist er wie folgt zu
lagern:Lagern Sie das Gerat unter Einhaltung der Umgebungsbedingungen, die fur den
Betrieb spezifiziert sind (sieche Kapitel 1.3 Einbauhinweise).

*  Wenn das Gerat langer als 3 Monate gelagert werden soll, muss die Lagertemperatur
zwischen 10°C und 30°C liegen, um eine Abnahme der Kapazitat des Kondensators zu
verhindern.

» Den Umrichter nicht Schnee, Regen, Nebel oder Staub aussetzen.

» Den Umrichter so verpacken, dass er nicht Kontakt mit Feuchtigkeit kommt. Durch
Einsatz eines Trockenmittels (z.B. Kieselgel) die relative Luftfeuchte im Innern der
Verpackung unter 70% halten.

10.2.2 Entsorgung

Das Gerat kann als normaler Industriemuill entsorgt werden. Das Gerat enthalt
recyclingfahige Materialien, die soweit wie méglich dem Recycling zuzuftihren sind. Die
Verpackungsmaterialien und alle Metallteile kdnnen recycelt werden. Obwohl auch
Kunststoffe recyclingfahig sind, kénnen sie in einigen Regionen unter kontrollierten
Bedingungen verbrannt werden.

@ Caution

Wenn der Umrichter Uber einen langen Zeitraum nicht betrieben wurde, verlieren die
Kondensatoren ihre Ladungseigenschaften und die Kapazitat nimmt ab. Um eine Abnahme der
Kapazitat zu verhindern, ist das Gerat einmal im Jahr einzuschalten und 30-60 Minuten lang
laufen zu lassen. Lassen Sie das Gerat im Leerlauf laufen.
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11 Technische Spezifikation

11.1 Eingangs- und Ausgangsspezifikation

Einphasig 200 V (0.4-2.2 kW)

Modell 0O00S100-1000 ‘0004 ‘0008 ‘0015
Motorleistung S L PS 0.5 1.0 2.0 3.0
I
oie Las kw 04 0.75 15 2.2
Nommale llast PS 1.0 20 30 50
kw 0.75 15 2.2 3.7
Nenn- Elektrische GroRe |1.0 1.9 3.0 4.2
ausgangswerte Nennleistun Last
9 [Normale[12 23 38 46
Ledr] Last
Grote |2.5 5.0 8.0 11.0
Last
Nennstrom [A] - N0 male[3.1 6.0 96 12.0
Last
Ausgangsfrequenz 0-400 Hz (Induktionsmotor, sensorlos: 0-120 Hz)
Ausgangsspannung [V] 3-phasig 200-240 V
Nenn- Betriebsspannung [V] Einphasig 200-240 V AC (-15% bis +10%)
eingangswerte | Eingangsfrequenz 50-60 Hz (£5%)
Nennstrom [A] |Gro3e |4.4 9.3 15.6 21.7
Last
Normale | 5.8 11.7 19.7 24.0
Last
Gewicht [Ib] bzw. [kg] 2/0.9 2.86/1.3 3.3/15 4.4/2.0
(Integrierter EMV-Filter) (2.5/1.14) |(3.9/1.76) |(3.9/1.76) |(4.9/2.22)
. Die Motorleistung basiert auf der Leistung eines 4-poligen Standardmotors.
. Die elektrischen Daten fiir 200V-Umrichter basieren auf einer

Versorgungsspannung von 220 V, und die elektrischen Daten fur 400V-Umrichter
basieren auf einer Versorgungsspannung von 440 V.

. Der Ausgangsnennstrom wird abhéngig von der Einstellung der Tragerfrequenz
(Cn-04) begrenzt.
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Technische Spezifikation

3-phasig 200 V (0.4-4 kW)

Modell boooS100-2000

0015 ‘ 0022 ‘ 0037

Motorleistung PS 0.5 1.0 2.0 30 |50 5.4
Grol3e Last
kw 04 0.75 15 2.2 3.7 4.0
Normale  |PS 10 (20 |30 |50 |54 |75
Last KW 075 |15 2.2 3.7 |40 55
Nenn- . GroRe 1.0 1.9 3.0 4.2 6.1 6.5
ausgangswerte Ellektrlls_crtle Last
enieIsung Normale 112 |23 (38 |46 |69 6.9
[KVA]
Last
Grole 25 5.0 8.0 11.0 16.0 17.0
Nennstrom |Last
[A] Normale (3.1 6.0 9.6 12.0 18.0 18.0
Last
Ausgangsfrequenz 0-400 Hz (Induktionsmotor, sensorlos: 0-120 Hz)

Ausgangsspannung [V]

3-phasig 200-240 V

Nenn-
eingangswerte

Betriebsspannung [V]

3-phasig 200-240 VAC (-15% bis +10%)

Eingangsfrequenz 50-60 Hz (+5%)
Nennstrom | Grol3e 2.2 49 8.4 11.8 175 18.5
[A] Last
Normale |3.0 6.3 10.8 13.1 194 194
Last

Gewicht [Ib] bzw. [kg]

2/09 |2/09 |2.86/1.3|3.3/1.5 |4.4/42.0|4.4/2.0

. Die Motorleistung basiert auf der Leistung eines 4-poligen Standardmotors.

. Die elektrischen Daten fur 200V-Umrichter basieren auf einer
Versorgungsspannung von 220 V, und die elektrischen Daten fur 400V-Umrichter
basieren auf einer Versorgungsspannung von 440 V.

. Der Ausgangsnennstrom wird abhéngig von der Einstellung der Tragerfrequenz
(Cn-04) begrenzt.
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3-phasig 200 V (5.5-15 kW)

Modell boooS100-2000

Motorleistung PS 75 10 15 20
Grol3e Last
kw 55 75 n 15
Normale PS 10 15 20 25
Lesi kw 7.5 1 15 185
Nenn- _ GroRe |91 12.2 175 229
ausgangswerte | Elektrische || oot
Nennlelstung Normale 114 15.2 21.3 26.3
[KVA]
Last
GroRe [24.0 32.0 46.0 60.0
Nennstrom | Last
[A] Normale |30.0 40.0 56.0 69.0
Last
Ausgangsfrequenz 0-400 Hz (Induktionsmotor, sensorlos: 0-120 Hz)

Ausgangsspannung [V]

3-phasig 200-240V

Nenn- Betriebsspannung [V] 3-phasig 200-240 VAC (-15% bis +10%)
eingangswerte
Eingangsfrequenz 50-60 Hz (+5%)
Nennstrom | GroR3e 25.8 34.9 50.8 66.7
[A] Last
Normale |32.7 44.2 62.3 77.2
Last
Gewicht [Ib] bzw. [kg] 7.3/13.3 7.3/13.3 10/4.6 16/7.1
. Die Motorleistung basiert auf der Leistung eines 4-poligen Standardmotors.
. Die elektrischen Daten fur 200V-Umrichter basieren auf einer

Versorgungsspannung von 220 V, und die elektrischen Daten fur 400V-Umrichter
basieren auf einer Versorgungsspannung von 440 V.

. Der Ausgangsnennstrom wird abhéngig von der Einstellung der Tragerfrequenz
(Cn-04) begrenzt.
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Technische Spezifikation

3-phasig 400 V (0.4-4 kW)

]| RS e ‘0008 0015 0022 0037 0040
Motorleistung PS 05 |10 2.0 30 |50 5.4
Grol3e Last
kw 04 0.75 15 2.2 3.7 4.0
Normale | PS 10 [20 |30 |50 |54 |75
Last KW 075 |15 2.2 3.7 |40 5.5
Nenn- Elektiische |Groke |10 |19 30 42 |61 65
ausgangs- Nenn- Last
i leistung Normale |15 |24 3.9 53 |76 7.6
[KVA] Last
Grole 1.3 25 4.0 55 8.0 9.0
Nennstrom |Last
[A] Normale |2.0 3.1 51 6.9 10.0 10.0
Last

Ausgangsfrequenz | 0-400 Hz (Induktionsmotor, sensorlos: 0-120 Hz)

Ausgangsspannung [V] | 3-Phasig 380-480V

Nenn- Betriebsspannung [V] 3-phasig 380-480 VAC (-15% bis +10%)
eingangs-
werte Eingangsfrequenz 50-60 Hz (+5%)
Nennstrom | Grol3e 1.1 2.4 4.2 5.9 8.7 9.8
[A] Last
Normale |2.0 3.3 55 75 10.8 10.8
Last
Gewicht [Ib] bzw. [kg] 2009 [2/09 [2.86/1.3 [3.3/15[4.420 |4.4/2.0
(Integrierter EMV-Filter) (2.6/1. [(2.6/1.1 |(3.9/1.7 |(4/1.80|(4.9/22 |(4.9/2.2
. Die Motorleistung basiert auf der Leistung eines 4-poligen Standardmotors.
. Die elektrischen Daten fuir 200V-Umrichter basieren auf einer

Versorgungsspannung von 220 V, und die elektrischen Daten fur 400V-Umrichter
basieren auf einer Versorgungsspannung von 440 V.

. Der Ausgangsnennstrom wird abhéngig von der Einstellung der Tragerfrequenz
(Cn-04) begrenzt.
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3-phasig 400 V (5.5-22 kW)

Modell ooooS100-4000

Motorleistung PS 75 |10 15 20 25 30
Grol3e Last
kw 55 7.5 11 15 185 22
Normale PS 10 15 20 25 30 40
Last KW 75 |1 15 185 |22 30
Nenn- _ GroRe |9.1 122 18.3 229 29.7 34.3
ausgangswerte EIektrlls_che Last
Nennleistung o = 1122 (175 (229 290 335  |442
[KVA]
Last
GroRe |12.0 16.0 24.0 30.0 39.0 45.0
Nennstrom | L@st
[A] Normale |16.0 23.0 30.0 38.0 44.0 58.0
Last
Ausgangsfrequenz 0-400 Hz (Induktionsmotor, sensorlos: 0-120 Hz)
Ausgangsspannung [V] 3-phasig 380-480V
Nenn- Betriebsspannung [V] 3-phasig 380-480 VAC (-15% bis +10%)
eingangswerte
Eingangsfrequenz 50-60 Hz (+5%)
Nennstrom |GroRe |12.9 175 26.5 334 43.6 50.7
[A] Last
Normale |17.5 254 334 425 495 65.7
Last
Gewicht [Ib] bzw. [kg] 7.3/3.3 |7.5/3.4 |10.1/4.6|10.5/4.8|16.5/7.5|16.5/7.5
. Die Motorleistung basiert auf der Leistung eines 4-poligen Standardmotors.
. Die elektrischen Daten fur 200V-Umrichter basieren auf einer

Versorgungsspannung von 220 V, und die elektrischen Daten fur 400V-Umrichter
basieren auf einer Versorgungsspannung von 440 V.

. Der Ausgangsnhennstrom wird abhéngig von der Einstellung der Tragerfrequenz
(Cn-04) begrenzt.
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11.2 Details der Produktspezifikation

Steuerung | Steuerungs- U/f-Steuerung, Schlupfkompensation, sensorlose
& /Regelungsart Vektorregelung
Regelung | Frequenz-Sollwert- | Digitale Frequenzvorgabe: 0.01 Hz
Auflésung
Frequenz- Analoge Frequenzvorgabe: 0.06 Hz (60 Hz Standard)
Genauigkeit
U/f-Kennlinie 1% der maximalen Ausgangsfrequenz
Uberlastkapazitat | Linear, quadratisch, benutzerdefiniert
Drehmomentboost | Hohes Lastmoment: Nennstrom 150% 1 min; normales
Lastmoment: Nennstrom 120% 1 min
Betrieb Betriebsart Sollwertquelle: Bedienteil, Klemmleiste oder Kommunikation
Uber Schnittstelle
Frequenzvorgabe Analoge Vorgabe: -10-10V, 0-10V, 4-20mA
Digitale Vorgabe: Bedienteil, Impulseingang
Betriebsfunktionen * PID-Regelung * Aufwarts/Abwarts-Operation
* 3-Leiter-Betrieb * Gleichstrombremsung
* Frequenzbegrenzung * Frequenzspriinge
» Zweite Funktion « Schlupfkompensation
« Laufrichtungsschutz » Automatischer Neustart
» Handelstiblicher Netzschalter * Auto-Tuning
* Drehzahlsuche * Energiezwischen-
* Leistungsbremsung speicherung
« Streuungsarmer Betrieb * Flussbremse
* Feuer-Betriebsart
Ein- Program- | Auswahl der Steuerlogik: NPN (positive Logik) oder PNP
gange mierbare | (negative Logik). Funktionen abhangig von den
digitale Einstellungen der Parameter In.65- In.71.
Eingange |(<Standard E/A> ist nur fiir P5 verfiigbar)
P1-P7 « Vorwértslauf « Riickwartslauf
* Reset * Externer Fehler
* Not-Halt + Jog-Betrieb
» Mehrstufiger Drehzahlbetrieb - |« Mehrstufige
Hoch, Mittel, Niedrig Beschleun./\erz6g. - Hoch,
* Gleichstrombremsung bei Stopp | Mittel, Niedrig
* Frequenzerh6éhung « Anwahl 'Zweiter Motor"
* 3-Leiter * Frequenzsenkung
» Umschaltung 'Lokaler/Externer |+ Festlegung 'Sollfrequenz-
Betrieb' Analogsignal'
» Anwahl 'Beschl./\erzog./Stop' |« Umschaltung von PID- auf
Normalbetrieb
Impuls- 0-32 kHz; Low-Pegel: 0-0.8V; High-Pegel: 3.5-12V
signal
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Spezifikationspunkt Beschreibung
Aus- Program- | Fehler-Ausgang und kleiner als 24VDC, 50mA
gange mierbarer | Umrichterstatus-
Open- Ausgang
Collector-
Ausgang
Relais- kleiner als 250 VAC 1A
ausgang (SchlieRer, Offner),
kleiner als 30 VDC, 1A
Analog- | 0-12V DC (0-24mA): Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom,
ausgang | Ausgangsspannung, Klemmengleichspannung, o. a.
Impuls- Max. 32 kHz, 10-12V
signal
Schutz- | Schutzfunktion + Uberstromfehler + Uberspannungsfehler
funktion |auslésen * Externes Fehlersignal + Durch einen Thermistor
* Anker- ausgeloster Fehler
Kurzschlussstromfehler + Umrichter Ubertemperatur
+ Ubertemperaturfehler » Ext. Kommunikationsfehler
* Eingang-Spiegelfehler » Ausgang-Spiegelfehler
* Erdschlussfehler « Umrichter-Uberlastfehler
» Motor-Ubertemperaturfehler |« Liifterfehler
* |/O-Board- « Ausfall der vorgeschalteten
Zwischenkreisfehler PID-Regelung
* Fehler durch nicht * Durch externe Bremse
angeschlossenen Motor ausgeloster Fehler
* Fehler beim Schreiben von |« Wéhrend des Betriebs
Parametern ausgeloster
* Not-Halt-Fehler Unterspannungsfehler
« Ausfall des Drehzahlsignals |« Unterspannungsehler
* Externer Speicherfehler « Schliel3er- oder
» CPU-Watchdog-Fehler Offnerkontakt-Fehler
» Motor-Normallastfehler * Analogeingangsfehler
+ Motor-Uberlastfehler
Alarm Drehzahlsignalausfall-Alarm, Uberlast-Alarm, Normallast-
Alarm, Umrichter-Uberlast-Alarm, Liifterbetrieb-Alarm,
Bremswiderstand- Bremsgeschwindigkeit-Alarm, Anzahl
Korrekturen bei Rotor-Tuning-Fehler
Unmittelbarer 15 ms oder weniger bei hohem Lastmoment (8 ms oder
Stromausfall weniger bei normalem Lastmoment): Dauerbetrieb (muss
innerhalb des Eingangsnennspannungs- und
Ausgangsnennspannungsbereichs sein)
Mehr als 15 ms bei hohem Lastmoment (mehr als 8 ms bei
normalem Lastmoment): automatische Neustartfunktion
Aufbau/ | Llftertyp FremdbelUftung
Betriebs- Fremdbeliftete Geratetypen: 0.4-15 kW 200V/0.4-22 kW
umgebung 400V (mit Ausnahme einiger Modelle)
Schutzart IP 20, offener Geratetyp
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Spezifikationspunkt Beschreibung

(Geschlossener Geréatetyp erfordert Montage eines
Kabeldurchfiihrungssatzes (Option))
Umgebungs- GroRe Last: -10-50°C ; normale Last: -10-40°C
temperatur Eis- und frostfreie Umgebung !
Wird der Umrichter bei 50°C fiir ein normales Lastmoment
(normale Last) verwendet, dann wird 80% oder weniger
Lastmoment empfohlen.
Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit < 90% (keine Taubildung)
feuchtigkeit
Lagerungs- -20°C-65°C
temperatur
Umgebungs- Frei von korrosiven oder brennbaren Gasen, Olnebel,
bedingungen Staub und anderen Verunreinigungen
(Verschmutzungsgrad 2).
Hohenlage, Hohenlage nicht Gber 2000m. Beschleunigung kleiner als
Schwingungen Erdbeschleunigung g (d.h. < 9,8 m/s?).
Druck 70-106 kPa

11.3 AuBere Abmessungen (Schutzart IP 20)

0.4 kW (einphasig) und 0.4-0.8 kW (3—phasig)

A
= E = _’I __r: 3
OO0O
0000
H2
B ® v
—-I!I<— |
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0.8kW-1.5kW (einphasig 200V), 1.5kW-2.2kW (3-phasig 400V) mit EMV-Filter
A

H1

—>|<— (]

53

= -
wo [RERIRED|
o =
JE———
(=) [ =]
=) L=
= =

(E] =y P

T H3
i

H2

888;‘2188';’ 68 611 |128 (119 |5 128 |35 |4 |a
0065100, 268 | (241) |(504) |(469) |(020) |(504) |(0.14) |(0.16) |(0.16)
0004S100-2, |68 611 |128 |119 |5 123 |35 |4 |42
0004S100-4 |(2.68) |(241) |(5.04) |(4.69) |(0.20) |(4.84) |(0.14) |(0.16) |(0.17)
004S100-1,

004S100-4, |68 635 |180 1705 |5 130 |45 |45 |42
008S100-4 Mit | (2.68) (2.50) ((7.09) |(6.71) [(0.20) |(5.12) |(0.18) |(0.18) |(0.17)
EMV-Filter

Einheiten: mm (Zoll)
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0.8-1.5 kW (einphasig) und 1.5-2.2 kW (3—phasig)

A
9 _ - =+ H3
QOO0
OO0
H2
Eﬂ le— |
) w2
0.8kW-1.5kW (einphasig 200V), 1.5kW-2.2kW (3-phasig 400V) mit EMV-Filter
N
I ez 7
BEE
OEE
H2

Kennzeichnung W1 W2 ‘ H1 ‘ H2

oeioo > 100 o1 |128 |120 |a5  |130 |a5 |4
olooioos |39 |@358) |(504) |(472) |(018) |(512) |(018) |(018)
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Kennzeichnung W1~ W2 ‘Hl ‘HZ ‘H3 D1 ‘A B o
88%22188:%’ 100 91 128 120 45 145 4.5 45 45
00228100—4, (3.94) ((358) |(5.04) ((4.72) |(0.18) |(5.71) |(0.18) |(0.18) |(0.18)
0008S100-1,
ggiggiggj 100 |91 (180 [170 |5 140 |45 |45 |42
00225100 a4 (3.94) |(3.58) |[(7.09) [(6.69) |(0.20) |(5.51) |(0.18) ((0.18) |(0.17)
Mit EMV-Filter
Einheiten: mm (Zoll)
2.2 kW (einphasig) und 3.7-4.0 kW (3-phasig)
A
A
- =T
0000
0000
H2
—>||‘I<— A
< W2 »
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2.2kW (einphasig 200V), 3.7kW-4.0kW (3-phasig 400V) mit EMV-Filter

Kennzeichnung ‘ wi

00225100-1

88%2188; 140 132.2 128 120.7 |3.7 145 39 4.4 45
0037S100-4 (5.51) [(5.20) [(5.04) [(4.75) |(0.15) |(5.71) |(0.15) |(0.17) |(0.18)
0040S100-4

0022S100-1,

0037S100-4, |140 132 180 170 5 140 4 4 4.2
0040S100-4 |(5.51) ((5.20) |(7.09) |(6.69) |(0.20) |(5.51) |(0.16) |(0.16) |(0.17)
Mit EMV-Filter

Einheiten: mm (Zoll)
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5.5-22 kW (3-phasig)

A
A
Y
T
I I
O000
Q000
H2
B_IH7<_ @ g Y —
L W2 >
Kennzeichnung w1 W2 ‘Hl \Hz H3 D1 A \B \cb
3- 0055S100- (160  [137 [232 [216.5 [105 |140 |5 5 -
phasig |2 (6.30) [(5.39) [(9.13) [(8.52) [(0.41) |(5.51) |(0.20) |(0.20)
200V [0075S100-
2
0110S100- (180  |[157 [290 [273.7 [11.3 163 |5 5 -
2 (7.09) [(6.18) [(11.4) [(10.8) [(0.44) |(6.42) |(0.20) |(0.20)
0150S100- [220  [193.8 (350 (331 |13 187 |6 6 -
2 (8.66) |(7.63) [(13.8) [(13.0) |(0.51) |(7.36) |(0.24) |(0.24)
3- 0055S100- (160  [137 [232 [2165 [105 [140 |5 5 -
phasig |4 (6.30) [(5.39) [(9.13) [(8.52) [(0.41) |(5.51) |(0.20) |(0.20)
400V |0075S100-
4
0110S100- (180  |157 [290 |273.7 |11.3 |163 |5 5 -
4 (7.09) |(6.18) [(11.4) [(10.8) [(0.44) |(6.42) |(0.20) |(0.20)
0150S100-
4
0185S100- (220  [193.8 (350 (331 |13 187 |6 6 -
4 (8.66) |(7.63) [(13.8) [(13.0) [(0.51) |(7.36) |(0.24) |(0.24)
0220S100-
4
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11.4 Peripheriebauteile

Kompatible Modelle von Leistungsschaltern, FI-Schutzschaltern und Schiitzen
(hergestellt von LSIS)

Versorgungss  Leistungsschalter \ FI-Schutzschalter Schitz
pannung, Strom Strom Strom Strom
Leistung[KW] Modell [A] Modell N Modell [A] Modell N
Ein- |04 5 5 MC-6a 9
phasig )
200v |0.75 10 10 MC-9a, 11
UTE10 |15 MC-9B
ABS33c EBS33c
15 15 |0 15 (MC18a g
: MC-18B
2.2 20 20 20 MC-22b |22
3- 0.4 5 5 MC-6a 9
phasig .
200V |0.75 10 15 40 mg-gﬁ’ u
MC-18a,
15 |1aBs33c |15 EBS33c |15 |\ Clan |18
2.2 20 UTE10 |20 20 MC-22b |22
37 0
2 30 30 30 MC-32a |32
55 |ABS53c |50 50 EBS53c |50 MC-50a |55
75 |ABS63c |60 60 EBS63c |60 MC-65a |65
11 100 90 100 MC-85a |85
ABS103c EBS103c
15 125 |UTS15 [125 125 MC-130a |130
3- 0.4 3 . MC-6a ;
phasig .
i 0.75 5 mg :a
15 8, g
15 .
10 10
22 |ABS33c EBS33c Mo12b |2
3.7 15 15 MC-18a
TE1l © |18
4 20 g 0 20 20 MC-18b
55 MC-22b |22
30 30 30
75 MC-32a |32
11 |ABS53c |50 50 EBS53c |50 MC-50a |50
15 |ABS63c |60 60 EBS63c |60 MC-65a |65
18.5 75 80 75 MC-75a |75
ABS103c EBS103c
22 100 90 100 MC-85a |85
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11.5 Spezifikationen der Sicherungen und Drosseln

Versorgungsspannung, | Netzsicherung Wechselstromdrossel  Gleichstromdrossel
Leistung [kW] Strom [A] Spannung Induktivitat Strom [A] Induktivitat Strom [A]
(Vi [mH] [mH]
Einphasig 04 10 600 1.20 10 4 8.67
200 0.75
15 15 0.88 14 3 13.05
22 20 0.56 20 13 18.45
3-phasig 04 10 1.20 10 4 8.67
200V 0.75
15 15 0.88 14 3 13.05
2.2 20 0.56 20 1.33 18.45
3.7 32 0.39 30 26.35
4 50
55 50 0.30 34 1.60 32
75 63 0.22 45 1.25 43
11 80 0.16 64 0.95 61
15 100 0.13 79 0.70 75
3-phasig 0.4 10 481 4.8 16 4.27
400V 0.75
15 3.23 75 12 6.41
22 15 234 10 8 8.9
3.7 20 122 15 54 132
4 32
55 112 19 3.20 17
75 35 0.78 27 250 25
11 50 0.59 35 1.90 32
15 63 0.46 44 1.40 41
185 70 0.40 52 1.00 49
22 100 0.30 68 0.70 64
© Caution

Nur UL-zugelassene Netzsicherungen der Klasse H oder RK5 gemaf3 und UL-zugelassene
Leistungsschalter verwenden. HoOchstzuldssiger Nennstrom und Spannung fir die
vorgeschalteten Sicherungen und Leistungs- & Schutzschalter: siehe Tabelle oben.
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11.6 Spezifikation der Klemmenschrauben
Spezifikation der Eingangs-/Ausgangsklemmenschrauben

Versorgungsspannung, Grole der Klemmenschraube Schraubendrehmoment

Leistung [kW] [kgecm] bzw. [Nm]
Einphasig 04 M3.5 2.1-6.1/0.2-0.6

200V 0.75

15
22 M4
3-phasig 04 M3.5
200V 0.75
15
22
3.7 M4

55
75
11 M5 4.0-10.2/0.4-1.0
15
3-phasig 04 M3.5 2.1-6.1/0.2-0.6
400V 0.75
15

2.2

3.7 M4

55
7.5
1 M5 4.0-10.2/0.4-1.0
15
18.5
22
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Spezifikation der Klemmenschrauben des Steuerkreises

Klemme GroRRe der Klemmenschraube  Schraubendrehmoment [kgecm]

bzw. [Nm]
P1-P7/ M2 2.2-2.5/0.22-0.25
CMNRN1/12/AOIQLIEG/24/TI
/TO/ SA,SB,SC/S+,S-,SG
Al1/B1/C1 M2.6 4.0/0.4
« Steuerklemmleiste (digitale u. analoge Ein-/Ausgéange) im Standard unterstiitzt nicht die
Klemmen P6/P7/TI/TO. Siehe Schritt 4 - Anschluss der Steuerklemmen auf Seite 28.

O Caution
Klemmenschrauben mit Nennanzugsmoment festziehen. Lockere Schrauben kénnen

Kurzschliisse und Stérungen verursachen. Zu fest angezogene Schrauben kénnen die
Klemmen beschadigen und ebenfalls Kurzschliisse und Stérungen verursachen. Fir den
Anschluss der Leistungsklemmen sind Kupferleitungen, ausgelegt fiir 600 V und 75 °C, zu
verwenden; fur den Anschluss der Steuerklemmen Kupferleitungen ausgelegt fiir 300 V und
75 °C.
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11.7 Spezifikation des Bremswiderstands

Versorgungsspannung,

Leistung [KW] Widerstand [Q] Nennleistung [W]
Einphasig 04 300 100
200V 0.75 150 150
15 60 300
22 50 400
3-phasig 0.4 300 100
200V 0.75 150 150
15 60 300
22 50 400
37 33 600
4 33 600
55 20 800
75 15 1,200
1 10 2,400
15 8 2,400
3-phasig 0.4 1,200 100
400V 0.75 600 150
15 300 300
22 200 400
37 130 600
4 130 600
55 85 1,000
75 60 1,200
1 40 2,000
15 30 2,400
185 20 3,600
22 20 3,600

+ Das Bremsmoment ist standardm&fig 150%, und die Einschaltdauer (ED) ist 5%.
Wenn die Einschaltdauer 10% ist, verdoppelt sich die Nennleistung fir den
Bremswiderstand im Vergleich zum Standard.
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11.8 Absenken des Nennausgangsstroms bei
Motordauerbetrieb

Absenken durch Tragerfrequenz

Der Ausgangsnennstrom des Umrichters bei Motordauerbetrieb wird abh&ngig von der
Tragerfrequenz begrenzt. Siehe nachfolgendes Diagramm.

Continuous rated current (heavy load)

(%)
100.0 100,'0 84.4
80.0 w
60.0 : O 717 es0 — 400V
40.0 ! : E !
200 : :
0.0 ; ' : i

012345678 9101112131415 (kHz)
Carrier frequency

200V | 400V
Tragerfrequenz Dauer-Nennstrom  Tragerfrequenz Dauer-Nennstrom
[kHz] [%] [kHz] [%]

1-6 100 1-6 100

9 84.4 9 81.1

12 76.7 12 71.7

15 72.0 15 66.0

Continuous rated current (normal load)

100.0
DR%
v
ge]
: 2,
t t t t i =h
0 1 2 3 4 5 (kHz) Q
Carrier frequency =
=
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200V Versorgungsspannung

400V Versorgungsspannung

Leistung [kW] Dauer- Leistung [kW] Dauer-
Nennstrom [%] Nennstrom [%]
55 85 5.5 81.3
7.5 85 75 77.2
1 86.6 1 85
15 90.2 15 84.2
18.5 91.5
22 83.2

Absenken durch Eingangsspannung

Der Ausgangsnennstrom des Umrichters bei Motordauerbetrieb wird abhangig von der
Eingangsspannung begrenzt. Siehe nachfolgendes Diagramm.

Continuous rated current (200V)

(%)
120

100
80
60
40
20

0

200 210 220 230 240 250 260
Input voltage
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Continuous rated current (400V)

(%)
120
100
80
60
40
20
0

380 400 420 440 460 480 500 520
Input voltage
Absenken durch Umgebungstemperatur und Installationsart

Der Ausgangsnennstrom des Umrichters bei Motordauerbetrieb wird abhangig von der
Umgebungstemperatur und Installationsart begrenzt. Siehe nachfolgendes Diagramm.

Continuous rated current (400V)

(%)
100 . 1P20 / UL Open
85 , !
70 : :
E . Side by side
0 30 40 50
T

11.9 Warmeemission

Das folgende Diagramm zeigt die abhangig von der jeweiligen Geréateleistung abgestrahlte
Warmeenergie.
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Kcal

450

400

350 /,
300 .

/l
’
250 )

200 &

/ ----- 220V
150 "’

/

4

100 2
/"F/—l

50 -

0 0407515 22 37 40 55 75 11 15 185 22 KW

Die Warmeemission basiert auf Operationen mit Tragerfrequenz-Standardeinstellungen
unter normalen Betriebsbedingungen. Details zur Tragerfrequenz finden Sie in Kapitel 5.16
Motorlaufgeréusch-Einstellungen (Tragerfrequenz-Einstellungen).
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Produktgewahrleistung

Informationen zur Produktgewd&hrleistung

Fillen Sie dieses Produktgewahrleistungsformular aus und behalten Sie es als kinftige
Referenz oder fiir den Fall von Service, der im Rahmen der Produktgewahrleistung
abgewickelt wird.

LSIS Standard Installationsdatum

Inviortar Inctallatinn

Modelbezeichnung LSLV-S100 Gewahrleistungsdauer

Bezeichnung
(oder Firma)

Kunden-Info Adresse

Umrichterbezeichnung

Kontakt-Info

Name

Adresse
Héandler-Info

Kontakt-Info

Gewahrleistungsdauer

Die Produktgewahrleistung gilt fur 12 Monate ab dem Installationsdatum und deckt
Funktionsstorungen des Produkts ab, die wahrend der Gewahrleistungsdauer unter
normalen Betriebsbedingungen auftreten. Wenn das Installationsdatum nicht bekannt ist,
gilt die Produktgewahrleistung fur 18 Monate ab dem Herstellungsdatum. Hinweis: Die
Bedingungen der Produktgewahrleistung kdnnen je nach Kaufvertrag oder
Installationsvertrag variieren.

Informationen zum Service im Rahmen der Produktgewé&hrleistung

Kostenloser Service im Rahmen der Produktgewahrleistung wird bei Funktionsstérungen
des Produkts geleistet, die wahrend der Gewahrleistungsdauer unter normalen
Betriebsbedingungen auftreten. Um Service im Rahmen der Produktgewahrleistung zu
erhalten, nehmen Sie bitte Kontakt mit der LSIS-Vertretung oder dem LSIS-Service-Center
auf.
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Service auBerhalb der Gewé&hrleistung
Bei Funktionsstorungen in den folgenden Féllen wird eine Service-Gebuhr berechnet:

» Bewusster Missbrauch oder Fahrlassigkeit

» Spannungsversorgungsprobleme oder Probleme, die durch andere mit dem Produkt
verbundene Gerate verursacht wurden

» Hohere Gewalt (Feuer, Flut, Erdbeben, Gasunfélle, usw.)

« Anderungen oder Reparatur durch nicht autorisierte Personen
* Fehlendes Original-LSIS-Typenschild

» Abgelaufene Gewabhrleistungsdauer

Besuchen Sie unsere Website http://www.lsis.com flir detaillierte Service-Informationen.
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EC DECLARATION OF CONFORMITY

We, the undersigned,
Representative: LSIS Co., Ltd.
Address: LS Tower, Hogye-dong, Dongan-gu,
Anyang-si, Gyeonggi-do 1026-6,
Korea
Manufacturer: LSIS Co., Ltd.
Address: 181, Samsung-ri, Mokchon-Eup,
Chonan, Chungnam, 330-845,
Korea

Certify and declare under our sole responsibility that the following apparatus:

Type of Equipment: Inverter (Power Conversion Equipment)
Model Name: LSLV-S100 series
Trade Mark: LSIS Co., Ltd.

conforms with the essential requirements of the directives:

2006/95/EC Directive of the European Parliament and of the Council on the
harmonisation of the laws of Member States relating to Electrical Equipment designed
for use within certain voltage limits

2004/108/EC Directive of the European Parliament and of the Council on the
approximation of the laws of the Member States relating to electromagnetic
compatibility

based on the following specifications applied:

EN 61800-3:2004
EN 61800-5-1:2007

and therefore complies with the essential requirements and provisions of the
2006/95/CE and 2004/108/CE Directives.

Place: Chonan, Chungnam,
Korea
> o)/ 2 2
2 20/2. 2./ SR

Mr. In Sik Choi_/_General Manager
(Full name / Position)
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UL-Kennzeichen

e(UL)us

Das UL-Kennzeichen gilt fir Produkte in den USA und Kanada. Dieses Kennzeichen zeigt
an, dass UL die Produkte getestet und ausgewertet hat, mit dem Ergebnis, dass die
Produkte die UL-Sicherheitsnormen erfiillen. Wenn ein Produkt die UL-Zertifizierung
erhalten hat, bedeutet dies, dass alle Bauteile innerhalb des Produkts ebenfalls die UL-
Normen erfillen.

CE-Kennzeichen

C€

Das CE-Kennzeichen zeigt an, dass die Produkte, die dieses Kennzeichen tragen, die EU-
Sicherheits- und Umweltbestimmungen erfiillen. Zu den anzuwendenden Européischen
Normen z&hlen die Maschinenrichtlinie, die Niederspannungsrichtlinie und die EMV-
Richtlinie.

Niederspannungsrichtlinie

Wir bestétigen, dass unsere Produkte die Niederspannungsrichtlinie erflllen (EN 61800-5-
1).

EMV-Richtlinie

Die EMV-Richtlinie definiert die Anforderungen an die Storfestigkeit und Stéremissionen
elektrischer Betriebsmittel, die innerhalb der Européischen Union verwendet werden. Die
EMV-Produktnorm (EN 61800-3) deckt die Anforderungen an elektrische Antriebe ab.
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ANTRIEBSTECHNIK

EMI / RFI POWER LINE FILTERS L

LSIs inverters, S100 series
ENERGIEANLAGEN

RFl FILTERS

THE LS RANGE OF POWER LINE FILTERS FEB { Steawland ) and EE (Foctprint) SERIES,
HAVE BEEN SPECIFICALLY DESIGNED WITH HIGH FREQUENCY LSis INVERTERS. THE LSE
OF LS FILTERS, WITH THE INSTALLATION ADVICE OVERLEAF HELP T ENSURE TROLBLE
FREE USE ALONG SIDE SENSITIVE DEVICES AND COMPLIANCE TO CONDUGTED
EMISSION AND IMMUNITY STANCARS TO EN 50081,

CAUTION

N CASE OF A LEAKAGE CURRENT PROTECTIVE DEVICES IS USED ON
POWER SUPPLY, IT MAY BE FALULT AT POWER-ON OR OFF.

INAVOID THIS CASE, THE SENSE CURRENT OF PROTECTIVE DEVICE SHOULD
BE LARGER

RECOMMENDED INSTALLATION INSTRUCTIONS

To conform to the EMC directive, it is necessary that these instructions be followed as closely as possible. Follow the usual safety
procedures when working with electrical equipment. All electrical connections to the filter, inverter and motor mustbe made by a
quallfied electrical techniclan.

1-) Check the filter rafing label to ensure that the current, voltage rating and part number are cormect.

2- ) Forbest results the filter should be fitted as closely as possible to the incoming mains supply of the wiring enclousure, usually
directly after the enclousures circuit breaker or supply switch.

3- ) The back panel of the wiring cabinet of board should be preparad for the mounting dimensions of the fitter. Care should be
taken (o remove any paini elc... from the mounling holes and face area of the panel to ensure the best possible earthing of the
filter.

4-) Mount the filter securely.

5= ) Connect the mains supply to the filter terminals marked LINE, connect any earth cables to the earth stud provided. Connect
the filtet terminals marked LOAD to the mains input of the inverter using short langths of appropriate gauge cable.

6- ) Connect the motor and fit the ferrite core ( output chokes ) as close to the inverter as possible. Armoured or screened cable
should be used with the 3 phase conductors only threaded twice through the center of the ferrite core. The earth conductor
should be securely earthed at both inverter and motor ends. The screen should be connected to the enclousure body via and
earthed cable gland.

7-) Connectany control cables as instructed in the inverter instructions manual.

IT IS IMPORTANT THAT ALL LEAD LENGHTS ARE KEPT AS SHORT AS POSSIBLE AND THAT INCOMING MAINS AND
OUTGOING MOTOR CABLES ARE KEPT WELL SEPARATED.

FEB/FEP SERIES ( Standerd} |

Figi ‘—qﬁp—m—_ﬁl i SHELDED CABLE -
L FIL o2 ; 3 o ]
_;_. Imﬂ il m
-
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