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AWARNING

RISK OF OVERHEATING AND/OR FIRE

Changing the setting [4] ETR trip 1 in 1-90 Motor Thermal
Protection to 1 of the settings listed below may result in
overheating and/or cause fire.

. [0] No operation.

. [1] Thermistor warning.
. [2] Thermistor trip.

. [3] ETR warning 1.

If the setting in 7-90 Motor Thermal Protection is
changed, the VLT® DriveMotor FCM 106 system is no lon-
ger thermally protected under the approval of XDNZ.
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1 EinfUhrung

1.1 Zielsetzung des Handbuchs

Das Programmierungshandbuch enthélt Informationen zur
Inbetriebnahme und Programmierung des Frequenzum-
richters, einschlieBlich der vollstandigen Beschreibung aller
Parameter.

1.2 Zusatzliche Materialien

Verfligbare Literatur:

. Das VLT® DriveMotor FCP 106 und FCM 106 Produk-
thandbuch enthélt Informationen zur Installation
und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters.

. Das VLT® DriveMotor FCP 106 und FCM 106 Projek-
tierungshandbuch enthélt die notwendigen
Informationen fiir die Integration des Frequen-
zumrichters in eine Vielzahl von Anwendungen.

e Das VLT® DriveMotor FCP 106 und FCM 106
Programmierungshandbuch beschreibt die
Programmierung des Frequenzumrichters und
enthélt die vollstandigen Parameterbeschrei-
bungen.

e Die VLT® LCP-Anleitung zum Betrieb der LCP-
Bedieneinheit.

e Die VLT® LOP-Anleitung zum Betrieb der LOP-
Bedieneinheit.

e Das Modbus RTU Produkthandbuch, VLT®
DriveMotor FCP 106, FCM 106 BACnet Produk-
thandbuch, VLT® DriveMotor FCP 106 und FCM 106
Metasys Produkthandbuch enthalten Informa-
tionen zur Regelung, Uberwachung und
Programmierung des Frequenzumrichters.

. Die PC-gestiitzte Konfigurationssoftware MCT 10,
MG10R erméglicht lhnen das Konfigurieren des
Frequenzumrichters auf einem Windows™-PC.

. Danfoss VLT® Energy Box-Software zur Energiebe-
rechnung in HYAC-Anwendungen.

Die technische Literatur und Angaben zu den Zulassungen
sind online verfligbar unter www.danfoss.com/Busines-
sAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical
+Documentation.

Die Danfoss VLT® Energy Box-Software ist verfligbar unter
www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutionsim PC-
Software-Downloadbereich.

1.3 Dokument- und Softwareversion

Das Handbuch wird regelmaBig geprift und aktualisiert.
Alle Verbesserungsvorschlage sind willkommen. Tabelle 1.1
enthalt die Dokumentversion und die entsprechende
Softwareversion.

Die Softwareversion kénnen Sie im Frequenzumrichter in
Parameter 15-43 Softwareversion ablesen.

Ausgabe Softwareversion

MGO3N1Txx

Anmerkungen

Neues Dokument 1,00

Tabelle 1.1 Dokument- und Softwareversion

1.4 Copyright

Dieses Handbuch enthilt Informationen, die Eigentum von
Danfoss sind. Durch die Annahme und Verwendung dieses
Handbuchs erklart sich der Benutzer damit einverstanden,
die darin enthaltenen Informationen ausschlief3lich fir
Gerate von Danfoss oder solche anderer Hersteller zu
verwenden, die ausdriicklich fir die Kommunikation mit
Danfoss-Geraten Uber die serielle Kommunikationsver-
bindung bestimmt sind. Dieses Handbuch ist durch
Urheberschutzgesetze Danemarks und der meisten
anderen Lander geschiitzt.

Danfoss Gibernimmt keine Gewahrleistung dafiir, dass die
nach den im vorliegenden Handbuch enthaltenen
Richtlinien erstellten Softwareprogramme in jedem
physischen Umfeld bzw. jeder Hard- oder Softwareum-
gebung einwandfrei laufen.

Obwohl die im Umfang dieses Handbuchs enthaltene
Dokumentation von Danfoss Uberprift und Gberarbeitet
wurde, leistet Danfoss in Bezug auf die Dokumentation
einschlieBlich Beschaffenheit, Leistung oder Eignung fir
einen bestimmten Zweck keine vertragliche oder
gesetzliche Gewahr.

Danfoss Gibernimmt keinerlei Haftung fir unmittelbare,
mittelbare oder beildufig entstandene Schaden,
Folgeschaden oder sonstige Schaden aufgrund der
Nutzung oder Unfahigkeit zur Nutzung der in diesem
Handbuch enthaltenen Informationen. Dies gilt auch dann,
wenn auf die Méglichkeit solcher Schaden hingewiesen
wurde. Danfoss haftet insbesondere nicht fiir Kosten,
einschlieBlich aber nicht beschrankt auf entgangenen
Gewinn oder Umsatz, Verlust oder Beschadigung von
Ausristung, Verlust von Computerprogrammen,
Datenverlust, Kosten fiir deren Ersatz oder Anspriiche
Dritter jeglicher Art.

MGO3N103
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Danfoss behilt sich das Recht vor, jederzeit Uberarbei- g Gramm
tungen oder inhaltliche Anderungen an dieser Druckschrift Hiperface® Hiperface® ist eine eingetragene Marke von
ohne Vorankiindigung oder eine verbindliche Mitteilungs- Stegmann.
pflicht vorzunehmen. hp Horsepower
HTL HTL-Drehgeber (10-30 V) Pulse -
1.5 Symbolel Abk[jrzungen und Hochspannungs-Transistorlogik
Definitionen Hz Hertz
linv Wechselrichter-Nennausgangsstrom
Dieses Handbuch verwendet folgende Symbole: Im Stromgrenze
n WAR N U N G | IMN Motornennstrom
IvitmAx Der maximale Ausgangsstrom
Kennzeichnet eine potenziell gefahrliche Situation, die e Der vom Frequenzumrichter gelieferte
den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben Nennausgangsstrom
kann, kHz Kilohertz
LCP Local Control Panel
AVO RSICHT Isb Least Significant Bit (geringstwertiges Bit)
Kennzeichnet eine potenziell gefihrliche Situation, die m Meter
leichte bis mittlere Verletzungen zur Folge haben kann. mA Milliampere
Die Kennzeichnung kann ebenfalls als Warnung vor MCM Mille Circular Mil
unsicheren Verfahren dienen. MCT Motion Control Tool
mH Millihenry (Induktivitat)
HINWEIS min Minute
. . L . . . ms Millisekunden
Weist auf eine wichtige Information hin, z. B. auf eine — —— - -
. . . . . . msb Most Significant Bit (hochstwertiges Bit)
Situation, die zu Gerate- oder sonstigen Sachschdaden e Wik TdesF —
. t t
fiihren kann. nwLt er Wirkungsgrad des Frequenzumrichters is
definiert als das Verhdltnis zwischen Leistungs-
abgabe und Leistungsaufnahme.
60° AVM 60° Asynchrone Vektormodulation
nF Nanofarad
A Ampere NLCP Numerisches LCP-Bedienteil
AC Wechselstrom
— Nm Newtonmeter
AD Luftentladung (Air Discharge) e Synchrone Motordrehzahl
Al Anal i Analog | t m
na ogel'ngang (Analog Input) Online-/Offline- | Anderungen der Online-Parameter werden
AMA Automatische Motoranpassung Parameter sofort nach Anderung des Datenwertes
AWG American Wire Gauge = Amerikanisches aktiviert.
Drahtmaf Pbr,cont. Nennleistung des Bremswiderstands
C Grad Celsius (Durchschnittsleistung beim kontinuierlichen
CD Konstante Entladung (Constant Discharge) Bremsen)
(@)} Gleichtakt (Common Mode) PCB Leiterplatte
CcT Konstantes Drehmoment (Constant Torque) PCD Prozessdaten
bC Gleichstrom (Direct Current) PELV Schutzkleinspannung - Protective extra low
DI Digitaleingang (Digital Input) voltage
DM Gegentakt (Differential Mode) Pm Nenn-Ausgangsleistung des Frequenzum-
D-TYPE Abhéangig vom Frequenzumrichter richters als HO
EMV Elektromagnetische Vertréglichkeit PmN Motornennleistung
ETR Elektronisches Thermorelais PM Motor Permanentmagnet-Motor
fioa Motorfrequenz bei aktivierter JOG-Funktion PID-Prozess Der PID-Regler sorgt dafiir, dass Drehzahl,
fm Motorfrequenz Druck, Temperatur usw. konstant gehalten
fmax Die maximale Ausgangsfrequenz des Frequen- werden.
zumrichters, die an seinem Ausgang Rbr,nom Der Nenn-Widerstandswert, mit dem an der
bereitgestellt wird Motorwelle fiir eine Dauer von 1 Minute eine
fmin Die minimale Motorfrequenz vom Frequen- Bremsleistung von 150/160 % gewahrleistet
zumrichter. wird.
fmN Motornennfrequenz RCD Fehlerstromschutzschalter
FC Frequenzumrichter riickspeisefdhig | Generatorische Klemmen
6 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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Rmin Zulassiger Mindestwert des Frequenzum-

richters fir den Bremswiderstand

EFF Effektivwert

U/min [UPM] Umdrehungen pro Minute

Rrec Widerstandswert und Widerstand des
Bremswiderstands

s Sekunde

SFAVM Statorfluss-orientierte asynchrone Vektormodu-
lation

STW (ZSW) Zustandswort

SMPS Schaltnetzteil

THD Gesamtoberschwingungsgehalt

Tum Drehmomentgrenze

TTL Pulse des TTL-Drehgebers (5 V) - Transistor-
Transistor-Logik

UmN Motornennspannung

Y Volt

VT Variables Drehmoment

VV(CPlus Spannungsvektorsteuerung (Voltage Vector
Control)

Tabelle 1.2 Abkiirzungen

Konventionen

Nummerierte Listen enthalten Verfahren.
Aufzahlungslisten enthalten andere Informationen und
Beschreibungen von Abbildungen.

Kursiver Text enthalt:

. Querverweise
° Links
° FuBnoten

. Parameternamen, Parametergruppennamen,
Parameteroptionen

MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 7
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1.6 Elektrische Anschlussibersicht

=
S
<
<
=z
L1 P
L2 -
3 Phase 3
power
input
= PE
T1 Thermistor
located in
motor
T2
ubC-
UDC+
50 (+10V OUT)
+10Vdc
0-10Vdc- [ - 53 (AIN) 240V AC 3A
0/4-20 mA — -
0-10Vdc- f — 54 (A IN)
0/4-20 mA [ —
P 55 (COM A IN/OUT)
42 0/4-20mA A OUT / DIG OUT
240V AC 3A
45 0/4-20mA A OUT / DIG OUT
Bus ter.
12 (+24V OUT) — o] ON=Terminated
Group 5-* v 2| OFF=Unterminated
18 (DIGI IN
( ) }—~.  —— 24V (NPN)
19 (DIGI IN) OV (PNP)
[+~ — 24V (NPN)
20 (COMDIN) ' ov (PNP)
}:)j Bus ter.
27 (DIGI IN) 24V (NPN)
oV (PNP) FS"“:S (N PS-485) 69 RS-485
29 (D|G| |N) nterface ‘7
— 24V (NPN) (P RS-485) 68 /717
0V (PNP)
(Com RS-485) 61
e (PNP)-Source
(NPN)-Sink
Abbildung 1.1 Elektrische Anschlussiibersicht
8 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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2 Programmierung

2.1 Programmierung mit MCT 10-Software

Sie kdnnen den Frequenzumrichter mit dem PC Uber einen
RS485-Anschluss programmieren. Dazu missen Sie die
MCT 10 Konfigurationssoftware installieren. Diese Software
koénnen Sie mit der Bestellnummer 130B1000 bestellen
oder von www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/
softwaredownload herunterladen..

2.2 Bedieneinheit (LCP)

Das LCP ist in 4 funktionelle Gruppen unterteilt.

A. Alphanumerisches Display
B. Menuiauswahl
C. Navigationstasten und Kontrollleuchten (LEDs)

D. Bedientasten mit Kontrollleuchten (LEDs)

130BB765.11

3 \ 1-20 Motor Power

(‘ [5]0.37kW - 0.5HP !
|_joetupl < :

v

Status  Quick Main
Menu Menu

[
10 ‘
| TN |
I on O [ OK “%, 12

—n

8 —— H11
9/:&»0 :

Abbildung 2.1 Bedieneinheit (LCP)

A. Alphanumerisches Display

Die LCD-Anzeige verfiigt Uiber eine Hintergrundbe-
leuchtung und zwei alphanumerische Zeilen. Das LCP zeigt
alle Daten an.

Auf dem Display kdnnen Sie verschiedene Informationen
ablesen.

1 Nummer und Name des Parameters.

2 | Parameterwert.

Die Satznummer zeigt den aktiven Parametersatz und den
Programm-Satz an. Stimmen der aktive Satz und Programm-
Satz Uberein, wird nur diese Satznummer gezeigt
(Werkseinstellung). Bei unterschiedlichem aktiven Satz und
Programm-Satz zeigt das Display beide Satznummern (Satz
12). Die blinkende Zahl kennzeichnet den Programm-Satz.

4 | Die Motorlaufrichtung erscheint unten links im Display
durch einen kleinen Pfeil, der im Uhrzeigersinn oder gegen

den Uhrzeigersinn zeigt.

B. Meniitaste
Wahlen Sie uber die [Menul-Taste zwischen Status, Quick-
Men( oder Hauptmeni.

5 |Das Dreieck zeigt an, ob sich die Bedieneinheit (LCP) in der
Statusanzeige, im Quick-Menl oder im Hauptmeni
befindet.

N

. Navigationstasten und Kontrollleuchten (LEDs)

Verbindungs-LED: Blinkt bei aktiver Buskommunikation.

Griine LED/On (An): Das Steuerteil ist betriebsbereit.

Gelbe LED/Warn. (Warnung): Zeigt eine Warnung an.

Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

=]l |0 |N|O

0| [Back]: Zuriick zum vorherigen Schritt oder zur vorherigen
Ebene in der Navigationsstruktur

11|[A] [¥] [*]: Zum Navigieren zwischen Parametergruppen,
Parametern und innerhalb von Parametern. Mit den
Pfeiltasten konnen Sie auch den Ortsollwert festlegen.

12 [[OK]: Dient dazu, einen mit dem Cursor markierten
Parameter auszuwéhlen und um Anderungen an einer
Parametereinstellung zu bestatigen

MGO3N103
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D. Bedientasten mit Kontrollleuchten (LEDs)

13 |[Hand on]: Startet den Motor und erméglicht die Steuerung
des Frequenzumrichters Uber die LCP-Bedieneinheit.

HINWEI

Die Werkseinstellung von Klemme 27 Digital-
eingang (Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang)
ist Motorfreilauf invers. Dies bedeutet, dass der
Motor durch Driicken auf [Hand On] nicht startet,
wenn an Klemme 27 nicht 24 V anliegen. SchlieBen
Sie Klemme 12 an Klemme 27 an.

14 | [Off/Reset]: Halt den Motor an (Abschaltung). Quittiert im
Alarmmodus den Alarm.

15 |[Auto on]: Die Steuerung des Frequenzumrichters erfolgt
entweder Uber die Steuerklemmen oder die serielle Schnitt-

stelle.

2.3 LCP-Mentus

2.3.1 Statusmenu
Die Auswahloptionen im Statusmeni sind:

. Motorfrequenz [Hz], Parameter 16-13 Frequenz
. Motorstrom [A], Parameter 16-14 Motorstrom

. Motordrehzahlsollwert in Prozent [%],
Parameter 16-02 Sollwert %

. Istwert, Parameter 16-52 Istwert [Einheit]

. Motorleistung [kW] (wenn Parameter 0-03 Lénder-
einstellungen auf [1] Nordamerika eingestellt ist,
wird die Motorleistung in der Einheit HP anstelle
von kW angezeigt), Parameter 16-10 Leistung [kW]
fur kW, Parameter 16-11 Leistung [PS] fur HP

. Benutzerdefinierte Anzeige
Parameter 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige

2.3.2 Quick Menu

Programmieren Sie Uber das Quick-Meni die gdngigsten
Funktionen. Das Quick-Meni umfasst:

. Assistent flir Anwendungen mit Regelung ohne
Ruckfiihrung, siehe Kapitel 2.3.4 Startassistentfiir
Anwendungen mit Regelung ohne Riickfiihrung

. Assistent fir PI-Einstellungen (Regelung mit
Ruckfiihrung), siehe Kapitel 2.3.5 Inbetriebnahme-
assistent fiir Anwendungen mit Regelung ohne
Riickfiihrung

. Motoreinstellung, siehe Kapitel 2.3.6 Quick Menu:
Motoreinstellung

. Liste gednderter Parameter

2.3.3 Hauptmen

Uber das Hauptmenii kénnen alle Parameter aufgerufen
und programmiert werden. Sie kdnnen direkt auf die
Hauptmendiparameter zugreifen, sofern kein Passwort tiber
Parameter 0-60 Hauptmenii Passwort erstellt wurde.

Fir den GroBteil der moglichen Anwendungen ist es nicht
notwendig, auf die Hauptmeniiparameter zuzugreifen.
Stattdessen bietet das Quick-Meni den einfachsten und
schnellsten Zugriff zu den gangigsten Parametern.

2.3.4 Startassistentfiir Anwendungen mit
Regelung ohne Riickfiihrung

Der Startassistent fihrt den Installateur zur Einrichtung
einer Anwendung ohne Ruickfiihrung auf klare und struktu-
rierte Weise durch die Konfiguration des
Frequenzumrichters. Eine Anwendung ohne Riickfiihrung
verwendet kein Istwertsignal des Prozesses.

FC-Profil

o
+24V 12 E
DIGEIN 18 @
DIG EIN 19 =
COM DIG EIN 20 e
DIGEIN 27

+10V 0

AEIN L+

AEIN 2431 ] j] Sollwert
CcoOM 55

AAUS/DAUS 42 7o,1ov

AAUS/DAUS 45
— 01
Ja8

03
2=

-

Abbildung 2.2 Anschlussdiagramm fiir Steuerung ohne
Riickfithrung

Assistent mit [OK] starten
Mit [Back] tibergehen
Satz 1 v

130BB629.10

Abbildung 2.3 Assistent-Startansicht

Die Startansicht des Assistenten erscheint nach der Netz-
Einschaltung und wird angezeigt, bis eine
Parametereinstellung gedndert wird. Der Assistent kann zu
einem spdteren Zeitpunkt jederzeit Gber das Quick-Menu
aufgerufen werden. Driicken Sie [OK], um den Assistenten
zu starten. Driicken Sie [Back], um zur Statusanzeige
zurlickzukehren.

10 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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... the FCP106 /FCM106 Wizard starts

o
At power up, select > \2
preferred laguage. 0-03 Regional Settings :E
International =
Setup 1 a2
0-06 Grid Type -
Select language 380-440V/50Hz
[[1TEnglish Setup 1
Setup 1 - ka — IblloMotohrType
Menu tatus uicl ain Async ronous
Menu  Menu|
PM motor Setup 1 v Asynchronous Motor
1-24 Motor current 1-20 Motor Power
A kw
Setup 1 v Setup 1
1-25 Motor nominal speed 1-22 Motor Voltage
3000 V) (@) 0050 |V
Setup 1 v Setup 1
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor frequency
Nm 0050 [
Setup 1 v Setup 1
1-30_Stator resistance 1-24 Motor current
& ohms 04.66 Wy
Setup 1 v Setup 1 v
1-39 Motor poles 1-25 Motor nominal speed
1420 V]
Setup 1 v Setup 1
1-40 Back EMF at 1000 rpm
) v
The Wizard start screen appears. Setup 1 v
T
1-37 d-axis inductance
mH
- Setup 1
. T
Press OK to start Wizard 4-19 Max Output Frequency
Press Back to skip it 0065 9%
Setup 1 v /
v 7 N Setup 1
Menu| Status %zAulck mzlr?u — T ;
lenu
4-12 Motor Speed low Limit
[0 Hz
Setup 1 v
T
4-14 Motor Speed high Limit
[ Hz
Setup 1 v
T
3-41 Ramp 1 ramp-up time
0003 H
Setup 1 v
T
3-42 Ramp 1 ramp-down Time Motor Type = Asynchronous
0003 3 \
Setup 1 v 1-73 Active Flying start?
Disable
Motor Type = PM Motor Setup 1 v
I
6-19 T53 Mode
Current Current Voltage
Setup 1
6-12T53 Low Current 6-10T53 low Voltage
04.66 [ 0050 A%
0.0Hz
0.0 kW Setup 1 v Setup 1 _ v
Setup 1 v 6- 13 T53 High Current 6-11T53 high Voltage
Menu| Status Quick  Main [EE] A 0220 A%
Menu Menuy Setup 1 v Setup 1 v
L
[
3-02 Min Reference
0000 Jx¥4
Setup 1 \ 4
T
3-03 Max Reference
ORI Hz
. Setup 1 ‘V
fand) Off Aut 5 - 40 Function of Relay 1
‘\H(a):\‘d/‘ (Reset §to No function
Setup 1
T
Status Screen 5 - 40 Function of Relay 2
No function
The Wizard can always be Setup 1 :
reentered via the Quick Menu! 1-29 Automatic Motor Adaption
Off
(Do not perform AMA) Setup 1 \4
T
‘ Perform AMA
Wizard completed Auto Motor Adapt OK AMA running AMA Failed
Press OK to accept PressOK | |
Setup 1 v Setup 1 \ 4 Setup 1 v
T
0.0 Hz
0.0 kW
Setup 1 \ 4 AMA OK AMA failed

Abbildung 2.4 Startassistent fiir Anwendungen ohne Riickfiihrung

MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 1



Danfits

Programmierung

Programmierungshandbuch

2.3.5 Inbetriebnahmeassistent fir Anwendungen mit Regelung ohne Riickfiihrung

0-03 Regional Settings 2
International N
Setup1 ¥ v s
0-06 Grid Type =
380-440V/50Hz n
Setup1 vy v o
1-00 Configuration Mode
Closed Loop
Setup1 ¥y v
1-10 Motor Type
Asynchronous
PM motor Setup1 ~y \4 Asynchronous Motor
1-24 Motor Current 1-20 Motor Power
A kw
Setup1 ¥ v Setup1 v
1-25 Motor nominal speed 1-22 Motor Voltage
El0[eR RPM 0050 Y
Setup1 vy v Setup1 v
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor frequency
Nm 0050 [gF
Setup1 ~y v Setup 1 ~y v
1-30 Stator resistance 1-24 Motor current
@& Ohms J04.66 1Y
Setup1 ¥ v Setup1 y v
1-39 Motor poles 1 25 Motor nominal speed
18] RPM
Setup1 -~y v Setup 1y v
1-40 Back EMF at 1000 rpm
57\
Setup1 ~y v
1-37 d-axis inductance(Ld)
mH
Setup1 vy v
4- 19 Max Ouput Frequency
Hz
Setup 1 ry v
4 12 Motor speed low limit
Setup 1 v
4 14 Motorspeed high limit
etup 1 v
3 41 Ramp 1 ramp-up time
Setup 1 v
3 42 Ramp1 ramp-down time ‘ MotorType = Asynchronous
Setup 1 VY | ‘
MotorType = PM Motor 1-73 Flying Start
yp Ry
Setup1 ¥y v
I
| 20.00 Feedbackl source
| Ana?oeg n?;ut souree Resource This dialog is forced to be set to
_Setupl ¥y _ _V Y. [1] Analog input 54
3-02 Min Reference
0,00 |
Setup1 y v
3-03 Max Reference
Setup1 y v
3-10 Preset reference [0]
0.00 K2
Setup1 ~y v
6-29 Terminal 54 Mode
Current ‘ Voltage ‘ Voltage
| Setup1 7w A\ A
‘ 6-26 154 Filter time const.
0.01 19
6-22 T54 Low Current — | Setup 1 6-20 T54 low Voltage
[ A 20 8’1) PI Nq i Conti |v el
- ormal/Inverse Contro Setup 1
Setup1 ~y ‘ v ‘ oo ‘ etup1 y ‘ \4
6-24 T54 low Feedback Setup1 v v 6-24 T54 low Feedback
Hz 20- 83 Pl Normal/Inverse Control Hz
Setup1 ~y A4 [0050 (324 Setup1 ry v
_ [ Setup 1 ry v
6Ah'9h Current 20- 93 Pl Proportional Gain 621 T54 hlgh Voltage
Setup1 ¥ v 1 v
[ p ~ Setup 1 ~ | v
- i 20-94 Pl integral time
6-25 T54 high Feedback P g 625754 figh Feadback
Hz
Setup 1 v v Setup 1~y v S Hz
‘ 1-29 Automatic Motor Adaption etup1 v A4
Off
Setup1 vy v
Abbildung 2.5 Assistent fiir PI-Einstellungen
12 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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2.3.6 Quick Menu: Motoreinstellung

Das Quick-Menii Motoreinstellung fiihrt den Installateur
durch die Einstellung der erforderlichen Motorparameter.

HINWEIS!
MOTORUBERLASTSCHUTZ

Der thermische Schutz des Motors wird empfohlen.
Insbesondere beim Betrieb bei niedriger Drehzahl ist die
Kihlung vom integrierten Motorliifter haufig nicht
ausreichend.

. Informationen zur Verwendung eines PTC oder
Klixon-Schalters finden Sie im VLT® DriveMotor
FCP 106 und FCM 106-Produkthandbuch oder.

. Aktivieren Sie den thermischen Motorschutz,
indem Sie 1-90 Thermischer Motorschutz auf [4]
ETR Alarm 1 einstellen.

MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 13
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0-03 Regional Settings
International

Setup 1 v v
0-06 Grid Type

(i3] 380-440V/50Hz

Setup 1 v v

195NA462.10

1-10 Motor Type

Asynchronous
PM motor Asynchronous Motor
Setup 1 ~ v

1-24 Motor Current 1-20 Motor Power
A kw
Setup 1 153 v Setup 1 152 v
1-25 Motor nominal speed 1-22 Motor Voltage
RPM %
Setup 1 157 v Setup 1 ~ v
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor frequency
Nm Hz
Setup 1 v v Setup 1 sl v
1-30 Stator resistance 1-24 Motor current
XA Ohms A
Setup 1 v v Setup1 7w v
1-39 Motor poles 1-25 Motor nominal speed
a RPM
Setup1 v Setup1 v
1-40 Back EMF at 1000 rpm
157\
Setup 1 152 v
1-37 d-axis inductance(Ld)
mH
Setup 1 ~ v
4-19 Max Ouput Frequency
Hz
Setup 1 184 v
\
4-12 Motor spe‘ed low limit
[ Hz
Setup 1 ~ v
4-14 Motor speed high limit
Hz
Setup 1 v v
3-41 Ramp 1 ramp-up time
13.008
Setup 1 ~ v
3-42 Ramp1 ramp-down time
s
Setup 1 182 v
PM Motor Asynchronous

1-73 Flying Start
Disabled
Setup 1 ry v

Abbildung 2.6 Quick-Menii Motoreinstellung

14 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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2.4 Programmierung von Parametern

Verfahrensweise:

1. Driicken Sie auf [Menu], bis der Pfeil im Display
das gewlinschte Meni anzeigt: Quick-Meni oder
Hauptmend.

2. Verwenden Sie die Tasten [4] [Y], um durch die
Parametergruppen zu navigieren.

3. Driicken Sie [OK], um eine Parametergruppe
auszuwahlen.

4. Navigieren Sie mit den Tasten [4] [¥] durch die
Parameter der jeweiligen Gruppe.

5. Dricken Sie zur Auswahl des Parameters [OK].

6. Driicken Sie [A] [¥Y] [»], um den Parameterwert zu
andern.

7. Driicken Sie [OK], um die neue Einstellung zu

speichern. Driicken Sie zum Abbrechen [Back].

8. Driicken Sie [Back], um zum vorherigen Meni
zuritickzukehren.

2.5 Sichern und Kopieren von
Parametereinstellungen

HINWEIS!

Stoppen Sie den Motor, bevor Sie Parametereinstel-
lungen sichern oder kopieren.

Datenspeicherung im LCP

Speichern Sie die Daten im LCP, sobald die Konfiguration
eines Frequenzumrichters abgeschlossen ist. Verwenden
Sie alternativ einen PC mit der MCT 10-Einrichtungs-
software, um dieselbe Datensicherung vorzunehmen.

1. Rufen Sie Parameter 0-50 LCP-Kopie auf.
2. Driicken Sie [OK].

3. Wabhlen Sie [1] Speichern in LCP.

4. Driicken Sie [OK].

Dateniibertragung vom LCP zum Frequenzumrichter
SchlieBen Sie nun das LCP an einen anderen Frequenzum-
richter an, und kopieren Sie die Parametereinstellungen
ebenfalls auf diesen Frequenzumrichter.

1. Rufen Sie Parameter 0-50 LCP-Kopie auf.

2.6 Wiederherstellen der
Werkseinstellungen

Wahlen Sie den Initialisierungsmodus gemaR der
Anforderung zur Beibehaltung von Parametereinstellungen.

Empfohlene Initialisierung (liber

Parameter 14-22 Betriebsart).

Verwenden Sie diese Methode zur Durchfiihrung der Initia-
lisierung ohne Zuriicksetzen der
Kommunikationseinstellungen.

1. Wahlen Sie Parameter 14-22 Betriebsart aus.

2. Driicken Sie [OK].

3. Wahlen Sie Initialisierung aus, und driicken Sie
[OKI.
4. Unterbrechen Sie die Netzversorgung, und warten

Sie, bis die Anzeige erlischt.

5. Stellen Sie die Verbindung zur Netzversorgung
wieder her.
6. Der Frequenzumrichter ist nun zuriickgesetzt, mit

Ausnahme der folgenden Parameter:
8-30 FC-Protokoll

Parameter 8-31 Adresse

Parameter 8-32 Baudrate

Parameter 8-33 Paritdt/Stoppbits
Parameter 8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay
Parameter 8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay
Parameter 8-70 BACnet-Gerdtebereich
Parameter 8-72 MS/TP Max. Masters
Parameter 8-73 MS/TP Max. Info-Frames
Parameter 8-74 "Startup | am"

Parameter 8-75 Initialisierungspasswort

Parameter 15-00 Betriebsstunden bis
Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen

Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein
Parameter 15-04 Anzahl Ubertemperaturen
Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen
Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode
15-4* Typendaten

Parameter 1-06 Rechtslauf

2. Dricken Sie [OK].
3. Wahlen Sie [2] Lade von LCP, Alle.
4, Driicken Sie [OK].
MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 15
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2-Finger-Initialisierung
Verwenden Sie diese Methode zum Durchfiihren der Initia-
lisierung einschlief3lich Reset der
Kommunikationseinstellungen.

1. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus.

2. Driicken Sie gleichzeitig [OK] und [Menul].

3. Schalten Sie den Frequenzumrichter ein, wahrend
Sie die zuvor genannten Tasten 10 s lang
gedriickt halten.

4. Der Frequenzumrichter ist nun zuriickgesetzt, mit
Ausnahme der folgenden Parameter:

Parameter 15-00 Betriebsstunden
Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein

Parameter 15-04 Anzahl Ubertempe-
raturen

Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen
15-4* Typendaten

Der Alarm AL80 erscheint als Bestatigung, dass die
Parameter initialisiert sind. Driicken Sie [Reset].

16 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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3 RS-485 Installation und Konfiguration

3.1 RS-485
3.1.1 Ubersicht

RS-485 ist eine zweiadrige Busschnittstelle, die mit einer Multidrop-Netzwerktopologie kompatibel ist, d. h. Teilnehmer
kdnnen als Bus oder tiber Abzweigkabel von einer gemeinsamen Hauptleitung aus verbunden werden. Es kdnnen insgesamt
32 Teilnehmer (Knoten) an ein Netzwerksegment angeschlossen werden.

Netzwerksegmente sind durch Busverstarker (Repeater) unterteilt, siehe Abbildung 3.1.

Stichleitung

| F | ™
| Master | | 1 | | 2 | | 3 | I: :I |31 | | Repeater |

Rt | Rt
[reae ][] [2] [] [ ] [&
Rt

RNV ]

Rt Rt

0] ) O O

Abbildung 3.1 RS-485-Busschnittstelle

175ZA145.11

HINWEIS

Jeder Repeater fungiert in dem Segment, in dem er installiert ist, als Teilnehmer. Jeder mit einem Netzwerk verbundene
Teilnehmer muss Uber alle Segmente hinweg eine einheitliche Teilnehmeradresse aufweisen.

Schliefen Sie die Segmente an beiden Endpunkten ab - entweder mit Hilfe des Terminierungsschalters (S801) des Frequen-
zumrichters oder mit einem polarisierten Widerstandsnetzwerk. Verwenden Sie stets ein STP-Kabel (Screened Twisted Pair)
fur die Busverdrahtung, und beachten Sie die bewdhrten Installationsverfahren gemaR Abbildung 3.2.

Eine Erdung der Abschirmung mit geringer Impedanz an allen Knoten ist wichtig, auch bei hohen Frequenzen. SchlieBen Sie
daher die Abschirmung groB3flichig an Masse an, z. B. mit einer Kabelschelle oder einer leitfahigen Kabelverschraubung.
Méglicherweise miissen Sie Potenzialausgleichskabel verwenden, um im Netzwerk das gleiche Erdungspotenzial zu erhalten
- vor allem bei Installationen mit langen Kabeln.

Um eine nicht tGbereinstimmende Impedanz zu verhindern, miissen Sie im gesamten Netzwerk immer den gleichen Kabeltyp
verwenden. Beim Anschluss eines Motors an den Frequenzumrichter ist immer ein abgeschirmtes Motorkabel zu verwenden.

Kabel Abgeschirmtes Aderpaar verdrillt (STP)
Impedanz [Q] 120

. Max. 1200 (einschlieBlich Abzweigleitungen)
Kabellange [m] . .
Max. 500 von Station zu Station

Tabelle 3.1 Kabelspezifikationen

MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 17
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3.1.2 EMV-Schutzmalinahmen 3.1.3 Netzwerkverbindung

Danfoss empfiehlt die folgenden EMV-SchutzmalBnahmen, Verbinden Sie den Frequenzumrichter wie folgt mit dem

um den stérungsfreien Betrieb des RS-485-Netzwerks zu RS-485-Netzwerk (siehe auch Abbildung 3.3):

erreichen. 1. Verbinden Sie die Signalleitungen mit Klemme 68
(P+) und Klemme 69 (N-) auf der Hauptsteu-

HINWEIS erkarte des Frequenzumrichters.

2. Verbinden Sie die Abschirmung mit den
Kabelschellen.

Beachten Sie die einschldgigen nationalen und lokalen
Vorschriften und Gesetze, zum Beispiel im Hinblick auf

die Schutzerdung. Das RS-485-Kommunikationskabel 3. Klemme 61 wird in der Regel nicht verwendet.
muss von Motor- und Bremswiderstandskabeln fernge- Wenn zwischen Frequenzumrichtern jedoch eine
halten werden, um das Einkoppeln von groBe Potentialdifferenz vorhanden ist, schlieBen
Hochfrequenzstérungen zwischen den Kabeln zu Sie das Schirmgeflecht des RS-485-Kabels an
vermeiden. In der Regel ist ein Abstand von 200 mm Klemme 61 an. Klemme 61 verfligt tiber ein RC-
ausreichend. Halten Sie den gréBtmdoglichen Abstand Filter, um Stromrauschen am Kabel zu beseitigen.
zwischen den Kabeln ein, besonders wenn diese liber
weite Strecken parallel laufen. Lasst sich das Kreuzen der HINWEI
Kabel nicht vermeiden, muss das RS-485-Kabel in einem Es werden abgeschirmte Twisted-Pair-Kabel empfohlen,
Winkel von 90 ° iiber Motor- und Bremswiderstandskabel um die Stoérungen zwischen den Leitern zu minimieren.
gefiihrt werden.
js1]esleo] 2
3 &

1

Feldbus-Komm. GND Kommunikation Masse

P (P+) Positiv

N (N-) Negativ

Abbildung 3.3 Netzwerkverbindung

90°

1 Feldbuskabel
2 Mindestens 200 mm Abstand

Abbildung 3.2 Mindestabstand zwischen Kommunikations-
und Netzkabeln

18 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103
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4, Stellen Sie den DIP-Schalter der Steuerkarte auf
EIN, um den RS-485-Bus zu terminieren und
RS-485 zu aktivieren. Siehe Abbildung 3.4 fur die
Stellung des DIP-Schalters. Die Werkseinstellung
fir den DIP-Schalter lautet AUS.

195NA488.11

1 DIP-Schalter
2 DIP-Schalter auf Werkseinstellung, Position AUS
3 DIP-Schalter Position EIN

Abbildung 3.4 DIP-Schalter auf Werkseinstellung eingestellt

3.1.4 Frequenzumrichter-
Parametereinstellungen fiir Modbus-
Kommunikation

Definieren Sie die RS-485-Kommunikationskonfiguration

Parameter

Funktion

8-30 FC-Protokoll

Dieser Parameter definiert das Anwendungs-
protokoll fir die RS485-Schnittstelle.

Parameter 8-31 Ad
resse

Dieser Parameter definiert die Teilnehmer-
adresse an der Schnittstelle.

HINWEI

Der Adressbereich hingt von der
Protokollauswahl in 8-30 FC-Protokoll
ab.

Parameter 8-32 Ba
udrate

Dieser Parameter definiert die Baudrate des
Frequenzumrichters an der Schnittstelle.

HINWEI

Die Standardbaudrate hdangt von der
Protokollauswahl in 8-30 FC-Protokoll
ab.

Parameter Funktion

Parameter 8-33 Par | Dieser Parameter definiert die Paritat der

itat/Stoppbits Schnittstelle und die Anzahl von Stoppbits.

HINWEI

Die Standardauswahl hangt von der
Protokollauswahl in 8-30 FC-Protokoll
ab.

Parameter 8-35 FC- | Definiert die minimale Zeit, welche der
Antwortzeit Min.- | Frequenzumrichter nach dem Empfangen
Delay eines FC-Telegramms wartet, bevor sein
Antworttelegramm gesendet wird. Diese
Funktion dient dem Umgehen von Modem-

Umsteuerzeiten.

Parameter 8-36 FC- | Definiert eine maximale Zeitverzogerung

Antwortzeit Max.- |zwischen dem Ubertragen einer Abfrage

Delay und dem Empfang der Antwort.
8-37 FC Interchar. |Wird eine Ubertragung unterbrochen, kann
Max.-Delay eine maximale Verzégerung zwischen zwei

empfangenen Bytes angegeben werden, um
das Timeout sicherzustellen.

HINWEI

Die Standardauswahl hingt von der
Protokollauswahl in 8-30 FC-Protokoll
ab.

Tabelle 3.2 Parametereinstellungen fiir Modbus-
Kommunikation

3.2 Ubersicht zum FC-Protokoll

Das FC-Protokoll, das auch als FC-Bus oder Standardbus
bezeichnet wird, ist der Standardfeldbus von Danfoss. Es
definiert ein Zugriffsverfahren nach dem Master-Slave-
Prinzip fur die Kommunikation (iber eine serielle
Schnittstelle.

Es kdnnen maximal 126 Folgeantriebe (Slaves) und ein
Master an die Schnittstelle angeschlossen werden. Die
einzelnen Folgeantriebe werden vom Master iber ein
Adresszeichen im Telegramm angewdhlt. Nur wenn ein
Folgeantrieb ein fehlerfreies, an ihn adressiertes
Telegramm empfangen hat, sendet er ein Antwortte-
legramm. Die direkte Nachrichteniibertragung unter
Folgeantrieben ist nicht moglich. Die Datenlibertragung
findet im Halbduplex-Betrieb statt.

Die Master-Funktion kann nicht auf einen anderen
Teilnehmer Ubertragen werden (Einmastersystem).

MGO3N103
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Die physikalische Schicht ist RS-485 und nutzt damit die im
Frequenzumrichter integrierte RS-485-Schnittstelle. Das FC-
Protokoll unterstiitzt unterschiedliche Telegrammformate:

. Ein kurzes Format mit 8 Bytes fiir Prozessdaten

. Ein langes Format von 16 Bytes, das aulBerdem
einen Parameterkanal enthalt

° Ein Format fur Text

3.2.1 FC mit Modbus RTU

Das FC-Protokoll bietet Zugriff auf das Steuerwort und den
Bussollwert des Frequenzumrichters.

Mit dem Steuerwort kann der Modbus-Master mehrere
wichtige Funktionen des Frequenzumrichters steuern.

. Start

. Stoppen des Frequenzumrichters auf
unterschiedliche Arten:

- Freilaufstopp

- Schnellstopp

- DC-Bremsstopp

- Normaler Stopp (Rampenstopp)
. Reset nach Fehlerabschaltung
. Betrieb mit verschiedenen Festdrehzahlen
. Start mit Reversierung
. Anderung des aktiven Parametersatzes

. Steuerung der beiden in den Frequenzumrichter
integrierten Relais

Der Bussollwert wird in der Regel zur Drehzahlregelung
verwendet. Es ist ebenfalls moglich, auf die Parameter
zuzugreifen, ihre Werte zu lesen und, wo mdglich, Werte
an sie zu schreiben. Dies ermdglicht eine Reihe von Steuer-
ungsoptionen, einschlieBlich der Regelung des Sollwerts
des Frequenzumrichters, bei Verwendung seines internen
Pl-Reglers.

3.3 Netzwerkkonfiguration

3.3.1 -Konfiguration

Programmieren Sie die folgenden Parameter, um das FC-
Protokoll fiir den zu aktivieren.

Parameter Einstellung

8-30 FC-Protokoll FC

Parameter 8-31 Adresse |1 - 126

Parameter 8-32 Baudrate [ 2400 - 115200

Parameter 8-33 Paritdt/ |[Gerade Paritat, 1 Stopp-Bit (Standard)

Stoppbits

Tabelle 3.3

3.4 Aufbau der Telegrammblocke fir FC-
Protokoll

3.4.1 Inhalt eines Zeichens (Byte)

Jedes Ubertragene Zeichen beginnt mit einem Startbit.
Danach werden 8 Datenbits libertragen, was einem Byte
entspricht. Jedes Zeichen wird lber ein Paritétsbit
abgesichert, das auf ,1“ gesetzt wird, wenn Paritdt
gegeben ist (d. h. eine gleiche Anzahl bindrer Einsen in
den 8 Datenbits und dem Paritdtsbit zusammen). Ein
Zeichen endet mit einem Stoppbit und besteht somit aus
insgesamt 11 Bits.

195NA036.10

Start— 0 1 2 3 4 5 6 7 Par. Stopp—
bit glchht. bit

Abbildung 3.5 Inhalt eines Zeichens
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3.4.2 Telegrammaufbau
Jedes Telegramm ist folgendermafen aufgebaut:

1. Startzeichen (STX) = 02 Hex
2. Ein Byte zur Angabe der Telegrammldnge (LGE)

3. Ein Byte zur Angabe der Adresse des Frequen-
zumrichters (ADR)

Danach folgen verschiedene Nutzdaten (variabel, abhangig
vom Telegrammtyp).

Das Telegramm schliet mit einem Datensteuerbyte (BCC).

|

\

[
195NA099.10

STX LGE ADR DATA BCC

Abbildung 3.6 Telegrammaufbau

3.4.3 Telegrammlange (LGE)

Die Telegrammldnge ist die Anzahl der Datenbytes plus
Adressbyte ADR und Datensteuerbyte BCC.

4 Datenbyte LGE=4+1+ 1= 6 Byte
12 Datenbyte LGE=12+ 1+ 1 = 14 Byte

Text enthaltende Telegramme 10"+n Byte

Tabelle 3.4 Lange von Telegrammen

") Die 10 steht fiir die festen Zeichen, wéhrend das ,n” variabel ist (je
nach Textldnge).

3.4.4 -Adresse (ADR)

Adressformat 1-126
Bit 7 = 1 (Adressformat 1-126 aktiv)
Bit 0-6 = -Adresse 1-126
Bit 0-6 = 0 Broadcast

Der Slave sendet das Adressbyte in seinem Antwortte-
legramm an den Master unverandert zuriick.

3.4.5 Datensteuerbyte (BCC)

Die Prifsumme wird als XOR-Funktion berechnet. Bevor
das erste Byte im Telegramm empfangen wird, lautet die
berechnete Prifsumme 0.

MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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3.4.6 Das Datenfeld

Die Struktur der Nutzdaten hangt vom Telegrammtyp ab. Es gibt drei Telegrammtypen, die sowohl fiir Steuertelegramme

(Master=Follower) als auch Antworttelegramme (Follower=Master) gelten.
Die drei Telegrammarten sind:

Prozessblock (PCD)
Der PCD besteht aus einem Datenblock mit 4 Byte (2 Wortern) und enthalt:

. Steuerwort und Sollwert (von Master zu Follower)

. Zustandswort und aktuelle Ausgangsfrequenz (von Follower zu Master)

| osx | LeE ! ADR PCD1

(R )

PCD2

Abbildung 3.7 Prozessblock

Parameterblock

130BA269.10

Der Parameterblock dient zur Ubertragung von Parametern zwischen Master und Follower. Der Datenblock besteht aus 12

Byte (6 Wortern) und enthélt auch den Prozessblock.

150BAZ/1.1U

_
| STXILGE |ADR| PKE | IND |PWE,, |PWE

PCD1

PCD2

niedrig
Abbildung 3.8 Parameterblock
Textblock
Der Textblock dient zum Lesen von Texten (iber den Datenblock.
,,,,,,,, - — o
" stx | oee | ADR PKE IND Chi ch2 Chn PCD1 PCD2 BCC | O
O N _ _ _ 3
[}
2
Abbildung 3.9 Textblock
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3.4.7 Das PKE-Feld

Das PKE-Feld enthalt zwei untergeordnete Felder: Parame-
terbefehle und Antworten (AK) sowie Parameternummer

Kann der Befehl nicht ausgefiihrt werden, sendet der
Follower diese Antwort:
0111 Befehl kann nicht ausgefiihrt werden

und gibt den folgenden Fehlerbericht im Parameterwert

(PNU): (PWE) aus:
) Fehlercode + Spezifikation
PKE IND PWEhigh | PWEiow E 0 Ungiiltige Parameternummer
% 2 Ober- oder Untergrenze Ulber-/
- unterschritten
3 Subindex beschadigt
AK PNU 4 Kein Array
15141312(11109876543210 > Falscher Datentyp
6 Unbenutzt
7 Unbenutzt
17 Nicht im Betrieb
> -§ ki % . 18 Anderer Fehler
gEs EQ 23 Parameterdatenbank ist ausgelastet
FEE &2 100
Abbildung 3.10 PKE-Feld >100
130 Kein Buszugriff fuir diesen Parameter
132 Kein LCP-Zugriff
Die Bits Nr. 12-15 Ubertragen Parameterbefehle vom 255 Kein Fehler
Master zum Follower und senden bearbeitete Follower-
Antworten an den Master zuriick. Tabelle 3.7 Follower-Bericht
Parameterbefehle Master = Slave 3.4.8 Parameternummer (PNU)
Bit-Nr. Parameterbefehl -
15 14 113 |12 Die Bits Nr. 0-11 dienen zur Ubertragung der Parame-
0 0 0 lo |Kein Befehl ternummer. Die Funktion des betreffenden Parameters ist
0 0 0 ] Parameterwert lesen der Parameterbeschreibung im zu entnehmen.
0 0 1 0 Parameterwert in RAM schreiben (Wort)
0 0 1 1 Parameterwert in RAM schreiben 3.4.9 Index (IND)
(Doppelwort)
1 1 0o |1 Parameterwert in RAM und EEprom Der Index wird mit der Parameternummer zum Lesen/
schreiben (Doppelwort) Schreiben von Zugriffsparametern mit einem Index
1 1 1 0 |Parameterwert in RAM und EEprom verwendet, z. B. Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode.
schreiben (Wort) Der Index besteht aus zwei Bytes, einem Low Byte und
1 1 1 1 Text lesen einem High Byte.
Tabelle 3.5 Parameterbefehle Nur das Low Byte wird als Index verwendet.
Antwort Follower » Master 3.4.10 Parameterwert (PWE)
Bit-Nr. Antwort
15 4 |13 |12 Der Parameterwertblock besteht aus zwei Wortern (4
0 0 |0 [0 |Keine Antwort Bytes); der Wert hangt vom definierten Befehl (AK) ab.
o |9 Ubertragener Parameterwert (Wort) Verlangt der Master einen Parameterwert, so enthlt der
0 0 |1 |0 |Ubertragener Parameterwert PWE-Block keinen Wert. Um einen Parameterwert zu
(Doppelwort) andern (schreiben), wird der neue Wert in den PWE-Block
0 T [1 |1 |Befehl kann nicht ausgefiihrt werden geschrieben und vom Master zum Follower gesendet.
1 1 1 1 Ubertragener Text
Antwortet der Follower auf eine Parameteranfrage
Tabelle 3.6 Antwort (Lesebefehl), so wird der aktuelle Parameterwert im PWE-
Block an den Master Ubertragen. Wenn ein Parameter
mehrere Datenoptionen enthilt, z. B.
MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 23
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Parameter 0-01 Sprache, wird der Datenwert durch Eingabe
des Werts in den PWE gewihlt. Uber die serielle Kommuni-
kationsschnittstelle kénnen nur Parameter des Datentyps 9
(Textblock) gelesen werden.

Parameter 15-40 FC-Typ bis Parameter 15-53 Leistungsteil
Seriennummer enthalten Datentyp 9,

Zum Beispiel kann in Parameter 15-40 FC-Typ die
LeistungsgroBe und Netzspannung gelesen werden. Wird
eine Textfolge Ubertragen (gelesen), so ist die
Telegrammldnge variabel, da die Texte unterschiedliche
Langen haben. Die Telegrammléange ist im zweiten Byte
(LGE) des Telegramms definiert. Bei Textlibertragung zeigt
das Indexzeichen an, ob es sich um einen Lese- oder
Schreibbefehl handelt.

Um einen Text Uber den PWE-Block lesen zu kbnnen, muss

der Parameterbefehl (AK) auf ,F“ Hex eingestellt werden.
Das Highbyte des Indexzeichens muss,4" sein.

3.4.11 Vom unterstutzte Datentypen

Ohne Vorzeichen bedeutet, dass das Telegramm kein
Vorzeichen enthlt.

Umrechnungsindex Umrechnungsfaktor
74 3600

2 100

1 10

0 1

-1 0,1

-2 0,01

-3 0,001

-4 0,0001

-5 0,00001

Tabelle 3.9 Umwandlung

3.4.13 Prozessworter (PCD)

Der Block mit Prozesswortern wird in 2 Blocke zu je 16 Bit
unterteilt. Dies erfolgt stets in der definierten Reihenfolge.

PCD 1 PCD 2

Steuertelegramm (Steuerwort Master = Sollwert

Follower)

Steuertelegramm (Zustandswort Follower = | Aktuelle Ausgabe-

Master) frequenz

Datentypen Bezeichnung

3 Integer (Ganzzahl) 16 Bit
4 Integer (Ganzzahl) 32 Bit
5 Ohne Vorzeichen 8 Bit

6 Ohne Vorzeichen 16 Bit
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit
9 Textblock

Tabelle 3.8

3.4.12 Umwandlung

Die verschiedenen Attribute der einzelnen Parameter
werden im Kapitel Parameterlisten im Programmier-
handbuch angezeigt. Parameterwerte werden nur als ganze
Zahlen tbertragen. Aus diesem Grund werden Umrech-
nungsfaktoren zur Ubertragung von Dezimalwerten
verwendet.

Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] hat einen Umrechnungs-
faktor von 0,1.

Soll die Mindestfrequenz auf 10 Hz eingestellt werden,
Ubertragen Sie den Wert 100. Der Umrechnungsfaktor 0,1
bedeutet, dass der Ubertragene Wert mit 0,1 multipliziert
wird. Der Wert 100 wird somit als 10,0 erkannt.

Tabelle 3.10 Prozessworter (PCD)

3.5 Beispiele

3.5.1 Parameterwert schreiben

Andern Sie Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] zu 100 Hz.
Schreiben Sie die Daten in EEPROM.

PKE = E19E Hex - Ein Wort schreiben in
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]:

IND = 0000 Hex
PWEHIGH = 0000 Hex
PWELOW = 03E8 Hex

Datenwert 1000, entspricht 100 Hz, siehe
Kapitel 3.4.12 Umwandlung.

Das Telegramm sieht wie folgt aus:

o

o

E19E H| 0000 H | 0000 H | 03E8 H 3
2

PKE IND PWE high PWE jou @

Abbildung 3.11

Hinweis: Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] ist ein einzelnes
Wort, und der in EEPROM zu schreibende Parameter lautet
4E”. Parameter 4-14 ist 19E in hexadezimaler Schreibweise.
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Die Antwort des Slave an den Master lautet wie folgt:

o
119E H | 0000 H | 0000 H | 03E8 H g
o
PKE IND PWE high PWE jow 3
Abbildung 3.12
3.5.2 Lesen eines Parameterwertes
Den Wert in Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 lesen
PKE = 1155 Hex - Parameterwert lesen in
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1
IND = 0000 Hex
PWEHIGH=0000 Hex
PWELow=0000 Hex
=)
<
1155 H | 0000 H | 0000 H | 0000 H §
PKE IND PWE high PWE o %

Abbildung 3.13 Telegramm

Lautet der Wert in Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 10 s,
lautet die Antwort des Slave an den Master:

130BA267.10

1155 H|0000 H|0O00 H|O3E8 H

PKE IND  PWEpigh PWE,,
Abbildung 3.14 Antwort

3E8 Hex entspricht 1000 im Dezimalformat. Der Umwand-
lungsindex flr Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 betragt -2,
d. h. 0,01.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 ist vom Typ Unsigned 32
(Ohne Vorzeichen 32).

3.6 Ubersicht zu Modbus RTU

3.6.1 Voraussetzungen

Danfoss geht davon aus, dass der installierte Regler die in
diesem Dokument aufgefiihrten Schnittstellen unterstitzt
und dass alle Anforderungen an den Regler und auch an

den Frequenzumrichter sowie samtliche entsprechenden

Einschrankungen unbedingt erfillt werden.

3.6.2 Was der Benutzer bereits wissen
sollte

Das integrierte Modbus RTU-Protokoll (Remote Terminal
Unit) ist flr die Kommunikation mit samtlichen Reglern
ausgelegt, die die in diesem Dokument definierten Schnitt-
stellen unterstiitzen. Voraussetzung ist, dass der Anwender
vollstandig Uber die Funktionen und Einschrankungen des
Reglers informiert ist.

3.6.3 Ubersicht zu Modbus RTU

Ungeachtet der Art des physischen Kommunikationsnet-
zwerks wird in der Ubersicht zum Modbus RTU der
Vorgang beschrieben, den ein Regler beim Anfordern von
Zugriff auf ein anderes Gerat verwendet. Dieser Vorgang
umfasst auch die Art und Weise, wie die Modbus RTU auf
Anforderungen von einem anderen Gerdt antwortet und
wie Fehler erkannt und gemeldet werden. Zudem etabliert
er ein allgemeines Format fiir das Layout und die Inhalte
der Meldungsfelder.

Wéhrend der Kommunikation tber ein Modbus RTU-
Netzwerk legt das Protokoll Folgendes fest:

. Wie jeder Regler seine Gerateadresse lernt,
. eine an ihn adressierte Meldung erkennt,
. die Art der auszufiihrenden Aktion bestimmt und

. Daten oder andere Informationen aus der
Meldung ausliest.

MGO3N103
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Wenn eine Antwort erforderlich ist, erstellt der Regler die
Antwortmeldung und sendet sie.

Regler kommunizieren mithilfe einer Master-Follower-
Technik, bei der nur der Master Transaktionen (so
genannte Abfragen) einleiten kann. Follower antworten,
indem sie den Master mit den angeforderten Daten
versorgen oder die in der Abfrage angeforderte MalBnahme
ergreifen.

Der Master kann einzelne Follower direkt ansprechen oder
eine Broadcast-Meldung an alle Follower einleiten.
Follower senden eine Antwort auf Abfragen zurtick, die
einzeln an sie adressiert wurden. Bei Broadcast-Anfragen
vom Master werden keine Antworten zurlickgesendet. Das
Modbus RTU-Protokoll etabliert das Format fiir die
Anfragen vom Master, indem es darin die Gerdte- (oder
Broadcast-)Adresse, einen Funktionscode, der die
angeforderte MaBnahme definiert, jegliche zu sendenden
Daten und ein Feld fiir die Fehlerpriifung aufnimmt. Die
Antwortmeldung des Followers wird ebenfalls tiber das
Modbus-Protokoll erstellt. Sie enthalt Felder fir die
Bestédtigung der ergriffenen MaBnahme, jegliche zuriickzu-
sendenden Daten und ein Feld zur Fehlerprifung. Wenn
beim Empfang der Meldung ein Fehler auftritt oder der
Follower die angeforderte MaBnahme nicht durchfiihren
kann, erstellt der Follower eine Fehlermeldung und sendet
diese als Antwort oder ein Timeout tritt auf.

3.6.4 Frequenzumrichter mit Modbus-RTU

Der Frequenzumrichter kommuniziert im Modbus RTU-
Format Uber die integrierte RS-485-Schnittstelle. Die
Modbus RTU bietet Zugriff auf das Steuerwort und den
Bussollwert des Frequenzumrichters.

Mit dem Steuerwort kann der Modbus-Master mehrere
wichtige Funktionen des Frequenzumrichters steuern:

. Start

. Stoppen des Frequenzumrichters auf
unterschiedliche Arten:

- Freilaufstopp
- Schnellstopp
- DC-Bremsstopp
- Normal (Rampe) Stopp
. Reset nach Fehlerabschaltung
. Betrieb mit einer Vielzahl von Festdrehzahlen
. Start mit Reversierung
. Anderung des aktiven Parametersatzes

. Steuern des integrierten Relais des Frequenzum-
richters

Der Bussollwert wird in der Regel zur Drehzahlregelung
verwendet. Es ist ebenfalls mdglich, auf die Parameter
zuzugreifen, ihre Werte zu lesen und, wo mdoglich, Werte
an sie zu schreiben. Dies ermdglicht eine Reihe von Steuer-
ungsoptionen, einschlieBlich der Regelung des Sollwerts
des Frequenzumrichters, bei Verwendung seines internen
Pl-Reglers.

3.7 Netzwerkkonfiguration

Um den Modbus RTU auf dem Frequenzumrichter zu
aktivieren, sind folgende Parameter einzustellen:

Parameter Einstellung

8-30 FC-Protokoll Modbus RTU

Parameter 8-31 Adresse 1-247

2400-115200

Gerade Paritdt, 1 Stoppbit
(Werkseinstellung)

Parameter 8-32 Baudrate

Parameter 8-33 Paritat/
Stoppbits

Tabelle 3.11 Netzwerkkonfiguration

3.8 Aufbau der Modbus RTU-
Telegrammbl&cke

3.8.1 Frequenzumrichter mit Modbus-RTU

Die Regler sind fiir die Kommunikation tiber RTU-Modus
(Remote Terminal Unit) am Modbus-Netz eingerichtet,
wobei jedes Byte einer Meldung zwei hexadezimale 4-Bit-
Zeichen enthélt. Das Format fiir jedes Byte ist in

Tabelle 3.12 dargestellt.

Start Datenbyte Stopp/ | Stopp
bit Paritat

Tabelle 3.12 Format jedes Byte

8 Bit bindr, hexadezimal 0-9, A-F. 2 hexade-
zimale Zeichen in jedem 8-Bit-Feld des

Codiersystem

Telegrammes.
1 Startbit
8 Datenbits, Bit mit der niedrigsten

Bit pro Byte

Wertigkeit wird zuerst gesendet

1 Bit fir gerade/ungerade Paritat; kein Bit
ohne Paritat

1 Stoppbit, wenn Paritdt verwendet wird; 2
Bit ohne Paritdt

Fehlerpriiffeld Zyklische Redundanz-Priifung (CRC)
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3.8.2 Modbus RTU-Meldungsaufbau

Eine Modbus RTU-Meldung wird vom sendenden Gerat in
einen Block gepackt, der einen bekannten Anfangs- und
Endpunkt besitzt. Dadurch ist es dem empfangenden Gerat
moglich, am Anfang des Telegramms zu beginnen, den
Adressenabschnitt zu lesen, festzustellen, welches Gerat
adressiert ist (oder alle Gerate, im Fall eines Broadcast-
Telegramms) und festzustellen, wann das Telegramm
beendet ist. Unvollstindige Meldungen werden ermittelt
und als Konsequenz Fehler gesetzt. Die fiir alle Felder
zuldssigen Zeichen sind im Hexadezimalformat 00 bis FF.
Der Frequenzumrichter Gberwacht kontinuierlich den
Netzwerkbus, auch wahrend des ,Silent”-Intervalls. Wenn
das erste Feld (das Adressfeld) empfangen wird, wird es
von jedem Frequenzumrichter oder jedem einzelnen Gerét
entschlisselt, um zu ermitteln, welches Gerat adressiert ist.
Modbus RTU-Meldungen mit Adresse 0 sind Broadcast-
Meldungen. Auf Broadcast-Meldungen ist keine Antwort
erlaubt. Ein typischer Telegrammblock wird in Tabelle 3.13
gezeigt.

Start Adresse | Funktion | Daten CRC- Ende
Priifung
T1-T2-T3- 8 Bit 8 Bit N x 8 Bit 16 Bit | T1-T2-T3-
T4 T4

Tabelle 3.13 Typischer Modbus RTU-Meldungsaufbau

3.8.3 Start-/Stoppfeld

Telegramme beginnen mit einer Sendepause von
mindestens 3,5 Zeichen pro Zeiteinheit. Dies entspricht
einem Vielfachen der Baudrate, mit der im Netzwerk die
Datenlibertragung stattfindet (in der Abbildung als Start
T1-T2-T3-T4 angegeben). Das erste ibertragene Feld ist die
Gerdteadresse. Nach dem letzten libertragenen Intervall
markiert ein identisches Intervall von mindestens 3,5
Zeichen pro Zeiteinheit das Ende der Meldung. Nach
diesem Intervall kann eine neue Meldung beginnen. Der
gesamte Meldungsblock muss als kontinuierlicher
Datenstrom Uibertragen werden. Falls eine Sendepause von
mehr als 1,5 Zeichen pro Zeiteinheit vor dem Abschluss
des Blocks auftritt, I6scht das empfangende Gerét die
Daten und nimmt an, dass es sich beim ndchsten Byte um
das Adressfeld einer neuen Meldung handelt. Beginnt ein
neues Telegramm friiher als 3,5 Zeichen pro Zeiteinheit
nach einem vorangegangenen Telegramm, interpretiert es
das empfangende Gerét als Fortsetzung des vorange-
gangenen Telegrammes. Dies fiihrt zu einem Timeout (einer
Zeituberschreitung und damit keiner Antwort vom
Follower), da der Wert im letzten CRC-Feld fiir die
kombinierten Telegramme nicht giiltig ist.

3.8.4 Adressfeld

Das Adressfeld eines Meldungsblocks enthélt acht Bits.
Gliltige Adressen von Follower-Geraten liegen im Bereich
von 0-247 dezimal. Die einzelnen Follower-Gerate
entsprechen zugewiesenen Adressen im Bereich von 1-247
(0 ist fur den Broadcast-Modus reserviert, den alle Follower
erkennen.) Ein Master adressiert ein Follower-Gerat, indem
er die Follower-Adresse in das Adressfeld der Meldung
eintrdgt. Wenn das Follower-Gerét seine Antwort sendet,
trdgt es seine eigene Adresse in das Adressfeld der
Antwort ein, um den Master zu informieren, welches der
Follower-Gerate antwortet.

3.8.5 Funktionsfeld

Das Feld fiir den Funktionscode eines Meldungsblocks
enthalt acht Bits. Gultige Codes liegen im Bereich von 1 bis
FF. Funktionsfelder dienen zum Senden von Meldungen
zwischen Master und Follower. Wenn eine Meldung vom
Master zu einem Follower-Gerét Gbertragen wird, teilt das
Funktionscodefeld dem Follower mit, welche Aktion
durchzufiihren ist. Wenn der Follower dem Master
antwortet, nutzt er das Funktionscodefeld, um entweder
eine normale (fehlerfreie) Antwort anzuzeigen oder um
anzuzeigen, dass ein Fehler aufgetreten ist (Ausnahme-
antwort). Im Fall einer normalen Antwort wiederholt der
Follower den urspriinglichen Funktionscode. Im Fall einer
Ausnahmeantwort sendet der Follower einen Code, der
dem urspriinglichen Funktionscode entspricht, dessen
wichtigstes Bit allerdings auf eine logische 1 gesetzt
wurde. Neben der Modifizierung des Funktionscodes zur
Erzeugung einer Ausnahmeantwort stellt der Follower
einen individuellen Code in das Datenfeld der Antwort-
meldung. Dadurch wird der Master tber die Art des
Fehlers oder den Grund der Ausnahme informiert. Siehe
auch und Kapitel 3.8.13 Modbus-Ausnahmecodes

3.8.6 Datenfeld

Das Datenfeld setzt sich aus Satzen von je 2 hexade-
zimalen Zeichen im Bereich von 00 bis FF (hexadezimal)
zusammen. Diese bestehen aus einem RTU-Zeichen. Das
Datenfeld des von einem Master zu Follower-Gerdten
gesendeten Telegramms enthdlt zusatzliche Informationen,
die der Follower verwenden muss, um die vom Funkti-
onscode festgelegte Aktion durchfiihren zu kdnnen. Dazu
gehdren z. B. Einzel- und Registeradressen, die Anzahl der
zu bearbeitenden Punkte oder die Zdhlung der Istwert-
Datenbytes im Feld.

MGO3N103
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3.8.7 CRC-Prtiffeld

Meldungen enthalten ein Fehlerpriffeld, das auf der
zyklischen Redundanzpriifung (CRC) basiert. Das CRC-Feld
prift den Inhalt der gesamten Meldung. Die Priifung wird
in jedem Fall durchgefiihrt, unabhéngig vom Paritétsprif-
verfahren fir die einzelnen Zeichen der Meldung. Der CRC-
Ergebnis wird vom sendenden Gerét errechnet, das den
CRC-Wert an das Telegramm anhéngt. Das empfangende
Gerat fuhrt wahrend des Erhalts der Meldung eine
Neuberechnung der CRC durch und vergleicht den
errechneten Wert mit dem tatsachlichen Wert im CRC-Feld.
Sind die beiden Werte nicht identisch, erfolgt ein Bus-
Timeout. Das CRC-Feld enthalt einen bindren 16-Bit-Wert,
der in Form von zwei 8-Bit-Bytes implementiert wird. Wenn
dieser Schritt abgeschlossen ist, wird das niederwertige
Byte im Feld zuerst angehdngt und anschlieBend das
hoherwertige Byte. Das hoherwertige CRC-Byte ist das
letzte im Rahmen der Meldung Ubertragene Byte.

3.8.8 Adressieren von Einzelregistern

Siehe Modbus RTU Produkthandbuch fiir die Spulenregiste-
radressierung.

3.8.9 Zugriff Gber PCD Schreiben/Lesen

Der Vorteil zur Verwendung der Konfiguration PCD
Schreiben/Lesen bedeutet, dass der Regler mehr Daten in
einem Telegramm schreiben oder lesen kann. Bis zu 63
Register kdnnen tiber den Funktionscode Halteregister
lesen (Read Holding Register) oder Mehrere Register
schreiben (Write Multiple Registers) in einem Telegramm
gelesen oder geschrieben werden. Die Struktur ist auch
flexibel, sodass nur zwei Register in den Regler
geschrieben und 10 Register aus dem Regler gelesen
werden kdénnen.

Die Liste PCD Schreiben enthdlt Daten, die vom Regler
zum gesendet werden, wie Steuerwort, Sollwert und
anwendungsabhdngige Daten wie Min. Sollwert und
Rampenzeiten.

HINWEI

Steuerwort und Sollwert werden in der Liste immer vom
Regler zum gesendet.

Die Liste PCD Schreiben wird in 8-42 PCD-Konfiguration
Schreiben konfiguriert.

Die Liste PCD Lesen enthalt Daten, die vom zum Regler
gesendet werden, wie Zustandswort, Hauptistwert und
anwendungsabhdngige Daten wie Laufstunden,
Motorstrom und Alarmwort.

HINWEI

Zustandswort und Hauptistwert werden in der Liste vom
zum Regler gesendet.

Write Read

Frequency
Master — Frequency Converter Converter —” Master

Holding Controlled by Holding
Register Parameter Register

Controlled by
Parameter

2810 CTW | 8-42[0] 2910 STW | 8-43[0]

2811 REF | 8-42[1]

2812| PCD2 |g4212)

write

2813| PCD3 | g4213]
rite

I

2911 MAV | 8-43[1]

2912| PCD2 g 4312

read

2913| PCD3 g 4313]
read

130BC048.10

2814| PCD4 | g4 141 2914| PCD4 |g.43 141
write read

2815| PCD5 84215 2915| PCD5 184315
Tl

ite read

lII

2873| PCD63 | g4 (63 2919| PCD63 | g 4363
write read

Abbildung 3.15

HINWEI

Die grau markierten Felder sind nicht austauschbar, sie
sind Standardwerte.

HINWEI

32-Bit-Parameter miissen innerhalb von 32-Bit-Grenzen
gemappt werden, (PCD2 & PCD3 oder PCD4 & PCD5
usw.), wobei die Parameternummer zweimal zu

8-42 PCD-Konfiguration Schreiben oder 8-43 PCD-Konfigu-
ration Lesen gemappt wird.
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3.8.10 Mappen der Halteregister zu
Frequenzumrichterparametern

Beispiel:

Die SPS sendet Steuerwort und Sollwert, stellt den Analog-
ausgang 42 ein und legt die Drehmomentgrenze fest

Frequency Converter — Drive

o

Register2810 2811 2812 2813 g

]

. Analog | Torque Q
Write Y ‘ Rt output42| limit 8

CTW = Parameter 16-85,
Analog output = Parameter 6-52,

REF = Parameter 16-86,
Torque limit Motor mode = 4-16

Abbildung 3.16

Beispiel:

Der sendet das Zustandswort, den Hauptistwert, den
tatsachlichen Motorstrom, die Digitaleingdnge und das
Drehmoment [Nm] fest

o
Frequency Converter — Master S

un

Register 2910 2911 2912 2913 2914 §
Motor | Digital Actual 5

Read STW ‘ MAV current inputs Torque[Nm]‘ -

STW = Parameter 16-03,
Motor Current = Parameter 16-14,
Actual Torque [Nm]

MAV = Parameter 16-05,
Digital Inputs = Parameter 16-60

Abbildung 3.17

Beispiel, Fortsetzung

Die Eingangs- und Ausgangsdaten der Modbus RTU muss
zu dem Parameter des gemappt werden. Dies wird in
8-42 PCD-Konfiguration Schreiben und 8-43 PCD-Konfigu-

Die folgenden Parameter missen im eingestellt werden:

e
g43.0 PCD read configuration | Stakus Waord %
G43.1 PCD read configuration | Main Actual Walue [%4] 2
43,2 PCD read configuration | Maokor Current 5
a43.3 PCD read configuration | Digital Inpuk
g43.4 PCD read configuration | Torque [Mm]

G43.5 PCD read configuration | hone

Abbildung 3.19

HINWEI

Der Motorstrom in 16-14 Motorstrom ist 32 Bit. Dieses
Mapping ist nur das Mapping der unteren 16 Bit, sodass
die Anzeige des maximalen Motorstroms 327 Ampere
betragt.

Fir eine hohere Ampereanzeige, Benutzer 32-Bit-Anzeige.

Bei einem Mapping eines 32-Bit-Parameters als 16 Bit
werden immer die 16 unteren Bit aufgerufen.

3.8.11 Steuern des Frequenzumrichters

In diesem Abschnitt werden Codes zur Verwendung in der
Funktion und den Datenfeldern einer Modbus RTU-
Meldung erlautert.

3.8.12 Von Modbus RTU unterstitzte
Funktionscodes

Modbus RTU unterstiitzt die aufgefiihrten Funktionscodes
im Funktionsfeld eines Telegramm:s.

ration Lesen vorgenommen. Funktion Funktionscode
Spulen lesen (Read coils) 1 Hex
o Halteregister lesen (Read holding 3 Hex
b .
8420 PCD write configuration  |FC Pork CTW 1 8 regISterS)
42,1 PCD write configuration | FC Part REF 1 =] Einzelspule schreiben (Write single 5 Hex
g42.2 PCD write configuration | Terminal 42 Cutput B, e coil)
842.3 PCD write configuration Torgue Limit Matar M, ., Einzelregister schreiben (Write single 6 Hex
8424 PCD write configuration | Mone
register)
Abbildung 3.18 Mehrere Spulen schreiben (Write F Hex
multiple coils)
Mehrere Register schreiben (Write 10 Hex
HINWEIS multiple registers)
Komm.-Ereigniszahler abrufen (Get B Hex
Graue Zeilen sind fest, rote Zeilen sind vom Benutzer comm. event counter)
wiahlbar. Follower-ID melden (Report follower 11 Hex
ID)
Mehrere Register lesen schreiben 17 Hex
(Read write multiple registers)
Tabelle 3.14 Funktionscodes
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Funktion Funkti- Subfunkti- | Subfunktion
onscode [onscode

Code [Bezeichnung |Bedeutung

Diagnose 8 1 Kommunikation neu
starten (Restart communi-

cation)

2 Diagnoseregister angeben
(Return diagnostic
register)

10 Zéhler und Diagnosere-
gister 16schen (Clear
counters and diagnostic
register)

2 Unzulassige |Die in der Anfrage empfangene
Datenadresse |Datenadresse ist keine zuldssige Adresse
fir den Server (oder Follower). Genauer
gesagt ist die Kombination aus Referenz-
nummer und Transferlange ungliltig. Bei
einem Regler mit 100 Registern ware eine
Anfrage mit Offset 96 und Lange 4
erfolgreich, eine Anfrage mit Offset 96
und Lénge 5 erzeugt jedoch Ausnahme-
fehler 02.

1 Zahl Busmeldungen
angeben (Return bus
message count)

12 Buskommunikations-
Fehlernummer ausgeben
(Return bus communi-
cation error count)

13 Zahl Followerfehler
angeben (Return follower
error count)

14 Zahl Followermeldungen
angeben (Return follower

message count)

Tabelle 3.15 Funktionscodes

3.8.13 Modbus-Ausnahmecodes

Eine umfassende Erlduterung des Aufbaus einer Ausnah-
mecode-Antwort finden Sie unter
Kapitel 3.8.5 Funktionsfeld.

3 Unzulassiger |Ein im Anfragedatenfeld enthaltener Wert
Datenwert ist kein zuldssiger Wert fiir den Server
(oder Follower). Dies zeigt einen Fehler in
der Struktur des Rests einer komplexen
Anforderung an, z. B. dass die implizierte
Lange falsch ist. Es bedeutet jedoch
genau NICHT, dass ein zur Speicherung in
einem Register gesendetes Datenelement
einen Wert hat, der auBBerhalb der
Erwartung des Anwendungsprogramms
liegt, da das Modbus-Protokoll die
Bedeutung eines bestimmten Werts eines
bestimmten Registers nicht kennt.

Ein nicht behebbarer Fehler trat auf,
Geratefehler |wahrend der Server (oder Follower)

4 Follower-

versuchte, die angeforderte Aktion
auszufihren.

Code |Bezeichnung |Bedeutung

1 Unzuldssige [Der in der Anfrage empfangene Funkti-
Funktion onscode ist keine zulassige Aktion fir den
Server (oder Follower). Es kann sein, dass
der Funktionscode nur fiir neuere Geréte
gilt und im ausgewahlten Gerdt nicht
implementiert wurde. Es kdnnte auch
anzeigen, dass der Server (oder Follower)
im falschen Zustand ist, um eine
Anforderung dieser Art zu verarbeiten, z.
B. weil er nicht konfiguriert ist und
aufgefordert wird, Registerwerte zu
senden.

Tabelle 3.16 Modbus-Ausnahmecodes

3.9 Zugriff auf Parameter

3.9.1 Parameterverarbeitung

Die PNU (Parameternummer) wird aus der Registeradresse
Ubersetzt, die in der Modbus-Lese- oder Schreibmeldung
enthalten ist. Die Parameternummer wird als (10 x Parame-
ternummer) DEZIMAL fiir Modbus Ubersetzt. Beispiel:
Messwert 3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab (16bit): Das
Halteregister 3120 enthélt den Wert der Parameter. Ein
Wert von 1352 (Dezimal) bedeutet, dass der Parameter auf
12,52 % eingestellt ist.

Messwert 3-14 Relativer Festsollwert (32bit): Die Haltere-
gister 3410 und 3411 halten die Werte der Parameter. Ein
Wert von 11300 (Dezimal) bedeutet, dass der Parameter
auf 1113,00 S eingestellt ist.

Informationen zu Parametern, Gréf3e und Konvertierung
des Index finden Sie im jeweiligen Programmierhandbuch
fur das Produkt.
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3.9.2 Datenspeicherung

Die Spule 65 (dezimal) bestimmt, ob an den Frequenzum-
richter geschriebene Daten im EEPROM und RAM (Spule 65
= 1) oder nur im RAM (Spule 65 = 0) gespeichert werden.

393 IND

Einige Parameter im Frequenzumrichter sind Arraypa-
rameter, z. B. 3-10 Festsollwert. Da der Modbus keine Arrays
in Halteregistern unterstitzt, hat der Frequenzumrichter
das Halteregister 9 als Zeiger zum Array reserviert. Vor
dem Lesen oder Schreiben eines Arrayparameters muss
Halteregister 9 eingestellt werden. Werden die Haltere-
gister auf den Wert 2 eingestellt, erfolgt jedes weitere
Lesen/Schreiben von/zu Arrayparametern in den Index 2.

3.9.4 Textblocke

Der Zugriff auf als Textblocke gespeicherte Parameter
erfolgt auf gleiche Weise wie fiir die anderen Parameter.
Die maximale TextblockgroBe ist 20 Zeichen. Gilt die
Leseanfrage flr einen Parameter fir mehr Zeichen, als der
Parameter speichert, wird die Antwort verkiirzt. Gilt die
Leseanfrage flir einen Parameter flir weniger Zeichen, als
der Parameter speichert, wird die Antwort mit Leerzeichen
gefillt.

3.9.5 Umrechnungsfaktor

Die verschiedenen Attribute jedes Parameters sind im
Abschnitt Werkseinstellungen aufgefiihrt. Da ein Parame-
terwert nur als ganze Zahl tibertragen werden kann, muss
zur Ubertragung von Dezimalzahlen ein Umrechnungs-
faktor benutzt werden.

3.9.6 Parameterwerte

Standarddatentypen

Standarddatentypen sind int16, int32, uint8, uint16 und
uint32. Sie werden als 4x-Register gespeichert (40001-
4FFFF). Die Parameter werden Uber Funktion 03HEX
,Halteregister lesen” gelesen. Parameter werden Uber die
Funktion 6HEX ,Einzelregister voreinstellen” fiir 1 Register
(16 Bit) und die Funktion T0HEX ,Mehrere Register vorein-
stellen” fiir 2 Register (32 Bit) geschrieben. Lesbare Langen
reichen von 1 Register (16 Bit) bis zu 10 Registern (20
Zeichen).

Nicht-standardmaBige Datentypen
Nichtstandarddatentypen sind Textblocke und werden als
4x-Register gespeichert (40001-4FFFF). Die Parameter
werden Uber Funktion 03HEX ,Halteregister lesen” gelesen
und Uber die Funktion T0HEX ,Mehrere Register vorein-
stellen” geschrieben. Lesbare Langen reichen von 1
Register (2 Zeichen) bis zu 10 Registern (20 Zeichen).

3.10 Beispiele

Die folgenden Beispiele veranschaulichen die
verschiedenen Modbus RTU-Befehle. Wenn ein Fehler
auftritt siehe.

3.10.1 Halteregister lesen (03 HEX)

Beschreibung
Mithilfe dieser Funktion werden die Inhalte der Haltere-
gister im Follower gelesen.

Abfrage

Die Abfragemeldung legt das Startregister und die Anzahl
der zu lesenden Register fest. Registeradressen beginnen
bei Null, d. h. die Register 1-4 werden als 0-3 adressiert.

Beispiel: Lesen Parameter 3-03 Maximaler Sollwert, Register
03030.

Feldname Beispiel (HEX)
Follower-Adresse 01
Funktion 03 (Halteregister lesen)

Startadresse HI 0B (Registeradresse 3029)

Startadresse LO D5 (Registeradresse 3029)

Anzahl der Punkte HI 00

Anzahl der Punkte LO |02 - (Parameter 3-03 Maximaler Sollwert

ist 32 Bit lang, z. B. 2 Register)

Fehlerprifung (CRC) -

Tabelle 3.17 Abfrage

Antwort

Die Registerdaten in der Antwortmeldung werden als zwei
Byte pro Register gepackt, wobei die bindren Inhalte in
jedem Byte korrekt ausgerichtet sind. In jedem Register
enthalt das erste Byte die hohen Bits, und das zweite Byte
enthélt die niedrigen Bits.

Beispiel: Hex 000088B8=35.000=15 Hz.

Feldname Beispiel (HEX)
Follower-Adresse 01

Funktion 03

Bytezahl 04

Daten HI (Register 3030) 00

Daten LO (Register 3030) 16

DatenHI (Register 3031) E3

Daten LO (Register 3031) 60
Fehlerprifung (CRC) -

Tabelle 3.18 Antwort
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3.10.2 Voreingestelltes, einzelnes Register
(06 HEX)

Beschreibung
Mithilfe dieser Funktion wird ein Wert in einem einzigen
Halteregister voreingestellt.

Abfrage

Die Abfragemeldung definiert die Registerreferenz fiir die
Voreinstellung. Registeradressen beginnen bei null, d. h.,
Register 1 wird als 0 adressiert.

Beispiel: Schreiben in Parameter 1-00 Regelverfahren,
Register 1000.

Feldname Beispiel (HEX)
Slave-Adresse 01
Funktion 06

Registeradresse HI 03 (Registeradresse 999)

Registeradresse LO E7 (Registeradresse 999)

Voreinstellungsdaten HI 00

Voreinstellungsdaten LO 01

Fehlerprifung (CRC) -

Tabelle 3.19

Antwort
Die normale Reaktion ist ein Echo der Abfrage, das nach
der Weitergabe des Registerinhalts zurlickgegeben wird.

Feldname Beispiel (HEX)
Slave-Adresse 01

Funktion 06
Registeradresse HI 03
Registeradresse LO E7
Voreinstellungsdaten HI 00
Voreinstellungsdaten LO 01
Fehlerprifung (CRC) -

3.10.3 Voreingestellte multiple Register (10
HEX)

Beschreibung
Mithilfe dieser Funktion werden Werte in einer Sequenz
von Halteregistern voreingestellt.

Abfrage

Die Abfragemeldung legt die voreinzustellenden Register-
sollwerte fest. Registeradressen beginnen bei null, d. h,,
Register 1 wird als 0 adressiert. Beispiel einer Abfrage zur
Voreinstellung von zwei Registern (Parameter

1-24 Motornennstrom auf 738 (7,38 A) einstellen):

Feldname Beispiel (HEX)
Follower-Adresse 01
Funktion 10
Startadresse HI 04
Startadresse LO 07
Anzahl Register HI 00
Anzahl Register LO 02
Bytezahl 04
Schreiben von Daten HI 00
(Register 4: 1049)

Schreiben von Daten LO 00
(Register 4: 1049)

Schreiben von Daten HI 02
(Register 4: 1050)

Schreiben von Daten LO E2
(Register 4: 1050)

Fehlerprifung (CRC) -

Tabelle 3.21 Abfrage

Antwort

Die normale Antwort gibt die Follower-Adresse, den
Funktionscode, die Startadresse und die Anzahl der vorein-
gestellten Register zuriick.

Tabelle 3.20 Feldname Beispiel (HEX)

Follower-Adresse 01

Funktion 10

Startadresse HI 04

Startadresse LO 19

Anzahl Register HI 00

Anzahl Register LO 02

Fehlerprifung (CRC) -

Tabelle 3.22 Antwort
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3.10.4 Lesen/Schreiben Multiple Register

(17 HEX)

Beschreibung

Dieser Funktionscode fiihrt eine Kombination aus einem
Lesevorgang und einem Schreibvorgang in einer einzigen
MODBUS-Transaktion durch. Der Schreibevorgang wird vor

dem Lesen durchgefihrt.

Abfrage

Die Abfragemeldung enthdlt die Startadresse und die
Anzahl der zu lesenden Halteregister sowie die zu
schreibende Startadressen und die zu schreibenden
Halteregister und Daten. Halteregister werden beginnend

bei Null adressiert.

Beispiel fir eine Abfrage zum Einstellen von
1-24 Motornennstrom auf 738 (7,38 A) und Lesen von
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert, das den Wert 50000

(50.000 Hz) hat:

Antwort

Die normale Antwort enthélt die Daten aus der Gruppe der
gelesenen Register. Im Feld fur die Byteanzahl wird die
Anzahl der Bytes festgelegt, die im Feld zum Lesen der
Daten befolgt werden.

Feldname Beispiel (HEX)
Follower-Adresse 01

Funktion 17

Bytezahl 04

Register lesen Wert HI 00

Register lesen Wert LO 00

Register lesen Wert HI c3

Register lesen Wert LO 50

CRC -

Feldname

Beispiel (HEX)

Follower-Adresse

01

Funktion

17

Lesen der Startadresse Hl

0B (Registeradresse 3029)

Lesen der Startadresse LO

D5 (Registeradresse 3029)

Anzahl zu Lesen HI

00

Anzahl zu Lesen LO

02

Tabelle 3.24 Antwort

3.11 FC-Steuerprofil

3.11.1 Steuerwort gemaf FC-Profil
(8-10 Protokoll = FC-Profil)

Master-follower

CcTW Speed ref.

130BA274.11

(Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert ist 32 Bit lang, d. h.
2 Register)

Schreiben der Startadresse Hl 04 (Registeradresse 1239)

Schreiben der Startadresse LO D7 (Registeradresse 1239)

Bit

no.: 1514131211109876543210

Abbildung 3.20

Anzahl zu Schreiben HI 00 Bit Bitwert = 0 Bitwert = 1
Anzahl zu Schreiben LO 02 00 Sollwert externe Auswahl Isb
Bytezahl schreiben 04 01 Sollwert externe Auswahl msb
Schreiben der Register Wert HI 00 02 DC-Bremse Rampe
Schreiben der Register Wert LO 00 03 Motorfreilauf Kein Freilauf
Schreiben der Register Wert HI 02 04 Schnellstopp Rampe
Schreiben der Register Wert LO OE 05 Ausgangsfrequenz | Rampe verwenden
Fehlerprifung (CRC) - halten
06 Rampenstopp Start
Tabelle 3.23 Abfrage 07 Ohne Funktion Reset
08 Ohne Funktion Festdrehzahl JOG
09 Rampe 1 Rampe 2
10 Daten ungliltig Daten gliltig
11 Relais 01 gedffnet Relais 01 ein
12 Relais 02 gedffnet Relais 02 aktiv
13 Parametereinstellung | Auswahl Isb
15 Ohne Funktion Reversierung
Tabelle 3.25
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Erlauterung der Steuerbits

Bits 00/01

Die Bits 00 und 01 zur Auswahl zwischen den vier
Sollwerten verwendet, die in Parameter 3-10 Festsollwert
gemal’ Tabelle 3.26 vorprogrammiert sind.

Programmierter |Parameter Bit 01 |Bit 00
Sollwert
1 Parameter 3-10 Festsollwert |0 0
[0]
2 Parameter 3-10 Festsollwert |0 1
(1]
3 Parameter 3-10 Festsollwert |1 0
(2]
4 Parameter 3-10 Festsollwert |1 1
(3]

Tabelle 3.26 Steuerungs-Bits

HINWEI

Treffen Sie in Parameter 8-56 Festsollwertanwahl eine
Auswahl, um festzulegen, wie Bit 00/01 ein Gate mit der
entsprechenden Funktion an den Digitaleingdangen
bildet.

Bit 02, DC Bremse

Bit 02 = ,0” flihrt zu DC-Bremse und -Stopp. Stellen Sie
Bremsstrom und -dauer in Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
und Parameter 2-02 DC-Bremszeit ein.

Bit 02 = "1’ flihrt zur Rampe.

Bit 03, Freilauf

Bit 03 = ,0": Der ,entldsst” den Motor sofort, die Ausgangs-
transistoren werden ,abgeschaltet”, und der Motor gelangt
in den Freilauf, bis er still steht.

Bit 03 = ,1“: Der startet den Motor, wenn die anderen
Startbedingungen erfillt werden.

Treffen Sie eine Auswahl in Parameter 8-50 Motorfreilauf,
um festzulegen, wie Bit 03 mit der entsprechenden
Funktion bei einem digitalen Eingang ein Gate bildet.

Bit 04, Schnellstopp

Bit 04 = ,0": Lasst die Motordrehzahl bis zum Stopp
absinken (eingestellt in Parameter 3-81 Rampenzeit
Schnellstopp).

Bit 05, Ausgangsfrequenz halten

Bit 05 = ,0": Die aktuelle Ausgangsfrequenz (in Hz) wird
gespeichert. Andern Sie die gespeicherte Ausgangs-
frequenz nur mit den digitalen Eingangen

(Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang bis

Parameter 5-13 Klemme 29 Digitaleingang), die fiir Drehzahl
auf und Verlangsamen programmiert sind.

HINWEI

Wenn Ausgangsfrequenz speichern aktiv ist, kann der
nur wie folgt angehalten werden:

. Bit 03 Freilaufstopp
. Bit 02 DC-Bremse

. Digitaleingang (Parameter 5-10 Klemme 18
Digitaleingang bis Parameter 5-13 Klemme 29
Digitaleingang) auf DC-Bremse, Freilaufstopp
oder Reset und Freilaufstopp programmiert.

Bit 06, Rampe Stopp/Start

Bit 06 = ,0": Verursacht einen Stopp und lasst die
Motordrehzahl absinken, um lber den ausgewahlten
Parameter fiir das Absinken anzuhalten. Bit 06 = ,1“:
Ermoglicht dem das Starten des Motors, wenn die anderen
Startbedingungen erfiillt sind.

Treffen Sie eine Auswahl in Parameter 8-53 Start, um
festzulegen, wie Bit 06 Rampe Stopp/Start ein Gate mit der
entsprechenden Funktion auf einem Digitaleingang bildet.

Bit 07, Reset Bit 07 = '0": Kein Reset.

Bit 07 = ,1": Quittiert eine Abschaltung. Reset wird auf der
Vorderflanke des Signals aktiviert, d. h. beim Wechsel von
Logik ,0” zu Logik ,1".

Bit 08, Jog
Bit 08 = ,1": Die Ausgangsfrequenz wird festgelegt durch
Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog [Hz].

Bit 09, Auswahl von Rampe 1/2

Bit 09 = ,0”: Rampe 1 ist aktiv (Parameter 3-41 Rampenzeit
Auf 1 bis Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1).

Bit 09 = ,1“: Rampe 2 (Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 bis
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) ist aktiv.
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Bit 10, Daten nicht giiltig/Daten giiltig

Teilen Sie dem mit, ob das Steuerwort verwendet oder
ignoriert werden soll.

Bit 10 = ,0": Das Steuerwort wird ignoriert. Bit 10 = ,1"
Das Steuerwort wird verwendet. Diese Funktion ist
relevant, weil das Telegramm unabhéangig vom
Telegrammtyp immer das Steuerwort enthalt. Deaktivieren
des Steuerworts, wenn dieses beim Aktualisieren oder
Lesen von Parametern nicht verwendet werden soll.

Bit 11, Relais 01

Bit 11 = ,0" Relais nicht aktiviert.

Bit 11 = ,1": Relais 01 aktiviert, vorausgesetzt, dass
Steuerwort Bit 11 in Parameter 5-40 Relaisfunktion
ausgewahlt ist.

Bit 12, Relais 02

Bit 12 = ,0": Relais 02 ist nicht aktiviert. Bit 12 = ,1“: Relais
02 ist aktiviert, vorausgesetzt, dass Steuerwort Bit 12 in
Parameter 5-40 Relaisfunktion ausgewahlt ist.

Bit 13, Auswahl der Konfiguration
Verwenden Sie Bit 13 zur Auswahl der beiden Mendueinrich-
tungen gemanB Tabelle.

3.11.2 Zustandswort Gemal3 FC-Profil (STW)
(8-30 FC-Protokoll = FC-Profil)

Follower-master

Konfiguration Bit 13
1 0
2 1

Tabelle 3.27

Die Funktion ist nur dann moglich, wenn Mehrere Konfigu-
rationen in Parameter 0-10 Aktiver Satz ausgewahlt ist.

Treffen Sie eine Auswahl in Parameter 8-55 Satzanwahl, um
festzulegen, wie Bit 13 ein Gate mit der entsprechenden
Funktion an den Digitaleingdngen bildet.

Bit 15 Reversieren

Bit 15 = ,0": Keine Reversierung.

Bit 15 = ,1": Reversierung. In der Werkseinstellung ist die
Reversierung in Parameter 8-54 Reversierung auf digital
eingestellt. Bit 15 verursacht eine Reversierung, wenn eine
serielle Kommunikation, ,Oder”-Logik oder ,Und“-Logik
ausgewahlt ist.

STW Output freq. %
)
Bit
no: 11514131211109876543210
Abbildung 3.21
Bit Bit=0 Bit =1
00 Regler nicht bereit Steuer. bereit
01 FU nicht bereit FU bereit
02 Freilauf Aktiviert
03 Kein Fehler Alarm
04 Kein Fehler Fehler (keine Abschaltung)
05 Reserviert -
06 Kein Fehler Abschaltsperre
07 Keine Warnung Warnung
08 Drehzahl # Sollwert Drehzahl = Sollwert
09 Ort-Betrieb Bussteuerung
10 AuBerhalb Frequenzgrenze |Frequenzgrenze OK
11 Ohne Funktion Betrieb
12 Frequenzumrichter OK Gestoppt, Auto Start
13 Spannung OK Spannung Uberschritten
14 Drehmoment OK Moment Uberschritten
15 Timer OK Timer Uberschritten
Tabelle 3.28

Erlduterung der Zustandsbits
Bit 00, Steuerung nicht bereit/bereit

Bit 00 = ,0”: Der wird abgeschaltet.

Bit 00 = ,1”: Die -Regler sind bereit, aber die Leistungskom-
ponente empfangt nicht notwendigerweise eine
Stromversorgung (im Falle einer externen 24-V-Versorgung
der Regler).

Bit 01, Frequenzumrichter bereit

Bit 01 = ,1": Der ist betriebsbereit, aber der Freilaufbefehl
ist Uber die digitalen Eingdange oder Uber die serielle
Kommunikation aktiv.

Bit 02, Freilaufstopp
Bit 02 = ,0”: Der gibt den Motor frei.
Bit 02 = ,1": Der startet den Motor mit einem Startbefehl.

Bit 03, Kein Fehler/keine Abschaltung

Bit 03 = ,0": Der befindet sich nicht im Fehlermodus. Bit 03
= ,1": Der wird abgeschaltet. Driicken Sie zur Wieder-
aufnahme [Reset].
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Bit 04, Kein Fehler/Fehler (keine Abschaltung)

Bit 04 = ,0": Der befindet sich nicht im Fehlermodus. Bit 04
= ,1" Der zeigt einen Fehler an, wird aber nicht
abgeschaltet.

Bit 05, Nicht verwendet
Bit 05 wird im Zustandswort nicht verwendet.

Bit 06, Kein Fehler / Abschaltsperre
Bit 06 = ,0": Der befindet sich nicht im Fehlermodus. Bit 06
= ,1": Der wird abgeschaltet und gesperrt.

Bit 07, Keine Warnung/Warnung
Bit 07 = ,0": Es liegen keine Warnungen vor.
Bit 07 = ,1": Eine Warnung ist aufgetreten.

Bit 08, Drehzahl* Sollwert/Drehzahl = Sollwert

Bit 08 = ,0": Der Motor lauft, aber die aktuelle Drehzahl
unterscheidet sich vom voreingestellten Drehzahlsollwert.
Dies kann der Fall sein, wenn die Drehzahl beim Starten/
Stoppen ansteigt/sinkt.

Bit 08 = ,1": Die Motordrehzahl entspricht dem voreinge-
stellten Drehzahlsollwert.

Bit 09, Lokaler Betrieb/Bussteuerung

Bit 09 = ,0": [Off/Reset] ist in der Steuereinheit aktiv, oder
Hand-Steuerung in F-02 Operation Method wurde
ausgewahlt. Der kann nicht Gber serielle Kommunikation
gesteuert werden.

Bit 09 = 1" Der kann Uber Feldbus/serielle Kommunikation
gesteuert werden.

Bit 10, AuBerhalb der Frequenzgrenze

Bit 10 = ,0": Die Ausgangsfrequenz hat den Wert in
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] oder Parameter 4-14 Max
Frequenz [Hz] erreicht.

Bit 10 = ,1": Die Ausgangsfrequenz liegt innerhalb der
festgelegten Grenzen.

Bit 11, Kein Betrieb/in Betrieb

Bit 11 = ,0": Der Motor lauft.

Bit 11 = ,1": Der hat ein Startsignal, oder die Ausgangs-
frequenz ist gréBer als 0 Hz.

Bit 12, Frequenzumrichter OK/angehalten, Auto Start:
Bit 12 = ,0": Der Wechselrichter hat keine temporare
Ubertemperatur.

Bit 12 = ,1": Der Wechselrichter wird wegen Ubertem-
peratur angehalten, aber die Einheit wird nicht
abgeschaltet und nimmt nach Beseitigung der Ubertem-
peratur den Betrieb wieder auf.

Bit 13, Spannung OK/Grenze uberschritten

Bit 13 = ,0": Es liegen keine Spannungswarnungen vor.
Bit 13 = ,1": Die Gleichspannung im Zwischenkreis des
Frequenzumrichters ist zu niedrig oder zu hoch.

Bit 14, Drehmoment OK/Grenze liberschritten

Bit 14 = ,0": Der Motorstrom ist niedriger als die in
Parameter 4-18 Stromgrenze ausgewahlte Drehmoment-
grenze.

Bit 14 = ,1": Die Drehmomentgrenze in

Parameter 4-18 Stromgrenze wird Uberschritten.

Bit 15, Timer OK/Grenze iiberschritten

Bit 15 = ,0”: Die Timer flir den thermischen Motorschutz
und der thermische Schutz Gberschreiten nicht 100 %.
Bit 15 = ,1“: Einer der Timer Uberschreitet 100 %.

3.11.3 Bus (Drehzahl) Sollwert

Der Sollwert fiir die Drehzahl wird an den Frequenzum-
richter als relativer Wert in % Ubermittelt. Der Wert wird in
Form eines 16-Bit-Wortes Ubermittelt. In Ganzzahlen
(0-32767) entspricht der Wert 16384 (4000 Hex) 100 %.
Negative Werte werden Ulber Zweier-komplement
formatiert. Die tatsdchliche Ausgangsfrequenz (HIW) wird
auf gleiche Weise wie der Bussollwert skaliert.

Master-follower

<o
16bit ]
<
3
CTW Speed ref. ®
Follower-master
STW Actual output
freq.
Abbildung 3.22 Tatsachliche Ausgangsfrequenz (HIW)
Der Sollwert und HIW werden wie folgt skaliert:
o
0% 100% 5
(=)}
(Ohex) (4000hex) 3
‘ &
e o
| Forward
Par.3-02 Par.3-03

Min reference Max reference

Abbildung 3.23 Sollwert
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o
-100% 0% 100% 9
<
(CO00hex) (Ohex) (4000hex) <Z(
a
Reverse Forward
Par.3-03 0 Par.3-03
Max reference Max reference

Abbildung 3.24 HIW wenn Par.Parameter 1-00 Regelverfahren
auf [0] Regelung ohne Riickfiihrung eingestellt ist

=
-100% 0% 100% 5
(C000hex) (0hex) (4000hex) X
wn
(o)}
Reverse Forward

Par4-14 0 Par4-14

Motor Speed High Limit Motor Speed High Limit

Abbildung 3.25 HIW wenn Par. Parameter 1-00 Regelverfahren
auf [3] Regelung mit Riickfiihrung eingestellt ist
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4 Parameter

4.1 Hauptmend - Betrieb und Display -
Gruppe 0

Parametergruppe zum Einstellen der allgemeinen
Grundfunktionen des Frequenzumrichters, zur Funktion der
LCP-Tasten und zur Konfiguration des LCP-Displays.

4.1.1 0-0* Grundeinstellungen

0-01 Sprache

Option: Funktion:
Dieser Parameter bestimmt die im Display
verwendete Sprache.

[0] * [ English

[1] Deutsch
[2] Francais
[3] Dansk
[4] Spanish
[5] Italiano
[28] | Bras.port
[255] | No Text

0-03 Landereinstellungen

Option: Funktion:
HINWEIS
Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.
Um die Anforderung nach unterschiedlichen
Werkseinstellungen in unterschiedlichen Teilen
der Welt zu erflllen, wird Parameter 0-03 Lénder-
einstellungen im Frequenzumrichter realisiert. Mit
der ausgewahlten Einstellung @ndern Sie die
Werkseinstellung der Motornennfrequenz.
[0] [ Interna- | Stellt die Werkseinstellung von
tional Parameter 1-23 Motornennfrequenz [50 Hz] ein.
[1] [ Nord- Stellt den Standardwert von
Amerika | Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 60 Hz ein.
0-04 Netz-Ein Modus (Hand)
Option: Funktion:

Wahlt die Betriebsart des Frequenzum-
richters nach Wiederzuschalten der
Netzspannung nach einem Netz-Aus im
Hand-Betrieb (Ortsteuerung) aus.

[0] | Wiederanlauf
* wie vor dem Netz-Aus fort und behalt

Setzt den Betrieb des Frequenzumrichters

dabei den gleichen Ortsollwert und die
gleiche Start/Stopp-Bedingung (angelegt

0-04 Netz-Ein Modus (Hand)

Option: Funktion:
Uber [Hand on])/[Off] oder Hand-Start tiber
einen Digitaleingang) bei.
[1] |LCP Verwendet den gespeicherten Sollwert [1]
Stop,Letz.Soll. | zum Stoppen des Frequenzumrichters,

jedoch wird vor dem Abschalten gleich-
zeitig der lokale Drehzahlsollwert im
Speicher behalten. Nach Wiederzuschalten
der Netzspannung und Empfang eines
Startbefehls (Driicken von [Hand on] oder
Anlegen eines Hand Start-Befehls tiber
einen Digitaleingang) startet der Frequen-
zumrichter wieder und lauft mit dem
gespeicherten Drehzahlsollwert.

0-06 Netztyp

Option: Funktion:

Wahlen Sie den Netztyp der
Netzspannung/-frequenz.

HINWEI

Nicht alle Optionen werden in allen
LeistungsgrofBen unterstitzt.

Das IT-Netz ist ein Versorgungsnetz, bei
dem keine Erdanschliisse vorhanden
sind.

Bringen Sie den EMV-Schalter in die
entsprechende Stellung fiir den
jeweiligen Netztyp (siehe VLT®
DriveMotor FCP 106 und FCM 106-Produk-
thandbuch)

Das Dreieck-Netz ist ein Versor-
gungsnetz, bei dem sich das
Sekundarteil des Transformators in einer
Dreieckschaltung befindet und ein
Anschluss mit der Erde verbunden ist.

[10] | 380-440V/
50Hz/IT-Netz
[11] [380-440V/50Hz/
Delta

[12] [380-440V/50Hz
[20] | 440-480V/
50Hz/IT-Netz
[21] [ 440-480V/50Hz/
Delta

[22] [440-480V/50Hz
[110] [ 380-440V/
60Hz/IT-Netz
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0-06 Netztyp

Option: Funktion:
[111] | 380-440V/60Hz/
Delta

[112] | 380-440V/60Hz
[120] | 440-480V/
60Hz/IT-Netz
[121] [ 440-480V/60Hz/
Delta

[122] [ 440-480V/60Hz

0-07 Auto DC-Bremse IT

Option: Funktion:
Schutzfunktion gegen Uberspannung bei Freilauf.
HINWEI
Kann bei Freilauf eine PWM verursachen.
[0] | Aus | Funktion ist nicht aktiv.
[1] * | Ein | Funktion ist aktiv.

4.1.2 0-1* Parametersatze

Ein vollstandiger Satz aller Parameter zur Steuerung des
Frequenzumrichters wird auch als Parametersatz
bezeichnet. Der Frequenzumrichter enthélt 2 Parame-
tersatze, Satz 1 und Satz 2. Des Weiteren kdnnen Sie einen
festen Satz Werkseinstellungen in eine oder mehrere
Parametersdtze kopieren.

Einige Vorteile mehrerer Parametersatze im Frequenzum-
richter sind:

. Betrieb des Motors in einem Satz (Aktiver Satz),
wahrend Parameter in einem anderen Satz
(Programm Satz) aktualisiert werden.

. Sie konnen verschiedene Motoren (nacheinander)
an den Frequenzumrichter anschlieBen. Sie
kénnen die Motordaten fiir verschiedene Motoren
in verschiedenen Parametersdtzen speichern.

. Schnelles Umschalten zwischen Einstellungen fiir
Frequenzumrichter und/oder Motor, wahrend der
Motor lauft (z. B. Rampenzeit oder Festsollwert)
Uber Bus-Schnittstelle oder Digitaleingdnge.

Sie kdnnen den aktiven Satz auf Externe Anwahl einstellen.
Dies bedeutet, dass der aktive Parametersatz liber einen
Eingang an einer Digitaleingangsklemme und/oder tber
das Bussteuerwort ausgewahlt wird.

Verwenden Sie Parameter 0-51 Parametersatz-Kopie, um
einen Parametersatz in die anderen Parametersatze zu
kopieren. Wenn Sie bei der Definition von Parametern in
zwei verschiedenen Parametersatzen Konflikte vermeiden
mochten, verkniipfen Sie die Satze mit Parameter 0-12 Satz
verkniipfen mit. Stoppen Sie den Frequenzumrichter, bevor
Sie zwischen Parametersatzen wechseln, bei denen
Parameter, die als ,nicht wahrend des Betriebs anderbar”
gekennzeichnet sind, verschiedene Werte aufweisen.
Parameter, die wédhrend des Betriebs nicht gedndert
werden konnen, sind in den Parameterlisten in

Kapitel 6 Parameterlisten mit FALSCH markiert.

0-10 Aktiver Satz

Option: Funktion:
Wabhlen Sie den Parametersatz fiir den Betrieb
des Frequenzumrichters.

[1] * [ Satz 1 Satz 1 ist aktiv.

[2] |Satz 2 Satz 2 ist aktiv.

[9] | Externe
Anwahl

Diese Option dient zur externen Auswahl von
Parametersatzen mit Hilfe von Digitalein-
gdngen und der seriellen
Kommunikationsschnittstelle. Dieser Satz
verwendet die Einstellungen aus

Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit.

0-11 Programm-Satz

Option: Funktion:
Die Nummer der bearbeiteten Konfiguration
wird blinkend am LCP angezeigt.

[1]1 |Satz 1 Satz 1 bearbeiten

[2] |Satz 2 Satz 2 bearbeiten

[9] * | Aktiver Satz | Bearbeiten Sie die Parameter in der Uber die
Digital-I/Os ausgewahlte Konfiguration

0-12 Satz verkniipfen mit

Option: Funktion:
Um bei laufendem Motor zwischen den
Parametersatzen umschalten zu kénnen,
mussen Sie diese zuvor verkniipfen.
[0] Nicht Wenn ein anderer Parametersatz fiir den
verknUipft Betrieb ausgewdhlt wird, findet die

Umschaltung erst statt, wenn der Motor im
Freilauf ist.

[20] * | Verknupft Kopiert ,wdhrend des Betriebs nicht
anderbare” Parametersatze von einer
Inbetriebnahme zur nachsten. Bei laufendem
Motor kann zwischen den Parametersatzen

umgeschaltet werden.
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413 0-3% LCP-Benutzerdef

Option: Funktion:
Die Displayelemente kénnen fir verschiedene Zwecke beedinaie Wer lenn i
angepasst werden. Parameter 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige
abgelesen werden.
Benutzerdefinierte Anzeige 0 | ke
eine
Der anzuzeigende berechnete Wert basiert auf den Einstel- . '
lungen in Parameter 0-30 Einheit, Parameter 0-31 Freie [i- %
Anzeige Min.-Wert (nur linear), Parameter 0-32 Freie Anzeige bl PPM
Max. Wert, Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] und der [10] | I/min
aktuellen Drehzahl. (1] _[UPM
[12] | PULSE/s
Custom Readout (Value) e
P 16-09 Q [20] | /s
Custom Readout ~ ;
Unit P 0-30 3 211 | Vmin
Max value a 221 |Ih
P0-32 B~ -
N | [23] | m3/s
> | [24] | m3/min
227 & | 251 [m3/h
X o !
& &S [30]_|kg/s
. Q |
. Qea( 00\& o\& | [31] | kg/min
W ¢ N |
%6@ 00{& ! [32] |kg/h
Minvalue | o \é\b ! 331 | t/min
Liniar & i Motor Speed
units only ! [34] |t/h
P 0-31 '
0 Motor Speed 401 | m/s
High limit [41] [ m/min
P 4-14 (Hz) [45] [m
Abbildung 4.1 Benutzerdefinierte Anzeige [60] | Grad Celsius
[70] | mbar
[71] |bar
Die Beziehung hdngt von der Art der in [72] |Pa
Parameter 0-30 Einheit ausgewdhlten MafBeinheit ab: 73] | kPa
[74] | m wg
MaBeinheit Drehzahlbeziehung [80] | kW
Dimensionslos [120] [ GPM
Drehzahl [121] | gal/s
Durchfluss, Volumen [122] | gal/min
Durchfluss, Masse Linear [123] | gal/h
Geschwindigkeit [124] | cfm
Lange [127] | ft3/h
Temperatur [140] | FuB/s
Druck Quadratisch [141] | FuBB/min
Leistung Kubisch [160] | Grad Fahrenheit
bell h [170] | psi
Tabelle 4.1 Beziehung 1711 | 1b/in2
o [172] [ inch wg
- inhei
. ; [173] | ft wg
Option: Funktion: 11801 | Ps

Wahlen Sie die gewlnschte Einheit fir
die benutzerdefinierte Anzeige am LCP.
Die ausgewahlte Einheit ergibt
automatisch eine lineare, quadratische
oder kubische Skalierungsbeziehung zur
Ausgangsdrehzahl. Diese Beziehung
hangt von der gewahlten Einheit ab
(siehe Tabelle oben). Der tatsachlich
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Range: Funktion:

0 CustomRea- [O- Dieser Parameter ermdglicht die

doutUnit* 999999.99 Auswahl des minimalen Werts fiir
CustomRea- die benutzerdefinierte Anzeige
doutUnit] (liegt bei Drehzahl 0 vor). Eine

Einstellung ungleich null ist nur
moglich, wenn Sie in
Parameter 0-30 Einheit eine
lineare Einheit gewahlt haben.
Fir Einheiten mit 2. und 3.
Potenz ist der Mindestwert 0.

0-32 Freie Anzeige Max. Wert

Range: Funktion:

100 Custom- [0.0 - Dieser Parameter gibt den

ReadoutUnit* [ 999999.99 max. Wert an, der angezeigt
CustomRea- werden soll, wenn die
doutUnit] Drehzahl des Motors den

eingestellten Wert fir
Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz] erreicht hat.

Range:

0-37 Displaytext 1

Funktion:

[0-0]

In diesem Parameter kénnen Sie eine einzelne

4.1.4 0-4* LCP-Tasten

Mit diesen Parametern kdnnen Sie einzelne Tasten des LCP
aktivieren, deaktivieren und mit einem Kennwortschutz
versehen.

0-40 [Hand On]-LCP Taste

Option:
[0] | Alle Deaktivieren

Funktion:

Waihlen Sie [0] Deaktiviert, um ein
unbeabsichtigtes Starten des Frequen-
zumrichters im Handbetrieb zu
vermeiden.

[1] * | Alle aktivieren [Hand On] ist aktiviert.

0-42 [Auto On]-LCP Taste
Option:
[0] [ Alle Deaktivieren

Funktion:

Wahlen Sie [0] Deaktiviert, um ein
unbeabsichtigtes Starten des Frequen-
zumrichters tUber das LCP zu vermeiden.

[1] * | Alle aktivieren [Auto On] ist aktiviert.

0-44 [Off/Reset]-LCP Taste

Option: Funktion:
[0] Alle Deaktivieren

[1] * Alle aktivieren

[71 Enable Reset Only

Textzeichenfolge zum Auslesen Uber serielle
Kommunikation schreiben.
Nur beim Ausfiihren BACnet verwendet.

0-38 Displaytext 2
Range:
[0-0]

Funktion:

In diesem Parameter kénnen Sie eine einzelne
Textzeichenfolge zum Auslesen Uber serielle
Kommunikation schreiben.

Nur beim Ausfiihren BACnet verwendet.

4.1.5 0-5* Kopie/Speichern

Kopieren Sie die Einstellungen zwischen Parametersatzen
und vom bzw. zum LCP.

0-50 LCP-Kopie

Option:

Funktion:

[0] *

Keine Kopie

(1

Speichern in

Kopiert alle Parameter in allen Parameter-

0-39 Disolavtext 3 LCP sdtzen aus dem Speicher des
S Isplaytex
p-ay Frequenzumrichters in den LCP-Speicher.
Range: Funktion: Zur Wartungszwecken wird empfohlen, alle
[0 - 0] In diesem Parameter kbnnen Sie eine einzelne Parameter in das LCP zu kopieren.
Textzeichenfolge zum Auslesen Uber serielle
9 [2] | Lade von LCP, | Kopiert alle Parameter in allen Parameter-
Kommunikation schreiben. . i i i
Alle sdtzen vom LCP-Speicher in den Speicher
Nur beim Ausflihren BACnet verwendet. i
des Frequenzumrichters.
[3] [Lade von Kopiert nur Parameter, die von der
LCP,nur Fkt. Motorgré3e unabhangig sind. Sie kdnnen
die letzte Auswahl zur Programmierung
mehrerer Frequenzumrichter mit der
gleichen Funktion verwenden, ohne die
Motordaten zu beeintrachtigen.
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0-51 Parametersatz-Kopie

Option: Funktion:

[0] * | Keine Kopie Ohne Funktion

[1]1 | Kopie zu Satz | Copy from setup 1 to setup 2.
1

[2] [Kopie zu Satz | Copy from setup 2 to setup 1.

2
[9] | Kopie zu Kopieren Sie die Werkseinstellung zum
allen Programmieren der Konfiguration

(ausgewahlt in Parameter 0-11 Programm-
Satz).

4.1.6 0-6* Passwort

0-60 Hauptmenu Passwort

Range: Funktion:

0* [ [0-999 ]| Dieser Parameter definiert das Passwort zum
Zugriff auf das Hauptmen Uber die Taste [Main
Menu]. Durch die Einstellung des Werts auf 0
wird die Passwortfunktion deaktiviert.

42 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. MGO3N103



Danfis

Parameter

Programmierungshandbuch

4.2 Hauptmenu - Motor/Last - Gruppe 1

Parameter mit Bezug zum Lastausgleich des Motor-
Typenschilds und zum Anwendungslasttyp.

4.2.1 1-0* Grundeinstellungen

1-00 Regelverfahren

Option:

Funktion:

[0]

*

Drehzahl-
steuerung

HINWEIS

Sie konnen diesen Parameter bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEI

Bei Einstellung auf PID-Regler kehren die
Befehle Reversierung und Start +
Reversierung die Drehrichtung des
Motors nicht um.

Die Motordrehzahl wird durch Anwenden eines
Drehzahlsollwerts oder Festlegen der
gewlnschten Drehzahl im Handbetrieb
bestimmt.

Drehzahlsteuerung wird ebenfalls verwendet,
wenn der Frequenzumrichter Teil eines Steuer-
ungssystems mit Regelung ohne Riickfiihrung
ist, die auf einem externen PI-Regler beruht,
der ein Drehzahlsollwertsignal als Ausgang
bereitstellt.

[3]

PID-Regler

Die Motordrehzahl wird durch einen Sollwert
vom integrierten Pl-Regler bestimmt, der die
Motordrehzahl als Teil eines Prozessregel-
systems mit Ruckfiihrung (z. B. konstanter
Druck oder konstanter Durchfluss) andert. Der
Pl-Regler muss in Parametergruppe 20-** PID-
Regler konfiguriert werden.

1-01 Steuerprinzip

1-03 Drehmomentverhalten der Last

Op

tion:

Funktion:

[

Quadr.

Drehmoment

Zur Drehzahlsteuerung von Zentrifugal-
pumpen und -ltftern. Auch bei
Parallelbetrieb mehrerer Motoren Uber
den gleichen Frequenzumrichter zu
verwenden (z. B. mehrere Kondensator-
lufter oder Kiihlturmgeblase). Stellt eine
Spannung bereit, die fir eine quadra-
tische Drehmomentlastkennlinie des
Motors optimiert ist.

Autom.

\2)

Energieoptim.

Zur optimalen energieeffizienten
Drehzahlsteuerung von Zentrifugal-
pumpen und -liftern. Stellt eine
Spannung bereit, die fiir eine quadra-
tische Drehmomentlastkennlinie des
Motors optimiert ist, die AEO-Funktion
passt die Spannung jedoch genau an die
aktuelle Lastsituation an und verringert
damit Verbrauch und Stérgerdusche vom
Motor.

1-06 Rechtslauf

Option: Funktion:
HINWEIS
Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.
Dieser Parameter definiert den Begriff ,Rechtslauf”
entsprechend dem LCP-Richtungspfeil. Wird fiir
einfachen Wechsel der Laufrichtung der Wellen-
drehung ohne Umstecken der Motordréahte
verwendet.

[0] * [ Normal | Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender

Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf:
U—U; V-V, und W—W zum Motor.

Invers

Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender
Verbindung des Frequenzumrichters im Linkslauf:

Option: Funktion: U—U; V=V, und W—W zum Motor.

[0] |[uU/f Fir parallel angeschlossene Motoren und/oder
Sondermotoranwendungen. Die U/f-Einstellungen 1-08 Bandbreite der Motorsteuerung
werden in 1-55 U/f-Kennlinie - U [V] und 1-56 U/f- Option: Funktion:
Kennlinie - f [Hz] festgelegt. [0] | Hohe Hohe dynamische Ansprache.
HINWEI [11 | Mittel Optimiert flr ruckfreien stationaren Betrieb.
Bei der U/f-Steuerung sind Schlupf- und [3]1 | Adaptiv 1 | Optimiert fiir ruckfreien stationdren Betrieb mit
Lastausgleich nicht enthalten. zusitzlicher aktiver Dampfung.

[1] * | VVCplus [ Normale Betriebsart, einschlief8lich Schlupf- und
Lastausgleiche.
HINWEI
Wenn 1-10 = [1] PM, ist nur die Option
VVCPls verfiigbar.
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4.2.2 1-10 - 1-12 Motorauswahl 1-10 Motorart [0] (1] PM™,
Asynchron | Vollpol
HINWEIS 2-06 Parken Strom X
o . . Parameter 2-07 Parkdauer X
Sie kénnen diese Parametergruppe bei laufendem Motor -
. . 2-10 Bremsfunktion X X
nicht andern.
2-16 AC-Bremse max. Strom X
A . . . 2-17 Uberspannungssteuerung X X
Die folgenden Parameter sind je nach der Einstellung von -
. B 4-10 Motor Drehrichtung X X
1-10 Motorart aktiv (,x").
4-12 Min. Frequenz [Hz] X X
4-14 Max Frequenz [Hz] X X
1-10 Motorart [0] [11 PM,
4-18 Stromgrenze X X
Asynchron | Vollpol
4-19 Max. Ausgangsfrequenz X X
1-00 Regelverfahren X X —
4-58 Motorphasen Uberwachung X X
1-03 Drehmomentverhalten der Last X
- — 14-40 Quadr.Mom. Anpassung X
1-06 Clockwise Direction X X
- 14-41 Minimale AEO-Magnetisierung X
1-14 Dampfungsfaktor X
- —— Parameter 30-22 Erkennung blockierter X
1-15 Filter niedrige Drehzahl X
Rotor
1-16 Filter hohe Drehzahl X -
S " Parameter 30-23 Erkennungszeit X
1-17 Spannungskonstante X blockierter Rotor [s]
1-20 Motornennleistung [kW] X
1-22 Motornennspannung X Tabelle 4.2 Parameter werden durch die Einstellung von
1-23 Motornennfrequenz X X 1-10 Motorart aktiviert
1-24 Motornennstrom X X
1-25 Motornenndrehzahl X X 1-10 Motorart
Parameter 1-26 Dauer-Nenndreh- X Wahlt die Bauart des Motors aus. Weitere Parameter werden
moment beim Andern der Motortypenauswahl gedndert
Parameter 1-29 Autom. Motoran- X X Option: Funktion:
passung =
- [0] * [ Asynchron [ Fir Asynchronmotoren.
1-30 Statorwiderstand (Rs) X X
1-33 Statorstreureaktanz (X1) X [11 | PM, Vollpol | Fir Permanentmagnetmotoren (PM) mit
1-35 Hauptreaktanz (Xh) X oberflichenmontierten (Vollpol-) Magneten.
1-37 Indukt. D-Achse (Ld) N Verwenden Sie die Parameter 1-14 bis 1-17 zur
1-39 Motorpolzahl M M Optimierung des Motorbetriebs
1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM X HINWEI
1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. X
[Hz] Die Motorart kann ein Asynchron- oder Permanentmag-
1-60 Lastausgleich tief X netmotor (PM), Vollpol-SPM, sein.
1-61 Lastausgleich hoch X
1-62 Schlupfausgleich X 1-11 Motorauswahl
1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante X Option: Funktion:
1-64 Resonanzdampfung X [0] | Standard- | Automatische Festlegung der Herstellereinstel-
1-65 Resonanzdampfung Zeitkonstante X Motorart lungen fiir den gewéhlten Motor.
1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. X L .
P — Die Einstellung des Parameterwerts andert ggf.
- ar Verzog' X X die folgenden Parameter. Andere Parameter
1-72 Startfunktion X X andern sich ebenfalls beim Andern der Motorty-
1-73 Motorfangschaltung X X penauswahl
1-80 Funktion bei Stopp X X
[Hz] Range: Funktion:
Parameter 1-90 Thermischer X X - —
Standardmotor * | [0 - 0 ] | Zeigt den Motornamen gemaf3 dem
Motorschutz .
in Par.1-11 Motorhersteller
2-00 DC-Haltestrom X .
ausgewahlten Motor an.
2-01 DC-Bremsstrom X
2-02 DC-Bremszeit X
2-04 DC-Bremse Ein [Hz] X
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4.2.3 1-14 bis 1-17 VVCPlus PM

Die Standardsteuerparameter fiir VVCP'Us PM-
Motorsteuerung sind fiir HLK-Anwendungen und eine
Tragheitslast im Bereich von 50>JI/Jm>5 optimiert, wobei
JI die Lasttréagheit der Anwendung und Jm die Maschinen-
tragheit ist.

Bei Anwendungen mit niedrigem Tragheitsmoment mit JI/
Jm<5 wird empfohlen, 1-17 Filterzeitkonst. Spannung mit
einem Faktor von 5-10 zu erhdhen, und in einigen Fallen
muss 1-14 Damping Gain auch reduziert werden, um
Leistung und Stabilitdt zu verbessern.

Bei Anwendungen mit hohem Tragheitsmoment von JI/
Jm>50 wird empfohlen, 1-15 Filter niedrige Drehzahl,

1-16 Filter hohe Drehzahl und1-14 Damping Gain zu
erhéhen, um Leistung und Stabilitdt zu verbessern.

Bei hoher Last mit niedriger Drehzahl [<30 % der
Nenndrehzahl] wird empfohlen, 1-17 Filterzeitkonst.
Spannung durch Nichtlinearitdt im Wechselrichter bei
niedriger Drehzahl zu erh6hen.

1-14 Damping Gain

1-16 High Speed Filter Time Const

Range: Funktion:

Zeitkonstante wird tiber 10 %
Nenndrehzahl verwendet.

1-17 Voltage filter time const

Range: Funktion:

Size [0.01 -
related* 1s]

Die Filterzeitkonstante der Maschinenver-
sorgungsspannung dient dazu, den Einfluss
von welligen Hochfrequenziberlagerungen
und Systemresonanzen bei der Berechnung
der Maschinenversorgungsspannung zu
verringern. Ohne dieses Filter konnen
Unwelligkeiten in den Strémen die
berechnete Spannung verzerren und die

Stabilitat des Systems beeintrachtigen.

4.2.4 1-2* Motordaten

Diese Parametergruppe enthélt Parameter zum Eingeben

. der Motornenndaten entsprechend dem Typenschild des
Range: Funktion:
angeschlossenen Motors.
120 [O- Der Parameter stabilisiert den PM-Motor, damit
%* 250 %] | dieser ruhig und stabil lduft. Der Wert der HINWEI
Dampfungsverstarkung regelt die dynamische
Leistung des PM-Motors. Eine niedrige Eine Anderung der Werte dieser Parameter beeinflusst
Dampfungsverstarkung ergibt hohe Dynamik, ein die Einstellung anderer Parameter.
hoher Wert ergibt geringe Dynamikleistung. Die
dynamische Leistung steht in Bezug zu den 1-20 Motorleistung
Motordaten und zum Lasttyp. Wenn die
« u s Eingabe der Motornennleistung in kW gemaR den Motor-
Dampfungsverstarkung zu hoch oder zu niedrig
. . . . . Typenschilddaten. Die Werkseinstellung entspricht der
ist, wird die Regelung instabil.
Nennleistung des Frequenzumrichters.
1-15 Low Speed Filter Time Const Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem Motor nicht
einstellen.
Range: Funktion: i .
Option: Funktion:
Size [0.01 - Die Dampfungszeitkonstante des
related* 20 s] Tiefpassfilters bestimmt die Reakti- 3] e
onszeit auf Lastschritte. Schnelle (4] 0,25 kW
Regelung erhalten Sie durch eine kurze 5] 0,37 kw
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie 6] 0,55 kW
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, [7] 0,75 kW
wird die Regelung instabil. Diese [8] 1,1 kW
Zeitkonstante wird unter 10 % [9] 1,5 kW
Nenndrehzahl verwendet. [10] 2,2 kW
[11] 3 kW
1-16 High Speed Filter Time Const [12] 3,7 kW
Range: Funktion: [13] 4 kw
Size [0.01 - Die Dampfungszeitkonstante des [14] 5,5 kW
related* 20 s] Tiefpassfilters bestimmt die Reakti- [15] 7,5 kW
onszeit auf Lastschritte. Schnelle [16] 11 kW
Regelung erhalten Sie durch eine kurze (171 15 kW
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie [18] 18,5 kW
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, [19] 22 kW
wird die Regelung instabil. Diese [20] 30 kW
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1-22 Motornennspannung

1-29 Autom. Motoranpassung

Die Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzum-
richters.

1-23 Motornennfrequenz

Range: Funktion:
Size [20 MM
lated* |- 400
relate i Diesen Parameter kénnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

Stellen Sie einen Wert ein, der den Angaben
auf dem Typenschild des Motors entspricht.
Stellen Sie fiir 87-Hz-Betrieb bei 230/400-V-
Motoren die Typenschilddaten fir 230 V/50 Hz
ein. Passen Sie Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz] und Parameter 3-03 Maximaler Sollwert an
die 87-Hz-Anwendung an.

1-24 Motorstrom

Range: Funktion:
Grogenab- | (001 - |[MIINTEAR
hangig* 26,0 A]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie den Motornennstrom von
den Motor-Typenschilddaten ein. Der
Frequenzumrichter verwendet diese
Daten zur Berechnung von Motordreh-
moment, thermischem Motorschutz usw.

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [50.0 - Geben Sie die Motornennspannung MM
related* 1000.0 V] von den Motor-Typenschilddaten ein.

1-25 Motornenndrehzahl

Range: Funktion:
Size [100 - Eingabe der Nenndrehzahl, siehe
related* 60000 RPM] | Motor-Typenschilddaten. Der

Frequenzumrichter verwendet diese
Daten zur Berechnung der automa-

tischen Motorkompensationen.

1-26 Dauer-Nenndrehmoment

Range: Funktion:
Size o1~ |EIER
related* 10000 Nm]

Eine Anderung des Wertes in
diesem Parameter beeinflusst die
Einstellung anderer Parameter

Dieser Parameter ist nur verfligbar,
wenn 1-10 Motorart auf [1] PM, Vollpol
eingestellt ist.

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Wird die AMA-Funktion aktiviert, so misst der
Frequenzumrichter bei stehendem Motor
automatisch die benétigten Motorparameter
(Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)), um die
dynamische Motorleistung zu optimieren.

[0] | Anpassung | Ohne Funktion

* aus

Fihrt eine AMA des Statorwiderstands Rs, der
Statorstreureaktanz X1 und der Hauptreaktanz
Xn durch.

HINWEIS

Die Werkseinstellung von Klemme 27
Digitaleingang (Parameter 5-12 Klemme
27 Digitaleingang) ist Motorfreilauf
invers. Dies bedeutet, dass keine AMA
durchgefiihrt werden kann, wenn keine
24 V an Klemme 27 anliegen.

[1] | Komplette
Anpassung

[2] | Reduz. Fiihrt nur eine reduzierte AMA des Statorwi-

Anpassung | derstands Rs im System durch. Wahlen Sie
diese Option, wenn Sie ein LC-Filter zwischen
dem Frequenzumrichter und dem Motor

einsetzen.

HINWEI

Wenn 7-10 Motorart auf [1] PM, Vollpol eingestellt ist, ist
die einzige verfiigbare Option [1] Komplette Anpassung.

Aktivieren Sie die AMA-Funktion durch Driicken von [Hand
On] nach Auswahl von [1] oder [2]. Nach einer normalen
Sequenz zeigt das Display Folgendes an: ,AMA mit [OK]-
Taste beenden”. Nach dem Driicken von [OK] ist der
Frequenzumrichter betriebsbereit.
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HINWEIS] 1-35 Hauptreaktanz (Xh)

. Fiihren Sie die AMA fiir eine optimale
Anpassung des Frequenzumrichters an einem
kalten Motor durch.

. Die AMA kann nicht bei laufendem Motor
durchgefiihrt werden.

. Die AMA kann nicht an einem Motor mit
groBerer Nennleistung als der des Frequenzum-
richters durchgefiihrt werden, z. B. wenn ein
5,5-kW-Motor mit einem 4-kW-Frequenzum-
richter verbunden ist.

HINWEIS!

Wahrend der AMA darf die Motorwelle nicht angetrieben
werden.

HINWEIS

Wenn eine der Einstellungen in Parametergruppe 7-2*
Motordaten geandert wird, kehren die erweiterten
Motorparameter Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
Parameter 1-39 Motorpolzahl auf ihre Werkseinstellung
zuriick.

HINWEIS

Sie sollten eine komplette AMA nur ohne Filter
durchfiihren, wahrend Sie die reduzierte AMA mit Filter
durchfiihren sollten.

1-30 Statorwiderstand (Rs)

Range: Funktion:
Size TR HINWEIS
related* 99.99

Diesen Parameter konnen Sie bei

Ohm
] laufendem Motor nicht einstellen.

Stellen Sie den Wert des Statorwi-
derstands ein. Geben Sie den Wert von
einem Motordatenblatt ein oder fiihren
Sie eine AMA an einem kalten Motor
aus.

Range: Funktion:

1-33 Statorstreureaktanz (X1)

[0.0 - 999.9 Ohm] | Stellen Sie die Statorstreu-
reaktanz des Motors ein.

Size related*

Range: Funktion:
Size [0.0 - [ Stellen Sie die Hauptreaktanz des Motors mit
related* |999.9 Hilfe einer der folgenden Methoden ein:

Ohm] 1. Fihren Sie eine AMA an einem

kalten Motor durch. Der Frequen-
zumrichter misst den Wert des
Motors.

2. Geben Sie den Wert Xn manuell ein.
Den Wert erhalten Sie vom
Motorhersteller.

3. Verwenden Sie die Werkseinstellung
Xh. Der Frequenzumrichter ermittelt
anhand der Motor-Typenschilddaten
automatisch einen Standardwert.

1-37 Indukt. D-Achse (Ld)

Range: Funktion:
size T EmIHINWEIS
related* 1000 mH]

Dieser Parameter ist nur aktiv,
wenn 7-10 Motorart den Wert
PM, Vollpol [1] (Permanent-
magnet-Motor) hat.

Eingabe des Werts der D-Achsen-
Induktivitat. Den Wert finden Sie auf
dem Datenblatt des PM-Motors.

Statorwiderstand und D-Achsen-Induktivitat werden
normalerweise fur Asynchronmotoren in technischen Daten
zwischen AuBenleiter und Nullleiter (Sternpunkt)
beschrieben. Bei PM-Motoren werden sie in technischen
Daten zwischen AuBenleiter - Auf3enleiter beschrieben.
PM-Motoren sind normalerweise fiir Sternschaltung
ausgelegt.

MGO3N103
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1-30 Statorwi- Dieser Parameter gibt den Widerstand der Permanent magnet motors

derstand (Rs) Statorwicklung (Rs) dhnlich dem Statorwi-

(Leiter-Sternpunkt) | derstand bei Asynchronmotoren an. Der Line to Line Back

Emf in RMS Value
at 1000 rpm
Speed (mech)

130BC009.10

Statorwiderstand wird fiir die Leiter-
Sternpunkt-Messung definiert, d. h. bei
Leiter-Leiter-Daten, wenn der Statorwi-
derstand zwischen zwei beliebigen
AuBenleitern gemessen wird, muissen Sie
den Wert durch 2 teilen. Abbildung 4.3 Maschinenparameterdefinitionen der Gegen-
Parameter 1-37 Indu | Dieser Parameter gibt die direkte EMK bei Permanentmagnet-Motoren

kt. D-Achse (Ld) Achseninduktivitdt des PM-Motors an. Die
(Leiter-Sternpunkt) D-Achsen-Induktivitat wird fur die Phasen-

Sternpunkt-Messung definiert, d. h. bei 1-39 Motorpolzahl

Leiter-Leiter-Daten, wenn der Statorwi-

derstand zwischen zwei beliebigen Range: Funktion:
AuBenleitern gemessen wird, missen Sie 4 [2- m_‘ﬂm
i 100 . .. . .
den Wert durch 2 teilen. ] Diesen Parameter konnen Sie bei
1-40 Gegen-EMK bei |Dieser Parameter gibt speziell die Gegen- laufendem Motor nicht einstellen.
1000 UPM EMK am Statoranschluss des PM-Motors
Effekti t bei 1000 UPM hanische Drehzahl an.
N |Verr .EI . . mec an.lsc N re. zant an Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.
(AuBenleiterwert) Sie wird zwischen zwei AuBBenleitern
definiert und als Effektivwert ausgedriickt. Der Motorpolwert ist immer eine gerade Zahl, da
sie sich auf die Gesamtpolzahl bezieht, nicht auf
Tabelle 4.3 Parameter fiir PM-Motoren Polpaare.
HINWEIS) 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
Motorhersteller geben die Werte fiir Statorwiderstand Range: Funktion:
(1-30 Statorwiderstand (Rs)) und D-Achsen-Induktivitat Size related* | [10 - 9000 V] | Gegen-EMK-Spannung zwischen
(Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)) in technischen Phasen bei 1000 UPM

Daten zwischen AuBlenleiter und Sternpunkt oder

zwischen AuBlenleitern an. Es gibt keinen allgemeinen 1-50 Motormagnetisierung bei 0 UPM.

Standard. Die verschiedenen Konfigurationen fiir Stator- Range: Funktion:

WICk.|ungSWIderStal"1d und Induktion werfien n . 100 [0 - Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit
t‘\bblldung 4.2 gezelgt. Danfoss-Wechs.eIrlchter benotlgen % 3000 ||Parameter 152 Min: Drehzahiinomm. Magnetis,
immer den Leiter-Sternpunkt-Wert. Die Gegen-EMK eines %] [Hz], wenn beim Betrieb mit niedriger Drehzahl

PM-Motors wird definiert als ,induzierte EMK, die an
zwei beliebigen Phasen der Statorwicklung eines frei
laufenden Motors entsteht”. Danfoss-Wechselrichter
bendtigen immer den Effektivwert zwischen
AuBenleitern gemessen bei 1000 UPM mechanischer
Drehzahl. Dies wird in Abbildung 4.3 gezeigt.

eine angepasste thermische Belastung des
Motors gewtinscht wird.

Geben Sie den Wert als Prozentsatz des Magnet-
isierungsnennstroms ein. Eine zu niedrige
Einstellung kann ein reduziertes Drehmoment an
der Motorwelle bewirken.

Magn. current =
Line to common (starpoint) Line to line values - §
S 0% | — 3
. S
g Par.1-50 R
2 | -
Rs and Ld — I
Rs and Ld Par.1-52 Hz
<~ Abbildung 4.4 Motormagnetisierung

Abbildung 4.2 Motorparameter werden in verschiedenen
Formaten bereitgestellt. Danfoss-Frequenzumrichter benétigen
immer den AuBlenleiter-Sternpunkt-Wert.
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1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz]

1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante

Verwenden Sie diesen Parameter zusammen
mit Parameter 1-50 Motormagnetisierung bei 0
UPM.. Siehe Abbildung 4.4.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 Hz*| [0-10.0 |Wahlen Sie die erforderliche Frequenz fir den 0.1 [0.05 - | Geben Sie die Schlupfausgleichsreaktionsge-
Hz] normalen Magnetisierungsstrom aus. s* 5.00 s] schwindigkeit ein. Ein hoher Wert fiihrt zu einer

langsamen, ein niedriger Wert zu einer schnellen
Reaktion. Verwenden Sie bei Niederfrequenzreso-
nanzproblemen die langere Zeiteinstellung.

1-55 U/f-Kennlinie - U [V]

1-64 Resonanzdampfung

definieren Sie in Parameter 1-55 U/f-Kennlinie -

U v

Erstellen Sie eine U/f-Kennlinie anhand von 6
definierbaren Spannungen und Frequenzen,
siehe Abbildung 4.5.

Vereinfachen Sie die U/f-Kennlinien durch
Zusammenfassen von 2 oder mehr Punkten
(Spannungen und Frequenzen).

130BA166.10

Motorspannung
Par. 1-55 [x]

-56  1-56 1-56

3 4] (5]
Ausgangsfrequenz
Par. 1-56 [x]

Abbildung 4.5 U/f-Kennlinie

1-62 Schlupfausgleich

Range: Funktion:
0 %*| [-400 - Geben Sie den Prozentwert fiir den Schlupf-
399.0 %] ausgleich ein, um eine Kompensation fiir

Toleranzen im Wert von nun vorzunehmen.
Der Schlupfausgleich wird automatisch, d. h.

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size related*| [0 - 999 Mit diesem Parameter kann die 100 [0- Geben Sie den Wert fir die Resonanzdampfung
V] Spannung des gewahlten U/f- %* 500 %] | ein. Legen Sie 7-64 Resonance Dampening und
Eckpunktes eingestellt werden. Die 1-65 Resonance Dampening Time Constant fest,
zugehorigen Frequenzen sind in um Probleme mit Hochfrequenzresonanzen zu
Parameter 1-56 U/f-Kennlinie - f [Hz] eliminieren. Zum Reduzieren der Resonanz-
definiert. schwankungen erhdhen Sie den Wert von 7-64
Resonance Dampening.
Size [0- | Mit diesem Parameter konnen Sie die Range: Funktion:
related* [400.0 | Frequenz des gewahlten U/f-Eckpunktes 0,005 s*| [0,001 - Legen Sie 7-64 Resonance Dampening und
Hz] einstellen. Die zugehdrige Spannung 0,05 s] 1-65 Resonance Dampening Time Constant

fest, um Probleme mit Hochfrequenzreso-
nanzen zu eliminieren. Geben Sie die
Zeitkonstante mit der besten Dampfung
ein.

1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.

Funktion:

[0 - 120 %] | Gilt nur fir PM-Motoren. Ein Erhdhen des
minimalen Stroms verbessert das

Range:
50 %*

Motordrehmoment bei niedriger Drehzahl,

jedoch reduziert dies auch die Effizienz.

1-71 Startverzog.

Range: Funktion:

0 s*[ [0 - 10 | Dieser Parameter ermdglicht eine Verzogerung der
s] Anlaufzeit. Der Frequenzumrichter beginnt mit der
in Parameter 1-72 Startfunktion ausgewahlten
Startfunktion. Stellen Sie die Anlaufverzoge-
rungszeit bis zum Beginn der Beschleunigung ein.

1-72 Startfunktion

Option: Funktion:

[0] | DC Halten

Dem Motor wird mit Parameter 2-00 DC-Halte-/
Vorwdrmstrom Zeitverzogerung wahrend des
Starts Spannung zugefiihrt.

anhand der Motornenndrehzahl nmn, [2] * | Freilauf/ befindet sich fiir die Dauer der Zeitverzé-
errechnet. Verz.zeit gerung wahrend des Starts im Freilauf
(Wechselrichter aus).
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1-73 Motorfangschaltung

1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]

Option: Funktion: Range: Funktion:
Mit dieser Funktion kann der Frequenzumrichter 0 Hz*| [0 - 20 Hz] | Stellen Sie die Ausgangsfrequenz ein, bei der
einen Motor, der aufgrund eines Netzausfalls Parameter 1-80 Funktion bei Stopp aktiviert
unkontrolliert lauft, ,fangen”. werden soll.
Suche fur die Motorfangschaltung nur im
Rechtslauf. Bei erfolgloser Suche wird eine DC-
Bremsung aktiviert. Wenn PM-Motor ausgewahlt Option: Funktion:
ist, wird Parken ausgefiihrt, wenn die Drehzahl Uber ein elektronisch thermisches Relais
im in Parameter 2-07 Parkdauer eingestellten (ETR) wird die Motortemperatur basierend
Zeitraum unter 2,5-5 % liegt. auf Frequenz, Strom und Zeit berechnet.
[0] | Deaktiviert | Wahlen Sie [0] Deaktiviert, wenn Sie diese Danfoss empfiehlt die Verwendung der ETR-
Funktion nicht wiinschen. Funktion, wenn kein Thermistor vorhanden
ist. Die Funktion ist bei Asynchron- und PM-
(1] | Aktiviert Motoren identisch.
Die Motorfangschaltung fiir PM-Motoren basiert auf einer HINWEI
anfanglichen Drehzahlberechnung. Die Drehzahl wird . i
immer als Erstes nach einem aktiven Startsignal berechnet. ?Ie ) CEF GG B
Uberlast erfolgt anhand der
. . . Motordaten aus Gruppe 7-2*%
Wenn die Drehzahlberechnung einen Wert unter 2,5 % bis Motordaten.
5 % der Nenndrehzahl ergibt, wird die Parkfunktion
aktiviert (siehe 2-06 Parken Strom und
Parameter 2-07 Parkdauer). Andernfalls fangt der Frequen- (0] | Kein Deaktiviert die Temperaturtiberwachung.
zumrichter den Motor bei dieser Drehzahl und setzt den Motorschutz
normalen Betrieb fort. [1]1 | Thermistor Ein Thermistor gibt eine Warnung aus, wenn
Warnung die Maximalgrenze des Motortemperaturbe-

Strombegrenzungen des Motorfangschaltprinzips fiir PM-
Motoren:
. Der Drehzahlbereich betragt bis zu 100 %
Nenndrehzahl oder die Feldschwdchungsdrehzahl
(der niedrigste der beiden Werte).

. Bei Anwendungen mit hohem Tréagheitsmoment
(d. h., wenn die Lasttragheit mehr als das 30-
Fache des Motortragheitsmoments ist).

1-80 Funktion bei Stopp

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Antriebsfunktion, die nach
einem Stoppsignal und dem Erreichen der
in 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]
eingestellten Drehzahl ausgefiihrt wird.
Funktion bei Stopp.

Verfligbare Optionen héngen von

1-10 Motorart ab:

[0] Asynchron:

[0] Motorfreilauf
[1] DC-Halten
[1] PM, Vollpol:

[0] Motorfreilauf

[0] * | Motorfreilauf | Lasst den Motor im Freilaufmodus.

[11 [DC-
Haltestrom/

Versorgt den Motor mit einem DC-
Haltestrom (siehe Parameter 2-00 DC-Halte-/

Vorwarm. Vorwdrmstrom).

reichs Uberschritten wird.

[2] | Thermistor
Abschalt.

Ein Thermistor 16st aus und der Frequen-
zumrichter schaltet den Motor ab, wenn die
max. Motortemperatur berschritten wird.

[3] [ ETR
1

Warnung

Wenn die berechnete Obergrenze des
Motortemperaturbereichs tUberschritten wird,
gibt der Frequenzumrichter eine Warnung
aus.

[4] | ETR

Alarm 1

Wenn 90 % der berechneten Obergrenze
des Motortemperaturbereichs tiberschritten
werden, tritt ein Alarm auf und der Frequen-
zumrichter schaltet ab.
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4.3 Hauptmenu - Bremsen - Gruppe 2

2-00 DC-Halte-/Vorwarmstrom
Range:

Funktion:

50 [0 -
%* | 160 %] | Nenn-Motorstroms IM,N 7-24 Motornennstrom ein.

Stellen Sie den Haltestrom als Prozentwert des

Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwdrmstrom definiert
die Intensitat der Gleichspannungs-Halten-Funktion
(auch zum Vorwarmen des Motors geeignet).
Dieser Parameter ist aktiv, wenn DC-Halten in
Parameter 1-72 Startfunktion [0] oder

Parameter 1-80 Funktion bei Stopp [1] ausgewahlt
wurde.

HINWEIS

Der maximale Wert hangt vom Motornennstrom ab.
Vermeiden Sie Anlegen eines Stroms von 100 % iliber zu
lange Zeit. Es kann den Motor beschadigen.

2-01 DC-Bremsstrom

Range: Funktion:
50 [0 -
%* | 150 %]

Stellen Sie den Strom als Prozentwert des
Motornennstroms ein, 7-24 Motornennstrom. Der
DC-Bremsstrom wird bei einem Stoppsignal
angelegt, wenn die Drehzahl unter der in
Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz] festgelegten
Grenze liegt; wenn die Funktion DC-Bremse invers
aktiv ist; oder Uber die serielle Schnittstelle. Siehe
Parameter 2-02 DC-Bremszeit fur die Dauer.

HINWEIS

Der maximale Wert hdangt vom Motornennstrom ab.
Vermeiden Sie Anlegen eines Stroms von 100 % iiber zu
lange Zeit. Es kann den Motor beschadigen.

2-02 DC-Bremszeit

Range: Funktion:

10 s*| [0 - 60 s] | Legen Sie die Dauer des DC-Bremsstroms in
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom fest, sobald
dieser aktiviert wurde.

2-04 DC-Bremse Ein [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*

[0 - 400 | Dieser Parameter dient zur Einstellung der
Hz] Einschaltdrehzahl fir die DC-Bremsfunktion,
bei der der DC-Bremsstrom
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom in Verbindung

mit einem Stoppsignal aktiv sein soll.

HINWEIS

2-01, 2-02 und 2-04 haben keine Auswirkungen, wenn
1-10 Motorart = [1] PM, Volipol ist.

2-06 Parking Strom

Range: Funktion:
100 [0 -
%* 150 %]

Stellen Sie den Strom in Prozent des
Motornennstroms ein, 7-24 Motornennstrom.
Aktiv in Verbindung mit

Parameter 1-73 Motorfangschaltung. Der
Parkstrom ist wahrend der Zeitdauer aus
Parameter 2-07 Parkdauer aktiv.

HINWEI

2-06 Parken Strom ist nur aktiv, wenn in
Parameter 1-10 Motorart als Motorart PM
ausgewahlt ist.

2-07 Parkdauer

Range: Funktion:
3 s*[ [0.1 - 60 | Definiert die Dauer der Parkstromzeit aus
s] 2-06 Parken Strom. Aktiv in Verbindung mit
Parameter 1-73 Motorfangschaltung.
HINWEIS

Parameter 2-07 Parkdauer ist nur aktiv,
wenn Sie als Motorart in
Parameter 1-10 Motorart PM auswahlen.

4.3.1 2-1* Generator. Bremsen

Parametergruppe zum Aktivieren und Definieren der
generatorischen Bremsfunktionen.

2-10 Bremsfunktion

Option: Funktion:
[0] * | Aus

Kein Bremswiderstand installiert.

[2] AC-Bremse AC Bremse ist aktiv.

2-16 AC-Bremse, max. Strom

Range: Funktion:
100 %*

[0 - 150 %] | Geben Sie den max. zuladssigen
Motorstrom wahrend der AC-
Bremsfunktion ein. Zu hohe Strome
konnen die Motorwicklung tberhitzen.

MGO3N103
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2-17 Uberspannungssteuerung

Option: Funktion:

Wahlen Sie aus, ob die Uberspannungs-
steuerung aktiviert werden soll, die die Gefahr
einer Abschaltung des Frequenzumrichters
aufgrund von Uberspannung im Zwischenkreis
durch generatorische Leistung von der Last
reduziert.

[0] | Deaktiviert | Keine Uberspannungssteuerung erforderlich.

[2] * [ Aktiviert Aktiviert Uberspannungssteuerung.

HINWEIS

Die Rampenzeit wird automatisch angepasst, um eine
Abschaltung des Frequenzumrichters zu vermeiden.

4.3.2 2-2* Mech. Bremse

Parameter zur Einstellung von Drehzahl und Strom der
mechanischen Bremse.

2-20 Bremse 6ffnen bei Motorstrom

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 100 A] | Stellen Sie den Motorstrom auf ein Lésen der
mechanischen Bremse bei einem Startzustand
ein. Die Obergrenze wird unter 16-37 Inv. Max.
Current angegeben.

2-22 Bremse schlieBen bei Motorfrequenz

Range: Funktion:

0 Hz* [ [0 - 400 Hz] | Definiert, bei welcher Motordrehzahl nach
einem Stoppsignal die mechanische Bremse

wieder aktiviert wird.
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4.4 Hauptmen - Sollwert/Rampen -

3-10 Festsollwert

Gruppe 3 Range: Funktion:
441 3-0%S ” 0 [-100 - | Zur Eingabe von bis zu 8 unterschiedlichen
o - o Wertgrenzen %* 100 %] Festsollwerten (0-7) in diesen Parameter mittels
Array-Programmierung. Wahlen Sie Festsollwert
Parameter zum Einstellen der Sollwerteinheit, Grenzen und Bit 0/1/2 [16], [17] oder [18] fiir die
Bereiche. entsprechenden Digitaleingange in Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingénge, zur Auswahl der
Siehe Parametergruppe 20-0* Istwert fiir Informationen zu dedizierten Sollwerte. Siehe auch Tabelle 4.5.
den Einstellungen fur eine Regelung mit Riickfiihrung.
e -11 Festdrehzahl Jog [Hz
3-02 Minimaler Sollwert 3 estdrehzahl Jog [Hz]
. Range: Funktion:
Range: Funktion: 9
— 5 Hz*| [0 -400.0 | Die Festdrehzahl JOG ist eine feste
0 ReferenceFeed- [-4999.0 - 4999 Der minimale Sollwert Hal A drehaahl. bei.d P d
backUnit* ReferenceFeedba- bestimmt den “ < FRERelEnEe il Bl s A el
. i Frequenzumrichter in Betrieb ist.
ckUnit] Mindestwert aus der . .
Siehe auch Parameter 3-80 Rampenzeit JOG.
Summe aller
Sollwerte. )
3-14 Relativer Festsollwert
3-03 Maximaler Sollwert Range: Funktion:
Range: Funktion: 0 %*| [-100 - [ Definiert einen Festsollwert (in %), der als
. . - 100 %] variabler Wert (definiert in 3-18 Relativ. Skalie-
Size [-4999.0 - 4999 | Der maximale Sollwert bestimmt i R i Gl i
related* | ReferenceFeedba- [ den Hochstwert aus der Summe AR SRR, b S lerungsso. e
X L. o Ressource) zum momentanen Sollwert addiert
ckUnit] aller Sollwerte Die Einheit fur den ird
maximalem Sollwert entspricht wire.
der Konfigurationsauswahl in Die Summe der festen und variablen Werte (in
Parameter 1-00 Regelverfahren. Abbildung 4.7 mit Y gekennzeichnet) wird mit
dem eigentlichen Sollwert (in Abbildung 4.7 mit
N . X gekennzeichnet) multipliziert. ergibt den
44.2 3-1 SO”WertemSte”ung gesamten relativen Sollwert, der zu allen
anderen Sollwerten relativ addiert wird.
2 _r
P3-03—F —— —— e e e e 8 X+ XX 750
&
3 Y
al —> Relativ 7z _ Resultierender
x | zZ=x+x*v/100 [~ tatsachlicher
> Sollwert
130BA059.12
| Abbildung 4.7 Relativer Festsollwert
|
\
P3-02 -
|
|
|
|
|
\
} P3-10
0 50 100%
Abbildung 4.6 Sollwerteinstellung
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3-15 Variabler Sollwert 1

3-17 Variabler Sollwert 3

Option: Funktion: Option: Funktion:
Dieser Parameter bestimmt die Quelle des MM
ersten.SoII\.Nertmgnals. ES.ISt maglich, bis Diesen Parameter kénnen Sie bei
zu drei variable Sollwertsignale zu ) .
. ) laufendem Motor nicht einstellen.
definieren (Parameter 3-15 Variabler
Sollwert 1, Parameter 3-16 Variabler Sollwert
2 und Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3), Desie PrEr ey el el Qe éls
die den Gesamtsollwert bilden. Die dritten Sollwertsignals. Es ist moglich, bis
Summe der Sollwertsignale legt die zu drei variable Sollwertsignale zu
el Selllvare fes definieren (Parameter 3-15 Variabler
Sollwert 1, Parameter 3-16 Variabler Sollwert
[0] | Deaktiviert 2 und Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3),
[1] * | Analogeingang die den Gesamtsollwert bilden. Die Summe
53 der Sollwertsignale legt die aktuellen
[2] | Analogeingang Sollwerte fest.
>4 Die Option [1] PM ist nicht verfugbar,
D] |[FUEQTTs 2 wenn Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3 =
[11] [ Bus Sollwert [1] PM.
Option: Funktion: [11  [Analog-
Dieser Parameter bestimmt die Quelle des eingang 53
zweiten Sollwertsignals. Es ist moglich, bis [2]  [Analog-
zu drei variable Sollwertsignale zu eingang 54
definieren (Parameter 3-15 Variabler [7] Pulse input
Sollwert 1, Parameter 3-16 Variabler Sollwert 29
2 und Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3), [11] * | Bus Sollwert
die den Gesamtsollwert bilden. Die Summe
der Sollwertsignale legt die aktuellen 443 3-4*% Rampe 1
Sollwerte fest. Siehe auch 7-93 Thermistor-
A, Konfigurieren Sie die Rampenparameter und Rampenzeiten
[0] | Deaktiviert fur jede der beiden Rampen (Parametergruppe 3-4* Rampe
[11 | Analogeingang 1 und Parametergruppe 3-5* Rampe 2).
53
[2] * [ Analogeingang RPM e
[7] | Pulse input 29 Highmit 17— b o g
[11] | Bus Sollwert ’l?AL—t%)Sr | 2
frequency % | | |
Fow lmit B M
! a
| | : [ ;
% P 3-*2 Time
g Y
| B Time (Dec) |
T e e
Abbildung 4.8 Rampen
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3-41 Rampenzeit Auf 1

3-52 Rampenzeit Ab 2

Beschleunigungszeit von 0 U/min bis
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl ein, wenn
PM-Motor ausgewahlt ist. Wahlen Sie die
Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wahrend des Beschleunigens
nicht Uberschreitet. Beachten Sie auch die
Hinweise zur Rampe-ab-Zeit unter

3-42 Rampenzeit Ab 1.

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [0.05 | Geben Sie die Beschleunigungszeit ab 0 Hz in Size [0.05 | Geben Sie die Verzégerungszeit von

related* |- 3600 | Parameter 1-23 Motornennfrequenz ein, wenn related* |- 3600 | Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 Hz
s] Asynchronmotor ausgewadhlt ist. Geben Sie die s] ein, wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist.

Geben Sie die Verzégerungszeit von
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 UPM,
wenn PM-Motor ausgewahlt ist. Wahlen Sie
die Rampe-ab-Zeit so, dass der
Ausgangsstrom die in

Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wahrend des Rampens nicht
Uberschreitet. Beachten Sie die Rampe Auf-
Zeit unter Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2.

3-42 Rampenzeit Ab 1

Range: Funktion:

Size [0.05 | Geben Sie die Verzogerungszeit von

related* |- 3600 | Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 Hz
s] ein, wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist.

Geben Sie die Verzdégerungszeit von
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 UPM,
wenn PM-Motor ausgewabhlt ist. Wahlen Sie
die Rampe-auf-Zeit so, dass der
Ausgangsstrom die in

Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wahrend des Beschleunigens
nicht Uberschreitet. Beachten Sie die Rampe
Auf-Zeit unter 3-41 Rampenzeit Auf 1.

444 3-5* Rampe 2

Zur Auswahl der Rampenparameter siehe Parametergruppe
3-4* Rampe 1.

445 3-8* Weitere Rampen

3-80 Rampenzeit JOG

Range: Funktion:
Size [0.05 | Geben Sie die Rampenzeit JOG ein, d. h. die
related* |- 3600 [ Beschleunigungs-/Verzégerungszeit zwischen

s] 0 Hz bis Parameter 1-23 Motornennfrequenz.
Vergewissern Sie sich, dass der resultierende
fur die vorliegende Rampenzeit JOG
erforderliche Ausgangsstrom nicht die unter
Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze Uberschreitet. Die Rampenzeit
JOG beginnt bei Aktivierung eines Jog-Signals
Uber die Bedieneinheit, einen ausgewahlten
Digitaleingang oder die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle.

3-81 Rampenzeit Schnellstopp

Range: Funktion:
Size [0.05 | Geben Sie die Rampenzeit Schnellstopp von
Range: Funktion: related* |- 3600 [Parameter 1-23 Motornennfrequenz mit 0 Hz
Size [0.05 [ Geben Sie die Beschleunigungszeit von 0 Hz s] S e (_j.er R L i Ve e -
related* |- 3600 | bis Parameter 1-23 Motornennfrequenz ein, sfiier st (e spaig) eliie i, nedi
s] wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist. Geben S el @Rl Sl Cle
Sie die Beschleunigungszeit von 0 U/min bis GG oS S e Ve syl
P o G e il O Grenze Uberschreiten. Die Funktion wird tiber
PM-Motor ausgewhlt ist. Wahlen Sie die ein Signal an einem ausgewadhlten Digital-
Rampe-ab-Zeit so, dass der Ausgangsstrom alngang) sk L i szl
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte Kommunikationsschnittstelle aktiviert.
Stromgrenze wahrend des Rampens nicht
Uberschreitet. Beachten Sie auch die Hinweise
zur Rampe-ab-Zeit unter
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2.
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4.5 Hauptmenu - Grenzen/Warnungen -
Gruppe 4

4.5.1 4-1* Motor Grenzen

Definieren Sie Strom- und Drehzahlgrenzen fiir den Motor
und die Reaktion des Frequenzumrichters, wenn die
Grenzen Uberschritten werden.

4-10 Motor Drehrichtung
Option:
[0] [ Nur Rechts

Funktion:

Der Betrieb ist nur im Rechtslauf
zuldssig.

[2] * | Beide Richtungen | Der Betrieb in beide Richtungen ist

4-18 Stromgrenze

Range: Funktion:

110 [0 - | Geben Sie die Stromgrenze fiir Motor- und Genera-

%* 300 torbetrieb ein (in % des Motornennstroms. Wenn
%] der Wert hoher als der maximale Nennausgang des

Frequenzumrichters ist, wird der Strom weiterhin
auf den maximalen Ausgangsstrom des Frequen-
zumrichters begrenzt). Wenn eine Einstellung in
Parameter 1-00 Regelverfahren bis

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl gedndert wird,
wird Parameter 4-18 Stromgrenze nicht automatisch
auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

4-19 Max. Ausgangsfrequenz

zulassig. Range: Funktion:
Size [0.0 | Geben Sie den maximalen Ausgangsfre-
HIN WE IS related* [- 400 | quenzwert ein. Parameter 4-19 Max.
Die Einstellung in Parameter 4-10 Motor Drehrichtung hat Hz] Ausgangsfrequenz gibt das absolute Limit der

Einfluss auf 7-73 Motorfangschaltung.

4-12 Min. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [O- Zur Eingabe der Untergrenze der min.
400.0 Hz] | Drehzahl Sie kdnnen die min. Motordrehzahl

entsprechend der minimalen Ausgangs-
frequenz der Motorwelle einstellen. Die min.
Motordrehzahl darf die Einstellung in
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] nicht
Uberschreiten.

4-14 Max Frequenz [Hz]

Range: Funktion:
65 Hz*| [0.1 - Eingabe der Obergrenze der max.
400.0 Hz] Drehzahl.Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]

kann entsprechend der vom Hersteller
empfohlenen maximalen Motornenndrehzahl
eingestellt werden. Die max. Motordrehzahl
darf den Wert in Parameter 4-12 Min.
Frequenz [Hz] Uberschreiten.

HINWEIS

Die max. Ausgangsfrequenz kann 10 % der Taktfrequenz
des Wechselrichters (Parameter 14-01 Taktfrequenz) nicht
liberschreiten.

HINWEIS

Die Obergrenze der Motordrehzahl kann nicht hoher als
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz eingestellt
werden.

Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters an.
Dies gewadhrleistet eine erhohte Sicherheit in
Anwendungen, in denen eine versehentliche
Uberdrehzahl unbedingt vermieden werden
muss. Dieses absolute Limit gilt fur alle
Konfigurationen und ist unabhangig von der
Einstellung in Parameter 1-00 Regelverfahren.

4.5.2 4-4* Adjustable Warnings 2

4-40 Warnung Frequenz niedrig

Range: Funktion:
0,00 [0,0 Hz- Mithilfe dieses Parameters kdnnen Sie
Hz* Abhéangig vom | eine minimale Grenze fir den Frequenz-
Wert von 4-41 | bereich einstellen.
Warnung Wenn die Motordrehzahl diese Grenze
Frequenz unterschreitet, zeigt das Display die
hoch] Meldung DREHZAHL NIEDRIG an.
Warnbit 10 wird eingestellt in 16-94 Erw.
Zustandswort. Sie kdnnen das Ausgangs-
relais so konfigurieren, dass es diese
Warnung anzeigt. Die Warn-LED am LCP
leuchtet nicht auf, wenn der eingestellte
Grenzwert dieses Parameters erreicht
wird.
Range: Funktion:
400,0 [Abhdngig Dieser Parameter stellt eine hohere
Hz* vom Wert von | Grenze fiir den Frequenzbereich ein.

4-40 Warnung Wenn die Motordrehzahl diese Grenze
Frequenz tief -

400,0 Hz]

Uberschreitet, zeigt das Display die
Meldung DREHZAHL HOCH an. Warnbit
9 wird eingestellt in 16-94 Erw.
Zustandswort. Sie kdnnen das
Ausgangsrelais so konfigurieren, dass
es diese Warnung anzeigt. Die Warn-
LED am LCP leuchtet nicht auf, wenn
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4-41 Warnung Frequenz Hoch

4-56 Warnung Istwert niedrig

Range: Funktion: Range: Funktion:
der eingestellte Grenzwert dieses -4999,000* | [-4999,000- Mithilfe dieses Parameters konnen
Parameters erreicht wird. Abhéngig vom | Sie eine minimale Grenze fir den
Wert von 4-57 | Istwertbereich einstellen.
Warnung Wenn der Istwert unter diese

4.5.3 4-5* Warnungen Grenzen

Definieren Sie die einstellbaren Warngrenzen fiir den
Strom. Warnungen werden auf dem Display, am program-
mierten Ausgang oder an der seriellen Schnittstelle
angezeigt.

4-50 Warnung Strom niedrig

Range: Funktion:
0 A*[ [0-194.0 | Geben Sie den Min.-Stromwert ein. Wenn der
Al Motorstrom dieses Limit unterschreitet, wird

ein Bit im Statuswort festgelegt. Dieser Wert
kann auch fiir die Erzeugung eines Signals am
Digitalausgang oder Relaisausgang
programmiert werden.

4-51 Warnung Strom hoch

Range: Funktion:
Size [0.0 - Geben Sie den Max.-Stromwert ein.
related* 194.0 Al Wenn der Motorstrom diese Grenze

Uberschreitet, wird ein Bit im
Zustandswort festgelegt. Dieser Wert
kann auch fiir die Erzeugung eines
Signals am Digitalausgang oder Relais-
ausgang programmiert werden.

4-54 Warnung Sollwert niedr.

Range: Funktion:
-4999 * [ [-4999 - Geben Sie den minimalen Sollwert ein.
4999 ] Wenn der tatsachliche Sollwert diese

Grenze unterschreitet, zeigt das Display die
Meldung ,Refion” an. Sie kénnen die
Signalausgange programmieren, ein Status-
signal an Klemme 27 oder 29 und an
Relaisausgang 01 oder 02 zu erzeugen.

Istwert hoch] Grenze féllt, zeigt das Display
Jstwert niedrig” an. Warnbit 6 wird
eingestellt in 16-94 Erw.
Zustandswort. Sie kdnnen das
Ausgangsrelais so konfigurieren,
dass es diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet nicht
auf, wenn der eingestellte
Grenzwert dieses Parameters

erreicht wird.

4-55 Warnung Sollwert hoch

4-57 Warnung Istwert hoch

Range: Funktion:
4999,000*

[Abhédngig Mithilfe dieses Parameters kénnen
vom Wert von
4-56 Warnung

Istwert niedrig -

4999,000]

Sie eine maximale Grenze flr den
Sollwertbereich einstellen.

Wenn die Motordrehzahl diesen
Grenzwert Uberschreitet, zeigt das
Display die Meldung ,Istwert hoch”
an. Warnbit 5 wird eingestellt in
16-94 Erw. Zustandswort. Sie kdnnen
das Ausgangsrelais so konfigurieren,
dass es diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet nicht auf,
wenn der eingestellte Grenzwert

dieses Parameters erreicht wird.

4-58 Motorphasen Uberwachung

Option: Funktion:
HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.
Motorphasen-Uberwachung ist bei PM
immer deaktiviert.

Waihlen Sie Ein, um bei einer fehlenden
Motorphase einen Alarm anzuzeigen. Wahlen

Range: Funktion: Sie Aus, wenn keine Motorphasen-
4999,000% | [Abhdngig Mithilfe dieses Parameters konnen Uberwachung gewiinscht ist. Die Einstellung
vom Wert von | Sie eine maximale Grenze fiir den Ein wird jedoch ausdriicklich empfohlen, um
4-54 Warnung | Sollwertbereich einstellen. Afien Meieredeekn 2 vt
Sollwert niedr. - | Wenn der tatsachliche Sollwert
4999,000] diesen Grenzwert iiberschreitet, zeigt [0] | Deaktiviert | Bei Auftreten einer fehlenden Motorphase wird
das Display ,Sollwert hoch” an. kein Alarm angezeigt.
Warnbit 19 wird eingestellt in 76-94 [1] * | Aktiviert | Bei Auftreten einer fehlenden Motorphase wird
Erw. Zustandswort. Sie kbnnen das ein Alarm angezeigt.
Ausgangsrelais so konfigurieren, dass
es diese Warnung anzeigt. Die Warn-
LED am LCP leuchtet nicht auf, wenn
der eingestellte Grenzwert dieses
Parameters erreicht wird.
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4.5.4 4-6* Drehz.ausblendung

Definieren Sie die Drehzahlausblendungsbereiche fiir die
Rampen. Bei einigen Systemen kann es notwendig sein,
bestimmte Ausgangsfrequenzen oder -drehzahlen zu
vermeiden, um Resonanzprobleme im System zu
verhindern. Es kénnen drei Frequenzbereiche vermieden
werden.

4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [0 - 500 Bei einigen Systemen kann es notwendig
Hz] sein, bestimmte Ausgangsdrehzahlen zu

vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier die
unteren Grenzen der zu vermeidenden
Drehzahlen ein.

4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [0 - 500 Bei einigen Systemen kann es notwendig
Hz] sein, bestimmte Ausgangsdrehzahlen zu

vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier die
Maximalgrenzen der zu vermeidenden
Drehzahlen ein.

4.5.5 Semi-automatische Konfiguration
Ausblendung Drehzahl

Verwenden Sie die halbautomatische Ausblendungs-
Konfiguration, um die Programmierung der aufgrund von
Resonanzen im System zu Uberspringenden Frequenzen zu
erleichtern.

Verfahrensweise:

1. Stoppen Sie den Motor.

HINWEIS

Kleinere Frequenzumrichter haben eine Rampenzeit von
3 Sekunden, die die Einstellung der Drehzahlaus-
blendung erschweren. Stellen Sie die Rampenzeiten in
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 und

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 ein.

2. Wahlen Sie [1] Aktiviert in
Parameter 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig.

3. Driicken Sie [Hand On], um die Suche nach
Resonanzen verursachenden Frequenzbandern zu
starten. Der Motor beginnt gemal3 der
eingestellten Rampe die Rampe auf.

HINWEI

Die Standardeinstellung von Klemme 27 Digitaleingang
Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang ist
Motorfreilauf invers. Dies bedeutet, dass der Motor durch
Driicken auf [Hand On] nicht startet, wenn an Klemme
27 nicht 24 V anliegen. Verbinden Sie daher Klemme 12
mit Klemme 27.

4. Driicken Sie wahrend des Durchlaufs eines
Resonanzbandes beim Verlassen des Bandes die
Taste [OK]. Die tatsachliche Frequenz wird als
erstes Element in 4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz]
(Array) gespeichert. Wiederholen Sie diesen
Vorgang firr alle einzelnen Resonanzbdnder, die
bei der Rampe auf identifiziert werden (maximal
3 kdnnen angepasst werden).

5. Wenn die maximale Drehzahl erreicht wurde,
beginnt der Motor automatisch mit der Rampe
ab. Wiederholen Sie den oben beschriebenen
Vorgang, wenn die Drehzahl die Resonanzbander
wahrend der Verzdgerung verldsst. Die beim
Driicken der Taste [OK] tatsdchlich registrierten
Frequenzen werden in 4-61 Ausbl. Drehzahl von
[Hz] gespeichert.

6. Wenn der Motor eine Rampe zum Stopp
vorgenommen hat, driicken Sie [OK]. Der
Parameter 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig. wird
automatisch auf Aus quittiert. Der Frequenzum-
richter bleibt im Handbetrieb, bis [Off] oder [Auto
On] gedriickt werden.

Wenn die Frequenzen fir ein bestimmtes Resonanzband
nicht in der richtigen Reihenfolge registriert werden (in
4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] gespeicherte Frequenzwerte
sind hoher als die Werte in 4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz])
oder wenn sie nicht dieselbe Anzahl an Registrierungen fiir
4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz] und 4-63 Ausbl. Drehzahl bis
[Hz] aufweisen, werden alle Registrierungen abgebrochen
und die folgende Meldung wird angezeigt: Die erfassten
Drehzahlbereiche lberlappen oder sind nicht vollstindig
bestimmt. Driicken Sie zum Abbrechen [Cancel].

4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig.

Option: Funktion:
[0] * Aus
[1] Aktiviert
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4.6 Hauptmenu - Digit. Ein-/Ausgange -

Gruppe 5

4.6.1 5-0* Grundeinstellungen

Parameter zum Konfigurieren von Ein- und Ausgangen
mithilfe von NPN und PNP.

HINWEIS

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht

einstellen.

5-00 Schaltlogik

Option: Funktion:
Stellen Sie den NPN- oder PNP-Modus fiir
die Digitaleingdange 18,19 und 27 ein.
Schaltlogik
[0] * | PNP - Aktiv Aktion bei positiven Richtungspulsen (0).
bei 24 V PNP-Systeme werden an Masse geschaltet.

[1] [ NPN - Aktiv
bei 0 V

Aktion bei negativen Richtungspulsen (1).
NPN-Systeme werden an +24 V geschaltet
(intern im Frequenzumrichter).

4.6.2 5-1* Digitaleingange

Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktionen fiir
die Eingangsklemmen.

Die Digitaleingdnge dienen zur Auswahl verschiedener
Funktionen im Frequenzumrichter. Sie kdnnen alle Digita-
leingdnge auf die folgenden Funktionen einstellen:

Funktion des Digita-
leingangs

Beschreibung

[0] Ohne Funktion

Keine Reaktion auf Signale, die an die
Klemme Ubertragen werden.

[1] Reset

Setzt den Frequenzumrichter nach dem
Ausschalten/nach einem Alarm zuriick.
Alarme zur Abschaltblockierung kdnnen
quittiert werden.

[2] Motorfreilauf
(inv.)

Lasst den Motor im Freilaufmodus.

Logisch ,0” = Freilaufstopp.

[3] Mot.freil./Res. inv.

Reset und Freilaufstopp, invertierter
Eingang (NC). Motor bleibt im Freilauf und
Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0” = Motorfreilaufstopp und Reset.

[4] Schnellst.rampe

Invertierter Eingang (NC). Es wird ein

Funktion des Digita-
leingangs

Beschreibung

[5] DC Bremse
(invers)

Invertierter Eingang fiir DC-Bremse
(6ffnen). Halt den Motor durch Anlegen
einer DC-Spannung fiir einen bestimmten
Zeitraum an, siehe Parameter 2-01 DC-
Bremsstrom. Die Funktion ist nur aktiv,
wenn der Wert in Parameter 2-02 DC-
Bremszeit ungleich 0 ist. Diese Auswahl ist
nur méglich, wenn 1-10 Motorart auf [1]
PM, Vollpol gesetzt ist.

[6] Stopp (invers)

Stopp, invertierte Funktion. Wenn das
Signal an der zugewiesenen Klemme von
1" auf ,0” wechselt (kein Puls-Start), wird
ein Rampenstopp aktiviert. Der Stopp wird
gemaB der gewahlten Rampenzeit
ausgefihrt.

[7] Externe Verrie-
gelung

Hat die gleichen Funktionen wie
Motorfreilaufstopp, invers, aber
Motorfreilauf/Alarm generiert die
Alarmmeldung ,externer Fehler” auf dem
Bildschirm, wenn die programmierte
Klemme logisch ,0" ist. Die Alarmmeldung
ist auch Uber die Digitalausgange und die
Relaisausgange aktiv, wenn diese auf
Externe Verriegelung (Motorfreilauf
+Alarm) programmiert sind. Sie kdnnen
den Alarm unter Verwendung eines
Digitaleingangs, eines Feldbusses oder der
Taste [Reset] quittieren, wenn die Ursache
fur die externe Verriegelung beseitigt
wurde.

*[8] Start

Wahlen Sie Start, um die ausgewahlte
Klemme fiir einen Start/Stopp-Befehl zu
konfigurieren. Logisch ,1“ = Start, logisch
,0" = Stopp. (Werkseinstellung Digital-
eingang 18)

[9] Puls-Start

Der Motor wird gestartet, wenn ein Puls
fur 2 ms aktiviert wird; bei Aktivierung
von Stopp (invers) wird er gestoppt.

[10] Reversierung

Andert die Drehrichtung der Motorwelle.
Das Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht
aktiviert. Wahlen Sie [2] Beide Richtungen
in Parameter 4-10 Motor Drehrichtung. 0 =
normal, 1 = Reversierung.

[11] Start +
Reversierung

Wird fiir Start/Stopp und gleichzeitige
Reversierung verwendet. Signale beim [8]
Start sind nicht gleichzeitig méglich. 0 =
Stopp, 1 = Reversierung starten.

(inv) Stopp gemaB Schnellstopp-Rampenzeit
Parameter 3-81 Rampenzeit Schnellstopp [14] Festdrz. JOG Aktiviert fur die zugewiesene Klemme die
ausgefihrt. Nach der Rampe ab dreht die JOG-Funktion. Siehe
Welle im Leerlauf. Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog [Hz].
(Werkseinstellung Digitaleingang 29)
[16] Festsollwert Bit | Ermoglicht die Wahl zwischen einem der
0 8 Festsollwerte gemal} Tabelle 4.5.
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Funktion des Digita-
leingangs

Beschreibung

Funktion des Digita-
leingangs

Beschreibung

[17] Festsollwert Bit

Ermoglicht die Wahl zwischen einem der
8 Festsollwerte gemal Tabelle 4.5.

1
[18] Festsollwert Bit
2

Ermdglicht die Wahl zwischen einem der
8 Festsollwerte gemal Tabelle 4.5.

[19] Sollw. speichern

Speichert den aktuellen Sollwert. Der
gespeicherte Wert ist jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird
Drehzahl auf/ab benutzt, richtet sich die
Drehzahldnderung immer nach Rampe 2
(Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 und
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) im
Bereich von Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert - Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert.

[20] Drehz. speich.

Speichert den aktuellen Sollwert. Der
gespeicherte Wert ist jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird
Drehzahl auf/ab verwendet, richtet sich
die Drehzahlanderung immer nach Rampe
2.

[21] Drehzahl auf

Digitale Steuerung der Drehzahl auf/ab
(Motorpotentiometer) soll erfolgen.
Aktivieren Sie diese Funktion durch
Auswahl von Sollwert speichern oder
Ausgangsfrequenz speichern. Wird
Drehzahl ab weniger als 400 ms aktiviert,
wird der resultierende Sollwert um 0,1 %
erhoht. Falls Drehzahl auf langer als 400
ms aktiviert ist, erfolgt Rampe auf/ab des
resultierenden Sollwerts gemal3 Rampe 1
in Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1.

[52] Startfreigabe

Es muss ein aktives Startsignal Uber die
Klemme vorliegen, tber die Sie
Startfreigabe programmiert haben, bevor
ein Startbefehl angenommen werden
kann. Startfreigabe verfligt tUber eine
logisch ,UND"-Funktion in Bezug auf die
Klemme, die fur [8] Start, [14]
Festdrehzahl JOG oder [20] Ausgang
speichern programmiert ist, d. h., zum
Start des Motors miissen beide
Bedingungen erfillt sein. Wenn
Startfreigabe auf verschiedenen Klemmen
programmiert ist, darf Startfreigabe nur
auf einer der Klemmen logisch ,1“ sein,
damit die Funktion ausgefiihrt wird. Das
digitale Ausgangssignal fir Startbefehl (/8]
Start, [14] Festdrehzahl JOG oder [20]
Ausgang speichern), das in Parameter-
gruppe 5-3* Digitalausgdnge oder
Parametergruppe 5-4* Relais programmiert
ist, wird von Startfreigabe nicht
beeinflusst.

HINWEI

Wenn kein Startfreigabesignal durch
die Befehle Betrieb, Festdrehzahl
JOG oder Speichern aktiviert wird,
zeigt die Statuszeile im Display
Betrieb erforderlich, Festdrehzahl
JOG erforderlich oder Speichern
erforderlich an.

[22] Drehzahl ab

Wie bei [21] Drehzahl auf, Sollwert nimmt
jedoch ab.

[23] Satzanwahl Bit 0

Anwahl einer der 2 Sétze. Programmieren
Sie Parameter 0-10 Aktiver Satz auf externe
Anwahl.

[32] Pulseingdnge

Pulseingang ist zu wahlen, wenn die
zugewiesene Klemme als Frequenz-
eingang (Pulssignal) konfiguriert werden
soll. Die Skalierung erfolgt in Parameter-
gruppe 5-5* Pulseingdnge. Nur fur Klemme
29 verfugbar.

[34] Rampe Bit 0

Wabhlen Sie die zu verwendende Rampe.
Logisch ,0” bewirkt Rampe 1 und logisch
»1" Rampe 2.

[371 Notfallbetrieb

Ein angelegtes Signal bringt den Frequen-
zumrichter in den Notfallbetrieb und alle
weiteren Befehle werden nicht beriick-
sichtigt. Siehe 24-0* Notfallbetrieb.

[53] Hand Start

Ein angelegtes Signal versetzt den
Frequenzumrichter in den Hand-Betrieb,
als ob Sie [Hand on] gedriickt haben, und
ein normaler Stoppbefehl wird
Ubergangen. Bei Trennen des Signals
stoppt der Motor. Fir andere gliltige
Startbefehle missen Sie einem anderen
Digitaleingang Auto Start zuordnen und
an diesen ein Signal anlegen. Die Tasten
[Hand On] und [Auto On] haben keine
Wirkung. Die Taste [Off] setzt Hand Start
und Auto Start auBler Kraft. Aktivieren Sie
Hand Start bzw. Auto Start wieder Uber
die Taste [Hand On] bzw. [Auto On]. Ohne
Signal an Hand Start oder Auto Start
stoppt der Motor unabhangig von jedem
normalen Startbefehl, der angelegt wird.
Wenn sowohl an Hand Start als auch an
Auto Start ein Signal anliegt, ist die
Funktion Auto Start.
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Funktion des Digita- | Beschreibung
leingangs Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
[54] Auto Start Ein angelegtes Signal versetzt den klemme 18. Siehe Tabelle 4.4 fir Einstelloptionen.
Frequenzumrichter in den Autobetrieb, als Option: Funktion:
ob Sie [Auto On] gedriickt haben. Siehe [21] Drehzahl auf
auch [53] Hand Start. [22] Drehzahl ab
[60] Zahler A (+1) Eingang zum Erhohen der Zahlung im [23] Satzanwahl Bit 0
SLC-Z&hler. [34] Rampe Bit 0
[61] Zahler A (-1) Eingang zum Verringern der Zahlung im 371 Notfallbetrieb
SLC-Zahler. [52] Startfreigabe
[62] Reset Zahler A |Eingang zum Reset von Zdhler A. [53] Hand Start
[63] Zéhler B (+1) Eingang zum Erhéhen der Zdhlung im [54] Auto Start
SLC-Zahler. [60] Zahler A (+1)
[64] Z&hler B (-1) Eingang zum Verringern der Zdhlung im 611 Zihler A (-1)
SLC-Zahler. 62] Reset Zahler A
[65] Reset Zahler B |Eingang zum Reset von Zdhler B. 163] Zahler B (+1)
[64] Zahler B (-1)
Tabelle 4.4 Digitaleingangsfunktionen [65] Reset Zahler B
..
Ausgewahlter Festsollw. Festsollw. Festsollw.
Festsollw.: Bit 2 Bit 1 Bit 0 Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
Festsollwert 0 0 0 0 klemme 19.
Festsollwert 1 0 0 1 Option: Funktion:
Festsollwert 2 0 1 0 [0] * Ohne Funktion
Festsollwert 3 0 1 1 [1] Reset
Festsollwert 4 1 0 0 [2] Motorfreilauf (inv.)
Festsollwert 5 1 0 1 [3] Mot freil./Res. inv.
Festsollwert 6 1 1 0 [4] Schnellst. inv.
Festsollwert 7 1 1 1 [5] DC Bremse (invers)
[6] Stopp (invers)
Tabelle 4.5 Ausgewahlter Festsollwert 7] Externe Verriegelung
[8] Start
o PulsSta
Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- [10] Reversierung
klemme 18. Siehe Tabelle 4.4 fiir Einstelloptionen. [11] Start + Reversierung
Option: Funktion: [14] Festdrehzahl JOG
[0] Ohne Funktion [16] Festsollwert Bit 0
[1] Reset [17] Festsollwert Bit 1
[2] Motorfreilauf (inv.) 18] Festsollwert Bit 2
[3] Mot freil./Res. inv. [19] Sollw. speich.
[4] Schnellst. inv. [20] Drehz. speich.
[5] DC Bremse (invers) [21] Drehzahl auf
[6] Stopp (invers) [22] Drehzahl ab
[71 Externe Verriegelung [23] Satzanwahl Bit 0
[8] * Start [34] Rampe Bit 0
[9] Puls-Start [37] Notfallbetrieb
[10] Reversierung [52] Startfreigabe
[11] Start + Reversierung [53] Hand Start
[14] Festdrehzahl JOG [54] Auto Start
[16] Festsollwert Bit 0 [60] Zahler A (+1)
[17] Festsollwert Bit 1 [61] Zahler A (-1)
[18] Festsollwert Bit 2 [62] Reset Zahler A
[19] Sollw. speich. [63] Zahler B (+1)
[20] Drehz. speich. [64] Zdhler B (-1)
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5-11 Klemme 19 Digitaleingang

5-13 Klemme 29 Digitaleingang

Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
klemme 19. klemme 29.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[65] | Reset Zdhler B | [0] Ohne Funktion
__ ) [1] Reset
5 e
Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- 3] Mot freil /Res. inv.
klemme 27. [4] Schnellst. inv.
Option: Funktion: [5] DC Bremse (invers)
[0] Ohne Funktion [6] Stopp (invers)
[1] Reset [7] Externe Verriegelung
[2] Motorfreilauf (inv.) [8] Start
[3] Mot freil./Res. inv. 9] Puls-Start
[4] Schnellst. inv. [10] Reversierung
[5] DC Bremse (invers) [11] Start + Reversierung
[6] Stopp (invers) [14] * Festdrehzahl JOG
[7] Externe Verriegelung [16] Festsollwert Bit 0
[8] Start [17] Festsollwert Bit 1
[9] Puls-Start [18] Festsollwert Bit 2
[10] Reversierung [19] Sollw. speich.
[11] Start + Reversierung [20] Drehz. speich.
[14] Festdrehzahl JOG [21] Drehzahl auf
[16] Festsollwert Bit O [22] Drehzahl ab
[17] Festsollwert Bit 1 [23] Satzanwahl Bit 0
[18] Festsollwert Bit 2 [32] Pulse input
[19] Sollw. speich. [34] Rampe Bit 0
[20] Drehz. speich. [371 Notfallbetrieb
[21] Drehzahl auf [52] Startfreigabe
[22] Drehzahl ab [53] Hand Start
[23] Satzanwahl Bit 0 [54] Auto Start
[34] Rampe Bit 0 [60] Zéhler A (+1)
[37] Notfallbetrieb [61] Zahler A (-1)
[52] Startfreigabe [62] Reset Zahler A
[53] Hand Start [63] Zéhler B (+1)
[54] Auto Start [64] Zahler B (-1)
[60] Zahler A (+1) [65] Reset Zahler B
[61] Zahler A (-1)
[62] Reset Zéhler A 4.6.3 5-3* Digitalausgange
[63] Zahler B (+1)
(641 Zahler B (-1) Parameter zur Konfiguration der Ausgangsfunktionen far
[65] Reset Zahler B die Ausgangsklemmen.

5-34 Ein Verzogerung, Digitalausgang

Range: Funktion:
0,01 5 | 10-6005s] |
5-35 Aus Verzogerung, Digitalausgang
Range: Funktion:
0,01 5 | [0-6005s] |
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4.6.4 5-4* Relais

5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])
Parameter zur Konfiguration der Timing- und Ausgangs- Wihlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
funktionen des Relais. Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
5-40 Relaisfunktion Arrayparameter.
A Relais 1 [0]. Relais 2 [1 Standardwerte fiir 5-40 Function Relay:
rray (Relais 1 [0], Relais 2 (1) Wenn 0-03 Regional Settings auf [0] International eingestellt ist, ist
Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren. ) B
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem . Y
A Relais 2 ,Motor ein”.
ter.
Srra);pa;ame erf" 540 F ion Rel Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist,
t t - t! H
Wan a(; O\A3Iei; ¢ 'ur s .unc IO: Oe 7y ional i it st | ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der
- tt ti ti tellt ist, ist . .
enn egional Settings auf [0] International eingestellt ist, is Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”.
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Relais 2 ,Motor ein”. Option: Funktion:
Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist, [14] | Uber Max.-Strom Der Motorstrom liegt tiber dem in
ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der Parameter 4-51 Warnung Strom hoch
Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”. eingestellten Wert.
Option: Funktion: [16] | Unter Min.-
[0] Ohne Funktion Werkseinstellung fir beide Relais Drehzahl
- - [17]1 | Uber Max.-Drehzahl
[1] Steuer. bereit An der Steuerkarte liegt Versorgungs- .
[19] [Unter Min.-Istwert
spannung an. —
[20] | Uber Max.-Istwert
[2] Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebs- 211 |warnung Die Ubertemperaturwarnung wird
bereit und legt ein Versorgungssignal Ubertemp. aktiviert, wenn die Temperatur die
an der Steuerkarte an. Grenze im Motor, im Frequenzum-
[3] |Bereit/Fern-Betrieb | Der Frequenzumrichter ist bereit fiir richter oder im Thermistor
den Betrieb in der Betriebsart Auto lberschreitet.
On. [22] | Bereit, Der Frequenzumrichter ist betriebs-
[4] | Standby/keine Der Frequenzumrichter ist betriebs- k.therm.Warn. bereit, und es liegt keine
Warnu bereit. Es wurde kein Start-/ Ubertemperaturwarnung vor.
Stoppbefehl gegeben. Es liegen keine [23] [ Fern, Ber., k. therm. | Der Frequenzumrichter ist betriebs-
B ) el bereit (Auto-Betrieb), und es liegt
[5] Motor dreht Der Motor l3uft. keine Ubertemperaturwarnung vor.
[6] | Motor ein/k. Motor lauft und es liegen keine [24] |Bereit, k.Uber-/ Der Frequenzumrichter ist betriebs-
Warnung Warnungen vor. Untersp. bereit, und die Netzspannung liegt
— innerhalb des festgelegten
[71 Grenzen OK, Der Motor lauft innerhalb der .
X . . Spannungsbereichs.
k.Warn. programmierten Strombereiche, siehe
Parameter 4-50 Warnung Strom niedrig [25] [ Reversierung Der Motor lauft bzw. ist bereit, im
und Parameter 4-51 Warnung Strom Rechtslauf zu drehen, wenn logisch =
hoch. Es liegen keine Warnungen vor. 0 und im Linkslauf bei logisch = 1.
Der Ausgang andert sich, sobald das
[8] Ist=Sollw., k. Warn. | Die Motordrehzahl entspricht dem . 2RI . .
. . Reversierungssignal angelegt wird.
Sollwert und es sind keine
Warnungen vorhanden. [26] |Bus OK Die Bus-Kommunikation ist aktiv. Es
- — liegt kein Timeout vor.
[9] Alarm Ein Alarm aktiviert den Ausgang.
- - [35] [Ext. Verriegelung Siehe Digitaleingang.
[10] [Alarm oder Ein Alarm oder eine Warnung
Warnung aktiviert den Ausgang. [36] | Steuerwort Bit 11 Bit 11 in Steuerwort steuert das
Relais.
[12] [ AuBerh.Stromber. Der Motorstrom liegt auBerhalb des
in Parameter 4-50 Warnung Strom [37] | Steuerwort Bit 12 Bit 12 im Steuerwort steuert das
niedrig und Parameter 4-51 Warnung Relais.
Strom hoch definierten Bereichs. [41] | Unter Min.-Sollwert
[13] [Unter Min.-Strom | Der Motorstrom liegt unter dem in [42] | Uber Max.-Sollwert
Parameter 4-50 Warnung Strom niedrig [45] | Bussteuerung
eingestellten Wert.
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5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])

Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter.

Standardwerte fiir 5-40 Function Relay:

Wenn 0-03 Regional Settings auf [0] International eingestellt ist, ist
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Relais 2 ,Motor ein”.

Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist,
ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der
Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”.

Option: Funktion:

5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])

Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter.

Standardwerte fiir 5-40 Function Relay:

Wenn 0-03 Regional Settings auf [0] International eingestellt ist, ist
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Relais 2 ,Motor ein”.

Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist,
ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der
Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”.

Option: Funktion:

[60] [ Vergleicher O Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 0 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[61] [ Vergleicher 1 Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 2 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[62] [ Vergleicher 2 Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 2 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[63] | Vergleicher 3 Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 3 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[64] [ Vergleicher 4 Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 4 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[65] [ Vergleicher 5 Siehe auch Parametergruppe 13-1*.
Wird der Vergleicherwert 5 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[72] [Logikregel 2 Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Ergibt Logikregel 2 WAHR, aktiviert
sie den Ausgang. Andernfalls bleibt

er deaktiviert.

[73] [Logikregel 3 Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Ergibt Logikregel 3 WAHR, aktiviert
sie den Ausgang. Andernfalls bleibt

er deaktiviert.

[74] | Logikregel 4 Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Ergibt Logikregel 4 WAHR, aktiviert
sie den Ausgang. Andernfalls bleibt

er deaktiviert.

[75] | Logikregel 5 Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Ergibt Logikregel 5 WAHR, aktiviert
sie den Ausgang. Andernfalls bleibt

er deaktiviert.

[80] [SL-Digitalausgang | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
A Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
SL-Controller Aktion [38] Digital-
ausgang A-EIN ausgefiihrt wird. Der
Eingang ist AUS, wenn die SL-
Controller [32] Aktion Digitalausgang
A-AUS ausgefiihrt wird.

[81] [SL-Digitalausgang B | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
SL-Controller Aktion [39] Digital-
ausgang B-EIN ausgefihrt wird. Der
Eingang ist AUS, wenn die SL-
Controller Aktion [32] Aktion
Digitalausgang B-AUS ausgefihrt wird.

[70] [Logikregel O Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Wird Logikregel 0 als WAHR
ausgewertet, wird der Ausgang
aktiviert. Andernfalls bleibt er

deaktiviert.

[71] [ Logikregel 1 Siehe auch Parametergruppe 13-4*.
Ergibt die Logikregel 1 WAHR , setzt
sie den Ausgang auf ,1“. Andernfalls

bleibt er deaktiviert.

[82] [SL-Digitalausgang C | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
SL-Controller Aktion [40] Digital-
ausgang C-EIN ausgefuhrt wird. Der
Eingang ist AUS, wenn die SL-
Controller [34] Aktion Digitalausgang
C-AUS ausgefuhrt wird.

Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
D Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
SL-Controller [41] Aktion Digital-
ausgang D-EIN ausgefiihrt wird. Der

[83] | SL-Digitalausgang
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5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])

Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter.

Standardwerte fiir 5-40 Function Relay:

Wenn 0-03 Regional Settings auf [0] International eingestellt ist, ist
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Relais 2 ,Motor ein”.

Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist,
ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der
Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”.

5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])

Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter.

Standardwerte fiir 5-40 Function Relay:

Wenn 0-03 Regional Settings auf [0] International eingestellt ist, ist
der Standardwert von Relais 1 ,Alarm” und der Standardwert von
Relais 2 ,Motor ein”.

Wenn 0-03 Regional Settings auf [1] Nord-Amerika eingestellt ist,
ist der Standardwert von Relais 1 ,Kein Alarm” und der
Standardwert von Relais 2 ,Motor ein”.

[160] | Kein Alarm Der Ausgang ist aktiv, wenn kein

Alarm vorliegt.

Option: Funktion: Option: Funktion:
Eingang ist AUS, wenn die SL- in Parameter 22-60 Riemenbruch-
Controller [35] Aktion Digitalausgang funktion aktivieren.
D-AUS ausgefihrt wird. [196] | Notfallbetrieb Der Frequenzumrichter wird im

Notfallbetrieb betrieben. Siehe
Parametergruppe 24-0* Notfallbetrieb.

[161] [ Reversierung aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter den Motor im
Linkslauf betreibt (das logische
Produkt der Statusbits ,Betrieb” UND

,Reversierung”).

[198] | FU-Bypass Als Signal zur Aktivierung einer
externen elektromechanischen
Uberbriickung zur direkten Schaltung
des Motors ans Netz.

Siehe 24-1* FU-Bypass.

[165] [ Hand-Sollwert aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn

3-13 Sollwertvorgabe = [2] Ort oder
wenn 3-13 Sollwertvorgabe = [0]
Umschalt. Hand/Auto, wahrend das
LCP gleichzeitig im Hand-Betrieb

[Hand on] ist.

[166] | Fern-Sollwert aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn
3-13 Sollwertvorgabe [1] oder
Umschalt. Hand/Auto [0] wéhrend das

LCP gleichzeitig im Auto-Betrieb ist.

[167] | Startbefehl aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn ein
Startbefehl ausgefiihrt wird (z. B. Gber
einen Digitaleingang-Busanschluss
oder [Hand] oder [Auto on]) und kein

Stopp- oder Startbefehl aktiv ist.

[168] | Handbetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter im Hand-Betrieb
ist (angezeigt durch LED tber [Hand

on]).

[169] | Autobetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter im Hand-Betrieb
ist (angezeigt durch LED Uber [Auto

on]).

[193] | Energiesparmodus | Der Frequenzumrichter/das System
befindet sich im Energiesparmodus.
Siehe Parametergruppe 22-4* -

Energiesparmodus.

[194] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde

erkannt. Diese Funktion mussen Sie

5-41 Ein Verzdg., Relais

Array [9], (Relais 1 [0], Relais 2 [1], Relais 3 [2], Relais 4 [3], Relais
5 [4], Relais 6 [5], Relais 7 [6], Relais 8 [7], Relais 9 [8])
Range: Funktion:

0.01 s*

[0.01 - 600 s] | Geben Sie die Einschaltverzégerung des
Relais ein. Das Relais wird nur aktiviert,
wenn die Bedingung unter 5-40 Relais-
funktion wahrend der festgelegten Zeit
ununterbrochen bestehen bleibt. Wahlen
Sie eines der verfligbaren mechanischen
Relais in einer Reihenfunktion aus. Siehe
5-40 Relaisfunktion.

130BA171.10

Ausgewahltes
Ereignis

Relaisausgang L

Einschalt-Verzégerung
P 5-41

Ausgewdhltes
Ereignis

Relaisausgang

Abschalt-Verzdégerung
P 5-42

Einschalt-Verzégerung
P 5-41

Abbildung 4.9 Ein Verzég., Relais

MGO3N103

Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 65




Danfis

Parameter

Programmierungshandbuch

5-42 Aus Verzdg., Relais

Array[2]: Relais 1[0], Relais 2[1]
Range: Funktion:

0.01 s*

[0.01 - 600 s] | Geben Sie die Ausschaltverzégerung des
Relais ein. Wahlen Sie eines der
verfiigbaren mechanischen Relais in einer
Reihenfunktion aus. Siehe 5-40 Relais-

funktion.
130BA172.10

Ausgewahltes
Ereignis
Relaisausgang

Einschalt- Abschalt-

Verzégerung Verzégerung

P 5-41 P 5-42

Abbildung 4.10 Aus Verzég., Relais

Andert sich die ausgewahlte Ereignisbedingung vor Ablauf
der Ein-/Ausschaltverzégerung, bleibt der Relaisausgang
unverandert.

4.6.5 5-5* Pulseingange

Parameter zum Konfigurieren der Skalierungs- und Filter-
einstellungen fir die Pulseingdnge. Eingangsklemme 29
dient als Frequenzsollwerteingang. Programmieren Sie
Klemme 29 (5-13 Klemme 29 Digitaleingang) auf [32]
Pulseingang.

Ref. |

(RPM)
High
ref.
value
P 5-53

195NA453.10

Low

ref.

value i —

P 5-52 Low freq. High freq. Input
P 5-50 P5-51 (Hz)

Abbildung 4.11 Pulseingdnge

5-50 Klemme 29 Min. Frequenz

Range: Funktion:
4 Hz*

[4 - 31999 Hz] | Geben Sie die untere Frequenzgrenze
entsprechend der unteren Motorwellend-
rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in

5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert ein.
Siehe Abbildung 4.11.

5-51 Klemme 29 Max. Frequenz

Range: Funktion:
32000 Hz* | [5 - 32000 Geben Sie die maximale Frequenz-
Hz] grenze entsprechend der maximalen

Motorwellendrehzahl (d. h.
maximaler Sollwert) in 5-53 Klemme
29 Max. Soll-/Istwert ein.

5-52 Klemme 29 Min. Soll-/ Wert

Range: Funktion:

0 *| [-4999 - 4999 ] | Geben Sie die untere Sollwertgrenze fir die
Motorwellendrehzahl [U/min] ein. Dies ist
auch der niedrigste Istwert, siehe auch

5-13 Klemme 29 Digitaleingang = [32]
Pulseingang).

5-53 Klemme 29 Max. Soll-/ Wert
Range: Funktion:
50 *| [-4999 - 4999 ] | Geben Sie den maximalen Sollwert [U/

min] fur die Motorwellendrehzahl und den

maximalen Istwert ein, siehe auch
5-13 Klemme 29 Digitaleingang = [32]

Pulseingang).

4.6.6 5-9* Bussteuerung

Diese Parametergruppe wahlt Digital- und Relaisausgange
Uber eine Feldbus-Einstellung.

5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

Range: Funktion:
0* [0 o
OXFFFFFFFF ]

Dieser Parameter speichert den Zustand
der busgesteuerten Digitalausgéange und
Relais.

Eine logische ,1” gibt an, dass der
Ausgang hoch oder aktiv ist.

Eine logische ,0” gibt an, dass der

Ausgang niedrig oder inaktiv ist.

Bit 0-3 Reserviert
Bit 4 Relais 1 Ausgangsklemme
Bit 5 Relais 2 Ausgangsklemme
Bit 6-23 Reserviert
Bit 24 Klemme 42 Digitalausgang
Bit 25 Klemme 45 Digitalausgang
Bit 26-31 Reserviert

Tabelle 4.6 Bitfunktionen
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4.7 Hauptmenu - Analoge Ein-/Ausg. - Soll-/Istwert =
Gru ppe 6 [UPM] g
L. Par. 6-xx 8
Parametergruppe zur Einrichtung der analogen 1/O- Max. 1500 —
Konfiguration und des Digitalausgangs. Der Soll-/ Istwert ‘ ‘
Frequenzumrichter ist mit 2 Analogeingdngen ausgestattet: 1200 7 \ \
Klemme 53 und 54. Die Analogeingdnge sind frei fiir 900 — ‘ !
Spannung (0-10 V) oder Stromeingang (0/4-20 mA) ‘ ‘
konfigurierbar. 600 | |
Par. 6-xx 300 — ‘ ‘
. Min. — \ \
4.7.1 6-0* Grundeinstellungen col tetwert 1% ‘ ‘
1V 5V 0V vl
Range: Funktion: Min. Strom [
10 s* | [1-99s] | Geben Sie die Timeout-Zeit ein. ,\::; Z::nnung oder
Max. Strom
Abbildung 4.12 Signalausfall Funktion
Option: Funktion:
Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die
unter Parameter 6-01 Signalausfall Funktion 472 6-1*% Analogeingang 53
eingestellte Funktion wird aktiviert, wenn das
Eingangssignal an Klemme 53 oder 54 Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte
weniger als 50 % des unter fir Analogeingang 53 (Klemme 53).
Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung, Parameter 6-12 Klemme 53
Skal. Min.Strom, Parameter 6-20 Klemme 54 Range: Funktion:
Skal. Min.Spannung oder 0.07 V*| [0-10 | Geben Sie die Spannung (V) ein, die
Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom V] Parameter 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/
definierten Werts betragt, und zwar fiir einen Istwert entspricht. Der Wert muss auf >1 V
Zeitraum, der unter Parameter 6-00 Signal- eingestellt werden, damit
ausfall Zeit definiert wurde. Parameter 6-01 Signalausfall Funktion aktiviert
[01 * | Aus wird.
[1]1 | Drehz.
cpeich
[2] | Stopp Range: Funktion:
[3] | Festdrz. 10 V*| [0 - 10 V] | Geben Sie die Spannung (V) ein, die dem
(JOG) maximalen Sollwert entspricht (eingestellt in
[4] | Max. 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert).
Drehzahl
Alarm Range: Funktion:
4 mA*| [0-20 |Geben Sie den minimalen Stromwert ein.
mA] Dieses Sollwertsignal sollte dem in
Parameter 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert
eingestellten Min. Soll-/Istwert entsprechen.
Der Wert muss auf min. 2 mA eingestellt
werden, um die Signalausfall-Funktion in
Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu
aktivieren.
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6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom

Range: Funktion:
20 mA*| [0 - 20 Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms
mA] des Analogeingangs. Der angegebene Wert

bezieht sich auf die Festlegung in
Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/
Istwert.

Range: Funktion:

0x| [-4999 - Geben Sie den Soll- oder Istwert ein, der dem

4999 ] in Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.

Min.Spannung bis Parameter 6-12 Klemme 53
Skal. Min.Strom eingestellten Wert fur
Spannung oder Strom entspricht.

6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert

Range: Funktion:
Size [-4999 - Geben Sie den Soll- oder Istwert ein,
related* 4999 ] der dem in Parameter 6-11 Klemme 53

Skal. Max.Spannung bis
Parameter 6-13 Klemme 53 Skal.
Max.Strom eingestellten Wert fir
Spannung oder Strom entspricht.

6-16 Klemme 53 Filterzeit

Range: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - Geben Sie die Zeitkonstante ein. Dies ist eine
10 s] Filterzeitkonstante fiir das digitale Tiefpass-

filter erster Ordnung, um Rauschen an
Klemme 53 zu unterdriicken. Ein hoher Wert
fur die Zeitkonstante verbessert die
Dampfung, erhoht jedoch auch die Zeitverzo-
gerung durch das Filter.

6-19 Terminal 53 mode

Option: Funktion:
Auswahl, ob Klemme 53 fur Strom- oder
Spannungseingang verwendet wird

[0] |Strom

[1] * | Spannung

4.7.3 6-2* Analogeingang 54

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte
fur Analogeingang 54 (Klemme 54).

6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung

Range: Funktion:
0.07 V*| [0 - 10 | Geben Sie die Spannung (V) ein, die dem
V] minimalen Sollwert entspricht (eingestellt in

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/
Istwert). Der Wert muss auf >1 V eingestellt
werden, damit Parameter 6-01 Signalausfall
Funktion aktiviert wird.

6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung

Funktion:
[0 - 10 V] [ Geben Sie die Spannung (V) ein, die dem
maximalen Sollwert entspricht (eingestellt in
Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/
Istwert).

Range:
10 V*

6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom

Range: Funktion:
4 mA*| [0-20 [Geben Sie den minimalen Stromwert ein.
mA] Dieses Sollwertsignal sollte dem in

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert
eingestellten Min. Soll-/Istwert entsprechen. Sie
mussen den Wert auf > 2 mA einstellen, um
die Signalausfall-Funktion in

Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu
aktivieren.

6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom

Range: Funktion:

20 mA* [0 - 20 mA] Parameter zum Skalieren des Max.-
20,00 [Par. 6-22-20,00 | Stroms des Analogeingangs. Der
mA* mA] angegebene Wert bezieht sich auf

die Festlegung in
Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-
Soll/Istwert.

6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert

Range: Funktion:
0x| [-4999 - Geben Sie den Soll- oder Istwert ein, der dem
4999 ] in Parameter 6-21 Klemme 54 Skal.

Max.Spannung/Parameter 6-22 Klemme 54 Skal.
Min.Strom eingestellten Wert fir Spannung
oder Strom entspricht.
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6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert

6-71 Klemme 45 Analogausgang

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal.
Max.Strom eingestellten Wert fiir

Spannung oder Strom entspricht.

6-26 Klemme 54 Filterzeit

Range: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - Geben Sie die Zeitkonstante ein. Dies ist eine
10 s] Filterzeitkonstante fiir das digitale Tiefpass-

filter erster Ordnung, um Rauschen an
Klemme 53 zu unterdriicken. Ein hoher Wert
fur die Zeitkonstante verbessert die
Dampfung, erhoht jedoch auch die Zeitverzo-
gerung durch das Filter.

6-29 Klemme 54 Funktion

Option: Funktion:
Auswahl, ob Klemme 54 fur Strom- oder
Spannungseingang verwendet wird

[0] |Strom

[1] * [ Spannung

4.7.4 6-7* Analog-/Digitalausgang 45

Parameter zum Konfigurieren und Skalieren der Funktion
fur Analog-/Digitalausgang, Klemme 45. Analogausgange
sind Stromausgéange: 0/4-20 mA. Die Auflésung am Analog-
ausgang ist 12 Bit. Die Analogausgangsklemmen kdnnen
auch als Digitalausgang konfiguriert werden.

6-70 Klemme 45 Funktion

Option: Funktion:
Konfigurieren Sie Klemme 45 als Analog-
oder Digitalausgang.

[0] *]0-20 mA

[11 ]4-20 mA

[2] [ Digitalausgang

6-71 Klemme 45 Analogausgang

Option: Funktion:

Wabhlen Sie die Funktion von Klemme
45 als analogen Stromausgang aus.
Siehe auch Parameter 6-70 Klemme 45

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [-4999 - Geben Sie den Soll- oder Istwert ein, [106] [ Leistung 0-Pnom 0-Pnom
related 4999 ] der dem in Parameter 6-21 Klemme 54 [(139] | Bussteverung 0-100%

Skal. Max.Spannung/

6-72 Klemme 45 Digitalausgang

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Funktion von
Klemme 45 als digitalen
Stromausgang aus. Siehe auch
Parameter 6-70 Klemme 45
Funktion. Siehe
Parameter 5-40 Relaisfunktion fur
eine Beschreibung der Auswahl.

[0] Ohne Funktion

[11 Steuer. bereit

[2] Bereit

[3] Bereit/Fern-Betrieb

[4] Standby/keine Warn.

[5] Motor ein

[6] Motor ein/k. Warnung

[71 Grenzen OK, k.Warn.

[8] Ist=Sollw./k. Warn.

[9] Alarm

[10] | Alarm oder Warnung

[12] [ AuBerh.Stromber.

[13] | Unter Min.-Strom
[14] | Uber Max.-Strom
[16] | Unter Min.-Drehzahl
[17] | Uber Max.-Drehzahl
[19] [ Unter Min.-Istwert
[20] | Uber Max.-Istwert
[21] [ Warnung Ubertemp.
[22] | Bereit, k.therm.Warn.
[23] | Fern, Ber., k. therm.
[24] | Bereit, k.Uber-/Untersp.
[25] | Reversierung

[26] | Bus OK

[32] | Mechanische Bremse

[35] [ Externe Verriegelung

[36] | Steuerwort Bit 11

[37] | Steuerwort Bit 12

[41] | Unter Min.-Sollwert

[42] [ Uber Max.-Sollwert

[45] | Bussteuerung

[60] [ Vergleicher O

Funktion. [61] [ Vergleicher 1

[0] * | Ohne Funktion [62] | Vergleicher 2

[100] | Ausg. freq. 0-100 | 0-400 Hz [63] | Vergleicher 3

[64] [ Vergleicher 4

[101] | Sollwert min-max | Mingef. - Maxgef. [65] | Vergleicher 5
[102] | Istwert +-200 % Mings - Maxes [70] [Logikregel O
[103] | Motorstrom 0-Imax | O-lmax [71] | Logikregel 1
[72] | Logikregel 2
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6-72 Klemme 45 Digitalausgang

6-76 KIl. 45, Wert bei Bussteuerung

Option: Funktion: Range: Funktion:
[73] | Logikregel 3 0* | 10-16384] |
[74] [ Logikregel 4
[75] | Logikregel 5 4.7.5 6-9* Analog-/Digitalausgang 42
[80] [ SL-Digitalausgang A
[81] | SL-Digitalausgang B Parameter zur Konfiguration der Grenzen fiir Analog-/
[82] |SL-Digitalausgang C Digitalausgang Klemme 42. Analogausgénge sind
[83] |SL-Digitalausgang D Stromausgdnge: 0/4-20 mA. Die Auflésung an den
[160] | Kein Alarm Analogausgangen betragt 12 Bit. Analogausgangsklemmen
[161] | Reversierung aktiv kénnen auch als Digitalausgang konfiguriert werden.
i —
[166] | Fern-Sollwert aktiv . .
[167] | Startbefehl aktiv Option: Funktion:
[168] | Handbetrieb Konfigurieren Sie Klemme 42 fir die
[169] | Autobetrieb Funktion als Analog- oder Digitalausgang.
[193] | ESM [0] * [ 0-20 mA
[194] [ Riemenbruchfunktion [11 [4-20 mA
[196] | Notfallbetrieb [2] | Digitalausgang
—
Range: Funktion: Wahlen Sie die Funktion von Klemme
0 %* | [0-200 %] |Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0 42 als analogen Stromausgang aus.
oder 4 mA) des Analogsignals an Klemme Siehe auch 6-90 Terminal 42 Mode.
45. Stellen Sie den Wert auf den [0] * | Ohne Funktion
Prozentwert des Gesamtbereichs der in [100] | Ausg. freq. 0-100 | 0-100 Hz
Parameter 6-71 Klemme 45 Analogausgang
ausgewshlten Variable ein. [101] | Sollwert min-max | Mingef. - Maxgef.
0,0%* | [0.0-200.0%] [102] | Istwert +-200 % Mings - Maxrs

6-74 KI. 45, Ausgang max. Skalierung

Range: Funktion:
100 %*

[0 - 200 %] | Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal
(20 mA) des Analogsignals an Klemme
45. Stellen Sie den Wert auf den
Prozentwert des Gesamtbereichs der in
Parameter 6-71 Klemme 45 Analog-
ausgang ausgewahlten Variable ein.

Current
(mA)

20 T

0/4**“
0% Analogue Analogue 100%Variable
output  Output for
Min Scale Max Scale output
par.6-73 par.6-74 example:
Power

Abbildung 4.13 Ausgang max.
Skalierung

100,0%* | [0.0-200.0%]

[103] | Motorstrom O-lmax | 0-Imax

[106] | Leistung 0-Pnom 0-Pnom

[139] | Bussteuerung 0-100%

6-92 Klemme 42 Digitalausgang

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Funktion von
Klemme 42 als analogen
Stromausgang aus. Siehe auch
6-90 Terminal 42 Mode. Siehe
Parameter 5-40 Relaisfunktion fur
eine Beschreibung der Auswahl.

[0] Ohne Funktion

[1] Steuer. bereit

[2] Bereit

[3] | Bereit/Fern-Betrieb

[4] Standby/keine Warn.

[5] Motor ein

[6] Motor ein/k. Warnung

[7] Grenzen OK, k.Warn.

[8] Ist=Sollw./k. Warn.

[9] Alarm

[10] [Alarm oder Warnung
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6-92 Klemme 42 Digitalausgang

6-93 KI. 42, Ausgang min. Skalierung

[14] | Uber Max.-Strom
[16] [ Unter Min.-Drehzahl
[17] | Uber Max.-Drehzahl
[19] | Unter Min.-Istwert
[20] | Uber Max.-Istwert
[21] [ Warnung Ubertemp.
[22] | Bereit, k.therm.Warn.
[23] | Fern, Ber., k. therm.
[24] | Bereit, k.Uber-/Untersp.
[25] | Reversierung

[26] | Bus OK

[32] | Mechanische Bremse

[35] | Externe Verriegelung
[36] | Steuerwort Bit 11
[37] | Steuerwort Bit 12
[41] | Unter Min.-Sollwert
[42] | Uber Max.-Sollwert
[45] | Bussteuerung

[60] [ Vergleicher O

[61] [ Vergleicher 1

[62] [ Vergleicher 2

[63] [ Vergleicher 3

[64] [ Vergleicher 4

[65] [ Vergleicher 5

[70] [Logikregel O

[71] | Logikregel 1

[72] [Logikregel 2

[73] | Logikregel 3

[74] [ Logikregel 4

[75] [Logikregel 5

[80] [ SL-Digitalausgang A
[81] | SL-Digitalausgang B
[82] [ SL-Digitalausgang C
[83] [SL-Digitalausgang D
[160
[161
[165
[166
[167] | Startbefehl aktiv
[168] | Handbetrieb

[169] | Autobetrieb

[193] | ESM

[194] | Riemenbruchfunktion
[196] | Notfallbetrieb

Kein Alarm

Reversierung aktiv

Hand-Sollwert aktiv

]
]
]
]

Fern-Sollwert aktiv

Option: Funktion: Range: Funktion:
[12] | AuBerh.Stromber. 0 %*| [0 - 200 Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0
[13] [Unter Min.-Strom %] oder 4 mA) an Ausgangsklemme 42. Stellen

[198] [ FU-Bypass

Sie den Wert auf den Prozentwert des
Gesamtbereichs der in 6-91 Terminal 42
Analog Output ausgewahlten Variable ein.

6-94 KI. 42, Ausgang max. Skalierung

Range: Funktion:
100 [0 - Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal (20 mA)
%* 200 %] [ an Klemme 42. Stellen Sie den Wert auf den

Prozentwert des Gesamtbereichs der in

6-91 Terminal 42 Analog Output ausgewahlten

Variable ein.
Current
(mA)
20 1
0/41—
1
0% Analogue Analogue 100%Variable
output  Output for
Min Scale Max Scale output
par.6-93 par. 6-94 example:
Power

Abbildung 4.14 Ausgang max. Skalierung

6-96 Kl. 42, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:
0 | 10-16384] |

6-98 FU-Typ

Range: Funktion:

0 | 0-01 |
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4.8 Hauptmeni - Kommunikation und
Optionen - Gruppe 8

4.8.1 8-0* Grundeinstellungen

8-01 Fuhrungshoheit

Option: Funktion:

Wahlen Sie [0] Klemme und Steuerw. zur
Verwendung von Digitaleingang und
Steuerwort. Wahlen Sie [1] Nur Klemme, um
nur die Digitaleingdnge zu verwenden.
Wahlen Sie [2] Nur Steuerwort, um nur das
Steuerwort zu verwenden. Dieser Parameter
setzt die Einstellungen in

Parameter 8-50 Motorfreilauf bis

Parameter 8-56 Festsollwertanwahl aufRer Kraft.

[0] | Klemme und | Steuerung liber Klemme und Steuerwort.
* Steuerw.

4.8.2 8-3* Ser. FC-Schnittst.

8-30 FC-Protokoll

Option: Funktion:
Wahlen Sie das Protokoll fir die integrierte
Schnittstelle RS-485. Durch die Anderung der
Einstellungen in wird ggf. die Baudrate
gedndert.

[0] | FC Kommunikation gemaf FC-Protokoll.

[2] | Modbus Kommunikation gemal3 dem Modbus RTU-

RTU Protokoll.

[3] | Metasys N2 [ Kommunikationsprotokoll. Das N2-Softwarepro-
tokoll ist dafiir bestimmt, die eindeutigen

Eigenschaften der einzigen Gerdte zu enthalten.

[5] | BACNet
8-31 Adresse
Range: Funktion:

[1] | Nur Klemme [ Steuerung nur lber Digitaleingange.

1*[ [0.0 - 247 ] | Geben Sie die Adresse fiir den RS-485-Port ein.
Gultiger Bereich: 1-126 fiir FC-Bus ODER 1-247

[2] | Nur Steuerung nur Uber das Steuerwort. )
Steuerwort fur Modbus.

8-02 Aktives Steuerwort 8-32 Baudrate

Option: Funktion: Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Wahlen Sie die Quelle des Steuerworts
aus.

[0] | Deaktiviert
[1] * | FC-Seriell RS485

8-03 Steuerwort Timeout-Zeit

Range: Funktion:
1s*| [0.1- |[Geben Sie die maximale erwartete Dauer
6500 s] | zwischen dem Empfang von 2 aufeinander

folgenden Telegrammen ein. Wenn diese Dauer
Uberschritten wird, weist dies darauf hin, dass die
serielle Kommunikation beendet wurde. Die in
Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion
Steuerwort Timeout-Funktion ausgewahlte Funktion
wird ausgefiihrt.

8-04 Steuerwort Timeout-Funktion

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die Timeout-
Funktion wird aktiviert, wenn das Steuerwort nicht
innerhalb des unter Parameter 8-03 Steuerwort
Timeout-Zeit angegebenen Zeitraums aktualisiert wird.

[0] * | Aus

Wahlen Sie die Baudrate fiir die Schnittstelle
RS-485

Die Standardeinstellung bezieht sich auf das
FC-Protokoll. Durch eine Anderung des
Protokolls in 8-30 FC-Protokoll wird ggf. die
Baudrate gedndert.

Durch eine Anderung des Protokolls in

8-30 FC-Protokoll wird ggf. die Baudrate
geandert.

[0] | 2400 Baud
[1] | 4800 Baud
[2] | 9600 Baud

Werkseinstellung fur
. Modbus RTU
. BACnet

. Metasys N2

[31] 19200 Baud
[4] | 38400 Baud
[51| 57600 Baud
[6] | 76800 Baud
[7]1| 115200 Baud
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8-33 Paritat/Stoppbits

Option: Funktion:

Paritat und Stoppbits fiir das Protokoll
mittels FC-Schnittstelle. Bei einigen
Protokollen sind nicht alle Optionen
verfugbar.

Die Standardeinstellung bezieht sich
auf das FC-Protokoll. Durch eine

4.8.3 8-4* FC/MC-Protokoll

8-42 PCD-Konfiguration Schreiben
Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3 bis 10 der PPOs
zugewiesen werden. Die Anzahl der PCD ist vom PPO-Typ
abhangig.

Die Werte in den PCD 3 bis 10 werden anschlieBend als
Datenwerte in die ausgewdhlten Parameter geschrieben.

8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay

Anderung des Protokolls in 8-30 Option: Funktion:
Protocol wird ggf. die Baudrate [0] Keine
gedndert. a) [302] Minimaler Sollwert
[0] | Ger. Paritit, 1 [2] [303] Maximaler Sollwert
Stoppbit [3] [341] Rampenzeit Auf 1
[1] [ Unger. Paritit, 1 [4] [342] Rampenzeit Ab 1
Stoppbit [5] [351] Rampenzeit Auf 2
[2] | Ohne Paritat, 1 [6] [352] Rampenzeit Ab 2
Stoppbit [7] [380] Rampenzeit JOG
[3] | Ohne Paritdt, 2 [8] [381] Schnellstopp-Zeit
Stoppbits [9] [412] Min. Frequenz [Hz]
[10] [414] Max. Frequenz [Hz]
o e
[11] [590] Dig./Relais Ausg.
Range: Funktion: Bussteuerung
0.01 s*| [0.0010 - 0.5 | Definiert die minimale Zeit, welche der [12] [676] KI. 45, Wert bei
sl Frequenzumrichter nach dem Empfangen Bussteuerung
eines FC-Telegramms wartet, bevor sein [13] [696] KI. 42, Wert bei
Antworttelegramm gesendet wird. Diese Bussteuerung
Funktion dient dem Umgehen von [14] [894] Bus-Istwert 1
Modem-Umsteuerzeiten. [15] FC Steuerwort
[16] FC Sollwert

Range: Funktion: 8-43 PCD-Konfiguration Lesen
Size [0.1 - Geben Sie die maximal zulassige Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3 bis 10 der PPOs
related* 10.0 s] Verzégerung zwischen dem Eingang zugewiesen werden. Die Anzahl der PCD ist vom PPO-Typ
einer Anfrage und der Ubermittlung der abhéngig.
Antwort ein. Wenn diese Zeit PCD 3 bis 10 erfassen den Echtzeit-Datenwert der ausgewahlten
Uberschritten wird, wird keine Antwort Parameter.
zurlickgegeben. Option: Funktion:
[0] Keine
[1] [1500] Betriebsstunden
[2] [1501] Motorlaufstunden
[3] [1502] Zahler-kWh
[4] [1600] Steuerwort
[5] [1601] Sollwert [Einheit]
[6] [1602] Sollwert %
[7] [1603] Zustandswort
[8] [1605] Hauptistwert [%]
[9] [1609] Benutzerdefinierte Anzeige
[10] [1610] Leistung [kW]
[11] [1611] Leistung [PS]
[12] [1612] Motornennspannung
[13] [1613] Frequenz
[14] [1614] Motorstrom
[15] [1615] Frequenz [%)]
[16] [1618] Therm. Motorschutz
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8-43 PCD-Konfiguration Lesen

Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3 bis 10 der PPOs
zugewiesen werden. Die Anzahl der PCD ist vom PPO-Typ
abhangig.

PCD 3 bis 10 erfassen den Echtzeit-Datenwert der ausgewahlten
Parameter.

Option: Funktion:
[17] [1630] DC-Spannung

[18] [1634] Kihlkorpertemperatur

[19] [1635] FC Uberlast

[20] [1638] SL Contr.Zustand

[21] [1650] Externer Sollwert

[22] [1652] Istwert [Einheit]

[23] [1660] Digitaleingang 18,19,27,33

[24] [1661] AE 53 Modus

[25] [1662] Analogeingang 53(V)

[26] [1663] AE 54 Modus

[27] [1664] Analogeingang 54

[28] [1665] Analogausgang 42

[29] [1671] Relaisausgénge

[30] [1672] Zahler A

[31] [1673] Zahler B

[32] [1690] Alarmwort

[33] [1692] Warnwort

[34] [1694] Erw. Zustandswort

4.8.4 8-5* Betr. Bus/Klemme

Definiert fur grundsatzliche Funktionen individuell die
Prioritdt zwischen Klemme (Digitaleingdnge) und Bus
(Steuerwort Bus/FC Seriell).

8-50 Motorfreilauf

Option: Funktion:

Definiert fir die Funktion Motorfreilauf die
Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingédnge)
und Bus.

HINWEI

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0]
Klemme und Steuerwort eingestellt haben.

[0] | Klemme Aktiviert den Freilauf Uber einen Digitaleingang.

[1] |Bus Aktiviert den Freilauf Uber die serielle Kommuni-
kationsschnittstelle.
[2] | Bus UND | Aktiviert den Freilauf Giber den Feldbus/die
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle UND

zusatzlich Gber einen der Digitaleingange.

[3] | Bus ODER | Aktiviert den Freilauf tber die serielle Kommuni-

o Klemme kationsschnittstelle ODER Uber einen der

Digitaleingange.

8-51 Schnellstopp

Option: Funktion:

Definiert fur die Funktion Schnellstopp die
Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingange)
und Bus.

HINWEI.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0]
Klemme und Steuerwort eingestellt haben.

[0] | Klemme Aktiviert den Schnellstopp tiber einen Digital-

eingang.
[1]1 |Bus Aktiviert den Schnellstopp Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.
[2] | Bus UND [ Aktiviert den Schnellstopp Uber die serielle
Klemme Kommunikationsschnittstelle UND zusatzlich

Uiber einen der Digitaleingange.

[3] | Bus ODER
o Klemme

Aktiviert den Schnellstopp tber die serielle
Kommunikationsschnittstelle ODER Uber einen
der Digitaleingange.

8-52 DC Bremse

Option: Funktion:

Auswahl der Steuerung der DC-Bremse Uber die
Klemmen (Digitaleingang).

HINWEI

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0]
Klemme und Steuerwort eingestellt haben.

[0] | Klemme Aktiviert die DC-Bremse Uiber einen Digital-

eingang.
[1]1 | Bus Aktiviert die DC-Bremse Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.
[2] | Bus UND Aktiviert die DC-Bremsen (iber die serielle
Klemme Kommunikationsschnittstelle UND zusatzlich Giber

einen der Digitaleingédnge.

[31 | Bus ODER [ Aktiviert die DC-Bremse Uber die serielle

Klemme Kommunikationsschnittstelle ODER tiber einen

der Digitaleingdnge.
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8-55 Satzanwahl

8-54 Reversierung

Option: Funktion: Option: Funktion:
Auswahl der Regelung der Startfunktion des Auswahl der Regelung der Frequenzumrichter-
Frequenzumrichters Uber die Klemmen (Digital- Konfigurationsauswahl tiber die Klemmen
eingang). (Digitaleingang) und/oder Uber die serielle
HINWEI Kommunikationsschnittstelle.
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie HINWEI
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0] Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie
Klemme und Steuerwort eingestellt haben. Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0]
Klemme und Steuerwort eingestellt haben.
[0] | Klemme Aktiviert den Startbefehl Uber einen Digital-
eingang. [0] | Klemme Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber einen
[1]1 |Bus Aktiviert den Startbefehl Gber die serielle Digitaleingang.
Kommunikationsschnittstelle. [1]1 |[Bus Aktiviert die Konfigurationsauswahl Uber die
[2] [Bus UND | Aktiviert den Startbefehl tiber die serielle iSRS Il R
Klemme Kommunikationsschnittstelle UND zusatzlich [2] |Bus UND | Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber die
Uiber einen der Digitaleingange. Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle UND
[3]1 | Bus ODER | Aktiviert den Startbefehl Gber die serielle 2usétzlich dber einen der Digitaleingénge.
* Klemme Kommunikationsschnittstelle ODER tber einen [3] | Bus ODER | Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber die
der Digitaleingange. 2 Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle ODER Gber

einen der Digitaleingange.

8-56 Festsollwertanwahl

Option: Funktion:
Auswahl der Regelung der Reversierungs- Option: Funktion:
funktion des Frequenzumrichters tber die Definiert fiir die Festsollwertanwahl des
Klemmen (Digitaleingang) und/oder (iber die Frequenzumrichters die Prioritat zwischen
serielle Kommunikationsschnittstelle. Klemme (Digitaleingdnge) und/oder die
HINWEIS serielle Kommunikationsschnittstelle.
. . . . 0 Kl Aktiviert die Festsollwert. hl Gber ei
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie [0] emme Di ',V'Tr. ¢ restsofiwertanwant uber einen
o q t .
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0] \gitaieingang
Klemme und Steuerwort eingestellt haben. [11 | Bus Aktiviert die Festsollwertanwahl lber die
serielle Kommunikationsschnittstelle.
[0] | Klemme Aktiviert den Reversierungsbefehl Uber einen 21 |Bus UND Aktiviert die Festsollwertanwahl ber die
* Digitaleingang. Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle UND
[11 |Bus Aktiviert den Reversierungsbefehl iiber die zusatzlich Gber einen der Digitaleingénge.
serielle Kommunikationsschnittstelle. [3] * [ Bus ODER | Aktiviert die Festsollwertanwahl tiber die
[2] |Bus UND [ Aktiviert den Reversierungsbefehl iiber die Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle ODER
Klemme [ serielle Kommunikationsschnittstelle UND tiber einen der Digitaleingange.
zusatzlich Gber einen der Digitaleingénge.
[3] |Bus ODER [ Aktiviert den Reversierungsbefehl tber die 4.8.5 8-7* BACnet
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle ODER Uber
einen der Digitaleingange. 8-70 BACnet-Geratebereich
Range: Funktion:
1* [ [0 - 4194303 ]| Geben Sie eine eindeutige Ident.-Nummer
far das BACnet-Gerat ein.
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8-72 MS/TP Max. Masters

Range: Funktion:

8-82 Zahler Slavemeldungen

Range:

Funktion:

127*| [0 - 127 ]| Definieren Sie die Adresse des Masters, der die
hochste Adresse im Netzwerk besitzt. Durch die
Reduzierung dieses Werts kann die Abfrage des

Tokens optimiert werden.

8-73 MS/TP Max. Info-Frames

Funktion:

Range:

*

1 [1 - 65534 ] | Definieren Sie, wie viele Info/Daten-Frames das

Gerdt beim Halten des Token senden darf.

o*

[0 - 65536 ]

Dieser Parameter zeigt die vom Frequenzum-
richter an den Follower gesendete Zahl gltiger
Telegramme.

8-83 Zahler Slavefehler

Range:

Funktion:

o*

[0 - 65536 ]

Dieser Parameter zeigt die Zahl von Fehlertele-
grammen, die der Frequenzumrichter nicht
ausfuhren konnte.

8-74 "Startup | am"

8-84 Gesendete Slavemeldungen

soll.

[11 [Kontinuierlich | Wahlen Sie aus, wenn das Geréat die ,I-Am*-
Dienstmeldung mit einem Intervall von ca.

1 Min. kontinuierlich senden soll.

8-75 Initialisierungspasswort

Range: Funktion:

admin*| [1 -1 ][ Geben Sie das Passwort ein, das fir die
Ausfliihrung der erneuten Initialisierung des

Frequenzumrichters erforderlich ist.

8-79 Protokoll-Firmwareversion

Range: Funktion:
GroBenab- [0 - 65535 ] | Lesen Sie die unterstlitzte
hangig* Protokollversion. Index 5 ist fur

BACNet.

4.8.6 8-8* FC-Anschlussdiagnose

Diese Parameter dienen zur Uberwachung der Buskommu-
nikation Uber die FC-Schnittstelle.

8-80

Zahler Busmeldungen
Range: Funktion:

0*[ [0-65536]

Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus

erfassten gliltigen Telegramme.

Zahler Busfehler

Funktion:

8-81
Range:
0 [0 - 65536 ]

*

Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus
erfassten Telegramme mit Fehlern (z. B. CRC-
Fehler).

Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] * | Senden bei Waihlen Sie aus, wenn das Geréat die ,I-Am*- 0*| [0 - 65536 ] | Dieser Parameter zeigt die Anzahl der vom
Netz-Ein Dienstmeldung nur beim Netz-Ein senden Follower gesendeten Meldungen an.

8-85 Slave

Range:

-Timeout-Fehler

Funktion:

o*

[0 - 65536 ]

Dieser Parameter zeigt die Anzahl der Follower-
Timeout-Fehler an.

8-88 FC-Anschlussdiagnose
Option:

Funktion:

[0] *

Kein Reset

[1]

Reset

4.8.7 8-9* Bus-Festdrehzahl

8-94 Bus Istwert 1

Range: Funktion:
0*| [-32768 - Schreiben Sie einen Istwert Uber die serielle
32767 1 Kommunikationsschnittstelle. Sie missen

diesen Parameter in 20-00 Istwertanschluss 1
als Istwertanschluss auswahlen. (Der Hex-Wert
4000 h, der 100 % des Istwerts/Bereichs ist,
entspricht 200 %)

~
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4.9 Hauptmenu - Smart Logic - Gruppe 13
4.9.1 13-** Smart Logic

Smart Logic Control (SLC) ist eine Folge benutzerdefinierter
Aktionen (siehe Parameter 13-52 SL-Controller Aktion [x]),
die ausgefiihrt werden, wenn das zugehdrige benutzerdefi-
nierte Ereignis (siehe Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis
[x]) durch den SLC als WAHR ermittelt wird. Die Ereignisse
und Aktionen sind nummeriert und paarweise geordnet.
Wenn also [0] Ereignis erfillt ist (d. h. WAHR ist), wird die
[0] Aktion ausgefuihrt. Danach wird die Bedingung von [1]
Ereignis ausgewertet, und wenn TRUE (WAHR), wird [1]
Aktion ausgefuhrt usw. Es wird jeweils nur ein Ereignis
ausgewertet. Ist das Ereignis FALSCH, wird wahrend des
aktuellen Abtastintervalls keine Aktion (im SLC) ausgefiihrt
und es werden keine anderen Ereignisse ausgewertet. Dies
bedeutet, dass der SLC, wenn er startet, [0] Ereignis (und
nur [0] Ereignis) in jedem Abtastintervall auswertet. Nur
wenn [0] Ereignis als WAHR ausgewertet wird, fihrt der SLC
[0] Aktion aus und beginnt mit der Auswertung von [1]
Ereignis. Sie kdnnen 1 bis 20 Ereignisse und Aktionen
programmieren. Wenn das letzte Ereignis/die letzte Aktion
ausgefiihrt wurde, startet die Sequenz erneut von [0]
Ereignis/[0] Aktion.

Start 130BA062.13
Ereignis P13-01

Zustand 1

Ereignis 1/
Aktion 1

Zustand 2

Ereignis 2/
Aktion 2

Stop
Ereignis P13-02

-~

Stop
Ereignis

Zustand P13-02

4
Ereignis 4/
Aktion 4

Zustand 3

Ereignis 3/
Aktion 3

/
/

s
_ 7 Stop
- Ereignis P13-02

Abbildung 4.15 Beispiel mit drei Ereignissen/Aktionen

Starten und Stoppen des SLC

Der SLC kann durch Auswahl von [1] Ein oder [0] Aus in
Parameter 13-00 Smart Logic Controller gestartet und
gestoppt werden. Der SLC startet immer in Zustand 0 (in
dem er [0] Ereignis auswertet). Der SLC startet, wenn das
Startereignis (definiert unter Parameter 13-01 SL-Controller
Start) als WAHR ausgewertet wird (vorausgesetzt, dass [7]
Ein unter Parameter 13-00 Smart Logic Controller
ausgewahlt ist). Der SLC stoppt, wenn das Stoppereignis
(Parameter 13-02 SL-Controller Stopp) WAHR ist.

Parameter 13-03 SL-Parameter Initialisieren setzt alle SLC-
Parameter zuriick und startet die Programmierung von
Neuem.

4.9.2 13-0* SL-Controller

Parameter zum Aktivieren und Definieren der Smart Logic
Control (SLC Ablaufsteuerung). Der Frequenzumrichter
fuhrt die Logikfunktionen und Vergleicher immer im
Hintergrund aus. Dies erméglicht getrennte Steuerung von
Digitaleingdngen und -ausgangen.

13-00 Smart Logic Controller

Option: Funktion:

Wahlen Sie [1] Ein, um Smart Logic Control zu starten,
wenn ein Startbefehl vorhanden ist, z. B. tiber den
Digitaleingang. Wahlen Sie [0] Aus, um Smart Logic
Control zu deaktivieren.

[0] * [ Aus | Deaktiviert den Smart Logic Controller.

[1] | Ein | Aktiviert den Smart Logic Controller.

13-01 SL-Controller Start

Option: Funktion:
Auswahl des bool’schen Eingangs
(WAHR oder FALSCH) zur Aktivierung
der Smart Logic Control.

[0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSE (FALSCH) in
die Logikregel ein.

[11 | WAHR Gibt den Festwert TRUE (WAHR) in

die Logikregel ein.

[2] | Motor ein Der Motor lauft.

[3]1 [Im Bereich Motor lauft innerhalb der program-
mierten Strombereiche

(Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig und Parameter 4-51 Warnung

Strom hoch)

[4] Ist=Sollwert Die Motordrehzahl entspricht dem

Sollwert.

[7]1 | AuBerh.Stromber. Der Motorstrom liegt auBerhalb des
in Parameter 4-18 Stromgrenze

definierten Bereichs.

[8] | Unter Min.-Strom Der Motorstrom liegt unter dem in
Parameter 4-50 Warnung Strom niedrig

eingestellten Wert.

[9] Uber Max.-Strom Der Motorstrom liegt Gber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom hoch

eingestellten Wert.

[16] | Warnung Ubertemp. | Der Frequenzumrichter aktiviert die
Ubertemperaturwarnung, wenn die
Temperatur den Grenzwert fir Motor,
Frequenzumrichter oder Thermistor
Uberschreitet.

[17] | Netzsp.auss.Bereich

[18] | Reversierung Der Frequenzumrichter reversiert.

[19] [ Warnung Es liegt eine Warnung vor.
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13-01 SL-Controller Start

13-01 SL-Controller Start

Option: Funktion: Option: Funktion:
[20] | Alarm (Abschaltung) | Es liegt ein Alarm vor. [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von
[21] | Alarm (Absch.verrgl.) | Ein Alarm mit Abschaltblockierung Vergleicher 5 in der Logikregel.
liegt vor. [60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von
[22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in der Logikregel.
Vergleicher 0 in der Logikregel. [61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von
[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in der Logikregel.
Vergleicher 1 in der Logikregel. [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von CLENE RIS A
. . . in Parameter 22-60 Riemenbruch-
Vergleicher 2 in der Logikregel.
funktion aktivieren.
[25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 3 in der Logikregel. 13-02 SL-Controller Stopp
[26] | Logikregel O Verwendet das Ergebnis von Option: Funktion:
Logikregel 0 in der Logikregel. Wiahlen Sie den Zustand (WAHR oder
[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von FALSCH), bei dem der Smart Logic
Logikregel 1 in der Logikregel. Controller deaktiviert wird.
[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von [0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSE (FALSCH) in
Logikregel 2 in der Logikregel. die Logikregel ein.
[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von 0] [WAHR Gibt den Festwert TRUE (WAHR) in
Logikregel 3 in der Logikregel. die Logikregel ein.
[33] | Digitaleingang 18 | Verwendet das Ergebnis von Digital- [21 | Motor ein Weitere Beschreibung siehe
eingang 18 in der Logikregel (EIN = Parameter 13-01 SL-Controller Start.
TRUE). [3] | Im Bereich Weitere Beschreibung siehe
[34] | Digitaleingang 19 | Verwendet das Ergebnis von Digital- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
eingang 19 in der Logikregel (EIN = [4] |Ist=Sollwert Weitere Beschreibung siehe
TRUE). Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- 71 | AuBerh.Stromber. Weitere Beschreibung siehe
eingang 27 in der Logikregel (EIN = Parameter 13-01 SL-Controller Start.
TRUE).
[8] Unter Min.-Strom Weitere Beschreibung siehe
[36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
eingang 29 in der Logikregel (EIN = —
TRUE) [9] Uber Max.-Strom Weitere Beschreibung siehe
i Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[39] | Startbefehl Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der —
. [16] | Warnung Ubertemp. | Weitere Beschreibung siehe
* Frequenzumrichter gestartet wurde p
(iiber Digitaleingang, Feldbus oder Parameter 13-01 SL-Controller Start.
andere Methoden). [17] | Netzsp.auss.Bereich | Weitere Beschreibung siehe
[40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der RBEET T SEEeelE; Sl
Frequenzumrichter gestoppt oder in [18] | Reversierung Weitere Beschreibung siehe
Freilauf versetzt wurde (liber Digital- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
SICEII, (RALS Ll e [19] [Warnung Weitere Beschreibung siehe
Methcden). Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Erelgnlls ist WAHR, wenn éer [20] | Alarm (Abschaltung) | Weitere Beschreibung siehe
Frequenzumrichter abgeschaltet ist Parameter 13-01 SL-Controller Start.
(aber keine Abschaltblockierung
vorliegt) und ein automatischer [21] | Alarm (Absch.verrgl.) [ Weitere Beschreibung siehe
Quittierbefehl gesendet wird. Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von [22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 4 in der Logikregel. Vergleicher 0 in der Logikregel.
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13-02 SL-Controller Stopp

13-02 SL-Controller Stopp

Option: Funktion: Option: Funktion:
[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 1 in der Logikregel. Vergleicher 5 in der Logikregel.
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von [60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 2 in der Logikregel. Logikregel 4 in der Logikregel.
[25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von [61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 3 in der Logikregel. Logikregel 5 in der Logikregel.
[26] | Logikregel O Verwendet das Ergebnis von [70] | Timeout 3 Logikregel benutzt das Ergebnis von
Logikregel 0 in der Logikregel. Timer 3.
[27] [ Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von [71] | Timeout 4 Logikregel benutzt das Ergebnis von
Logikregel 1 in der Logikregel. Timer 4.
[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von [72] | Timeout 5 Logikregel benutzt das Ergebnis von
Logikregel 2 in der Logikregel. Timer 5.
[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von [73] | Timeout 6 Logikregel benutzt das Ergebnis von
Logikregel 3 in der Logikregel. Timer 6.
[30] | Timeout O Logikregel benutzt das Ergebnis von [74] | Timeout 7 Logikregel benutzt das Ergebnis von
Timer 0. Timer 7.
[31] | Timeout 1 Logikregel benutzt das Ergebnis von [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde
Timer 1. erkannt. Diese Funktion missen Sie
[32] | Timeout 2 Logikregel benutzt das Ergebnis von IR Gl e s
) funktion aktivieren.
Timer 2.
[33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital- 13-03 SL-Parameter Initialisieren
eingang 18 in der Logikregel (EIN = Option: Funktion:
TRUE).
[0] * | Kein Reset [ Die programmierten Einstellungen werden in
[34] | Digitaleingang 19 allen Parametern der Gruppe (13-** Smart Logic)
[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- beibehalten.
eingang 27 in der Logikregel (EIN = -
TRUE) [1] | Reset Setzt alle Parameter in der Gruppe 13 (73-**
i Smart Logic) auf die Standardeinstellungen
[36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital- zuriick.
eingang 29 in der Logikregel (EIN =
TRUE). )
4.9.3 13-1* Vergleicher
[39] [ Startbefehl Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Frequenzumrichter gestoppt oder in
,q 2 "pp o Vergleicher dienen zum Vergleichen von stetigen Variablen
Freilauf versetzt wurde (lber Digital- .
) (z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Analogeingang
eingang, Bus oder andere R K
usw.) mit voreingestellten Festwerten.
Methoden).
[40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der Par. 13-11 o
* Frequenzumrichter gestoppt oder in Comparator Operator Q
Freilauf de (iiber Digital Par. 13-10 =
reilauf versetzt wurde (Uber Digital- Comparator Operand - §
eingang, Bus oder andere - -
Methoden). Par.13-12 TRUE longer than.
[42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der Comparator Value
Frequenzumrichter abgeschaltet ist
(aber keine Abschaltblockierung Abbildung 4.16 Vergleicher
vorliegt) und ein automatischer
Quittierbefehl gesendet wird.
[50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 4 in der Logikregel.
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Zusatzlich gibt es Digitalwerte, die mit festgelegten
Zeitwerten verglichen werden. Siehe Erkldrung unter
Parameter 13-10 Vergleicher-Operand. Vergleicher werden
einmal pro Abtastintervall ausgewertet.

Sie kdnnen das Ergebnis (WAHR oder FALSCH) direkt
benutzen. Alle Parameter in dieser Parametergruppe sind
Arrayparameter mit einem Index 0 bis 5. Wahlen Sie Index
0, um Vergleicher 0 zu programmieren, Index 1, um
Vergleicher 1 zu programmieren usw.

13-10 Vergleicher-Operand
Array [6]

Option: Funktion:

Wahlen Sie die vom Vergleicher zu
Uberwachende Variable aus.

[0] * | Deaktiviert

[11 | Sollw. 0-20 mA

[2] Istwert 0-20 mA

[31 | Motordrehz. 0-20 mA
[4] | Motorstr. 0-20 mA
[6] | Motorleistung

[7] | Motorspannung

[12] | Analogeingang 53

[13] | Analogeingang 54

[20] | Alarmnummer

[30] [ Z&hler A

[31] | Z&hler B

13-11 Vergleicher-Funktion

Array [6]

Option: Funktion:

[0] |Less Than | Wahlen Sie [0] <, damit das Ergebnis der

(<) Bewertung WAHR ist, wenn die in

Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
ausgewabhlte Variable kleiner ist als der Festwert
in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert. Das
Ergebnis ist FALSCH, wenn die in
Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
ausgewabhlte Variable groBer ist als der Festwert
in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert.

[1] * [ ~ (gleich) | W&hlen Sie [1]=, damit das Ergebnis der

Bewertung WAHR ist, wenn die in

Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
ausgewadhlte Variable ungefahr gleich dem
Festwert in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert ist.

[2] | Greater
Than (>)

Wahlen Sie [2] > fir die inverse Logik von
Option [0] <.

13-12 Vergleicher-Wert

Array [6]
Range: Funktion:
0% | [-9999 - 9999 ] | Definiert den ,Auslosepegel” fur die von

diesem Vergleicher iberwachte Variable. Sie

kénnen maximal 6 Vergleicher definieren (0
bis 5).

49.4 13-2* Timer

Verwenden Sie das Ergebnis (WAHR oder FALSCH) der
Timer direkt, um ein Ereignis zu definieren (siehe
Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis), oder als boolesche
Verkniipfung in einer Logikregel (siehe

Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 oder

Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3). Ein Timer ist nur
FALSCH, wenn er durch eine Aktion gestartet wurde (d. h.
[29] Start Timer 1), bis der in diesen Parameter
eingegebene Timer-Wert abgelaufen ist. Daraufhin wird der
Timer wieder als WAHR ausgewertet.

Alle Parameter in dieser Parametergruppe sind Arraypa-
rameter mit einem Index 0 bis 2. Wahlen Sie Index 0, um
Timer 0 zu programmieren, Index 1, um Timer 1 zu
programmieren usw.

13-20 SL-Timer

Array [8]
Range: Funktion:
0s*| [O- Der Wert definiert die Dauer der FALSCH-
3600 s] Ausgabe vom programmierten Timer. Ein Timer

ist nur FALSCH, wenn er durch eine Aktion
gestartet wurde (siehe 73-52 SL-Controller Aktion
[29-31] und 13-52 SL-Controller Aktion [70-74]
Start Timer X) und bis der Timer-Wert
abgelaufen ist. Sie kdnnen maximal 8
Vergleicher definieren (0 bis 7).

4.9.5 13-4* Logikregeln

Parameter zur freien Definition von bindren Verkniipfungen
(Boolesch). Es ist mdglich, 3 boolesche Zustande in einer
Logikregel Giber UND, ODER, NICHT miteinander zu
verkniipfen. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) kann z. B. von
einem Digitalausgang verwendet werden. Wahlen Sie
boolesche Eingange fir die Berechnung unter

Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 und

Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 aus. Definieren Sie die
logischen Verknipfungen fiir die ausgewahlten Eingdange
unter Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 und
Parameter 13-43 Logikregel Verkniipfung 2.
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Par. 13-41 Par. 13-43 2 13-40 Logikregel Boolsch 1
Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 @
Par. 13-40 = Array [6]
Logic Rule Boolean 1 ® Q
Par. 13-42 oD D - Option: Funktion:
LogicRuleBoolean2 | .. >D [22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 0 in der Logikregel.
Par. 13-44 [23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von
Logic Rule Boolean 3 Vergleicher 1 in der Logikregel.
Abbildung 4.17 Logikregeln
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 2 in der Logikregel.
Prioritit der Berechnung [25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von
Die Ergebnisse von Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1, Vergleicher 3 in der Logikregel.
Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 und 126] | Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von
Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 werden zuerst Logikregel 0 in der Logikregel.
berechnet. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) der Berechnung - -
wird mit den Einstellung unter Parameter 13-43 Logikregel [27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von
Verkniipfung 2 und Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 Logikregel 1 in der Logikregel.
kombiniert und ergibt so das Endergebnis (WAHR/FALSCH) [28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von
der Logikregel. Logikregel 2 in der Logikregel.
13-40 Logikregel Boolsch 1 [29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von
Array [6] Logikregel 3 in der Logikregel.
Option: Funktion: [30] | Timeout O Logikregel benutzt das Ergebnis von
0] * [ FALSCH Gibt den Festwert FALSE (FALSCH) in U=l 2
die Logikregel ein. [31] | Timeout 1 Logikregel benutzt das Ergebnis von
11 |WAHR Gibt den Festwert TRUE (WAHR) in Timer 1.
die Logikregel ein. [32] | Timeout 2 Logikregel benutzt das Ergebnis von
[21 | Motor ein Weitere Beschreibung siehe Timer 2.
Parameter 13-01 SL-Controller Start. [33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[3]1 [Im Bereich Weitere Beschreibung siehe eingang 18 in der Logikregel (EIN =
Parameter 13-01 SL-Controller Start. TRUE).
4] | Ist=Sollwert Weitere Beschreibung siehe [34] | Digitaleingang 19 Verwendet das Ergebnis von Digital-
Parameter 13-01 SL-Controller Start. eingang 19 in der Logikregel (EIN =
TRUE).
[71 | AuBerh.Stromber. Weitere Beschreibung siehe
Parameter 13-01 SL-Controller Start. [35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 27 in der Logikregel (EIN =
[8] | Unter Min.-Strom Weitere Beschreibung siehe TRUE)
Parameter 13-01 SL-Controller Start.
= - - - [36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[9] | Uber Max.-Strom Weitere Beschreibung siehe eingang 29 in der Logikregel (EIN =
Parameter 13-01 SL-Controller Start. TRUE)
[16] | Warnung Ubertemp. | Weitere Beschreibung siehe [39] | Startbefehl Diese Logikregel ist WAHR, wenn der
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Frequenzumrichter gestartet wurde
[17] | Netzsp.auss.Bereich [ Weitere Beschreibung siehe (tiber Digitaleingang oder andere
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Methoden).
[18] [ Reversierung Weitere Beschreibung siehe [40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Frequenzumrichter gestoppt oder in
Freilauf tzt de (Uber Digital-
[19] | Warnung Weitere Beschreibung siehe .rEI au ve;sez \(/jvur iA(lfche:i I?I a
Parameter 13-01 SL-Controller Start. €ingang ocer andere Methocen)-
42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
[20] | Alarm (Abschaltung) [ Weitere Beschreibung siehe 421 | Au 1ese '9 .I ! wen ]
Frequenzumrichter abgeschaltet ist
Parameter 13-01 SL-Controller Start.
(aber keine Abschaltblockierung
[21] [ Alarm (Absch.verrgl.) | Weitere Beschreibung siehe vorliegt) und ein automatischer
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Quittierbefehl gesendet wurde.
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13-40 Logikregel Boolsch 1 13-42 Logikregel Boolsch 2

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von [3] |Im Bereich
Vergleicher 4 in der Logikregel. [4] |Ist=Sollwert
[51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von [7] | AuBerh.Stromber.
Vergleicher 5 in der Logikregel. [8] | Unter Min.-Strom
- - [91 | Uber Max.-Strom
[60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von —
. . . [16] [ Warnung Ubertemp.
Logikregel 4 in der Logikregel.
[17] | Netzsp.auss.Bereich
[61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von 118] | Reversierung
Logikregel 5 in der Logikregel. [19] | Warnung
[70] | Timeout 3 Logikregel benutzt das Ergebnis von [20] [ Alarm (Abschaltung)
Timer 3. [21] | Alarm (Absch.verrgl.)
[71] | Timeout 4 Logikregel benutzt das Ergebnis von [22] | Vergleicher 0
Timer 4. [23] | Vergleicher 1
[24] | Vergleicher 2
[72] | Timeout 5 Logikregel benutzt das Ergebnis von -
. [25] | Vergleicher 3
Timer 5.
[26] | Logikregel O
[73] | Timeout 6 Logikregel benutzt das Ergebnis von 127] | Logikregel 1
LU [28] [ Logikregel 2
[74] | Timeout 7 Logikregel benutzt das Ergebnis von [29] | Logikregel 3
Timer 7. [30] | Timeout 0O
[83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde [31] | Timeout 1
erkannt. Diese Funktion mussen Sie in [32] | Timeout 2
Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion [33] | Digitaleingang 18
aktivieren. [34] | Digitaleingang 19
[35] | Digitaleingang 27
13-41 Logikregel Verkniipfung 1 [36] | Digitaleingang 29
Option: Funktion: [39] | Startbefehl
[o] * Deaktiviert [40] | FU gestoppt
1 UND [42] | Auto-Reset-Absch.
121 ODER [50] | Vergleicher 4
3] UND NICHT [51] | Vergleicher 5
4] ODER NICHT [60] | Logikregel 4
(5] NICHT UND [61] | Logikregel 5
[6] NICHT ODER [70] | Timeout 3
(7] NICHT UND NICHT L
(8] NICHT ODER NICHT [72] | Timeout 5

[73] | Timeout 6

13-42 Logikregel Boolsch 2 [74] | Timeout 7

Array [6] [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde

Option: Funktion: erkannt. Diese Funktion missen Sie in

Wahlen Sie den zweiten booleschen Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion

Eingang (WAHR oder FALSCH) fiir die
ausgewabhlte Logikregel aus.

aktivieren.

Siehe Parameter 13-40 Logikregel
Boolsch 1 fur nahere Beschreibungen
der Auswahloptionen und ihrer
Funktionen.

[0] * | FALSCH
[1] | WAHR
[2] | Motor ein
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13-43 Logikregel Verkniipfung 2

Array [6]
Option:

Funktion:

13-44 Logikregel Boolsch 3

Array [6]

Option: Funktion:

Wahlt, welche Verknlpfung fir die
booleschen Variablen aus

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 und
dem Ergebnis der Verknipfung von
Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,
Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1
und Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2
anzuwenden ist.

[13-44] steht dabei fiir den booleschen
Eingang aus Parameter 13-44 Logikregel
Boolsch 3.

[13-40/13-42] steht fiir den booleschen
Eingang aus Parameter 13-40 Logikregel
Boolsch 1, Parameter 13-41 Logikregel
Verkniipfung 1 und

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2. Bei
Auswahl [0] Deaktiviert (Werkseinstellung)
wird keine weitere Verkniipfung gebildet
(Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 wird
ignoriert).

[0] * | Deaktiviert

[11 [UND

[2] | ODER

[31 [UND NICHT

[4] | ODER NICHT

[51 [NICHT UND

[6] | NICHT ODER

[71 [ NICHT UND
NICHT

[8] | NICHT ODER
NICHT

Array [6]
Option:

13-44 Logikregel Boolsch 3

Funktion:

Wahlen Sie den dritten booleschen
Eingang (WAHR oder FALSCH) fiir die

[18] | Reversierung
[19] | Warnung
Alarm (Abschaltung)

Alarm (Absch.verrgl.)

Vergleicher 0

Vergleicher 1

Vergleicher 2

1

1

1

1

]

] | Vergleicher 3
[26] | Logikregel O

1

1

1

]

1

]

Logikregel 1

Logikregel 2

Logikregel 3

Timeout 0

Timeout 1

Timeout 2

[33] | Digitaleingang 18

[34] | Digitaleingang 19

[35] | Digitaleingang 27

[36] | Digitaleingang 29
[39] | Startbefehl

[40] | FU gestoppt

[42] | Auto-Reset-Absch.
[50] | Vergleicher 4

[51] | Vergleicher 5

[60] | Logikregel 4

[61] | Logikregel 5
[70] | Timeout 3
[71] | Timeout 4
[72] | Timeout 5
[73] | Timeout 6
[74] | Timeout 7
[83] [ Riemenbruch

4.9.6 13-5*% SL-Programm

13-51 SL-Controller Ereignis

ausgewabhlte Logikregel aus. Array [20]
Siehe Parameter 13-40 Logikregel Option: Funktion:
Boolsch 1 fiir ndhere Beschreibungen — - -
) . Wahlen Sie den booleschen Eingang
der Auswahloptionen und ihrer L
i (WAHR oder FALSCH) zur Definition
Funktionen.
des Smart Logic Control-Ereignisses
[0] * | FALSCH aus.
(1] | WAHR - Siehe Parameter 13-02 SL-Controller
[2] | Motor ein Stopp flir nahere Beschreibungen der
(31 [Im Bereich Auswahloptionen und ihrer
[4] | Ist=Sollwert Funktionent
[71 [ AuBerh.Stromber.
- [0] * [ FALSCH
[8] Unter Min.-Strom
- [11 [WAHR
[9] [Uber Max.-Strom
~ [2] | Motor ein
[16] | Warnung Ubertemp.
- [31 |Im Bereich
[17] | Netzsp.auss.Bereich
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13-51 SL-Controller Ereignis

13-52 SL-Controller Aktion

Array [20] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[4] |Ist=Sollwert Wahlen Sie die dem SLC-Ereignis
[71 | AuBerh.Stromber. entsprechende Aktion aus. Aktionen
81 | Unter Min.-Strom werden ausgefiihrt, wenn das entspre-
91 | Uber Max.-Strom chende Ereignis (definiert in
[16] | Warnung Ubertemp. Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis)
[17] | Netzsp.auss Bereich als WAHR ausgewertet wird. Folgende
- Aktionen sind zur Auswahl verfiigbar:
[18] | Reversierung
[19] | Warnung [0] * | Deaktiviert
[20] | Alarm (Abschaltung) [1]1 | Keine Aktion
[21] | Alarm (Absch.verrgl.) [2]1 |Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz
[22] | Vergleicher 0O 1 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) auf ,1".
[23] | Vergleicher 1 [3] |Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz
[24] | Vergleicher 2 2 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) auf ,2".
[25] | Vergleicher 3 —
- [10] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 0 aus.
[26] | Logikregel O 0
[27] | Logikregel 1 [11] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 1 aus.
[28] | Logikregel 2 1
22| | Ll 2 [12] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 2 aus.
[30] | Timeout 0O 5
] | e [13] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 3 aus.
[32] | Timeout 2 3
[33] | Digitaleingang 18 [14] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 4 aus.
[34] | Digitaleingang 19 4
[35] | Digitaleingang 27 [15] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 5 aus.
[36] | Digitaleingang 29 5
[39] | Startbefehl [16] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 6 aus.
[40] | FU gestoppt 6
[42] | Auto-Reset-Absch. [17] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert 7 aus. Wenn der
[50] | Vergleicher 4 7 aktive Festsollwert gedndert wird, wird
[51] | Vergleicher 5 er mit anderen Festsollwertbefehlen
[60] | Logikregel 4 zusammengefihrt, die entweder von
[61] | Logikregel 5 Digitaleingdngen oder tiber einen
[70] | Timeout 3 Feldbus gesendet werden.
[71] | Timeout 4 [18] | Anwahl Rampe 1 | Wahlt Rampe 1 aus.
[72] | Timeout 5 -
[19] | Anwahl Rampe 2 Wahlt Rampe 2 aus.
[73] | Timeout 6
[74] | Timeout 7 [22] | Start Sendet einen Startbefehl an den
183] | Riemenbruch Frequenzumrichter.
[23] [ Start+Reversierung [ Sendet einen Start Rucklauf-Befehl an
den Frequenzumrichter.
[24] | Stopp Sendet einen Stoppbefehl an den
Frequenzumrichter.
[25] | Schnellstopp Sendet einen Schnellstoppbefehl an
den Frequenzumrichter.
[26] | DC-Stopp Sendet einen DC-Stoppbefehl an den
Frequenzumrichter.
[27] | Motorfreilauf Der Frequenzumrichter geht sofort in
Freilauf Uber. Alle Stoppbefehle,
einschlieBlich Freilaufbefehl, stoppen
den SLC.
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13-52 SL-Controller Aktion

Array [20]
Option: Funktion:
[28] | Drehz. speich. Speichert die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters.
[29] [ Start Timer O Startet Timer O, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[30] | Start Timer 1 Startet Timer 1, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[31] | Start Timer 2 Startet Timer 2, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[32] | Digitalausgang A- | Jeder als ,Digitalausgang 1“ definierte
AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt.
[33] | Digitalausgang B- [ Jeder als ,Digitalausgang 2“ definierte
AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt.
[34] | Digitalausgang C- [ Jeder als ,Digitalausgang 3“ definierte
AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt.
[35] | Digitalausgang D- | Jeder als ,Digitalausgang 4“ definierte
AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt.
[38] | Digitalausgang A- | Jeder als ,Digitalausgang 1“ definierte
EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
[39] | Digitalausgang B- | Jeder als ,Digitalausgang 2“ definierte
EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
[40] | Digitalausgang C- | Jeder als ,Digitalausgang 3" definierte
EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
[41] | Digitalausgang D- | Jeder als ,Digitalausgang 4" definierte
EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
[60] | Reset Zahler A Zahler A wird auf 0 gesetzt.
[61] | Reset Zahler B Zéhler B wird auf 0 gesetzt.
[70] [ Start Timer 3 Startet Timer 3, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[71] | Start Timer 4 Startet Timer 4, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[72] | Start Timer 5 Startet Timer 5, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[73] [ Start Timer 6 Startet Timer 6, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[74] | Start Timer 7 Startet Timer 7, weitere Beschreibung
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 85




Parameter

Programmierungshandbuch

4.10 Hauptmeni - Sonderfunktionen -
Gruppe 14

4.10.1 14-0* IGBT-Ansteuerung

14-01 Taktfrequenz

14-03 Ubermodulation
Option:

Funktion:

Nenndrehzahl mit einer Steigerung auf ca. 12 % bei
doppelter Nenndrehzahl).

14-07 Dead Time Compensation Level

Option: Funktion: Range: Funktion:
Auswahl der Taktfrequenz des Wechselrichters. [1] Ein
Durch eine Anderung der Taktfrequenz kénnen * Expressi- [0 - Niveau der angewendeten Pausenzeit-
Stérgerdusche vom Motor verringert werden. onlimit(0) 100] Kompensation in Prozent. Ein hohes
HINWEI Niveau (>90 %) optimiert die
dynamische Motorreaktion, ein Niveau

Die Ausgangsfrequenz des Frequenzum- von 50-90 % ist gut zur Minimierung
richters darf 1/10 der Taktfrequenz nicht des Motordrehmomentrippels und der
tiberschreiten. Bei laufendem Motor muss Motordynamik, ein Niveau von Null
die Taktfrequenz in dreht die Pausenzeit-Kompensation
Parameter 14-01 Taktfrequenz eingestellt ot
werden, bis ein moglichst geringes

Range: Funktion:
HINWEI 96 %* | [0 - 100 %] [ Dampfungsfaktor fur Zwischenkreis-
Hohe Schaltfrequenzen erwarmen den EE e
Frequenzumrichter und konnen dessen
Lebensdauer reduzieren. 4.10.2 14-1* Netzausfall
HINWEI Parameter zur Konfiguration der Uberwachung und des
Nicht alle Optionen sind fiir alle Leistungs- Betriebsverhaltens bei Netzausfall.

Option: Funktion:

[0] |[Ran3 3 kHz wahr zuféllige PWM (WeiSrauschenmodu- - N
lation) I?leser Pa.rameter teilt d.em Frequ.enzum—
richter mit, was zu tun ist, falls die

[11 [Ran5 5 kHz wahr zufallige PWM (WeiBrauschenmodu- Netzspannung unter die in 74-11 Mains

lation) Voltage at Mains Fault eingestellte Grenze

2] |20 kHz sinkt.

3] |30 kHz [0] * [ Ohne Funktion

[4] |40 kHz [3]1 [ Motorfreilauf

[6] |6,0 kHz Range: Funktion:

[7]1 |8,0 kHz - - — -

Expressi- [100 - Dieser Parameter definiert, bei

[8] ] 100 kHz onlimit(342) v* 800 V] welcher AC-Spannung die in

] |V 14-10 Mains Failure ausgewahlte

(101 ] 16,0kHz Funktion aktiviert werden soll.

Option: _Funktion: Option: Funktion:

[0] * | Aus [ Keine Auswahl einer Ubermodulation der Ausgangs- Betrieb bei starker Netzphasen-Unsymmetrie
SR, 2 USSR e kann die Lebensdauer des Motors reduzieren.
an el sl Die Bedingungen gelten als schwer, wenn der

[11 |An [Die Ubermodulationsfunktion erzeugt eine zusitzliche Motor bei nahezu nomineller Last kontinuierlich
Spannung von bis zu 8 % der Ausgangsspannung betrieben wird (z. B. eine Pumpe oder ein
Umax ohne Ubermodulation, woraus sich ein zusétz- Lufter bei nahezu voller Drehzahl).
liches Drehmoment von 10 bis 12 % in der Mitte des Bei Erkennen einer Netzphasen-Unsymmetrie:
Uibersynchronen Bereichs ergibt (von 0 % bei der
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14-12 Netzphasen-Unsymmetrie

Option: Funktion:

14-21 Autom. Quittieren Zeit

Range: Funktion:

[0] |Alarm

*

Der Frequenzumrichter wird abgeschaltet.

[11 | Warnung |Es wird eine Warnung ausgegeben.

[2] | Deaktiviert | Keine Aktion.

AVORSICHT

Kann eine reduzierte Lebensdauer
verursachen.

4.10.3 14-2* Reset/Initialisieren

14-20 Quittierfunktion

Option: Funktion:

HINWEIS

Automatisches Quittieren ist
auch beim Quittieren der
Funktion ,Sicherer Stopp” aktiv.

Wahlen Sie die Quittierfunktion nach
einer Abschaltung aus. Nach dem
Quittieren kénnen Sie den Frequen-
zumrichter neu starten.

[0] * [ Manuell Quittieren Wabhlen Sie [0] Manuell Quittieren, um
eine Quittierung Uber die [Reset]-
Taste oder die Digitaleingdnge

durchzufiihren.

[11 | 1x Autom. Quittieren | Wahlen Sie [1]-[12] Autom. Quittieren

x 1...x20, um nach einer Abschaltung
1 bis 20 automatische Quittierungen

durchzufiihren.

[2] | 2x Autom. Quittieren

[3]1 [3x Autom. Quittieren

[4] | 4x Autom. Quittieren
[5] |5x Autom. Quittieren
[6] | 6x Autom. Quittieren
[7]1 | 7x Autom. Quittieren
[8] |8x Autom. Quittieren
[9] |9x Autom. Quittieren
[10] | 10x Autom. Quitt.

[11] [ 15x Autom. Quitt.

[12] | 20x Autom. Quitt.

[13] | Unbegr.Autom.Quitt.

Wahlen Sie [13] Unbegr. Autom. Quitt.
zum kontinuierlichen Quittieren nach
einer Abschaltung.

10 s*| [0 - 600 | Geben Sie das Zeitintervall von der Abschaltung
s] bis zum Start der automatischen Quittier-
funktion ein. Dieser Parameter ist aktiv, wenn
Sie Parameter 14-20 Quittierfunktion auf [1] - [13]
Autom. Quittieren einstellen.

14-22 Betriebsart

Option: Funktion:
Wahlen Sie [2] Initialisierung, um alle Parame-
terwerte auf die Werkseinstellung
zurlickzusetzen.

[0] | Normal Wahlen Sie [0] Normal Betrieb fur normalen

* Betrieb Betrieb des Frequenzumrichters mit dem Motor
in der ausgewdhlten Anwendung.

[2] [ Initiali- Wahlen Sie [2] Initialisierung, um alle Parame-

sierung | terwerte auf die Werkseinstellungen

zurilickzusetzen, mit Ausnahme von

Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein,

Parameter 15-04 Anzahl Ubertemperaturen und
Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen. Der
Frequenzumrichter wird beim nachsten Netz-Ein
quittiert.

Parameter 14-22 Betriebsart kehrt ebenfalls zur

Werkseinstellung [0] Normal Betrieb zuriick.

14-27 Aktion bei Wechselrichterstorung

Option: Funktion:
Wahlen Sie, wie der Frequenzumrichter bei
einem Wechselrichterfehler reagieren soll. WR-
Fehler Aktion

[0] | Alarm

[1] * | Warnung

4.10.4 14-4* Energieoptimierung

Parameter zur Leistungsoptimierung bei Betrieb mit
quadratischem Drehmoment bzw. bei aktivierter automa-
tischer Energieoptimierung (AEO).

Automatische Energieoptimierung ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last auf Autom.
Energieoptim. [3] eingestellt ist.
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14-40 Quadr.Mom. Anpassung

Range: Funktion:

90 %* | [40 - 90 %] | Geben Sie den Grad der Motormagneti-
sierung bei niedriger Drehzahl ein. Bei

Auswahl eines niedrigen Werts wird der
Energieverlust im Motor reduziert.
Allerdings gilt dies auch fir die Lastka-
pazitat.

Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem
Motor nicht einstellen.

90%* | [40-90%]

14-41 Minimale AEO-Magnetisierung
Range: Funktion:

66 %*

[40 - 75 %] | Geben Sie die minimal zulassige Magneti-
sierung fur AEO ein. Ein niedriger Wert
verringert den Energieverlust im Motor,
kann aber auch die Widerstandsfahigkeit
gegenlber pldtzlichen Lastwechseln senken.

66%* | [40-75%]

4.10.5 14-5* Umgebung

Parameter, um den Frequenzumrichter an besondere
Gegebenheiten der Einsatzumgebung (EMV-Filter, IT-Netz,
Ausgangsfilter etc.) anzupassen.

14-51 Zwischenkreis-Spannungskompensation

Option: Funktion:

[0] Aus | Deaktiviert die Zwischenkreiskompensation.
[11* [Ein | Aktiviert die Zwischenkreiskompensation.
14-55 Ausgangsfilter

Option: Funktion:

Wahlen Sie, ob ein Ausgangsfilter
vorhanden ist.

[0] * | Kein Filter

[1] | Sinusfilter

[31 | Sinusfilter mit Istwert

4.10.6 14-6* Auto-Reduzier.

Diese Gruppe enthdlt Parameter zur automatischen
Leistungsreduzierung des Ausgangsstroms des Frequen-
zumrichters.

14-63 Min. Taktfrequenz

Stellen Sie die zuldssige minimale Schaltfrequenz des Ausgangs-
filters ein.

Option: Funktion:
[2] * 2,0 kHz

[3] 3,0 kHz

[4] 4,0 kHz

[5] 5,0 kHz

[6] 6,0 kHz

[7] 8,0 kHz

[8] 10,0 kHz

[9] 12,0kHz

[10] 16,0kHz

14-64 Dead Time Compensation Zero Current Level

Stellen Sie diesen Parameter bei einem langen Motorkabel auf [0]
ein, um den Motordrehmomentrippel zu minimieren.

Option: Funktion:

[0] * Deaktiviert

[1] Aktiviert

Range: Funktion:

Expressi- [Expressi- Das Niveau der Pausenzeit-

onlimit(50) Hz* | onlimit(20) - Kompensation wird linear zur
Expressi- Ausgangsfrequenz reduziert.

onlimit(1000) Hz] | Der maximale Pegel wird
Uber 14-07 Dead Time
Compensation Level
eingestellt. Das Mindest-
niveau der Ausgangsfrequenz
wird in 14-65 Speed Derate

Dead Time Compensation

definiert.

4.10.7 14-9* Fehlereinstellungen

Fehleranpassungseinstellungen

14-90 Fehlerebenen

Mit diesem Parameter werden Fehlerebenen angepasst. Andern
des Parameterwerts andert ggf. 1-73 Flying Start.

Option: Funktion:
[3] * Abschaltblockierung
[4] Abschaltung mit
verzégertem Reset
[5] Flystart
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4.11 Hauptmendi - Info/Wartung - Gruppe
15

Parametergruppe, die Frequenzumrichterinformationen wie
Betriebsvariablen, Hardwarekonfiguration und Softwarever-
sionen enthalt.

4.11.1 15-0* Betriebsdaten

15-00 Betriebsstunden

Range: Funktion:

0 h*| [0 - Ox7fffffff. h] [ Anzeigen der Laufstunden des Frequen-
zumrichters. Die Speicherung des Werts
erfolgt beim Ausschalten des Frequen-

zumrichters.

15-01 Motorlaufstunden

Range: Funktion:
0 h* | [0 - Ox7fffffff. | Anzeigen der Laufstunden des Motors.
h] Setzen Sie den Zahler in

Parameter 15-07 Reset Betriebsstundenzdhler
zurlick. Die Speicherung des Werts erfolgt
beim Ausschalten des Frequenzumrichters.

15-02 Zahler-kWh
Range:
0 kWh*

Funktion:

[0 - 65535 | Zeigt die Ausgangsleistung des Frequen-
kWh] zumrichters in kWh als Mittelwert Gber
1 Stunde an. Setzen Sie den Zahler in
Parameter 15-06 Reset Zdhler-kWh zurtick.

15-03 Anzahl Netz-Ein

Funktion:

Range:
0*| [0 - 2147483647 ]| Anzeigen der Anzahl der Einschalt-
vorgange des Frequenzumrichters.

15-04 Anzahl Ubertemperaturen

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] [ Anzeigen der Anzahl der aufgetretenen
Ubertemperaturfehler des Frequenzumrichters.

15-05 Anzahl Uberspannungen

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen der Anzahl aufgetretener Uberspan-
nungen im Frequenzumrichter.

15-06 Reset Zahler-kWh

Option: Funktion:

HINWEIS

Driicken Sie zum Quittieren auf [OK].

[0] * | Kein Reset
[1] | Reset

Wabhlen Sie zum Zuriicksetzen des kWh-Zahlers
[1] Reset und driicken Sie [OK] (siehe
Parameter 15-02 Zdhler-kWh).

15-07 Reset Betriebsstundenzahler

Option: Funktion:
[0] * | Kein
Reset
[11 | Reset Wahlen Sie [1] Reset Zdhler und driicken Sie auf

[OK], um den Motorlaufstundenzahler
(Parameter 15-01 Motorlaufstunden) auf null
zurlickzusetzen (siehe auch

Parameter 15-01 Motorlaufstunden).

4.11.2 15-3* Fehlerspeicher

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
konnen. Die neuesten Daten stehen unter [0] und die
altesten Daten unter [9]. Fehlercodes, Werte und
Zeitstempel kdnnen fiir alle protokollierten Daten
angezeigt werden.

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode

Range: Funktion:

0*| [0 - 255 1] [ Zeigt den Fehlercode an. Die jeweilige Bedeutung
kénnen Sie unter Kapitel 5 Diagnose und
Fehlersuche nachschlagen.

15-31 Ursache Interner Fehler

Range: Funktion:

0 *| [-32767 - 32767 ]| Zeigt eine Beschreibung des Fehlers.
Dieser Parameter wird in Verbindung mit

Alarm 38 Interner Fehler verwendet.
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4.11.3 15-4* Typendaten

Parameter mit Informationen zu den Typendaten des
Frequenzumrichters, z. B. Nenndaten, Bestellnummer,
Softwareversionen usw.

15-40 FC-Typ

Range: Funktion:

0* | [0- 01| Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist
identisch mit den ersten sechs Zeichen im Feld
4Leistung” der Typencode-Definition der Frequen-
zumrichter-Serie.

15-41 Leistungsteil

Range: Funktion:

0¥ [0 - 0] Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist
identisch mit den Zeichen 7-10 im Feld ,Leistung”
der Typencode-Definition der Frequenzumrichter-
Serie.

15-42 Nennspannung

Range: Funktion:

0¥ [0 - 0 ][ Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist
identisch mit den Zeichen 11-12 im Feld
,Leistung” der Typencode-Definition der Frequen-
zumrichter-Serie.

15-43 Softwareversion

Range: Funktion:

0* | [0- 01| Zeigt die Softwareversion des Frequenzumrichters

15-44 Bestellter Typencode

o
>

Range: Funktion:

0* | [0- 01| Zeigt den Typencode zur Nachbestellung dieses
Frequenzumrichters ohne nachgeriistete Optionen

o
>

15-45 Typencode (aktuell)
Range:
0* [0-0]

Funktion:

| Zeigt den tatsachlichen Typencode an.

15-46 Typ Bestellnummer

Range: Funktion:

0* [0 - 0 ][ Zeigt die 8-stellige Bestellnummer dieses Frequen-

15-49 Steuerkarte SW-Version

Range: Funktion:

0 [0 - 0 ][ Zeigt die Software-Versionsnummer der Steuerkarte
an.

15-50 Leistungsteil SW-Version

Range: Funktion:

0 [0 - 0 ][ Zeigt die Software-Versionsnummer der
Leistungskarte an.

15-51 Typ Seriennummer

Range: Funktion:

0 [0 - 0] [ Anzeigen der Seriennummer des Frequenzum-
richters.

15-52 OEM-Informationen

Range: Funktion:

0+ [0-0]

Zeigt die OEM-Informationen an.
[0] OEM-Name

[1] OEM-Typencode

[2] OEM-Identifikationsnummer
[3] OEM-Seriennummer

15-53 Leistungsteil Seriennummer

Range: Funktion:

0 [0 - 0] Zeigt die Seriennummer der Leistungskarte dieses
FUs.

15-57 Dateiversion
Range: Funktion:

0+ [0-255]

Zeigt die Dateiversion an.

[0] OEM-SIVP-Dateiversion

[1] Motor-Datenbank-Dateiversion
[2] Pumpentabellen-Dateiversion

15-92 Definierte Parameter

Range: Funktion:

0* | [0-2000] |

15-97 Anwendungstyp

Range: Funktion:

0 | [0- OXFFFFFFFF ] |

15-98 Typendaten

zumrichters ohne nachgeriistete Optionen an. Range: Funktion:
o [0-0] |
15-48 LCP-Version
Range: Funktion:
0* | [0-01 | Anzeigen der LCP-ID-Nummer.
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4.12 Hauptmenu - Datenanzeigen - Gruppe

16-03 Zustandswort

16 Range: Funktion:
4121 16-0* Anzeigen—AIIgemein 0*| [0-65535] Z.eigt das Zust?ndsw.ort arlm, das in hexade-
e zimaler Form Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle vom Frequenzum-
ichter gesendet wurde.
Range: Funktion:
0*| [0 - 65535 ] | Anzeigen des Steuerworts, das in hexade- Bitanzahl
zimaler Form Uber die serielle 15 [14 |13 |12 |11 |10 |9 |8 |7 |6 5 |4 |3 |2 |1 |0
Kommunikationsschnittstelle vom Frequenzum- Bit |Bit =0 Bit = 1
richter gesendet wurde. 00 |Steuerung nicht bereit Bereit
01 [VLT nicht bereit Bereit
Bitanzahl 02 | Motorfreilauf Aktivieren
15 [14 [13 |12 |11 |10 |9 |8 |7 |6 |s5|a]3|2]1]o 03 |Kein Fehler Abschaltung
Bit |Bit=0 Bit =1 04 |Keine Warnung Warnung
00 | Festsollwertanwahl Isb 05 |[Reserviert
01 | Festsollwertanwahl des zweiten Bits der 06 |Keine Abschaltblockierung Abschaltblockierung
Festsollwerte 07 |Keine Warnung Warnung
02 | DC-Bremse Rampe 08 |Drehzahl # Sollw. Drehzahl = Sollw.
03 | Motorfreilauf Aktivieren 09 |Ort-Steuerung Bussteuerung
04 | Schnellstopp Rampe 10 [AuBerh.Drehzahlber. Frequenz OK
05 | Drehz. speich. Rampe 11 |Kein Betrieb In Betrieb
06 | Rampenstopp Start 12 [Ohne Funktion Ohne Funktion
07 | Ohne Funktion Reset 13 | Spannung OK Uber Grenze
08 | Ohne Funktion Festdrz. JOG 14 | Strom OK Uber Grenze
09 |Rampe 1 Rampe 2 15 | Temperatur OK Uber Grenze
10 | Daten nicht giiltig Giiltig
11 | Relais_A nicht aktiv Relais_A aktiviert Tabelle 4.8 Zustandswort
12 | Relais_B nicht aktiv Relais_B aktiviert
13 | Konfigurationsanwahl Isb
14 | Ohne Funktion Ohne Funktion Range: Funktion:
15 | Ohne Funktion Reversierung 0 %* [ [-200 - 200 [ Zeigt das 2-Byte-Wort an, das mit dem
%] Zustandswort an den Bus-Master gesendet

Tabelle 4.7 Steuerwort

16-01 Sollwert [Einheit]

wurde und den Hauptistwert tibermittelt.

16-09 Benutzerdefinierte Anzeige

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 Reference- [-4999 - 4999 | Zeigt den sich aus der in 0 CustomRea- | [0 - 9999 Ansicht der benutzerdefinierten
FeedbackUnit* ReferenceFeed- | Parameter 1-00 Regelver- doutUnit* CustomRea- Anzeigen laut Festlegung in
backUnit] fahren (Hz) gewahlten doutUnit] Parameter 0-30 Einheit,
Konfiguration ergebenden Parameter 0-31 Freie Anzeige
vorhandenen Sollwert an, Min.-Wert und
der auf Puls- oder analoger Parameter 0-32 Freie Anzeige
Basis in der Einheit Max. Wert. Benutzerdefinierte
angewendet wird. Anzeige
Range: Funktion:
0 %*| [-200 - 200 Zeigt den Gesamtsollwert an. Der Gesamt-
%] sollwert ist die Summe aus den Sollwerten
Digital, Analog, Fest, Bus und Sollwert
speichern.
MGO3N103 Danfoss A/S © Ver. 08/2014 Alle Rechte vorbehalten. 91



Parameter

Programmierungshandbuch

4.12.2 16-1* Anzeigen-Motor

16-10 Leistung [kW]

Range: Funktion:
0 kw* | [0 - 1000 Zeigt die Zwischenkreisleistung in kW an.
kw] Der angezeigte Wert wird auf Basis der

tatsachlichen Motorspannung und des
tatsachlichen Motorstroms berechnet.

16-11 Leistung [PS]

Range: Funktion:
0 hp*| [0 - 1000 Zeigt die Zwischenkreisleistung in HP an.
hp] Der angezeigte Wert wird auf Basis der

tatsachlichen Motorspannung und des
tatsachlichen Motorstroms berechnet.

16-12 Motorspannung

Range: Funktion:

0 V*| [0 - 65535 V] | Zeigt die Motorspannung an; dies ist ein
berechneter Wert zur Regelung des Motors.

16-13 Frequenz

Range: Funktion:

0 Hz*

[0 - 6553.5 Hz] | Zeigt die Motorfrequenz an, ohne
Resonanzdampfung.

16-14 Motorstrom

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 655.35 A] | Zeigt den Motorstrom als gemessenen
Mittelwert an, lef.

16-15 Frequenz [%]
Range: Funktion:
0 %* | [0-6553.5 |Zeigt ein 2-Byte-Wort zur Ubermittlung der

%] tatsachlichen Motorfrequenz (ohne

Resonanzdampfung) als Prozentwert (Skala
0000-4000 Hex) von Parameter 4-19 Max.
Ausgangsfrequenz an.

16-16 Drehmoment [Nm]

Range: Funktion:
0,0 [-30000,0-30000,0 Zeigt das an der Motorwelle
Nm* Nm ] anliegende Drehmoment mit

Vorzeichen an. Einige Motoren
unterstiitzen mehr als 160 %
Drehmoment. Daher hdngen
Minimal- und Maximalwert vom
maximalen Motorstrom sowie
vom verwendeten Motor ab.

16-18 Therm. Motorschutz

Range: Funktion:
0 %*| [O-

100 %]

Zeigt die berechnete Motortemperatur in Prozent
des zuldssigen Maximalwerts an. Bei 100 % findet
eine Abschaltung statt, falls in

Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
ausgewabhlt. Grundlage fiir die Berechnung bildet
die unter Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
ausgewahlte ETR-Funktion.

>
—
N
w
—
o
N

*

16-22 Drehmoment [%]

Range:

Funktion:

0 %* | [-200 - 200 % ] | Zeigt das an der Motorwelle anliegende
Drehmoment in Prozent des Nenndreh-

moments mit Vorzeichen an.

16-26 Leistung gefiltert [kW]

Motorleistungsaufnahme. Der angezeigte Wert wird auf Basis der
Echtzeit-Motorspannung und des Echtzeit-Motorstroms
berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolgedessen kénnen vom
Zeitpunkt der Anderung eines Eingabewerts bis zur Anderung
der Datenanzeige einige Sekunden vergehen.

Funktion:
| 10-1000 kw] |

Range:
0 kW=

16-27 Leistung gefiltert [HP]

Motorleistung in HP. Der angezeigte Wert wird auf Basis der
Echtzeit-Motorspannung und des Echtzeit-Motorstroms
berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolgedessen kénnen vom
Zeitpunkt der Anderung eines Eingabewerts bis zur Anderung

der Datenanzeige einige Sekunden vergehen.
Range: Funktion:

0 hp*

| 10-1000 hp |

4.12.4 16-3* Anzeigen-FU

16-30 DC-Spannung
Range:
0 V=

Funktion:

[0 - 65535 V] | Anzeigen eines gemessenen Werts.

16-34 Kiihlkorpertemp.
Range: Funktion:

0 °Cx

[0 - 255 °C] | Zeigt die Temperatur des Kiihlkérpers des
Frequenzumrichters an.

O
N
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16-35 FC Uberlast

Range:

Funktion:

0 %*| [0 - 255 %] | Zeigt den Prozentwert der thermischen
Belastung des Frequenzumrichters an. Bei
100 % findet eine Abschaltung statt.

16-36 Nenn-WR-Strom

Range: Funktion:
0 A*| [0 - 65535 Zeigt den Wechselrichter-Nennstrom an, der
Al den Typenschilddaten des angeschlossenen

Motors entsprechen muss. Diese Daten
werden fiir den Motorschutz usw.
verwendet.

16-37 Max.-WR-Strom
Range:

0 A*| [0 - 655.35 A] | Zeigt den maximalen Strom des Wechsel-
richters an. Die Daten werden zur

Funktion:

Berechnung des Frequenzumrichter-
schutzes usw. verwendet.

16-38 SL Contr.Zustand

Range: Funktion:

0% [0 - 20 ] [ Zeigt den Istzustand des Smart Logic Controller
(SLC) an.

4.12.5 16-5% Soll- & Istwerte

16-50 Externer Sollwert

Range: Funktion:

0 %* | [-200 - 200 %] | Zeigt den Gesamtsollwert an (die Summe
aus Digital-/Analogeingang/
Festsollwert/Bus/Sollw. speichern/
Frequenzkorrektur auf und ab).

16-52 Istwert [Einheit]
Range:

0 [-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Funktion:

Zeigt den sich aus der
ProcessCtrlUnit* Auswahl der Skalierung in
Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert und

Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert ergebenden Istwert

an.

4.12.6 16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.

16-60 Digitaleingange

Range: Funktion:
0*| [0 - Zeigt den Istzustand der Digitaleingange 18, 19,
65535 ] 27 und 29 an.

Bit 0 Reserviert
Bit 1 Reserviert
Bit 2 Digitaleingang KI. 29
Bit 3 Digitaleingang KI. 27
Bit 4 Digitaleingang KI. 19
Bit 5 Digitaleingang KI. 18
Bit 6~15 Reserviert
Tabelle 4.9 Bits-Definition

16-61 AE 53 Modus

Option: Funktion:
Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 53
an. Strom = 0; Spannung = 1.

[0] * | Strom

[1] | Spannung

16-62 Analogeingang 53
Range: Funktion:

1%

[0-201] | Zeigt den Istwert an Eingang 53 an.

16-63 AE 54 Modus

Option: Funktion:
Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 54
an. Strom = 0; Spannung = 1.

[0] * | Strom

[1] | Spannung

16-64 Analogeingang 54

Range: Funktion:
‘I*

[0-20] | Zeigt den Istwert an Eingang 54 an.

16-65 Analogausgang 42

Range: Funktion:
0 mA*| [0-20 Zeigt den Istwert an Ausgang 42 in mA an.
mA] Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in

6-90 Terminal 42 Mode und 6-91 Terminal 42
Analog Output an.
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16-66 Digitalausgdange

16-72 Zihler A

nicht verwendet

0 Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45
deaktiviert

1 Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45
aktiv

1X Klemme 42 aktiv, Klemme 45 nicht
verwendet

10 Klemme 42 aktiv, Klemme 45
deaktiviert

11 Klemme 42 aktiv, Klemme 45 aktiv

Tabelle 4.10 Binarwert der Digitalausgange

16-67 Pulseingang 29 [Hz]

Range: Funktion:
0* [ [0 - 130000 ]

Zeigt die tatsachliche Frequenzrate an
Klemme 29 an.

16-71 Relaisausgdange

Range: Funktion:
0*| [0 - 65535 ]| Zeigt die Einstellung des Relais an.

Bits-Definition:

Bit 0~2 Reserviert
Bit 3 Relais 02
Bit 4 Relais 01
Bit 5~15 Reserviert

Tabelle 4.11 Relaiseinstellung

Range: Funktion: Range: Funktion:
0* | [0- [Zeigt den Bindrwert aller Digitalausgange an. 0*| [-32768 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zéhler A. Zahler
151 Definition: 32767 ] eignen sich gut als Vergleicher-Operand, siehe
X: Unbenutzt Parameter 13-10 Vergleicher-Operand.
0: Niedrig Der Wert kann entweder lber Digitaleingdange
1: Hohe (Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge) oder SL
Controller-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
XX Keine verwendet Aktion) gedndert werden.
X0 Klemme 42 nicht verwendet,
emme 45 deakaver
X1 Klemme 42 nicht verwendet, Range: Funktion:
Klemme 45 aktiv 0* | [-32768 - |Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B. Zshler
0X Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45 32767 1 eignen sich gut als Vergleicher-Operand

(13-10 Vergleicher-Operand).

Der Wert kann entweder Uber Digitaleingange

(Parametergruppe 5-1* Digitaleingdinge) oder SL
Controller-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion) geandert werden.

16-79 Analogausgang 45

Funktion:
| 10-20 maA] |

Range:
0 mA*

4.12.7 16-8* Anzeig. Schnittst.

Parameter zum Melden der Bus-Sollwerte und -Steuer-

3
o:
=y
1)
=

16-86 FC Sollwert 1
Range:
0* [ [-32768 - 32767 ]

Funktion:

Zeigt den zuletzt an der FC Schnittstelle
empfangenen Sollwert an.

4.12.8 16-9* Bus Diagnose

16-90 Alarmwort

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Zeigt das aktuell giiltige Alarmwort des
Frequenzumrichters in Hex-Code an.

16-91 Alarmwort 2

Range: Funktion:

*

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Zeigt das aktuell glltige Alarmwort 2
des Frequenzumrichters in Hex-Code

an.
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16-92 Warnwort
Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Anzeigen des aktuell gultigen
Warnworts des Frequenzumrichters in
Hex-Code.

16-93 Warnwort 2
Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Zeigt das aktuell giiltige Warnwort 2
des Frequenzumrichters in Hex-Code

an.

6-94 Erw. Zustandswort

-

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Gibt das erweiterte Zustandswort
zurtick, das in hexadezimaler Form

Uber die serielle Schnittstelle gesendet
wird.

16-95 Erw. Zustandswort 2

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Gibt das erweiterte Zustandswort 2
zuriick, das in hexadezimaler Form

Uber die serielle Schnittstelle gesendet
wird.
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4.13 Hauptmenu - Datenanzeigen 2 -
Gruppen 18

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
konnen. Die neuesten Daten stehen unter [0] und die
dltesten Daten unter [9]. Fehlercodes, Werte und
Zeitstempel konnen fir alle protokollierten Daten
angezeigt werden.

4.13.1 18-1* Notfallbetriebsprotokoll

18-10 Notfallbetriebspeicher: Ereignis

Range: Funktion:
0*

[0 -255] | Anzeigen des Notfallbetriebereignisses.

4.13.2 18-5% Soll- & Istwerte

18-50 Anzeige ohne Geber [Einheit]

Zeigt den Druck oder Durchfluss aus Berechnungen ohne Geber
an. Dieser Wert ist nicht der zur Regelung verwendete Wert. Der
Wert wird nur aktualisiert, wenn die Daten ohne Geber
Durchfluss und Druck unterstitzen.

Range: Funktion:

0 SensorlessUnit* [-999999,999 -
999999,999
SensorlessUnit]
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4.14 Hauptmen - PID-Regler - Gruppe 20

Diese Parametergruppe wird zur Konfiguration des PI-
Reglers verwendet, der die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters regelt.

4.14.1 20-0* Istwert

Diese Parametergruppe wird zur Konfiguration des Istwert-
signals fur den PI-Regler des Frequenzumrichters mit
Ruckfihrung verwendet.

20-00 Istwertanschluss 1

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die als
Quelle des Istwertsignals
verwendeten Eingadnge.

[0] Ohne Funktion
[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54
[3] Pulseing. 29

[100] | Bus-Istwert 1

[104] | Durchfl. ohne Sensor
[105] [ Druck ohne Sensor

20-01 Istwertumwandl. 1

Option: Funktion:
Dieser Parameter ermdglicht die Verwendung
einer Umrechnungsfunktion fur Istwert 1.

[0] * [ Linear | [0] Linear hat keine Auswirkung auf den Istwert.

[1]1 | Radiziert | [1] Quadratwurzel wird in der Regel verwendet,
wenn ein Druckgeber zur Ermittlung eines
Durchflussistwerts verwendet wird

((Durchfluss o Druck)).

20-12 Soll-/Istwerteinheit

4.14.2 20-6* Ohne Geber

20-60 Einheit ohne Geber

4.14.3 20-8* PI-Grundeinstell.

Parameter zur Konfiguration der Prozess-Pl-Regelung.

20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

[0] * [ Normal | Fuihrt dazu, dass sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters reduziert, wenn der Istwert
hoher als der Sollwert ist. Dies ist bei der druckge-
regelten Versorgung von Lifter- und
Pumpenanwendungen die Regel.

[11 |Invers [Fihrt dazu, dass sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters erhoht, wenn der Istwert
hoher als der Sollwert ist. Dies ist bei temperatur-
geregelten Kihlanwendungen, z. B. bei

Kuhltirmen, die Regel.

20-83 PID-Startfrequenz [Hz]

Range: Funktion:

0 Hz*| [0 - 200.0 | Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal
Hz] fiir eine PI-Regelung erreicht werden muss

Bei Netz-Ein arbeitet der Frequenzumrichter
mittels Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung.
Wenn die Prozess-Pl-Startdrehzahl erreicht ist,
wechselt der Frequenzumrichter zur PI-
Regelung.

20-84 Bandbreite Ist=Sollwert

Range: Funktion:

5 [0 -
%* [ 200 %] [ zwischen Sollwert und Istwert) unter dem festge-

Wenn die PID-Regelabweichung (die Abweichung

legten Wert dieses Parameters liegt, zeigt das
Display des Frequenzumrichters ,Ist=Sollwert".
Dieser Zustand kann extern durch Program-
mierung der Funktion eines Digitalausgangs auf [8]
Ist=Sollwert/keine Warnung angezeigt werden. Bei
serieller Kommunikation ist auBerdem das
Zustandsbit Ist=Sollwert des Zustandsworts des
Frequenzumrichters hoch (1).

Die Bandbreite Ist=Sollwert wird als Prozentsatz des
Sollwerts berechnet.

Wahlt die flr 18-50 Sensorless Readout zu verwendende Einheit
aus. 4.14.4 20-9* Pl Regler
Option: Funktion:
[20] [ s | 20-91 PID-Anti-Windup
20-69 Informationen ohne Geber Option: _Funktion:
Range: Funktion: [0] [Aus | Setzt die Regelung einer Abweichung auch fort, wenn
- - die Ausgangsfrequenz nicht erhoht oder verringert
0*| [0-01 | Zeigt Informationen zu den Daten ohne Geber an.
werden kann.
[1] * [ Ein | Stoppt die Integration einer Abweichung, wenn die
Ausgangsfrequenz nicht mehr weiter nachgeregelt
werden kann.
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20-93 PID-Proportionalverstarkung

Range: Funktion:
0.50%| [0 - Eingabe der Proportionalverstarkung des
101 Prozessreglers. Eine schnelle Regelung wird bei

hoher Verstarkung erreicht. Ist die Verstarkung
jedoch zu hoch, so kann der Prozess instabil

werden

20-94 PID Integrationszeit

Range: Funktion:
20 s*| [0.10 - Eingabe der Integrationszeit des Prozess-
9999 s] reglers. Sie erreichen eine schnelle Regelung

durch eine kurze Integrationszeit; bei zu
kurzer Integrationszeit wird der Prozess
jedoch instabil. Eine zu lange Integrationszeit
deaktiviert die Integrationsaktion.

20-97 PID-Prozess Vorsteuerung

Range: Funktion:
0 %" | 10 - 400 %] |
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4.15 Hauptmendu - Anw. Funktionen -
Gruppe 22

4.15.1 22-01 Filterzeit Leistung

22-01 Filterzeit Leistung

Range: Funktion:
0,50 s*| [0,02 - 10 | Stellen Sie die Zeitkonstante fiir die
s] gefilterte Leistungsanzeige ein. Ein hoherer

Wert liefert eine genauere Anzeige, jedoch
eine langsamere Reaktion des Systems auf
Anderungen.

4.15.2 22-4* Energiesparmodus

Der Zweck des Energiesparmodus ist, dass der Frequen-
zumrichter in Situationen eigensténdig stoppt, in denen
das System ausgeglichen, sprich ,libersattigt”, ist.
Hierdurch wird Energie gespart und gewadbhrleistet, dass das
System nicht ,Uberséattigt” wird (zu hoher Druck, zu stark
gekiihltes Wasser in den Kiihltirmen, Probleme beim
Druckausgleich in Gebauden). Dies ist auch wichtig, da bei
einigen Anwendungen das Herunterregeln der
Motordrehzahl durch den Frequenzumrichter verhindert
wird. Hierdurch kdnnen die Pumpen beschédigt, die
Getriebe unzureichend geschmiert und die Lufter destabi-
lisiert werden.

Der Energiesparregler bietet 2 wichtige Funktionen: die
Aktivierung des Energiesparmodus zum richtigen Zeitpunkt
sowie entsprechend die Deaktivierung des Energie-
sparmodus zum richtigen Zeitpunkt. Ziel ist es, den
Frequenzumrichter so lange wie mdoglich im Energie-
sparmodus zu halten, um ein haufiges Drehen des Motors
zu vermeiden und die geregelte Systemvariable zugleich in
einem annehmbaren Bereich zu halten.

Die Sequenz beim Ausfiihren des Energiesparmodus
ohne Riickfiihrung:

1. Die Motordrehzahl betrdgt weniger als
Parameter 22-47 Sleep-Frequenz [Hz] und der
Motor ist bereits langer als Parameter 22-40 Min.
Laufzeit in Betrieb.

2. Der Frequenzumrichter flihrt eine Rampe ab der
Motordrehzahl zum Stoppen auf
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]
durch.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp. Der Frequen-
zumrichter befindet sich jetzt im
Energiesparmodus.

4. Der Frequenzumrichter vergleicht den Drehzahl-
sollwert mit Parameter 22-43 Energiespar-Startfreq.
[Hz], um eine Wiederanlaufsituation zu erkennen.

5. Der Drehzahlsollwert ist groBer als
Parameter 22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz] und die
Energiesparbedingung hat langer als
Parameter 22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit
gedauert. Der Frequenzumrichter hat jetzt den
Energiesparmodus verlassen.

6. Gehen Sie zurtick zur Drehzahlregelung ohne
Ruckfihrung (Rampe auf der Motordrehzahl zum
Drehzahlsollwert).

Die Sequenz bei Aktivierung des Energiesparmodus mit
Riickfiihrung:

1. Wenn Parameter 20-81 Auswahl Normal-/Invers-
Regelung = [0] Normal. Wenn der Fehler zwischen
Soll- und Istwert groBer als Parameter 22-44 Soll-/
Istw.-Diff. Energie-Start ist, wechselt der Frequen-
zumrichter in den Verstarkungsstatus. Wenn
Parameter 22-45 Sollwert-Boost nicht eingestellt ist,
wechselt der Frequenzumrichter in den Energie-
sparmodus.

2. Nach Parameter 22-46 Max. Boost-Zeit fuhrt der
Frequenzumrichter eine Rampe ab der
Motordrehzahl zum Stoppen auf
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]
durch.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp. Der Frequen-
zumrichter befindet sich jetzt im
Energiesparmodus.

4. Wenn der Fehler zwischen Soll- und Istwert
groBer als Parameter 22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-
Start ist und die Bedingung langer als
Parameter 22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit
vorliegt, verlasst der Frequenzumrichter den
Energiesparmodus.

5. Der Frequenzumrichter wechselt der Frequenzum-
richter wieder zur Regelung mit Riickfiihrung.

HINWEI

Der Energiesparmodus ist nicht bei aktivem Ortsollwert
aktiv (stellen Sie die Drehzahl manuell iliber die Navigati-
onstasten am LCP ein).

Funktioniert nicht im Hand-Betrieb. Die automatische
Konfiguration bei Drehzahlsteuerung muss erfolgen,
bevor der Ein-/Ausgang liber PID-Regler eingestellt wird.

22-40 Min. Laufzeit

Range: Funktion:

10 s* [ [0 - 600 s] | Stellen Sie die gewiinschte minimale Laufzeit
fur den Motor nach einem Startbefehl
(Digitaleingang oder Bus) ein, bevor der
Frequenzumrichter in den Energiesparmodus
wechselt.
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22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit

22-46 Max. Boost-Zeit

Range: Funktion: Range: Funktion:
10 s* [ [0 - 600 s] | Zur Einstellung der Mindestzeit fir den 60 [0 - Wird nur verwendet, wenn
Verbleib im Energiesparmodus. Hierdurch s* 600 s] | Parameter 1-00 Regelverfahrenmit Ruckfiihrung

werden Wiederanlaufbedingungen aufler Kraft
gesetzt.

22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]

Range: Funktion:
10¢| [O- Wird nur verwendet, wenn 1-00 Regelverfahren
400.0 ] ohne Ruckfiihrung eingestellt ist und der

Drehzahlsollwert Gber einen externen Regler
angelegt wird. Legen Sie den Drehzahlsollwert
fest, bei dem der Energiesparmodus
deaktiviert werden soll.

Range:

22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start

Funktion:

10 [0 -
%* 100 %]

Wird nur verwendet, wenn

Parameter 1-00 Regelverfahrenmit Ruckfiihrung
eingestellt ist und der integrierte Pl-Regler zur
Regelung des Drucks verwendet wird.

Stellen Sie den zuldssigen Druckabfall in Prozent
des Sollwerts fiir den Druck (Pset) ein, bevor Sie
den Energiesparmodus beenden.

Range:

22-45 Sollwert-Boost

Funktion:

0 %* [-100 - 100 %]

Wird nur verwendet, wenn

Parameter 1-00 Regelverfahren mit
Ruckfiihrung eingestellt ist und der
integrierte Pl-Regler verwendet wird. In
Systemen, in denen z. B. eine konstante
Druckregelung vorhanden ist, ist es von
Vorteil, den Systemdruck vor dem
Motorstopp zu erhéhen. Hierdurch
verldngern Sie die Zeit, in der der Motor
gestoppt wird, und verhindern ein
haufiges Starten/Stoppen.

Stellen Sie den gewiinschten
Uberdruck/die gewiinschte Ubertem-
peratur in Prozent des Sollwerts fiir den
Druck (Pset)/die Temperatur ein, bevor
Sie den Energiesparmodus aktivieren.
Bei einer Einstellung von 5 % ist der
Verstarkungsdruck Pset*1,05. Die
negativen Werte kdnnen z. B. zur
Regelung eines Kiihlturms eingesetzt
werden, bei dem Anderungen im
negativen Bereich erforderlich sind.

eingestellt ist und der integrierte Pl-Regler zur
Regelung des Drucks verwendet wird.

Stellen Sie die maximale Zeit ein, in der der
Verstarkungsmodus zuldssig ist. Wenn die
eingestellte Zeit Gberschritten wird, wird der
Energiesparmodus aktiviert, ohne dass das
Erreichen des eingestellten Verstarkungsdrucks
abgewartet wird.

22-47 Sleep-Frequenz [Hz]
Range: Funktion:
0* [ [0 -400.0 ]| Stellt die Drehzahl ein, bei der der Frequen-

zumrichter in den Energiesparmodus wechselt.

4.15.3 22-6* Riemenbrucherkennung

Verwenden Sie die Riemenbrucherkennung fiir Pumpen
und Lifter in Systemen mit und ohne Riickfiihrung. Wenn
das geschatzte Motordrehmoment (Strom) unter dem Wert
des Riemenbruchdrehmoments (Strom) liegt

(Parameter 22-61 Riemenbruchmoment) und die Ausgangs-
frequenz des Frequenzumrichters gréer oder gleich 15 Hz
ist, wird Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion
durchgefihrt.

22-60 Riemenbruchfunktion

Zur Auswahl der auszufiihrenden Aktion, wenn eine Riemen-

bruchbedingung erkannt wird.

Option: Funktion:
[0] * | Aus

[11 [ Warnung

Der Frequenzumrichter lauft weiter, aktiviert
jedoch eine Riemenbruchwarnung [W95]. Ein
Digitalausgang des Frequenzumrichters oder
eine serielle Schnittstelle kann eine Warnung
an andere Gerdte senden.

[2] | Abschaltung [ Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Riemenbruchalarm [A95].
Ein Digitalausgang des Frequenzumrichters
oder eine serielle Schnittstelle kann einen
Alarm an andere Gerate senden.

HINWEI

Programmieren Sie Parameter 14-20 Quittierfunktion nicht
auf [13] Unbegr.Autom.Quitt., wenn

Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion auf [2] Alarm
eingestellt ist. In diesem Fall wiirde der Frequenzum-

0,0%* | [-100.0-100.0% . s s . .
o] 0l richter standig zwischen Betrieb und Stopp umschalten,
wenn eine Riemenbruchbedingung erkannt wird.
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HINWEIS

Wenn der Frequenzumrichter lber einen Bypass mit
konstanter Drehzahl mit einer automatischen Bypass-
Funktion verfiigt, die den Bypass startet, wenn der
Frequenzumrichter einen anhaltenden Alarmzustand hat,
miissen Sie die automatische Bypass-Funktion deakti-
vieren, wenn [2] Alarm als Riemenbruchfunktion
ausgewabhlt ist.

22-61 Riemenbruchmoment

Range: Funktion:

10 %* | [5 - 100 %] | Legt das Riemenbruchmoment in Prozent
des Motornenndrehmoments fest.

22-62 Riemenbruchverzégerung

Range: Funktion:

10 s* [ [0 - 600 s] | Stellt die Aktivierungsdauer der Riemenbruch-
bedingungen ein, bevor die in

Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion
ausgewahlte Aktion durchgefiihrt wird.
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4.16 Hauptmenui - Anwendungs funkti -
Gruppe 24

4.16.1 24-0* Notfallbetrieb

AVORSICHT

Beachten Sie, dass der Frequenzumrichter nur eine
Komponente des Systems ist. Die einwandfreie Funktion
des Notfallbetriebs hdngt von der korrekten
Konstruktion und Auswahl der Systemkomponenten ab.
In Rettungssystemen eingesetzte Entliiftungssysteme
miissen von der ortlichen Feuerwehr zugelassen werden.
Eine ausbleibende Abschaltung des Frequenzumrichters
aufgrund eines aktiven Notfallbetriebs kann zu
Uberdruck fiihren und die Beschiddigung von System und
Komponenten zur Folge haben, darunter Dampfer und
Luftkandle. Auch der Frequenzumrichter selbst kann
beschadigt werden, wodurch es zu weiteren Beschadi-
gungen oder Brand kommen kann. Danfoss tGibernimmt
keine Verantwortung fiir Fehler, Fehlfunktionen,
Personenschaden, Beschadigungen des Frequenzum-
richters selbst oder integrierten Bauteilen,
Beschadigungen von Systemen und darin integrierten
Komponenten oder anderem Eigentum, wenn der
Frequenzumrichter fiir den Notfallbetrieb programmiert
wurde. In keinem Fall kann Danfoss gegeniiber dem
Endbenutzer oder einem Dritten fiir direkte oder
indirekte, besondere oder Folgeschdaden oder Verluste
haftbar gemacht werden, die sich daraus ergaben, dass
der Frequenzumrichter fiir den Notfallbetrieb
programmiert und in diesem betrieben wurde.

Hintergrund

Der Notfallbetrieb ist fiir die Verwendung in kritischen
Situationen bestimmt, in denen die Fortsetzung des
Motorbetriebs unabhangig von den normalen Schutzfunk-
tionen des Frequenzumrichters unerldsslich ist. Hierbei
kann es sich z. B. um Liifter in Tunneln oder Treppen-
hausern handeln, in denen der ununterbrochene Betrieb
der Lufter fir eine sichere Evakuierung von Personen im
Brandfall erforderlich ist. Einige Optionen der Notfallbet-
riebsfunktion fiihren dazu, dass Alarme und
Abschaltbedingungen ignoriert werden, weshalb der Motor
unterbrechungsfrei den Betrieb fortsetzen kann.

Aktivierung

Der Notfallbetrieb wird ausschlieBlich tber digitale
Eingangsklemmen aktiviert. Siehe Parametergruppe 5-7*
Digitaleingcinge.

Meldungen im Display

Wenn der Notfallbetrieb aktiviert ist, zeigt das Display die
Zustandsmeldung °Notfallbetrieb” an.

Sobald der Notfallbetrieb erneut deaktiviert wird, wird die
Zustandsmeldung ausgeblendet.

Wenn bei aktivem Notfallbetrieb des Frequenzumrichters
ein garantierelevanter Alarm auftritt (siehe

24-09 Alarmhandhabung Notfallbetrieb), zeigt das Display
die Zustandsmeldung ,Grenzen fir Notfallbetrieb
Uberschritten”. Sobald diese Zustandsmeldung erscheint,
bleibt sie dauerhaft eingeblendet und kann nicht
ausgeblendet werden.

Digital- und Relaisausgange konnen fiir die Zustandsmel-
dungen ,Notfallbetrieb aktiv” konfiguriert werden. Siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge und Parameter-
gruppe 5-4* Relais.

Die Zustandsmeldungen ,Notfallbetrieb” und ,Grenzen fiir
Notfallbetrieb tGberschritten” kénnen liber das erweiterte
Zustandswort aufgerufen werden.

Warnwort | Erw. Status-

Meldung Typ | LCP | Meldung
2 wort 2

Notfall-
betrieb

Status + + + (Bit 25)

Grenzen fir
Notfall-
betrieb Status | + +

Uberschrit-
ten

Tabelle 4.12 Notfallbetrieb-Displaymeldungen

Protokoll

Eine Ubersicht der Ereignisse zum Notfallbetrieb kann im
Notfallbetriebsprotokoll, Parametergruppe 18-1* Notfallbet-
riebsprotokoll, eingesehen werden.

Das Protokoll enthélt bis zu 10 der letzten Ereignisse.
Grenzen fiir Notfallbetrieb liberschritten hat eine héhere
Prioritat als Notfallbetrieb aktiv.

Das Protokoll kann nicht zuriickgesetzt werden.

Die folgenden Ereignisse werden protokolliert:
*Garantierelevante Alarme (siehe 24-09 Alarmhandhabung
Notfallbetrieb, Alarmhandhabung Notfallbetrieb)
*Notfallbetrieb aktiviert

*Grenzen fiir Notfallbetrieb Gberschritten

Alle anderen Alarme, die bei aktiviertem Notfallbetrieb
auftreten, werden wie gewohnt protokolliert.

HINWEI

Im Notfallbetrieb werden alle Stoppbefehle an den
Frequenzumrichter ignoriert, einschlielich Motorfreilauf/
Motorfreilauf invers und Externe Verriegelung.
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HINWEIS

Wenn der Befehl [11] Reversierung starten an einer
Digitaleingangsklemme in Parameter 5-10 Klemme 18
Digitaleingang eingestellt ist, interpretiert der Frequen-
zumrichter dies als Reversierungsbefehl.

24-00 Notfallbetriebsfunktion

Option: Funktion:

[0] * | Deaktiviert Notfallbetriebsfunktion ist nicht aktiv.

[1]1 | Aktiviert - Vorwarts | In diesem Modus setzt der Motor den
Betrieb im Rechtslauf fort.

[2] | Aktiviert -
Reversierung

In diesem Modus setzt der Motor den
Betrieb im Linkslauf fort.

[3]1 [Aktiviert - Freilauf | Ist dieser Modus aktiviert, wird der
Ausgang deaktiviert und der Motor

kann im Freilauf stoppen.

[4] | Aktiviert - Vorw./
Reversierung

HINWEIS

Bei dieser Option werden die Alarme gemaf der
Auswahl in 24-09 Alarmhandhabung Notfallbetrieb
hergestellt oder ignoriert.

24-05 Notfallbetrieb-Festsollwert

Range: Funktion:

0 %* [ [-100 - 100 %] | Zur Eingabe des erforderlichen
Festsollwerts/Sollwerts in Prozent des
max. Sollwerts bei Notfallbetrieb in Hz.

24-09 Alarmhandhabung Notfallbetrieb

Option: Funktion:
[0] | Abschalt. + Wenn dieser Modus ausgewahlt wird, setzt
Reset, kri der Frequenzumrichter den Betrieb fort und

ignoriert die meisten Alarme, auch wenn
der Frequenzumrichter hierdurch beschadigt
werden kann. Kritische Alarme sind Alarme,
die nicht unterdriickt werden koénnen, bei
denen jedoch ein Wiederanlaufversuch
moglich ist (unendlicher automatischer
Reset).

[1] * | Abschalt.,
kritische A

Bei einem kritischen Alarm schaltet der
Frequenzumrichter ab und lauft nicht
automatisch wieder an (Manueller Reset).

[2] | Abschalt., Alle [ Die Funktion des Notfallbetriebs kénnen Sie
Alarm testen, jedoch werden alle Alarmzustande
normal aktiviert (Manueller Reset).

HINWEI

Garantierelevanter Alarme. Bestimmte Alarme kénnen
die Lebensdauer des Frequenzumrichters
beeintréchtigen. Tritt einer der ignorierten Alarme im
Notfallbetrieb auf, wird ein Protokoll des Ereignisses im
Notfallbetriebprotokoll gespeichert.

Hier werden die 10 letzten Ereignisse der garantierele-
vanten Alarme, der Notfallbetrieb-Aktivierung und der
Notfallbetrieb-Deaktivierung gespeichert.

HINWEI

Die Einstellung in 14-20 Quittierfunktion wird ignoriert,
wenn der Notfallbetrieb aktiv ist (siehe Parametergruppe
24-0%, Notfallbetrieb).

. Garantie-
. kritischen
Nr. Beschreibung relevante
Alarme
Alarme
4 Netzphasenfehler X
7 DC-Ubersp. X X
9 Wechselrichteriiberlastung X
13 Uberstrom X X
14 Erdschluss X X
16 Kurzschluss X X
38 Interner Fehler X
69 Umrichter Ubertemperatur X

Tabelle 4.13 Notfallbetriebsalarme

4.16.2 24-1* FU-Bypass

Der Frequenzumrichter verfligt Gber eine Funktion, die zur
automatischen Aktivierung eines externen elektromecha-
nischen Bypasses im Falle eines Notfallbetriebfreilaufs
verwendet werden kann (siehe Parameter 24-00 Notfallbet-
riebsfunktion).

Der Bypass schaltet den Motor fiir einen direkten Betrieb
am Netz. Der externe Bypass wird tiber einen der Digita-
lausgdnge oder Relais im Frequenzumrichter aktiviert,
wenn dies in Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge, oder
Parametergruppe 5-4* Relais programmiert ist.

HINWEI

Der FU-Bypass kann im Notfallbetrieb nicht deaktiviert
werden. Er kann nur durch Entfernen des Notfallbetrieb-
Befehlssignals oder der Unterbrechung der
Stromversorgung zum Frequenzumrichter deaktiviert
werden!
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Wenn die FU-Bypass-Funktion aktiviert wird, zeigt das
Display am LCP die Zustandsmeldung FU-Bypass an. Diese
Meldung hat eine héhere Prioritdt als die Notfallbetrieb-
Zustandsmeldungen. Wenn die automatische FU-Bypass-
Funktion aktiviert wird, wird der externe Bypass gemal
Abbildung 4.18 zugeschaltet.

Alarm Autom. Quittieren Autom. Quitt. deaktiviert

Drehzahl @ - A ~ DN ~
I

130BAS46.10

Alarm

Bypass-
Zeitverzsgerung
P24-11

EIN —4— ‘

Relais-
\Bypass”

AU

Ein Verzog. (P5-41)
—y D

Abbildung 4.18 FU-Bypass-Funktion

Der Zustand kann im erweiterten Zustandswort 2,
Bitnummer 24, gelesen werden.

24-10 FU-Bypass-Funktion

Option: Funktion:

Dieser Parameter bestimmt, unter welchen
Bedingungen die FU-Bypass-Funktion
aktiviert wird:

[0] * | Deaktiviert
[2] | Aktiviert (nur
Notfal

Die Bypass-Funktion arbeitet bei einer
Abschaltung bei kritischen Alarmen, bei
einem Motorfreilauf oder bei einem Bypass-
Verzégerungs-Timer, wenn der Timer
ablauft, bevor die Reset-Versuche

abgeschlossen sind.

24-11 Frequenzumrichter Bypassverzogerung

Range: Funktion:
0 [0 - In Schritten von 1 s programmierbar. Sobald die
s* | 600 s] [ Bypass-Funktion entsprechend der Einstellung in

Parameter 24-10 FU-Bypass-Funktion aktiviert ist,
beginnt die Bypass-Verzogerung. Haben Sie den
Frequenzumrichter auf eine Reihe von Quittierver-
suchen programmiert, lauft die Verzogerung weiter,
wahrend der Frequenzumrichter den Wiederanlauf
versucht. Lauft der Motor innerhalb der Zeitdauer
der Bypass-Verzogerung wieder an, wird die
Verzégerung zurlickgesetzt.

Ist der Motor am Ende der Bypass-Verzogerung
nicht wieder angelaufen, aktiviert der Frequenzum-
richter das FU-Bypass-Relais, das in

Parameter 5-40 Relaisfunktion auf Bypass
programmiert worden ist.

Haben Sie keine Quittierversuche programmiert,
lauft die Verzégerung fiir die in diesem Parameter
eingestellte Zeit, wonach der Frequenzumrichter
das FU-Bypass-Relais aktiviert, das in

Parameter 5-40 Relaisfunktion, Relaisfunktion, auf
Bypass programmiert worden ist.
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4.17 Hauptmenti - Spezielle Merkmale -
Gruppe 30

30-22 Erkennung blockierter Rotor

Erkennung blockierter Rotor fiir PM-Motor

Option: Funktion:
[0] Aus
[1] Ein

30-23 Erkennungszeit blockierter Rotor [s]

Erkennungszeit blockierter Rotor fiir PM-Motor
Range: Funktion:
0,10 5* [ 10,05-15) [
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5 Diagnose und Fehlersuche

5.1 Ubersicht der Alarm- und
Warnmeldungen

Die entsprechende LED an der Frontseite des Frequenzum-
richters signalisiert eine Warnung oder einen Alarm, das
Display zeigt einen entsprechenden Code.

Ereignistyp LED-Signal
Warnung Gelb
Alarm Rot blinkend

Tabelle 5.1 Ereignistyp LED-Signale
Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache
nicht mehr vorliegt. Unter bestimmten Umstdanden kann
der Motor weiterlaufen. Warnmeldungen kénnen, aber
missen nicht unbedingt kritisch sein.

Bei einem Alarm schaltet der Frequenzumrichter ab. Sie
mussen Alarme zur Wiederaufnahme des Betriebes nach
Beseitigung der Ursache quittieren.

Quittieren eines Alarms:
1. Driicken Sie [Reset] oder

2. Verwenden Sie die ,Reset”-Funktion tber einen
Digitaleingang oder

3. Quittieren Sie Uber eine serielle Schnittstelle oder

4. Verwenden Sie die werkseitig eingestellte
Funktion [Auto Reset]. Siehe
Parameter 14-20 Quittierfunktion. Diese Form des
Resets kann bei einem Alarm mit Abschaltblo-
ckierung verwendet werden

HINWEIS!

Driicken Sie [Auto On] oder [Hand On], um den Motor
nach einem Quittieren mittels [Reset] neu zu starten.

Wenn ein Alarm nicht quittiert werden kann, priifen
° Sie, dass die Ursache fiir die Abschaltblockierung

. behoben wurde. Siehe Tabelle 5.2.

Abschaltung

Eine Abschaltung ist die Aktion, die bei einem Alarm
ergriffen wird. Die Ursache des Alarms kann den Frequen-
zumrichter nicht beschadigen und keine gefahrlichen
Bedingungen herbeifiihren.

Die Abschaltung fiihrt zum Motorfreilauf und Sie kdnnen
sie durch Driicken der Taste [Reset] oder mit einem Reset
Uber einen Digitaleingang (Parametergruppe 5-1* Digita-
leingdnge [1] Alarm quittieren) zurlicksetzen. Quittieren Sie
Alarme mit Abschaltung, jedoch ohne Abschaltblockierung
Uber die automatische Quittierfunktion in

Parameter 14-20 Quittierfunktion.

Abschaltblockierung

Ein Alarm mit Abschaltblockierung tritt auf, wenn es zu
einer Situation kommt, bei der Beschddigungen an der
Anlage auftreten kdnnen. Ein Alarm mit Abschaltblo-
ckierung bietet einen zuséatzlichen Schutz, da Sie vor dem
Quittieren des Alarms die Netzversorgung abschalten
mussen. Nach der Beseitigung der Ursache und einem Ein-
und Ausschaltzyklus ist der Frequenzumrichter nicht mehr
blockiert. Reset wie oben beschrieben.

AVORSICHT

UNERWARTETER ANLAUF

Ein automatischer Wiederanlauf kann auftreten, wenn
liber Parameter 14-20 Quittierfunktion quittiert wird. Bei
dieser unerwartete Situation besteht Verletzungsgefahr.

. Seien Sie auf einen unerwarteten Anlauf
vorbereitet.

Warnung und Alarm
Bei in Tabelle 5.2 mit Warnung und Alarm gekenn-
zeichneten Ereignissen

. tritt eine Warnung vor einem Alarm auf oder

. das Ereignis kann auf das Signal Warnung oder
Alarm eingestellt werden

Beispiel: Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz.

Nach einem Alarm/einer Abschaltung bleibt der Motor im
Freilauf, und die Alarm- und Warn-LEDs blinken. Nachdem
Sie die Ursache behoben haben, blinkt nur noch die Alarm-
LED.
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Nr. Beschreibung Warnung Alarm Abschaltblockierung Parameter-
sollwert

2 Signalfehler (X) (X) 6-01

3 Kein Motor (X) 1-80

4 Netzasymmetrie (X) (X) (X) 14-12

7 DC-Uberspannung X X

8 DC-Unterspannung X X

9 WR-Uberlast X X

10 Motortemperatur ETR (X) (X) 1-90

11 Motor-Thermistor Ubertemperatur (X) (X) 1-90

13 Uberstrom X X X

14 Erdschluss X X X 5

16 Kurzschluss X X

17 Steuerwort-Timeout (X) (X) 8-04

30 Motorphase U fehlt (X) (X) 4-58

31 Motorphase V fehlt (X) (X) 4-58

32 Motorphase W fehlt (X) (X) 4-58

38 Interner Fehler X X

40 Uberlast T27 X

41 Uberlast T29 X

44 Erdschluss ENTSATT X

46 Gate-Treiber-Spannungsfehler X X

47 24 V Fehler X X X

51 AMA Unom , Inom X

52 AMA Motornennstrom Uberpriifen X

53 AMA Motor zu grof3 X

54 AMA Motor zu klein X

55 AMA-Daten auBerhalb des Bereichs X

56 AMA Abbruch X

57 AMA Timeout X

58 AMA Interner Fehler X X

59 Stromgrenze X

60 Ext. Verriegelung X

63 Mechanische Bremse zu niedrig X

69 Temperatur Leistungskarte X X X

80 Initialisiert X

87 Auto DC-Bremsung X

95 Defekter Riemen (X) (X) 22-6*

99 Rotor gesperrt (X) 30-22, 30-23

101 Durchfluss-/Druckinformationen fehlen X

126 | Motor dreht X

127 | Gegen-EMK zu hoch X

200 |Notfallbetrieb X

202 | Grenzwerte Notfallbetrieb tberschritten X

Tabelle 5.2 Alarm- und Warncodes

(X) Abhdngig von Parametereinstellung

X Unabhdngig von der Parametereinstellung
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5.2 Alarmworter

Die Alarmworter, Warnworter und erweiterten Zustandsworter kdnnen zur Diagnose (iber den seriellen Bus oder den
optionalen Feldbus ausgelesen werden. Siehe auch Parameter 16-90 Alarmwort, Parameter 16-92 Warnwort und
Parameter 16-94 Erw. Zustandswort.

Bit Hex Dez Parameter 16-90 Alarmwort Parameter 16-91 Alarmwort 2

0 1 1 0 0

1 Umrichter Ubertemperatur Gate-Treiber-Spannungsfehler

2 4 Erdschluss 0

3 0 0

4 10 16 Geregelte Timeout Ungliltige FU-Konfiguration

5 20 32 Uberstrom 0

6 40 64 0 0

7 80 128 Motor Therm. Uber 0

8 100 256 Motortemp.ETR Defekter Riemen

9 200 512 WR-Uberlast 0

10 400 1024 DC-Untersp. 0

1 800 2048 DC-Ubersp. 0

12 1000 4096 Kurzschluss Externe Verriegelung

13 2000 8192 0 0

14 4000 16384 Netzphasenfehler 0

15 8000 32768 AMA nicht OK Durchfluss-/Druckinformationen
fehlen

16 10000 65536 Signalfehler 0

17 20000 131072 Interner Fehler 0

18 40000 262144 0 Lufterfehler

19 80000 524288 Keine Mot.Phase U 0

20 100000 1048576 Keine Mot.Phase V 0

21 200000 2097152 Keine Mot.Phase W 0

22 400000 4194304 0 Rotor gesperrt

23 800000 8388608 24 V Fehler 0

24 1000000 16777216 0 0

25 2000000 33554432 0 Stromgrenze

26 4000000 67108864 0 0

27 8000000 134217728 0 0

28 10000000 268435456 0 0

29 20000000 536870912 Initialisiert 0

30 40000000 1073741824 0 0

31 80000000 2147483648 Mechanische Bremse 0

Tabelle 5.3 Alarmwoérter

0: dieser Alarm wird in FCP 106 nicht verwendet
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5.3 Warnworter

Bit Hex Dez Parameter 16-92 Warnwort Parameter 16-93 Warnwort 2
0 1 1 0 0

1 2 2 Umrichter Ubertemperatur 0

2 Erdschluss 0

3 0 0

4 10 16 Geregelte Timeout 0

5 20 32 Uberstrom 0

6 40 64 0 0

7 80 128 Motor Therm. Uber 0

8 100 256 Motortemp.ETR Defekter Riemen 5
9 200 512 WR-Uberlast 0

10 400 1024 DC-Untersp. 0

1 800 2048 DC-Ubersp. 0

12 1000 4096 0 0

13 2000 8192 0 0

14 4000 16384 Netzphasenfehler 0

15 8000 32768 Kein Motor Auto DC-Bremsung
16 10000 65536 Signalfehler 0

17 20000 131072 0 0

18 40000 262144 0 Lufterwarnung
19 80000 524288 0 0

20 100000 1048576 0 0

21 200000 2097152 0 0

22 400000 4194304 0 0

23 800000 8388608 24V Fehler 0

24 1000000 16777216 0 0

25 2000000 33554432 Stromgrenze 0

26 4000000 67108864 Tem. niedrig 0

27 8000000 134217728 0 0

28 10000000 268435456 0 0

29 20000000 536870912 0 0

30 40000000 1073741824 0 0

31 80000000 2147483648 0 0

Tabelle 5.4 Warnworter

0: dieser Alarm wird in FCP 106 nicht verwendet
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5.4 Erweiterte Zustandsworter

Bit Hex Dez Parameter 16-94 Erw. Parameter 16-95 Erw. Zustandswort 2
Zustandswort

0 1 1 Rampe Aus

1 2 2 AMA lauft. Hand/Auto

2 4 4 Start Rechts-/Linkslauf 0

3 8 8 0 0

4 10 16 0 0

5 20 32 Istwert hoch 0

6 40 64 Istwert niedr. 0

7 80 128 Ausgangsstrom hoch Steuer. bereit

8 100 256 Ausgangsstrom niedrig FU bereit

9 200 512 Ausgangsfrequenz hoch Schnellstopp

10 400 1024 Ausgangsfrequenz niedrig DC-Bremse

1 800 2048 0 Stopp

12 1000 4096 0 0

13 2000 8192 Bremsung Speicheraufforderung

14 4000 16384 0 Drehz. speich.

15 8000 32768 Ubersp.-Steu. Jogaufford.

16 10000 65536 AC-Bremse Festdrz. JOG

17 20000 131072 0 Startaufforderung

18 40000 262144 0 Start

19 80000 524288 Max.-Sollwert 0

20 100000 1048576 Min.-Sollwert Startverzog.

21 200000 2097152 Ortsollwert/Fern-Sollwert Energiesparmodus

22 400000 4194304 0 Energiespar-Boost

23 800000 8388608 0 In Betrieb

24 1000000 16777216 0 Bypass

25 2000000 33554432 0 Notfallbetrieb

26 4000000 67108864 0 Externe Verriegelung

27 8000000 134217728 0 Firemodelimitexceed

28 10000000 268435456 0 FlyStart aktiv

29 20000000 536870912 0 0

30 40000000 1073741824 0 0

31 80000000 2147483648 Datenbank ausgelastet 0

Tabelle 5.5 Erweiterte Zustandsworter

0: dieser Alarm wird in FCP 106 nicht verwendet
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5.5 Fehlersuche und -behebung

WARNUNG/ALARM 2, Signalfehler

Der Frequenzumrichter zeigt diese Warnung oder diesen
Alarm nur an, wenn Sie dies in 6-01 Signalausfall Funktion
programmiert haben. Das Signal an einem der
Analogeingange liegt unter 50 % des Mindestwerts, der fiir
diesen Eingang programmiert ist. Dieser Zustand kann
durch ein gebrochenes Kabel oder ein defektes Gerat, das
das Signal sendet, verursacht werden.

Fehlersuche und -behebung
. Prifen Sie die Anschliisse an allen Analogein-
gangsklemmen: Steuerkartenklemmen 53 und 54
fur Signale, Klemme 55 Bezugspotenzial. MCB
101, Klemmen 11 und 12 fir Signale, Klemme 10
Bezugspotenzial, MCB 109, Klemmen 1, 3, 5 fir
Signale, Klemmen 2, 4, 6 Bezugspotenzial.

. Prifen Sie, ob die Programmierung des Frequen-
zumrichters und Schaltereinstellungen mit dem
Analogsignaltyp Ubereinstimmen.

. Prifen Sie das Signal an den Eingangsklemmen.

WARNUNG/ALARM 3, Kein Motor
Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor
angeschlossen.

WARNUNG/ALARM 4, Netzunsymmetrie
Versorgungsseitig fehlt eine Phase, oder das Ungleich-
gewicht der Netzspannung ist zu hoch. Diese Meldung
erscheint im Falle eines Fehlers im Eingangsgleichrichter
des Frequenzumrichters. Sie konnen die Optionen in
14-12 Netzphasen-Unsymmetrie programmieren.

Fehlersuche und -behebung
. Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und
die Versorgungsstréme zum Frequenzumrichter.

WARNUNG/ALARM 7, DC-Uberspannung
Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert,
schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.

Fehlersuche und -behebung
. SchlieBen Sie einen Bremswiderstand an.

. Verldngern Sie die Rampenzeit.
. Andern Sie den Rampentyp.

. Aktivieren Sie die Funktionen in
2-10 Bremsfunktion.

. Erhohen Sie 14-26 WR-Fehler Abschaltverzégerung.

. Wenn der Alarm/die Warnung wéhrend eines
Spannungsbruchs auftritt, verwenden Sie den
kinetischen Speicher (74-10 Netzausfall-Funktion).

WARNUNG/ALARM 8, DC-Unterspannung

Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Unterspan-
nungsgrenze fallt, Gberprift der Frequenzumrichter, ob
eine externe 24 V DC-Versorgung angeschlossen ist. Wenn
keine externe 24 V DC-Versorgung angeschlossen ist,
schaltet der Frequenzumrichter nach einer festgelegten
Zeit ab. Die Verzégerungszeit hdngt von der Geratgroe
ab.

Fehlersuche und -behebung
. Prifen Sie, ob die Versorgungsspannung mit der
Spannung des Frequenzumrichters lberein-

stimmt. 5

. Prifen Sie die Eingangsspannung.

. Prifen Sie die Vorladekreisschaltung.

WARNUNG/ALARM 9, WR-Uberlast

Der Frequenzumrichter schaltet aufgrund von Uberlastung
(zu hoher Strom Uber zu lange Zeit) bald ab. Der Zahler fir
den elektronischen, thermischen Wechselrichterschutz gibt
bei 98 % eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit
einem Alarm ab. Sie kénnen den Frequenzumrichter erst
quittieren, wenn der Zahler unter 90 % gefallen ist.

Das Problem besteht darin, dass Sie den Frequenzum-
richter zu lange Zeit mit mehr als 100 % Ausgangsstrom
belastet haben.

Fehlersuche und -behebung
. Vergleichen Sie den angezeigten Ausgangsstrom
auf dem LCP mit dem Nennstrom des Frequen-
zumrichters.

. Vergleichen Sie den auf dem LCP angezeigten
Ausgangsstrom mit dem gemessenen
Motorstrom.

. Lassen Sie die thermische Last des Frequenzum-
richters auf dem LCP anzeigen und lberwachen
Sie den Wert. Bei Betrieb des Frequenzumrichters
Gber dem Dauer-Nennstrom sollte der Zahlerwert
steigen. Bei Betrieb unter dem Dauer-Nennstrom
des Frequenzumrichters sollte der Zdhlerwert
sinken.

WARNUNG/ALARM 10, Motortemp. ETR

Die ETR-Funktion hat eine thermische Uberlastung des
Motors errechnet. In 1-90 Thermischer Motorschutz kdnnen
Sie wédhlen, ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder
einen Alarm ausgeben soll, wenn der Zéhler 100 %
erreicht. Der Fehler tritt auf, wenn der Motor zu lange
durch tiber 100 % Uiberlastet wird.

Fehlersuche und -behebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Priifen Sie, ob der Motor mechanisch Uberlastet
ist.

. Prifen Sie die Einstellung des richtigen
Motorstroms in 1-24 Motorstrom.
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. Uberpriifen Sie, ob die Motordaten in den
Parametern 1-20 bis 1-25 korrekt eingestellt sind.

. Wenn ein externer Lifter verwendet wird, stellen
Sie in 1-91 Fremdbeliiftung sicher, dass er
ausgewahlt ist.

. Das Ausfiihren einer AMA in 1-29 Autom.
Motoranpassung stimmt den Frequenzumrichter
genauer auf den Motor ab und reduziert die
thermische Belastung.

WARNUNG/ALARM 11, Motor Thermistor

Prifen Sie, ob die Verbindung zum Thermistor getrennt ist.
Wahlen Sie in 7-90 Thermischer Motorschutz, ob der
Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Alarm
ausgeben soll.

Fehlersuche und -behebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Prifen Sie, ob der Motor mechanisch lberlastet
ist.

. Prifen Sie bei Verwendung von Klemme 53 oder
54, ob der Thermistor korrekt zwischen Klemme
53 oder 54 (Analogspannungseingang) und
Klemme 50 (+10-Volt-Versorgung) angeschlossen
ist. Prifen Sie auch, ob der Schalter fir Klemme
53 oder 54 auf Spannung eingestellt ist. Prifen
Sie, ob 7-93 Thermistoranschluss Klemme 53 oder
54 wabhlt.

. Prifen Sie bei Verwendung der Digitaleingange
18 oder 19, ob der Thermistor korrekt zwischen
Klemme 18 oder 19 (nur Digitaleingang PNP) und
Klemme 50 angeschlossen ist. Priifen Sie, ob
1-93 Thermistoranschluss Klemme 18 oder 19
wabhlt.

WARNUNG/ALARM 13, Uberstrom

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des
Nennstroms) ist Gberschritten. Die Warnung dauert ca. 1,5
s. Danach schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt
einen Alarm aus. Diesen Fehler kdnnen eine Stof3belastung
oder eine schnelle Beschleunigung mit hohen Tragheits-
momenten verursachen. Er kann ebenfalls nach
kinetischem Speicher erscheinen, wenn die Beschleunigung
wahrend der Rampe auf zu schnell ist. Bei Auswahl der
erweiterten mechanischen Bremssteuerung kénnen Sie die
Abschaltung extern quittieren.

Fehlersuche und -behebung
. Entfernen Sie die Netzversorgung und priifen Sie,
ob die Motorwelle gedreht werden kann.

. Kontrollieren Sie, ob die Motorgrée mit dem
Frequenzumrichter Ubereinstimmt.

. Prifen Sie die Parameter 1-20 bis 1-25 fiir
korrekte Motordaten.

ALARM 14, Erdschluss

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des
Motors und des Motorkabels.

Fehlersuche und -behebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

. Prifen Sie, ob Erdschliisse im Motor vorliegen,
indem Sie mit Hilfe eines Megaohmmeters den
Widerstand der Motorkabel und des Motors zur
Masse messen.

ALARM 16, Kurzschluss
Es liegt ein Kurzschluss im Motor oder in den Motorkabeln
vor.

Schalten Sie den Frequenzumrichter ab und beheben Sie
den Kurzschluss.

WARNUNG/ALARM 17, Steuerwort-Timeout

Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.
Die Warnung ist nur aktiv, wenn 8-04 Steuerwort Timeout-
Funktion NICHT auf [0] Aus programmiert ist.

Wenn 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion auf [5] Stopp und
Abschaltung eingestellt ist, wird zuerst eine Warnung
angezeigt und dann fahrt der Frequenzumrichter bis zur
Abschaltung mit Ausgabe eines Alarms herunter.

Fehlersuche und -behebung
. Prifen Sie die Verbindungen des seriellen
Kommunikationskabels.

° Erhoéhen Sie 8-03 Steuerwort Timeout-Zeit.

. Uberpriifen Sie die Funktion der Kommunikati-
onsgerate.

. Uberpriifen Sie auf EMV-gerechte Installation.

ALARM 30, Motorphase U fehlt
Motorphase U zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie
Motorphase U.

ALARM 31, Motorphase V fehlt
Motorphase V zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie
Motorphase V.

ALARM 32, Motorphase W fehlt
Motorphase W zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie
Motorphase W.

ALARM 38, Interner Fehler
Wenn ein interner Fehler auftritt, wird eine in Tabelle 5.6
definierte Codenummer angezeigt.
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Fehlersuche und -behebung

Schalten Sie die Stromversorgung aus und wieder

ein.

Stellen Sie sicher, dass die Optionen richtig

montiert sind.

Prifen Sie, ob lose Anschliisse vorliegen oder

Anschlisse fehlen.

Notieren Sie die Artikelnummer, bevor Sie mit lhrem
Handler oder der Danfoss-Service-Abteilung Kontakt

aufnehmen.
Bestel | Text Fehlersuche und -
I-Nr. behebung
0 Die serielle Schnittstelle Wenden Sie sich an Ihren

kann nicht initialisiert

Héndler oder an die

werden. Service-Abteilung von
Danfoss.
256- |EEPROM-Daten Ersetzen Sie die
258 |Leistungskarte defekt oder |Leistungskarte.
zu alt
512- |Interner Fehler. Wenden Sie sich an lhren
519 Héandler oder an die
Service-Abteilung von
Danfoss.
783 | Parameterwert auf3erhalb
min./max. Grenzen
1024- [Interner Fehler. Wenden Sie sich an lhren
1284 Héandler oder an die
Service-Abteilung von
Danfoss.
1379- [Interner Fehler. Wenden Sie sich an |hren
2819 Handler oder an die
Service-Abteilung von
Danfoss.
2561 |Ersetzen Sie die
Steuerkarte.
2820 |LCP-Stapeliiberlauf
2821 | Uberlauf serielle Schnitt-
stelle
2822 | Uberlauf USB-Schnittstelle
3072- | Parameterwert auBBerhalb
5122 |seiner Grenzen
5376- |Interner Fehler. Wenden Sie sich an lhren
6231 Handler oder an die

Service-Abteilung von
Danfoss.

Tabelle 5.6 Interne Fehlercodes

WARNUNG 40, Digitalausgang 27 ist tUberlastet

Prifen Sie die Last an Klemme 27 oder beseitigen Sie den
Kurzschluss. Prifen Sie 5-00 Schaltlogik und 5-01 Klemme 27

Funktion.

WARNUNG 41, Digitalausgang 29 ist tUberlastet

Prifen Sie die Last an Klemme 29 oder beseitigen Sie den
Kurzschluss. Prifen Sie 5-00 Schaltlogik und 5-02 Klemme 29

Funktion.

ALARM 44, Erdschluss ENTSATT

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des
Motors und des Motorkabels.

Fehlersuche und -behebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

. Prifen Sie, ob Erdschliisse im Motor vorliegen,
indem Sie mithilfe eines Megaohmmeters den
Widerstand der Motorkabel und des Motors zur
Masse messen.

ALARM 46, Gate-Treiber-Spannungsfehler 5
Die Stromversorgung der Leistungskarte liegt auf3erhalb
des Bereichs.

Das Schaltnetzteil (SMPS) auf der Leistungskarte erzeugt 3
Spannungsversorgungen: 24 V, 5V und £18 V.

Fehlersuche und -behebung
. Uberpriifen Sie, ob die Leistungskarte defekt ist.

WARNUNG 47, 24-V-Versorgung niedrig

Die 24-V-DC-Versorgung wird an der Steuerkarte
gemessen. Dieser Alarm tritt auf, wenn die erkannte
Spannung an Klemme 12 niedriger als 18 V ist.

Fehlersuche und -behebung
° Uberpriifen Sie, ob die Steuerkarte defekt ist.

ALARM 51, AMA-Motordaten uberpriifen

Die Einstellungen fiir Motorspannung, Motorstrom und
Motorleistung sind falsch. Uberpriifen Sie die Einstellungen
in den Parametern 1-20 bis 1-25.

ALARM 52, AMA Motornennstrom iiberpriifen
Der Motorstrom ist zu niedrig. Uberpriifen Sie die Einstel-
lungen.

ALARM 53, AMA-Motor zu grof3
Der Motor ist fiir die Durchfihrung der AMA zu grof3.

ALARM 54, AMA-Motor zu klein
Der Motor ist flir das Durchfiihren der AMA zu klein.

ALARM 55, AMA-Daten auBerhalb des Bereichs
Die Parameterwerte des Motors liegen auBerhalb des
zuldssigen Bereichs. Die AMA lasst sich nicht ausfihren.

ALARM 56, AMA Abbruch
Der Benutzer hat die AMA abgebrochen.

WARNUNG/ALARM 57, AMA-Interner Fehler
Versuchen Sie einen Neustart der AMA. Wiederholte
Neustarts kénnen zu einer Uberhitzung des Motors fiihren.

ALARM 58, AMA-Interner Fehler
Setzen Sie sich mit dem Danfoss -Lieferanten in
Verbindung.

WARNUNG 59, Stromgrenze

Der Strom ist hoher als der Wert in 4-18 Stromgrenze.
Vergewissern Sie sich, dass die Motordaten in den
Parametern 1-20 bis 1-25 korrekt eingestellt sind. Erhdhen
Sie ggf. die Stromgrenze. Achten Sie darauf, dass das
System sicher mit einer héheren Grenze arbeiten kann.
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WARNUNG 60, Ext. Verriegelung

Ein Digitaleingangssignal gibt eine Fehlerbedingung
auBerhalb des Frequenzumrichters an. Eine externe Verrie-
gelung hat eine Abschaltung des Frequenzumrichters
signalisiert. Beheben Sie die externe Fehlerbedingung. Um
den normalen Betrieb fortzusetzen, legen Sie eine
Spannung 24 V DC an die Klemme an, die fiir externe
Verriegelung programmiert ist. Quittieren Sie den Frequen-
zumrichter.

ALARM 63, Mechanische Bremse

Der Motorstrom hat den Strom fiir ,Bremse liften”
innerhalb des Zeitfensters fir die Startverzogerungszeit
nicht Gberschritten.

ALARM 69, Umrichter Ubertemperatur
Der Temperaturfiihler der Leistungskarte erfasst entweder
eine zu hohe oder eine zu niedrige Temperatur.

Fehlersuche und -behebung
. Stellen Sie sicher, dass Umgebungs- und Betriebs-
temperatur innerhalb der Grenzwerte liegen.

. Priifen Sie, ob Filter verstopft sind.
. Prifen Sie die Lifterfunktion.
. Prifen Sie die Leistungskarte.

ALARM 80, Initialisiert

Ein manueller Reset hat den Frequenzumrichter mit
Werkseinstellungen initialisiert. Fiihren Sie einen Reset des
Frequenzumrichters durch, um den Alarm zu beheben.

ALARM 87, Auto DC-Bremsung
Auto DC-Bremsung ist eine Schutzfunktion gegen
Uberspannung beim Motorfreilauf.

Fehlersuche und -behebung
. Uberpriifen Sie, dass die AC-Netzeingangs-
spannung nicht die Obergrenze Uberschreitet.

ALARM 95, Riemenbruch

Das Drehmoment liegt unter dem Drehmomentwert fiir
Leerlauf. Dies deutet auf einen defekten Riemen hin.

22-60 Riemenbruchfunktion ist auf Alarm eingestellt. Fihren
Sie eine Fehlersuche und -behebung im System durch, und
quittieren Sie nach Behebung des Fehlers am Frequenzum-
richter.

ALARM 99, Blockierter Rotor
Rotor ist blockiert.

ALARM 101, Durchfluss-/Druckinformationen fehlen
Tabelle der Pumpe ohne Geber ist nicht vorhanden oder
falsch.

Fehlersuche und -behebung
. Laden Sie die Tabelle der Pumpe ohne Geber
erneut herunter.

ALARM 126, Motor dreht
Hohe Gegen-EMK-Spannung. Dieser Alarm tritt nur auf,
wenn eine AMA fiir einen PM-Motor durchgefiihrt wird.

Fehlersuche und -behebung
. Stoppen Sie den Rotor des PM-Motors.

WARNUNG 127, Gegen-EMK zu hoch

Diese Warnung betrifft nur PM-Motoren. Wenn die Gegen-
EMK groBer als 90 %*Uinvmax (Uberspannungsschwellwert)
ist und nicht innerhalb von 5 s auf ein normales Niveau
sinkt, wird diese Warnung tbermittelt. Die Warnung bleibt
bestehen, bis die Gegen-EMK auf ein normales Niveau
absinkt.

WARNUNG 200, Notfallbetrieb

Diese Warnung zeigt an, dass der Frequenzumrichter im
Notfallbetrieb betrieben wird. Die Warnung verschwindet,
wenn der Notfallbetrieb aufgehoben wird. Siehe die
Notfallbetriebsdaten im Alarmspeicher.

WARNUNG 202, Grenzw. Notfallbetrieb lberschritten

Im Notfallbetrieb hat der Frequenzumrichter eine oder
mehrere Alarmbedingungen ignoriert, die ihn
normalerweise abschalten wiirden. Ein Betrieb unter diesen
Bedingungen fiihrt zum Verfall der Garantie des Frequen-
zumrichters. Schalten Sie die Netzversorgung zum
Frequenzumrichter aus und wieder ein. Siehe die Notfall-
betriebsdaten im Alarmspeicher.
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6 Parameterlisten

6.1 Parameteroptionen

6.1.1 Werkseinstellungen

Anderungen wihrend des Betriebs:
+WAHR" bedeutet, dass Sie den Parameter wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters dndern kénnen; ,FALSCH"
bedeutet, dass Sie den Frequenzumrichter stoppen miissen, um Anderungen vorzunehmen.

2-Set-up (2-Par. Satze)

'All set-up' (Alle Parametersatze): der Parameter kann einzeln in jedem der zwei Parametersatze eingestellt werden, d. h., ein
einzelner Parameter kann zwei verschiedene Datenwerte haben.

"1 set-up" (1 Parametersatz): der Datenwert ist in allen Parametersatzen gleich.

Expressionlimit
GroRenabhéangig

N.v.
Keine Werkseinstellung verfligbar.

Umrechnungsindex
Zeigt den Faktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben {iber einen Frequenzumrichter der entsprechende Wert multipliziert
werden muss, um den tatsdchlichen Parameterwert zu erhalten.

Konv.- | 100 75 74 70 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
index

Umw.-| 1 3600000 | 3600 | 60 1/60 | 1000000 [ 100000 | 10000 [ 1000 | 100 10 1 0,1 0,01 | 0,001 | 0,0001 | 0,00001 | 0,000001
faktor

Datentyp Beschreibung Typ

2 Ganzzahl 8 Bit Int8

3 Ganzzahl 16 Bit Int16

4 Ganzzahl 32 Bit Int32

5 Ohne Vorzeichen 8 Bit Uint8

6 Ohne Vorzeichen 16 Bit Uint16

7 Ohne Vorzeichen 32 Bit Uint32

9 Sichtbarer String VisStr

33 Normalisierter Wert 2 Byte N2

35 Bitsequenz von 16 booleschen Variablen V2

Tabelle 6.1 Datentyp
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6.1.2 0-** Betrieb/Display

Par. [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Anderungen Umrechn Typ
Nr. # tersatz wéhrend des | ungsindex

Betriebs
0-0* Grundeinstellungen
0-01 |Sprache [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-03 |Landereinstellungen ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
0-04 | Netz-Ein Modus (Hand) [0] Wiederanlauf All set-ups TRUE - Uint8
0-06 |Netztyp ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
0-07 |Auto DC-Bremse IT [1] On 1 set-up FALSE — Uint8
0-1* Parametersatze
0-10 | Aktiver Satz [1] Satz 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Programm-Satz [9] Aktiver Satz 1 set-up TRUE - Uint8
0-12 | Satz verknipfen mit [20] Verknuipft All set-ups FALSE - Uint8
0-3* LCP-Benutzerdef
0-30 |Einheit [11 % 1 set-up TRUE - Uint8
0-31 Freie Anzeige Min.-Wert 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-32 |Freie Anzeige Max. Wert 100 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-37 [Displaytext 1 ] 1 set-up TRUE 0 VisStr[21]
0-38 [Displaytext 2 ] 1 set-up TRUE 0 VisStr[26]
0-39 [Displaytext 3 ] 1 set-up TRUE 0 VisStr[26]
0-4* LCP-Tasten
0-40 |[Hand On]-LCP Taste [1] Alle aktivieren All set-ups TRUE Uint8
0-42 |[Auto On]-LCP Taste [1] Alle aktivieren All set-ups TRUE - Uint8
0-44 | [Off/Reset] Key on LCP [1] Alle aktivieren All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopie/Speichern
0-50 |LCP-Kopie [0] Keine Kopie 1 set-up FALSE - Uint8
0-51 Parametersatz-Kopie [0] Keine Kopie 1 set-up FALSE - Uint8
0-6* Passwort
0-60 |Hauptmem’] Passwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
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6.1.3 1-** Motor/Last

Par. |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parametersatz | Anderungen Umrechn Typ
Nr. # wahrend des | ungsindex

Betriebs
1-0* Grundeinstellungen
1-00 |Regelverfahren [0] Drehzahlsteuerung All set-ups TRUE - Uint8
1-01 | Steuerprinzip [1] VWCplus All set-ups FALSE - Uint8
1-03 | Drehmomentverhalten der Last [1] Quadr. Drehmoment All set-ups FALSE - Uint8
1-04 |Overload Mode [1] Normal torque 1 set-up FALSE - Uint8
1-06 |Rechtslauf [0] Normal 1 set-up FALSE - Uint8
1-08 [Motor Control Bandwidth [0] High 1 set-up FALSE - Uint8
1-1* Motorauswahl
1-10 | Motorart [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 Motorhersteller [0] Default Motor Selection All set-ups FALSE - uint8
1-12 | Motorproduktcode [Default Motor] All set-ups FALSE 0 VisStr[16]
1-14 | Damping Gain 120 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 | Filter niedrige Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 | Filter hohe Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 | Voltage filter time const. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motordaten
1-20 | Motornennleistung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-22 | Motornennspannung ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 | Motornennfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 [ Motornennstrom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Motornenndrehzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 | Dauer-Nenndrehmoment ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Autom. Motoranpassung [0] Anpassung aus 1 set-up FALSE - Uint8
1-3* Erw. Motordaten
1-30 | Statorwiderstand (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-33 | Statorstreureaktanz (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-35 | Hauptreaktanz (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-37 |Indukt. D-Achse (Ld) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Int32
1-39 | Motorpolzahl 4 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
1-4* Erw. Motordaten Il
1-40 | Gegen-EMK bei 1000 UPM ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-42 | Motorkabelldnge 50 m All set-ups FALSE 0 Uint8
1-43 | Motorkabelldnge in Full 164 ft All set-ups FALSE 0 Uint16
1-5% Lastunabh. Einst.
1-50 | Motormagnetisierung bei 0 UPM. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-52 | Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-55 | U/f-Kennlinie - U [V] ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-56 | U/f-Kennlinie - f [HZ] ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-6* Lastabh. Einstellung
1-60 |Lastausgleich tief 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-61 Lastausgleich hoch 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-62 | Schlupfausgleich 0 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-63 | Schlupfausgleich Zeitkonstante 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 | Resonanzdampfung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 |Resonanzdampfung Zeitkonstante 0.005 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1-66 | Min. Strom bei niedr. Drz. 50 % All set-ups TRUE 0 Uint32
1-7* Startfunktion
1-71 | Startverzdg. 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 | Startfunktion [2] Freilauf/Verz.zeit All set-ups TRUE - Uint8
1-73 | Motorfangschaltung [0] Deaktiviert All set-ups FALSE - Uint8
1-8* Stoppfunktion
1-80 | Funktion bei Stopp [0] Motorfreilauf All set-ups TRUE - Uint8
1-82 | Ein.-Frequenz firr Stoppfunktion [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Motortemperatur
1-90 |Thermischer Motorschutz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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6.1.4 2-** Bremsfunktionen

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- |Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
2-0* DC Halt/DC Bremse
2-00 |DC-Halte-/Vorwdrmstrom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-01 DC-Bremsstrom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-02 | DC-Bremszeit 10 s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-04 |[DC-Bremse Ein [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-06 | Parking Current 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Parking Time 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Generator. Bremsen
2-10 | Bremsfunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
2-16 | AC-Bremse max. Strom 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
2-17 [ Uberspannungssteuerung [2] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-2* Mech. Bremse
2-20 |Bremse 6ffnen bei Motorstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
2-22 | Bremse schlieBen bei Motorfrequenz 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
6.1.5 3-** Sollwert/Rampen
Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
3-0* Sollwertgrenzen
3-02 | Minimaler Sollwert 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 | Maximaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-1* Sollwerteinstellung
3-10 | Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 Festdrehzahl Jog [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-14  |Relativer Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-15 |Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53 All set-ups TRUE - Uint8
3-16 | Variabler Sollwert 2 [2] Analogeingang 54 All set-ups TRUE - Uint8
3-17 |Variabler Sollwert 3 [11] Bus Sollwert All set-ups TRUE - Uint8
3-4* Rampe 1
3-41 |Rampenzeit Auf 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 |Rampenzeit Ab 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-5* Rampe 2
3-51 Rampenzeit Auf 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 |Rampenzeit Ab 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-8* Weitere Rampen
3-80 [Rampenzeit JOG ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Rampenzeit Schnellstopp ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
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6.1.6 4-** Grenzen/Warnungen

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- |Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
4-1* Motor Grenzen
4-10 | Motor Drehrichtung [2] Beide Richtungen All set-ups FALSE - Uint8
4-12 Min. Frequenz [Hz] 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
4-14 | Max Frequenz [Hz] 65 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
4-18 | Stromgrenze ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
4-19 | Max. Ausgangsfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-4* Adj. Warnings 2
4-40 | Warning Freq. Low ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-41 | Warning Freq. High ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-5* Warnungen Grenzen
4-50 | Warnung Strom niedrig 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 | Warnung Strom hoch ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
4-54 |Warnung Sollwert niedr. -4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 |Warnung Sollwert hoch 4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 | Warnung Istwert niedr. -4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 | Warnung Istwert hoch 4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 | Motorphasen Uberwachung [1] Aktiviert All set-ups FALSE - Uint8
4-6* Drehz.ausblendung
4-61 | Ausbl. Drehzahl von [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-63 | Ausbl. Drehzahl bis [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-64 | Halbautom. Ausbl.-Konfig. [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
6.1.7 5-** Diqit. Ein-/Ausgange
Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
5-0* Grundeinstellungen
5-00 |Schaltlogik [0] PNP - Aktiv bei 24 V 1 set-up FALSE - Uint8
5-03 |Digitaleingang 29 Funktion [0] PNP - Aktiv bei 24 V 1 set-up FALSE - Uint8
5-1* Digitaleingdnge
5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start All set-ups TRUE - Uint8
5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-12 |Klemme 27 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 |Klemme 29 Digitaleingang [14] Festdrehzahl JOG All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitalausgange
5-34 | On Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-35 | Off Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-4* Relais
5-40 |Relaisfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 Ein Verzog., Relais 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 | Aus Verzdg., Relais 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5% Pulseingange
5-50 |Klemme 29 Min. Frequenz 4 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-51 |Klemme 29 Max. Frequenz 32000 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-52  |Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-53 | Klemme 29 Max. Soll-/Istwert 50 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-9* Bussteuerung
5-90 |Dig‘/ReIais Ausg. Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
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6.1.8 6-** Analoge Ein-/Ausg.

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- |Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
6-0* Grundeinstellungen
6-00 |Signalausfall Zeit 10 s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 | Signalausfall Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analogeingang 53
6-10 | Klemme 53 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-11  |Klemme 53 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-12 | Klemme 53 Skal. Min.Strom 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-13 | Klemme 53 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-14 |Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 | Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 | Klemme 53 Filterzeit 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-19 |Terminal 53 mode [1] Spannung 1 set-up TRUE - Uint8
6-2* Analogeingang 54
6-20 | Klemme 54 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-22 | Klemme 54 Skal. Min.Strom 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-23 | Klemme 54 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-24 | Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 | Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Klemme 54 Filterzeit 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-29 | Klemme 54 Funktion [1] Spannung 1 set-up TRUE - Uint8
6-7* Analog-/Digitalausgang 45
6-70 | Klemme 45 Funktion [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-71 | Klemme 45 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-72 | Klemme 45 Digitalausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-73 | Kl. 45, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-74 | KI. 45, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-76 | Kl. 45, Wert bei Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
6-9* Analog-/Digitalausgang 42
6-90 |Terminal 42 Mode [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-91 |Klemme 42 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-92 | Terminal 42 Digital Output [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-93 | Kl. 42, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-94 | KI. 42, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-96 | Kl. 42, Wert bei Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
6-98 | Frequenzumrichtertyp 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
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6.1.9 8-** Opt./Schnittstellen

Par. [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Anderungen | Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend des | ungsindex

Betriebs
8-0* Grundeinstellungen
8-01 |Fuihrungshoheit [0] Klemme und Steuerw. All set-ups TRUE - Uint8
8-02 | Aktives Steuerwort [1] FC-Seriell RS485 All set-ups TRUE - Uint8
8-03 | Steuerwort Timeout-Zeit 1s 1 set-up TRUE -1 Uint16
8-04 | Steuerwort Timeout-Funktion [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
8-3* Ser. FC-Schnittst.
8-30 |FC-Protokoll [0] FC-Profil 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 | Adresse 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 |Baudrate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 | Paritdt/Stoppbits ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 | FC-Antwortzeit Min.-Delay 0.01 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 | FC-Antwortzeit Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 | FC Interchar. Max.-Delay 0.025 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-4* FC/MC-Protokoll
8-42 | PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
8-43 | PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-5*% Betr. Bus/Klemme
8-50 | Motorfreilauf [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Schnellstopp [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-52 |DC Bremse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 |Start [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-54 | Reversierung [0] Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-55 |Satzanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE Uint8
8-56 | Festsollwertanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE Uint8
8-7* BACnet
8-70 | BACnet-Gerétebereich 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-72 | MS/TP Max. Masters 127 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-73 | MS/TP Max. Info-Frames 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
8-74 |"Startup | am" [0] Senden bei Netz-Ein 1 set-up TRUE - Uint8
8-75 Initialisierungspasswort [admin] 1 set-up TRUE VisStr[21]
8-79 | Protocol Firmware version ExpressionLimit 1 set-up FALSE -2 Uint16
8-8* FC-Anschlussdiagnose
8-80 | Z&hler Busmeldungen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-81 | Zdhler Busfehler 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-82 | Zéhler Slavemeldungen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-83 | Zéhler Slavefehler 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-84 |Gesendete Slavemeldungen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-85 |Slave-Timeout-Fehler 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-88 |FC-Anschlussdiagnose [0] Kein Reset 1 set-up TRUE - Uint8
8-9*% Bus-Istwert
8-94 [Bus Istwert 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
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6.1.1

0 13-** Smart Logic

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
13-0* SL-Controller
13-00 |Smart Logic Controller [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
13-01 |SL-Controller Start [39] Startbefehl 1 set-up TRUE - Uint8
13-02 | SL-Controller Stopp [40] FU gestoppt 1 set-up TRUE - Uint8
13-03 | SL-Parameter Initialisieren [0] Kein Reset 1 set-up TRUE - Uint8
13-1* Vergleicher
13-10 | Vergleicher-Operand [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
13-11 | Vergleicher-Funktion [1] ~ (gleich) 1 set-up TRUE - Uint8
13-12 [Vergleicher-Wert 0 N/A 1 set-up TRUE -1 Int32
13-2* Timer
13-20 [SL-Timer 0s 1 set-up TRUE 2 Uint32
13-4* Logikregeln
13-40 |Logikregel Boolsch 1 [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
13-41 |Logikregel Verkniipfung 1 [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
13-42 | Logikregel Boolsch 2 [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
13-43 | Logikregel Verkniipfung 2 [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
13-44 | Logikregel Boolsch 3 [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
13-5* SL-Programm
13-51 |SL-Controller Ereignis [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
13-52 | SL-Controller Aktion [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
6.1.11 14-** Sonderfunktionen
Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
14-0* IGBT-Ansteuerung
14-01 | Taktfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 | Ubermodulation [1] On All set-ups FALSE - Uint8
14-08 | Dampfungsfaktor 96 % All set-ups TRUE 0 Uint8
14-1* Netzausfall
14-12 |Netzphasen—Unsymmetrie [0] Alarm 1 set-up TRUE - Uint8
14-2* Resetfunktionen
14-20 |Quittierfunktion [0] Manuell Quittieren All set-ups TRUE - Uint8
14-21 | Autom. Quittieren Zeit 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 | Betriebsart [0] Normal Betrieb 1 set-up TRUE - Uint8
14-23 |Typencodeeinstellung 0 N/A 1 set-up FALSE 0 uint8
14-27 | Aktion bei Wechselrichterstérung [1] Warnung All set-ups TRUE - Uint8
14-28 | Produktionseinstellungen [0] Normal Betrieb 1 set-up FALSE - Uint8
14-29 |Servicecode 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
14-4* Energieoptimierung
14-40 | Quadr.Mom. Anpassung 90 % All set-ups FALSE 0 Uint8
14-41 | Minimale AEO-Magnetisierung 66 % All set-ups FALSE 0 Uint8
14-5* Umgebung
14-50 | EMV-Filter [1] On 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 [Zwischenkreis-Spannungskompensation [1] On All set-ups FALSE - Uint8
14-52 [Luftersteuerung [0] Auto 1 set-up TRUE - Uint8
14-53 [Lufteriiberwachung [1] Warnung 1 set-up TRUE - Uint8
14-55 | Ausgangsfilter [0] Kein Filter 1 set-up FALSE - Uint8
14-6* Auto-Reduzier.
14-63 | Min. Taktfrequenz [2] 2,0 kHz 1 set-up FALSE - Uints
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6.1.12 15-** Info/Wartung

Par. |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parametersatz | Anderungen Umrechn Typ
Nr. # wahrend des ungsindex

Betriebs
15-0* Betriebsdaten
15-00 |Betriebsstunden 0 h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-01 | Motorlaufstunden 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-02 | Zahler-kWh 0 kWh 1 set-up TRUE 75 Uint32
15-03 | Anzahl Netz-Ein 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-04 | Anzahl Ubertemperaturen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-05 | Anzahl Uberspannungen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-06 |Reset Zahler-kWh [0] Kein Reset 1 set-up TRUE - Uint8
15-07 |Reset Betriebsstundenzahler [0] Kein Reset 1 set-up TRUE - Uint8
15-3* Fehlerspeicher
15-30 | Fehlerspeicher: Fehlercode 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
15-31 |Fehlerspeicher: Wert 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
15-4* Typendaten
15-40 |FC-Typ 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[6]
15-41 | Leistungsteil 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-42 |Nennspannung 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-43 | Softwareversion 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-44 | Bestellter Typencode 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-46 | Typ Bestellnummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[8]
15-47 | Leistungsteil Bestellnummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[8]
15-48 [LCP-Version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-49 | Steuerkarte SW-Version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-50 |Leistungsteil SW-Version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-51 | Typ Seriennummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[10]
15-52 | OEM Information 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-53 | Leistungsteil Seriennummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-57 | File version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
15-9* Parameterinfo
15-92 | Definierte Parameter 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-97 | Anwendungstyp 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-98 | Typendaten 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[56]
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6.1.13 16-** Datenanzeigen

Par. [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Anderungen Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend des | ungsindex

Betriebs
16-0* Anzeigen-Allgemein
16-00 | Steuerwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-01 | Sollwert [Einheit] 0 ReferenceFeedbackUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-02 | Sollwert % 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-03 | Zustandswort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-05 |Hauptistwert [%] 0 % 1 set-up TRUE -2 Int16
16-09 |Benutzerdefinierte Anzeige 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
16-1* Anzeigen-Motor
16-10 |Leistung [kW] 0 kw 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-11 |Leistung [PS] 0 hp 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-12 | Motorspannung oV 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-13 |Frequenz 0 Hz 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-14 | Motorstrom 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-15 |Frequenz [%] 0% 1 set-up TRUE -1 Uint16
16-18 | Therm. Motorschutz 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-26 |Leistung gefiltert [kW] 0 kw 1 set-up FALSE 0 Int32
16-27 |Leistung gefiltert [PS] 0 hp 1 set-up FALSE -3 Int32
16-3* Anzeigen-FU
16-30 | DC-Spannung oV 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-34 | Kihlkorpertemp. 0 °C 1 set-up TRUE 100 Int8
16-35 |FC Uberlast 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-36 | Nenn-WR-Strom 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-37 | Max.-WR-Strom 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-38 | SL Contr.Zustand 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-5* Soll- & Istwerte
16-50 [Externer Sollwert 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-52 |Istwert [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.
16-60 [Digitaleingdnge 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-61 | AE 53 Modus [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-62 |Analogeingang 53 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-63 | AE 54 Modus [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-64 |Analogeingang 54 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-65 | Analogausgang 42 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-66 [Digitalausgénge 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[4]
16-67 |Pulse Input #29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 [Relaisausgdnge 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-72 | Zéhler A 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-73 | Zéhler B 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-79 | Analogausgang 45 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-8* Anzeig. Schnittst.
16-86 |FC Sollwert 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-9* Bus Diagnose
16-90 | Alarmwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-91 | Alarmwort 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-92 | Warnwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-93 [Warnwort 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-94 | Erw. Zustandswort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-95 |Erw. Zustandswort 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
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6.1.14 18-** Info/Anzeigen

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex
des Betriebs

18-1* Notfallbetriebsprotokoll

18-10 [Notfallbetriebspeicher: Ereignis | 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
18-5* Soll- u. Istwerte
18-50 |Anzeige ohne Geber [Einheit] | 0 SensorlessUnit 1 set-up FALSE -3 Int32

6.1.15 20-** PID-Regler

Par. |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Anderungen Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend des ungsindex

Betriebs
20-0* Istwert
20-00 |[Istwertanschluss 1 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
20-01 |[Istwertumwandl. 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
20-12 | Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-6* Ohne Geber
20-60 [Einheit ohne Geber ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-69 [Informationen ohne Geber 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
20-8* PI-Grundeinstell.
20-81 [ Auswahl Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
20-83 |PID-Startfrequenz [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
20-84 |Bandbreite Ist=Sollwert 5 % All set-ups TRUE 0 Uint8
20-9* Pl Regler
20-91 [PID-Anti-Windup [1] On All set-ups TRUE - Uint8
20-93 | PID-Proportionalverstarkung 0.50 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
20-94 [PID Integrationszeit 20 s All set-ups TRUE -2 Uint32
20-97 |PID-Prozess Vorsteuerung 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16

6.1.16 22-** Anw. Funktionen

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex

des Betriebs
22-0* Sonstiges
22-01 |Fi|terzeit Leistung 0.50 s 2 set-ups TRUE -2 Uint16
22-4* Energiesparmodus
22-40 [ Min. Laufzeit 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-41 | Min. Energiespar-Stoppzeit 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-43 | Energiespar-Startfreq. [Hz] 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-44 | Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start 10 % All set-ups TRUE 0 Uint8
22-45 | Sollwert-Boost 0 % All set-ups TRUE 0 Int8
22-46 |Max. Boost-Zeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-47 |Sleep-Frequenz [HzZ] 0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-6* Riemenbrucherkennung
22-60 |Riemenbruchfunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-61 |Riemenbruchmoment 10 % All set-ups TRUE 0 Uint8
22-62 | Riemenbruchverzégerung 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
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6.1.17 24-** Anwendungs funkti

Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Anderungen| Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend | ungsindex
des Betriebs
24-0* Notfallbetrieb
24-00 | Notfallbetriebsfunktion [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
24-05 | Notfallbetrieb-Festsollwert 0 % All set-ups TRUE 0 Int16
24-09 | Alarmhandhabung Notfallbetrieb [1] Abschalt., kritische A 1 set-up FALSE Uint8
24-1* FU-Bypass
24-10 |FU-Bypass-Funktion [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
24-11 |Frequenzumrichter Bypassverzogerung 0s 1 set-up TRUE 0 Uint16
6.1.18 30-** Special Features
Par. Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Anderungen Umrechn Typ
Nr. # tersatz wahrend des | ungsindex
Betriebs
30-2* Adv. Start Adjust
30-22 |Locked Rotor Detection [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
30-23 |Locked Rotor Detection Time [s] 0.10 s All set-ups TRUE -2 Uint8
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Initialisierung 87
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FC-Protokoll 72 Kl. 42 Ausgang max. Skalierung 71
FC-Ser.-Diagnose 76 Kl. 42 Ausgang min. Skalierung 71
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Freie Anzeigeeinheit 40 Klemme 45 Digitalausgang 69
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FU-Bypass 103 Klemme 53 Modus 68
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Funktion bei Stopp 50 Klemme 53 Skal. Max. Strom 68
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Halbautom. Ausbl.-Konfig 58 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/ Wert 69
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Motorpole 48
Motorspannung 46, 92
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