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Einflihrung

Programmierhandbuch

1 EinfUhrung

1.1 Zielsetzung des Handbuchs

Dieses Programmierhandbuch enthélt Informationen zur
erweiterten Programmierung des Frequenzumrichters. Es
liefert eine umfassende Ubersicht tiber alle Parameter und
deren vollstandige Beschreibungen.

Dieses Programmierhandbuch richtet sich ausschlie8lich an
qualifiziertes Personal.

Lesen und beachten Sie dieses Programmierhandbuch, um
sicher und professionell mit dem Frequenzumrichter zu
arbeiten. Beriicksichtigen Sie insbesondere die Sicherheits-
hinweise und allgemeinen Warnungen.

1.2 Dokument- und Softwareversion

Dieses Handbuch wird regelméfBig gepriift und aktualisiert.
Verbesserungsvorschldge sind jederzeit willkommen.

Ausgabe Anmerkungen Softwareversion

MG18B5xx

Update auf eine 4.2x
neue Software-

Software-
Kompatibilitat

Alte Steuerkarte
(Produktionswoche
33 2017 oder

Neue Steuerkarte
(Produktionswoche
34 2017 oder

fraher) spater)
Alte Software
(OSS-Dateiversion Ja Nein
3.xx und niedriger)
Neue Software
(OSS-Dateiversion Nein Ja

4.xx oder hoher)

Hardware-
Kompatibilitat

Alte Steuerkarte
(Produktionswoche
33 2017 oder
friher)

Neue Steuerkarte
(Produktionswoche
34 2017 oder
spater)

Alte Leistungskarte
(Produktionswoche
33 2017 oder friher)

Ja (nur Software-
version 3.xx oder
niedriger)

Ja (Software-Update
auf Version 4.xx
oder hoher)

version.

Tabelle 1.1 Dokument- und Softwareversion

Ab Softwareversion 4.0x (Produktionswoche 33 2017 und
spater) ist die Lufterfunktion flr den Kiihlkérper mit
variabler Drehzahl in Frequenzumrichter bis Leistungsgroe
22 kW (30 hp) 400 V IP20 und 18,5 kW (25 hp) 400 V IP54
integriert. Fiir diese Funktion sind Software- und Hardware-
Updates erforderlich, daraus ergeben sich Einschrankungen
hinsichtlich der Abwartskompatibilitdt fiir die Gehduse-
groflen H1-H5 und 12-14. Informationen zu den
Einschréankungen finden Sie in Tabelle 1.2.

Neue Leistungskarte
(Produktionswoche
34 2017 oder spater)

Ja (Software-Update
auf 3.xx oder
niedriger
erforderlich, der
Lufter lauft kontinu-
ierlich bei voller
Drehzahl)

Ja (nur Software-
version 4.xx oder
hoher)

Tabelle 1.2 Software- und Hardware-Kompatibilitat

1.3 Sicherheitssymbole

Folgende Symbole kommen in diesem Handbuch zum

Einsatz:

AWARNUNG

Weist auf eine potenziell gefdhrliche Situation hin, die zu
schweren Verletzungen oder sogar zum Tod fiihren kann!

AVORSICHT

Weist auf eine potenziell gefdhrliche Situation hin, die zu
leichten oder mittelschweren Verletzungen fiihren kann.
Die Kennzeichnung kann ebenfalls als Warnung vor
unsicheren Verfahren dienen.

HINWEI

Weist auf eine wichtige Information hin, z. B. eine
Situation, die zu Gerate- oder sonstigen Sachschaden
fuhren kann.

MG18B503
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1.4 SicherheitsmaBhahmen

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

Bei Anschluss an Versorgungsnetz, DC-Versorgung oder
Zwischenkreiskopplung fithren Frequenzumrichter
Hochspannung. Erfolgen Installation, Inbetriebnahme
und Wartung nicht durch qualifiziertes Personal, kann
dies zu schweren Verletzungen oder sogar zum Tod
fihren!

. Installation, Inbetriebnahme und Wartung
diirfen ausschlie8lich von qualifiziertem
Personal durchgefiihrt werden.

. Verwenden Sie vor der Durchfiihrung von
Wartungs- oder Reparaturarbeiten ein
geeignetes Spannungsmessgerat, um sicherzu-
stellen, dass der Frequenzumrichter keine
Spannung mehr fiihrt.

AWARNUNG

UNERWARTETER ANLAUF

Bei Anschluss des Frequenzumrichters an Versor-
gungsnetz, DC-Versorgung oder Zwischenkreiskopplung
kann der angeschlossene Motor jederzeit unerwartet
anlaufen. Ein unerwarteter Anlauf im Rahmen von
Programmierungs-, Service- oder Reparaturarbeiten kann
zum Tod, zu schweren Verletzungen oder zu
Sachschdden fiihren! Der Motor kann (iber einen
externen Schalter, einen Feldbus-Befehl, ein Sollwertein-
gangssignal, iiber ein LCP oder LOP, eine Fernbedienung
per MCT 10 Konfigurationssoftware oder nach einem
quittierten Fehlerzustand anlaufen.

So verhindern Sie ein unerwartetes Starten des Motors:
. Driicken Sie [Off/Reset] am LCP, bevor Sie
Parameter programmieren.

. Trennen Sie den Frequenzumrichter von der
Netzversorgung.

. Verkabeln und montieren Sie Frequenzum-
richter, Motor und alle angetriebenen Gerate
vollstéandig, bevor Sie den Frequenzumrichter an
Netzversorgung, DC-Versorgung oder Zwischen-
kreiskopplung anschlief3en.

AWARNUNG

ENTLADEZEIT

Der Frequenzumrichter enthalt Zwischenkreiskonden-
satoren, die auch bei abgeschaltetem Frequenzumrichter
geladen sein kdnnen. Auch wenn die Warn-LED nicht
leuchten, kann Hochspannung anliegen. Das Nichtein-
halten der angegebenen Wartezeit nach dem Trennen
der Stromversorgung vor Wartungs- oder Reparaturar-
beiten kann zu schweren Verletzungen oder sogar zum
Tod fiihren!

. Stoppen Sie den Motor.

. Trennen Sie die Netzversorgung und alle
externen Zwischenkreisversorgungen,
einschlieBlich externer Batterie-, USV- und
Zwischenkreisverbindungen mit anderen
Frequenzumrichtern.

. Trennen oder verriegeln Sie den PM-Motor.

. Warten Sie, damit die Kondensatoren
vollstandig entladen kénnen. Die minimale
Wartezeit finden Sie in Tabelle 1.3.

. Verwenden Sie vor der Durchfiihrung von
Wartungs- oder Reparaturarbeiten ein
geeignetes Spannungsmessgerat, um sicherzu-
stellen, dass die Kondensatoren vollstandig
entladen sind.

Spannung Leistungsbereich [kW Mindestwartezeit
[vi (HP)] (Minuten)
3x200 0,25-3,7 (0,33-5) 4
3x200 5,5-11 (7-15) 15
3x400 0,37-7,5 (0,5-10) 4
3x400 11-90 (15-125) 15
3x600 2,2-7,5 (3-10) 4
3x600 11-90 (15-125) 15

Tabelle 1.3 Entladezeit

AWARNUNG

GEFAHR DURCH ABLEITSTROME

Die Ableitstrome iiberschreiten 3,5 mA. Eine nicht
vorschriftsgemaBle Erdung des Frequenzumrichters kann
zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren!

. Lassen Sie die ordnungsgemafe Erdung der
Gerate durch einen zertifizierten Elektroinstal-
lateur (iberpriifen.

4 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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AWARNUNG

GEFAHR DURCH ANLAGENKOMPONENTEN!

Ein Kontakt mit drehenden Wellen und elektrischen
Betriebsmitteln kann zum Tod oder zu schweren Verlet-
zungen fiihren!

. Stellen Sie sicher, dass Installations-,
Inbetriebnahme- und Wartungsarbeiten
ausschlie8lich von geschultem und qualifi-
ziertem Personal durchgefiihrt werden.

. Alle Elektroarbeiten miissen den VDE-
Vorschriften und anderen lokal geltenden
Elektroinstallationsvorschriften entsprechen.

. Befolgen Sie die Verfahren in diesem Handbuch.

AVORSICHT

GEFAHR BEI EINEM INTERNEN FEHLER

Ein interner Fehler im Frequenzumrichter kann zu
schweren Verletzungen fiihren, wenn der Frequenzum-
richter nicht ordnungsgemaf geschlossen wird.

. Stellen Sie vor dem Anlegen von Netzspannung
sicher, dass alle Sicherheitsabdeckungen
angebracht und ordnungsgemaf befestigt sind.

1.5 Zusatzliche Materialien

. Die VLT® HVAC Basic DriveFC101-Kurzanleitung
enthélt grundlegende Informationen zu
mechanischen Abmessungen, Installation und
Programmierung.

4 Das VLT® HVAC Basic Drive FC101-Projektierungs-
handbuch enthdlt Informationen zur Auslegung
von Steuerungssystemen fiir Motoren.

. Danfoss VLT® Energy Box-Software. Wahlen Sie
PC-Software Download unter vit-
drives.danfoss.com/products/engineering-software/
software-download/vit-energy-box-software/.

Die VLT®Energy Box-Software erméglicht den
Vergleich des Energieverbrauchs von mit Danfoss-
Frequenzumrichtern angetriebenen HLK-Liftern
und Pumpen sowie alternativen Verfahren zur
Durchflussregelung. Das Tool kénnen Sie zu einer
moglichst genauen Projektierung von Kosten,
Einsparungen und Amortisierungszeit bei der
Nutzung von Danfoss-Frequenzumrichtern fiir
HLK-Lufter, -Pumpen und -Kiihltirme verwenden.

Die technische Literatur ist auch online verfligbar unter
drives.danfoss.com/knowledge-center/technical-documen-
tation/.

MCT 10 Konfigurationssoftware-Support

Laden Sie die Software herunter www.danfoss.com/en/
service-and-support/downloads/dds/vIt-motion-control-tool-
mct-10/.

Geben Sie wahrend des Software-Installationsvorgangs den
Zugangscode 81463800 ein, um die Funktion FC101 zu
aktivieren. Zur Nutzung der Funktion FC101 ist kein Lizenz-
schlissel erforderlich.

Die aktuellste Software enthalt nicht immer die neuesten
Frequenzumrichter-Aktualisierungen. Wenden Sie sich an
Ihre Vertriebsniederlassung vor Ort, um die neuesten
Frequenzumrichter-Aktualisierungen (Dateityp *.upd) zu
erhalten, oder laden Sie diese herunter:
www.danfoss.com/en/service-and-support/downloads/dds/vit-
motion-control-tool-mct-10/#Overview.

1.6 Definitionen

Frequenzumrichter
lvit, MAX
Der maximale Ausgangsstrom des Frequenzumrichters.

lvirn
Der vom Frequenzumrichter gelieferte Ausgangsnennstrom.

UvLt, max
Die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters.

Eingang

Sie kénnen den angeschlossenen Motor tiber das LCP und
die Digitaleingdnge starten und stoppen. Die Funktionen
sind in zwei Gruppen unterteilt, wie in Tabelle 1.4
beschrieben. Funktionen in Gruppe 1 haben eine hohere
Prioritdt als Funktionen in Gruppe 2.

Gruppe 1 Reset, Freilaufstopp, Reset und Freilaufstopp,
Schnellstopp, DC-Bremse, Stopp und [Off].
Start, Puls-Start, Reversierung, Start Rucklauf,

Gruppe 2 Festdrehzahl JOG und Ausgangsfrequenz
speichern.

Tabelle 1.4 Steuerbefehle

Motor

fioc

Die Motorfrequenz (Festfrequenz ,Jog”), wahlbar tber
Digitaleingang oder Bus, wenn die Funktion Festdrehzahl
JOG aktiviert ist.

fm
Die Motorfrequenz.

fmax
Die maximale Motorfrequenz.

fvin
Die minimale Motorfrequenz.

fmN
Die Motornennfrequenz (Typenschilddaten).

Im
Der Motorstrom.

MG18B503
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ImN
Der Motornennstrom (Typenschilddaten).

nm,N
Die Motornenndrehzahl (Typenschilddaten).

Pmn
Die Motornennleistung (Typenschilddaten).

Um
Die momentane Motorspannung.

Um,N
Die Motornennspannung (Typenschilddaten).

Losbrechmoment

Moment

Kippgrenze

175ZA078.10

Drehzahi

Abbildung 1.1 Losbrechmoment

nvir

Der Wirkungsgrad des Frequenzumrichters ist definiert als
das Verhaltnis zwischen Leistungsabgabe und Leistungs-
aufnahme.

Einschaltsperrbefehl
Ein Stoppbefehl, der zur Gruppe 1 der Steuerbefehle
gehort - siehe Tabelle 1.4.

Stoppbefehl
Siehe Tabelle 1.4.

Analogsollwert
Ein Sollwertsignal an den Analogeingdngen 53 oder 54. Es
kann sich um Spannung oder Strom handeln.

. Eingangsstrom: 0-20 mA und 4-20 mA
. Spannungseingang: 0-10 V DC

Bussollwert
Ein an die serielle Kommunikationsschnittstelle (FC-Schnitt-
stelle) Gbertragenes Signal.

Festsollwert

Ein definierter Festsollwert, einstellbar zwischen -100 %
und +100 % des Sollwertbereichs. Sie konnen bis zu 8
Festsollwerte Gber die Digitaleingdnge auswahlen.

Refmax

Bestimmt das Verhaltnis zwischen dem Sollwerteingang bei
100 % des Gesamtskalenwerts (in der Regel 10 V, 20 mA)
und dem resultierenden Sollwert. Der in

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert eingestellte maximale
Sollwert.

Refmin

Bestimmt das Verhaltnis zwischen dem Sollwerteingang bei
0 % (normalerweise 0 V, 0 mA, 4 mA) und dem
resultierenden Sollwert. Der minimale Sollwert wird in
Parameter 3-02 Minimaler Sollwert eingestellt.

Analogeingdnge

Die Analogeingdnge kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Es gibt zwei Arten von Analogeingdngen:

. Eingangsstrom: 0-20 mA und 4-20 mA
. Spannungseingang: 0-10 V DC

Analogausgang
Die Analogausgdnge konnen ein Signal von 0-20 mA, 4-20
mA oder ein Digitalsignal ausgeben.

Automatische Motoranpassung, AMA

Der AMA-Algorithmus bestimmt die elektrischen Parameter
fur den angeschlossenen Motor bei Stillstand und gleicht
basierend auf der Ladnge des Motorkabels den Widerstand
aus.

Digitaleingange
Die Digitaleingdnge kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Digitalausgange

Der Frequenzumrichter verfligt tiber zwei programmierbare
Ausgdnge, die ein 24 V-DC-Signal (max. 40 mA) liefern
konnen.

Relaisausgang
Der Frequenzumrichter verfligt tGber 2 programmierbare
Relaisausgange.

ETR

Das elektronische Thermorelais ist eine Berechnung der
thermischen Belastung auf Grundlage der aktuellen
Belastung und Zeit. Damit lasst sich die Motortemperatur
schatzen und ein Uberhitzen des Motors vermeiden.

Initialisierung

Die Initialisierung (Parameter 14-22 Betriebsart) stellt die
Parameter des Frequenzumrichters auf Werkseinstellungen
zurlick.

Parameter 14-22 Betriebsart initialisiert nicht die Kommuni-
kationsparameter, den Fehlerspeicher oder den
Notfallbetriebsspeicher.

Arbeitszyklus fiir Aussetzbetrieb

Der Aussetzbetrieb bezieht sich auf eine Abfolge von
Arbeitszyklen. Jeder Zyklus besteht aus einem Belastungs-
und einem Entlastungszeitraum. Der Betrieb kann
periodisch oder aperiodisch sein.

6 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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LCP

Das LCP ist ein Bedienteil mit kompletter Benutzerober-
fliche zum Steuern und Programmieren des
Frequenzumrichters. Die Bedieneinheit ist an IP20-Einheiten
abnehmbar und an IP54-Einheiten fest. Sie kdnnen es
mithilfe des optionalen Einbausatzes bis zu 3 m (9,8 ft)
entfernt vom Frequenzumrichter montieren (z. B. an einer
Schaltschranktiir).

Lsb
Steht firr ,Least Significant Bit”; bei bindrer Codierung das
Bit mit der niedrigsten Wertigkeit.

MCM
Steht fiir Mille Circular Mil; eine amerikanische MaRBeinheit
fir den Leitungsquerschnitt. 1 MCM = 0,5067 mm?Z,

Msb
Steht fur ,Most Significant Bit”; bei binarer Codierung das
Bit mit der hochsten Wertigkeit.

Online-/Offline-Parameter

Anderungen der Online-Parameter werden sofort nach
Anderung des Datenwertes aktiviert. Driicken Sie [OK], um
die Offline-Parameter zu aktivieren.

Pl-Regler

Der PI-Regler sorgt durch Anpassung der Ausgangs-
frequenz an wechselnde Belastungen fir die
Aufrechterhaltung der gewliinschten Prozessleistung (Druck,
Temperatur usw.).

Fehlerstromschutzschalter
Fehlerstromschutzschalter.

Parametersatz

Sie kdnnen Parametereinstellungen in zwei Parameter-
sdtzen speichern. Sie kdnnen zwischen den zwei
Parametersdtzen wechseln oder einen Satz bearbeiten,
wahrend ein anderer Satz gerade aktiv ist.

Schlupfausgleich

Der Frequenzumrichter gleicht den belastungsabhangigen
Motorschlupf aus, indem er unter Beriicksichtigung des
Motorersatzschaltbildes und der gemessenen Motorbe-
lastung die Ausgangsfrequenz anpasst (nahezu konstante
Motordrehzahl).

Smart Logic Control (SLC)

SLC ist eine Folge benutzerdefinierter Aktionen, die der
Frequenzumrichter ausfiihrt, wenn die SLC die zugehdrigen
benutzerdefinierten Ereignisse als TRUE (WAHR) auswertet.

Thermistor

Ein temperaturabhdngiger Widerstand, mit dem die
Temperatur des Frequenzumrichters oder des Motors
Uberwacht wird.

Abschaltung

Ein Zustand, der in Fehlersituationen eintritt, z. B. bei einer
Ubertemperatur des Frequenzumrichters oder wenn der
Frequenzumrichter den Motor, den Prozess oder den
Mechanismus schiitzt. Der Neustart wird verzdgert, bis der
Fehler nicht mehr ansteht und der Alarmzustand Uber die
[Reset]-Taste am LCP quittiert wird. Manchmal erfolgt die
Aufhebung automatisch (durch vorherige Program-
mierung). Sie dirfen die Abschaltung nicht zu Zwecken der
Personensicherheit verwenden.

Abschaltblockierung

Ein Zustand, der in Fehlersituationen eintritt, wenn sich der
Frequenzumrichter selbst schiitzt und ein Eingriff
erforderlich ist, z. B. bei einem Kurzschluss am Ausgang
des Frequenzumrichters. Sie kdnnen eine Abschaltblo-
ckierung nur durch Unterbrechen der Netzversorgung,
Beheben der Fehlerursache und erneuten Anschluss des
Frequenzumrichters aufheben. Der Neustart wird verzogert,
bis der Fehlerzustand Uber die [Reset]-Taste am LCP
quittiert wird. In einigen Fallen erfolgt die Aufhebung
automatisch (durch vorherige Programmierung). Sie dirfen
die Abschaltblockierung nicht zu Zwecken der Personensi-
cherheit verwenden.

VT-Kennlinie

Variable Drehmomentkennlinie; typisch bei Anwendungen
mit quadratischem Lastmomentverlauf Giber den Drehzahl-
bereich, z. B. Kreiselpumpen und Liifter.

vvct

Im Vergleich zur herkémmlichen U/f-Steuerung bietet die
Spannungsvektorsteuerung (VVCY) eine verbesserte
Dynamik und Stabilitit, sowohl bei Anderung des
Drehzahlsollwerts als auch in Bezug auf das Last-
Drehmoment.

MG18B503
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1.7 Elektrische Anschlussibersicht

il
5
U T e -
3-phase L2 L @
power L3 ﬂ%_'_’_’_,’—_f = ]
input =
= PE & ee Ny ——
/7? /7;7 Motor
ubDC- .
Not present on all power sizes
UDC+
50 (+10V OUT)
+10V DC
0-10V DC- ;iw AIN) 240V AC3 A
0/4-20 mA = =
0-10V DC- = 54(AIN)
0/4-20 mA [@z'
P 55 (COM A IN/OUT)
42 0/4-20mA AOUT /D OUT
240V AC3A
45 0/4-20mA AOUT /D OUT
Bus ter.
12 (+24V0UT) = Q| ON=Terminated
OFF=Unterminated
18 (D IN)
T L~ —24v(NPN)
OV (PNP T
| L | 19 (D IN) (PNP)
L~ — 24V(NPN)
| [ | 20 (COM D IN) )/ OV (PNP)
| [ \ }E Bus ter.
27 (D IN/OUT) )
I T~ — 24V(NPN) | Rs485 (N R5485) 69 Rsass
[ 29 (D IN/OUT) OV (PNP) Interface ‘
I — :)Y}MV(NPN) (P RS485) 68 77
Voo OV (PNP) (Com RS485) 61 Do not connect shield to 61
om
\ \ o
_ (PNP)-Source
/7?7: /:;7 (NPN)-Sink
Abbildung 1.2 Anschlussdiagramm des Grundgeréts
Folgende Einheiten kénnen nicht an UDC- und UDC+ angeschlossen werden:
. 1P20, 380-480 V, 30-90 kW (40-125 HP)
. IP20, 200-240 V, 15-45 kW (20-60 HP)
. IP20, 525-600 V, 2,2-90 kW (3,0-125 hp)
. IP54, 380-480 V, 22-90 kW (30-125 HP)
8 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG18B503
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2 Programmieren

2.1 Einfiihrung

Sie kdnnen den Frequenzumrichter mit dem LCP, mit
einem PC {iber den RS485-Anschluss programmieren. Dazu
missen Sie die MCT 10 Konfigurationssoftware installieren.
Weitere Informationen Uber die Software finden Sie unter
Kapitel 1.5 Zusdtzliche Materialien.

2.2 LCP Bedienteil
Das LCP ist in 4 funktionelle Gruppen unterteilt.
A. Display
B. Menutaste
C. Navigationstasten und Anzeigeleuchten

D. Bedientasten mit Anzeigeleuchten

N —_
130BB765.11

|
3 \ 1-20 Motor Power
|

A [510.37kW - 0.5HP
|

i
I Setup 1 v 5
| cetupl ¢
4— [ ’j ”””” L””Mj””’
Status  Quic ain
|
| B Menu Menu Menu
-

Abbildung 2.1 Bedieneinheit (LCP)

A. Display

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

In Abbildung 2.1 werden die Informationen beschrieben,
die vom Display abgelesen werden kénnen.

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

3 | (Werkseinstellung). Bei unterschiedlichem aktiven Satz und
Programm-Satz zeigt das Display beide Satznummern (Satz
12) an. Die blinkende Zahl kennzeichnet den editierbaren

Parametersatz.
4 Die Motorlaufrichtung erscheint unten links im Display
durch einen kleinen Pfeil, der nach rechts oder links zeigt.
s Das Dreieck zeigt an, ob sich das LCP in der Statusanzeige,

im Quick-MenU oder im Hauptmen( befindet.

Tabelle 2.1 Legende zu Abbildung 2.1, Teil |

B. Meniitaste
Driicken Sie die Taste [Menu], um zwischen Status, Quick-
Menu oder Hauptmenii zu wahlen.

C. Navigationstasten und Anzeigeleuchten

6 | Verbindungs-LED: Blinkt bei aktiver Buskommunikation.

Grline LED/On (An): Das Steuerteil funktioniert

7 ordnungsgemal.
Gelbe LED/Warn. (Warnung): Zeigt eine Warnung an.
Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

10 [Back]: Zum Zurlicknavigieren zum vorherigen Schritt oder

zur vorherigen Ebene in der Navigationsstruktur.

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

1 [OK]: Fur die Parameterauswahl und die Annahme von

Anderungen an Parametereinstellungen.

Tabelle 2.2 Legende zu Abbildung 2.1, Teil Il

D. Bedientasten mit Anzeigeleuchten

[Hand on]: Startet den Motor und erméglicht die Steuerung
des Frequenzumrichters (iber die LCP-Bedieneinheit.

HINWEI

[2] Motorfreilauf invers ist die Standardoption fiir
13 | Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang. Wenn
keine 24-V-Versorgung an Klemme 27 anliegt,
startet der Motor nicht durch Driicken von [Hand
Onl. SchlieBen Sie Klemme 12 an Klemme 27 an.

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

[Auto on]: Der Frequenzumrichter wird entweder tber
Steuerklemmen oder per serieller Kommunikation gesteuert.

Tabelle 2.3 Legende zu Abbildung 2.1, Teil lll

MG18B503
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2.3 Menus 2
~
O
2.3.1 Statusmeni DeEN 180 sont 2
COMDIGEIN 20 -
DIGEIN 27
Die Auswahloptionen im Statusmeni sind: DIGEIN 29
. Motorfrequenz [Hz], Parameter 16-13 Frequenz.
_ +10V 50
. Motorstrom [A], Parameter 16-14 Motorstrom. QEIN Ei +j] Sollwert
. Motordrehzahlsollwert in Prozent [%], com 4513 =
A AUS /D AUS -
Parameter 16-02 Sollwert [%]. AAUS /D AUS o-1ov
. Istwert, Parameter 16-52 Istwert [Einheit].
. Motorleistung Parameter 16-10 Leistung [kW] fiir
kW, Parameter 16-11 Leistung [PS] fir HP. Wenn

Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-
Amerika eingestellt ist, wird die Motorleistung in
der Einheit HP anstelle von kW angezeigt.

Abbildung 2.2 Verdrahtung des Frequenzumrichters

* Kundenspezifische Auswahl der Anzeige, Der Assistent wird nach dem Netz-Ein zunachst angezeigt,
Parameter 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige. bis ein Parameter gedndert wird. Sie kdnnen den Assistent
. Motordrehzahl [UPM], Parameter 16-17 Drehzahl jederzeit Uber das Quick-Menu aufrufen. Driicken Sie [OK],
[UPM]. um den Assistenten zu starten. Driicken Sie [Back], um zur

Statusanzeige zurtickzukehren.

2.3.2 Quick Menu

Assistent mit [OK] starten 2
. - . e e Mit [Back] Gibergehen 4
Programmieren Sie lber das Quick-Menu die gangigsten Satz1 v 8
Funktionen. Das Quick-Meni umfasst: @
¢ Assistent fir Anwendungen mit Regelung ohne Abbildung 2.3 Assistenten starten/beenden
Ruckfiihrung. Ndhere Angaben finden Sie in
Abbildung 2.4.

. Assistent flir Anwendungen mit Regelung mit
Ruckfihrung. Nahere Angaben finden Sie in
Abbildung 2.5.

. Motoreinstellung. Ndhere Angaben finden Sie in
Tabelle 2.6.

. Liste gednderter Parameter.

Der Inbetriebnahmeassistent fiihrt den Installateur
Ubersichtlich und strukturiert durch die Schritte zur
Inbetriebnahme des Frequenzumrichters, um eine
Anwendung mit Regelung mit und ohne Riickfiihrung
einzurichten und schnelle Motoreinstellungen
vorzunehmen.

10 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG18B503
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At power-up, select the
preferred language.

Select language

[[TEnglish
Setup 1

LSetwpl VvV |
Status Quick  Man
Menu Menu  Menu

Com.O

On O
Warn. O
Alarm O
= = =
™\ e\ 7
i \ ff Auto)
(Hand ) Reset)  ("6F)

pag N N

Power-up Screen

72\
(o))
)

The next screen is
the Wizard screen.

Press OK to start Wizard
Press Back to skip it
Setup 1 v

Status Quick  Main
Menu Menu  Menu
Com.O @

7\
( )
_/
Warn. O —
Alarm O
= = =
N P =
(o) (%) ()
\on/ N4 O
Wizard Screen
if
00Hz
00kW
Setup 1 v
Status Quick  Main
Menu Menu  Menu
= =
N ™ /N
(tand) (Rgsfg(\‘ Aou(o\
NN NG
Status Screen

The Wizard can always be
reentered via the Quick Menu

>

... the Wizard starts

Select Regional Settings

Power kW/50 Hz

id Type
200-240V/50Hz/Delta

Motor Type

PM mot
motor Asynchronous

130BC244.16

Asynchronous motor

Motor current

3.5

Motor nominal speed
RPM

g-axis Inductance (Lq)

H nH

Back EMF at 1000 rpm
\%

d-axis Inductance (Lq)

mH

Motor type = IPM

Motor Power

kw

Motor Voltage
v

Motor Current
A
Motor nominal speed
RPM

d-axis Inductance Sat. (LdSat)
mH

g-axis Inductance Sat. (LgSat)
mH

Motor type = SPM

Current at Min Inductance for d-axis
%

A 4

Current at Min Inductance for g-axis
%

A 4

Start Mode

Rotor Detection

Position Detection Gain

I %
Locked Rotor Detection
Off
Locked Rotor Detection Timels]
s

Max Output Frequency

B H

v

Motor Cable Length
m

Set Motor Speed low Limit

0000 3V
Set Motor Speed high Limit

o050 TH8

Set Ramp 1 ramp-up time
o010 B

I s

Motor type = PM motor

Set Ramp 1 ramp-down Time Motor type =

Active Flying start?
Disable

Asynchronous

Select T53 Mode
J Current

Current

Set T53 Low Current
04.66 I

jooso |

Set T53 High Current
3.30 Iy

Set T53 low Voltage

high Voltage

Voltage

Set Min Reference

0000 fabd

Set Max Reference

RE Hz

Select Function of Relay 1

MNO function

Select Function of Relay 2
@No function

Automatic Motor Adaption

@ off

(Do not AMA)

!

... the Wizard starts

¢ Do AMA

Auto Motor Adapt OK AMA running
PressOK | |

v v

AMA Failed

T [

AMA OK AMA Failed

Abbildung 2.4 Inbetriebnahmeassistent fiir Anwendungen ohne Riickfiihrung

MG18B503
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Inbetriebnahmeassistent fiir Anwendungen ohne Riickfiihrung

Parameter

Option

Werkseinstellung

Nutzung

Parameter 0-03 Ldndereinstel-
lungen

[0] International
[1] Nord-Amerika

[0] International

Parameter 0-06 Netztyp

[0] 200-240 V/50 Hz/IT-
Netz

[1] 200-240 V/50 Hz/
Dreieck

[2] 200-240 V/50 Hz

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

[11] 380-440 V/50 Hz/
Dreieck

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

[21] 440-480 V/50 Hz/
Dreieck

[22] 440-480 V/50 Hz
[30] 525-600 V/50 Hz/IT-
Netz

[31] 525-600 V/50 Hz/
Dreieck

[32] 525-600 V/50 Hz
[100] 200-240 V/60 Hz/IT-
Netz

[101] 200-240 V/60 Hz/
Dreieck

[102] 200-240 V/60 Hz
[110] 380-440 V/60 Hz/IT-
Netz

[111] 380-440 V/60 Hz/
Dreieck

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

[121] 440-480 V/60 Hz/
Dreieck

[122] 440-480 V/60 Hz
[130] 525-600 V/60 Hz/IT-
Netz

[131] 525-600 V/60 Hz/
Dreieck

[132] 525-600 V/60 Hz

GroBRenabhangig

Auswahl der Betriebsart nach Wiederzuschalten der
Netzspannung zum Frequenzumrichter nach einem Netz-
Aus.

Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG18B503
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Parameter Option Werkseinstellung | Nutzung

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron [0] Asynchron Durch die Einstellung des Parameterwerts kdnnen sich die
[1] PM, non-salient SPM folgenden Parameter dndern:
[3] PM, salient IPM e Parameter 1-01 Steuerprinzip.

e Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last.
e Parameter 1-08 Bandbreite der Motorsteuerung.
e Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor.

e Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl

e Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl

e Parameter 1-17 Spannungskonstante

e Parameter 1-20 Motorleistung.

e Parameter 1-22 Motornennspannung.

e Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

e Parameter 1-24 Motornennstrom.

e Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.

e Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.

e Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

e Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

e Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh).

e Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

e Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq).

e Parameter 1-39 Motorpolzahl.

e Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM.

e Parameter 1-44 Induktivitdtssct. D-Achse (LdSat).
e Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat).
e Parameter 1-46 Verstdrkung Positionserkennung.
e Parameter 1-48 Strom bei min. Induktivitdt fiir D-Achse.
e Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivitdt fiir Q-Achse.
e Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz..

e Parameter 1-70 Startfunktion.

e Parameter 1-72 Startfunktion.

e Parameter 1-73 Motorfangschaltung.

e Parameter 1-80 Funktion bei Stopp.

e Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz].
e Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz.

e Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwédrmstrom.

e Parameter 2-01 DC-Bremsstrom.

e Parameter 2-02 DC-Bremszeit.

e Parameter 2-04 DC-Bremse Ein.

e Parameter 2-10 Bremsfunktion.

e Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz].

e Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz.

o Parameter 4-58 Motorphasen Uberwachung.

e Parameter 14-65 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-
Kompensat.

MG18B503 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. 13
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Parameter Option Werkseinstellung | Nutzung

Parameter 1-20 Motorleistung  |0,12-110 kW/0,16-150 PS | GroBenabhédngig |Eingabe der Motornennleistung von den Typenschilddaten.

Parameter 1-22 Motornenn- 50-1000 V GroBenabhdngig |Eingabe der Motornennspannung von den

spannung Typenschilddaten.

Parameter 1-23 Motornenn- 20-400 Hz GroBenabhdngig |[Eingabe der Motornennfrequenz von den

frequenz Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstro |0,01-10000,00 A GroBenabhdngig |Eingabe des Motornennstroms von den Typenschilddaten.

m

Parameter 1-25 Motornennd- 50-9999 U/min GroBenabhdngig | Eingabe der Motornenndrehzahl von den

rehzahl Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer- 0,1-1000,0 Nm GroBRenabhangig Dieser Parameter ist verfugbar, wenn

Nenndrehmoment Parameter 1-10 Motorart auf Optionen eingestellt ist, die
den Permanentmagnetmotormodus aktivieren.
HINWEI
Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter
beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Parameter 1-29 Autom. Siehe Aus Ausfiihren einer AMA optimiert die Motorleistung.

Motoranpassung (AMA) Parameter 1-29 Autom.

Motoranpassung (AMA).

Parameter 1-30 Statorwi- 0,000-99,990 Q GroBenabhangig | Stellen Sie den Wert des Statorwiderstands ein.

derstand (Rs)

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse |0,000-1000,000 mH GroBBenabhangig |Eingabe des Werts der D-Achsen-Induktivitat.

(Ld) Den Wert konnen Sie dem Datenblatt des Permanentmag-
netmotors entnehmen.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse |0,000-1000,000 mH GroBenabhangig |Eingabe des Werts der Q-Achsen-Induktivitat.

(Lq)

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2-100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei |10-9000 V GroBenabhangig | Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen bei 1000 UPM.

1000 UPM

Parameter 1-42 Motorka- 0-100 m 50 m Eingabe der Motorkabelldnge.

belldinge

Parameter 1-44 Induktivitdtssdt. | 0,000-1000,000 mH GroBenabhangig |Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

D-Achse (LdSat) Ld. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitdtskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. | 0,000-1000,000 mH GroBenabhangig |Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

Q-Achse (LgSat) Lg. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitatskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-46 Verstdrkung 20-200% 100% Zur Einstellung der Hohe des Testimpulses wahrend der

Positionserkennung Positionserkennung beim Start.

Parameter 1-48 Strom bei min. |20-200% 100% Eingabe der Induktivitatssattigungsgrenze.

Induktivitat fiir D-Achse

Parameter 1-49 Strom bei min. |20-200% 100% In diesem Parameter wird die Sattigungskurve der D- und

Induktivitdt fiir Q-Achse

Q-Induktivitatswerte festgelegt. Von 20 % bis 100 % dieses
Parameters werden die Induktivitdten anhand der
Parameter Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq), Parameter 1-44 Indukti-
vitdgtssdt. D-Achse (LdSat) und

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat) linear
gendhert.

Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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Parameter

Option

Werkseinstellung

Nutzung

Parameter 1-70 Startfunktion

[0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Wahlen Sie den Startmodus des PM-Motors.

Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung

[0] Deaktiviert
[1] Aktiviert

[0] Deaktiviert

Durch Auswahl von [1] Aktiviert kann der Frequenzum-
richter einen durch Netzausfall drehenden Motor fangen.
Wahlen Sie [0] Deaktiviert, wenn Sie diese Funktion nicht
wiinschen. Wenn dieser Parameter auf [1] Aktiviert gesetzt
wird, haben Parameter 1-71 Startverzdg. und

Parameter 1-72 Startfunktion keine Funktion.

Parameter 1-73 Motorfangschaltung ist nur im VVC*-Modus
aktiv.

Parameter 3-02 Minimaler -4999,000-4999,000 0 Der minimale Sollwert bestimmt den Mindestwert aus der
Sollwert Summe aller Sollwerte.
Parameter 3-03 Maximaler -4999,000-4999,000 50 Der maximale Sollwert bestimmt den Hochstwert aus der
Sollwert Summe aller Sollwerte.
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf |0,05-3600,00 s GroBenabhdngig | Wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist, verlduft die Rampe-
1 Auf Zeit von 0 bis zur nominellen
Parameter 1-23 Motornennfrequenz. Wenn PM-Motor
ausgewadhlt ist, verlduft die Rampe-Auf Zeit von 0 bis zur
nominellen Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab |0,05-3600,00 s GroBenabhangig |Bei Asynchronmotoren wird die Rampe-Ab-Zeit von
1 Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 bemessen. Bei PM-
Motoren betragt die Rampe-Ab-Zeit zwischen
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl und 0.
Parameter 4-12 Min. Frequenz | 0,0-400,0 Hz 0 Hz Eingabe der Untergrenze der min. Drehzahl.
[Hz]
Parameter 4-14 Max Frequenz |0,0-400,0 Hz 100 Hz Eingabe der Obergrenze der max. Drehzahl.
[Hz]
Parameter 4-19 Max. Ausgangs- |0,0-400,0 Hz 100 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfrequenzwerts. Wenn
frequenz Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz niedriger als
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] eingestellt ist, wird
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] automatisch identisch zu
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz eingestellt.
Parameter 5-40 Relaisfunktion | Siehe [9] Alarm Auswahl der Funktion zur Steuerung von Ausgangsrelais 1.
Parameter 5-40 Relais-
funktion.
Parameter 5-40 Relaisfunktion |Siehe [5] Motor dreht Auswahl der Funktion zur Steuerung von Ausgangsrelais 2.
Parameter 5-40 Relais-
funktion.
Parameter 6-10 Klemme 53 Skal. | 0,00-10,00 V 0,07 V Eingabe der Spannung, die dem minimalen Sollwert
Min.Spannung entspricht.
Parameter 6-11 Klemme 53 Skal. | 0,00-10,00 V 0V Eingabe der Spannung, die dem maximalen Sollwert
Max.Spannung entspricht.
Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. | 0,00-20,00 mA 4 mA Eingabe des Stroms, der dem minimalen Sollwert
Min.Strom entspricht.
Parameter 6-13 Klemme 53 Skal. | 0,00-20,00 mA 20 mA Eingabe des Stroms, der dem maximalen Sollwert
Max.Strom entspricht.
Parameter 6-19 Terminal 53 [0] Strom [1] Spannung Auswahl, ob Klemme 53 flir Strom- oder Spannungs-
mode [1] Spannung eingang verwendet wird.
Parameter 30-22 Blockierter [0] Aus [0] Aus
Rotorschutz [1] An -
Parameter 30-23 Erkennungszeit {0,05-1 s 0,10 s

blockierter Rotor [s]

Tabelle 2.4 Inbetriebnahmeassistent fiir Anwendungen ohne Riickfiihrung
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Einrichtungsassistent fiir Anwendungen mit Regelung mit Riickfithrung

... the Wizard starts

0-03 Regional Settings
Power kW/50 Hz

200-240V/50Hz/Delta

1-00 Configuration Mode
Closed Loop

1-10 Motor Type

PM motor Asynchronous

‘ 0-06 Grid Type
1

Asynchronous motor

1-24 Motor Current

EEA

1-25 Motor Nominal Speed
B RPV

EINm

1-30 Stator Resistance

[ Ohms

1-26 Motor Cont. Rated Torque ‘
1-39 Motor Poles ‘

1-40 Back EMF at 1000 RPM 1-38 g-axis inductance(Lq)
Hv mH

‘ 1-37 d-axis inductance(Lq) ‘ 4
mH ‘ Motor type = IPM

Motor type = SPM

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
HmH

1-20 Motor Power
kw

1-22 Motor Voltage
400 M

1-23 Motor Frequency
Hz

1-24 Motor Current

04 661

1-25 Motor nominal speed
[Z¥] RPM

130BC402.14

(1-45) g-axis Inductance Sat. (LgSat)
HnH

|

|

|
|
|

‘ (1-48) Current at Min Inductance for d-axis
%

\ 1-49 Current at Min Inductance for g-axis

(1-70) Start Mode
Rotor Detection

I %

30-22 Locked Rotor Detection
off

30-23 Locked Rotor Detection Timel[s]

@l s

‘ 1-46 Position Detection Gain

4-19 Max Ouput Frequency
0065 574

|

T
I
1-42 Motor Cable Length
m

‘ 4-12 Motor speed low limit

0016 1553

4-13 Motor speed high limit
0050 {gP4

3-41 Ramp 1 ramp-up time
001084

3-42 Ramp1 ramp-down time

001003

Motor type = PM motor|

Motor typ synchronous
1-73 Flying Start
No

This dialog is forced to be set to
[1] Analog input 54

‘ 3-02 Min Reference

3-03 Max Reference

3-10 Preset reference [0]
0.00 B3
Current ‘ 6-29 Terminal 54 Mode Voltage
| Voltage
6-22 T54 Low Current ‘ 6-26T54 Filter time const. ‘ 6-20 T54 low Voltage
A : v
[ 20-81 PI Normal/Inverse Control
6-24 T54 low Feedback Normal 6-24T54 low Feedback
Hz Hz
T 20-83 PI Normal/Inverse Control T
6-23 T54 high Current ‘ | 0050]3k4 ‘ 6-21 754 high Voltage ‘
.. )
[13.300) I ‘ 20-93 PI Proportional Gain ‘ 0220 ‘
6-25 T54 high Feedback 6-25 T54 high Feedback
005013F4 20-94 Pl integral time Hz
‘ 0020.00 ‘
1-29 Automatic Motor Adaption
off

... the Wizard starts

Abbildung 2.5 Einrichtungsassistent fiir Anwendungen mit Regelung mit Riickfiihrung
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Parameter

Bereich

Werkseinstellung

Nutzung

Parameter 0-03 Ldndereinstel-

[0] International

[0] International

lungen [1] Nord-Amerika
Parameter 0-06 Netztyp [0]-[132] siehe Grof3e ausgewahlt [Auswahl der Betriebsart nach Wiederzuschalten der
Tabelle 2.4. Netzspannung zum Frequenzumrichter nach einem Netz-

Aus.

Parameter 1-00 Regelverfahren

[0] Regelung ohne
Rlickfiihrung

[3] Regelung mit
Rlickfiihrung

[0] Regelung ohne
Riickfiihrung

Auswahl von [3] Regelung mit Riickfiihrung.

MG18B503
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Parameter Bereich Werkseinstellung [ Nutzung

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron [0] Asynchron Durch die Einstellung des Parameterwerts kdnnen sich die
[1] PM, non-salient SPM folgenden Parameter dndern:
[3] PM, salient IPM e Parameter 1-01 Steuerprinzip.

e Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last.
e Parameter 1-08 Bandbreite der Motorsteuerung.
e Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor.

e Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl

e Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl

e Parameter 1-17 Spannungskonstante

e Parameter 1-20 Motorleistung.

e Parameter 1-22 Motornennspannung.

e Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

e Parameter 1-24 Motornennstrom.

e Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.

e Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.

e Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

e Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

e Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh).

e Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

e Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq).

e Parameter 1-39 Motorpolzahl.

o Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM.

e Parameter 1-44 Induktivitdtssdt. D-Achse (LdSat).
e Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat).
e Parameter 1-46 Verstdrkung Positionserkennung.
e Parameter 1-48 Strom bei min. Induktivitdt fiir D-Achse.
e Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivitdt fiir Q-Achse.
e Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz..

e Parameter 1-70 Startfunktion.

e Parameter 1-72 Startfunktion.

e Parameter 1-73 Motorfangschaltung.

e Parameter 1-80 Funktion bei Stopp.

e Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz].
e Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz.

e Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwdrmstrom.

e Parameter 2-01 DC-Bremsstrom.

e Parameter 2-02 DC-Bremszeit.

e Parameter 2-04 DC-Bremse Ein.

e Parameter 2-10 Bremsfunktion.

e Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz].

e Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz.

e Parameter 4-58 Motorphasen Uberwachung.

e Parameter 14-65 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-
Kompensat.
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Parameter Bereich Werkseinstellung [ Nutzung

Parameter 1-20 Motorleistung  10,09-110 kW GroBenabhdngig [Eingabe der Motornennleistung von den Typenschilddaten.

Parameter 1-22 Motornenn- 50-1000 V GroBenabhdngig [Eingabe der Motornennspannung von den

spannung Typenschilddaten.

Parameter 1-23 Motornenn- 20-400 Hz GroBenabhdngig  [Eingabe der Motornennfrequenz von den

frequenz Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstro |0-10000 A GroBenabhdngig  |Eingabe des Motornennstroms von den Typenschilddaten.

m

Parameter 1-25 Motornennd- 50-9999 U/min GroRenabhangig Eingabe der Motornenndrehzahl von den

rehzahl Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer- 0,1-1000,0 Nm Groenabhangig Dieser Parameter ist verfligbar, wenn

Nenndrehmoment Parameter 1-10 Motorart auf Optionen eingestellt ist, die
den Permanentmagnetmotormodus aktivieren.
HINWEI
Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter
beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Parameter 1-29 Autom. Aus Ausfiihren einer AMA optimiert die Motorleistung.

Motoranpassung (AMA)

Parameter 1-30 Statorwi- 0-99,990 Q Groenabhangig Stellen Sie den Wert des Statorwiderstands ein.

derstand (Rs)

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse |0,000-1000,000 mH GroBenabhangig Eingabe des Werts der D-Achsen-Induktivitat.

(Ld) Den Wert kénnen Sie dem Datenblatt des Permanentmag-
netmotors entnehmen.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse [0,000-1000,000 mH Groenabhangig Eingabe des Werts der Q-Achsen-Induktivitat.

(Lq)

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2-100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei |10-9000 V GroBenabhangig | Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen bei 1000 UPM.

1000 UPM

Parameter 1-42 Motorka- 0-100 m 50 m Eingabe der Motorkabelldnge.

belldnge

Parameter 1-44 Induktivitdtssdt. |0,000-1000,000 mH GroBBenabhdngig [Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

D-Achse (LdSat) Ld. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitdtskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. |0,000-1000,000 mH GroBBenabhdngig [Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

Q-Achse (LgSat) Lg. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitdtskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-46 Verstdrkung 20-200% 100% Zur Einstellung der Hohe des Testimpulses wéahrend der

Positionserkennung Positionserkennung beim Start.

Parameter 1-48 Strom bei min. |20-200% 100% Eingabe der Induktivitatssattigungsgrenze.

Induktivitdt fiir D-Achse

Parameter 1-49 Strom bei min. |20-200% 100% In diesem Parameter wird die Sattigungskurve der D- und

Induktivitdt fiir Q-Achse

Q-Induktivitatswerte festgelegt. Von 20 % bis 100 % dieses
Parameters werden die Induktivitdten anhand der
Parameter Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq), Parameter 1-44 Indukti-
vitdtssdt. D-Achse (LdSat) und

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat) linear
gendhert.

Parameter 1-70 Startfunktion

[0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Wahlen Sie den Startmodus des PM-Motors.
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Parameter Bereich Werkseinstellung [ Nutzung
Parameter 1-73 Motorfang- [0] Deaktiviert [0] Deaktiviert Durch Auswahl von [1] Aktiviert kann der Frequenzum-
schaltung [1] Aktiviert richter einen drehenden Motor abfangen, z. B. in

Lifteranwendungen. Wenn Sie PM auswahlen, wird dieser
Parameter aktiviert.

Parameter 3-02 Minimaler -4999,000-4999,000 0 Der minimale Sollwert bestimmt den Mindestwert aus der

Sollwert Summe aller Sollwerte.

Parameter 3-03 Maximaler -4999,000-4999,000 50 Der maximale Sollwert bestimmt den Hochstwert aus der

Sollwert Summe aller Sollwerte.

Parameter 3-10 Festsollwert -100-100% 0 Eingabe des Sollwerts.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf |0,05-3600,0 s GroRenabhangig Rampe-Auf-Zeit von 0 bis zur nominellen

1 Parameter 1-23 Motornennfrequenz fir Asynchronmotoren.
Rampe-Auf-Zeit von 0 bis Parameter 1-25 Motornennd-
rehzahl bei Auswahl eines PM-Motors.

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab |0,05-3600,0 s Groenabhangig Rampe-Ab-Zeit von der nominellen

1 Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 fiir Asynchron-
motoren. Rampe-Ab-Zeit von
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 fir PM-Motoren.

Parameter 4-12 Min. Frequenz  |0,0-400,0 Hz 0,0 Hz Eingabe der Untergrenze der min. Drehzahl.

[Hz]

Parameter 4-14 Max Frequenz |0,0-400,0 Hz 100 Hz Eingabe der Obergrenze der max. Drehzahl.

[Hz]

Parameter 4-19 Max. Ausgangs- |0,0-400,0 Hz 100 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfrequenzwerts. Wenn

frequenz Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz niedriger als
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] eingestellt ist, wird
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] automatisch identisch zu
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz eingestellt.

Parameter 6-20 Klemme 54 Skal.|0,00-10,00 V 0,07 V Eingabe der Spannung, die dem minimalen Sollwert

Min.Spannung entspricht.

Parameter 6-21 Klemme 54 Skal. | 0,00-10,00 V 10,00 V Eingabe der Spannung, die dem maximalen Sollwert

Max.Spannung entspricht.

Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. | 0,00-20,00 mA 4,00 mA Eingabe des Stroms, der dem minimalen Sollwert

Min.Strom entspricht.

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal. | 0,00-20,00 mA 20,00 mA Eingabe des Stroms, der dem maximalen Sollwert

Max.Strom entspricht.

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. | -4999-4999 0 Eingabe des Istwerts, der dem in Parameter 6-20 Klemme

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

Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. | -4999-4999 50 Eingabe des Istwerts, der dem in Parameter 6-21 Klemme

Max.-Soll/Istwert 54 Skal. Max.Spannung/Parameter 6-23 Klemme 54 Skal.
Max.Strom eingestellten Wert fir Spannung oder Strom
entspricht.

Parameter 6-26 Klemme 54 0,00-10,00 s 0,01 Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.

Filterzeit

Parameter 6-29 Klemme 54 [0] Strom [1] Spannung Auswahl, ob Klemme 54 fiir Strom- oder Spannungs-

Funktion [1] Spannung eingang verwendet wird.

Parameter 20-81 Auswahl [0] Normal [0] Normal Auswahl von [0] Normal zur Einstellung der Prozessre-

Normal-/Invers-Regelung [1] Invers gelung, um die Ausgangsdrehzahl zu erhohen, wenn der
Prozessfehler positiv ist. Auswahl von [1] Invers zur
Reduzierung der Ausgangsdrehzahl.

Parameter 20-83 PI- 0-200 Hz 0 Hz Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal fir eine PI-

Startfrequenz [Hz]

Regelung erreicht werden muss.
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Parameter Bereich Werkseinstellung [ Nutzung

Parameter 20-93 PI-Proportio- 0,00-10,00 0,01 Eingabe der Proportionalverstarkung des Prozessreglers.

nalverstdrkung Eine schnelle Regelung wird bei hoher Verstarkung
erreicht. Ist die Verstarkung jedoch zu hoch, so kann der
Prozess instabil werden.

Parameter 20-94 Pl Integral 0,1-999,0 s 999,0 s Eingabe der Integrationszeit des Prozessreglers. Sie

Time erreichen eine schnelle Regelung durch eine kurze Integra-
tionszeit; bei zu kurzer Integrationszeit wird der Prozess
jedoch instabil. Eine zu lange Integrationszeit deaktiviert
die Integrationsaktion.

Parameter 30-22 Blockierter [0] Aus [0] Aus

Rotorschutz [1] An h

Parameter 30-23 Erkennungszeit |1 0,05-1,00 s 0,10 s

blockierter Rotor [s] h

Tabelle 2.5 Einrichtungsassistent fiir Anwendungen mit Regelung mit Rickfiihrung

Motoreinstellung

Der Motoreinstellungsassistent fiihrt Benutzer durch die benétigten Motorparameter.

Parameter Bereich Werkseinstellung | Nutzung
Parameter 0-03 Léindereinstel- [0] International 0 -
lungen [1] Nord-Amerika
Parameter 0-06 Netztyp [01-[132] siehe GroBenabhangig Auswahl der Betriebsart nach Wiederzuschalten der
Tabelle 2.4. Netzspannung zum Frequenzumrichter nach einem Netz-
Aus.
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Parameter Bereich Werkseinstellung | Nutzung

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron [0] Asynchron Durch die Einstellung des Parameterwerts kdnnen sich die
[1] PM, Rotor mit folgenden Parameter dndern:
aufgesetzten Magneten e Parameter 1-01 Steuerprinzip.

[31 PM (Vergr. Magnete) e Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last.

e Parameter 1-08 Bandbreite der Motorsteuerung.
e Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor.

e Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl

e Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl

e Parameter 1-17 Spannungskonstante

e Parameter 1-20 Motorleistung.

e Parameter 1-22 Motornennspannung.

e Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

e Parameter 1-24 Motornennstrom.

e Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.

e Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.

e Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

e Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

e Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh).

e Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

e Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq).

e Parameter 1-39 Motorpolzahl.

e Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM.

e Parameter 1-44 Induktivitdtssct. D-Achse (LdSat).
e Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat).
e Parameter 1-46 Verstdrkung Positionserkennung.
e Parameter 1-48 Strom bei min. Induktivitdt fiir D-Achse.
e Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivitdt fiir Q-Achse.
e Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz..

e Parameter 1-70 Startfunktion.

e Parameter 1-72 Startfunktion.

e Parameter 1-73 Motorfangschaltung.

e Parameter 1-80 Funktion bei Stopp.

e Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz].
e Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz.

e Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwédrmstrom.

e Parameter 2-01 DC-Bremsstrom.

e Parameter 2-02 DC-Bremszeit.

e Parameter 2-04 DC-Bremse Ein.

e Parameter 2-10 Bremsfunktion.

e Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz].

e Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz.

o Parameter 4-58 Motorphasen Uberwachung.

e Parameter 14-65 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-
Kompensat.
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Parameter

Bereich

Werkseinstellung

Nutzung

Parameter 1-20 Motorleistung

0,12-110 kW/0,16-150
PS

GroBenabhangig

Eingabe der Motornennleistung von den Typenschilddaten.

Parameter 1-22 Motornenn- 50-1000 V GroBenabhédngig Eingabe der Motornennspannung von den

spannung Typenschilddaten.

Parameter 1-23 Motornenn- 20-400 Hz GroBenabhdngig Eingabe der Motornennfrequenz von den

frequenz Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstro |0,01-10000,00 A GroBenabhéngig Eingabe des Motornennstroms von den Typenschilddaten.

m

Parameter 1-25 Motornennd- 50-9999 U/min GroBenabhéngig Eingabe der Motornenndrehzahl von den

rehzahl Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer- 0,1-1000,0 Nm GroBenabhangig Dieser Parameter ist verfugbar, wenn

Nenndrehmoment Parameter 1-10 Motorart auf Optionen eingestellt ist, die
den Permanentmagnetmotormodus aktivieren.
HINWEI
Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter
beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Parameter 1-30 Statorwi- 0-99,990 Q GroBenabhédngig [ Stellen Sie den Wert des Statorwiderstands ein.

derstand (Rs)

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse |0,000-1000,000 mH GroBenabhangig Eingabe des Werts der D-Achsen-Induktivitdt. Den Wert

(Ld) kénnen Sie dem Datenblatt des Permanentmagnetmotors
entnehmen.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse |0,000-1000,000 mH GroBenabhangig Eingabe des Werts der Q-Achsen-Induktivitat.

(Lq)

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2-100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei |10-9000 V GroBenabhangig Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen bei 1000 UPM.

1000 UPM

Parameter 1-42 Motorka- 0-100 m 50 m Eingabe der Motorkabellédnge.

belldinge

Parameter 1-44 Induktivitdtssdt. | 0,000-1000,000 mH GroBenabhangig Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

D-Achse (LdSat) Ld. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitatskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. | 0,000-1000,000 mH GroBenabhangig Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von

Q-Achse (LgSat) Lg. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg). Wenn der Motorher-
steller jedoch eine Induktivitatskurve liefert, geben Sie den
Induktivitdtswert bei 200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-46 Verstdrkung 20-200% 100% Zur Einstellung der Hohe des Testimpulses wahrend der

Positionserkennung Positionserkennung beim Start.

Parameter 1-48 Strom bei min. |20-200% 100% Eingabe der Induktivitatssattigungsgrenze.

Induktivitat fiir D-Achse

Parameter 1-49 Strom bei min. |20-200% 100% In diesem Parameter wird die Sattigungskurve der D- und

Induktivitdt fiir Q-Achse

Q-Induktivitatswerte festgelegt. Von 20 % bis 100 % dieses
Parameters werden die Induktivitdten anhand der
Parameter Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq), Parameter 1-44 Indukti-
vitdtssdt. D-Achse (LdSat) und

Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse (LgSat) linear
gendhert.

Parameter 1-70 Startfunktion

[0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Wahlen Sie den Startmodus des PM-Motors.
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Parameter Bereich Werkseinstellung | Nutzung

Parameter 1-73 Motorfang- [0] Deaktiviert [0] Deaktiviert Wahlen Sie [1] Aktiviert, um dem Frequenzumrichter zu

schaltung [1] Aktiviert ermdglichen, einen drehenden Motor zu fangen.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf |0,05-3600,0 s GroBenabhdngig Rampe-Auf-Zeit von 0 bis zur nominellen

1 Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab |0,05-3600,0 s GroBenabhdngig Rampe-Ab-Zeit von Nenn-Parameter 1-23 Motornenn-

1 frequenz bis 0.

Parameter 4-12 Min. Frequenz |0,0-400,0 Hz 0,0 Hz Eingabe der Untergrenze der min. Drehzahl.

[Hz]

Parameter 4-14 Max Frequenz |0,0-400,0 Hz 100,0 Hz Eingabe der Obergrenze der max. Drehzahl.

[Hz]

Parameter 4-19 Max. Ausgangs- |0,0-400,0 Hz 100,0 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfrequenzwerts. Wenn

frequenz Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz niedriger als
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] eingestellt ist, wird
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] automatisch identisch zu
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz eingestellt.

Parameter 30-22 Blockierter [0] Aus [0] Aus

Rotorschutz [1] An B

Parameter 30-23 Erkennungszeit |10,05-1,00 s 0,10 s

blockierter Rotor [s] B

Tabelle 2.6 Einstellungen des Motoreinstellungsassistenten

Liste gednderter Parameter
Liste gednd. Param. listet alle Parameter auf, die von der
Werkseinstellung abweichen.
. Die Liste zeigt nur Parameter, die im aktuellen
Programm-Satz gedndert wurden.

. Parameter, die auf die Werkseinstellung zuriick-
gesetzt wurden, werden nicht aufgelistet.

. Die Meldung Empty zeigt an, dass keine
Parameter gedndert wurden.

Andern von Parametereinstellungen
1. Driicken Sie zum Aufrufen des Quick-Meniis die
[Menu]-Taste, bis der Anzeiger im Display auf dem
Quick-Mend steht.

2. Dricken Sie die Tasten [4] [¥Y] zur Auswahl des
Assistenten, PIl-Einstellungen, Motoreinstellung
oder Liste gednd. Param.

3. Driicken Sie [OK].

4. Navigieren Sie mit den Tasten [4] [¥] durch die
Parameter im Quick-Men.

5. Driicken Sie zur Auswahl eines Parameters [OK].

6. Driicken Sie [A] [Y], um den Wert einer Parame-
tereinstellung zu andern.

7. Driicken Sie [OK], um die Anderung zu
akzeptieren.

8. Driicken Sie zweimal [Back], um zum Statusmen
zu wechseln, oder driicken Sie [Menu], um das
Hauptmeni zu offnen.

Uber das Hauptmenii kénnen Sie auf alle Parameter
zugreifen
1. Driicken Sie die Taste [Menu], bis die Option
Hauptmeni hervorgehoben ist.

2. Verwenden Sie die Tasten [4] [¥], 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. Driicken Sie zur Auswahl des Parameters [OK].

6. Mit den Tasten [4] [¥Y] kbnnen Sie den Parame-
terwert einstellen oder dandern.

7. Driicken Sie [OK], um die Anderung zu
akzeptieren.

2.3.3 Hauptmenu

Driicken Sie auf [Menu], um auf das Hauptmeni
zuzugreifen und alle Parameter zu programmieren. Sie
konnen direkt auf die Hauptmenuparameter zugreifen,
sofern kein Passwort tGber Parameter 0-60 Hauptmenii
Passwort erstellt wurde.

Fir den GroB3teil der Anwendungen ist es nicht notwendig,
auf die Hauptmentiparameter zuzugreifen. Das Quick-Meni
bietet den einfachsten und schnellsten Zugriff zu den
gdngigsten Parametern.
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2.4 Schnelle Ubertragung von
Parametereinstellungen zwischen
mehreren Frequenzumrichtern

Sobald die Konfiguration eines Frequenzumrichters
abgeschlossen ist, speichern Sie die Daten im LCP oder
mithilfe der MCT 10 Konfigurationssoftware auf einem PC.

Daten vom Frequenzumrichter zum LCP {ibertragen
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP-Kopie.

2. Driicken Sie [OK].
3. Wahlen Sie [1] Speichern in LCP.
4, Driicken Sie [OK].

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

Dateniibertragung vom LCP zum Frequenzumrichter
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP-Kopie.

2. Driicken Sie [OK].
3. Wahlen Sie [2] Lade von LCP, Alle.
4, Driicken Sie [OK].

2.5 Anzeigen und Programmieren von
indizierten Parametern

Wahlen Sie einen Parameter aus, driicken Sie [OK], und
verwenden Sie [A]/[Y], um durch die indizierten Werte zu
blattern. Wenn Sie einen Parameterwert andern mochten,
wadhlen Sie den indizierten Wert und driicken Sie [OK].
Andern Sie den Wert mithilfe der Tasten [4]/[¥]. Driicken
Sie [OK], um die neue Einstellung zu akzeptieren. Driicken
Sie [Cancel], um abzubrechen. Driicken Sie [Back], um den
Parameter zu verlassen.

2.6 Initialisierung auf Werkseinstellungen

Sie kdnnen die Werkseinstellungen des Frequenzumrichters
auf zwei Weisen initialisieren.

Empfohlene Initialisierung
1. Wahlen Sie Parameter 14-22 Betriebsart aus.

2. Driicken Sie [OK].

3. Wahlen Sie [2] Initialisierung aus, und driicken Sie
[OK].
4. Unterbrechen Sie die Netzversorgung des

Frequenzumrichters und warten Sie, bis die
Anzeige erlischt.

5. Stellen Sie die Verbindung zur Netzversorgung
wieder her. Der Frequenzumrichter ist nun zuriick-
gesetzt, mit Ausnahme der folgenden Parameter:

. Parameter 1-06 Rechtslauf

. Parameter 8-30 Protokoll

. Parameter 8-31 Adresse

. Parameter 8-32 Baudrate

. Parameter 8-33 Paritcit/Stoppbits

. Parameter 8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay
. Parameter 8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay

. Parameter 8-37 FC Interchar. Max.-
Verzégerung

. Parameter 8-70 BACnet-Gerditebereich

. 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 Ubertempe-
raturen

e Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen

. Parameter 15-30 Fehlerspeicher:
Fehlercode

. Parametergruppe 15-4* Typendaten

. Parameter 18-10 Notfallbetriebspeicher:
Ereignis

Zwei-Finger-Initialisierung
Die andere Mdéglichkeit, die Werkseinstellungen des
Frequenzumrichters zu initialisieren, ist die Zwei-Finger-
Initialisierung:

1. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus.

2. Driicken Sie [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 zurilickgesetzt, mit
Ausnahme der folgenden Parameter:

. Parameter 1-06 Rechtslauf
. Parameter 15-00 Betriebsstunden
. Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein

o Parameter 15-04 Anzahl Ubertempe-
raturen

e Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen
. Parametergruppe 15-4* Typendaten

. Parameter 18-10 Notfallbetriebspeicher:
Ereignis

MG18B503
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Die Initialisierung der Parameter wird nach dem Aus- und
Einschaltzyklus durch Alarm 80, Frequenzumrichter initial-
isiert im Display bestatigt.
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3 Parameter

Das Sternchen * in den Parameternummern zeigt eine
Gruppe oder Subgruppe der Parameter an, bei der die
erste bzw. die ersten beiden Ziffern gleich sind.
Beispielsweise zeigt 0-** die mit 0 beginnende Parameter-
gruppe an. 0-0* zeigt die Subgruppe der Parameter an, bei
der die ersten 2 Ziffern identisch sind, d. h. 0-0.

Ein Sternchen (*) nach einer Optionsnummer zeigt an, dass

es sich bei dieser um die Standardoption handelt.

Beispielsweise ist [0]* Englisch (English) die Standardoption

fur Parameter 0-01 Sprache.

3.1 Hauptmenii - Betrieb und Display -
Gruppe 0

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

3.1.1 0-0* Grundeinstellungen

0-01 Sprache
Option:

Funktion:

Dieser Parameter bestimmt die im
Display verwendete Sprache.

[0] * [ Englisch (English)
[1 Deutsch

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
Uiber [Hand On]/[Off] oder Handstart Gber
einen Digitaleingang) bei.

[1] |LCP
Stop,Letz.Soll.

Verwendet den gespeicherten Sollwert [1]
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 Handstart-Befehls tber
einen Digitaleingang) startet der Frequen-
zumrichter wieder und lauft mit dem
gespeicherten Drehzahlsollwert.

0-06 Netztyp

Option: Funktion:

[2] Francais
[3] Dansk
[4] Espanol

[5] Italiano
[28] | Bras. Port.
[255] [ Numerisches Programm

0-03 Landereinstellungen

Option: Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Um die Anforderung nach unterschiedlichen
Werkseinstellungen in unterschiedlichen Teilen
der Welt zu erfillen, wird Parameter 0-03 Lénder-
einstellungen im Frequenzumrichter realisiert. Mit
der ausgewahlten Einstellung dndern Sie die
Werkseinstellung der Motornennfrequenz.

[0] |Interna- | Stellt den Standardwert von

* tional Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 50 Hz ein.

[1] | Nord-
Amerika

Stellt den Standardwert von
Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 60 Hz ein.

Wahlen Sie den Netztyp der
Netzspannung/-frequenz.

HINWEI

Nicht alle Optionen werden in
allen Leistungsgrofien
unterstuitzt.

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

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.

[0] 200-240V/50Hz/IT-Grid
[1] 200-240V/50Hz/Delta
[2] 200-240V/50Hz

[10] | 380-440V/50Hz/IT-Grid
[11] | 380-440V/50Hz/Delta
[12] |380-440V/50Hz

[20] |440-480V/50Hz/IT-Grid

[21] | 440-480V/50Hz/Delta

MG18B503
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0-06 Netztyp

Option: Funktion:
[22] | 440-480V/50Hz

[30] [525-600V/50Hz/IT-Grid
[31] [525-600V/50Hz/Delta
[32] | 525-600V/50Hz

[100] | 200-240V/60Hz/IT-Grid
[101] [ 200-240V/60Hz/Delta
[102] | 200-240V/60Hz

[110] [ 380-440V/60Hz/IT-Grid
[111] | 380-440V/60Hz/Delta
[112] | 380-440V/60Hz

[120] | 440-480V/60Hz/IT-Grid
[121] | 440-480V/60Hz/Delta
[122] | 440-480V/60Hz

[130] [ 525-600V/60Hz/IT-Grid
[131] [ 525-600V/60Hz/Delta
[132] | 525-600V/60Hz

0-07 Auto DC-Bremse IT

Option: Funktion:

]
]
]
]
]
]

Schutzfunktion gegen Uberspannung bei Freilauf.

HINWEI

Kann bei Freilauf eine PWM verursachen.

[0] [ Aus | Diese Funktion ist nicht aktiv.

[

[1] * [ Ein | Diese Funktion ist aktiv.

3.1.2 0-1* Parametersatze

Ein vollsténdiger Satz aller Parameter zur Steuerung des
Frequenzumrichters wird auch als Parametersatz
bezeichnet. Der Frequenzumrichter enthdlt 2 Parame-
tersatze, Parametersatz 1 und Parametersatz 2. Des
Weiteren konnen Sie einen festen Satz Werkseinstellungen
in einen oder beide Parametersatze kopieren.

Einige Vorteile mehrerer Parametersatze im Frequenzum-
richter sind:
. Betrieb des Motors in einem Satz (Aktiver
Parametersatz), wahrend Parameter in einem
anderen Satz (Programm Satz) aktualisiert werden.

. Sie kénnen zwei Motoren (nacheinander) an den
Frequenzumrichter anschlieBen. Sie kdnnen die
Motordaten fiir zwei Motoren in den zwei
Parametersatzen speichern.

. Schnelles Umschalten zwischen Einstellungen fiir
Frequenzumrichter und/oder Motor, wahrend der
Motor lauft. Beispielsweise Rampenzeit oder
Festsollwert Gber Bus-Schnittstelle oder Digita-
leingdnge.

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

Um Parametersatz 1 zu Parametersatz 2 oder Parametersatz
2 zu Parametersatz 1 zu kopieren, verwenden Sie
Parameter 0-51 Parametersatz-Kopie. Wenn Sie bei der
Definition von Parametern in zwei verschiedenen Parame-
tersatzen Konflikte vermeiden mochten, verkniipfen Sie die
Satze mit Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit. Stoppen Sie
den Frequenzumrichter, bevor Sie zwischen Parameter-
satzen wechseln, bei denen Parameter, die als nicht
wdhrend des Betriebs dinderbar gekennzeichnet sind,
verschiedene Werte aufweisen.

Parameter, die wdhrend des Betriebs nicht gedndert werden
kénnen, sind in den Parameterlisten in Kapitel 5 Parameter-
listen 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 Konfigurati-
onsauswahl mit Hilfe von Digitaleingdngen
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] |[Satz 1 Programm Satz 1.

[2] |Satz 2 Programm Satz 2.

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

0-12 Satz verkniipfen mit

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

Umschaltung erst statt, wenn der Motor im
Freilauf ist.

[20] * [ VerknUpft Kopiert wdhrend des Betriebs nicht dnderbare
Parametersatze von einer Inbetriebnahme

zur nachsten. Bei laufendem Motor kann
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0-12 Satz verkniipfen mit 0-30 Einheit

Option: Funktion: Option: Funktion:
zwischen den Parametersatzen umgeschaltet Wahlen Sie die gewiinschte Einheit fiir die
werden. benutzerdefinierte Anzeige am LCP. Die
ausgewadbhlte Einheit ergibt automatisch eine
lineare, quadratische oder kubische Skalie-
3.1.3 0-3* LCP-Benutzerdef rungsbejiehung zur Ausgangsdrehzahl. Diese
Beziehung hédngt von der gewahlten Einheit
Die Displayelemente kdnnen fiir verschiedene Zwecke 1o (G e Sl Bl B e el
angepasst werden. berechnete Wert kann in
Parameter 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige
Benutzerdefinierte Anzeige abgelesen werden.
Der anzuzeigende berechnete Wert basiert auf den Einstel- o] | Kein
lungen in Parameter 0-30 Einheit, Parameter 0-31 Freie
Anzeige Min.-Wert (nur linear), Parameter 0-32 Freie Anzeige a1 %
Max. Wert, Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] und der 1| PPM
aktuellen Drehzahl. e
[11] | U/min [UPM]
gt%sg_%ngw Readout (Value) § [12] | PULSE/s
Custom Readout E 201 |ls
Unit P 0-30 [oa)
Max value b [21] | I/min
e ; " 221 |vh
(\&\o@ 23] |m3/s
o =@ [24] |m3/min
(\\‘\e. -& Q.\e‘v N 3 [25] [m3/h
B N 2 ! [30] [ka/s
> 6@&\(' é{&@o i [31] [ kg/min
Min value | o \é\c\\) 3 32] [kg/h
Lin.iar & i Motor Speed 331 | t/min
units only !
P 0-31 0 ! [34] |t/h
Motor Speed
High limit [40] | m/s
P 4-14 (Hz) [41] [ m/min
Abbildung 3.1 Benutzerdefinierte Anzeige [45] [m
[60] | Grad Celsius
[70] | mbar
Die Beziehung hdngt von der Art der in [71] | bar
Parameter 0-30 Einheit ausgewahlten MaReinheit ab: [72] |Pa
[73] [kPa
Geréatetyp Drehzahlbeziehung [74] [m wg
Dimensionslos [80] [kw
Drehzahl [120] | GPM
Durchfluss, Volumen [121] | Gal/s
Durchfluss, Masse Linear [122] | Gal/min
Velocity (Pos. Geschwindigkeit) [123] | Gal/h
Lange [124] | cfm
Temperatur [1271| ft3/h
Druck Quadratisch [140] | Fu3/s
Leistungs- Kubisch [141] | FuR/min
[160] | Grad Fahr
Tabelle 3.1 Drehzahlbeziehung [170] | psi
[171] | Ib/in2
[172] [inch wg
73] | ft wg
[180] | HP
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0-31 Freie Anzeige Min.-Wert 0-40 [Hand On]-LCP Taste
Range: Funktion: Option: Funktion:
0 CustomRea- [0 - Uber diesen Parameter wird der [0] | Alle Deaktivieren [ Wahlen Sie [0] Alle Deaktivieren, um ein
doutUnit* 999999.99 Mindestwert der benutzerdefi- unbeabsichtigtes Starten des Frequen-
CustomRea- nierten Anzeige (liegt bei zumrichters im Hand-Betrieb zu
doutUnit] Drehzahl 0 vor) festgelegt. Eine vermeiden.
Einstellung ungleich 0 st nur [11 * | Alle aktivieren [Hand on]-Taste ist aktiviert.
maoglich, wenn Sie in

Parameter 0-30 Einheit eine 0-42 [Auto On]-LCP Taste
lineare Einheit gewahlt haben.

Fur Einheiten mit 2. und 3. Option: Funktion:
Potenz ist der Mindestwert 0. [0] | Alle Deaktivieren [ Wahlen Sie [0] Alle Deaktivieren, um ein
unbeabsichtigtes Starten des Frequen-
0-32 Freie Anzeige Max. Wert zumrichters im Hand-Betrieb zu
. iden.
Range: Funktion: vermeiden
100 Custom- [0.0 - Dieser Parameter gibt den [1] * | Alle aktivieren Die Taste [Auto On] ist aktiviert.
ReadoutUnit* 999999.99 maximalen Wert an, der
CustomRea- angezeigt werden soll, wenn 0-44 [Off/Reset]-LCP Taste
doutUnit] die Drehzahl des Motors den Option: Funktion:
eingestellten Wert fir [0] [Alle Deaktivieren | Die Off/Reset-Taste deaktivieren.
Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz] erreicht hat [1] * | Alle aktivieren Sowohl die Aus- aus auch die Quittier-
) funktion aktivieren.

0-37 Displaytext 1 [7] | Nur Reset Die Quittierfunktion aktivieren und Aus-

Range: Funktion: aktivieren Funktion deaktivieren, um ein

" — - versehentliches Stoppen des Frequen-
[0-01]|In diesem Parameter kdnnen Sie eine einzelne PP q

Textzeichenfolge zum Auslesen Uber serielle
Kommunikation schreiben. Die Gerate-ID kann

integriert werden. 3.1.5 0-5* Kopie/Speichern
Nur beim Ausfiihren von BACnet verwendet.

zumrichters zu vermeiden.

Kopieren Sie die Parametereinstellungen zwischen Parame-
tersdtzen und vom bzw. zum LCP.

Range: Funktion: x
0-50 LCP-Kopie
[0-01]|In diesem Parameter kdnnen Sie eine einzelne

0-38 Displaytext 2

Textzeichenfolge zum Auslesen Uber serielle Option: Funktion:
Kommunikation schreiben. [0] * [ Keine Kopie
Nur beim Ausfuhren von BACnet verwendet. [1] | Speichern in Kopiert alle Parameter in allen Parameter-
LCP sdtzen aus dem Speicher des
Frequenzumrichters in den LCP-Speicher.

Kopieren Sie zu Wartungszwecken nach der

Range: Funktion:
- — — - Inbetriebnahme alle Parameter in das LCP.
[0-01]]In diesem Parameter konnen Sie eine einzelne

Textzeichenfolge zum Auslesen tiber serielle [2] |Lade von LCP, | Kopiert alle Parameter in allen Parameter-
Kommunikation schreiben. Alle satzen vom LCP-Speicher in den Speicher

Nur beim Ausfiihren von BACnet verwendet. des Frequenzumrichters.

[3] |Lade von Kopiert nur Parameter, die von der

3.1.4 0-4* LCP-Tasten LCPnur Fkt. MotorgroBe unabhangig sind. Sie kénnen

die letzte Auswahl zur Programmierung

o . L mehrerer Frequenzumrichter mit der
Mit diesen Parametern kénnen Sie einzelne Tasten des LCP 9

aktivieren, deaktivieren und mit einem Kennwortschutz
versehen.

gleichen Funktion verwenden, ohne die
Motordaten zu beeintrachtigen.

[10] | Delete LCP Loscht kopierte Parameter in LCP. Diese
copy data Funktion setzt voraus, dass die LCP-Version
groBer oder gleich V11.00 ist.
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0-51 Parametersatz-Kopie

Option: Funktion:

[0] * [ Keine Kopie Keine Funktion.

[1] Kopieren aus Kopieren Sie Parametersatz 1 zu
Parametersatz 1 Parametersatz 2.

[2] | Kopieren aus Kopieren Sie Parametersatz 2 zu
Parametersatz 2 Parametersatz 1.

[9] [ Kopieren aus Kopieren Sie die Werkseinstellung in
werkseitigem den Programm-Satz (ausgewahlt in
Parametersatz Parameter 0-11 Programm-Satz).

3.1.6 0-6* Passwort

0-60 Hauptmenii Passwort

Range: Funktion:
0*] [0- Dieser Parameter definiert das Passwort zum
999 ] Zugriff auf das Hauptmenii Uber die Taste [Main

Menu]. Durch die Einstellung des Werts auf 0
wird die Passwortfunktion deaktiviert. Nachdem
ein Passwort festgelegt wurde, wird dieser
Parameter ausgegraut.

0-61 Hauptmeni Zugriff ohne PW

Option: Funktion:

[0] * | Vollstandig Deaktiviert das unter
Parameter 0-60 Hauptmenti Passwort
festgelegt Passwort.

[11 [LCP: Nur Lesen | Verhindert das unbefugte Bearbeiten von
Hauptmeniiparametern.

[2] | LCP: Kein Zugriff | Verhindert das unbefugte Anzeigen und
Bearbeiten von Hauptmeniiparametern.

[3]1 | Bus: Nur Lesen
[5] | Alle: Nur Lesen

MG18B503 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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3.2 Hauptmenu - Motor/Last - Gruppe 1

1-01 Steuerprinzip

Option: Funktion:

Parameter mit Bezug zum Lastausgleich des Motor-

Typenschilds und zum Anwendungslasttyp. Normale Betriebsart, einschlieBlich Schlupf- und

Lastausgleiche.

1-03 Drehmomentverhalten der Last

3.2.1 1-0* Grundeinstellungen

kehren die Befehle Reversierung und
Start Reversierung die Drehrichtung

. Option: Funktion:
1-00 Regelverfahren
9 [1] * | Variables Zur Drehzahlsteuerung von Zentrifugal-
Option: Funktion: Drehmoment | pumpen und -liiftern. Auch bei
W Parallelbetrieb mehrerer Motoren tber
Diesen Parameter kénnen Sie bei den gleichen Frequenzumrichter zu
laufendem Motor nicht einstellen. verwenden (z. B. mehrere Kondensator-
lufter oder Kihlturmgeblase). Stellt eine
Spannung bereit, die flir eine quadratische
[0] | Regelung Die Motordrehzahl wird durch Anwenden a & . .
. Drehmomentlastkennlinie des Motors
* ohne eines Drehzahlsollwerts oder Festlegen der L
. . . . optimiert ist.
Ruckfihrung | Drehzahl im Hand-Betrieb bestimmt.
Die Regelung ohne Riickfiihrung wird [3] | Autom. Zur optimal energieeffizienten Drehzahlre-
ebenfalls verwendet, wenn der Frequenzum- Energieoptim. gelung von Kreiselpumpen und Liiftern
richter Teil eines Steuerungssystems mit vT liefert sie eine Spannung, die fiir eine
Regelung ohne Ruckfiihrung ist, die auf quadratische Drehmomentlastkennlinie
einem externen PI-Regler beruht, der ein des Motors optimiert ist. Die AEO-
Drehzahlsollwertsignal als Ausgang bereit- Funktion passt die Spannung zusatzlich
stellt. genau an die aktuelle Lastsituation an
und verringert damit Verbrauch und
[3] |PID-Regler EWM N g
Storgerausche vom Motor.
Bei Einstellung auf Mit Riickfiihrung

1-06 Rechtslauf

. Option: Funktion:
des Motors nicht um.
HINWEIS
Die Motordrehzahl wird durch einen Sollwert Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem
vom integrierten PI-Regler bestimmt. Der Motor nicht einstellen.
integrierte Pl-Regler dndert die
Motordrehzahl als Teil eines Prozessregel- Dieser Parameter definiert den Begriff Rechtslauf
systems mit Rlckfihrung (z. B. konstanter entsprechend dem LCP-Richtungspfeil. Wird fir
Druck oder konstanter Durchfluss). Konfigu- einfachen Wechsel der Laufrichtung der Wellen-
rieren Sie den PI-Regler in Parametergruppe drehung ohne Umstecken der Motordréhte
20-** PID-Regler. verwendet.
— [0] * | Normal | Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender

1-01 Steuerprinzip Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf:

Option: Funktion: U=U; V=V; und W=W zu Motor.

o] |us W [11 |Invers |Die Motorwelle dreht im Linkslauf bei folgender
Bei der U/f-Steuerung sind Schlupf- und Verbindung des Frequenzumrichters im Linkslauf:
Lastausgleich nicht enthalten. U=U; V=V; und W=W zu Motor.

Fur parallel angeschlossene Motoren und/oder 1-08 Bandbreite der Motorsteuerung
Sondermotoranwendungen. Stellen Sie die U/f- Option: Funktion:
Einstellungen in Parameter 1-55 U/f-Kennlinie - U und (01 |Hoch Geeignet fiir hohe dynamische Ansprache.
Parameter 1-56 U/f-Kennlinie - F ein.

[1] * | Mittel Geeignet fir ruckfreien stationdren Betrieb.

AR WEIS

[2] | Niedrig Geeignet flr ruckfreien stationdren Betrieb mit
Wenn Parameter 1-10 Motorart auf PM- der geringsten dynamischen Ansprache.
aktivierte Optionen eingestellt ist, ist nur die — - - — s ——
VVC*-Option verfiigbar. [3] [Adaptiv 1| Geeignet fir ruckfreien stationdren Betrieb mit
zusatzlicher aktiver Dampfung.
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1-08 Bandbreite der Motorsteuerung [31 PM
. . 0 1] PM, Vergr.
Option: Funktion: Parameter 1-10 Motorart [0] ( (Verg
Asynchron | Vollpol | Magnete),
[4] [Adaptiv 2 | Dies ist eine Alternative zu [3] Adaptiv 1, die Sat
speziell an induktionsarme PM-Motoren .
X Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse
angepasst ist. X
(Lq)
Parameter 1-39 Motorpolzahl X X X
3.2.2 1-10 bis 1-13 Motorauswahl Parameter 1-40 Gegen-EMK bei
X X
1000 UPM
HINWEIS Parameter 1-42 Motorkabelldnge X X X
Sie kénnen diese Parametergruppe bei laufendem Motor Parameter 1-43 Motorkabelldnge X X X
nicht dndern. in Ful
Parameter 1-44 Induktivitdtssit.
X
Die folgenden Parameter sind je nach der Einstellung von D-Achse (Ld5ay
. " P 1-45 Induktivitdtssdt.
Parameter 1-10 Motorart aktiv (,x"). arameter 1-45 Induktivitdtssat X
Q-Achse (LgSat)
31 PM Parameter 1-46 Verstdrkung
X X
0] 111 PM (Vergr Positionserkennung
Parameter 1-10 Motorart ! ar Parameter 1-48 Strom bei min.
Asynchron | Vollpol | Magnete), X
Sat Induktivitat fiir D-Achse
Parameter 1-00 Regelverfahren X X X :’a(;a:(neter 1;49 ;t;or: bei min. X
nduktivitdt fiir Q-Achse
Parameter 1-03 Drehmomentver-
X N i
halten der Last P.arametzr.1053PI\A/I/Iotormagnetl «
sierung bei .
Parameter 1-06 Drehrichtung I
X X X Parameter 1-52 Min. Drehzahl
rechts " s, (Hz] X
norm. Magnetis. [Hz,
Parameter 1-08 Bandbreite der g
Motorsteuerung X X X Parameter 1-55 U/f-Kennlinie - U X
Parameter 1-14 Ddampfungsfaktor X X Parameter 1-56 U/F-Kennlinie - F X
Parameter 1-15 Filter niedrige Parameter 1-62 Schlupfausgleich X
X X N i
Drehzahl Zafc:(merer 1-63 Schlupfausgleich N
Parameter 1-16 Filter hohe eitkonstante
Drehzahl X X Parameter 1-64 Resonanz-
rehzal o X
Parameter 1-17 Spannungskon- amprung
X X Parameter 1-65 Resonanz-
stante 3 ] x
Parameter 1-20 Motornenn- ddmpfung Zeitkonstante
X " - -
leistung [kW] Pr?r;zmgter 1-66 Min. Strom bei « «
Parameter 1-22 Motornenn- niedr. Brz.
spannung X Parameter 1-70 Startfunktion X X
Parameter 1-23 Motornenn- Parameter 1-71 Startverzég. X X X
frequenz X Parameter 1-72 Startfunktion X X X
Parameter 1-24 Motornennstrom X X X Parameter 1-73 Motorfang- X X X
Parameter 1-25 Motornennd- schaltung
X X X Parameter 1-80 Funktion bei
rehzahl c X X X
Parameter 1-26 Dauer-Nenndreh- topp
X X Parameter 1-90 Thermischer
moment " N X X X
Parameter 1-29 Autom. Motoran- otorschutz
passung (AMA) X X X Parameter 2-00 DC-Haltestrom X X X
Parameter 1-30 Statorwiderstand Parameter 2-01 DC-Bremsstrom X X X
(Rs) X X X Parameter 2-02 DC-Bremszeit X X X
Parameter 1-33 Statorstreu- Parameter 2-04 DC-Bremse Ein
X X X
X
reaktanz (X1) [Hz]
Parameter 1-35 Hauptreaktanz Parameter 2-06 Parken Strom X X
(Xh) X Parameter 2-07 Parkdauer X X
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse Parameter 2-10 Bremsfunktion X X X
X X
(Ld)
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[31 PM 1-10 Motorart

[0] [11 PM, | (Vergr.

Parameter 1-10 Motorart Option: Funktion:
Asynchron | Vollpol | Magnete), —
Sat [0] * | Asynchron Fir Asynchronmotoren.
[1] | PM, Vollpol Fir Permanentmagnetmotoren (PM) mit
Parameter 2-16 AC-Bremse max. . .
X oberflachenmontierten (Vollpol-) Magneten.

Strom

— Siehe Parameter 1-14 Damping Gain bis
Parameter 2-17 Uberspannungs- . X "
X X X Parameter 1-17 Voltage filter time const. fur

steuerung - . .
detaillierte Informationen zur Optimierung
gari,meft’er 410 Motor X X X des Motorbetriebs.
icht

rehrichtung [3] | PM (Vergr. Flr Permanentmagnetmotoren (PM) mit
Parameter 4-14 Max frequenz X X X Magnete), Sat. [ innen montierten (Schenkelpol-) Magneten,
[Ha] mit Induktivitatssattigungsgrenze.
Parameter 4-18 Stromgrenze X X X
Parameter 4-19 Max. Ausgangs-

X x X 2.3 1- is 1- +

frequenz 3.2.3 1-14 bis 1-17 WC* PM
Parameter 4-58 Motorphasen
Uberwachung X X X Die Standardsteuerparameter fiir VVC* PM-Motorsteuerung
Parameter 14-01 Taktfrequenz X X " sind flir Anwendungen und eine Tragheitslast im Bereich
Parameter 14-03 Ubermodulation X X " von 50>JI/Jm>5 optimiert. Dabei ist JI die Lasttragheit der

Parameter 14-07 Totzeit-Kompen- Anwendung und Jm die Maschinentragheit.

S X X X Bei Anwendungen mit niedrigem Tragheitsmoment (JI/
sationsniveau Im<5) wird fohlen. P 117 S ‘
Parameter 14-08 Dampfangs. n?< ) wird empfohlen, arameter“ - panhmtmgs ()frstante
faktor X X X mit einem Faktor von 5-10 zu erhdhen. In einigen Fallen

- mussen Sie Parameter 14-08 Ddmpfungsfaktor auch
Parameter 14-09 Totzeit . . -
X X X reduzieren, um Leistung und Stabilitdt zu verbessern.

Vorspannungs-Strompegel

Bei Anwendungen mit hohem Tragheitsmoment von JI/

Parameter 14-10 Netzausfal X X X Jm>50 wird empfohlen, Parameter 1-15 Filter niedrige
Parameter 14-11 Netzausfall- X X X Drehzahl und Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl zu
spannung erhdhen, um Leistung und Stabilitdt zu verbessern.
Parameter 14-12 Funktion bei X X X Bei hoher Last mit niedriger Drehzahl (<30 % der
Netzphasenfehler Nenndrehzahl) wird empfohlen, Parameter 1-17 Filter-
Parameter 14-27 Aktion bei N N X zeitkonst. Spannung durch Nichtlinearitit im Wechselrichter
Wechselrichterstérung

bei niedriger Drehzahl zu erhéhen.
Parameter 14-40 Quadr.Mom.

Anpassung x X X 1-14 Dampfungsfaktor

Parameter 14-41 Minimale AEO- Range: Funktion:

Magnetisierung * * X 120 [0 - Der Parameter stabilisiert den PM-Motor, damit

Parameter 14-44 Stromopti- %* 250 %] | dieser ruhig und stabil lauft. Der Wert der

mierung D-Achse fiir IPM X Dampfungsverstarkung regelt die dynamische

Parameter 14-50 EMV-Filter X Leistung des PM-Motors. Eine niedrige

Parameter 14-51 Zwischenkreis- Dampfungsverstarkung ergibt hohe Dynamik, ein

Spannungskompensation x x X hoher Wert ergibt geringe dynamische Leistung.

Parameter 14-55 Ausgangsfilter X X X Die dynamische Leistung steht in Bezug zu den

Parameter 14-64 Totzeit-Kompen- Motordaten und zum Lasttyp. Wenn die

sation, Nullstrom-Pegel X X X Dampfungsverstarkung zu hoch oder zu niedrig

Parameter 14-65 Drehzahl- ist, wird die Regelung instabil.

Reduzierung, Totzeit-Kompensat X X X

Parameter 30-22 Blockierter

Rotorschutz X X Range: Funktion:

Parameter 30-23 Erkennungszeit Size [0.01 - Die Dampfungszeitkonstante des

blockierter Rotor [s] X X related* 20 s] Tiefpassfilters bestimmt die Antwortzeit
auf Lastschritte. Schnelle Regelung

Tabelle 3.2 Aktive Parameter erhalten Sie durch eine kurze
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, wird
die Regelung instabil. Diese Zeitkonstante
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1-15 Filter niedrige Drehzahl

1-20 Motorleistung

3.2.4 1-2* Motordaten |

Diese Parametergruppe enthalt Parameter zum Eingeben
der Motornenndaten entsprechend dem Typenschild des
angeschlossenen Motors.

HINWEIS|

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

HINWEIS|

Eine Anderung der Werte dieser Parameter beeinflusst
die Einstellung anderer Parameter.

1-20 Motorleistung

Eingabe der Motornennleistung in kW gemal3 den Motor-
Typenschilddaten. Die Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzumrichters.

Range: Funktion: Eingabe der Motornennleistung in kW gemaf3 den Motor-
wird unter 10 % Nenndrehzahl Typenschilddaten. Die Werkseinstellung entspricht der
verwendet. Nennleistung des Frequenzumrichters.

Diesen Parameter kdnnen Sie bei laufendem Motor nicht

Range: Funktion: Option: Funktion:

Size [0.01 - | Die Ddmpfungszeitkonstante des [6] 0,55 kW - 0,75 HP

related* 20 s] Tiefpassfilters bestimmt die Antwortzeit [7] 0,75 kW - 1,00 PS
auf Lastschritte. Schnelle Regelung [8] 1,10 kW - 1,50 PS
erhalten Sie durch eine kurze [9] 1,50 kW - 2,00 PS
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie [10] 2,20 kW - 3,00 PS
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, wird [11] 3,00 kW - 4,00 PS
die Regelung instabil. Diese Zeitkonstante 12 3,70 KW - 5,00 PS
wird Uber 10 % Nenndrehzahl verwendet. [13] 2,00 KW - 5,40 PS

[14] 5,50 kW - 7,50 PS

Range: Funktion: 6] 11,00 kW - 15,00 PS

Size [0.001 - [ Die Filterzeitkonstante der Maschinenversor- 1171 15,00 kW - 20 PS

related* |1 s] gungsspannung dient dazu, den Einfluss von 18] 18,5 kW - 25 PS

welligen Hochfrequenziberlagerungen und [19] 52 KW - 30 PS
Systemresonanzen bei der Berechnung der 120] 30 KW - 40 PS
Maschinenversorgungsspannung zu 21] 37 KW - 50 PS
verringern. Ohne dieses Filter kénnen 2] 25 KW - 60 PS
Unwelligkeiten in den Stromen die
. [23] 55 kW - 75 PS
berechnete Spannung verzerren und die
—_— NP [24] 75 kW - 100 PS
Stabilitat des Systems beeintrachtigen.
[25] 90 kW - 120 PS
[26] 110 kW - 150 PS

1-22 Motornennspannung

Range: Funktion:
Size [50 - 1000 [ Geben Sie die Motornennspannung
related* V] von den Motor-Typenschilddaten ein.

Die Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzumrichters.

1-23 Motornennfrequenz

Range: Funktion:
Size [20 -
related* | 400 den Motor-Typenschilddaten entspricht.

Hz] Stellen Sie fuir 87-Hz-Betrieb bei 230/400-V-
Motoren die Typenschilddaten fiir 230 V/50 Hz

ein. Passen Sie Parameter 4-14 Max Frequenz

Stellen Sie einen Motorfrequenzwert ein, der

[Hz] und Parameter 3-03 Maximaler Sollwert an
die 87-Hz-Anwendung an.

1-24 Motornennstrom

Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem Motor nicht Range: Funktion:

einstellen. Size [0.01 - Geben Sie den Motornennstrom von

Option: Funktion: related* 1000.00 A] den Motor-Typenschilddaten ein. Der
2] 0,12 kW - 0,16 HP Frequenzumrichter verwendet diese
3] 0,18 kW - 0,25 HP Daten zur Berechnung von Motordreh-
4] 025 kW - 0,33 PS moment, thermischem Motorschutz
5] 0,37 kW - 0,50 PS usw.
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1-25 Motornenndrehzahl 1-29 Autom. Motoranpassung (AMA)

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [50 - Geben Sie die Motornenndrehzahl von [2] [Reduz. Fiihrt nur eine reduzierte AMA des Statorwi-
related* 60000 RPM] [ den Motor-Typenschilddaten ein. Der Anpassung | derstands Rs im System durch. Wéhlen Sie
Frequenzumrichter verwendet diese diese Option, wenn Sie ein LC-Filter zwischen
Daten zur Berechnung des automa- dem Frequenzumrichter und dem Motor
tischen Schlupfausgleichs. einsetzen.
HINWET
Range: Funktion: Wenn Sie Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
Sz [01 - W einstellen, mit denen der Permanentmotor-Modus
related* | 10000 Nm] aktiviert wird, ist die einzige verfiigbare Option [1]

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

Komplette AMA.

Aktivieren Sie die AMA-Funktion durch Driicken von [Hand
On] nach Auswahl von [1] Komplette AMA oder [2] Reduz.
Anpassung. Nach einer normalen Sequenz zeigt das Display
Folgendes an: Driicken Sie [OK], um die AMA abzuschlieBen.
Nach dem Driicken der [OK]-Taste ist der Frequenzum-
richter betriebsbereit.

HINWEIS|

Option: Funktion:
W . Fiihren Sie zur bestmdéglichen Anpassung des
Frequenzumrichters eine AMA an einem kalten
Motor durch.

Dieser Parameter ist verfligbar, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
eingestellt ist, die den Permanentmo-
tormodus aktivieren.

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.
. Sie konnen eine AMA nicht bei laufendem

Wird die AMA-Funktion aktiviert, so misst der Motor durchfiihren.
Frequenzumrichter bei stehendem Motor o Sie konnen eine AMA nicht an einem Motor mit
automatisch die bendtigten Motorparameter, hoherer Nennleistung als der des Frequenzum-
L el @yuerildie ool Gy 24 richters durchfiihren, zum Beispiel wenn ein 5,5-
CmIEE kW-Motor an einen 4-kW-Frequenzumrichter

[0] |Aus Ohne Funktion angeschlossen ist.

[1] | Komplette | Wenn Sie Parameter 1-10 Motorart auf [0] HINWEIS

Anpassung | Asynchron einstellen, wird eine AMA von

Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs), Wahrend der AMA diirfen Sie kein externes Drehmoment

Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1) und erzeugen.

Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)

durchgefiihrt. HINWEI

Wenn Sie Parameter 1-10 Motorart auf Wenn eine der Einstellungen in Parametergruppe 1-2*
Optionen einstellen, die Permanentmotoren Motordaten geédndert wird, kehren die erweiterten
aktivieren, fithren Sie eine AMA von Motorparameter Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) und Parameter 1-39 Motorpolzahl auf ihre Werkseinstellung
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld) durch. zuriick.

HINWEI HINWEI

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.

Fiihren Sie eine komplette AMA nur ohne Filter durch,
wahrend die reduzierte AMA mit Filter durchgefiihrt
werden sollte.
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3.2.5 1-3* Motordaten Il

Diese Parametergruppe enthdlt Parameter zum Eingeben
der Motornenndaten entsprechend dem Typenschild des
angeschlossenen Motors.

HINWEIS

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

1-30 Statorwiderstand (Rs)

Range: Funktion:
Size [0.0 - Stellen Sie den Wert des Statorwi-
related* 9999.000 Ohm] | derstands ein. Geben Sie den Wert

von einem Motordatenblatt ein
oder fiihren Sie eine AMA an einem
kalten Motor aus.

1-33 Statorstreureaktanz (X1)

Range: Funktion:
Size related* | [0.0 - 9999.000 Stellen Sie die Statorstreu-
Ohm] reaktanz des Motors ein.

1-35 Hauptreaktanz (Xh)

Range: Funktion:

Size [0.0 - Stellen Sie die Hauptreaktanz des Motors

related* [9999.00 | mit Hilfe einer der folgenden Methoden ein:
Ohm] . Fiihren Sie eine AMA an einem

kalten Motor durch. Der Frequen-
zumrichter misst den Wert am
Motor.

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

. Verwenden Sie die Werksein-
stellung Xn. Der Frequenzumrichter
ermittelt anhand der Motor-
Typenschilddaten automatisch
einen Standardwert.

1-39 Motorpolzahl

Range: Funktion:

Size [2 -
related* 100 ]

Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.
Der Motorpolwert ist immer eine gerade
Zahl, da sie sich auf die Gesamtpolzahl
bezieht, nicht auf Polpaare.

1-37 Indukt. D-Achse (Ld)

Range:

Funktion:

[0 - 65535 mH] | Den Wert kdnnen Sie dem
Datenblatt des Permanentmag-

Size related*

netmotors entnehmen.

3.2.6 1-4* Erw. Motordaten |l

Diese Parametergruppe enthélt Parameter zum Eingeben
der Motornenndaten entsprechend dem Typenschild des
angeschlossenen Motors.

HINWEI

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM

Funktion:

Range:

[1 - 9000 V] [ Gegen-EMK-Spannung zwischen
Phasen bei 1000 UPM.

1-42 Motorkabelldnge

Range: Funktion:
50 m*

Size related*

[0 - 100 m] | Legen Sie die Motorkabellange bei der
Inbetriebnahme fest.

1-43 Motorkabelldnge in Fu3

Range: Funktion:
164 ft*

[0 - 328 ft] | Legen Sie die Motorkabelldnge bei der
Inbetriebnahme fest.

1-44 Induktivitatssat. D-Achse (LdSat)

Range: Funktion:

Size [O- Dieser Parameter entspricht der Induktivi-

related* 65535 tatssattigung von Ld. Idealerweise hat
mH] dieser Parameter denselben Wert wie

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld). Wenn
der Motorhersteller jedoch eine Induktivi-
tatskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert hier bei 200 % des
Nennwerts ein.

1-45 Induktivitatssat. Q-Achse (LgSat)

Range: Funktion:
1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) Size [0- Dieser Parameter entspricht der Induktivi-
Range: Funktion: related 65535 tatssattigung von Lg. Idealerweise hat
T 5000 3 S ol e 7 eI mH] dieser Parameter denselben Wert wie
fze - ) egen Sie den Wert der Induktivitat Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg). Wenn
related* 65535 mH] | der Q-Achse fest. Den Wert kénnen X X ..
der Motorhersteller jedoch eine Induktivi-
Sie dem Datenblatt des Permanent- . . .
- ) tatskurve liefert, geben Sie den
magnetmotors entnehmen. Sie Induktivitatswert hier bei 200 % des
konnen diesen Wert bei laufendem .
Nennwerts ein.
Motor nicht andern.
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1-46 Verstarkung Positionserkennung

1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz]

Range: Funktion: Range: Funktion:
100 %* | [20 - Verwenden Sie diesen Parameter zur 1 Hzx| [0.1 - Stellen Sie die erforderliche Frequenz fiir de
200 %] Einstellung der Hohe des Testimpulses 10.0 HZ] normalen Magnetisierungsstrom ein.

wahrend der Positionserkennung beim
Start. Dieser Parameter gilt ab Software-
version 2.80.

Verwenden Sie diesen Parameter zusammen
mit Parameter 1-50 Motormagnetisierung bei 0
UPM.. Siehe Abbildung 3.2.

Range:

1-48 Strom bei min. Induktivitat fiir D-Achse

Funktion:

100 %*

[20 -

200 %] | Verwenden Sie diesen Parameter zur
Einstellung des Induktivitatssattigungs-

punktes.

1-49 Strom bei min. Induktivitat fiir Q-Achse

Range: Funktion:
100 % | [20 - |In diesem Parameter wird die Sattigungskurve
@ 200 %] | der Q-Induktivitatswerte festgelegt. Von 20 % bis

100 % dieses Parameters werden die Indukti-
vitaten anhand der Parameter

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg),

Parameter 1-44 Induktivitdtssdt. D-Achse (LdSat)
und Parameter 1-45 Induktivitdtssdt. Q-Achse
(LgSat) linear gendhert. Nach- und vorstehend
werden sie durch die entsprechenden Parameter
festgelegt. Die Parameter beziehen sich auf den
Lastausgleich des Motor-Typenschilds, auf den
Anwendungslasttyp und auf die elektronische
Bremsfunktion fiir den Schnellstopp/das Halten
des Motors.

3.2.7 1-5% Lastunabh. Einstellung

Parameter fiir lastunabhdngige Motoreinstellungen.

1-50 Motormagnetisierung bei 0 UPM.

Range:

Funktion:

100

%*

300 %

]

[0 -

Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit
Parameter 1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz],
wenn beim Betrieb mit niedriger Drehzahl eine
angepasste thermische Belastung des Motors
gewdlinscht 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

90%
Par.1-50

130BB780.10

Par.1-52 Hz

Abbildung 3.2 Motormagnetisierung

1-55 U/f-Kennlinie - U

Array [6]

Range: Funktion:

Size [0 - 999 [ Mit diesem Parameter kdnnen Sie die
related* V] Spannung an jedem Frequenzpunkt

einstellen, um eine an den Motor
angepasste U/f-Kennlinie zu bilden. Die
zugehorigen Frequenzen sind in
Parameter 1-56 U/f-Kennlinie - F definiert.

1-56 U/f-Kennlinie - F

Array[6]

Range: Funktion:

Size [O- Mit diesem Parameter kbnnen Sie

related* | 400.0 Frequenzpunkte einstellen, um eine an den
Hz] Motor angepasste U/f-Kennlinie zu bilden.

Die zugehorige Spannung definieren Sie in
Parameter 1-55 U/f-Kennlinie - U.

Erstellen Sie eine U/f-Kennlinie anhand von
6 definierbaren Spannungen und
Frequenzen, siehe Abbildung 3.3.
Vereinfachen Sie die U/f-Kennlinien durch
Zusammenfassen von 2 oder mehr Punkten
(Spannungen und Frequenzen). Legen Sie
die Punkt bei gleichen Werten fest.

Motorspannung 130BA166.10

Par. 1-55 [x]

o
@
—_
Sl ——
&
-
=
@

1-56 1-56
[4] (51
Ausgangsfrequenz
Par. 1-56 [x]

Abbildung 3.3 U/f-Kennlinie
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3.2.8 1-6* Lastabh. Einstellung

Parameter zum Einstellen der lastabhdngigen Kompensa-
tionen fiir den Motor.

1-62 Schlupfausgleich

Range: Funktion:
Size [-400 - Geben Sie den Prozentwert fiir den
related* 400 %] Schlupfausgleich ein, um eine Kompen-

sation fur Toleranzen im Wert von nun
vorzunehmen. Der Schlupfausgleich wird
automatisch u. a. in Abhéngigkeit von der
Motornenndrehzahl nun berechnet.

1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante

Range: Funktion:
0.1 [0.05 - | Geben Sie die Schlupfausgleichsreaktionsge-
s* 5] schwindigkeit ein. Ein hoher Wert fiihrt zu einer

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

1-64 Resonanzdampfung

Range: Funktion:
100 [0 -

%* 500 %]

Geben Sie den Wert fiir die Resonanzdampfung
ein. Legen Sie Parameter 1-64 Resonanzddmpfung
und Parameter 1-65 Resonanzddmpfung Zeitkon-
stante fest, um Probleme mit
Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren. Zum
Reduzieren der Resonanzschwankungen erhéhen
Sie den Wert von Parameter 1-64 Resonanz-
ddmpfung.

1-65 Resonanzdampfung Zeitkonstante

Range: Funktion:
0.005 s*| [0.001 - Legen Sie Parameter 1-64 Resonanz-
0.050 s] ddmpfung und

Parameter 1-65 Resonanzddmpfung Zeitkon-
stante fest, um Probleme mit
Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren.
Geben Sie die Zeitkonstante mit der besten
Dampfung ein.

1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.
Range:
50 %*

Funktion:
[0 - 120 %] | Gilt nur fiir PM-Motoren. Ein Erhéhen des
minimalen Stroms verbessert das
Motordrehmoment bei niedriger Drehzahl,
jedoch reduziert dies auch die Effizienz.

3.2.9 1-7* Startfunktion

Parameter zur Konfiguration von Sondermotor-Startfunk-
tionen.

1-70 Startfunktion

Dieser Parameter gilt fiir die Softwareversion 2.80 und spatere
Versionen. Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des PM-
Motor-Startmodus, mit dem der VVC*-Steuerungskern fiir die
zuvor freilaufenden PM-Motoren initialisiert wird. Dieser
Parameter ist nur fir PM-Motoren im VVC*-Modus aktiv, wenn
der Motor gestoppt wird (oder bei einem Betrieb mit niedriger
Drehzahl).

Option: Funktion:

[0] [Rotorlageer- Die Rotorlageerkennungsfunktion dient

kennung zur Schatzung des elektrischen Winkels
des Rotors und zu dessen Verwendung
als Startpunkt. Diese Option ist die
Standardauswahl fiir Automation-
Frequenzumrichter-Anwendungen.
Wenn die Motorfangschaltungsfunktion
erkennt, dass der Motor bei niedriger
Drehzahl lauft oder gestoppt wurde,
kann der Frequenzumrichter die
Rotorposition (den Winkel) erkennen.
Der Frequenzumrichter startet dann
den Motor aus diesem Winkel.

[1] * | Parken Durch die Parkfunktion wird ein
Gleichstrom an der Statorwicklung
angelegt und der Rotor dreht sich zum
elektrischen Nullpunkt. Diese Funktion
wird in der Regel bei HLK-
Anwendungen ausgewahlt. Wenn die
Motorfangschaltungsfunktion erkennt,
dass der Motor bei niedriger Drehzahl
lduft oder gestoppt wurde, sendet der
Frequenzumrichter einen DC-Strom, um
den Motor in einem bestimmten
Winkel zu parken. Der Frequenzum-
richter startet dann den Motor aus
diesem Winkel.

1-71 Startverzog.

Range: Funktion:

0 s*[ [0 - 10 | Dieser Parameter ermdglicht eine Verzégerung 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.
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1-72 Startfunktion

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

1-73 Motorfangschaltung

Mit dieser Funktion kann der Frequenzumrichter einen Motor, der
aufgrund eines Netzausfalls unkontrolliert lauft, ,fangen” Suche
fur die Motorfangschaltung nur im Rechtslauf. Bei erfolgloser
Suche wird eine DC-Bremsung aktiviert. Wenn Sie PM-aktivierte
Optionen auswahlen, wird Parken ausgefiihrt, wenn die Drehzahl
im in Parameter 2-07 Parkdauer eingestellten Zeitraum unter 2,5-
5 % liegt.

Wenn die Drehzahlberechnung einen Wert unter 2,5 % bis 5 %
der Nenndrehzahl ergibt, wird die Parkfunktion aktiviert (siehe
Parameter 2-06 Parken Strom und Parameter 2-07 Parkdauer).
Andernfalls fangt der Frequenzumrichter den Motor bei dieser
Drehzahl und setzt den Normalbetrieb fort.

Die Motorfangschaltung fiir PM-Motoren basiert auf einer
anfanglichen Drehzahlberechnung. Die Drehzahl wird immer als
Erstes nach einem aktiven Startsignal berechnet.

Stromgrenzen des Motorfangschaltprinzips fiir PM-Motoren:
. Der Drehzahlbereich betrdagt bis zu 100 % Nenndrehzahl
oder die Feldschwachungsdrehzahl (der niedrigste der
beiden Werte).

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

Option: Funktion:
[0] Deaktiviert
[1] Aktiviert

3.2.10 1-8* Stoppfunktion

Parameter zur Konfiguration der Sondermotor-Stoppfunk-
tionen.

1-80 Funktion bei Stopp

Option: Funktion:

Wabhlen Sie diese Funktion, die nach
einem Stoppsignal und dem Erreichen der
in Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir
Stoppfunktion [Hz] eingestellten Drehzahl
ausgefiihrt wird.

[0] * | Motorfreilauf Beldsst den Motor im Motorfreilauf.

[1]1 | DC-Halten/
Motor-
Vorheizung

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

Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] [DC Halten/ Dem Motor wird mit Parameter 2-00 DC- 0 Hz*| [0 - 20 Hz] | Stellen Sie die Ausgangsfrequenz ein, bei der
Verzégerung Halte-/Vorwdrmstrom Zeitverzogerung Parameter 1-80 Funktion bei Stopp aktiviert

wahrend des Starts Spannung zugefiihrt. werden soll.

[2] * | Freilauf/Verz.zeit | Der Frequenzumrichter lauft wahrend =
Zeitverzogerung wéhrend des Starts im
Freilauf (Frequenzumrichter aus). Range: Funktion:

14*| [1.0 - | Mit diesem Parameter stellen Sie die AC-Bremsleis-

201 tungsfahigkeit ein (stellen Sie die Rampe-Ab-Zeit
ein, wenn die Tragheit konstant ist). Wenn die
Zwischenkreisspannung nicht hoher als der
Warnwert fir die Zwischenkreisspannung ist,
konnen Sie das Generatordrehmoment tiber
diesen Parameter anpassen.

3.2.11 1-9* Motortemperatur

Parameter zur Konfiguration der Temperaturschutzfunk-
tionen fiir den Motor.

1-90 Thermischer Motorschutz

Option: Funktion:

Uber ein elektronisches Thermorelais (ETR)
wird die Motortemperatur basierend auf
Frequenz, Strom und Zeit berechnet.
Danfoss empfiehlt die Verwendung der
ETR-Funktion, wenn kein Thermistor
vorhanden ist. Die Funktion ist bei
Asynchron- und PM-Motoren identisch.

HINWEIS!

Die ETR-Berechnung erfolgt anhand
der Motordaten aus Parametergruppe
1-2* Motordaten.

[0] |Kein
Motorschutz

Deaktiviert die Temperaturiiberwachung.

[1]1 | Thermistor Ein Thermistor gibt eine Warnung aus,

Warnung wenn die Maximalgrenze des Motortempe-

raturbereichs UGberschritten wird.

[2] | Thermistor
Abschalt.

Wenn die Obergrenze des Motortempera-
turbereichs Uberschritten wird, [6st ein
Thermistor aus und der Frequenzumrichter
schaltet ab.

[3] ETR Warnung
1 Motortemperaturbereichs iberschritten

Wenn die berechnete Obergrenze des

wird, gibt der Frequenzumrichter eine
Warnung aus.

[4] * | ETR-Alarm 1 Die thermische Motorberechnung wird
anhand der tatsachlichen Last und Uhrzeit
sowie anhand der Motorfrequenz gestartet,
wenn der Motorstrom Uber 110 % des

Motornennstroms liegt.

40 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten.

MG18B503



Parameter Programmierhandbuch

1-90 Thermischer Motorschutz

Option: Funktion:

[22] | ETR-Alarm - Die thermische Motorberechnung wird
Erweiterte anhand der tatsachlichen Last und Uhrzeit
Erkennung sowie anhand der Motorfrequenz gestartet,

wenn der Motorstrom tber 110 % des
Motornennstroms liegt. Eine weitere
Méoglichkeit besteht darin, die thermische
Motorberechnung zu starten, wenn der

Motorstrom unter 110 % des
Motornennstroms liegt und das aktuelle
Limit ausgelost wird.

1-93 Thermistoranschluss

Option: Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEIS

Stellen Sie den Digitaleingang in
Parameter 5-03 Digitaleingang 29 Funktion
auf [0] PNP - Aktiv bei 24 V ein.

Wahlen Sie den Eingang fiir den Anschluss des
Thermistors (PTC-Sensor) aus. Bei der
Verwendung eines Analogeingangs kann
dasselbe Analogsignal nicht als Sollwert in
Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1 bis
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3,

Parameter 20-00 Istwertanschluss 1,

Parameter 20-03 PID-Prozess Istwert 2,
Parameter 24-06 Fire Mode Reference Source und
Parameter 24-07 Istwertquelle Notfallbetrieb
verwendet werden.

[0] | Ohne Stellen Sie die Thermistorquelle nicht ein.

[1] | Analog- | Verwenden Sie Analogeingang 53 als Thermistor-
eingang | quelle.

53
[6] | Digital- Verwenden Sie Digitaleingang 29 als Thermistor-

eingang | quelle.
29
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3.3 Hauptmenu - Bremsen - Gruppe 2

3.3.1 2-0* DC Halt/DC Bremse

Parameter zur Konfiguration der DC-Brems- und DC-
Haltefunktionen.

2-00 DC-Halte-/Vorwarmstrom

Range: Funktion:
R RN HINWEIS)
%* | 160

MOTOR UBERHITZT

Der maximale Wert hangt vom
Motornennstrom ab.

Lassen Sie den Motor zur Vermeidung von
Motorschiden durch Uberhitzung nicht zu
lange bei 100 % laufen.

%]

Stellen Sie den Haltestrom als Prozentwert des
Motornennstroms Iwn

Parameter 1-24 Motornennstrom ein.

Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwdrmstrom definiert die
Intensitat der Gleichspannungs-Halten-Funktion
(auch zum Vorwdarmen des Motors geeignet). Dieser
Parameter ist aktiv, wenn DC-Halten in

Parameter 1-72 Startfunktion [0] DC-Halten/
Verzégerung oder Parameter 1-80 Funktion bei Stopp
[1] DC-Halten/Motor-Vorheizung ausgewahlt wurde.

2-01 DC-Bremsstrom

Range: Funktion:
IR HINWELS
%* | 150

MOTOR UBERHITZT

Der maximale Wert hangt vom
Motornennstrom ab.

Lassen Sie den Motor zur Vermeidung von
Motorschaden durch Uberhitzung nicht zu
lange bei 100 % laufen.

%]

Stellen Sie den Strom in Prozent des
Motornennstroms ein,

Parameter 1-24 Motornennstrom. Wenn die Drehzahl
unter der in Parameter 2-04 DC-Bremse Ein
eingestellten Grenze liegt oder wenn die Funktion
,DC-Bremse invers” aktiv ist (in Parametergruppe 5-1*
Digitaleingdnge eingestellt auf [5] DC Bremse (invers)
oder (ber die serielle Schnittstelle), wird ein DC-
Bremsstrom bei einem Stoppbefehl angelegt. Siehe
Parameter 2-02 DC-Bremszeit fiir die Dauer.

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

Range: Funktion:
0 Hz*

[0-500 |Dieser Parameter dient zur Einstellung der
Hz] Einschaltdrehzahl fiir die DC-Bremsfunktion,
bei der Parameter 2-01 DC-Bremsstrom in
Verbindung mit einem Stoppsignal aktiv sein
soll.

2-06 Parking Strom
Range:

100 [0 -
%* 150 %]

Funktion:

Stellen Sie den Strom in Prozent des
Motornennstroms ein,

Parameter 1-24 Motornennstrom. Aktiv mit
Parameter 1-73 Motorfangschaltung. Der
Parkstrom ist wahrend der Zeitdauer aus
Parameter 2-07 Parkdauer aktiv.

HINWEIS

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

2-07 Parkdauer

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

Parameter 1-73 Motorfangschaltung.

HINWEIS

Parameter 2-07 Parkdauer ist nur aktiv,
wenn die Optionen von

Parameter 1-10 Motorart so eingestellt
sind, dass sie PM-Motoren aktivieren.

3.3.2 2-1* Generator. Bremsen

Parametergruppe zur Auswahl der dynamischen Bremspa-
rameter.

2-10 Bremsfunktion

Option: Funktion:

[0] * | Aus

Der Bremswiderstand ist nicht aktiv.

[2] AC-Bremse AC-Bremse ist aktiv.

2-16 AC-Bremse, max. Strom

Range: Funktion:

100 %*

[0 - 160 %] | Geben Sie den max. zulassigen Motorstrom
waéhrend der AC-Bremsfunktion ein. Zu
hohe Strome kénnen die Motorwicklung
Uberhitzen.
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2-17 Uberspannungssteuerung

Option: Funktion:

Wahlen Sie aus, ob bei der Rampe ab die
Uberspannungssteuerung 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.

[11 | Aktiv (ohne [ Aktiviert die Uberspannungssteuerung, wenn
Stopp) sich der Frequenzumrichter nicht im
Stoppzustand befindet.

[2] * | Aktiviert Aktiviert Uberspannungssteuerung.

HINWEI

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

MG18B503 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. 43



Dt

Parameter

VLT® HVAC Basic Drive FC 101

3.4 Hauptmend - Sollwert/Rampen -
Gruppe 3

3.4.1 3-0* Sollwertgrenzen

Parameter zum Einstellen der Sollwerteinheit, Grenzen und
Bereiche.

Siehe auch Parametergruppe 20-0* Istwert fur Informa-
tionen zu den Einstellungen bei Regelung mit
Ruckfihrung.

3-02 Minimaler Sollwert

Range: Funktion:

0*| [-4999-4999] [ Der minimale Sollwert bestimmt den
Mindestwert aus der Summe aller Sollwerte.

3-03 Maximaler Sollwert

Range: Funktion:

Size [-4999.0 - 4999 Der maximale Sollwert bestimmt

related* | ReferenceFeedba- | den Hochstwert aus der Summe
ckUnit] aller Sollwerte. Die Einheit fir den

maximalem Sollwert entspricht
der Konfigurationsauswahl in
Parameter 1-00 Regelverfahren.

3.4.2 3-1* Sollwerteinstellung

°
P3O3—— -— -— - — m— s m— e e e o g
o
o
o
o
(32}

P3-02
P3-10

0

Abbildung 3.4 Sollwerteinstellung

3-10 Festsollwert

Range: Funktion:
0 %* | [-100 - | Geben Sie bis zu acht unterschiedliche
100 %] Festsollwerte (0-7) mittels Array-Program-

mierung in diesen Parameter ein. Wahlen Sie
zur Auswahl von dedizierten Sollwerten
Festsollwert Bit 0/1/2 [16], [17] oder [18] firr die
entsprechenden Digitaleingange in Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingédnge aus.

3-11 Festdrehzahl Jog [Hz]

Range: Funktion:
5 Hz*

[0 - 500.0 | Die Festdrehzahl JOG ist eine feste Ausgangs-
Hz] drehzahl, mit der der Frequenzumrichter lauft,
wenn die JOG-Funktion aktiviert ist.

Siehe auch Parameter 3-80 Rampenzeit JOG.

3-14 Relativer Festsollwert

Range: Funktion:
0 [-100 | Definiert den Festsollwert (in %), der als variabler
%* |- Wert (definiert in Parameter 3-18 Relativ. Skalie-

100 %] | rungssollw. Ressource) zum momentanen Sollwert
addiert wird.

Die Summe des variablen und des relativen
Festsollwert (mit Y in Abbildung 3.5 markiert) wird
mit dem aktuellen Sollwert (mit X in Abbildung 3.5
markiert) multipliziert. Dieses Produkt wird zum

tatsachlichen Sollwert addiert. x + x x

Y
100

Yy
Relativ
X Z=X+X*Y/100

z Resultierender
tatsachlicher
Sollwert

130BA058.12

Abbildung 3.5 Relativer Festsollwert

3-15 Variabler Sollwert 1

Option: Funktion:

Wabhlen Sie die Quelle aus, die fiir das
erste Sollwertsignal verwendet werden
soll. Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1,
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 und
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3
definieren bis zu drei verschiedene
Sollwertsignale. Die Summe der Sollwert-
signale legt die aktuellen Sollwerte fest.

[0] | Deaktiviert

[1] * | Analogeingang
53

[2] | Analogeingang
54

[7]1 | Pulseingang 29
[11] | Bus Sollwert
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3-16 Variabler Sollwert 2

Option: Funktion:

Wabhlen Sie die Quelle aus, die fir das
zweite Sollwertsignal verwendet werden
soll. Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1,
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 und
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3
definieren bis zu drei verschiedene
Sollwertsignale. Die Summe der Sollwert-
signale legt die aktuellen Sollwerte fest.
Siehe auch Parameter 1-93 Thermistoran-
schluss.

[0] | Deaktiviert

[1] | Analogeingang
53

[2] * | Analogeingang
54

[7] | Pulseingang 29
[11] | Bus Sollwert

3-17 Variabler Sollwert 3

Option: Funktion:

Dieser Parameter bestimmt die Quelle
des dritten Sollwertsignals. Es ist
moglich, bis zu drei variable Sollwert-
signale zu definieren

(Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1,
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 und
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3), die
den Gesamtsollwert bilden. Die Summe
der Sollwertsignale legt die aktuellen
Sollwerte fest.

[0] Deaktiviert

[1] Analogeingang
53

[2] Analogeingang
54

[7] Pulseingang 29
[11] * [ Bus Sollwert

3.4.3 3-4* Rampe 1

Konfiguriert die Rampenparameter fiir jede der beiden
Rampen (Parametergruppe 3-4* Rampe 1 und Parameter-
gruppe 3-5* Rampe 2). Die Rampenzeit wird fir alle
LeistungsgroBen auf einen Mindestwert von 10 ms vorein-
gestellt.

RPM 2
o
P4-14 &
High-limit 8
Reference +~ — % - | - 8
P1-23 | |
Motor ‘
frequency | \
P4-12 ! i
Low limit ‘
| \
\ \ w
| p3-%2 | Time
P3-41 ‘
Ramp (0Up | | | bowa |
| Time (Acc) | Time (Dec) |
e |

— tacc —

Abbildung 3.6 Rampen

3-41 Rampenzeit Auf 1

Range: Funktion:
Size [0.05 [ Geben Sie die Beschleunigungszeit von 0 Hz
related* |- 3600 | bis Parameter 1-23 Motornennfrequenz ein,

s] wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist. Geben
Sie die 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 wéhrend des Beschleunigens
nicht tiberschreitet. Beachten Sie auch die
Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.

3-42 Rampenzeit Ab 1

Range: Funktion:
Size [0.05 | Wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist, geben
related* |- 3600 | Sie die Verzégerungszeit von

s] Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 Hz

ein. Wenn PM-Motor ausgewahlt ist, geben
Sie die Verzdgerungszeit von

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0
U/min ein. Wahlen Sie eine Rampe-Ab-Zeit,
um eine Abschaltung aufgrund einer
Uberspannung im Zwischenkreis zu
vermeiden.

3.4.4 3-5* Rampe 2

Mit dieser Parametergruppe kénnen Sie die Parameter von
Rampe 2 konfigurieren.

3-51 Rampenzeit Auf 2

Range: Funktion:
Size [0.05 | Wenn Asynchronmotor ausgewahlt ist, geben
related* |- 3600 | Sie die Beschleunigungszeit von 0 Hz bis

s] Parameter 1-23 Motornennfrequenz ein. Wen
PM-Motor ausgewahlt ist, geben Sie die
Beschleunigungszeit von 0 U/min bis
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl ein.
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Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. 45




Parameter VLT® HVAC Basic Drive FC 101

3-51 Rampenzeit Auf 2

Range: Funktion:

Wahlen Sie die Rampe-auf-Zeit so, dass der
Ausgangsstrom die in

Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wéhrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet.

3-52 Rampenzeit Ab 2

Range: Funktion:

Size [0.05 - | Geben Sie die Verzogerungszeit von
related* 3600 s] | Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0
U/min ein. Wahlen Sie die Rampe-Ab-Zeit
so, dass der Ausgangsstrom die in
Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wahrend des Verzogerns nicht
tiberschreitet

3.4.5 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-/Verzogerungszeit zwischen 0
s] 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

related* |- 3600 | Parameter 1-23 Motornennfrequenz mit 0 Hz
s] ein. Wahrend der Rampe kann im Wechsel-

richter weder Uberspannung auftreten, noch
kann der erzeugte Strom die in

Parameter 4-18 Stromgrenze Stromgrenze
festgelegte Grenze Uberschreiten. Der
Schnellstopp wird Uiber ein Signal an einem
ausgewahlten Digitaleingang oder Uber die
serielle Kommunikationsschnittstelle aktiviert.
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3.5 Hauptmenu - Grenzen/Warnungen -
Gruppe 4

3.5.1 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: Funktion:

[0] |Nur Rechts MM

Die Einstellung in

Parameter 4-10 Motor Drehrichtung
hat Einfluss auf

Parameter 1-73 Motorfangschaltung.

Der Betrieb ist nur im Rechtslauf zulassig.

[2] * | Beide
Richtungen

Der Betrieb ist sowohl in Rechtslauf als auch
in Linkslauf zulassig.

4-12 Min. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [O- Geben Sie die Untergrenze fiir die
400.0 Hz] | Motordrehzahl ein. Sie konnen die min.

Motordrehzahl so einstellen, dass sie der
minimalen Ausgangsfrequenz der Motorwelle
entspricht. Die untere Drehzahlgrenze darf die
in Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] nicht
Uberschreiten.

4-14 Max Frequenz [Hz]

Range: Funktion:

Size [0.1 - |Geben Sie die Obergrenze fiir die

related* | 400.0 Motordrehzahl ein. Sie kann so eingestellt
Hz] werden, dass sie der empfohlenen

maximalen Motordrehzahl entspricht. Die
max. Motordrehzahl darf den Wert in
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz]
Uberschreiten.

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

4-18 Stromgrenze

4-18 Stromgrenze

Range: Funktion:
nicht automatisch auf die Werkseinstellung zurtick-
gesetzt.

Range: Funktion:

Size [0 - | Geben Sie den maximalen Ausgangsfre-

related* | 400
Hz] Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters

quenzwert ein, die das absolute Limit der

angibt. Dies gewahrleistet eine erhéhte
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 Regelver-
fahren.

Wenn Sie Parameter 1-10 Motorart auf eine der
Optionen setzen, die die Konstruktion eines
PM-Motors ermdglicht, kann die maximale
Grenze von Parameter 4-19 Max. Ausgangs-
frequenz begrenzt werden, indem Sie
Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
einstellen. Damit vermeiden Sie eine Gegen-
EMK, die den Frequenzumrichter beschadigen
kann. Wenn Sie Parameter 4-19 Max. Ausgangs-
frequenz niedriger als Parameter 4-14 Max
Frequenz [Hz] eingestellt haben, wird der Wert
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] automatisch
an denselben Wert wie Parameter 4-19 Max.
Ausgangsfrequenz angepasst.

3.5.2 4-4* Einstellbare Warnungen 2

4-40 Warnung Frequenz Niedrig

Range: Funktion:
Size [0 - [ Mithilfe dieses Parameters kdnnen Sie eine
related* | 500 minimale Grenze fiir den Frequenzbereich

Hz] einstellen.

Wenn die Motordrehzahl diese Grenze
unterschreitet, zeigt das Display die Meldung
DREHZAHL NIEDRIG an. Warnbit 10 wird
eingestellt in Parameter 16-94 Erw.
Zustandswort. Sie konnen das Ausgangsrelais
so konfigurieren, dass es diese Warnung

Range: Funktion: anzeigt. Die Warn-LED am LCP leuchtet nicht
110 [0 - | Geben Sie die Stromgrenze fiir den Motor- und auf, wenn der eingestellte Grenzwert dieses
%* | 1000 [ Generatorbetrieb ein (in % des Motornennstroms). BRlEmEES e wiidl
%] Wenn der Wert hoher als der maximale
Nennausgang des Frequenzumrichters ist, wird der
Strom weiterhin auf den maximalen
Ausgangsstrom des Frequenzumrichters begrenzt.
Wenn eine Einstellung in Parameter 1-00 Regelver-
fahren bis Parameter 1-25 Motornenndrehzahl
geandert wird, wird Parameter 4-18 Stromgrenze
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4-41 Warnung Frequenz Hoch 4-55 Warnung Sollwert hoch

Uberschreitet, zeigt das Display die Meldung
DREHZAHL HOCH an. Warnbit 9 wird in
Parameter 16-94 Erw. Zustandswort eingestellt.
Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigu-
rieren, dass es diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet nicht auf, wenn
der eingestellte Grenzwert dieses Parameters

erreicht wird.

3.5.3 4-5* Warnungen Grenzen

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

4-50 Warnung Strom niedrig

wird ein Bit im Zustandswort eingestellt. Sie
kénnen diesen Wert auch fir die Erzeugung
eines Signals am Digitalausgang oder Relais-
ausgang programmieren.

4-51 Warnung Strom hoch

Uiberschreitet, wird ein Bit im
Zustandswort festgelegt. Sie kdnnen
diesen Wert auch fiir die Erzeugung
eines Signals am Digitalausgang oder
Relaisausgang programmieren.

4-54 Warnung Sollwert niedr.

unterschreitet, wird auf dem Display ,Sollwert
niedrig” angezeigt. Warnbit 20 wird in
Parameter 16-94 Erw. Zustandswort eingestellt.
Sie kdnnen das Ausgangsrelais so konfigu-
rieren, dass es diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet nicht auf, wenn der
eingestellte Grenzwert dieses Parameters
erreicht wird.

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [0 - | Dieser Parameter stellt eine héhere Grenze fiir 4999 | [-4999 - | Mithilfe dieses Parameters konnen Sie eine

related* | 500 den Frequenzbereich ein. 4999 ] maximale Grenze fiir den Sollwertbereich
Hz] Wenn die Motordrehzahl diese Grenze einstellen.

Wenn der tatsachliche Sollwert diesen
Grenzwert Uberschreitet, zeigt das Display
Sollwert hoch an. Warnbit 19 wird in

Parameter 16-94 Erw. Zustandswort eingestellt.
Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigu-
rieren, dass es diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet nicht auf, wenn der
eingestellte Grenzwert dieses Parameters
erreicht wird.

Range:

4-56 Warnung Istwert niedr.

Funktion:

-4999
ProcessCtrlUnit*

Range: Funktion: Wenn der Istwert unter diese
OA| [0-500 [Geben Sie den Min.-Stromwert l.ow ein. Wenn Grenze fallt, zeigt das Display
Al der Motorstrom unter diesen Grenzwert fillt, Istwert niedrig an. Warnbit 6

Range: Funktion: . .

. _ eingestellte Grenzwert dieses
Size [0.0 - Geben Sie den Max.-Stromwert lnigH AT e wii
related* 500.00 A] ein. Wenn der Motorstrom diese Grenze

[-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Mithilfe dieses Parameters
konnen Sie eine minimale
Grenze flr den Istwertbereich
einstellen.

wird in Parameter 16-94 Erw.
Zustandswort eingestellt. Sie
konnen das Ausgangsrelais
so konfigurieren, dass es
diese Warnung anzeigt. Die
Warn-LED am LCP leuchtet
nicht auf, wenn der

Range:

4-57 Warnung Istwert hoch

Funktion:

4999
ProcessCtrlUnit*

Range: Funktion: )
diesen Grenzwert
-4999% | [-4999 - | Geben Sie den minimalen Sollwert ein. Wenn . . .
Uberschreitet, zeigt das
4999 | der tatsachliche Sollwert diese Grenze

[-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Mithilfe dieses Parameters
konnen Sie eine maximale
Grenze fiir den Istwertbereich
einstellen.

Wenn die Motordrehzahl

Display die Meldung Istwert
hoch an. Warnbit 5 wird in
Parameter 16-94 Erw.
Zustandswort eingestellt. Sie
konnen 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.
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4-58 Motorphasen Uberwachung starten. Der Motor beginnt gemaR der

Option:  Funktion: eingestellten Rampe die Rampe auf.

[0] [Aus | Bei Auftreten einer fehlenden Motorphase wird kein HINWEI

Alarm angezeigt. Die Werkseinstellung von Klemme 27 Digitaleingang
(Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang) ist [2]
Motorfreilauf invers. Wenn an Klemme 27 nicht 24 V
anliegen, wird der Motor durch Driicken auf [Hand On]
nicht gestartet. Ist dies der Fall, schlieBen Sie Klemme 12

[1] * | Ein | Bei Auftreten einer fehlenden Motorphase wird kein
Alarm angezeigt.

3.5.4 4-6* Drehz.ausblendung an Klemme 27 an.
Definieren Sie die Drehzahlausblendungsbereiche fiir die 4. Driicken Sie wihrend des Durchlaufs eines
Rampen. Es kénnen drei Frequenzbereiche vermieden Resonanzbandes beim Verlassen des Bandes die
werden. Taste [OK]. Die tatsachliche Frequenz wird als
erstes Element in Parameter 4-63 Ausbl. Drehzahl
bis [Hz] (Array) gespeichert. Wiederholen Sie
Array(3] diesen Vorgang fir jeden erkannten Resonanz-
Range: Funktion: bereich beim Anfahren der Rampe (maximal drei
0 Hz| [0-500 Geben Sie hier die unteren Grenzen der zu Bereiche kénnen angepasst werden).
Hz] VRS P Glis I 5. Wenn die maximale Drehzahl erreicht wurde,

YD L) C5 el e Sl e beginnt der Motor automatisch mit der Rampe

ab. Wiederholen Sie diesen Vorgang, wenn die
Drehzahl die Resonanzbédnder wahrend der

bl. Drehzahl bi Verzégerung verldsst. Die beim Driicken der Taste
G LAl IS5 (L] [OK] tatsdchlich registrierten Frequenzen werden

Ausgangsdrehzahlen zu vermeiden, um
Resonanzprobleme im System zu verhindern.

Array(3] in Parameter 4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz]

Range: Funktion: gespeichert.

0 Hz*| [0 - 500 Bei einigen Systemen kann es notwendig 6. Wenn der Motor eine Rampe zum Stopp

Hz] sein, bestimmte Ausgangsdrehzahlen zu vorgenommen hat, driicken Sie [OK]. Der

vermeiden, um Resonanzprobleme im Parameter 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig. wird
System zu verhindern. Geben Sie hier die automatisch auf Aus quittiert. Der Frequenzum-
Maximalgrenzen der zu vermeidenden richter bleibt im Handbetrieb, bis [Off] oder [Auto
Drehzahlen ein. On] gedriickt werden.

Wenn die Frequenzen fiir ein bestimmtes Resonanzband

3.5.5 Halbautomatische Bypass- nicht in der richtigen Reihenfolge registriert werden (in
Drehzahlkonfiguration Parameter 4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] gespeicherte
Frequenzwerte sind = die Werte in Parameter 4-61 Ausbl.
Verwenden Sie die halbautomatische Bypass-Drehzahlkonfi- Drehzahl von [Hz]) oder wenn sie nicht dieselbe Anzahl an
guration, um die Programmierung der Frequenzen, die Registrierungen fiir Parameter 4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz]
aufgrund von Resonanzen im System Ubersprungen und Parameter 4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] aufweisen,
werden sollen, zu vereinfachen. werden alle Registrierungen abgebrochen und die

folgende Meldung wird angezeigt: Die erfassten Drehzahl-
Verfahrensweise: bereiche (iberlappen oder sind nicht bestimmt. Driicken Sie
1. Stoppen Sie den Motor. [Cancel], um abzubrechen.

HINWEIS

Stellen Sie die Rampenzeiten in Option: Funktion:

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 und [0] * | Aus

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 auf die gewiinschten [11 [ Aktivieren [ Wenn diese Option ausgewabhlt ist, werden die

Werte ein. Drehzahlbereiche automatisch durchsucht, damit
Resonanzbander erkannt werden.

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
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3.6 Hauptmendu - Digit. Ein-/Ausgdnge -

Gruppe 5

3.6.1 5-0* Grundeinstellungen

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

HINWEIS

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht

einstellen.

5-00 Arbeitsweise der Digitaleingdange

Funktion:

Option:

Funktion des Digita-
leingangs

Beschreibung

[4] Schnellst. inv.

Invertierter Eingang (NC). Es wird ein
Stopp gemal Schnellstopp-Rampenzeit
Parameter 3-81 Rampenzeit Schnellstopp
ausgefiihrt. Nach der Rampe ab dreht die
Welle im Motorfreilauf.

Stellen Sie den NPN- oder PNP-Modus fiir die Digita-
leingdnge 18, 19 und 27 ein. Schaltlogik.

[5] DC-Bremse invers

Invertierter Eingang fiir DC-Bremse
(6ffnen). Halt den Motor durch Anlegen
einer DC-Spannung flr 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
nicht moéglich, wenn

Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM (Oberfl.
mon.) gesetzt ist.

[0] * | PNP | Aktion bei positiven Richtungspulsen (0). PNP-Systeme
werden an Masse (GND) geschaltet.
[11 | NPN | Aktion bei negativen Richtungspulsen (1). NPN-

Systeme werden an +24 V geschaltet (intern im
Frequenzumrichter).

[6] Stopp (invers)

Wenn das Signal an der zugewiesenen
Klemme von 1 auf 0 wechselt (kein Puls-
Start), wird ein Rampenstopp aktiviert. Der
Stopp wird gemal der gewdhlten
Rampenzeit ausgeflhrt.

Option:

5-03 Digitaleingang 29 Funktion

Funktion:

[0] * | PNP
ein.

Stellen Sie den PNP-Modus fiir die Digitaleingange 29

[1] [NPN
ein.

Stellen Sie den NPN-Modus fiir die Digitaleingdnge 29

3.6.2 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 (ibertragen werden.

[1] Reset

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

[2] Motorfreilauf (inv.)

Belasst den Motor im Motorfreilauf.
Logisch ,0“=Freilaufstopp.

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

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

und Reset.

[7] Externe Verrie-
gelung

Hat die gleichen Funktionen wie
Motorfreilaufstopp invers, aber externe
Verriegelung generiert die Alarmmeldung
externer Fehler auf dem Bildschirm, wenn
die fur Motorfreilauf invers programmierte
Klemme logisch ,0" ist. Wenn auf die
externe Verriegelung programmiert, ist die
Alarmmeldung auch Uber die Digita-
lausgdnge und die Relaisausgange aktiv.
Wenn die Ursache fiir die externe Verrie-
gelung beseitigt wurde, kénnen Sie den
Alarm unter Verwendung eines Digita-
leingangs, eines Feldbusses oder der Taste
[Reset] quittieren.

[8] Start

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

[9] Puls-Start

Wenn ein Puls fir 2 ms aktiviert wird,
startet der Motor. Bei Aktivierung von
Stopp (invers) wird der Motor gestoppt.

[10] Reversierung

Andert die Drehrichtung der Motorwelle.
Das Reversierungssignal dndert nur die
Drehrichtung, es aktiviert nicht die
Startfunktion. 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 moglich. 0 =

Stopp, 1 = Reversierung starten.
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Funktion des Digita- | Beschreibung Funktion des Digita- | Beschreibung

leingangs leingangs

[14] Festdrehzahl JOG | Aktiviert fir die zugewiesene Klemme die [37] Notfallbetrieb Ein angelegtes Signal bringt den Frequen-
JOG-Funktion. Siehe zumrichter in den Notfallbetrieb und alle
Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog [Hz]. weiteren Befehle werden nicht bertick-
(Werkseinstellung Digitaleingang 29). sichtigt. Siehe Parametergruppe 24-0*

[16] Festsollwert Bit 0 | Ermdglicht entsprechend Tabelle 3.4 die Notfallbetrieb.
Auswahl eines der acht Festsollwerte. [52] Startfreigabe Es muss ein aktives Startsignal Gber die

[17] Festsollwert Bit 1 |Ermoglicht entsprechend Tabelle 3.4 die Eingangsklemme vorliegen, tber die Sie
Auswabhl eines der acht Festsollwerte. Startfreigabe programmiert haben, bevor

[18] Festsollwert Bit 2 |Erméglicht entsprechend Tabelle 3.4 die ein Startbefehl angenommen werden
Auswahl eines der acht Festsollwerte. kann. Die Startfreigabe verfugt tiber eine

[19] Sollw. speich. Speichert den aktuellen Sollwert. Der logische UND-Funktion in Bezug auf die
gespeicherte Sollwert ist jetzt der Klemme, die fir [8] Start, [14] Festdrehzahl
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir JOG oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird programmiert ist. Zum Start des Motors
Drehzahl auf/ab benutzt, richtet sich die missen beide Bedingungen erfillt sein.
Drehzahlénderung immer nach Rampe 2 Wenn Startfreigabe auf verschiedenen
(Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 und Klemmen programmiert ist, darf
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) im Startfreigabe nur auf einer der Klemmen
Bereich von Parameter 3-02 Minimaler logisch 1 sein, damit die Funktion
Sollwert - Parameter 3-03 Maximaler ausgefiihrt wird. Das digitale Ausgangs-
Sollwert. signal fur Startbefehl ([8] Start, [14]

[20] Drehz. speich. Speichert den aktuellen Sollwert. Der Festdrehzahl JOG oder [20] Ausgangs-
gespeicherte Sollwert ist jetzt der frequenz speichem), das in
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge oder
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird Parametergruppe 5-4* Relais programmiert
Drehzahl auf/ab verwendet, richtet sich ist, wird von Startfreigabe nicht
die Drehzahlanderung immer nach Rampe beeinflusst.
2. HINWEIS

[21] Drehzahl auf Zur digitalen Steuerung der Drehzahl Wenn kein Startfreigabesignal durch
auf/ab (Motorpotenziometer). Aktivieren die Befehle Betrieb, Festdrehzahl JOG
Sie diese Funktion durch Auswahl von oder Speichern aktiviert wird, zeigt
Sollwert speichern oder Ausgangsfrequenz die Statuszeile im Display Betrieb
speichern. Wird Drehzahl ab weniger als erforderlich, Festdrehzahl JOG
400 ms aktiviert, wird der resultierende erforderlich oder Speichern
Sollwert um 0,1 % erhéht. Falls Drehzahl erforderlich an.
auf langer als 400 ms aktiviert ist, erfolgt
Rampe auf/ab des resultierenden Sollwerts
gemall Rampe 1 in
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1.

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

[23] Satzanwahl Bit 0 |Wahlen Sie einen der zwei Satze. Program-
mieren Sie Parameter 0-10 Aktiver Satz auf
externe Anwahl.

[32] Pulseingang Pulseingang ist zu wéhlen, wenn die
zugewiesene Klemme als Frequenzeingang
(Pulssignal) konfiguriert werden soll. Die
Skalierung erfolgt in Parametergruppe 5-5*
Pulseingang. Nur fir Klemme 29 verfligbar.

[34] Rampe Bit 0 Wahlen Sie die zu verwendende Rampe.
Logisch 0 bewirkt Rampe 1 und logisch 1
Rampe 2.
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Funktion des Digita- | Beschreibung
leingangs Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
153] Hand Start Ein angelegtes Signal versetzt den klemme 18. Siehe Tabelle 3.3 fir Einstelloptionen.
Frequenzumrichter in den Hand-Betrieb, Option Funktion:
als ob Sie [Hand On] gedriickt haben, und [0] Ohne Funktion
ein normaler Stoppbefehl wird [1] Alarm quittieren
Ubergangen. Beim Trennen des Signals 21 Motorfreilauf (inv.)
stoppt der Motor. Fiir andere giiltige [3] Mot.freil./Res. inv.
Startbefehle missen Sie einem anderen [4] Schnellst. inv.
Digitaleingang Auto Start zuordnen und [5] DC Bremse (invers)
an diesen ein Signal anlegen. Die Tasten 6] Stopp (invers)
[Hand On] und [Auto On] haben keine 7] Externe Verriegelung
Wirkung. Die Taste [Off] setzt Hand Start B Start
und Auto Start auBBer Kraft. Aktivieren Sie
. . . [9] Puls-Start
Hand Start bzw. Auto Start wieder Uber die -
Taste [Hand On] bzw. [Auto On]. Ohne (ol Reversierung
Signal an Hand Start oder Auto Start (1 Start + Reversierung
stoppt der Motor unabhdngig von jedem (4] Festdrehzahl JOG
normalen Befehl Start, der angelegt wird. (el Festsollwert Bit 0
Liegt ein Signal an Hand Start und auch 71 Festsollwert Bit 1
Auto Start an, ist die Funktion Auto Start [18] Festsollwert Bit 2
wirksam. [19] Sollw. speich.
[54] Auto Start Ein angelegtes Signal versetzt den [20] Drehz. speich.
Frequenzumrichter in den Auto-Modus, als [21] Drehzahl auf
ob Sie [Auto On] gedriickt haben. Siehe [22] Drehzahl ab
auch [53] Hand Start. [23] Satzanwahl! Bit 0
[60] Zéihler A (+1) Eingang zum Erhohen der Zéhlung im [34] Rampe Bit 0
SLC-Zahler. [37] Notfallbetrieb
[61] Zdhler A (-1) Eingang zum Verringern der Zdhlung im [52] Startfreigabe
SLC-Zahler. [53] Hand Start
[62] Reset Zdhler A Eingang zum Reset von Zdhler A. [54] Auto Start
[63] Zihler B (+1) Eingang zum Erh6hen der Zdhlung im [60] Zahler A (+1)
SLC-Zahler. 61] Zihler A (-1)
[64] Zihler B (-1) Eingang zum Verringern der Zahlung im [62] Reset Zahler A
SLC-Zahler. [63] Zahler B (+1)
[65] Reset Zihler B Eingang zum Reset von Zahler B. [64] Zahler B (1)
[101] Energie- Ein angelegtes Signal versetzt den [65] Reset Zahler B
sparmodus Frequenzumrichter in den Ruhezustand. (on eIt
[120] Fihrungspumpenstart
Tabelle 3.3 Digitaleingangsfunktionen [121] Fiihrungspumpen-Wechsel
[130] Pumpe 1 Verriegelung
Ausgewadhlter | Festsollwert Festsollwert Festsollwert [131] Pumpe 2 Verriegelung
Festsollwert Bit 2 Bit 1 Bit 0 [132] Pumpe 3 Verriegelung
Festsollwert 0 0 0 0 [133] Pumpe 4 Verriegelung
Festsollwert 1 0 0 1 [134] Pumpe 5 Verriegelung
Festsollwert 2 0 1 0
Festsolwert3 |0 i i
Festsollwert 4 1 0 0 Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
Festsollwert 5 1 0 1 klemme 19.
Festsollwert 6 1 1 0 Option: Funktion:
Festsollwert 7 1 1 1 [0] * Ohne Funktion
[1] Alarm quittieren
Tabelle 3.4 Ausgewahlter Festsollwert : s
[2] Motorfreilauf (inv.)
[3] Mot.freil./Res. inv.
[4] Schnellst. inv.
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5-11 Klemme 19 Digitaleingang

5-12 Klemme 27 Digitaleingang

Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
klemme 19. klemme 27. Wenn Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf [0]
Option: Funktion: International eingestellt ist, ist die Werkseinstellung [2]
[5] DC Bremse (invers) Motorfreilauf invers. Wenn Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf
: [1] Nord-Amerika eingestellt ist, ist die Werkseinstellung [7]
[6] Stopp (invers) )
- Externe Verriegelung.
[71 Externe Verriegelung
[8] Start Option: Funktion:
[9] Puls-Start [6] Stopp (invers)
[10] Reversierung [7] Externe Verriegelung
11l Start + Reversierung [8] Start
[14] Festdrehzahl JOG [9] Puls-Start
[1e6] Festsollwert Bit 0 [10] Reversierung
[17] Festsollwert Bit 1 [11] Start + Reversierung
[18] Festsollwert Bit 2 [14] Festdrehzahl JOG
[19] Sollw. speich. [16] Festsollwert Bit 0
[20] Drehz. speich. [17] Festsollwert Bit 1
[21] Drehzahl auf [18] Festsollwert Bit 2
[22] Drehzahl ab [19] Sollw. speich.
[23] Satzanwahl Bit 0 [20] Drehz. speich.
[34] Rampe Bit 0 [21] Drehzahl auf
[37] Notfallbetrieb [22] Drehzahl ab
[52] Startfreigabe [23] Satzanwahl Bit 0
[53] Hand Start [34] Rampe Bit 0
[54] Auto Start [37] Notfallbetrieb
[60] Zshler A (+1) [52] Startfreigabe
[61] Zshler A (-1) [53] Hand Start
[62] Reset Zahler A [54] Auto Start
[63] Zshler B (+1) [60] Zahler A (+1)
[64] Zshler B (-1) [61] Zshler A (-1)
[65] Reset Zahler B [62] Reset Zahler A
[101] Energiesparmodus [63] Zahler B (+1)
[120] Flihrungspumpenstart [64] Zahler B (-1)
[121] Fiihrungspumpen-Wechsel [65] Reset Zahler B
[130] Pumpe 1 Verriegelung [101] Energiesparmodus
[131] Pumpe 2 Verriegelung [120] Fuhrungspumpenstart
[132] Pumpe 3 Verriegelung [121] Fihrungspumpen-Wechsel
[133] Pumpe 4 Verriegelung [130] Pumpe 1 Verriegelung
[134] Pumpe 5 Verriegelung [131] Pumpe 2 Verriegelung
[132] Pumpe 3 Verriegelung

153 Pumpe 4 Verregelung
Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- [134] Pumpe 5 Verriegelung
klemme 27. Wenn Parameter 0-03 Léindereinstellungen auf [0]
International eingestellt ist, ist die Werkseinstellung [2]
Motorfreilauf invers. Wenn Parameter 0-03 Léindereinstellungen auf Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs-
[1] Nord-Amerika eingestellt ist, ist die Werkseinstellung [7] klemme 29.
Externe Verriegelung. Option: Funktion:
Option: Funktion: [0] Ohne Funktion
[0 Ohne Funktion [1] Alarm quittieren
( Alarm quittieren [2] Motorfreilauf (inv.)
2] Motorfreilauf (inv.) [3] Mot freil./Res. inv.
[3] Mot.freil./Res. inv. 4] Schnellst. inv.
[4] Schnellst. inv. [5] DC Bremse (invers)
[5] DC Bremse (invers) [6] Stopp (invers)
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5-13 Klemme 29 Digitaleingang

5-35 Aus Verzogerung, Digitalausgang

Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktion an Eingangs- Range: Funktion:
klemme 29. 0.01 s*| [0 - 600 s] | Eingabe der Verzégerung, bevor der Digital-
Option: Funktion: ausgang ausgeschaltet wird. Die Bedingung
[7] Externe Verriegelung des Digitalausgangs (Klemme 42/45) darf
18] Start wahrend der Verzogerungszeit nicht
9] Puls-Start unterbrochen sein.
[10] Reversierung
[11] Start + Reversierung 3.6.4 5-4* Relais
[14] * Festdrehzahl JOG
[16] Festsollwert Bit 0 Parameter zur Konfiguration der Timing- und Ausgangs-
[171 Festsollwert Bit 1 funktionen des Relais.
[18] Festsollwert Bit 2 " "
: 5-40 Relaisfunktion
[19] Sollw. speich.
120] Drehz. speich. Ar“ray (Re.lals 1 FO], Relais 2.[1]) . . -
1] Drehzahl auf Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
[22] Drehzahl ab . . .
53l o o e Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf
a za.nwa : [0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn
(32] Pulselnga.ng Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
[34] Rampe Bit 0 einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.
[37] Notfallbetrieb ) .
. Option: Funktion:
[52] Startfreigabe .
53] Hand Start [0] Ohne Funktl.on . _
541 AUTO Start [1] Steuer. bereit Die Steuerkarte erhdlt eine Versor-
[60] Zahler A (+1) gungsspannung.
[61] Zshler A (-1) [2] Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebs-
[62] Reset Zahler A bereit und legt ein
[63] Zahler B (+1) Versorgungssignal an der Steuerkarte
[64] Zahler B (-1) an.
[65] Reset Zahler B [3] Bereit/Fern-Betrieb | Der Frequenzumrichter ist betriebs-
[101] Energiesparmodus bereit flir den Auto-Betrieb.
[120] Fihrungspumpenstart [4] Standby/keine Der Frequenzumrichter ist betriebs-
(21] Fihrungspumpen-Wechsel Warn. bereit. Es wurde kein Start-/
[130] Pumpe 1 Verriegelung Stoppbefehl gegeben. Es liegen
[131] Pumpe 2 Verriegelung keine Warnungen vor.
(132 P2 & Vil [5] Motor dreht Motor lauft.
[133] Pumpe 4 Verriegelung
[134] Pumpe 5 Verriegelung [6] Motor ein/k. Der Motor lauft, und es liegen keine
Warnung Warnungen vor.
3.6.3 5-3* Digita|ausgénge [7] Grenzen OK, Der Motor lauft innerhalb der
k.Warn. programmierten Strombereiche,

Parameter zur Konfiguration der Ausgangsfunktionen fiir
die Ausgangsklemmen.

5-34 Ein Verzdgerung, Digitalausgang

Range: Funktion:
0.01 s*

[0 - 600 s] | Eingabe der Verzogerungszeit, bevor der
Digitalausgang eingeschaltet wird. Die
Bedingung des Digitalausgangs (Klemme
42/45) darf wahrend der Verzogerungszeit

nicht unterbrochen sein.

siehe Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig und Parameter 4-51 Warnung
Strom hoch. Es liegen keine
Warnungen vor.

(8]

Ist=Sollw., k.Warn.

Die Motordrehzahl entspricht dem
Sollwert und es sind keine
Warnungen vorhanden.

[9] Alarm Ein Alarm aktiviert den Ausgang.
[10] Alarm oder Ein Alarm oder eine Warnung
Warnung aktiviert den Ausgang.

[12]

Auferh.Stromber.

Der Motorstrom liegt auBBerhalb des
in Parameter 4-50 Warnung Strom
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5-40 Relaisfunktion

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

Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf
[0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn
Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.

Option: Funktion:

5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])
Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.

Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf
[0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn
Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.

Option: Funktion:

niedrig und Parameter 4-51 Warnung
Strom hoch eingestellten Bereichs.

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

niedrig eingestellten Wert.

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

eingestellten Wert.

[16] Unter Min.-
Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl des Frequen-
zumrichters ist niedriger als der in
Parameter 4-40 Warnung Frequenz
Niedrig eingestellte Grenzwert.

[17] Uber Max.-
Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl des Frequen-
zumrichters ist hoher als der in
Parameter 4-41 Warnung Frequenz
Hoch eingestellte Grenzwert.

[19] Unter Min.-Istwert | Der Istwert ist niedriger als der in
Parameter 4-56 Warnung Istwert niedr.

eingestellte Grenzwert.

[20] Uber Max.-Istwert | Der Istwert ist hoher als der in
Parameter 4-57 Warnung Istwert hoch

eingestellte Grenzwert.

[21] Warnung
Ubertemp.

Die Ubertemperaturwarnung wird
aktiviert, wenn die Temperatur die
Grenze im Motor, im Frequenzum-
richter oder im Thermistor
tiberschreitet.

[22] Bereit, keine
Ubertemperatur-

Der Frequenzumrichter ist betriebs-
bereit, und es liegt keine

warnung Ubertemperaturwarnung vor.

[23] Fern, Ber., k. therm. | Der Frequenzumrichter ist betriebs-
bereit im Autobetrieb, und es liegt
keine Ubertemperaturwarnung vor.

[24] Bereit, k.Uber-/
Untersp.

Der Frequenzumrichter ist betriebs-
bereit, und die Netzspannung liegt
innerhalb des festgelegten
Spannungsbereichs.

[26] Bus OK Aktive Kommunikation (kein
Timeout) Uber die serielle Kommuni-

kationsschnittstelle.

[35] Ext. Verriegelung Siehe Digitaleingang.

[36] Steuerwort Bit 11 Bit 11 in Steuerwort steuert das

Relais.

[37] Steuerwort Bit 12 Bit 12 in Steuerwort steuert das

Relais.

[41] Unter Min.-Sollwert [ Der Sollwert ist niedriger als der in
Parameter 4-54 Warnung Sollwert
niedr. eingestellte Grenzwert.

[42] Uber Max.-Sollwert | Der Sollwert ist héher als der in
Parameter 4-55 Warnung Sollwert

hoch eingestellte Grenzwert.

[45] Bussteuerung Der Ausgang wird in
Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg.

Bussteuerung konfiguriert.

[60] Vergleicher 0 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert
0 als wahr ausgewertet, wird der
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er

AUS.

[61] Vergleicher 1 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert
1 als wahr ausgewertet, wird der
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er

AUS.

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

AUS.

[63] Vergleicher 3 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert
3 als wahr ausgewertet, wird der
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er

AUS.

[25] Reversierung Der Motor lauft bzw. ist bereit, im
Rechtslauf zu drehen, wenn logisch
= 0 und im Linkslauf bei logisch = 1.
Der Ausgang dndert sich, sobald das

Reversierungssignal angelegt wird.

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

AUS.
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5-40 Relaisfunktion

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

Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf
[0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn

5-40 Relaisfunktion

Array (Relais 1 [0], Relais 2 [1])
Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.

Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Léndereinstellungen auf
[0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn

Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.

Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[65] Vergleicher 5 Siehe Parametergruppe 13-1* [82] SL-Digitalausgang | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller-
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert C Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
5 als wahr ausgewertet, wird der Smart Logic Action [40] Digital-
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er ausgang C-EIN ausgefihrt wird. Der
AUS. Eingang ist AUS, wenn die SL-

[70] Logikregel 0 Siehe Parametergruppe 13-4* Gonitiel|t [34{ AkthI;) el die
Logikregeln. Ergibt Logikregel 0 wahr, (G RUEg v T
aktiviert sie den Ausgang. [83] SL-Digitalausgang | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller-
Andernfalls ist er AUS. D Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die

[711 | Logikregel 1 Siehe Parametergruppe 13-4* SL-Controller [41] Akt’?n D’g’.tal_
Logikregeln. Ergibt Logikregel 1 wahr, ausgang D-EIN ausgefihrt wird. Der

- . Eingang ist AUS, wenn die SL-
aktiviert sie den Ausgang. ) o
Andernfalls ist er AUS. Controller [35] Aktion Digitalausgang

D-AUS ausgefiihrt wird.

[72] Logikregel 2 Siehe Parametergruppe 13-4* - - - -
sl Gt esflieasl 2 i, [160] | Kein Alarm Der Ausgahg ist aktiv, wenn kein
aktiviert sie den Ausgang. delicos
Andernfalls ist er AUS. [161] | Reversierung aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn der

[73] Logikregel 3 Siehe Parametergruppe 13-4* Frequenzumrichter den Motor im

. . . Linkslauf betreibt (das logische
Logikregeln. Ergibt Logikregel 3 wahr,

L . Produkt der Statusbits ,Betrieb” UND
aktiviert sie den Ausgang. ) .

Andernfalls ist er AUS. wReversierung”).

74] Logikiegel 4 Siehe Parametergruppe 134 [165] | Hand-Sollwert aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn der

X . X Ortssollwert durch die [Hand On]-
Logikregeln. Ergibt Logikregel 4 wahr,

- . Taste des LCP oder durch den Hand-
aktiviert sie den Ausgang. o
Andernfalls ist er AUS. On-Befehl des Digitaleingangs

aktiviert wird.

[75] Logikregel 5 Siehe Parametergruppe 13-4*

. . . [166] | Fern-Sollwert aktiv | Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Logikregeln. Ergibt Logikregel 5 wahr,

- . Fernsollwert durch die [Auto On]-
aktiviert sie den Ausgang.

Andernfalls ist er AUS. Taste des LCP oder durch den [Auto-
On]-Befehl des Digitaleingangs
[80] [ SL-Digitalausgang [ Siehe Parameter 13-52 SL-Controller- aktiviert wird.
A Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die _ - - _
Smart Logic/ Action [38] Digital- [167] | Startbefehl aktiv Der Ausgang ist alitlv, we:-nn ein
ausgang A-EIN ausgefihrt wird. Der ?tartbe.:fehl aL.Jstgefu.hrt el (2 B
Eingang ist AUS, wenn die SL- tletr Gllisn Al
Controller [32] Aktion Digitalausgang R oder. IandG e
A ausgefihrt wird: [Auto On]) und kein Stoppbefehl
aktiv ist.
[81] SL-Digitalausgang | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller- - - - -
B Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die [168] | Hand-Betrieb Der Ausgang'lst akt'lv, wenn snch'der
Smart Logic Action [39] Digital- Freguenzumrlcht'er im Hand-Betﬂrleb
ausgang B-EIN ausgefiihrt wird. Der befindet (angezeigt durch LED uber
Eingang ist AUS, wenn die SL- (Hand on]).
Controller [33] Aktion Digitalausgang [169] | Autobetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn sich der
B-AUS ausgefiihrt wird. Frequenzumrichter im Auto-Betrieb
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5-40 Relaisfunktion

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

Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem
Arrayparameter. Wenn Sie Parameter 0-03 Lindereinstellungen auf
[0] International einstellen, ist der Standardwert [9] Alarm. Wenn
Sie Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Nord-Amerika
einstellen, ist der Standardwert [160] Kein Alarm.

Option: Funktion:

befindet (angezeigt durch LED Uber
[Auto on]).

[190] | Kein Durchfluss Der Frequenzumrichter hat einen
fehlenden Durchfluss erfasst. Siehe
Parametergruppe 22-2* No-Flow

Erkennung.

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

sparmodus.

[194] [ Riemenbruch-
funktion

Eine Riemenbruchbedingung wurde
erkannt. Aktivieren Sie die Funktion
in Parameter 22-60 Riemenbruch-
funktion.

[196] | Notfallbetrieb Der Frequenzumrichter wird im
Notfallbetrieb betrieben. Siehe

Parametergruppe 24-0* Notfallbetrieb.

[198] | FU-Bypass Als Signal zur Aktivierung einer
externen elektromechanischen
Uberbriickung zur direkten
Schaltung des Motors ans Netz.
Siehe auch Parametergruppe 24-1*

FU-Bypass.

[211] [ Kaskadenpumpe 1

[212] [ Kaskadenpumpe 2

[213] | Kaskadenpumpe 3

[214] | Kaskadenpumpe 4

[215] | Kaskadenpumpe 5

5-41 Ein Verzdg., Relais

Array [2]
Range: Funktion:
0.01 s* [ [0.01 - 600 | Eingabe der Einschaltverzogerung des

s] Relais. Wéhlen Sie eines der zwei internen
mechanischen Relais in einer Reihen-
funktion aus. Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 5-40 Relaisfunktion.

130BA171.10

Ausgewdhltes
Ereignis

L

Relaisausgang

Einschalt-Verzégerung
P 5-41

—

Abschalt-Verzégerung
P 5-42

Ausgewadhltes
Ereignis

Relaisausgang

Einschalt-Verzégerung
P 5-41

Abbildung 3.7 Ein Verzégerung, Relais

5-42 Aus Verzog., Relais

Array[2]
Range: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - [Geben Sie die Einschaltverzégerung des Relais
600 s] ein. Wahlen Sie eines der zwei internen
mechanischen Relais in einer Reihenfunktion
aus. Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 5-40 Relaisfunktion. Andert sich die
ausgewadhlte Ereignisbedingung vor Ablauf
einer Einschaltverzdgerung, bleibt der Relais-
ausgang unverandert.
130BA172.10
Ausgewadhltes u
Ereignis

Relaisausga ng—i—I
[ |

—> >

Einschalt- Abschalt-
Verzdgerung Verzdgerung
P 5-41 P 5-42

Abbildung 3.8 Aus Verzogerung, Relais

Andert sich die ausgewahlte Ereignisbedingung vor Ablauf
der Ein-/Ausschaltverzégerung, bleibt der Relaisausgang
unverandert.
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3.6.5 5-5* Pulseingange 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert

Range: Funktion:
Die Impulseingangsparameter dienen dazu, ein entspre- Size [-4999 - | Eingabe des maximalen Sollwerts [U/
chendes Fenster fir den Impulsreferenzbereich zu related* 4999 ] min] fiir die Motorwellendrehzahl und

definieren, indem die Skalierungs- und Filtereinstellungen
fur die Impulseingdnge konfiguriert werden. Pulseingénge
sind Klemmen 29 und 33. Programmieren Sie Klemme 29
(Parameter 5-13 Klemme 29 Digitaleingang) oder Klemme 33
(Parameter 5-15 Klemme 33 Digitaleingang) auf [32]
Pulseingang. Wird Klemme 29 als Eingang verwendet,

des maximalen Istwerts. Wahlen Sie
Klemme 29 als Digitaleingang
(Parameter 5-13 Klemme 29 Digital-

eingang = gultiger Wert).

stellen Sie Parameter 5-01 Klemme 27 Funktion auf [0] 3.6.6 5-9* Bussteuerung
Eingang.
Diese Parametergruppe wahlt Digital- und Relaisausgdnge
Sollwert 130BA076.10 Uber eine Feldbus-Einstellung.
UPM 3 o
: ]A 5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung
?oallxv;/ert__ Range: Funktion:
P 5-53/ o*| [0- Dieser Parameter speichert den Zustand
p5-58 | OXFFFFFFFF ] der busgesteuerten Digitalausgange und
| Relais.
| Eine logische 1 gibt an, dass der Ausgang
min. | hoch oder aktiv ist.
Sollwert | Eine logische 0 gibt an, dass der Ausgang
P 5-52/ niedrig oder inaktiv ist.
p 5-57 T ! - J
min. Freq. max. Freq. Eingang
P 5-50/ P 5-51/ [Hz] Bit 0-3 Reserviert
P 5-55 P 5-56 - i m
Abbildung 3.9 Pulseingang Bit 4 Relais 1 Ausgangsklemme
Bit 6-23 Reserviert
Bit 24 Klemme 42 Digitalausgang
: Bit 26-31 R iert
5-50 Klemme 29 Min. Frequenz ' eservier
Range: Funktion: Tabelle 3.5 Bitfunktionen

20 Hz*| [20 - 31999 | Geben Sie die untere Frequenzgrenze

Hz] entsprechend der unteren Motorwellend-
rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in
Parameter 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert
ein. Siehe Abbildung 3.9.

5-51 Klemme 29 Max. Frequenz

Range: Funktion:

32000 Hz* | [21 - Geben Sie die obere Frequenzgrenze
32000 Hz] entsprechend der oberen Motorwel-
lendrehzahl (d. h. oberer Sollwert) in
Parameter 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/
Istwert ein.

5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert

Range: Funktion:

0*| [-4999 - Geben Sie die untere Sollwertgrenze fiir die
4999 ] Motorwellendrehzahl [U/min] ein. Dies ist auch
der minimale Istwert. Setzen Sie Klemme 29 auf
Digitaleingang (Parameter 5-13 Klemme 29

Digitaleingang = gultiger Wert).
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3.7 Hauptmendi - Analoge Ein-/Ausg. -
Gruppe 6

Parametergruppe zur Einrichtung der analogen 1/0O-
Konfiguration und des Digitalausgangs.

Der Frequenzumrichter ist mit 2 Analogeingdangen
ausgestattet:
. Klemme 53.

° Klemme 54.

Die Analogeingange sind frei fiir Spannung (0-10 V) oder
Stromeingang (0/4-20 mA) konfigurierbar.

3.7.1 6-0* Grundeinstellungen

6-00 Signalausfall Zeit

Range: Funktion:

10 s* | [1-99 5] | Eingabe der Signalausfall-Zeit.

Option: Funktion:
Wabhlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die
unter Parameter 6-01 Signalausfall Funktion
eingestellte Funktion wird aktiviert, wenn
das Eingangssignal an Klemme 53 oder 54
weniger als 50 % des unter
Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung, Parameter 6-12 Klemme 53
Skal. Min.Strom, Parameter 6-20 Klemme 54
Skal. Min.Spannung oder
Parameter 6-22 Klemme 54 Skal.
Min.Stromdefinierten Werts betragt, und
zwar fiir einen Zeitraum, der unter
Parameter 6-00 Signalausfall Zeit definiert
wurde.

[0] * | Aus

[1] | Drehz. speich.

[2] | Stopp

[3]1 | Festdrehzahl

JOG
[4] | Max. Drehzahl
[5] | Stopp und
Alarm

Soll-/Istwert <
*
[UPM] <
o
R
Par. 6-xx —
Max. 1.500
Soll-/ Istwert
1.200
900
600
Par. 6-xx 300
Min. 150
Soll-/ Istwert
‘ i\
Par. 6-xx Analogeingang
Min. Spannung oder \
Min. Strom |

Par. 6-xx
Max. Spannung oder
Max. Strom

Abbildung 3.10 Signalausfall Zeit Funktion

6-02 Notfallbetrieb Signalausfall Funktion

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Timeout-Funktion, wenn
der Notfallbetrieb aktiv ist. Die in diesem
Parameter eingestellte Funktion wird
aktiviert, wenn das Eingangssignal an
den Analogeingéangen weniger als 50 %
des in Parameter 6-00 Signalausfall Zeit
definierten Werts betragt.

[0] * | Aus

[1] | Drehz. speich.

[2] | Stopp

[3]1 | Festdrehzahl

JOG
[4] | Max. Drehzahl

3.7.2 6-1* Analogeingang 53

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte
fur Analogeingang 53 (Klemme 53).

6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung

Range: Funktion:
0.07 V*

[0 - 10 | Geben Sie die Spannung (V) ein, die
V] Parameter 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/
Istwert entspricht. Stellen Sie den Wert zur
Aktivierung von Parameter 6-01 Signalausfall
Funktion auf >1 V ein.

6-11 Klemme 53 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:

10 V*¥| [0 - 10 V] [ Geben Sie die Spannung (V) ein, die dem
maximalen Sollwert entspricht (eingestellt in
Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/
Istwert).
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6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom

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.
Stellen Sie den Wert zur Aktivierung von
Parameter 6-01 Signalausfall Funktion auf >2
mA ein.

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.

6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert

Range: Funktion:
0*| [-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 fiir
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 fiir
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 flr 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 Klemme 53 Modus

Option: Funktion:
Wabhlen Sie aus, ob Klemme 53 fiir
Strom- oder Spannungseingang
verwendet wird.
[0] [Strom
[1] * | Einstellung
Spannung

3.7.3 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). Stellen Sie den Wert zur Aktivierung
von Parameter 6-01 Signalausfall Funktion auf
>1V ein.

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 entspricht dem in

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert
eingestellten Min. Soll-/Istwert. Zur Aktivierung
der Signalausfall Zeit-Funktion in

Parameter 6-01 Signalausfall Funktion mussen
Sie den Wert auf >2 mA einstellen.

6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom

Range: Funktion:
20 mA* | [0 - 20 Zur Eingabe des max.-Stroms
mA] entsprechend dem in

Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/
Istwert festgelegten max. Soll-/Istwert.

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

Range: Funktion:
0% | [-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 fiir Spannung
oder Strom entspricht.

6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert

Range: Funktion:
Size [-4999 - Geben Sie den Soll- oder Istwert ein,
related* 4999 ] der dem in Parameter 6-21 Klemme 54

Skal. Max.Spannung/

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal.
Max.Strom eingestellten Wert fir
Spannung oder Strom entspricht.
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6-26 Klemme 54 Filterzeit

6-71 Klemme 45 Analogausgang

filter erster Ordnung, um Rauschen an
Klemme 54 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:
Wahlen Sie aus, ob Klemme 54 fir
Strom- oder Spannungseingang
verwendet wird.
[0] [Strom
[1] * | Einstellung
Spannung

3.7.4 6-7* Analog-/Digitalausgang 45

Parameter zum Konfigurieren und Skalieren der Funktion
fur Analog-/Digitalausgang, Klemme 45. Analogausgénge

Range: Funktion: Option: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - Geben Sie die Zeitkonstante ein; dies ist eine [254] | DC-Zwischenkreis- 0-65535 V
10 s] Filterzeitkonstante fiir das digitale Tiefpass- 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. Eine
Beschreibung der
Optionen finden Sie unter
Parameter 5-40 Relais-
funktion.

[0] * [ Ohne Funktion

[1] Steuer. bereit

[2] Bereit

[3] Bereit/Fern-Betrieb
[4] Standby/keine Warn.
[5] Motor dreht

sind Stromausgange: 0/4-20 mA. Die Auflésung am [6] | Motor ein/k Warnung
Analogausgang ist 12 Bit. Analogausgangsklemmen ]| Sranen O LS.
kénnen auch als Digitalausgang konfiguriert werden. (8] | lst=Sollw., k-Warn.
[9] Alarm
[101 | Aarm oder Warnung
Option: Funktion: [12] [AuBerh.Stromber.
Konfigurieren Sie Klemme 45 als Analog- [13] [Unter Min.-Strom
oder Digitalausgang. [14] | Uber Max.-Strom
01 * [ 0-20 mA [16] | Unter Min.-Drehzahl
] |420 mA [17] | Uber Max.-Drehzahl
2] |Digitalausgang [19] | Unter Min.-Istwert

6-71 Klemme 45 Analogausgang

Option: Funktion:

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

[254] | Zwischenkreisspannung . T2/S2, 200-400 V

. T4, 400-800 V

[20] | Uber Max.-Istwert
[21] | Warnung Ubertemp.

[22] [ Bereit, keine Ubertemperatur-
warnung

[23] | Fern, Ber, k. therm.

[24] | Bereit, k.Uber-/Untersp.

[25] | Reversierung

[26] [Bus OK

[35] | Ext. Verriegelung

[36] [ Steuerwort Bit 11

. T5, 400-1000 V [37]1 | Steuerwort Bit 12
[41] | Unter Min.-Sollwert
¢ g, si=neey [42] | Uber Max.-Sollwert
[0] * [ Ohne Funktion [45] | Bussteuerung
[100] [ Ausgangsfrequenz 0-100 Hz [60] [ Vergleicher O
[101] | Sollwert Mingef—Maxgef. [61] [ Vergleicher 1
[102] | Istwert Minrs—Maxrs [62] [ Vergleicher 2
[103] | Motorstrom 0-lmax [63] | Vergleicher 3
[106] | Leistungs- 0-Pnom [64] [ Vergleicher 4
[139] [ Bussteuerung 0-100% [65] [ Vergleicher 5
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6-72 Klemme 45 Digitalausgang

Option: Funktion:

6-76 Kl. 45, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

[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] | Kein Alarm

[161] [ Reversierung aktiv
[165] | Hand-Sollwert aktiv
[166] | Fern-Sollwert aktiv
[167] | Startbefehl aktiv
[168] | Hand-Betrieb

[169] | Autobetrieb

[190] | Kein Durchfluss
[193] | Energiesparmodus
[194] | Riemenbruchfunktion

0*| [0 - 16384 ]| Halt den Strom an Analogausgang auf
konstantem Niveau, sofern er busgesteuert ist.

3.7.5 6-9* Analog-/Digitalausgang 42

Parameter zur Konfiguration der Grenzen fiir Analog-/
Digitalausgang Klemme 42. Analogausgéange sind
Stromausgdnge: 0/4-20 mA. Die Auflésung an den
Analogausgangen betragt 12 Bit. Analogausgangsklemmen
kénnen auch als Digitalausgang konfiguriert werden.

6-90 Klemme 42 Funktion

Option: Funktion:
Konfigurieren Sie Klemme 42 fir die
Funktion als Analog- oder Digitalausgang.
[0] *] 0-20 mA
[1] [4-20 mA
[2] | Digitalausgang

6-91 Klemme 42 Analogausgang

klemme 45. Stellen Sie den Wert auf den
Prozentwert des Gesamtbereichs der in
Parameter 6-71 Klemme 45 Analogausgang
ausgewabhlten Variable ein.

[196] | Notfallbetrieb Option: Funktion:
[198] | FU-Bypass Wabhlen Sie die Funktion von
Klemme 42 als analogen
Stromausgang aus. Siehe auch
Range: Funktion: Parameter 6-90 Terminal 42
0%*| [O- Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0 mA Mode.
200 %] oder 4 mA) des Analogsignals an Ausgangs- [254] | Zwischenkreisspannung 3 T2/S2, 200-400 V

. T4, 400-800 V
. T5, 400-1000 V
. T6, 500-1000 V

6-74 KI. 45, Ausgang max. Skalierung

Range: Funktion:
100 [0 - Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal (20 mA)
%* 200 %] | des Analogsignals an Ausgangsklemme 45.

Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert des
Gesamtbereichs der in Parameter 6-71 Klemme 45
Analogausgang ausgewdhlten Variable ein.

Current

(mA)
20+
0/4——
T
0% Analogue Analogue 100% Variable
output  Output for
Min Scale Max Scale output
par.6-73 par.6-74 example:
Power

Abbildung 3.11 Ausgang max. Skalierung

[0] * | Ohne Funktion

[100] [ Ausgangsfrequenz 0-100 Hz

[101] | Sollwert Mingef. — MaxRgef.
[102] | Istwert Minrg — Maxrs
[103] | Motorstrom 0-Imax

[106] | Leistungs- 0—-Pnom

[139] | Bussteuerung 0-100%

[184] [ Spiegel Al53 mA 0-20

[185] [ Spiegel Al54 mA 0-20

[254] [ DC-Zwischenkreisspannung [ 0-65535 V
Option: Funktion:

Wahlen Sie die Funktion
von Klemme 42 als
analogen Stromausgang
aus. Siehe auch

Parameter 6-90 Terminal 42
Mode. Siehe

Parameter 5-40 Relais-
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6-92 Klemme 42 Digitalausgang 6-92 Klemme 42 Digitalausgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
funktion fur eine [166] | Fern-Sollwert aktiv
Beschreibung der Auswahl. [167] | startbefehl aktiv
[0] * | Ohne Funktion [168] | Hand-Betrieb
[11 | Steuer. bereit [169] | Autobetrieb
[2] Bereit [190] | Kein Durchfluss
[3]1 | Bereit/Fern-Betrieb [193] | Energiesparmodus
[4]1 | Standby/keine Warn. [194] | Riemenbruchfunktion
[5] Motor dreht [196] | Notfallbetrieb
[6] Motor ein/k. Warnung [198] | FU-Bypass
UL_J|CTaen O S 6-93 KI. 42, Ausgang min. Skalierung
[8] Ist=Sollw., k.Warn. .
Range: Funktion:
[9] Alarm
0%*| [O- Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0 mA

[10] [ Alarm oder Warnung
[12] | AuBerh.Stromber.
[13] [ Unter Min.-Strom
[14] | Uber Max.-Strom
[16] | Unter Min.-Drehzahl
[17]1 | Uber Max.-Drehzahl
[20] | Uber Max.:lstwert Range: Funktion:
[21] [ Warnung Ubertemp.

200 %] oder 4 mA) des Analogsignals an Ausgangs-

klemme 42. Stellen Sie den Wert auf den
Prozentwert des Gesamtbereichs der in

Parameter 6-91 Klemme 42 Analogausgang

ausgewabhlten Variable ein.

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

[22] [ Bereit, keine Ubertemperatur-
warnung

[23] | Fern, Ber, k. therm.

[24] | Bereit, k.Uber-/Untersp.

[25] | Reversierung

Parameter 6-91 Klemme 42 Analogausgang

ausgewahlten Variable ein.

o
Current =
[26] [Bus OK cuns 3
[35] [Ext. Verriegelung a
20 2
[36] | Steuerwort Bit 11 =
[37] | Steuerwort Bit 12
[41] [Unter Min.-Sollwert y
— 0/4-——
421 | Uber Max-Sollwert 0% Analog Analog 100%Variable
[45] | Bussteuerung output  Output for
" Min ScaleMax Scale output
[60] | Vergleicher 0 par. 6-93 par. 6-94 example:
[61] | Vergleicher 1 Power

[62] [ Vergleicher 2
[63] [ Vergleicher 3
[64] [ Vergleicher 4
[65] [ Vergleicher 5

[70] | Logikregel O 6-96 Kl. 42, Wert bei Bussteuerung

[71] | Logikregel 1 Range: Funktion:
[72] | Logikregel 2 0

Abbildung 3.12 Ausgang max. Skalierung

*

[0 - 16384 ] | Halt den Analogausgang an Klemme 42 auf

[73] | Logikregel 3 konstantem Niveau, sofern er busgesteuert ist.
[74] | Logikregel 4

[75] [Logikregel 5

[80] | SL-Digitalausgang A
[81] [SL-Digitalausgang B
[82] | SL-Digitalausgang C
[83] [ SL-Digitalausgang D
[160] | Kein Alarm

[161] | Reversierung aktiv
[165] | Hand-Sollwert aktiv
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3.8 Hauptmeni - Kommunikation und
Optionen - Gruppe 8

3.8.1 8-0* Grundeinstellungen

3.8.2 8-3* Ser. FC-Schnittst.

8-30 Protokoll

8-02 Steuerquelle
Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Option:

Wahlen Sie die Quelle des Steuerworts aus.

[0] | Deaktiviert
[1] * | FC-Schnittstelle

8-03 Steuerwort Timeout-Zeit

Range:

Funktion:

[0.1 -
6500 s]

Size Geben Sie die maximale erwartete Dauer

related* 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

ausgewadhlte Funktion wird ausgefihrt.

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

[1] | Drehz. speich.

[2] [Stopp

[3]1 | Festdrehzahl JOG
[4] | Max. Drehzahl
[5] |Stopp und Alarm

[20] | N2-Ruickfallzeit Diese Option ist nur giltig, wenn das

Protokoll N2 ist.

Option: Funktion:
Auswahl des Protokolls fur die integrierte
8-01 Fuhrungshoheit Schnittstelle RS485.
Option: Funktion: [0] * | FC Kommunikation gemaR FC-Protokoll.
Dieser Parameter setzt die Einstellungen in [2] | Modbus Kommunikation gemal3 Modbus RTU-
Parameter 8-50 Motorfreilauf bis RTU Protokoll.
Parameter 8-56 Festsollwertanwahl aul3er [3]1 | Metasys N2 [ Kommunikationsprotokoll. Das N2-Software-
Kraft. protokoll ist auf die allgemeinen,
[0] * | Klemme und | Steuerung (iber Klemme und Steuerwort. einzigartigen Eigenschaften jedes Gerétetyps
Steuerw. CURE R
[11 | Nur Klemme Steuerung nur Uber Digitaleingange. (4] |FLN Kommunikation gemaB FLN-Protokoll.
[5] | BACNet Kommunikation gemaR BACNet-Protokoll.
[21 | Nur Steuerung nur Uber das Steuerwort.

Range: Funktion:
Size [0.0 - Geben Sie die Adresse flir den RS485-
related* 247 ] Port ein. Gultiger Bereich: 1-126 fir

FC-Bus ODER 1-247 fir Modbus.

Option:

8-32 Baudrate

Funktion:

Wabhlen Sie die Baudrate fiir die Schnittstelle
RS485.

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

Durch eine Anderung des Protokolls in
Parameter 8-30 Protokoll wird ggf. die Baudrate
gedndert.

[0] [ 2400 Baud

[1] | 4800 Baud

Werkseinstellung fiir FLN.

[2] ] 9600 Baud

Werkseinstellung fur:
. BACnet.

. Metasys N2.

[3]1 | 19200 Baud

Werkseinstellung fir Modbus RTU.

[4] | 38400 Baud

[5] | 57600 Baud

[6] | 76800 Baud

[71] 115200 Baud

Option:

8-33 Paritat/Stoppbits

Funktion:

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

Die Werkseinstellung bezieht sich auf

das FC-Protokoll. Durch eine Anderung
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8-33 Paritat/Stoppbits 8-42 PCD-Schreibkonfiguration

Option: Funktion: Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3-10 der PPOs zugewiesen
des Protokolls inParameter 8-30 Protocol werden (die Anzahl der PCDs héngt vom PPO-Typ ab). Die Werte
wird ggf. die Baudrate geéndert. in den PCD 3-10 werden anschlieBend als Datenwerte in die

ausgewadhlten Parameter geschrieben.

[0] | Ger. Paritat, 1

Stoppbit Option: Funktion:

[11]| Unger. Paritit, 1 [4] [342] Rampenzeit Ab 1

Stoppbit [5] [351] Rampenzeit Auf 2
[2] | Ohne Paritit, 1 [6] [352] Rampenzeit Ab 2
Stoppbit [7] [380] Rampenzeit JOG
[3] | Ohne Paritat, 2 [8] [381] Schnellstopp-Zeit
Stoppbits [9] [412] Min. Motorfrequenz [Hz]
N N [10] [414] Max. Frequenz [Hz]

8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay 0 [590] Dig /Relais Ausg.

Range: Funktion: Bussteuerung

Size [0.0010 - Definiert die minimale Verzogerung, 2] [676] Klemme 45, Wert bei

related* 0.5 s] welche der Frequenzumrichter nach Bussteuerung

dem Empfangen eines FC-Telegramms [13] [696] Klemme 42, Wert bei
wartet, bevor sein Antworttelegramm Bussteuerung
gesendet wird. Diese Funktion dient 4] [894] Bus-Riickmeldung 1
dem Umgehen von Modem-Umsteu- [15] FC Steuerwort
erzeiten. 6] FC Sollwert

[17] [2021] Sollwert 1

8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay

Size [0.1 - Geben Sie die maximal zuldssige Verschiedene Parameter kénnen PCD 3-10 der PPOs zugewiesen
related* 10.0 s] Verzdgerung zwischen dem Eingang werden (die Anzahl der PCDs hangt vom PPO-Typ ab). PCD 3-10
einer Anfrage und der Ubermittlung erfassen den Echtzeit-Datenwert der ausgewahlten Parameter.
der Antwort ein. Wenn diese Zeit Option: Funktion:
Uberschritten wird, wird keine Antwort 0] None
AL Y B [1] [1500] Operation Hours
m [2] [1501] Running Hours
8-37 FC Interchar. Max.-Verzogerung
[3] [1502] kWh Counter
Range: Funktion: [4] [1600] Control Word
Size related*| [0.005 - Definiert die maximale Zeitverzo- [5] [1601] Reference [Unit]
0.025 s] gerung zwischen zwei Zeichen in 6] [1602] Reference %
einer Meldung. Nach Uberschreiten 7] [1603] Status Word
der Verzégerung wird die Meldung 8] [1605] Main Actual Value [%]
verworfen. (9] [1609] Custom Readout
[10] [1610] Power [kW]
3.8.3 8-4* FC/MC-Protokoll [ [1611] Power [hp]
[12] [1612] Motor Voltage
Diese Parametergruppe dient zum Schreiben von PCD und [3 [1613] Frequency
zum Einlesen von Konfigurationen. [4 [1614] Motor Current

1

]

] [1615] Frequency [%]

] [1618] Motor Thermal

1 [1630] DC Link Voltage
[18] [1634] Heatsink Temp.

1

1

1

1

1

]

8-42 PCD-Schreibkonfiguration F >
16

Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3-10 der PPOs zugewiesen
werden (die Anzahl der PCDs hdangt vom PPO-Typ ab). Die Werte
in den PCD 3-10 werden anschlieBend als Datenwerte in die

ausgewdhlten Parameter geschrieben. (1635] Inverter Thermal

. . [20 [1638] SL Controller State
Option: Funktion: [21 [1650] External Reference
(o1 Kein 22 [1652] Feedback [Unit]
( [302] Minimaler Sollwert 23 [1660] Digital Input 18,19,27,33
(21 EIE] Lt 2 S0 i [24 [1661] Terminal 53 Switch Setting
[3] [341] Rampenzeit Auf 1
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8-43 PCD-Konfiguration Lesen

Verschiedene Parameter kdnnen PCD 3-10 der PPOs zugewiesen
werden (die Anzahl der PCDs hdangt vom PPO-Typ ab). PCD 3-10
erfassen den Echtzeit-Datenwert der ausgewahlten Parameter.
Option: Funktion:
[25] [1662] Analog input 53

[26] [1663] Terminal 54 Switch Setting

[27] [1664] Analog input 54

[28] [1665] Analog output 42 [mA]

[29] [1671] Relay output

[30] [1672] Counter A

[31] [1673] Counter B

[32] [1690] Alarm Word

[33] [1692] Warning Word

[34] [1694] Ext. Status Word

3.8.4 8-5* Betr. Bus/Klemme

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

8-50 Motorfreilauf

Option: Funktion:

HINWEIS

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

Definiert fiir die Funktion Motorfreilauf die
Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingange)
und Bus.

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

[1] |Bus Aktiviert den Freilauf Gber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.
[2] [Bus UND [ Aktiviert den Freilauf Gber den Feldbus/die
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle und tber

einen der Digitaleingédnge.

[3] | Bus ODER
o Klemme

Aktiviert den Freilauf Gber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder Gber einen
der Digitaleingange.

8-51 Schnellstopp

Option: Funktion:

HINWEIS

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

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

8-51 Schnellstopp

Option: Funktion:
[0] | Klemme Aktiviert den Schnellstopp tber einen Digital-
eingang.
[1]1 | Bus Aktiviert den Schnellstopp Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.
[2] [ Bus UND | Aktiviert den Schnellstopp tber die serielle
Klemme Kommunikationsschnittstelle und Gber einen

der Digitaleingdnge.

[3] |Bus ODER
& Klemme

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

8-52 DC Bremse

Option: Funktion:

HINWEIS

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

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

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

eingang.

[1] | Bus Aktiviert die DC-Bremse Uber die serielle

Kommunikationsschnittstelle.

[2] | Bus UND Aktiviert die DC-Bremse Uber die serielle

Klemme Kommunikationsschnittstelle und Gber einen der

Digitaleingédnge.

[3] | Bus ODER
Klemme

Aktiviert die DC-Bremse Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder Gber einen der
Digitaleingange.

Option: Funktion:

HINWEIS

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

Auswahl der Regelung der Startfunktion des
Frequenzumrichters Uber die Klemmen (Digital-
eingang).

[0] | Klemme Aktiviert einen Startbefehl tiber einen Digital-

eingang.
[1]1 |Bus Aktiviert einen Startbefehl Gber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus-
Optionen.
[2] | Bus UND [ Aktiviert einen Startbefehl tiber die serielle
Klemme Kommunikationsschnittstelle und Gber einen

der Digitaleingdnge.
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8-56 Festsollwertanwahl

der Digitaleingange.

8-54 Reversierung

Option: Funktion:

HINWEIS

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

Auswahl der Regelung der Reversierungs-
funktion des Frequenzumrichters Gber die
Klemmen (Digitaleingang) und/oder tiber die
serielle Kommunikationsschnittstelle.

[0] [Klemme Aktiviert einen Reversierungsbefehl tiber einen

* Digitaleingang.

[1]1 |[Bus Aktiviert einen Reversierungsbefehl tiber die

serielle Kommunikationsschnittstelle.

[2]1 | Bus UND
Klemme

Aktiviert einen Reversierungsbefehl tiber die
serielle Kommunikationsschnittstelle und Gber
einen der Digitaleingédnge.

[3] |Bus ODER
Klemme

Aktiviert einen Reversierungsbefehl tber die
serielle Kommunikationsschnittstelle oder tber
einen der Digitaleingange.

8-55 Satzanwahl

Option: Funktion:

HINWEIS

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

Auswahl der Regelung der Frequenzumrichter-
Konfigurationsauswahl tiber die Klemmen
(Digitaleingang) und/oder (ber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.

[0] | Klemme Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber einen

Digitaleingang.
[11 |Bus Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber die
serielle Kommunikationsschnittstelle.
[2] |Bus UND | Aktiviert die Konfigurationsauswahl tber die
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle und Gber

einen der Digitaleingange.

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3]1 | Bus ODER [ Aktiviert einen Startbefehl tiber die serielle Definiert fir die Festsollwertanwahl des
& Klemme Kommunikationsschnittstelle ODER (iber einen Frequenzumrichters die Prioritdat zwischen den

Klemmen (Digitaleingdnge) und/oder die
serielle Kommunikationsschnittstelle.

[0] | Klemme Aktiviert die Funktion Festsollwertanwahl Gber

einen Digitaleingang.

[11 |Bus Aktiviert die Festsollwertanwahl Gber die
serielle Kommunikationsschnittstelle.
[2] |Bus UND Aktiviert die Festsollwertanwahl Gber die
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle und tber

einen der Digitaleingange.

[3] * | Bus ODER Aktiviert die Festsollwertanwahl Gber die

Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle oder tGber

einen der Digitaleingange.

3.8.5 8-7* BACnet

8-70 BACnet-Geratebereich

Range: Funktion:

1* [ [0 - 4194303 ]| Geben Sie eine eindeutige Ident.-Nummer
fur das BACnet-Gerét ein.

8-72 MS/TP Max. Masters
Range:
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.

Funktion:

8-73 MS/TP Max. Info-Frames

Range: Funktion:

*

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

Gerat beim Halten des Token senden darf.

8-74 "Startup | am"

Option: Funktion:
[0] * | Senden bei Wahlen Sie aus, wenn das Geréat die ,I-Am“-
Netz-Ein Dienstmeldung nur bei einer Netz-

Einschaltung senden soll.

[11 | Kontinuierlich | Wahlen Sie aus, wenn das Gerat die ,|I-Am”“-
Dienstmeldung mit einem Intervall von ca. 1

Min. kontinuierlich senden soll.

8-75 Initialisierungspasswort

[3] |Bus ODER | Aktiviert die Konfigurationsauswahl Uber die Range: Funktion:
& Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle oder tiber admin* [ [1 - 1] [Geben Sie das Passwort ein, das fiir die
einen der Digitaleingange. Ausfihrung der erneuten Initialisierung des
Frequenzumrichters aus BACnet erforderlich ist.
MG18B503 Danfoss A/S © 05/2018 Alle Rechte vorbehalten. 67




Danfits

Parameter

VLT® HVAC Basic Drive FC 101

8-79 Protokoll-Firmwareversion

3.8.7 8-9* Bus-Riickmeldung

Array[5]
Range: Funktion: 8-94 Bus Istwert 1
Size [0 - Die Firmware-Revision des Frequenzum- Range: Funktion:
related* 655 ] richters ist in Index 0, Modbus ist in 0*| [-32768 - | Schreiben Sie einen Istwert Uber die serielle
Index 1, Metasys N2 ist in Index 2, FLN 32767 1 Kommunikationsschnittstelle. Sie miissen diesen
ist in Index 3, BACnet ist in Index 4. Parameter in Parameter 20-00 Istwertanschluss 1
oder Parameter 20-03 PID-Prozess Istwert 2 als
Istwertanschluss auswahlen. Der Hex-Wert 4000
_Q* - i
3.8.6 8-8* FC Anschlussdlagnose h, der 100 % des Istwerts/Bereichs ist, entspricht
) 200 %.
Diese Parameter dienen zur Uberwachung der Buskommu-
nikation Gber die FC-Schnittstelle. 8-95 Bus Istwert 2
8-80 Zahler Busmeldungen Range: Funktion:
Range: Funktion: 0%| [-32768 - | Schreiben Sie einen Istwert Uber die serielle
0*] [0 - 4294967295 | | Dieser Parameter zeigt die Zahl der am 32767 1] Kommunikationsschnittstelle. Sie miissen diesen
Bus erfassten giiltigen Telegramme Parameter in Parameter 20-00 Istwertanschluss 1
oder Parameter 20-03 PID-Prozess Istwert 2 als
8-81 Zihler Busfehler Istwertanschluss auswahlen. Der Hexadezi-
" malwert 4000 h entspricht £200 % in 100 % des
Range: Funktion: )
Istwerts/Bereichs.
0% | [0 - 4294967295 1| Dieser Parameter zeigt die Zahl der am
Bus erfassten Telegramme mit Fehlern (z.
B. CRC-Fehler).
8-82 Zahler Slavemeldungen
Range: Funktion:
0*| [0 - 4294967295 ]| Dieser Parameter zeigt die vom Frequen-
zumrichter an den Follower gesendete
Zahl giltiger Telegramme.
8-83 Zahler Slavefehler
Range: Funktion:
0*| [0 - 4294967295 ] | Dieser Parameter zeigt die Zahl von
Fehlertelegrammen, die der Frequenzum-
richter nicht ausflihren konnte.
8-84 Gesendete Slavemeldungen
Range: Funktion:
0*| [0 - 4294967295 ] | Dieser Parameter zeigt die vom Follower
gesendete Zahl der Meldungen.
8-85 Slave-Timeout-Fehler
Range: Funktion:
0% | [0 - 4294967295 1| Dieser Parameter zeigt die Anzahl der
Follower-Timeout-Fehler an.
8-88 FC-Anschlussdiagnose
Option: Funktion:
[0] * Kein Reset
[1] Reset
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3.9 Hauptmeni - Smart Logic - 3.9.2 13-0*SLC-Einstellungen

Parametergruppe 13
Zum Aktivieren und Definieren der Smart Logic Control

3.9.1 13-** Smart Logic (SLC Ablaufsteuerung) verwenden Sie die SLC-Einstel-
lungen. Der Frequenzumrichter fiihrt die Logikfunktionen

Die Smart Logic Control (SLC) ist eine Folge benutzerdefi- und Vergleicher immer im Hintergrund aus. Dies

nierter Aktionen (siehe Parameter 13-52 SL-Controller-Aktion ermdglicht getrennte Steuerung von Digitaleingdngen und

[x]), die durch den SLC ausgefiihrt werden, wenn das -ausgangen.

zugehorige Ereignis (siehe Parameter 13-51 SL-Controller 13-00 Smart Logic Controller
Ereignis [x]) durch den SLC als WAHR ermittelt wird. Die . :
Ereignisse und Aktionen sind nummeriert und paarweise Option: Funktion:

geordnet. Wenn also [0] Ereignis erfiillt ist (d. h. wahr ist), Um Smart Logic Control zu starten, wenn ein

wird [0] Aktion ausgefiihrt. Nach Ausfiihrung dieser Aktion Startbefehl vorhanden ist, z. B. Uber den Digital-
werden die Bedingungen von [1] Ereignis bewertet. Wird eingang, wéhlen Sie [1] Ein. Um Smart Logic Control
sie als wahr bewertet, wird [1] Aktion ausgefiihrt usw. Es 2u deaktivieren. wahlen Sie [0] Aus.

wird jeweils nur ein Ereignis ausgewertet. Ist das Ereignis [0] * | Aus | Deaktiviert den Smart Logic Controller.

FALSCH, wird wahrend des aktuellen Abtastintervalls keine - — .

Aktion (im SLC) ausgefiihrt und es werden keine anderen (1] |Ein | Aktiviert den Smart Logic Controller.

Ereignisse ausgewertet. Dies bedeutet, dass der SLC, wenn 13-01 Sl=Controller Start
er startet, [0] Ereignis (und nur [0] Ereignis) in jedem

Abtastintervall auswertet. Nur wenn [0] Ereignis als wahr Option: Funktion:
bewertet wird, flihrt der SLC [0] Aktion aus und beginnt, Zum Aktivieren der Smart Logic
[1] Ereignis auszuwerten. Sie kdnnen 1-20 Ereignisse und Control wahlen Sie den Boolschen
Aktionen programmieren. Wenn das letzte Ereignis/die Eingangswert (WAHR oder FALSCH)
letzte Aktion durchgefiihrt wurde, startet die Sequenz aus.
ausgehend von [0] Ereignis/[0] Aktion erneut. 0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die
Logikregel ein.
Start s
Ereignis P13-01 d [11 | WAHR Gibt den Festwert ,wahr” in die
e . .
Zustand 1 é Logikregel ein.
Ereignis 1/ )
Aktion 1 Zustand - [2]1 | Motor ein Motor lauft.
stop el
Ereignis P13-9 [31 [Im Bereich Der Motor lauft innerhalb der
~
b \Eﬁg{;nis P13-02 programmierten Strombereiche
%%S[?fﬂ%‘?/ \ (Parameter 4-50 Warnung Strom
tion . o L
Zustand 3 niedrig und Parameter 4-51 Warnung
Erke:gi%wss?»/ Strom hoch)
Y [4] |Ist=Sollwert Die Motordrehzahl entspricht dem
St
-7 Erglpgnis P13-02 Sollwert.

Abbildung 3.13 Beispiel mit 3 Ereignissen/Aktionen [7] | AuBerh.Stromber. Der Motorstrom liegt auBerhalb des
in Parameter 4-18 Stromgrenze
definierten Bereichs.

Starten und Stoppen des SLC [8] | Unter Min.-Strom Der Motorstrom liegt unter dem in

Um den SLC zu starten oder zu stoppen, wahlen Sie [1] Ein
oder [2] Aus in Parameter 13-00 Smart Logic Controller. 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 [1] Ein

Parameter 4-50 Warnung Strom niedrig
eingestellten Wert.

[91 |Uber Max.-Strom Der Motorstrom liegt Uber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom hoch
eingestellten Wert.

unterParameter 13-00 Smart Logic Controller ausgewahlt ist). [16] | Warnung Ubertemp. | Der Frequenzumrichter aktiviert die
Der SLC stoppt, wenn das Stoppereignis Ubertemperaturwarnung, wenn die
(Parameter 13-02 SL-Controller Stopp) WAHR ist. Temperatur den Grenzwert fiir Motor,
Parameter 13-03 Reset SLC setzt alle SLC-Parameter zurlick Frequenzumrichter oder Thermistor
und startet die Programmierung von Neuem. Uiberschreitet.

[17] | Netzsp.auss.Bereich | Warnung oder Alarm aufgrund einer

Netzasymmetrie, wenn
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13-01 SL-Controller Start 13-01 SL-Controller Start

Option: Funktion: Option: Funktion:
Parameter 14-12 Funktion bei Netzpha- (aber keine Abschaltblockierung
senfehler nicht auf [2] Deaktiviert vorliegt) und ein automatischer
eingestellt ist. Quittierbefehl gesendet wird.
[18] | Reversierung Der Frequenzumrichter reversiert. [50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von
[19] | Warnung Es liegt eine Warnung vor. VEEEIEE G E e ] G
[20] | Alarm (Abschaltung) | Es liegt ein Alarm vor. [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 5 in der Logikregel.
[21] | Alarm (Absch.verrgl.) | Ein Alarm mit Abschaltblockierung
e vt [60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 4 in der Logikregel.
[22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von . -
Vergleicher 0 in der Logikregel. [61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 5 in der Logikregel.
[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von
X X . [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde
Vergleicher 1 in der Logikregel.
erkannt. Aktivieren Sie diese Funktion
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von in Parameter 22-60 Riemenbruch-
Vergleicher 2 in der Logikregel. funktion.
[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. Wahlen Sie den Zustand (wahr oder
T ; - falsch), bei dem der Smart Logic
[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von Controller deaktiviert wird.
Logikregel 1 in der Logikregel.
[0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die
[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von . .
Logikregel ein.
Logikregel 2 in der Logikregel.
[11 | WAHR Gibt den Festwert ,wahr” in die
[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von . .
Logikregel ein.
Logikregel 3 in der Logikregel.
—y Terd o — [2] | Motor ein Zur weiteren Beschreibung siehe
[33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
eingang 18 in der Logikregel (Ein =
wahr). [3] Im Bereich Zur weiteren Beschreibung siehe
Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[34] | Digitaleingang 19 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 19 in der Logikregel (Ein = [4] |Ist=Sollwert Zur weiteren Beschreibung siehe
wahr). Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- [71 [ AuBerh.Stromber. Zur weiteren Beschreibung siehe
eingang 27 in der Logikregel (Ein = Parameter 13-01 SL-Controller Start.
wahr). [8] | Unter Min.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe
[36] | Digitaleingang 29 | Verwendet das Ergebnis von Digital- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
eingang 29 in der Logikregel (Ein = [9] |Uber Max.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe
wahr). Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[39] | Startbefehl Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der [16] | Warnung Ubertemp. | Zur weiteren Beschreibung siehe
* Frequenzumrichter gestartet wurde Parameter 13-01 SL-Controller Start.
(Uber Digitaleingang, Feldbus oder T - = =
andere Methoden). [17] | Netzsp.auss.Bereic Zur weiteren Beschreibung siehe
Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
. . [18] | Reversierung Zur weiteren Beschreibung siehe
Frequenzumrichter gestoppt oder in
el s e (@ BlaiEl- Parameter 13-01 SL-Controller Start.
eingang, Feldbus oder andere [19] | Warnung Zur weiteren Beschreibung siehe
Methoden). Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Ereignis ist wahr, wenn der [20] | Alarm (Abschaltung) | Zur weiteren Beschreibung siehe
Frequenzumrichter abgeschaltet ist Parameter 13-01 SL-Controller Start.
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13-02 SL-Controller Stopp

13-02 SL-Controller Stopp

Option: Funktion: Option: Funktion:

[21] | Alarm (Absch.verrgl.) | Zur weiteren Beschreibung siehe (aber keine Abschaltblockierung
Parameter 13-01 SL-Controller Start. vorliegt) und ein automatischer

[22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von Qulizslaorshll gt el
Vergleicher 0 in der Logikregel. [50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von

[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Vergleicher 1 in der Logikregel. [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von

[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von Ll RGeS
Vergleicher 2 in der Logikregel. [60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von

[25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in der Logikregel.
Vergleicher 3 in der Logikregel. [61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von

[26] | Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von kel ases) 5 6 (Egluegs)
Logikregel 0 in der Logikregel. [70] | Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3

[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von in der Logikregel.

Logikregel 1 in der Logikregel. [71] | Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4

[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von in der Logikregel.

Logikregel 2 in der Logikregel. [72] | Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5

[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von in der Logikregel.

Logikregel 3 in der Logikregel. [73] | Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6

[30] | Timeout 0 Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.
in der Logikregel. [74] | Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7

[31] | Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.
in der Logikregel. [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde

[32] [Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2 GLEIS GREMI I SO TR el
in der Logikregel in Parameter 22-60 Riemenbruch-

) funktion.

[33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 18 in der Logikregel (Ein = 13-03 Reset SLC
wahr). Option: Funktion:

[34] | Digitaleingang 19 | Verwendet das Ergebnis von Digital- [0] * [ Kein Reset | Die programmierten Einstellungen werden in
eingang 19 in der Logikregel (Ein = Parametergruppe 13-** Smart Logic beibehalten.
wahr).

[1] | Reset SLC [ Setzt alle Parameter in der Parametergruppe 13-

[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- ** Smart Logic auf die Standardeinstellungen
eingang 27 in der Logikregel (Ein = zuriick.
wabhr).

[36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital- 3.9.3 13-1* Vergleicher
eingang 29 in der Logikregel (Ein =
wahr). . . . . .

Vergleicher dienen zum Vergleichen von stetigen Variablen

[39] | Startbefehl Dieses Ereignis ist wahr, wenn der (z. B. Ausgangsfrequenzl Ausgangsstrom, Ana|ogeingang)
Frequenzumrichter gestoppt oder in mit voreingestellten Festwerten.

Freilauf versetzt wurde (lber Digital-
eingang, Feldbus oder andere
Methoden).

[40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist wahr, wenn der

* Frequenzumrichter gestoppt oder in
Freilauf versetzt wurde (Uber Digital-
eingang, Feldbus oder andere
Methoden).

[42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Ereignis ist wahr, wenn der
Frequenzumrichter abgeschaltet ist
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Par. 13-11 2 13-11 Vergleicher-Funktion
Comparator Operator IN
Par.13-10 & Array [6]
Comparator Operand < =] . .
~ i Option: Funktion:
Par 1312 TRUE longer than. Festwert in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert

Comparator Value

Abbildung 3.14 Vergleicher

Zusatzlich gibt es Digitalwerte, die mit festgelegten
Zeitwerten verglichen werden. Siehe Erklarung 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 von 0-5. Wahlen Sie Index 0, um Vergleicher 0 zu
programmieren, Index 1, um Vergleicher 1 zu program-
mieren usw.

13-10 Vergleicher-Operand

Array [6]

Option: Funktion:

Wahlen Sie die vom Vergleicher zu
tiberwachende Variable aus.

[0] * | Deaktiviert

[11 |Sollw. 0-20 mA

[2] Istwert

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

[6] | Motorleistung

[7]1 | Motorspannung

[12] | Analogeingang 53

[13] [ Analogeingang 54

[20] | Alarmnummer
[30] | Zéhler A
[31] | Zahler B

13-11 Vergleicher-Funktion

Array [6]

Option: Funktion:

[0] | Kleiner als Wahlen Sie [0] <, damit das Ergebnis der
(<) Bewertung wahr ist, wenn die in

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

[11 | Anndhernd
* gleich (~)

Wahlen Sie [1] =, damit das Ergebnis der
Bewertung wahr ist, wenn die in
Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
ausgewahlte Variable ungefahr gleich dem

ist.

[2] | GroBer als Wahlen Sie [2] > fur die inverse Logik von

(>) Option [0] <.
13-12 Vergleicher-Wert
Array [6]
Range: Funktion:
0% | [-9999 - Definiert den Auslosepegel fiir die von

9999 ] diesem Vergleicher Gberwachte Variable.
Dies ist ein Arrayparameter, der die

Vergleicheroperatorwerte 0-5 enthalt.

3.9.4 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
Verknilpfung 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 (z. B.
[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 von 0-2 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-Ausgabe
3600 s] vom programmierten Timer. Ein Timer ist nur

FALSCH, wenn er durch eine Aktion gestartet
wurde (siehe Parameter 13-52 SL-Controller Aktion
[29-31] und Parameter 13-52 SL-Controller Aktion
[70-74] Start Timer X) und bis der Timer-Wert
abgelaufen ist. Arrayparameter enthalten die
Timer 0-7.

3.9.5 13-4* Logikregeln

Parameter zur freien Definition von bindren Verkniipfungen
(boolesch). Es ist moglich, 3 boolesche Zustande in einer
Logikregel Giber UND, ODER und NICHT miteinander zu
verknuipfen. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) kénnen Sie von
Timern, Vergleichern, Digitaleingdangen, Statusbits und
Ereignissen verwenden. Wahlen Sie boolesche Eingange fiir
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die Berechnung unter Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,

13-40 Logikregel Boolsch 1

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 und Array [6]
Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 aus. Definieren Sie die . .
. . - w - Option: Funktion:
logischen Verkniipfungen fiir die ausgewdhlten Eingange
unter Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 und [19] | Warnung Zur weiteren Beschreibung siehe
Parameter 13-43 Logikregel Verkniipfung 2. Parameter 13-01 SL-Controller Start.
[20] | Alarm (Abschaltung) | Zur weiteren Beschreibung siehe
Par. 13-41 Par. 13-43 ° Parameter 13-01 SL-Controller Start.
Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 &
EZ;i1c3Fijlc; foolean 1 ® § [21] | Alarm (Absch.verrgl.) [ Zur weiteren Beschreibung siehe
Par. 13-42 D D 8 Parameter 13-01 SL-Controller Start.
Logic Rule Boolean2 | ... %)4) — [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 3.15 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 — e —
mit den Einstellungen unter Parameter 13-43 Logikregel 271 | Logikregel 1 Ver\{\ll(en elt és nge nlﬁkvon |
Verkniipfung 2 und Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 Logikregel 1 in der Logikregel.
kombiniert und ergibt so das Endergebnis (wahr/falsch) der [28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von
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 Verwendet das Ergebnis von Timer 0
[0] * | FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die in der Logikregel.
Logikregel ein. [31] | Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1
11 |wAHR Gibt den Festwert WAHR in die in der Logikregel.
Logikregel ein. [32] | Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2
[2] | Motor ein Zur weiteren Beschreibung siehe inidentogikiegel:
Parameter 13-01 SL-Controller Start. [33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[3] | Im Bereich Zur weiteren Beschreibung siehe eingang 18 in der Logikregel (Ein =
Parameter 13-01 SL-Controller Start. wakhr).
[4] |Ist=Sollwert Zur weiteren Beschreibung siehe B2} Bl eilneRs) U V?rwendet c.|as Ergebn'ls von D|9|ta|—
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Sz 1) in elzr ogflaagel (i =
wahr).
[71 | AuBerh.Stromber. Zur weiteren Beschreibung siehe e . —
Parameter 13-01 Si-Controller Start. [35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 27 in der Logikregel (Ein =
[8] | Unter Min.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe wahr).
Parameter 13-01 SL-Controller Start.
_ [36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[9] | Uber Max.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe eingang 29 in der Logikregel (Ein =
Parameter 13-01 SL-Controller Start. wahr).
[16] [ Warnung Ubertemp. | Zur weiteren Beschreibung siehe [39] | Startbefehl Diese Logikregel ist wahr, wenn der
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Frequenzumrichter gestartet wurde
[17] | Netzsp.auss.Bereich | Zur weiteren Beschreibung siehe (liber Digitaleingang oder andere
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Methoden).
[18] | Reversierung Zur weiteren Beschreibung siehe [40] | FU gestoppt Diese Logikregel ist wahr, wenn der
Parameter 13-01 SL-Controller Start. Frequenzumrichter gestoppt oder in
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13-40 Logikregel Boolsch 1 13-42 Logikregel Boolsch 2

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
Freilauf versetzt wurde (liber Digital- Siehe Parameter 13-40 Logikregel
eingang oder andere Methoden). Boolsch 1 fur nahere Beschreibungen
[42] | Auto-Reset-Absch. Diese Logikregel ist wahr, wenn der el A.uswahloptlonen e (s
Frequenzumrichter abgeschaltet ist LR
(aber keine Abschaltblockierung [0] * | FALSCH
vorliegt) und ein automatischer [11 | WAHR
Quittierbefehl gesendet wurde. [2]1 | Motor ein
[50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von [3] | Im Bereich
Vergleicher 4 in der Logikregel. [4] | Ist=Sollwert
7] | AuBerh.Stromber.
[51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von vl -
. . . [8] | Unter Min.-Strom
Vergleicher 5 in der Logikregel. _
[9] | 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 [18] | Reversierung
Logikregel 5 in der Logikregel. [19] | Warnung
[70] | Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3 [20] | Alarm (Abschaltung)
in der Logikregel. [21] [ Alarm (Absch.verrgl.)
- - - [22] | Vergleicher O
[71] | Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4
. . [23] [ Vergleicher 1
in der Logikregel.
[24] | Vergleicher 2
[72] | Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5 125] | Vergleicher 3
in der Logikregel. [26] | Logikregel 0
[73] | Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6 [27] [ Logikregel 1
in der Logikregel. [28] | Logikregel 2
[74] | Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7 [29] | Logikregel 3
in der Logikregel. [30] | Timeout 0
[31] | Timeout 1
[83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde -
- o - [32] [ Timeout 2
erkannt. Aktivieren Sie diese Funktion 5 e =
in Parameter 22-60 Riemenbruch- 331 !g!ta e!ngang
funktion. [34] | Digitaleingang 19
[35] | Digitaleingang 27
13-41 Logikregel Verkniipfung 1 [36] | Digitaleingang 29
Option: Funktion: [39] | Startbefehl
[40] | FU gestoppt
[0] * Deaktiviert J PP
[42] | Auto-Reset-Absch.
[l UND -
[50] | Vergleicher 4
[2] ODER :
[51] | Vergleicher 5
13 UND NICHT _
[60] | Logikregel 4
[4] ODER NICHT
[61] | Logikregel 5
[5] NICHT UND
[70] | Timeout 3
[6] NICHT ODER
[71] | Timeout 4
[71 NICHT UND NICHT
[72] | Timeout 5
[8] NICHT ODER NICHT
[73] | Timeout 6
13-42 Logikregel Boolsch 2 [74] | Timeout 7
Array [6] [83] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde
Obtion: Funktion: erkannt. Aktivieren Sie diese Funktion
P ’ ’ in Parameter 22-60 Riemenbruch-
Wahlen Sie den zweiten booleschen .
funktion.
Eingangswert (wahr oder falsch) fir
die ausgewahlte Logikregel aus.
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13-43 Logikregel Verkniipfung 2

13-44 Logikregel Boolsch 3

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
Wabhlen Sie die zweite logische [17] [ Netzsp.auss.Bereich
Verkniipfung aus, die fiir den Boolschen [18] [ Reversierung
Eingangswert, berechnet in [19] | Warnung
Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1, [20] | Alarm (Abschaltung)
Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 1211 | Alarm (Absch.verrgl.)
und Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2, [22] | Vergleicher 0
und den Boolschen Eingangswert aus [23] | Vergleicher 1
::Zr‘wlvveet:; g:fj Logikregel Boolsch 2 4] Vergleicher B
[13-44] steht dabei fiir den Booleschen (5] Vergllelcher >
T —_— [26] | Logikregel 0
aus .Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 prl || el isee
[13-40/13-42] steht fur den Booleschen (28] | Logikregel 2
Eingangswert berechnet in [29] | Logikregel 3
Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1, [30] | Timeout 0
Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 [31] | Timeout 1
und Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2. [32] [ Timeout 2
[0] Deaktiviert (Werkseinstellung): Wahlen [33] [ Digitaleingang 18
Sie diese Option, um [34] | Digitaleingang 19
Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 zu [35] [ Digitaleingang 27
ignorieren. [36] | Digitaleingang 29
[0] * | Deaktiviert [39] | Startbefehl
11 |unD [40] | FU gestoppt
21 | ODER [42] | Auto-Reset-Absch.
[3] UND NICHT [50] | Vergleicher 4
[4] | ODER NICHT [51] | Vergleicher 5
[5] |NICHT UND [60] | Logikregel 4
[6] | NICHT ODER [61] | Logikregel 5
[71 |NICHT UND [70] | Timeout 3
NICHT [71] | Timeout 4
[8] [ NICHT ODER [72] | Timeout 5
NICHT [73] | Timeout 6
[74] | Timeout 7
83| Fiemenbruch
Array [6]
Option: Funktion: 3.9.6 13-5* SL-Programm
Wahlen Sie den dritten booleschen
fur die ausgewahlte Logikregel aus.
Array [20]
Siehe Parameter 13-40 Logikregel Option: Funktion:
Boolsch 1 fur nahere Beschreibungen
der Auswahloptionen und ihrer UL ST Gl e e
Funktionen. Eingangswert (WAHR oder FALSCH)
zur Definition des Smart Logic
[0] * | FALSCH Controller-Ereignisses aus.
M Rl - Siehe Parameter 13-02 SL-Controller
[2] | Motor ein Stopp fiir ndhere Beschreibungen der
{3; :m zerITiCh Auswahloptionen und ihrer
4 st=Sollwert :
[71 [ AuBerh.Stromber. runktionen.
[8] [ Unter Min.-Strom (0] * | FALSCH
[9]1 |Uber Max.-Strom (] | WAHR .
[16] | Warnung Ubertemp. 2] | Motor ein
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13-51 SL-Controller Ereignis

13-52 SL-Controller-Aktion

Array [20] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[3] |Im Bereich [0] * | Deaktiviert
[4] | Ist=Sollwert [1] Normal Betrieb
[71 | AuBerh.Stromber. [2] Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz
[8] | Unter Min.-Strom 1 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) in
[9]1 |Uber Max.-Strom Parametersatz 1.
[16] | Warnung Ubertemp. [3] Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz
[17] | Netzsp.auss.Bereich 2 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) in
[18] | Reversierung Parametersatz 2.
[19] | Warnung [10] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert O aus.
[20] | Alarm (Abschaltung) 0
[21] | Alarm (Absch.verrgl) [11] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert 1 aus.
[22] | Vergleicher O !
23] [ Vergleicher 1 [12] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert 2 aus.
[24] | Vergleicher 2 2
= [13] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 3 aus.
[25] | Vergleicher 3
[26] | Logikregel 0 3
- [14] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert 4 aus.
[27] | Logikregel 1 i
[28] | Logikregel 2 —
[15] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 5 aus.
[29] | Logikregel 3 s
[30] | Timeout 0 [16] | Anwahl Festsollw. [ Wahlt Festsollwert 6 aus.
[31] | Timeout 1 6
[32] | Timeout 2 [17] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 7 aus. Wenn Sie
[33] | Digitaleingang 18 7 den aktiven Festsollwert andern, wird
[34] | Digitaleingang 19 er mit anderen Festsollwertbefehlen
[35] | Digitaleingang 27 zusammengefiihrt, die entweder von
[36] | Digitaleingang 29 Digitaleingéngen oder iiber einen
[39] [ Startbefehl Feldbus gesendet werden.
[40] [ FU gestoppt [18] [Anwahl Rampe 1 | Wihlt Rampe 1 aus.
[42] | Auto-Reset-Absch. [19] | Anwahl Rampe 2 [ Wahlt Rampe 2 aus.
[50] | Vergleicher 4 [22] | Betrieb Sendet einen Startbefehl an den
[51] | Vergleicher 5 Frequenzumrichter.
[60] | Logikregel 4 [23] [ Start+Reversierung [ Sendet einen Start Rucklauf-Befehl an
[61] | Logikregel 5 den Frequenzumrichter.
[70] | Timeout 3 [24] [ Stopp Sendet einen Stoppbefehl an den
[71] | Timeout 4 Frequenzumrichter.
[72] | Timeout 5 [25] | Schnellstopp Sendet einen Schnellstoppbefehl an
[73]1 | Timeout 6 den Frequenzumrichter.
[74] | Timeout 7 [26] | DC-Bremse Sendet einen DC-Stoppbefehl an den
[83] | Riemenbruch Frequenzumrichter.
[27] | Motorfreilauf Der Frequenzumrichter geht sofort in
Freilauf Gber. Alle Stoppbefehle,
Array [20] einschliellich Freilaufbefehl, stoppen
Option: Funktion: den SLC.
Wahlen Sie die dem SLC-Ereignis [28] | Drehz. speich. Speichert die Ausgangsfrequenz des
entsprechende Aktion aus. Aktionen Frequenzumrichters.
werden ausgefiihrt, wenn das entspre- [29] | Start Timer O Startet Timer O, weitere Beschreibung
chende Ereignis (definiert in siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis) [30] [ Start Timer 1 Startet Timer 1, weitere Beschreibung
als wahr ausgewertet wird. Folgende siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
Aktionen stehen zur Auswahl: [31] |Start Timer 2 Startet Timer 2, weitere Beschreibung
[100] | Alarm quittieren siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
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13-52 SL-Controller-Aktion

Array [20]
Option: Funktion:
[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.
[100] | Alarm quittieren Quittiert den Alarm.
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3.10 Hauptmendi - Sonderfunktionen - 14-03 Ubermodulation

Parametergruppe 14 Option:  Funktion:

Nenndrehzahl mit einer Steigerung auf ca. 12 % bei
3.10.1 14-0* IGBT-Ansteuerung

doppelter Nenndrehzahl).

14-01 Taktfrequenz 14-07 Totzeit-Kompensationsniveau

Option: Funktion: Range: Funktion:
Auswahl der Taktfrequenz des Wechselrichters. Size [0 - Niveau der angewendeten Pausenzeit-
Durch eine Anderung der Taktfrequenz kénnen related* [ 100 ] Kompensation in Prozent. Bei einem hohen
Storgerdusche vom Motor verringert werden. Niveau (>90 %) wird die dynamische
HINWEIS Motoransprache optimiert. Ein Niveau

X zwischen 50 und 90 % ist sowohl fiir einen
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzum-

richters darf 1/10 der Taktfrequenz nicht
tiberschreiten. Bei laufendem Motor muss
die Taktfrequenz in

Parameter 14-01 Taktfrequenz eingestellt
werden, bis ein moéglichst geringes
Motorgerausch erreicht ist.

Minimierung des Drehmoment-Rippels als
auch der Dynamik des Motors geeignet. Bei
einem Niveau von 0 wird die Totzeit-Kompen-
sation deaktiviert.

14-08 Dampfungsfaktor

Range: Funktion:

Size [0 - Einstellung des Dampfungsfaktors fiir
HINWEIS : : :

related* 100 %] Zwischenkreis-Spannungskompensation.

Hohe Taktfrequenzen erwdarmen den
Frequenzumrichter und konnen dessen
Lebensdauer reduzieren.

Siehe Parameter 14-51 Zwischenkreis-
Spannungskompensation.

14-09 Totzeit Vorspannungs-Strompegel

HINWEIS Range: Funktion:
Nicht alle Optionen sind fiir alle Leistungs- Size related* | [0 - Zum Hinzufiigen des Stromabtast-
gréBen verfiugbar. 100 %] signals fiir eine Totzeit-Kompensation
an bestimmten Motoren stellen Sie
[0] |Ran3 3 kHz wahr zufillige PWM (WeiBrauschenmodu- ein Vorspannungssignal (in Prozent)
lation). ein.

[11 [Ran5 5 kHz wahr zuféllige PWM (WeiBrauschenmodu-

lation). 3.10.2 14-1* Netzausfall
[2] |2,0 kHz
31 [3,0 kHz Parameter zur Konfiguration der Uberwachung und des
4] |4,0 kHz Betriebsverhaltens bei Netzausfall.
R 14-10 Netzausfall
[6] | 6,0 kHz Konfiguration der Aktion des Frequenzumrichters, wenn die
L Netzspannung unter der in Parameter 14-11 Netzausfall-Spannung
(8] 100 kHz konfigurierten Netzspannungsgrenze liegt.
L2l N DN Option: Funktion:
[10] [ 16,0 kHz
[o] * Ohne Funktion

14-03 Ubermodulation [1] Rampenstopp
Option: Funktion: B3] Motorfreilauf
[0] * [ Aus [ Keine Auswahl einer Ubermodulation der Ausgangs- (4] Kinetischer Speicher

spannung zur Vermeidung von Drehmoment-Rippel an 5] Kinet. Speich./Alarm

der Motorwelle. [6] Alarm

- — - - - — [7] Kin. back-up, trip w recovery

[11 [Ein | Die Ubermodulationsfunktion erzeugt eine zusatzliche

Spannung von bis zu 8 % der Ausgangsspannung
Umax ohne Ubermodulation, woraus sich ein zusétz-
liches Drehmoment von 10 bis 12 % in der Mitte des
Uibersynchronen Bereichs ergibt (von 0 % bei der
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14-11 Netzausfall-Spannung

Range: Funktion:
Size [100 - Dieser Parameter definiert, bei welcher
related* 800 V] AC-Spannung die in

Parameter 14-10 Netzausfall ausgewahlte
Funktion aktiviert werden soll.

14-12 Funktion bei Netzphasenfehler

Option: Funktion:

HINVEIS

Durch die Auswahl dieser Option wird
die Lebensdauer des Frequenzum-
richters verkiirzt.

Betrieb bei starkem Netzphasenfehler kann
die Lebensdauer des Motors reduzieren. Die
Bedingungen gelten als schwer, wenn der
Motor bei nahezu nomineller Last kontinu-
ierlich betrieben wird.

Wabhlen Sie eine der verfligbare Funktionen,
wenn ein schwerwiegender Netzphasenfehler
erkannt wird.

[0] * [ Abschaltung | Der Frequenzumrichter wird abgeschaltet.

[11 [ Warnung
[2] | Deaktiviert
[3] | Reduzieren

Es wird eine Warnung ausgegeben.
Ohne Funktion

Der Frequenzumrichter fiihrt eine Leistungsre-
duzierung durch.

3.10.3 14-2* Reset/Initialisieren

14-20 Quittierfunktion

Wahlen Sie die Quittierfunktion nach einer Abschaltung aus.
Nach dem Quittieren konnen Sie den Frequenzumrichter neu
starten.

Option: Funktion:

[0] * | Manuell Quittieren Wahlen Sie [0] Manuell Quittieren, um
den Frequenzumrichter tUber die
[Reset]-Taste oder die Digitaleingange

zu quittieren.

[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] [|3x Autom. Quittieren

[4] [4x Autom. Quittieren

[5] [|5x Autom. Quittieren

[6] | 6x Autom. Quittieren

[71 | 7x Autom. Quittieren

[8] | 8x Autom. Quittieren

[9] [9x Autom. Quittieren

[10] | 10x Autom. Quitt.

[11] | 15x Autom. Quitt.

[12] | 20x Autom. Quitt.

14-20 Quittierfunktion

Wahlen Sie die Quittierfunktion nach einer Abschaltung aus.

Nach dem Quittieren kénnen Sie den Frequenzumrichter neu
starten.
Funktion:

Wahlen Sie [13] Unbegr. Autom. Quitt.
zum kontinuierlichen Quittieren nach

Option:
[13] | Unbegr.Autom.Quitt.

einer Abschaltung.

14-21 Autom. Quittieren Zeit

Range: Funktion:
10 s*[ [0 - Zum Start der automatischen Quittierfunktion
600 s] geben Sie das Zeitintervall von der Abschaltung

bis zum Start ein. Dieser Parameter ist aktiv,
wenn Sie Parameter 14-20 Quittierfunktion auf [1]
- [13] Autom. Quittieren einstellen.

14-22 Betriebsart

Option: Funktion:
Um alle Parameterwerte auf die Werkseinstellung
zurlickzusetzen, wahlen Sie [2] Initialisierung.

[0] | Normal Wahlen Sie [0] Normal Betrieb fir den Normal-

* Betrieb betrieb des Frequenzumrichters mit dem Motor
in der ausgewdhlten Anwendung.

[2] [ Initiali- Wabhlen Sie [2] Initialisierung, um alle Parame-

sierung | terwerte auf die Werkseinstellungen

zurlickzusetzen, mit Ausnahme der Buskommuni-
kationsparameter in den Parametergruppen 15-0%
Betriebsdaten und 15-3* Alarm Log. Der Frequen-
zumrichter wird bei der néchsten Netz-
Einschaltung zuriickgesetzt.

Parameter 14-22 Betriebsart kehrt ebenfalls zur

Werkseinstellung [0] Normal Betrieb zuriick.

14-27 Aktion bei Wechselrichterstérung

Wahlen Sie aus, wie der Frequenzumrichter im Falle von
Uberspannung, Uberstrom, Kurzschluss oder Erdungsfehlern
reagieren soll.

Option: Funktion:
[0] Abschaltung
[17* Warnung

14-29 Servicecode

Range: Funktion:
0*| [0 - OX7FFFFFFF ]| Verwendung ausschlieBlich durch den

Kundendienst.

3.10.4 14-3* Stromgrenze

Parameter zur Konfiguration des Stromgrenzenreglers, der
aktiviert wird, wenn der Motorstrom die eingestellten
Stromgrenzen Uiberschreitet (siehe

Parameter 4-18 Stromgrenze). Diese Parameter werden
verwendet, um das Drehmoment so schnell wie mdglich zu
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reduzieren, ohne dabei die Kontrolle Gber den Motor zu
verlieren.

14-30 Current Lim Ctrl, Proportional Gain

14-44 Stromoptimierung D-Achse fiir IPM

Range: Funktion:

100 %* | [0 - 200 %] | Parametergruppe zum Einstellen von

einem hoheren Wert reagiert der Regler
schneller. Eine zu hohe Einstellung fiihrt
zur Instabilitat des Reglers.

14-31 Current Lim Ctrl, Integration Time

Range: Funktion:

0.020 s*

[0.002 - 2 s] | Zur Einstellung der Integrationszeit des
Stromgrenzenreglers. Die Einstellung auf
einen niedrigeren Wert verkiirzt die
Reaktionszeiten. Eine zu niedrige
Einstellung fihrt zu Regelungsinstabilitat.

14-32 Current Lim Ctrl, Filter Time
Range:

Funktion:

[1 - 100 ms] | Einstellung einer Zeitkonstante fiir den
Tiefpassfilter des Stromgrenzenreglers.

5 ms*

3.10.5 14-4* Energieoptimierung

Parameter zur Leistungsoptimierung bei Betrieb mit
variablem Drehmoment (VT) bzw. bei aktivierter automa-
tischer Energie Optimierung (AEO).

Die Automatische Energieoptimierung ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last auf [3]
Autom. Energieoptim. eingestellt ist.

14-40 Quadr.Mom. Anpassung

Range: Funktion:
ZE R HINWEIS
90 %]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie den Grad der Motormagnetisierung
bei niedriger Drehzahl ein. Bei niedrigen
Werten wird der Energieverlust im Motor
reduziert. Allerdings gilt dies auch fiir die
Lastkapazitat.

14-41 Minimale AEO-Magnetisierung

Range: Funktion:
66 %* | [40 - Geben Sie die minimal zuldssige Magneti-
75 %] sierung fir AEO ein. Ein niedriger Wert

verringert den Energieverlust im Motor, senkt
jedoch auch die Widerstandsfahigkeit
gegeniber plotzlichen Lastwechseln.

Range: Funktion: Sonderfunktionen des Frequenzumrichters.
100 %* [ [0 - Eingabe des Werts der Proportionalver-
500 %] starkung fiir den Stromgrenzenregler. Bei 3.10.6 14-5*% Umgebung

Parameter, um den Frequenzumrichter an besondere
Gegebenheiten der Einsatzumgebung (EMV-Filter, IT-Netz,
Ausgangsfilter usw.) anzupassen.

14-50 EMV-Filter

Dieser Parameter ist nur bei Frequenzumrichtern der folgenden
BaugroBen giiltig:

. P20, 3x200-240 V, BaugroBen H6-H8
. 1P20, 3x380-480 V, BaugroBen H6-H8
. IP54, 3x380-480 V, BaugroBen 16-18

. P20, 3x525-600 V, BaugroBen H6-H10

Option: Funktion:

[0] | Aus | Wahlen Sie [0] Aus nur dann, wenn der Frequenzum-
richter von einer isolierten Netzstromquelle gespeist
wird (IT-Netz).

In diesem Modus werden die internen EMV-Filterkon-
densatoren zwischen dem Gehduse und der EMV-
Filterschaltung ausgeschaltet, um die Erdungskapazitat
Zu verringern.

[1] * | Ein [ Wahlen Sie [1] Ein, um sicherzustellen, dass der

Frequenzumrichter EMV-Normen einhalt.

14-51 Zwischenkreis-Spannungskompensation

Option: Funktion:

[0] |Aus |Die Ubermodulation der Ausgangsspannung ist
ausgeschaltet, um Drehmoment-Rippel an der
Motorwelle zu vermeiden.

[1] * | Ein Aktiviert die Ubermodulation der Ausgangs-

spannung, damit eine Ausgangsspannung erzielt
werden kann, die hoher als die Netzspannung ist
(bis 15 %).

14-52 Liiftersteuerung

Mit diesem Parameter wéhlen Sie die Betriebsart der Liifter-
steuerung. Je nach mit Betrieb mit hoher Last (hohe
Kuhlkérpertemperatur) oder mit geringer Last bis hin zum Stand-
by-Betrieb gibt der Frequenzumrichter ein unterschiedliches

Betriebsgerdusch von sich.
Option: Funktion:

[0] | Auto

Der Lufter lauft kurzzeitig mit voller
Drehzahl und passt die Drehzahl dann
automatisch an die Last und die
Umgebungstemperatur an. Der Lifter lauft
auch dann mit minimaler Drehzahl, wenn

der Sollwert aufgrund der vom IGBT
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14-52 Liiftersteuerung

Mit diesem Parameter wéhlen Sie die Betriebsart der Lifter-
steuerung. Je nach mit Betrieb mit hoher Last (hohe
Kuhlkorpertemperatur) oder mit geringer Last bis hin zum Stand-
by-Betrieb gibt der Frequenzumrichter ein unterschiedliches
Betriebsgerdusch von sich.

Option: Funktion:

erzeugten Wéarme 0 Hz betragt. Der Liifter
stoppt, wenn die Energiesparmodus-
Funktion aktiviert ist. Dies ist die
Standardeinstellung fiir alle Frequenzum-
richter mit Ausnahme der Baugré8e H1.

[4] | Autom. niedr.
Temp.-Bereich
[5] | Modus

Konstant-ein

Nur gliltig fur die Gehausegréen H6-H10
und 16-18.

Fiir die Vor-Ort-Priifung des Liifters oder
wenn der Lifter konstant mit maximaler

Drehzahl laufen muss. Nur giiltig fir die
GehdusegrofSen H1-H5 und 12-14.
Bei ausreichender Konvektionskiihlung oder

[6] | Modus
Konstant-aus Einbau des Frequenzumrichters in einen
Demonstrationsschaltschrank, Ausstellungen
usw. Der Frequenzumrichter schaltet bei
Ubertemperatur des Kiihlkérpers ab, wenn

die Belastung hoher ist als die Konvektions-

14-55 Ausgangsfilter

Wahlen Sie aus, ob ein Ausgangsfilter vorhanden ist.
Option: Funktion:

[4] [dv/dt

Diese Option ist nur fir Frequenzum-
richter der folgenden BaugroBen giiltig:

. IP20, 3x200-240 V, BaugroBen
He-H8

. IP20, 3x380-480 V, BaugroRen
H6-H8

. IP54, 3x380-480 V, BaugroRen
16-18

. IP20, 3x525-600 V, BaugroBen
H6-H10

3.10.7 14-6* Auto-Reduzier.

Parametergruppe zur Konfiguration der automatischen
Leistungsreduzierung basierend auf der Ausgangsfrequenz
des Frequenzumrichters.

14-63 Min. Taktfrequenz

Stellen Sie die zuldssige minimale Taktfrequenz des Ausgangs-

eines Lufterfehlers. Dieser Parameter ist nur bei Frequenzum-
richtern der folgenden BaugréBen gliltig:

. IP20, 3x200-240 V, BaugroBen H6-H8.
. IP20, 3x380-480 V, BaugroBen H6-H8.

kiihlung zulasst. Nur glltig fir die filters ein.
GehausegréBen H1-H5 und 12-14. Option: Funktion:
[71 | Mod Ein-w.- Der Lufter lauft mit maximaler Drehzahl, [2] * 2,0 kHz
Wechselr.-ein- | wenn er sich im Handbetrieb befindet oder [3] 3,0 kHz
sonst-aus der Sollwert Gber 0 Hz liegt. Der Lufter [4] 4,0 kHz
stoppt, wenn der Energiesparmodus aktiv [5] 5,0 kHz
ist. Dies ist die Standardeinstellung nur fir 6] 6,0 kHz
BaugroBe H1. Sie kdnnen diese jedoch auch 7] 8,0 kHz
fir die BaugroBen H2-H5 und [2-14 wahlen. 8] 10,0 kHz
14-53 Liifteriiberwachung 19l 12,0 kHz
Definiert das Verhalten des Frequenzumrichters bei Erkennung (10] 8D Gz

14-64 Totzeit-Kompensation, Nullstrom-Pegel

Wenn Sie ein langes Motorkabel verwenden, stellen Sie den
Parameter auf [0] Deaktiviert ein, um den Motordrehmoment-
rippel zu minimieren.

o IP54, 3x380-480 V, Baugréfen 16-18. Option: Funktion:
e P20, 3x525-600 V, BaugréBen H6-H10. (0] Deaktiviert
[1] Aktiviert
Option: Funktion:
— 14-65 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-Kompensat
[0] Deaktiviert :
0 SR Range: Funktion:
2] Abschaltung Size [20 - Das Niveau der Totzeit-Kompensation wird
related* 1000 Hz] [ linear zum maximalen Pegel der in
14-55 Ausgangsfilter Parameter 14-07 Totzeit-Kompensations-
Wihlen Sie aus, ob ein Ausgangsfilter vorhanden ist. niveau eingestellten Ausgangsfrequenz
Option: Funktion: auf die minimale Ausgangsfrequenz
reduziert, die in diesem Parameter
[0] * | Kein Filter . .
eingestellt ist.
[11 [ Sinusfilter
[3]1 [ Sinusfilter mit
Istwert
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3.10.8 14-9* Fehlereinstellungen

Die Parametergruppe fiir Fehleranpassungseinstellungen.

14-90 Fehlerebenen

Mit diesem Parameter kdnnen Sie Fehlerebenen anpassen. Nur
Index 7, der Uberstromfehler anzeigt, wird unterstiitzt.

Option: Funktion:

[3] * | Abschaltblo- Der Alarm wir auf ein Abschaltblockie-
ckierung rungsniveau eingestellt.

[4] | Abschaltung Der Alarm wird als Abschaltalarm

zeitverzogertes w- | konfiguriert, den Sie nach einer

Reset Verzégerung quittieren kdnnen. Wenn
der Uberstromalarm beispielsweise fiir
diese Option konfiguriert wird, kann er
3 Minuten nach Meldung des Alarms
quittiert werden.

[5] | Fangschaltung Der Frequenzumrichter versucht beim
Starten, einen drehenden Motor zu
fangen. Wenn diese Option ausgewahlt
ist, wird Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung auf [1] Aktiviert eingestellt.
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3.11 Hauptmend - Info/Wartung - Gruppe
15

Parametergruppe, die Frequenzumrichterinformationen wie
Betriebsvariablen, Hardwarekonfiguration und Softwarever-
sionen enthalt.

3.11.1 15-0* Betriebsdaten

15-00 Betriebsstunden
Range:

0 h*| [0 - Ox7fffffff. h] | Anzeigen der Laufstunden des Frequen-
zumrichters. Die Speicherung des Werts

Funktion:

erfolgt beim Ausschalten des Frequen-
zumrichters.

15-06 Reset Zahler-kWh
Option:
[1] | Reset

Funktion:

Wahlen Sie zum Zurlcksetzen des kWh-Zahlers
[1] Reset und driicken Sie [OK] (siehe
Parameter 15-02 Zéhler-kWh).

15-07 Reset Betriebsstundenzahler

Option: Funktion:
[0] * | Kein
Reset
[11 | Reset Um den Motorlaufstundenzahler zuriickzusetzen,

wahlen Sie [1] Zdhler zuriicksetzen und driicken
Sie [OK] (Parameter 15-01 Motorlaufstunden), um
den Wert auf 0 zu stellen (siehe

Parameter 15-01 Motorlaufstunden).

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
zuriick. 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 tGber 1
Stunde an. Setzen Sie den Zahler in
Parameter 15-06 Reset Zihler-kWh zurick.

15-03 Anzahl Netz-Ein
Range:

0*| [0 - 2147483647 ] | Anzeigen der Anzahl der Einschalt-
vorgange des Frequenzumrichters.

Funktion:

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

3.11.2 15-3* Alarm Log

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
kénnen. Die neuesten Daten stehen unter [0] und die
dltesten Daten unter [9]. Fehlercodes, Werte und
Zeitstempel kénnen fir alle protokollierten Daten
angezeigt werden

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode

Range: Funktion:

0% | [0 - 255 ][ Zeigt den Fehlercode an. Die jeweilige Bedeutung
konnen Sie unter Kapitel 4 Fehlersuche und -
behebung 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.

3.11.3 15-4* Typendaten

Parameter mit schreibgeschiitzten Informationen zur
Hardware- und Softwarekonfiguration des Frequenzum-
richters.

15-40 FC-Typ

Funktion:

Range:

0% [0 - 6 ] Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist
identisch mit den ersten sechs Zeichen im Feld
,Leistung” der Typencode-Definition der Frequen-
zumrichter-Serie.

MG18B503
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15-53 Leistungsteil Seriennummer
Range: Funktion: Range: Funktion:
0¥ [0 - 20 ] | Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist 0| [0-01] | Zeigt die Seriennummer der Leistungskarte an.
identisch mit den Zeichen 7-10 im Feld ,Leistung”
der Typencode-Definition der Frequenzumrichter- 15-59 Dateiname
Serie. Range: Funktion:

0 | [0-16] | Anzeige des aktuellen CSIV-Dateinamens.

15-42 Nennspannung

Range: Funktion:

0¥ [0 - 20 ] | Zeigt den FU-Typencode an. Die Anzeige ist
identisch mit den Zeichen 11-12 im Feld
sLeistung” der Typencode-Definition der
Frequenzumrichter-Serie.

15-43 Softwareversion

Range: Funktion:

0* [0 - 0 ][ Zeigt die Softwareversion des Frequenzumrichters
an.

15-44 Typencode (original)

Range: Funktion:

0* | [0 -40 1| Zeigt den Typencode zur Nachbestellung des
Frequenzumrichters ohne nachgeriistete Optionen
an.

15-45 Typencode (aktuell)

Range: Funktion:

0 | [0-40] | Zeigt den tatsachlichen Typencode an.

15-46 Typ Bestellnummer
Range: Funktion:

0* [0 - 8 ][ Zeigt die 8-stellige Bestellnummer zur Nachbe-
stellung des Frequenzumrichters ohne
nachgeristete Optionen an.

15-48 LCP-Version
Range: Funktion:
0*

[0-01 | Zeigt die Ident.-Nummer des LCP an.

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* | [0-10]] Zeigt die Seriennummer des Frequenzumrichters
an.

[
'
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3.12 Hauptmendi - Datenanzeigen -
Parametergruppe 16

3.12.1 16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 Steuerwort

Range: Funktion:
0*| [0 - 65535 ][ Anzeigen des Steuerworts, das als Hex-Code
Uber die serielle Kommunikationsschnittstelle
vom Frequenzumrichter gesendet wurde.
Bit |Bit =0 Bit =1
00 |Festsollwertanwahl Isb -
01 | Festsollwertanwahl des zweiten Bits der
Festsollwerte -
02 [DC-Bremse Rampe
03 | Motorfreilauf Aktivieren
04 | Schnellstopp Rampe
05 | Drehz. speich. Rampe
06 |Rampenstopp Start
07 |Ohne Funktion Reset
08 |Ohne Funktion Festdrehzahl JOG
09 |Rampe 1 Rampe 2
10 | Daten nicht gliltig Gliltig
11 [Relais_A nicht aktiv Relais_A aktiviert
12 |Relais_B nicht aktiv Relais_B aktiviert
13 | Konfigurationsanwahl Isb -
14 | Ohne Funktion Ohne Funktion
15 | Ohne Funktion Reversierung

Tabelle 3.6 Control Word

16-01 Sollwert [Einheit]

Range: Funktion:

0 Reference- [-4999 - 4999 Zeigt den sich aus der in

FeedbackUnit* ReferenceFeed- | Parameter 1-00 Regelver-
backUnit] fahren (Hz) gewahlten

Konfiguration ergebenden
vorhandenen Sollwert an,
der auf Puls- oder analoger
Basis in der Einheit
angewendet wird.

16-02 Sollwert [%]

16-03 Zustandswort

Range: Funktion:

0*| [0 -65535] [ Anzeigen des Zustandsworts, das als Hex-Code
Uber die serielle Kommunikationsschnittstelle
vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

Bit [Bit =0 Bit =1

00 |Steuerung nicht bereit Bereit

01 |VLT® nicht bereit Bereit

02 [ Motorfreilauf Aktivieren

03 [Kein Fehler Abschaltung

04 |Keine Warnung Warnung

05 |Reserviert -

06 |Keine Abschaltblockierung Abschaltblockierung

07 |Keine Warnung Warnung

08 | Drehzahl # Sollw. Drehzahl = Sollw.

09 | Ort-Steuerung Bussteuerung

10 [AuBerh.Drehzahlber. Frequenz OK

11 [Kein Betrieb In Betrieb

12 |Ohne Funktion Ohne Funktion

13 |Spannung OK Uber Grenze

14 | Strom OK Uber Grenze

15 | Thermisches Verhalten i. O. Uber Grenze

Tabelle 3.7 Status Word

16-05 Hauptistwert [%]

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Zeigt das 2-Byte-Wort an, das mit dem
200 %] Zustandswort an den Bus-Master gesendet

wurde und den Hauptistwert Ubermittelt.

16-09 Benutzerdefinierte Anzeige

Range: Funktion:
0 CustomRea- [0 - 9999 Ansicht der benutzerdefi-
doutUnit* CustomRea- nierten Anzeigen laut

doutUnit]

Festlegung in

Parameter 0-30 Einheit,
Parameter 0-31 Freie Anzeige
Min.-Wert und

Parameter 0-32 Freie Anzeige
Max. Wert.

3.12.2 16-1* Anzeigen-Motor

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Zeigt den Gesamtsollwert an. Der Gesamt- 16-10 Leistung [kW]
200 %] sollwert ist die Summe aus den Sollwerten Range: Funktion:
Digital, Analog, Fest, Bus und Sollwert 0 kw*| [0 - 1000 Zeigt die tatsachliche Motorleistung in kW
speichern. kW] an. Der angezeigte Wert wird auf Basis der
tatsachlichen Motorspannung und des
tatsachlichen Motorstroms berechnet.
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16-11 Leistung [PS]

16-18 Therm. Motorschutz

aktuellen Motorspannung/des aktuellen
Motorstroms berechnet.

16-12 Motorspannung

Range: Funktion:

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 hp* | [0 - 1000 Anzeige der tatsachlichen Motorleistung in 0%*| [O- Zeigt die berechnete Motortemperatur in Prozent
hpl HP. Der angezeigte Wert wird anhand der 100 %] [ des zuldssigen Maximalwerts an. Bei 100 % findet

eine Abschaltung statt, falls in

Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
ausgewahlt. Grundlage fiir die Berechnung bildet
die unter Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
ausgewahlte ETR-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, left.

16-15 Frequenz [%]
Range:
0 %*| [0 -6553.5 %]
0 %*| [0 - 6553,5 %] | Zeigt ein 2-Byte-Wort zur Ubermittlung
der tatsachlichen Motorfrequenz (ohne

Funktion:

Resonanzdampfung) als Prozentwert
(Skala 0000-4000 Hex) von
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz an.

16-16 Drehmoment [Nm]

Range: Funktion:
0 Nm* | [-30000 - Zeigt das an der Motorwelle anliegende
30000 Nm] Drehmoment an. Einige Motoren

unterstiitzen mehr als 160 %
Drehmoment. Daher hangen Minimal- und
Maximalwert vom minimalen/maximalen
Motorstrom sowie vom verwendeten
Motor ab.

16-17 Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:
0 RPM* | [-30000 - Zeigt die aktuelle Motordrehzahl an. Die
30000 RPM] Motordrehzahl wird bei der Prozessre-

gelung mit oder ohne Riickfiihrung
geschatzt und die Motordrehzahl bei
Drehzahlregelung mit Riickfiihrung
gemessen.

16-22 Drehmoment [%]

Range:

Funktion:

0 %*| [-200 - 200 %] | Zeigt das an der Motorwelle anliegende
Drehmoment in Prozent des Nenndreh-
moments an.

3.12.3 16-3* Anzeigen-FU

16-30 DC-Spannung
Range:

0 V*| [0 - 65535 V]| Anzeige der tatsachlichen DC-Zwischen-
kreisspannung.

Funktion:

16-34 Kiihlkorpertemp.
Range: Funktion:

0 °C*

[-128 - 127 °C] | Zeigt die Temperatur des Kihlkérpers des
Frequenzumrichters an.

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 - 655.35 A] [ Zeigt den Wechselrichter-Nennstrom an.
Diese Daten werden fiir den Motoriiberlast-
schutz usw.verwendet.

16-37 Max.-WR-Strom

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 655.35 A] [ Zeigt den maximalen Strom des Wechsel-
richters an. Die Daten werden zur
Berechnung des Frequenzumrichterschutzes
usw. verwendet.

16-38 SL Contr.Zustand

Range:

Funktion:

0 [0 - 20 ] | Zeigt den Istzustand des Smart Logic Controller
(SLC) an.

[e]
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3.12.4 16-5* Soll- & Istwerte

16-61 Klemme 53 Modus

Option: Funktion:
Zeigt die Einstellung der Eingangs-
Range: Funktion: klemme 53 an.
0 %* | [-200 - 200 %] | Zeigt den Gesamtsollwert an (die Summe . Strom = 0
T A e ) * Spamung =1
[0] * | Strom
Range: Funktion: Spannung
0 [-4999 - 4999 | Zeigt den sich aus der

ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit] | Auswahl der Skalierung in
Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert und

Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert ergebenden Istwert

an.

16-54 Istwert 1 [Einheit]
Range:

0 [-999999.999 -
ProcessCtrlUnit* | 999999.999
ProcessCtrlUnit]

Funktion:

Zeigt den sich aus der
Auswahl der Skalierung in
Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert und

Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert ergebenden Istwert
an.

16-55 Istwert 2 [Einheit]

Range: Funktion:

0 [-999999.999 - | Zeigt den sich aus der

ProcessCtrlUnit* [ 999999.999 Auswahl der Skalierung in
ProcessCtrlUnit] | Parameter 3-02 Minimaler

Sollwert und
Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert ergebenden Istwert

16-62 Analogeingang 53

Range: Funktion:

1%

[0-201] | Zeigt den Istwert an Eingang 53 an.

16-63 Klemme 54 Modus

Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 54 an.
. Strom = 0

. Spannung =1

Option: Funktion:
[0] * Strom
[1] Einstellung Spannung

16-64 Analogeing. 54
Range:
‘I*

Funktion:

[0-20] | Zeigt den Istwert an Eingang 54 an.

16-65 Analogausgang 42 [mA]

Range: Funktion:
0 mA*| [0-20 Zeigt den Istwert an Ausgang 42 in mA an.
mA] Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in

Parameter 6-90 Terminal 42 Mode und
Parameter 6-91 Klemme 42 Analogausgang an.

16-66 Digitalausgang

2 an.
Range: Funktion:
. . 0% | [0- |Zeigt den Bindrwert aller Digitalausgange an.
3.12.5 16-6* Anzeig. Ein-/Ausg. 151 | pefinition:
X: Unbenutzt
Range: Funktion: 1: Hoch
0*| [O- Zeigt den Istzustand der Digitaleingdange 18, 19,
4095 ] 27 und 29 an.
Bit 0 Nicht verwendet
Bit 1 Nicht verwendet
Bit 2 Digitaleingangsklemme 29
Bit 3 Digitaleingangsklemme 27
Bit 4 Digitaleingangsklemme 19
Bit 5 Digitaleingangsklemme 18
Bit 6-15 Nicht verwendet
Tabelle 3.8 Bits-Definition
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16-66 Digitalausgang 16-73 Zéhler B

Range: Funktion: Range: Funktion:
XX Keine verwendet 0*| [-32768 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B. Zahler
X0 Klemme 42 nicht verwendet, 32767 ] eignen sich gut als Vergleicher-Operand
Klemme 45 deaktiviert. (Parameter 13-10 Vergleicher-Operand).
X1 Klemme 42 nicht verwendet, Sie kdnnen den Wert entweder Uber Digita-
Klemme 45 aktiv. leingange (Parametergruppe 5-1* Digitaleingénge)
0X Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45 oder SL Controller-Aktion (Parameter 13-52 SL-
nicht verwendet. Controller-Aktion) andern.
0 Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45
dlesliiviar, 16-79 Analogausgang 45
1 Klemme 42 deaktiviert, Klemme 45 Range: Funktion:
aktiv. 0 mA*[ [0-20 |[Zeigt den Istwert an Ausgang 45 in mA an.
1X Klemme 42 aktiviert, Klemme 45 mA] Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
nicht verwendet. Parameter 6-70 Klemme 45 Funktion und
10 Klemme 42 aktiviert, Klemme 45 Parameter 6-71 Klemme 45 Analogausgang an.
deaktiviert.
11 Klemme 42 aktiviert, Klemme 45 . .
. 3.12.6 16-8* Anzeig. Schnittst.
aktiviert.
Tabelle 3.9 Binirwert der Digitalausginge Parameter zum Melden der Bus-Sollwerte und -Steuer-
worter.
16-67 Pulseingang 29 [Hz] 16-86 FC Sollwert 1
Range: Funktion: Range: Funktion:
0*| [0 - 130000 ] | Zeigt die tatsachliche Frequenzrate an 0% | [-32768 - 32767 ] | Zeigt den zuletzt an der FC Schnittstelle
Klemme 29 an. empfangenen Sollwert an.
16-71 Relaisausgan .
3.12.7 16-9% Bus Diagnose
Range: Funktion:
0* | [0-31]]| Zeigt die Einstellung des Relais an. 16-90 Alarmwort
Bit 0~2 Nicht verwendet Range: Funktion:
Bit 3 Relais 02 0% | [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Zeigt das Uber die serielle Kommunika-
Bit 4 Relais 01 tionsschnittstelle gesendete Alarmwort
Bit 5~15 Nicht verwendet in Hex-Code an.
Tabelle 3.10 Bits-Definition 16-91 Alarmwort 2
Range: Funktion:
16-72 Zéhler A 0*| [0 - OXFFFFFFFFUL 1| Zeigt das aktuell giltige Alarmwort 2

des Frequenzumrichters in Hex-Code

Range: Funktion:
an.
0*| [-32768 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler A. Zéhler
32767 eignen sich gut als Vergleicher-Operand, siehe
] J J ,g P 16-92 Warnwort

Parameter 13-10 Vergleicher-Operand.
Sie kdnnen den Wert entweder (iber Digita- Range: Funktion:
leingdnge (Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge) 0* [ [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Anzeige des Uber die serielle Kommuni-
oder SL Controller-Aktion (Parameter 13-52 SL- kationsschnittstelle gesendeten
Controller-Aktion) andern. Warnworts in Hex-Code.

16-93 Warnwort 2
Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Zeigt das aktuell gliltige Warnwort 2
des Frequenzumrichters in Hex-Code

an.
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16-94 Erw. Zustandswort

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Gibt das erweiterte Zustandswort
zurlick, das in hexadezimaler Form tber

die serielle Schnittstelle gesendet wird.

16-95 Erw. Zustandswort 2

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Gibt das erweiterte Zustandswort 2
zurlick, das in hexadezimaler Form tiber

die serielle Schnittstelle gesendet wird.

16-97 Alarmwort 3
Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295] | Zeigt das Uber die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle gesendete aktuell giltige

Alarmwort 3 des Frequenzumrichters in

Hex-Code an.

16-98 Warnwort 3

Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295] | Zeigt das aktuell gultige Warnwort 3 des
Frequenzumrichters in Hex-Code an.
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3.13 Hauptmendi - Datenanzeigen 2 -
Gruppen 18

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
konnen. Die neuesten Daten finden Sie unter [0] und die
dltesten Daten unter [9]. Fehlercodes, Werte und
Zeitstempel konnen fir alle protokollierten Daten
angezeigt werden

3.13.1 18-1* Notfallbetriebsprotokoll

18-10 Notfallbetriebspeicher: Ereignis

Range: Funktion:

0*

[0-255] | Zeigt das Notfallbetrieb-Ereignis an.

3.13.2 18-5* Soll- & Istwerte

18-50 Anzeige ohne Geber [Einheit]

Range: Funktion:
0 Sensor- [-999999.999 - | Zeigt den Druck oder Durchfluss
lessUnit* 999999.999 aus Berechnungen ohne Geber

SensorlessUnit] an. Dieser Wert ist nicht der zur
Regelung verwendete Wert. Der
Wert wird nur aktualisiert, wenn
die Daten ohne Geber Durchfluss

und Druck unterstitzen.

3.14 Hauptmend - PID-Regler - Gruppe 20

Diese Parametergruppe wird zur Konfiguration des PI-
Reglers verwendet, der die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters regelt.

3.14.1 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, welcher
Eingang als Quelle des Istwertsignals
verwendet wird.

[0] * | Keine Funktion
[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Pulseingang 29

[100] | Bus-Istwert 1

[101] | Bus-Istwert 2

[104] | Durchfl. ohne Sensor
[105] [ Druck ohne Sensor

20-01 Istwertumwandl. 1

Option: Funktion:
Dieser Parameter ermdglicht die Verwendung
einer Umrechnungsfunktion fir 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)).

20-03 PID-Prozess Istwert 2

Option: Funktion:
[0] * Keine Funktion

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Pulseingang 29

[100] Bus-Istwert 1

[101] Bus-Istwert 2

20-04 Istwertumwandl. 2

Option: Funktion:
[0] * Linear
[1] Radiziert

20-12 Soll-/Istwerteinheit
Option:

Funktion:

Wahlen Sie die Einheit, die mit Soll-/Istwerten fir
die Regelung mit Riickfiihrung verwendet werden
soll.

[0] * [ None
1 [ I/s
1 [m3/s
[24] | m3/min
1
]

m3/h
bar

[73] |kPa
[74] | m wg
[75] | mm Hg
[120] | GPM
[121] | Gal/s
[122] [ Gal/min
[123] | Gal/h
[124] | cfm
[125] | ft3/s
[126] | ft3/min
[170] | psi
[171] ] Ib/in2
[172] [ inch wg
[173] | ft wg
[174] [ in Hg
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3.14.2 20-2* Istwert/Sollwert

Parametergruppe fiir Istwertfunktion und Sollwerte. Wahlen
Sie, welcher Soll- und Istwert verwendet werden soll. Soll-
und Istwert kdnnen einen festes Paar sein oder basierend
auf logischen Vergleichen separat ausgewahlt werden.

20-20 Istwertfunktion

Auswahl, wie der Istwert berechnet werden soll. Der Istwert kann
ein einzelner Istwertanschluss oder eine Kombination aus
mehreren Istwerten sein.

Option: Funktion:
[0] Addierend

[11 Differenz

[2] Mittelwert

[3] * Minimum

[4] Maximum

3.14.3 20-6* Ohne Geber

Parameter ohne Geber. Siehe auch Parameter 16-26 Leistung

20-69 Informationen ohne Geber
Array [8]

Range: Funktion:

0*

[0-25] | Zeigt Informationen zu den Daten ohne Geber an.

3.14.4 20-7* PID Auto-Anpassung

Parameter zum Aktivieren des PID-Autotuning

20-70 Typ mit Riickfiihrung

Option: Funktion:
Zur Auswahl der erwarteten
Anwendungsreaktion.

[0] * | Auto

[1]1 | Schneller Druck
[2] | Langsamer Druck

[3] | Schnelle Temperatur

[4] Langsame Temperatur

20-71 Abstimm-Modus

gefiltert [kW], Parameter 16-27 Leistung gefiltert [PS], Option: Funktion:
Parameter 18-50 Anzeige ohne Geber [Einheitjund Zur Auswahl der relativen Reaktionsgeschwin-
Parameter 20-00 Istwertanschluss 1. digketit fiir die Anwendung.
20-60 Einheit ohne Geber [0] * | Normal
Option: Funktion: [11 | Schnell
Wahlt die fiir Parameter 18-50 Anzeige 20-72 PID-Ausgangsinderung
ohne Geber [Einheit] zu verwendende "
L Range: Funktion:
Einheit aus. _
[0] Keine 0.10*| [0.01 - 0.50 ] | Zur Festle?ung der GroRe der.Anderungs-
[20] * | I/s Expressionlimit schritte wahrend der automatischen
23] |m3/s Anpassung.
24 3/mi
[24] | m3/min 20-73 Min. Istwerthohe
[25] | m3/h .
71 | bar Range: Funktion:
73] | kPa -4999,000% | [-4999,000 - Expressi- | Zur Festlegung des
741 | m wg onlimit (4999,000)] zt{léssigen Mindestistwerts
751 |mm Hg wahrend der Auto-
Anpassung.
[120] | GPM
[121] | Gal/s 20-74 Maximale Istwerthohe
(122] | Gal/min Range: Funktion:
LP2]) | Cein 4999,000% | [Expressionlimit Zur Festlegung des zuldssigen
(124 | cfm (-4999,000) - 4999,000] | Maximalistwerts wahrend der
[125] | fE¥/s Auto-Anpassung.
[126] | ft3/min
[170] | psi 20-79 PID Auto-Anpassung
(1711 [ lo/in2 Option: Funktion:
[172] |inch wg [0] * [ Deaktiviert | Zur Auswahl der Deaktivierung des PID-
[173] | ft wg Autotuning.
[174] |in Hg [1] [Aktiviert | Zur Auswahl der Aktivierung des PID-
Autotuning.
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3.14.5 20-8* PID-Grundeinstell.

Parameter zur Konfiguration der Prozess-PI-Regelung.

20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

[0] * | Normal | Flihrt dazu, dass sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters reduziert, wenn der Istwert
héher als der Sollwert ist. Dieses Verhalten ist bei
der druckgeregelten Versorgung von Lifter- und
Pumpenanwendungen die Regel.

[11 |Invers [Fdhrt dazu, dass sich die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters erhéht, wenn der Istwert
hoher als der Sollwert ist. Dieses Verhalten ist bei
temperaturgeregelten Kiihlanwendungen, z. B. bei

Kuhltirmen, die Regel.

20-83 PI-Startfrequenz [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [O0- Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal
200.0 Hz] | fur eine Pl-Regelung erreicht werden muss.

Nach der Netz-Einschaltung arbeitet der
Frequenzumrichter mittels Drehzahlregelung
ohne Ruckfiihrung. Wenn die Prozess-PI-
Startdrehzahl erreicht ist, wechselt der
Frequenzumrichter zur PI-Regelung.

20-84 Bandbreite Ist=Sollwert

Range: Funktion:
5% | [0- |Wenn die PID-Regelabweichung (die Abweichung
* 200 %] | zwischen Sollwert und Istwert) unter dem festge-

legten Wert dieses Parameters liegt, zeigt das
Display des Frequenzumrichters Ist=Sollwert.
Diesen Zustand konnen Sie extern durch Program-
mierung der Funktion eines Digitalausgangs auf [8]
Ist=Sollwert/keine Warnung anzeigen. Bei serieller
Kommunikation ist auBerdem das Zustandsbit
Ist=Sollwert des Zustandsworts des Frequenzum-
richters hoch (1).

Die Bandbreite Ist=Sollwert wird als Prozentsatz
des Sollwerts berechnet.

3.14.6 20-9* PI-Regler

20-91 PI-Prozess Anti-Windup

Option: Funktion:

[0] | Aus | Setzt die Regelung einer Abweichung auch fort, wenn
die Ausgangsfrequenz nicht erhoht oder verringert
werden kann.

[1] * | Ein | Stoppt die Integration einer Abweichung, wenn die
Ausgangsfrequenz nicht mehr weiter nachgeregelt

werden kann.

20-93 PI-Proportionalverstarkung

Range: Funktion:

0.50* | [0 - 101 | Eingabe der Proportionalverstarkung des
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 PI-Prozess Vorsteuerung

Range: Funktion:
0%*| [O- Eingabe des PI-Vorwartsschubfaktors. Der
400 %] | Vorwartsschubfaktor sendet einen konstanten

Teil des Sollwertsignals an die Bypass-PI-
Regelung. Daher kann der Pl nur den
verbleibenden Teil des Steuerungssignals
beeinflussen. Der Vorwartsschubfaktor kann die
dynamische Leistung erhohen.
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3.15 Hauptmeni - Anw. Funktionen - 22-01 Filterzeit Leistung

Gruppe 22 Range: Funktion:

eine langsamere Reaktion des Systems auf

3.15.1 22-0* Sonstiges

Anderungen.
Parametergruppe fiir zusatzliche Einstellungen. 22-02 Energiesparmodus CL-Steuerungsmodus
22-01 Filterzeit Leistung Option: Funktion:
Range: Funktion: [0] | Normal Der Istwert wird erkannt. Einige Parameter

0.50 s*| [0.02 - 10 [ Stellen Sie die Zeitkonstante fiir die werden Gberpruft.

s] gefilterte Leistungsanzeige ein. Ein hoherer il

Vereinfacht | Der Istwert wird nicht erkannt. Es werden nur
Wert liefert eine genauere Anzeige, jedoch Energiespardrehzahl und -zeit tberprift.

Dieser Parameter dient dazu, den Energiesparmodus im
Regelverfahren mit Rickfiihrung auszufiihren. Verwenden
Sie diesen Parameter, um zu konfigurieren, ob der Istwert
fur den Energiesparmodus durchgefiihrt wird.

3.15.2 22-2* No-Flow Erkennung

Sleep mode 2
External | - g
sleep mode | | .505
No flow/low command | 2
speed ietegloi 777777777777777777 e ‘
] ! Min run mode ‘
| ! | =1 || timer L ‘
Min sleep
| off | \ timer
Low Power | |
| Detection }
| ——» No-flow timer | ‘ |
i — Warnin
| detection g | ‘ S350 |
— Alarm | P22-41 ‘
| \
‘ P22-24 P22-23 ‘ | ‘
! L \
| Cascade |
| ‘ controller |
| | | L, (destaging
| command) |
‘ ! P 25-26 |

Abbildung 3.16 No-Flow-Erkennung

Der Frequenzumrichter umfasst Funktionen, Gber die ermittelt wird, ob die Lastbedingungen im System einen Stopp des
Motors zulassen:

. Erfassung Leistung tief.

Eines dieser 2 Signale muss liber eine festgelegte Dauer (Parameter 22-24 No-Flow Verzégerung) aktiv sein, bevor die
ausgewahlte Aktion ausgefiihrt wird. Mogliche auswahlbare Aktionen (Parameter 22-23 No-Flow Funktion):

. Normal Betrieb
. Warnung
. Alarm

. Energiesparmodus
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No-Flow-Erkennung

Diese Funktion erfasst eine Situation in Pumpenanlagen, in der kein Durchfluss vorliegt und alle Ventile geschlossen werden
konnen. Die Verwendung ist sowohl bei Regelung Gber den integrierten Pl-Regler im Frequenzumrichter als auch tber einen
externen PIl-Regler méglich. Programmieren Sie die tatsdchliche Konfiguration in Parameter 1-00 Regelverfahren.

Regelverfahren fir
. Integrierten PI-Regler: Regelung mit Riickfiihrung.

. Externen PI-Regler: Regelung ohne Riickfiihrung.

HINWEI

Vor der Einstellung der PI-Reglerparameter miissen Sie die No-Flow-Anpassung ausfiihren.

FC Druckhohe

130BA253.10
130BA254.10

J

0oDao
20

{00

000

Durchfluss

) P

Tabelle 3.11 No-Flow-Erkennung

Die No-Flow-Erkennung basiert auf der Messung von Drehzahl und Leistung. Der Frequenzumrichter berechnet fiir eine
bestimmte Drehzahl die Leistung bei fehlendem Durchfluss.

Dieser Zusammenhang basiert auf der Einstellung von 2 Drehzahlen mit zugehériger Leistung bei fehlendem Durchfluss.
Durch Uberwachung der Leistung kénnen Sie Bedingungen, in denen kein Durchfluss vorliegt, in Systemen mit
schwankendem Saugdruck oder bei einer flachen Pumpenkurve im niedrigen Drehzahlbereich erkennen.

Die 2 Datensdtze missen auf der Messung der Leistung mit ca. 50 % und 85 % der maximalen Drehzahl bei geschlossenen
Ventilen beruhen. Sie kdnnen die Daten in Parametergruppe 22-3* No-Flow Leistungsanpassung programmieren.

Aktivieren Sie die No-Flow-Erkennung in Parameter 22-23 No-Flow Funktion und in Parametergruppe 22-3* No-Flow Leistungs-
anpassung und nehmen Sie diese in Betrieb.
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22-23 No-Flow Funktion

22-30 No-Flow Leistung

22-24 No-Flow Verzégerung

Range: Funktion:

10 s* [ [1 - 600 s] | Zum Einstellen einer Verzogerung, bevor eine
in Parameter 22-23 No-Flow Funktion
eingestellte Aktion stattfindet, wenn eine No-
Flow-Bedingung erkannt wird.

3.15.3 22-3* No-Flow Leistungsanpassung

Anpassungssequenz:
1. Um den Durchfluss zu stoppen, schliefen Sie das
Hauptventil.
2. Lassen Sie den Motor laufen, bis das System die

normale Betriebstemperatur erreicht hat.

3. Driicken Sie die [Hand On]-Taste des LCP und
stellen Sie die Drehzahl auf 85 % der
Nenndrehzahl. Notieren Sie die genaue Drehzahl.

4. Lesen Sie die Leistungsaufnahme entweder in der
Datenzeile der tatsachlichen Leistung auf dem
LCP ab oder rufen Sie Parameter 16-10 Leistung
[kW] im Hauptmeni auf. Notieren Sie die
angezeigte Leistung.

5. Andern Sie die Drehzahl auf ca. 50 % der
Nenndrehzahl. Notieren Sie die genaue Drehzahl.

6. Lesen Sie die Leistungsaufnahme entweder in der
Datenzeile der tatsachlichen Leistung auf dem
LCP ab oder rufen Sie Parameter 16-10 Leistung
[kW] im Hauptmeni auf. Notieren Sie die
angezeigte Leistung.

7. Programmieren Sie die in
Parameter 22-33 Frequenz tief [Hz] und
Parameter 22-37 Freq. hoch [Hz] verwendeten
Drehzahlen.

8. Programmieren Sie dazugehdrigen Leistungswerte
in Parameter 22-34 Leistung Drehzahl tief [kW] und
Parameter 22-38 Leistung Drehzahl hoch [kW].

. Wechseln Sie zuriick, indem Sie [Auto On] oder
[Off] driicken.
HINWEIS

Stellen Sie Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last
ein, bevor Sie die Anpassung starten.

Option: Funktion: Range: Funktion:

[0] * Aus 0 kW | [0 - 1000 kW] | Zeigt die berechnete No-Flow-Leistung

[1] Energiesparmodus bei Istdrehzahl an.

[2] Warnung

G [Aem

Range: Funktion:
100 %* | [1 - Legen Sie hier einen Korrekturwert fest,
400 %] falls die No-Flow-Erkennung auf einen zu

niedrigen oder zu hohen Leistungswert
reagiert.

22-33 Frequenz tief [Hz]
Range:
0 Hz*

Funktion:

[0 - 400 Hz] [ Stellen Sie hier die Ausgangsdrehzahl zur
Erfassung der No-Flow-Leistung bei
niedriger Drehzahl ein.

22-34 Leistung Drehzahl tief [kW]
Range:
0 kw=

Funktion:

[0 - 5.50 kW] | Stellen Sie hier die No-Flow-Leistung bei
niedriger Drehzahl ein.

22-37 Freq. hoch [Hz]
Range:
0 Hz*

Funktion:

[0 - 400 HZ] | Stellen Sie hier die Ausgangsdrehzahl zur
Erfassung der No-Flow-Leistung bei hoher
Drehzahl ein.

22-38 Leistung Drehzahl hoch [kW]
Range:
0 kW

Funktion:

[0 - 5.50 kW] | Stellen Sie hier die No-Flow-Leistung bei
hoher Drehzahl ein.

3.15.4 22-4* Energiesparmodus

Im Energiesparmodus kann der Frequenzumrichter in
Situationen eigenstdndig stoppen, in denen das System
ausgeglichen ist. Hierdurch wird Energie gespart und es
lassen sich ein zu hoher Druck, zu stark gekihltes Wasser
in den Kiuhltirmen sowie Probleme beim Druckausgleich in
Gebduden vermeiden. Dies ist auch wichtig, da bei einigen
Anwendungen das Herunterregeln der Motordrehzahl
durch den Frequenzumrichter verhindert wird. Hierdurch
koénnen die Pumpen beschadigt, die Getriebe unzureichend
geschmiert und die Lifter destabilisiert werden.

Der Regler des Energiesparmodus hat 2 wichtige
Funktionen:
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1. Die Fahigkeit, zum richtigen Zeitpunkt in den
Energiesparmodus zu wechseln.

2. Die Fahigkeit, zum richtigen Zeitpunkt den
Energiesparmodus zu verlassen.

Ziel ist es, den Frequenzumrichter so lange wie mdglich im
Energiesparmodus 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 ist geringer als die in
Parameter 22-47 Sleep-Frequenz [Hz] eingestellte
Drehzahl. Der Motor ist fiir eine ldngere Dauer
gelaufen, als in Parameter 22-40 Min. Laufzeit
eingestellt. Die Energiesparbedingung dauert
langer als die in Parameter 22-48 Energiesparverzo-
gerung eingestellte Zeit.

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 groer als
Parameter 22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]. Die
Energiesparbedingung hat die in
Parameter 22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit 2.
eingestellte Zeit lUberschritten. Die Wiederanlauf-
bedingung hat die in
Parameter 22-49 Wiederanlaufverzégerung
eingestellte Zeit Uberschritten. Der Frequenzum-
richter hat jetzt den Energiesparmodus verlassen. 3.

6. Gehen Sie zurlick zur Drehzahlregelung ohne
Ruckfihrung (Rampe auf der Motordrehzahl zum
Drehzahlsollwert).

Die Sequenz bei Aktivierung des Energiesparmodus mit 4.
Rickfiihrung:
1. Der Frequenzumrichter wechselt in den Verstar-
kungsstatus, wenn die folgenden Bedingungen
erfillt sind.

la Wenn Parameter 22-02 Energiesparmodus
CL-Steuerungsmodus auf [0] Normal
eingestellt ist:

a. Die Motordrehzahl ist geringer
als der in

Parameter 22-47 Sleep-Frequenz
[Hz] eingestellte Wert.

b. Wenn der Istwert Gber dem
Sollwert liegt.

C Der Motor ist fiir eine langere
Dauer gelaufen, als in
Parameter 22-40 Min. Laufzeit
eingestellt.

d. Die Energiesparbedingung
Uberschreitet die in
Parameter 22-48 Energiesparver-
z0gerung eingestellte Zeit.

1b  Wenn Parameter 22-02 Energiesparmodus
CL-Steuerungsmodus auf [1] Vereinfacht
eingestellt ist:

a. Die Motordrehzahl ist geringer
als der in
Parameter 22-47 Sleep-Frequenz
[Hz] eingestellte Wert.

b. Der Motor ist fiir eine langere
Dauer gelaufen, als in
Parameter 22-40 Min. Laufzeit
eingestellt.

C Die Energiesparbedingung
Uberschreitet die in
Parameter 22-48 Energiesparver-
z0gerung eingestellte Zeit.

Wenn Parameter 22-45 Sollwert-Boost
nicht eingestellt ist, wechselt der
Frequenzumrichter in den Energie-
sparmodus.

Nachdem die in Parameter 22-46 Max. Boost-Zeit
eingestellte Zeit verstrichen ist, reduziert der
Frequenzumrichter die Motordrehzahl auf die in
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]
eingestellte Drehzahl.

Der Frequenzumrichter aktiviert

Parameter 1-80 Funktion bei Stopp. Der Frequen-
zumrichter befindet sich jetzt im
Energiesparmodus.

Der Frequenzumrichter ist nicht mehr im Energie-
sparmodus, wenn:

4a der Fehler zwischen Soll- und Istwert
groBBer als Parameter 22-44 Soll-/Istw.-Diff.
Energie-Start ist und

4b  die Energiespar-Stoppzeit langer als die
in Parameter 22-41 Min. Energiespar-
Stoppzeit eingestellte Zeit ist und

4c  die Wiederanlaufbedingung die in
Parameter 22-48 Energiesparverzdgerung
eingestellte Zeit Gberschritten hat.
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5. Der Frequenzumrichter wechselt wieder zur 22-45 Sollwert-Boost

Regelung mit Riickfiihrung.

HINWEIS

Der Energiesparmodus ist nicht bei aktivem Ortsollwert
aktiv (stellen Sie die Drehzahl manuell Gber die Navigati-
onstasten am LCP ein).

Der Energiesparmodus funktioniert nicht im Hand-
Betrieb. Fiihren Sie die automatische Konfiguration bei
Drehzahlsteuerung durch, bevor der Ein-/Ausgang lber
PID-Regler eingestellt wird.

22-40 Min. Laufzeit

Range: Funktion:

10 s*| [0 - 600 s] | Stellen Sie die gewlinschte minimale
Betriebszeit fiir den Motor nach einem
Startbefehl (Digitaleingang oder Bus) ein,
bevor Sie den Energiesparmodus aufrufen.

22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit

Range: Funktion:

10 s*| [0 - 600 s] | Zur Einstellung der gewiinschten Mindestzeit
fir den Verbleib im Energiesparmodus. Diese
Zeit Uberschreibt die Wiederanlaufbedin-
gungen.

22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]

Range: Funktion:
10%| [O- Wird nur verwendet, wenn Sie
400.0 ] Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0] Regelung

ohne Riickfiihrung einstellen und ein externer
Regler den Drehzahlsollwert anlegt. Legen Sie
den Drehzahlsollwert fest, bei dem der Energie-
sparmodus deaktiviert werden soll.

Die Energiespar-Startdrehzahl darf die in
Parameter 4-14 Motor Speed High Limit [Hz] nicht
Uberschreiten.

22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start

Range: Funktion:
10 % [0 - Wird nur verwendet, wenn
@ 100 %] | Parameter 1-00 Regelverfahren mit Riickflihrung

eingestellt ist und der integrierte PI-Regler zur
Regelung des Drucks verwendet wird.

Stellen Sie den zuldssigen Druckabfall in
Prozent des Drucksollwerts (Pset) ein, bevor Sie
den Energiesparmodus deaktivieren.

22-45 Sollwert-Boost

Range: Funktion:

vor dem Motorstopp zu erhéhen. Hierdurch
verlangern Sie die Zeit, in der der Motor gestoppt
wird, und verhindern ein hédufiges Starten/Stoppen.
Stellen Sie den gewiinschten Uberdruck/die
gewiinschte Ubertemperatur in Prozent des
Sollwerts fiir den Druck (Pset)/die Temperatur ein,
bevor Sie den Energiesparmodus aktivieren.

Bei einer Einstellung von 5 % ist der Verstar-
kungsdruck Pset*1,05. Die negativen Werte konnen
Sie zur Regelung eines Kiihlturms einsetzen, bei
dem Anderungen im negativen Bereich erforderlich
sind.

22-46 Max. Boost-Zeit

Range: Funktion:
60 [0 - Wird nur verwendet, wenn Parameter 1-00 Regelver-
s* 600 s] | fahren auf [3] PID-Regler eingestellt sein 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 Uberschritten wird, wechselt der
Frequenzumrichter in den Energiesparmodus und
wartet nicht, bis der eingestellte Boost-Druck
erreicht ist.

22-47 Sleep-Frequenz [Hz]
Range: Funktion:
0*| [0 - 400.0 ] [ Stellt die Drehzahl ein, bei der der Frequen-

zumrichter in den Energiesparmodus wechselt.

22-48 Energiesparverzégerung

Range: Funktion:

0s| [0-3600 s]|Stellen Sie die Verzogerung ein, die der Motor
wartet, bevor er in den Energiesparmodus
wechselt, wenn die Bedingung zum Wechseln
in den Energiesparmodus erfillt ist.

22-49 Wiederanlaufverzogerung

Range: Funktion:

0s| [0-3600 s]|Stellen Sie die Verzogerung ein, die der Motor
wartet, bevor er aus dem Energiesparmodus
wiederanlauft, wenn die Bedingung fiir den
Wiederanlauf erfullt ist.

3.15.5 22-6* Riemenbrucherkennung

Range: Funktion:
- Verwenden Sie die Riemenbrucherkennung fiir Pumpen
0% | [-100 | Wird nur verwendet, wenn Parameter 1-00 Regelver- . X ) LT
R . ) und Lifter in Systemen mit und ohne Rickfiihrung. Wenn
* - fahren mit Ruckfiihrung eingestellt ist und der .
. ) ) das geschétzte Motordrehmoment (Strom) unter dem Wert
100 %] | integrierte Pl-Regler verwendet wird. In Systemen, . X
ol S — | des Riemenbruchdrehmoments (Strom) liegt
INn denen Z. b. eine Konstante Druckregelun:
L , Sl (Parameter 22-61 Riemenbruchmoment) und die Ausgangs-
vorhanden ist, ist es von Vorteil, den Systemdruck . . .
frequenz des Frequenzumrichters gréer oder gleich 15 Hz
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ist, wird Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion
durchgefiihrt.

22-60 Riemenbruchfunktion

Wahlt die Aktion, die ausgefiihrt werden soll, wenn eine Riemen-
bruchbedingung erkannt wird.

Option: Funktion:
[0] * | Aus
[11 | Warnung Der Frequenzumrichter lauft weiter, aktiviert

jedoch eine Riemenbruchwarnung Warnung
95, Riemenbruch. Ein Digitalausgang des
Frequenzumrichters oder eine serielle Schnitt-
stelle kann eine Warnung an andere Geréte
senden.

[2] | Abschaltung [ Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Riemenbruchalarm Alarm
95, Riemenbruch. Ein Digitalausgang des
Frequenzumrichters oder eine serielle Schnitt-
stelle kann einen Alarm an andere Gerdte
senden.

HINWEIS

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-
richter standig zwischen Betrieb und Stopp umschalten,
wenn eine Riemenbruchbedingung erkannt wird.

HINWEIS

Wenn die automatische Bypass-Funktion aktiviert ist,
startet der Bypass, wenn der Frequenzumrichter einen
anhaltenden Alarmzustand hat. Deaktivieren Sie in
diesem Fall die automatische Bypass-Funktion, wenn [2]
Abschaltung als Riemenbruchfunktion ausgewahlt ist.

22-61 Riemenbruchmoment

Range: Funktion:

10 %*| [5- 100 %] | Legt das Riemenbruchmoment in Prozent
des Motornenndrehmoments fest.

22-62 Riemenbruchverzogerung

Range: Funktion:
10 s*[ [0- 600 |[Legt die Zeit fest, in der die Riemenbruchbe-
s] dingungen aktiv sein missen, bevor die in

Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion
ausgewahlte Aktion ausgefiihrt wird.

3.15.6 22-8* Durchflussausgleich

Bei einigen Anwendungen ist es nicht mdglich, einen
Druckaufnehmer an einem weiter entfernten Punkt in der
Anlage anzubringen, sodass Sie diesen nur nahe am
Lufter-/Pumpenauslass anbringen kénnen. Der Durchfluss-
ausgleich arbeitet, indem er den Sollwert gemaf der
Ausgangsfrequenz andert, die fast proportional zum
Durchfluss ist. Damit gleicht er hohere Verluste bei
héheren Durchflussmengen aus.

Haustecuna (Solldruck) ist der Sollwert fiir Betrieb mit
Ruckfiihrung (PI) des Frequenzumrichters und wird wie bei
Betrieb mit Riickflihrung ohne Durchflussausgleich
eingestellt.

130BA383.11

Abbildung 3.17 Konfiguration des Durchflussausgleichs

Sie kdnnen 2 Methoden einsetzen. Die Wahl der
geeigneten Methode hdngt davon ab, ob die Drehzahl am
Systemauslegungspunkt bekannt ist oder nicht.
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Drehzahl am Drehzahl am

Verwendete Parameter Auslegungspunkt Auslegungspunkt
BEKANNT UNBEKANNT

Parameter 22-80 Durchflussausgleich
Parameter 22-81 Quadr.-lineare Kurvenndherung +
Parameter 22-82 Arbeitspunktberechn. + +
Parameter 22-84 Frequenz bei No-Flow [Hz] + +
Parameter 22-86 Freq. am Auslegungspunkt [Hz] + -
Parameter 22-87 Druck bei No-Flow Drehzahl + +
Parameter 22-88 Druck bei Nenndrehzahl - +
Parameter 22-89 Durchfluss an Auslegungspunkt - +
Parameter 22-90 Durchfluss bei Nenndrehzahl - +

Tabelle 3.12 Drehzahl am Systemauslegungspunkt bekannt/unbekannt

22-80 Durchflussausgleich

22-88 Druck bei Nenndrehzahl

Range: Funktion:

100 %*

[0 - 100 %] | Zum Anpassen der Kontrollkurvenform.
0 % = gerade Linie, 100% = maximaler
Parabelwert.

22-82 Arbeitspunktberechn.
Option:

Funktion:

[0] * | Deaktiviert | Zum Deaktivieren der Berechnung des Arbeits-
punkts bei Nenndrehzahl.

[1]1 | Aktiviert Zum Aktivieren der Berechnung des Arbeits-

punkts bei Nenndrehzahl.

22-84 Frequenz bei No-Flow [Hz]

Range: Funktion:

[0 - 400.0 Stellen Sie hier die Motordrehzahl in
HZz] Hz ein, bei der der Durchfluss 0
betragt und der Mindestdruck
erreicht wird.

Size related*

22-86 Freq. am Auslegungspunkt [Hz]

Range: Funktion:
Size related*| [0.0 - 400.0 | Geben Sie hier die Motordrehzahl
Hz] in Hz ein, bei der der Systemausle-

gungspunkt erreicht wird.

22-87 Druck bei No-Flow Drehzahl
Range:

0*| [0 -4999.000 ] | Stellen Sie hier den Druckwert
entsprechend der Drehzahl bei No Flow ein.

Funktion:

Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] * [ Deaktiviert | Zum Deaktivieren des Durchflussausgleichs des 4999.000* | [0 - 4999.000 ] | Stellen Sie hier den Druckwert ein,
Sollwerts. der dem Druck bei Nenndrehzahl
[1]1 | Aktiviert Zum Aktivieren des Durchflussausgleichs des SLEEEE
Sollwerts.
22-89 Durchfluss an Auslegungspunkt
22-81 Quadr.-lineare Kurvenniherung Range: Funktion:

0* | [0 - 4999.000 ] | Stellen Sie hier den Durchflusswert ein, der
dem entsprechenden Durchfluss am
Auslegungspunkt entspricht.
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3.16 Hauptmeni - Anwendungsfunktionen
2 - Gruppe 24

3.16.1 24-0* Notfallbetrieb

AVORSICHT

PERSONENSCHADEN UND SACHSCHADEN

Eine ausbleibende Abschaltung des Frequenzumrichters
aufgrund eines aktiven Notfallbetriebs kann zu
Uberdruck fiihren und das System und Komponenten
beschadigen, darunter Dampfer und Luftkanale. Auch
der Frequenzumrichter selbst kann beschadigt werden,
wodurch es zu weiteren Beschadigungen oder Brand
kommen kann.

. Stellen Sie sicher, dass die Anlage
ordnungsgemal konstruiert ist und die
verwendeten Komponenten sorgfiltig gewahlt
wurden.

. In Rettungssystemen eingesetzte Entliiftungs-
systeme miissen von der ortlichen Feuerwehr
zugelassen werden.

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 unerlasslich ist. Hierbei
kann es sich z. B. um Lifter in Tunneln oder Treppen-
hausern handeln, in denen der ununterbrochene Betrieb
der Lifter fir eine sichere Evakuierung von Personen im
Brandfall erforderlich ist. Einige Optionen der Notfallbet-
riebsfunktion fihren dazu, dass Alarme und
Abschaltbedingungen ignoriert werden, weshalb der Motor
unterbrechungsfrei den Betrieb fortsetzen kann.

Aktivierung

Der Notfallbetrieb wird ausschlieBlich tiber digitale
Eingangsklemmen aktiviert. Siehe hierzu Parametergruppe
5-1* Digitaleingdinge.

Meldungen im Display

Wenn der Notfallbetrieb aktiviert ist, zeigt das Display die
Zustandsmeldung Notfallbetrieb an.

Sobald der Notfallbetrieb deaktiviert wird, wird die
Zustandsmeldung ausgeblendet.

Wenn ein garantierelevanter Alarm auftritt (siehe
Parameter 24-09 Alarmhandhabung Notfallbetrieb), wahrend
der Frequenzumrichter im Notfallbetrieb aktiv ist, zeigt das
Display die Zustandsmeldung Grenzen fiir Notfallbetrieb
tiberschritten an. Sobald diese Zustandsmeldung im Display
erscheint, bleibt sie so lange eingeblendet, bis ein Aus-
und Einschaltzyklus durchgefiihrt wird. Der
Frequenzumrichter protokolliert und speichert den Zustand
automatisch im Speicher und die Garantie geht auch dann
verloren, wenn der Frequenzumrichter zur Wartung zur{ick-
gegeben wird.

Digital- und Relaisausgdnge kénnen 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 liberschritten konnen Uber das erweiterte
Zustandswort aufgerufen werden.

Erweitertes
Warnwort
Meldung Typ | LCP | Meldung ) Zustandswor
t2

Notfall- .

i Status + + + (Bit 25)
betrieb
Grenzen fir
Notfall-
betrieb Status | + + + (Bit 27)
Uberschritt
en

Tabelle 3.13 Notfallbetrieb-Displaymeldungen

Protokoll

Eine Ubersicht der Ereignisse zum Notfallbetrieb kann im
Notfallbetriebsprotokoll, Parametergruppe 18-1* Notfallbet-
riebsprotokoll, eingesehen werden.

Das Protokoll enthalt bis zu 10 der letzten Ereignisse.
Grenzen fiir Notfallbetrieb (iberschritten hat eine héhere
Prioritat als Notfallbetrieb aktiv. Das Protokoll kann nicht
zurlickgesetzt werden.

Die folgenden Ereignisse werden protokolliert:

. Notfallbetrieb aktiviert.

. Notfallbetriebsgrenzen Uberschritten (garantiere-
levante Alarme).

Alle anderen Alarme, die bei aktiviertem Notfallbetrieb
auftreten, werden wie gewohnt protokolliert.

HINWEI

Im Notfallbetrieb werden alle Stoppbefehle an den
Frequenzumrichter ignoriert, einschlieBlich Motorfreilauf/
Motorfreilauf invers und Externe Verriegelung.

HINWEI

Wenn der Befehl [17] Reversierung starten an einer Digita-
leingangsklemme in Parameter 5-10 Klemme 18
Digitaleingang eingestellt, interpretiert der Frequenzum-
richter dies als Reversierungsbefehl.
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24-00 Notfallbetriebsfunktion

Option: Funktion:

24-05 Notfallbetrieb-Festsollwert

Range: Funktion:

HINWEIS

Im Notfallbetrieb werden die Alarme
gemal der Auswahl in

Parameter 24-09 Alarmhandhabung
Notfallbetrieb hergestellt oder
ignoriert.

[0] | Deaktiviert Notfallbetriebsfunktion ist nicht aktiv.

[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] | Aktiviert -
Freilauf

Ist dieser Modus gewahlt, wird der Ausgang
deaktiviert und der Motor kann im Freilauf
stoppen. Wenn Parameter 24-01 Notfallbet-
riebskonfiguration auf [3] Mit Riickfiihrung
eingestellt ist, kann dieser Modus nicht
gewahlt werden.

[4] | Aktiviert -
Vorw./

In diesem Modus setzt der Motor den
Betrieb im Rechtslauf fort. Wenn ein
Reversierung | Reversierungssignal empfangen wird,
arbeitet der Motor im Rechtslauf. Der Motor
kann nicht im Linkslauf arbeiten, wenn
Parameter 24-01 Notfallbetriebskonfiguration

auf [3] Mit Riickfiihrung eingestellt ist.

24-01 Notfallbetriebskonfiguration

Wahlen Sie einen Betrieb mit oder ohne Riickfiihrung.

Option: Funktion:

[0] * | Regelung ohne
Ruckfiihrung

0 %* | [-100 - 100 %] | Zur Eingabe des erforderlichen
Festsollwerts/Sollwerts in Prozent des
maximalen Sollwerts bei Notfallbetrieb in
Hz.

24-06 Fire Mode Reference Source

Option: Funktion:
[0] * Deaktiviert

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[71 Pulseingang 29

24-07 Istwertquelle Notfallbetrieb

Dieser Parameter legt den Eingang des Frequenzumrichters fest,
der als Quelle des Istwertsignals dient.

Option: Funktion:
[0] * No function

[1] Analog Input 53

[2] Analog Input 54

[3] Pulse input 29

[100] Bus Feedback 1

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 kdnnen, bei
denen jedoch ein Wiederanlaufversuch
moglich ist (unendlicher automatischer
Reset).

[3] | PID-Regler

HINVEIS

Bei Einstellung auf [3] Mit
Riickfiihrung kehren die Befehle
Reversierung und Start +
Reversierung die Drehrichtung des
Motors nicht um.

Die Motordrehzahl wird durch einen
Sollwert vom integrierten Pl-Regler
bestimmt, der die Motordrehzahl als Teil
eines Prozessregelsystems mit
Ruckfuhrung (z. B. konstanter Druck
oder konstanter Durchfluss) andert.
Konfigurieren Sie den PI-Regler in
Parametergruppe 20-8* PI-Grundeinstell.
und Parametergruppe 20-9* Pl Regler.

[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

Bestimmte Alarme konnen die Lebensdauer des Frequen-
zumrichters beeintrachtigen. Tritt einer dieser ignorierten
Alarme im Notfallbetrieb auf, wird ein Protokoll des
Ereignisses im Notfallbetriebprotokoll gespeichert.

Im Notfallbetriebprotokoll werden die 10 letzten
Ereignisse der garantierelevanten Alarme, der Notfall-
betrieb-Aktivierung und der Notfallbetrieb-Deaktivierung
gespeichert.
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Alarm Autom. Quittieren Autom. Quitt. deaktiviert f
HINWEIS Drehzahl @ - A ~ A N B
Die Einstellung in Parameter 14-20 Quittierfunktion wird
bei Aktivierung des Notfallbetriebs aktiviert (siehe e
9 e [

Parametergruppe 24-0* Notfallbetrieb).

. Garantiere-

Num X Kritische

Beschreibung levante
mer Alarme

Alarme

4 Netzasymmetrie Verlust X
7 DC-Ubersp. X X
9 Wechselrichterilberlastung X
13 Uberstrom X X
14 Erdschluss X X
16 Kurzschluss X X
38 Interner Fehler X
69 Leistungskartentemp X

Tabelle 3.14 Alarmhandhabung Notfallbetrieb

3.16.2 24-1* FU-Bypass

Der Frequenzumrichter verfiigt iber eine Funktion, die zur
automatischen Aktivierung eines externen elektromecha-
nischen Bypasses verwendet werden kann (siehe
Parameter 24-00 Notfallbetriebsfunktion).

Der Bypass schaltet den Motor fiir einen direkten Betrieb
am Netz. Einer der Digitalausgdange oder eines der Relais
im Frequenzumrichter aktiviert den externen Bypass, wenn
dies in Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge, oder
Parametergruppe 5-4* Relais programmiert ist.

HINWEIS

Der FU-Bypass kann im Notfallbetrieb nicht deaktiviert
werden. Er kann nur durch Entfernen des Notfallbetrieb-
Befehlssignals oder die Unterbrechung der
Stromversorgung zum Frequenzumrichter deaktiviert
werden.

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 3.18 zugeschaltet.

Alarm

Bypass-
Zeitverzigerung
P24-11

EIN /— ‘

Relais-
Bypass*

AUS
Ein Verzog. (P5-41)

ey el
Abbildung 3.18 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 | Wenn der Timer ablauft, bevor die Reset-
Notfal Versuche abgeschlossen sind, arbeitet die
Bypass-Funktion bei einer Abschaltung bei
kritischen Alarmen, bei einem Motorfreilauf
oder bei einem Bypass-Verzogerungs-Timer.

24-11 Frequenzumrichter Bypassverzégerung

Range: Funktion:

0 [0 -
s* [600 s] | Bypass-Funktion entsprechend der Einstellung in

In Schritten von 1 s programmierbar. Sobald die

Parameter 24-10 FU-Bypass-Funktion aktiviert ist,
beginnt die Bypass-Verzégerung. Wenn der
Frequenzumrichter auf mehrere Quittierversuche
programmiert wurde, lauft die Verzégerung weiter,
wahrend der Frequenzumrichter den Wiederanlauf
versucht. Lauft der Motor innerhalb der Zeitdauer
der Bypass-Verzogerung wieder an, wird die
Verzégerung zuriickgesetzt.

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.

Wenn keine Quittierversuche programmiert wurden,
lauft die Verzégerung fir die in diesem Parameter
eingestellte Zeit, wonach der Frequenzumrichter
das Frequenzumrichter-Bypass-Relais aktiviert, das
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24-11 Frequenzumrichter Bypassverzégerung

Range: Funktion:

in Parameter 5-40 Relaisfunktion auf Bypass
programmiert worden ist.

3.17 Hauptmend - Spezielle Merkmale -
Gruppe 30

3.17.1 30-2*Adv. Startanpassung

Parametergruppe fiir erweiterte Startanpassungen.

30-22 Blockierter Rotorschutz

Einstellung der Erkennung blockierter Rotor fir PM-Motoren.
Option: Funktion:

[0] * Aus
[1] Ein

30-23 Erkennungszeit blockierter Rotor [s]

Range: Funktion:

0.10 s| [0.05 - 1 s] [ Stellen Sie die Erkennungszeit blockierter
Rotor fiir PM-Motoren in Sekunden ein.
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4 Fehlersuche und -behebung

4.1 Einfihrung zu Alarm- und
Warnmeldungen

Die entsprechende LED an der Frontseite des Frequenzum-
richters signalisiert eine Warnung oder einen Alarm, das
Display zeigt einen entsprechenden Code.

Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache
nicht mehr vorliegt. Sie kdnnen den Motor dabei unter
bestimmten Bedingungen weiter betreiben. Warnmel-
dungen koénnen, aber miissen nicht unbedingt kritisch sein.

Bei einem Alarm hat der Frequenzumrichter abgeschaltet.
Sie mussen Alarme zur Wiederaufnahme des Betriebes
nach Beseitigung der Ursache quittieren.

Dazu gibt es 4 Moglichkeiten:

1. Durch Driicken von [Reset].
2. Uber einen Digitaleingang mit der Funktion Reset.
3. Uber die serielle Schnittstelle
4, Durch automatisches Quittieren lber die [Auto
Reset]-Funktion, siehe Parameter 14-20 Quittier-
funktion.
HINWEIS

Nach manuellem Reset liber die [Reset]-Taste miissen Sie
die Taste [Auto On] oder [Hand on] driicken, um den
Motor neu zu starten.

Wenn sich ein Alarm nicht quittieren lasst, kann dies daran
liegen, dass die Ursache noch nicht beseitigt ist oder der
Alarm mit einer Abschaltblockierung versehen ist; siehe
Tabelle 4.1.

Alarme mit Abschaltblockierung bieten zusatzlichen Schutz.
Dies bedeutet, dass die Netzversorgung abgeschaltet
werden muss, bevor der Alarm quittiert werden kann. Nach
dem Wiederzuschalten ist der Frequenzumrichter nicht
mehr blockiert und Sie kénnen ihn nach Beseitigung der
Ursache wie oben beschrieben quittieren.

Alarme ohne Abschaltblockierung kénnen auch mittels der
automatischen Quittierfunktion in Parameter 14-20 Quittier-
funktion zurlickgesetzt werden (Achtung: automatischer
Wiederanlauf méglich.)

Ist in Tabelle 4.1 fur einen Code Warnung und Alarm
markiert, tritt entweder eine Warnung vor einem Alarm auf,
oder Sie konnen festlegen, ob der Frequenzumrichter fr
einen bestimmten Fehler eine Warnung oder einen Alarm
ausgeben soll.

Dies ist z. B. in Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
moglich. Nach einem Alarm oder einer Abschaltung lauft
der Motor im Freilauf aus, und am Frequenzumrichter
blinken Alarm und Warnung. Nachdem Sie das Problem
behoben haben, blinkt nur noch der Alarm.

Nr. |Beschreibung Warnung Alarm Abschaltblockierung Parameterbezeichnung
2 Signalfehler (X) (X) - Parameter 6-01 Signalausfall
Funktion
3 Kein Motor (X) - - Parameter 1-80 Funktion bei
Stopp
4 Netzasymmetrie (X) (X) (X) Parameter 14-12 Funktion bei
Netzphasenfehler

DC-Uberspannung X X - -
DC-Unterspannung X - -
Wechselrichteriiberlastung X X - -

10 [Motortemperatur ETR (X) (X) - Parameter 1-90 Thermischer

Motorschutz
11 | Ubertemperatur des Motor-Thermistors (X) (X) - Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz

13 | Uberstrom X X -

14 | Erdschluss X X X -

16 | Kurzschluss - X -

17 | Steuerwort-Timeout (X) (X) - Parameter 8-04 Steuerwort

Timeout-Funktion
24 | Lufterfehler (nur bei 400 V 30-90kW) X X - Parameter 14-53 Liifteriiber-
wachung
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Nr. |Beschreibung Warnung Alarm Abschaltblockierung Parameterbezeichnung

30 |Motorphase U fehlt - (X) (X) Parameter 4-58 Motorphasen
Uberwachung

31 Motorphase V fehlt - (X) (X) Parameter 4-58 Motorphasen
Uberwachung

32 | Motorphase W fehlt - (X) (X) Parameter 4-58 Motorphasen
Uberwachung

38 [Interner Fehler - X X -

44 |Erdschluss 2 - X X -

46 | Spannungsfehl. IGBT-AnstKarte - X X -

47 | 24-V-Versorgung niedrig - X X -

50 | AMA-Kalibrierungsfehler - X - -

51 | AMA Unom und lnom Uberpriifen - 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 |Externe Verriegelung - X - -

66 | Kuhlkorpertemperatur zu niedrig X - - -

69 | Leistungskartentemperatur X X X -

79 [ Ungiilt. Leistungsteil-Konfig X X - -

80 [Frequenzumrichter zu Standardwerten initialisiert X - -

84 | LCP-Fehler - - -

87 |Auto DC-Bremse X - - -

92 |K. Durchfluss (X) (X) - Parameter 22-23 No-Flow

Funktion
95 |Riemenbruch X X - Parametergruppe 22-6*
Riemenbrucherkennung

99 [Rotor blockiert - X X -

126 | Motor dreht - X - -

127 | Gegen-EMK zu hoch X - - -

201 | Notfallbetrieb X - - -

202 | Grenzw. Notfallbetrieb tberschritten X - - -

250 |Neues Ersatzteil - -

251 |Neuer Typencode - X X -

Tabelle 4.1 Liste der Alarm-/Warncodes

(X) Parameterabhdngig

Das Auftreten eines Alarms leitet eine Abschaltung ein. Die Abschaltung flihrt zum Motorfreilauf und Sie kdnnen sie durch
Driicken der Taste [Reset] oder Uber einen Digitaleingang (Parametergruppe 5-1* Digitaleingédinge [1]) zurlicksetzen. Die
Ursache des Alarms kann den Frequenzumrichter nicht beschdadigen und keine gefahrlichen Bedingungen herbeifiihren. Eine
Abschaltblockierung tritt auf, wenn ein Alarm angezeigt wird, der den Frequenzumrichter oder angeschlossene Teile
beschadigen konnte. Sie kdnnen eine Abschaltblockierung nur durch einen Aus- und Einschaltzyklus des Frequenzumrichters

quittieren.

Warnung

Gelb

Alarm

Rot blinkend

Tabelle 4.2 LED-Anzeigen
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Die Alarmworter, Warnworter und erweiterten Zustandsworter kdnnen zur Diagnose (iber den Feldbus oder den optionalen
Feldbus ausgelesen werden. Siehe auch Parameter 16-90 Alarmwort, Parameter 16-92 Warnwort und Parameter 16-94 Erw.
Zustandswort.

4.2 Alarmworte

4.3 Warnworte

Tabelle 4.3 Alarmworter

Tabelle 4.4 Warnwoérter

. Parameter 16-9 | Parameter 16-9 . Parameter 16- | Parameter 16-9
Bit Hex Dez Bit Hex Dez
0 Alarmwort 1 Alarmwort 2 92 Warnwort | 3 Warnwort 2
0 1 1 0 0 0 1 1 0 0
Leistungskar- Leistungskar-
1 2 2 tenlbertempera 0 1 2 2 tenlbertemper 0
tur atur
Wartungsab- Erdschluss
2 4 4 Erdschluss schaltung, 0
Typencode . 0 16 Steuer- wort o
3 8 8 0 Ersatzteil TO
4 10 16 Steuer- wort TO 0 20 32 Uberstrom K. Durchfluss
5 20 32 Uberstrom Kein Durchfluss 40 64 0 0
6 40 64 0 0 Motor Therm.
7 80 128 N 0
Motor Therm. Uber
7 80 128 N 0
Uber Motor ETR .
— - 8 100 256 . Riemenbruch
8 100 256 Motor ETR Uber| Riemenbruch Uber
9 200 512 WR-Uberlast 0 9 200 512 WR-Uberlast 0
10 400 1024 DC-Untersp. 0 10 400 1024 DC-Untersp. 0
1 800 2048 DC-Ubersp. 0 11 800 2048 DC-Ubersp. 0
Externe Verrie- 12 1000 4096 0 0
12 1000 4096 Kurzschluss
gelung 13 2000 8192 0 0
13 2000 8192 0 0 14 4000 16384 Netzunsymm. 0
14 4000 16384 Netzunsymm. 0 Auto DC-
- 15 8000 32768 Kein Motor
15 8000 32768 AMA nicht OK 0 Bremsung
16 10000 65536 Signalfehler 0 16 10000 65536 Signalfehler 0
17 20000 131072 Interner Fehler 0 17 20000 131072 0 0
18 40000 262144 0 Lufterfehler 18 40000 262144 0 Lifterwarnung
19 80000 524288 U-Phasenfehler 0 19 80000 524288 0 0
20 100000 1048576 V-Phasenfehler 0 20 100000 1048576 0 0
21 200000 2097152 W-Phasenfehler 0 21 200000 2097152 0 0
22 400000 4194304 0 0 22 400000 4194304 0 Speichermodul
Spannungsfehl. 23 [ 800000 8388608 24V Fehler 0
23 800000 8388608 0
IGBT-AnstKarte 24 [ 1000000 16777216 0 0
24 | 1000000 16777216 0 0 25 [ 2000000 33554432 Stromgrenze 0
VDD1 Vers.- . niedri
25 | 2000000 33554432 0 26 | 4000000 67108864 Tem. niedrig 0
Fehler 27 | 8000000 | 134217728 0 0
26 | 4000000 67108864 0 0 28 | 10000000 | 268435456 0 0
27 | 8000000 | 134217728 0 0 Gegen-EMK zu
28 | 10000000 | 268435456 Erdschluss 0 29| 20000000 | 536870912 0 hoch
29 | 20000000 | 536870912 FU initialisiert 0 30 [ 40000000 | 1073741824 0
30 | 40000000 | 1073741824 0 0 31 | 80000000 | 2147483648 0
31 | 80000000 | 2147483648 0 0

Beachten Sie, dass 0 in Tabelle 4.4 anzeigt, dass dieses
Zustandswort nicht unterstiitzt wird.
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4.4 Erweiterte Zustandsworter

4.5 Warnungen und Alarmmeldungen

Parameter 16 | Parameter 16-95 WARNUNG/ALARM 2, Signalfehler
Bit Hex Dez -94 Erw. Ext. Status Word Der Frequenzumrichter zeigt diese Warnung oder diesen
Zustandswort 2 Alarm nur an, wenn dies in Parameter 6-01 Signalausfall
0 1 1 Rampen Aus Funktion konfiguriert ist. Das Signal an einem der
1 > P AMA lauft ... Hand/Auto Analogeingange liegt unter 50 % des Mindestwerts, der fir
Start Rechts—/ diesen Eingang programmiert ist. Diese Bedingung kann
2 4 4 Linkslauf 0 ein gebrochenes Kabel oder ein defektes Gerat, das das
3 P ) 0 0 Signal sendet, verursachen.
4 10 16 0 0 Fehlerbehebung
5 20 32 Istwert hoch 0 . Prifen Sie die Anschliisse an allen Analogein-
6 40 64 Istwert niedr. 0 gangsklemmen: Steuerkartenklemmen 53 und 54
Ausgangsstro fur Signale, Klemme 55 Bezugspotenzial.
7 80 128 Steuer. bereit
m hoch . Prufen Sie, ob die Programmierung des Frequen-
Ausgangsstro i i i
8 100 256 g ' 9 : FU bereit zumrichters mit dem Analogsignaltyp
m niedrig Ubereinstimmt.
Ausgangs-
9| 200 512 gang Schnellstopp WARNUNG/ALARM 3, Kein Motor
frequenz hoch . . .
A Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor
usgangs- angeschlossen. Uberpriifen Sie die Kabelverbindung
10 400 1024 frequenz DC-Bremse . .
e zwischen Frequenzumrichter und Motor.
niedrig
1 300 2048 0 Stopp WARNUNG/ALARM 4, Netzunsymm.
12 1000 2096 0 0 Versorgungsseitig fehlt eine Phase, oder die Asymmetrie in
- der Netzspannung ist zu hoch. Diese Meldung erscheint im
Speicherauffor- . . o
13 2000 8192 Bremsung derung Falle eines Fehlers im Eingangsgleichrichter des Frequen-
Ausgangs- zumrichters. Sie kénnen die Optionen in
14 4000 16384 0 frequenz quameter 14-12 Funktion bei Netzphasenfehler program-
: mieren.
speichern
15 | 8000 32768 OVC aktiv Jogaufford. Fehlerbehebung
16 [ 10000 65536 AC-Bremse | Festdrehzahl JOG e Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und
Startauffor- die Versorgungsstrome zum Frequenzumrichter.
17 20000 131072 0 ..
derung WARNUNG/ALARM 7, DC-Uberspannung
18 | 40000 262144 0 Start Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert,
19 80000 524288 Max.-Sollwert 0 schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.
20 100000 1048576 Min.-Sollwert | Startverzégerung Fehlerbehebung
21 200000 2097152 0 Energie- . Verléngern Sie die Rampenzeit.
sparmodus o ) ) )
- . Aktivieren Sie Funktionen in
Energiespar- .
22 | 400000 4194304 0 Boost Parameter 2-10 Bremsfunktion.
23 | 800000 8388608 In Betrieb . Aktivieren Sie die Uberspannungssteuerung in
24 | 1000000 16777216 Bypass Parameter 2-17 Uberspannungssteuerung.
25 | 2000000 33554432 Notfallbetrieb WARNUNG/ALARM 8, DC-Unterspannung
Externe Verrie- i i i
26 | 4000000 67108864 0 Wenn die ZW|schenkre|sspar?nung (DC) unter den
gelung Unterspannungsgrenzwert sinkt, schaltet der Frequenzum-
Grenzen fur richter nach einer festgelegten Zeitverzégerung ab. Die
27 | 8000000 | 134217728 0 Notfallbetrieb Zeitverzdgerung hdngt von der Geratgrof3e ab.
UberSChmte.n Fehlerbehebung
28 | 10000000 | 268435456 0 FlyStart aktiv . Priifen Sie, ob die Versorgungsspannung mit der
29 | 20000000 | 536870912 0 0 Spannung des Frequenzumrichters Uberein-
30 | 40000000 | 1073741824 0 0 stimmt.
Datenbank R .
31 | 80000000 | 2147483648 0 . Priifen Sie die Eingangsspannung.
ausgelastet
Tabelle 4.5 Erweiterte Zustandsworter
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WARNUNG/ALARM 9, Wechselrichteriiberlast

Der Frequenzumrichter schaltet aufgrund von Uberlastung
(zu hoher Strom Uber zu lange Zeit) bald ab. Der Zahler fir
das elektronisch thermische Uberlastrelais gibt bei 90 %
eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit einem Alarm
ab. Sie kdnnen den Frequenzumrichter erst dann
quittieren, wenn der Zéhler unter 90 % fallt.

Das Problem besteht darin, dass Sie den Frequenzum-
richter zu lange mit mehr als 100 % Ausgangsstrom
Uberlastet haben.

Fehlerbehebung
. Vergleichen Sie den angezeigten Ausgangsstrom
auf der 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 Gberwachen
Sie den Wert. Bei Betrieb des Frequenzumrichters
Uber dem Dauer-Nennstrom sollte der Zahlerwert
steigen. Bei Betrieb unter dem Dauer-Nennstrom
des Frequenzumrichters sollte der Zahlerwert
sinken.

HINWEIS|

Wenn Sie eine hohere Taktfrequenz benétigen, lesen Sie
weitere Einzelheiten im Kapitel Leistungsreduzierung des
Projektierungshandbuchs nach.

WARNUNG/ALARM 10, Motor-ETR Ubertemp.

Die ETR-Funktion (elektronischer Warmeschutz) hat eine
thermische Uberlastung des Motors errechnet. In
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz kbnnen Sie wahlen,
ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Alarm
ausgeben soll, wenn der Zdhler 100 % erreicht. Der Fehler
tritt auf, wenn der Motor zu lange mit Gber 100 %
Uberlastet wird.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Priifen Sie, ob der Motor mechanisch tberlastet
ist.

. Vergewissern Sie sich, dass der Motor
Parameter 1-24 Motornennstrom korrekt eingestellt
ist.

. Uberpriifen Sie, ob die Motordaten in den
Parametern 1-20 bis 1-25 korrekt eingestellt sind.

. Flhren Sie eine AMA in Parameter 1-29 Autom.
Motoranpassung (AMA) durch.

WARNUNG/ALARM 11, Motor Thermistor Ubertemp.

Der Thermistor bzw. die Verbindung zum Thermistor ist
unterbrochen. Wahlen Sie in Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz, ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder
einen Alarm ausgeben soll.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Priifen Sie, ob der Motor mechanisch tberlastet
ist.

. Stellen Sie sicher, dass der Thermistor richtig
abgeschlossen ist.

. Priifen Sie bei Verwendung eines Thermoschalters
oder Thermistors, ob Parameter 1-93 Thermistoran-
schluss der Sensorverkabelung entspricht.

WARNUNG/ALARM 13, Uberstrom

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters ist
Uberschritten. Die Warnung dauert ca. 1,5 s. Danach
schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt einen Alarm
aus.

Fehlerbehebung
. Diesen Fehler kdnnten eine Stof3belastung oder
eine schnelle Beschleunigung mit hohen
Tragheitsmomenten verursachen.

. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus. Priifen
Sie, ob die Motorwelle gedreht werden kann.

. Kontrollieren Sie, ob die Motorgré3e mit dem
Frequenzumrichter ibereinstimmt.

. Motordaten in den Parametern 1-20 bis 1-25 nicht
korrekt eingestellt.

ALARM 14, Erdschluss

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des
Motors und des Motorkabels.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

. Priifen Sie, ob Erdschliisse im Motor vorliegen,
indem Sie mit Hilfe eines Megaohmmeters den
Widerstand der Motorleitungen und des Motors
zur Masse messen.

ALARM 16, Kurzschluss
Es liegt ein Kurzschluss im Motor oder in den
Motorklemmen 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 Sie

Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion nicht auf [0]
Aus programmiert haben.

Wenn Sie Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion auf
[5] Stopp und Alarm einstellen, erscheint eine Warnung und
der Frequenzumrichter fahrt unter Ausgabe eines Alarms
nach Rampe ab bis zur Abschaltung herunter.
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Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie die Anschliisse am Kabel der
seriellen Schnittstelle.

. Erhohen Sie Parameter 8-03 Steuerwort Timeout-
Zeit.

. Uberpriifen Sie die Funktion der Kommunikations-
gerate.

. Prifen Sie auf EMV-gerechte Installation.

WARNUNG/ALARM 24, Liifterfehler

Die Lufterwarnfunktion ist eine zusatzliche Schutzfunktion,
die prift, ob der Lifter lauft bzw. installiert ist. Sie konnen
die Lufterwarnung in Parameter 14-53 Liifteriiberwachung
([0] Deaktiviert) deaktivieren.

Fehlerbehebung
. Prifen Sie den Lufterwiderstand.

ALARM 30, U-Phasenfehler
Motorphase U zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie
Motorphase U.

ALARM 31, V-Phasenfehler
Motorphase V zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie
Motorphase V.

ALARM 32, W-Phasenfehler
Motorphase W zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und prifen Sie
Motorphase W.

ALARM 38, Interner Fehler
Wenden Sie sich an den Danfoss-Service.

ALARM 44, Erdschluss I

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des
Motors und des Motorkabels.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

. Priifen Sie, ob Erdschliisse im Motor vorliegen,
indem Sie mithilfe eines Megaohmmeters den
Widerstand der Motorkabel und des Motors zur
Masse messen.

ALARM 46, Spannungsfehl. IGBT-AnstKarte

Die Stromversorgung der Leistungskarte liegt auBerhalb
des Bereichs. Das Schaltnetzteil SMPS auf der
Leistungskarte erzeugt drei Spannungsversorgungen: 24V,
5Vund £18 V.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie die Leistungskarte.

ALARM 47, 24-V-Fehler

Die 24-V-DC-Versorgung wird an der Steuerkarte gemessen.
Der Fehler tritt auf, wenn die erkannte Spannung an
Klemme 12 kleiner als 18 V ist. Priifen Sie die Steuerkarte
und die angeschlossene Last.

ALARM 51, AMA-Motordaten uberpriifen

Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und
Motorleistung ist vermutlich falsch. Uberpriifen Sie die
Einstellungen.

ALARM 52, AMA Motornennstrom {iberpriifen
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 groRB.

ALARM 54, AMA Motor zu klein
Der Motor ist flir das Durchfiihren der AMA zu klein.

ALARM 55, AMA-Daten auf3erhalb des Bereichs
Die gefundenen Parameterwerte vom Motor liegen
auflerhalb des zuldssigen Bereichs.

ALARM 56, AMA Abbruch
Die AMA wurde unterbrochen.

ALARM 57, AMA-Timeout

Versuchen Sie einen Neustart der AMA, bis die AMA
durchlduft. Beachten Sie, dass wiederholter Betrieb den
Motor so weit erwdarmen kann, dass dies zu einer
Erhéhung der Widerstdnde Rs und Ry fiihrt. In den meisten
Fallen ist dies nicht kritisch.

ALARM 58, AMA-interner Fehler
Wenden Sie sich an den Danfoss-Service.

WARNUNG 59, Stromgrenze
Der Strom ist hoher als der Wert in
Parameter 4-18 Stromgrenze.

ALARM 60, Externe Verriegelung

Die externe Verriegelung wurde aktiviert. Zur Wieder-
aufnahme des normalen Betriebs legen Sie 24 V DC an die
Klemme an, die flr externe Verriegelung programmiert ist
und quittieren Sie den Frequenzumrichter (lber Bus,
Klemme oder Driicken der Taste [Reset]).

ALARM 69, Umrichter Ubertemperatur
Die Temperatur an der Leistungskarte ist zu hoch oder zu
niedrig.

Fehlerbehebung
. Stellen Sie sicher, dass Umgebungs- und Betriebs-
temperatur innerhalb der Grenzwerte liegen.

. Priifen Sie, ob Filter verstopft sind.
. Priifen Sie die Lufterfunktion.

. Priifen Sie die Leistungskarte.
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ALARM 70, Ungiiltige FU-Konfiguration

Die aktuelle Kombination aus Steuerkarte und
Leistungskarte ist ungiiltig. Wenden Sie sich mit dem
Typencode des Gerdts vom Typenschild und den
Teilenummern der Karten an den ortlichen Lieferanten, um
die Kompatibilitdt zu Gberprifen.

ALARM 80, Frequenzumr. initialisiert
Ein manueller Reset hat alle Parametereinstellungen mit
Werkseinstellungen initialisiert.

WARNUNG/ALARM 92, kein Durchfluss

Der Frequenzumrichter hat einen fehlenden Durchfluss im
System erfasst. Parameter 22-23 No-Flow Funktion ist auf
Alarm programmiert. Fiihren Sie eine Fehlersuche und -
behebung im System durch, und quittieren Sie nach
Behebung des Fehlers am Frequenzumrichter.

WARNUNG/ALARM 95, Riemenbruch

Das Drehmoment liegt unter dem Drehmomentwert fiir
keine Last. Dies weist auf einen Riemenbruch hin. Siehe
Parametergruppe 22-6* Riemenbrucherkennung.

ALARM 99, Rotor gesperrt
Rotor ist blockiert.

ALARM 101, Durchfluss-/Druckinformationen fehlen
Tabelle der Pumpe ohne Geber ist nicht vorhanden oder
falsch.

Fehlerbehebung
. Laden Sie die Tabelle der Pumpe ohne Geber
erneut herunter.

ALARM 126, Motor dreht
Hohe Gegen-EMK-Spannung. Stoppen Sie den Rotor des
PM-Motors.

WARNUNG 127, Gegen-EMK zu hoch

Diese Warnung bezieht sich nur auf PM-Motoren. Wenn die
Gegen-EMK héher als 90 %*Uinvmax (Uberspannungs-
schwellwert) ist und nicht innerhalb von 5 s auf ein
normales Niveau abfallt, wird diese Warnung protokolliert.

WARNUNG 200, Notfallbetrieb
Der Notfallbetrieb wurde aktiviert.

WARNUNG 202, Grenzwerte im Notfallbetrieb
liberschritten

Der Notfallbetrieb hat einen oder mehrere garantiere-
levante Alarme unterdriickt.

ALARM 250, Neu. Ersatzteil
Sie haben die Leistungs-/SMPS-Karte (Schaltnetzteil)
ausgetauscht.

ALARM 251, Typencode neu
Der Frequenzumrichter hat einen neuen Typencode.
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4.6 Liste der LCP-Fehler

LCP-Fehler sind keine Warnungen oder Alarme. Sie beeintrdachtigen nicht den Betrieb des Frequenzumrichters. Abbildung 4.1
zeigt einen LCP-Fehler am LCP an.

Error 84

LCP comm. lost

Setup 1 V/_\ v

Abbildung 4.1 Beispiel LCP-Fehler

130BE106.10

LCP-Fehlercode

Fehlermeldung

Beschreibung

Die Kommunikation zwischen dem LCP und dem Frequenzumrichter wurde

Fehler 84 LCP-Komm. verloren
unterbrochen.
- Die LCP-Taste ist deaktiviert. Eine der LCP-Tasten wurde in Parametergruppe 0-4* LCP-
Fehler 85 Taste deaktiviert .
Tasten deaktiviert.
Fehler beim Kopieren von Daten. Dieser Fehler tritt auf, wenn Daten vom Frequenzum-
Fehler 86 LCP-Kopie fehlgeschlagen richter zum LCP bzw. vom LCP zum Frequenzumrichter kopiert werden
(Parameter 0-50 LCP-Kopie).
LCP-Daten nicht kompatibel. Dieser Fehler tritt auf, wenn Daten vom LCP zum
. . Frequenzumrichter kopiert werden (Parameter 0-50 LCP-Kopie). Der typische Grund
Fehler 88 Daten nicht kompatibel . . . .
hierfir ist, dass Daten zwischen Frequenzumrichter und LCP verschoben werden, bei
denen groBere Unterschiede bei der Softwarekonfiguration bestehen.
Parameter schreibgeschitzt. Ein Vorgang wird liber das LCP ausgegeben, um einen
Fehler 89 Nur Lesen L . . .
Wert in einen schreibgeschiitzten Parameter zu schreiben.
Fehler 90 Datenbank ausgelastet Die Parameterdatenbank des Frequenzumrichters ist ausgelastet.
Fehler 91 Parameter ungliltig Der Uiber das LCP eingegebene Parameterwert ist ungiiltig.
Fehler 92 Ubersteigt Grenzen Der Uiber das LCP eingegebene Parameterwert Ubersteigt die Grenzen.
. Der LCP-Kopiervorgang kann nicht durchgefiihrt werden, wenn der Frequenzumrichter
Fehler 93 Der Motor lauft . L
in Betrieb ist.
. . . Der Parameter kann nicht geandert werden, wenn der Frequenzumrichter in Betrieb
Fehler 95 Nicht im Betrieb ist
ist.
Fehler 96 Passwort abgewiesen Das Uber das LCP eingegebene Passwort ist falsch.

Tabelle 4.6 Liste LCP-Fehler

MG18B503
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5 Parameterlisten

5.1 Parameteroptionen

5.1.1 Werkseinstellungen

Anderungen wihrend des Betriebs

Wahr: Der Parameter kann gedndert werden, wenn der
Frequenzumrichter in Betrieb ist.

Falsch: Der Parameter kann nur gedndert werden, wenn
der Frequenzumrichter stoppt.

2-Parametersatze

Alle Parametersatze: Der Parameter kann in jedem der 2
Parametersatze einzeln eingestellt werden. 1 einzelner
Parameter kann 2 verschiedene Datenwerte haben.

1 Parametersatz: Der Datenwert ist in allen Parameter-
satzen gleich

ExpressionLimit
GroBenabhangig

k. A.
Keine Werkseinstellung verfligbar.

Umrechnungsindex

Zeigt den Faktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben tber
einen Frequenzumrichter der entsprechende Wert
multipliziert werden muss, um den tatsachlichen Parame-
terwert zu erhalten.

Umw. | 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 5.1 Datentyp
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5.1.2 0-** Betrieb/Display

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
0-0* Grundeinstellungen
[0] Englisch
0-01 Sprache (English) 1 set-up TRUE - Uint8
0-03 |Landereinstellungen [0] International 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] Ein 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 verknupfen mit [20] Verknlpft All set-ups FALSE - Uint8
0-3* LCP-Benutzerdef
0-30 |Einheit [11 % 1 set-up TRUE - Uint8
0 CustomRea-
0-31 Freie Anzeige Min.-Wert doutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
100 CustomRea-
0-32 Freie Anzeige Max. Wert doutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-37 Displaytext 1 1] 1 set-up TRUE VisStr[21]
0-38 Displaytext 2 0 1 set-up TRUE VisStr[26]
0-39 Displaytext 3 0 1 set-up TRUE 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]-LCP Taste [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 Hauptmeni Passwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-61 Hauptmenu Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.3 1-** Motor/Last
Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
1-0* Grundeinstellungen
[0] Regelung ohne
1-00 |Regelverfahren Ruckfiihrung All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Steuerprinzip [1] vwC* All set-ups FALSE - Uint8
[1] Variables
1-03 |Drehmomentverhalten der Last Drehmoment All set-ups FALSE - Uint8
1-06 | Rechtslauf [0] Normal 1 set-up FALSE - Uint8
1-08 |Bandbreite der Motorsteuerung [1] Mittel All set-ups FALSE - Uint8
1-1* Motorauswahl
1-10  [Motorart [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-14 | Dampfungsfaktor 120 % All set-ups TRUE 0 Int16
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
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 | Spannungskonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motordaten
1-20 | Motorleistung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-22 Motornennspannung ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23 Motornennfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 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 (AMA) [0] Aus All set-ups 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 -6 Int32
1-38 |Indukt. Q-Achse (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 | Motorpolzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-4* Erw. Motordaten Il
1-40 | Gegen-EMK bei 1000 UPM ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-42 | Motorkabelldnge 50 m All set-ups FALSE Uint8
1-43 | Motorkabelldnge in FuBl 164 ft All set-ups FALSE Uint16
1-44 Induktivitatssat. D-Achse (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 Induktivitatssat. Q-Achse (LgSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46 | Verstarkung Positionserkennung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
Strom bei min. Induktivitat fir D-
1-48 | Achse 100 % All set-ups FALSE 0 Int16
Strom bei min. Induktivitat fir Q-
1-49 | Achse 100 % 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] 1 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-55 | U/f-Kennlinie - U ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-56  |U/f-Kennlinie - F ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-6* Lastabh. Einstellung
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
1-70 Startfunktion [1] Parken All set-ups TRUE - Uint8
1-71 Startverzog. O0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 Startfunktion [2] Freilauf/Verz.zeit All set-ups TRUE - Uint8
1-73 | Motorfangschaltung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-8* Stoppfunktion
1-80 | Funktion bei Stopp [0] Motorfreilauf All set-ups TRUE - Uint8
1-82 | Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-88 | Verstarkung AC-Bremse 1.4 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Motortemperatur
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

1-90 | Thermischer Motorschutz [4] ETR-Alarm 1 All set-ups TRUE - Uint8
1-93 | Thermistoranschluss [0] Ohne All set-ups FALSE - Uint8

5.1.4 2-** Bremsfunktionen

Para |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer 5
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 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-06 |Parking Strom 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Parking Zeit 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
2-19 | Uberspannungsverstirkung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16

5.1.5 3-** Sollwert/Rampen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

3-0* Sollwertgrenzen

0 ReferenceFeedba-

3-02 | Minimaler Sollwert ckUnit 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
[1] Analogeingang

3-15 |Variabler Sollwert 1 53 All set-ups TRUE - Uint8
[2] Analogeingang

3-16 |Variabler Sollwert 2 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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5.1.6 4-** Grenzen/Warnungen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
4-1* Motor Grenzen
[2] Beide
4-10 | Motor Drehrichtung Richtungen All set-ups FALSE - Uint8
4-12 | Min. Frequenz [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-14 | Max Frequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 |Stromgrenze 110 % All set-ups TRUE 0 Uint16
4-19 | Max. Ausgangsfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-4* Warnungen Grenzen 2
4-40 |Warnung Frequenz Niedrig ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-41 Warnung Frequenz Hoch 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
-4999
4-56 |Warnung Istwert niedr. ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4999
4-57 |Warnung Istwert hoch ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 | Motorphasen Uberwachung [1] Ein 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 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.7 5-** Digit. Ein-/Ausgdnge
Para |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
5-0* Grundeinstellungen
5-00 |Arbeitsweise der Digitaleingdange [0] PNP 1 set-up FALSE - Uint8
5-01 Klemme 27 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-02 |Klemme 29 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-03 |Digitaleingang 29 Funktion [0] PNP 1 set-up FALSE - Uint8
5-1* Digitaleingange
5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start All set-ups TRUE - Uint8
5-1 Klemme 19 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-12  |Klemme 27 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
[14] Festdrehzahl
5-13  |Klemme 29 Digitaleingang JOG All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitalausgénge
5-30 |Klemme 27 Digitalausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-31 Klemme 29 Digitalausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-34 | Ein Verzégerung, Digitalausgang 0.01s All set-ups TRUE -2 uint16
5-35 | Aus Verzdgerung, Digitalausgang 0.01s All set-ups TRUE -2 uint16
5-4* Relais
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

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 20 Hz All set-ups TRUE Uint32

5-51 Klemme 29 Max. Frequenz 32000 Hz All set-ups TRUE Uint32

5-52 | Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32

5-53  |Klemme 29 Max. Soll-/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32 5

5-9* Bussteuerung

5-90 |Dig./ReIais Ausg. Bussteuerung | 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32

5.1.8 6-** Analoge Ein-/Ausg.

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

6-0* Grundeinstellungen

6-00 |Signalausfall Zeit 10s All set-ups TRUE 0 Uint8

6-01 Signalausfall Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8

6-02 | Notfallbetrieb 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 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
[1] Einstellung

6-19 |Klemme 53 Modus 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
[1] Einstellung

6-29 |Klemme 54 Funktion 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  |KI. 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  |KI. 45, Wert bei Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16

6-9* Analog-/Digitalausgang 42

6-90 Klemme 42 Funktion [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

6-91 Klemme 42 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-92 |Klemme 42 Digitalausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-93 |KI. 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 |KI. 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

5.1.9 8-** Opt./Schnittstellen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

8-0* Grundeinstellungen

[0] Klemme und

8-01 Fuhrungshoheit Steuerw. All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Steuerquelle [1] FC-Schnittstelle All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Steuerwort Timeout-Zeit ExpressionLimit 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 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Adresse ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 Baudrate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 Paritat/Stoppbits ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 |FC-Antwortzeit Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 FC Interchar. Max.-Verzégerung ExpressionLimit 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

[3] Bus ODER

8-50 | Motorfreilauf Klemme All set-ups TRUE - Uint8
[3] Bus ODER

8-51 Schnellstopp Klemme All set-ups TRUE - Uint8

8-52 | DC Bremse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
[3] Bus ODER

8-53 |Start Klemme All set-ups TRUE - Uint8

8-54 Reversierung [0] Klemme All set-ups TRUE - Uint8
[3] Bus ODER

8-55 | Satzanwahl Klemme All set-ups TRUE - Uint8
[3] Bus ODER

8-56 | Festsollwertanwahl Klemme All set-ups TRUE - Uint8

8-7* BACnet

8-70 | BACnet-Geratebereich 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
[0] Senden bei

8-74 |"Startup | am" Netz-Ein 1 set-up TRUE - Uint8

8-75 Initialisierungspasswort [admin] 1 set-up TRUE 0 VisStr[21]
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

8-79 | Protokoll-Firmwareversion ExpressionLimit 1 set-up FALSE -2 Uint16

8-8* FC-Anschlussdiagnose

8-80 | Zahler Busmeldungen 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32

8-81 Zahler 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 | Zahler 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 Int16

8-95 |Bus Istwert 2 0 N/A 1 set-up TRUE Int16

5.1.10 13-** Smart Logic

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

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 |Reset SLC [0] Kein Reset 1 set-up TRUE - Uint8

13-1* Vergleicher

13-10 |Vergleicher-Operand [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
[1]1 Anndhernd

13-11 | Vergleicher-Funktion gleich (~) 1 set-up TRUE - Uint8

13-12 |Vergleicher-Wert 0 N/A 1 set-up TRUE -3 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 Verknipfung 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
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5.1.11 14-** Sonderfunktionen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
14-0* IGBT-Ansteuerung
14-01 |Taktfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 |Ubermodulation [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
14-07 | Totzeit-Kompensationsniveau ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-08 | Dampfungsfaktor ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-09 |Totzeit Vorspannungs-Strompegel ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-1* Mains Failure
14-10 | Netzausfall [0] Ohne Funktion All set-ups FALSE - Uint8
14-11 | Netzausfall-Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 | Netzphasen-Unsymmetrie [0] Abschaltung 1 set-up TRUE - Uint8
14-15 | Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-2* Resetfunktionen
[0] Manuell

14-20 |Quittierfunktion Quittieren All set-ups TRUE - Uint8
14-21 | Autom. Quittieren Zeit 10s 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
14-3* Stromgrenze

Stromgrenzenregler, Proportional-
14-30 |verstar 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
14-31 |Stromgrenzenregler, Integrationszeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
14-32 | Regler, Filterzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-4* Energieoptimierung
14-40 |Quadr.Mom. Anpassung 90 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 | Minimale AEO-Magnetisierung 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-44 | Stromoptimierung D-Achse fir IPM 100 % All set-ups TRUE Uint8
14-5* Umgebung
14-50 |EMV-Filter [1] Ein 1 set-up FALSE - Uint8

Zwischenkreis-Spannungskompen-
14-51 |sation [1] Ein All set-ups FALSE - Uint8
14-52 |Liftersteuerung ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
14-53 | Lufteriberwachung [1] Warnung 1 set-up TRUE - Uint8
14-55 |Ausgangsfilter [0] Kein Filter 1 set-up FALSE - Uint8
14-6* Auto-Reduzier.
14-61 |Funktion bei WR-Uberlast [0] Abschaltung All set-ups TRUE - Uint8
14-63 | Min. Taktfrequenz [2] 2,0 kHz 1 set-up FALSE - Uint8
14-64 | Totzeit-Kompensation, Nullstrom-Pegel [0] Deaktiviert All set-ups FALSE - Uint8

Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-
14-65 |Kompensat ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
14-9* Fehlereinstellungen

[3] Abschaltblo-

14-90 |Fehlerebenen ckierung 1 set-up FALSE - Uint8
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5.1.12 15-** Info/Wartung

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

15-0* Betriebsdaten

15-00 |Betriebsstunden 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32

15-01 | Motorlaufstunden 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32

15-02 |Zéhler-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 5

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 |Ursache Interner Fehler 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 | Typencode (original) 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]

15-45 |Typencode (aktuell) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]

15-46 |Typ 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[24]

15-50 [Leistungsteil SW-Version 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[24]

15-51 |Typ Seriennummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[10]

15-52 | OEM-Informationen 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 | Dateiversion 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint16

15-59 |Dateiname 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[16]

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]

5.1.13 16-** Datenanzeigen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 |Steuerwort 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
0 ReferenceFeedba-

16-01 |Sollwert [Einheit] ckUnit 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

0 CustomRea-
16-09 |Benutzerdefinierte Anzeige doutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
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Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

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
16-16 | Drehmoment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-17 |Drehzahl [UPM] 0 RPM 1 set-up FALSE 67 Int32
16-18 | Therm. Motorschutz 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-22 | Drehmoment [%] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
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 | Kuhlkorpertemp. 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
16-54 |Istwert 1 [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
16-55 |Istwert 2 [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.

16-60 |Digitaleingange 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-61 |Klemme 53 Modus [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-62 | Analogeingang 53 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-63 |Klemme 54 Modus [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-64 |Analogeing. 54 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-65 |Analogausgang 42 [mA] 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-66 |Digitalausgang 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[4]
16-67 |Pulseingang 29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 |Relaisausgang 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
16-97 | Alarmwort 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-98 | Warning Word 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
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5.1.14 18-** Info/Anzeigen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

18-1* Notfallbetriebsprotokoll

18-10 |Notfa||betriebspeicher: 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

5.1.15 20-** PID-Regler

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

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

20-03 |[PID-Prozess Istwert 2 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8

20-04 |Istwertumwandl. 2 [0] Linear All set-ups FALSE - Uint8

20-12 |Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

20-2* Feedback/Setpoint

20-20 |PID-Prozess Istwertfunktion [3] Minimum All set-ups TRUE - Uint8

20-21 (Sollwert 1 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32

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]

20-7* PID Auto-Anpassung

20-70 |Typ mit Riickfihrung [0] Auto 1 set-up TRUE - Uint8

20-71 | Abstimm-Modus [0] Normal 1 set-up TRUE - Uint8

20-72 |PID-Ausgangsanderung 0.10 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
-4999.000

20-73 | Min. Istwerthohe ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
4999.000

20-74 |Maximale Istwerthohe ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32

20-79 |[PID Auto-Anpassung [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8

20-8* PI-Grundeinstell.

20-81 |Auswahl Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8

20-83 [ PI-Startfrequenz [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16

20-84 |[Bandbreite Ist=Sollwert 5% All set-ups TRUE 0 Uint8

20-9* PI Regler

20-91 [PI-Prozess Anti-Windup [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8

20-93 |Pl-Proportionalverstarkung 0.50 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16

20-94 |PID Integrationszeit 20s All set-ups TRUE -2 Uint32

20-97 |PI-Prozess Vorsteuerung 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
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5.1.16 22-** Anw.- Funktionen

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex
num Betriebs
mer
22-0* Sonstiges
22-01 |Filterzeit Leistung 0.50 s 2 set-ups TRUE -2 Uint16
Energiesparmodus CL-Steuer-
22-02 |ungsmodus ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
22-2* No-Flow Erkennung
22-23 [No-Flow Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-24 [No-Flow Verzégerung 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-3* No-Flow Leistungsanpassung
22-30 |No-Flow Leistung 0 kW All set-ups TRUE 1 Uint32
22-31 |Leistungskorrekturfaktor 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
22-33 |Frequenz tief [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
22-34 |Leistung Drehzahl tief [kW] 0 kW All set-ups TRUE 1 Uint32
22-37 |Freq. hoch [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
22-38 |Leistung Drehzahl hoch [kW] 0 kw All set-ups TRUE 1 Uint32
22-4* Energiesparmodus
22-40 |Min. Laufzeit 10 s All set-ups TRUE Uint16
22-41 | Min. Energiespar-Stoppzeit 10 s All set-ups TRUE 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 Uint8
22-45 | Sollwert-Boost 0 % All set-ups TRUE Int8
22-46 |Max. Boost-Zeit 60 s All set-ups TRUE Uint16
22-47 |Sleep-Frequenz [HZ] 0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-48 |Energiesparverzbgerung O0s All set-ups TRUE Uint16
22-49 | Wiederanlaufverzdgerung O0s All set-ups TRUE Uint16
22-6* Riemenbrucherkennung
22-60 |Riemenbruchfunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-61 [Riemenbruchmoment 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-62 |Riemenbruchverzégerung 10s All set-ups TRUE Uint16
22-8* Durchflussausgl.
22-80 |Durchflussausgleich [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-81 |Quadr.-lineare Kurvenndherung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint8
22-82 | Arbeitspunktberechn. [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-84 |Frequenz bei No-Flow [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-86 |Freq. am Auslegungspunkt [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-87 |Druck bei No-Flow Drehzahl 0 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-88 |Druck bei Nenndrehzahl 4999.000 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-89 |Durchfluss an Auslegungspunkt 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-90 |Durchfluss bei Nenndrehzahl 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
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5.1.17 24-** Anw.- Funktionen 2

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp

meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

24-0* Notfallbetrieb

24-00 |Notfallbetriebsfunktion [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
[0] Regelung ohne

24-01 |Notfallbetriebskonfiguration Ruckfiihrung All set-ups TRUE - Uint8

24-05 |[Notfallbetrieb-Festsollwert 0 % All set-ups TRUE 0 Int16

24-06 |Fire Mode Reference Source [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8 5

24-07 |Istwertquelle Notfallbetrieb [0] No function All set-ups TRUE - Uint8

[1] Abschalt.,

24-09 |Alarmhandhabung Notfallbetrieb 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

5.1.18 30-** Spezielle Merkmale

Para [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
meter tersatze wahrend des rungsindex

num Betriebs

mer

30-2* Erw. Startfunktion

30-22 |Blockierter Rotorschutz [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
30-23 |[Erkennungszeit blockierter Rotor [s] 0.10 s All set-ups TRUE -2 Uint8
30-5*% Unit Configuration

30-58 |LockPassword [0] Nein 1 set-up TRUE - uint8
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Hauptistwert 85 Kihlkorpertemperatur 86
Hauptreaktanz 37 KWh-Zshler 83
Hochspannung 4
L
I
Landereinstellung 27
IGBT-Ansteuerung 78 Lastausgleich 32
Initialisierung 25,79 LCP 57,9
Initialisierung, Zwei-Finger 25 LCP-Benutzerdef 29
Istwert %0 | cp-kopie 30
Istwertanschluss 1 20 Leistung in HP 86
Istwertumwandlung 1 20 Leistung in kW 85
J Leuchtanzeige 9
Liste der Alarm- und Warncodes 104
JOG Rampenzeit 46 . .
Liste gednderter Parameter 10
K Logikregel 73
L Logikregel Boolsch 2 74
Klemme 18 Digitaleingang 52
L Logikregel Boolsch 3 75
Klemme 19 Digitaleingang 52
. Logikregel Verkniipfung 1 74
Klemme 27 Digitaleingang 53
o Logikregel Verkniipfung 2 75
Klemme 29 Digitaleingang 53
Losbrechmoment 6
Klemme 42 .
Klemme 42 Analogausgang 62  Liftersteuerung 80
Klemme 42 Ausgang max. SKalierung....eeeeeeeeeeveverennnns 63 Liifteriiberwachung 81
Klemme 42 Ausgang min. Skalierung
Klemme 42 Digitalausgang
Klemme 42 Modus M
Klemme 45 Max. Ausgangsfrequenz 47
Klemme 45 Analogausgang 61 Max. Boost-Zeit 97
Klemme 45 Digitalausgang 61
Klemme 45 Modus 61 Maximale Antwortzeitverzégerung 65
Klemme 45, Ausgang max. SKalierung.........cersnerssrennns 62 Maximaler Sollwert 44
Klemme 45, Ausgang min. SKalierung........coeeeevenseeenerennns 62 . .
Klemme 45, Wert bei Bussteuerung 62 Maximaler Strom des Wechselrichters 86
Menitaste 9
Min. Antwortzeitverzogerung 65
Min. Energiespar-Stoppzeit 97
Minimaler Sollwert 44
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Index VLT® HVAC Basic Drive FC 101
Motor Puls-Start 50
Max. Motordrehzahl 47
Min. Motordrehzahl 47 Q
Motordrehrichtung 47
Motoreinstellung 10 Quick-Menii 10
Motorfrequenz 35 . .
Motormagnetisierung bei 0 UPM 38 Quittierfunktion 79
Motorspannung 35,86
Motorsteuerprinzip 32 R
Motorstrom 35,86 .
Motorzustand 85 Radiziert 20
Therm. Motorschutz 86 Rampe 2 Rampe-Ab-Zeit 46
Thermischer Motorschutz 40 Rampe 2 Rampe-Auf-Zeit 46
Motorfreilauf 5 Rampe-Auf-Zeit 1 45
Motorfreilauf (inv.) 50 Rampenzeit Schnellstopp 46
Motornenndrehzahl 5,36 Regelung mit Riickfiihrung 32,101
N Relais 54
Relaisausgang [bin] 88
Navigationstast 9
avigationstaste Relaisfunktion 54
Net
eNzetzau sfall 78 Relativer Festsollwert 44
Netz-Ein Modus 27 Reset kWh-Zahler 83
Netz-Einschaltungs-Zahler 83 Reset Laufstundenzahler 8
Netztyp 27 Reset SLC 71
No-Flow-Erkennung 93 Resonanzdampfung 39
Notfallbetrieb 50 Reversierung 50
Notfallbetriebsprotokoll: 20 Riemenbrucherkennung o8
NPN 50 Riemenbruchfunktion 98
Riemenbruchmoment 98
O Riemenbruchverzdgerung 98
Ohne Geber 90, 91 S
Ortsollwert 27
Satz verknlipfen mit 28
P Schaltlogik 50
Parametersatz-Kopie 31 Schlupfausgleich 39
Paritat/Stoppbit 64  Schnelle Ubertragung 25
Passwort 31 Ser. FC-Schnittst 64
PID-Regler 32 Serielle Kommunikation 55
Pl-Grundeinstell 92 Serielle Kommunikationsschnittstelle 5
Pl-Integrationszeit 92  Sicherheit 5
PI-Proportionalverstarkung 92  Signalfehler 59
PI-Prozess Anti-Windup 92  SLC-Einstellung 69
PI-Prozess Vorsteuerung 92  Sk-Controller Modus 69
Pl-Regler 92 SL-Controller-Aktion 76
PNP 50 SL-Timer 72
Programmieren Smart Logic 69
Programm Satz 28 Smart Logic Controller-Ereignis 75
Programmieren 9 Sof . 84
mit der MCT 10 Konfigurationssoftware.............oceeceennn. 9 oftwareversion
Protokoll 64 Soll- & Istwerte 920
Pulseingang 58 Sollwert-Boost 97
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Programmierhandbuch

Sonderfunktion 78 Vergleicher
Sprache 27 x::g:::z:::-Funktion ;;
Start 50 Vergleicher-Operand 72
Start + Reversierung 50 Vergleicher-Wert 72
Start-Ereignis 69  VVC+ 7
Startfreigabe 50
Startfunktion 40 w
Startverzégerung 39 Warnung 104
Statorstreureaktanz 37 Warnung Strom hoch 48
Statorwiderstand 37 Warnung Strom niedrig 48
Statusmenii 10 Warnwort 88, 106
Steuerung/Regelung Warnwort 2 88
Flihrungshoheit 64 Warnwort 3 89
2::32%2:: Timeout-Funktion 22 Wechselrichter-Nennstrom 86
Steuerwort Timeout-Zeit 64 Wechselrichteriiberlast 86
Stopp-Ereignis 70 Werkseinstellung 112
Stoppfunktion 40
Strom z
Stromgrenze 47 Zéhler A 88
Zéhler B 88
T Zusatzliche Ressource 5
Taktfrequenz 78 Zustandswort 85
Thermische Belastung 38 Zwei-Finger-Initialisierung 25
Thermistor 5 Zwischenkreiskompensation 80
Thermistorquelle 41 Zwischenkreiskopplung 4
Timer 72
U
U/f-Kennlinie 38
U
Ubermodulation 78
Uberspannung 83
Uberspannungssteuerung 43
Ubertemperaturfehler-Zahler 83
V)
Umgebung 80
Unerwarteter Anlauf. 4
\Y
Variabler Sollwert 1 44
Variabler Sollwert 2 45
Variabler Sollwert 3 45
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