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1. Einleitung

1.1.1. Zulassungen

1.1.2. Symbole

In diesem Handbuch verwendete Symbole.

ACHTUNG!
Kennzeichnet einen wichtigen Hinweis.

Kennzeichnet eine allgemeine Warnung.

Kennzeichnet eine Warnung vor Hochspannung.

* Markiert in der Auswahl die Werkseinstellung.
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1.1.3. Abkürzungen 

Wechselstrom AC
American Wire Gauge = Amerikanisches Drahtmaß AWG
Ampere A
Autom. Motoranpassung AMA
Stromgrenze ILIM

Grad Celsius °C
Gleichstrom DC
Abhängig vom Frequenzumrichter D-TYPE
Elektromagnetische Verträglichkeit EMV
Elektronisch-thermisches Relais ETR
Frequenzumrichter FC
Gramm g
Hertz Hz
Kilohertz kHz
LCP Bedieneinheit LCP
Meter m
Induktivität in Millihenry mH
Milliampere mA
Millisekunde ms
Minute min.
Motion Control Tool MCT
Nanofarad nF
Newtonmeter Nm
Motornennstrom IM,N

Motornennfrequenz fM,N

Motornennleistung PM,N

Motornennspannung UM,N

Parameter Par.
Schutzkleinspannung PELV
Platine PCB (Printed Circuit Board)
Wechselrichter-Ausgangsnennstrom IINV

Umdrehungen pro Minute UPM
Sekunde s
Drehmomentgrenze TLIM

Volt V

1.1.4. Begriffsdefinitionen 

Frequenzumrichter:

D-TYPE
Größe und Typ des angeschlossenen Frequenzumrichters (Abhängigkeiten).

IVLT,MAX

Der maximale Ausgangsstrom des Frequenzumrichters.

IVLT,N

Der Ausgangsnennstrom des Frequenzumrichters.

UVLT, MAX

Die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters.

1. Einleitung FC300-Programmierhandbuch
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Eingänge:

Steuerbefehl
Sie können den angeschlossenen Motor über
das LCP und die Digitaleingänge starten und
stoppen.
Die Funktionen sind in zwei Gruppen unter-
teilt.

Funktionen in Gruppe 1 haben eine höhere
Priorität als Funktionen in Gruppe 2.

Gruppe 1 Reset, Motorfreilauf, Quittie-
rung und Motorfreilauf,
Schnellstopp, DC-Bremse,
Stopp und „Off“-Taste am LCP.

Gruppe 2 Start, Puls-Start, Reversie-
rung, Start und Reversierung,
Festdrehzahl JOG und Aus-
gangsfrequenz speichern

Motor:

fJOG

Die Festfrequenz „Jog“, wählbar über Digitaleingang oder Bus.

fM
Die Motorfrequenz.

fMAX

Die maximale Motorfrequenz.

fMIN

Die minimale Motorfrequenz.

fM,N

Die Motornennfrequenz (siehe Typenschilddaten).

IM

Der Motorstrom.

IM,N

Der Motornennstrom (siehe Typenschilddaten).

M-TYPE
Größe und Typ des angeschlossenen Frequenzumrichters (Abhängigkeiten).

nM,N

Die Motornenndrehzahl (siehe Typenschilddaten).

PM,N

Die Motornennleistung (siehe Typenschilddaten).

TM,N

Das Nenndrehmoment (Motor).

UM

Die Momentspannung des Motors.

UM,N

Die Motornennspannung (siehe Typenschilddaten).

FC300-Programmierhandbuch 1. Einleitung
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Losbrechmoment

ηVLT

Der Wirkungsgrad des Frequenzumrichters ist definiert als das Verhältnis zwischen Leistungsab-
gabe und Leistungsaufnahme.

Einschaltsperrbefehl
Ein Stoppbefehl, der der Gruppe 1 der Steuerbefehle angehört, siehe dort.

Stoppbefehl
Siehe Steuerbefehle.

Sollwerte:
Analogsollwert
Ein Sollwertsignal an den Analogeingängen 53 oder 54 (Spannung oder Strom).
Binärsollwert
Ein über die serielle Schnittstelle oder Bus-Schnittstelle übertragenes Sollwertsignal.
Festsollwert
Ein definierter Festsollwert, einstellbar zwischen -100 % bis +100 % des Sollwertbereichs. Aus-
wahl von bis zu acht Festsollwerten über die Digitalklemmen ist möglich.

Pulssollwert
Ein den Digitaleingängen (Klemme 29 oder 33) zugeführtes Pulsfrequenzsignal.

RefMAX

Bestimmt das Verhältnis zwischen dem Sollwerteingang bei 100 % des Gesamtskalierwerts (nor-
malerweise 10 V, 20 mA) und dem resultierenden Sollwert. Der in Par. 3-03 eingestellte maximale
Sollwert.

RefMIN

Bestimmt das Verhältnis zwischen dem Sollwerteingang bei 0 % (normalerweise 0 V, 0 mA, 4 mA)
und dem resultierenden Sollwert. Der in Par. 3-02 eingestellte minimale Sollwert.

Sonstiges:

Analogeingänge
Die Analogeingänge können verschiedene Funktionen des Frequenzumrichters steuern.
Es gibt zwei Arten von Analogeingängen:
Stromeingang, 0-20 mA bzw. 4-20 mA (skalierbar).
Spannungseingang, 0-10 V DC (skalierbar) (FC 301)
Spannungseingang, -/+ 10 V DC (skalierbar) (FC 302).
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Analogausgänge
Die Analogausgänge können ein Signal von 0-20 mA, 4-20 mA oder auch ein Digitalsignal ausge-
ben.

Automatische Motoranpassung, AMA
Die AMA-Funktion ermittelt die elektrischen Parameter des angeschlossenen Motors im Stillstand.

Bremswiderstand
Der Bremswiderstand kann die bei generatorischer Bremsung erzeugte Bremsleistung aufnehmen
(Voraussetzung: FC 300 mit Bremschopper). Während generatorischer Bremsung erhöht sich die
Zwischenkreisspannung. Beim Überschreiten einer bestimmten Höhe der Zwischenkreisspannung
wird der Bremschopper aktiviert und überträgt die generatorische Energie an den Bremswider-
stand.

CT-Kennlinie
Konstante Drehmomentkennlinie; typisch bei Anwendungen mit konstantem Lastmomentverlauf
über dem Drehzahlbereich, z. B. Förderbänder und Krane.

Digitaleingänge
Digitaleingänge können zur Programmierung bzw. Steuerung diverser Funktionen des Frequen-
zumrichters benutzt werden.

Digitalausgänge
Der Frequenzumrichter verfügt serienmäßig über zwei programmierbare Ausgänge, die ein 24 V
DC-Digitalsignal (max. 40 mA) liefern können.

DSP
Digitaler Signalprozessor.

ETR
Das elektronisch thermische Relais ist eine Berechnung der thermischen Belastung auf Grundlage
der aktuellen Belastung und Zeit. Hiermit soll die Motortemperatur geschätzt werden.

Hiperface®

Hiperface® ist ein eingetragenes Warenzeichen von Stegmann.

Initialisieren
Beim Initialisieren (Par. 14-22) können die Werkseinstellungen der Parameter wieder hergestellt
werden.

Arbeitszyklus im Aussetzbetrieb
Eine Einstufung mit aussetzender Belastung bezieht sich auf eine Abfolge von Arbeitszyklen. Jeder
Zyklus besteht aus einem Belastungs- und einem Entlastungszeitraum. Der Betrieb kann perio-
disch oder aperiodisch sein.

LCP
Das LCP (Local Control Panel) ist ein Bedienteil mit kompletter Benutzeroberfläche zum Steuern
und Programmieren der Baureihe FC 300. Das LCP ist abnehmbar und kann mithilfe eines Ein-
bausatzes bis zu 3 m entfernt vom Frequenzumrichter angebracht werden (z. B. in einer Schalt-
schranktür).

lsb
Steht für „Least Significant Bit“; bei binärer Codierung das Bit mit der niedrigsten Wertigkeit.
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msb
Steht für „Most Significant Bit“; bei binärer Codierung das Bit mit der höchsten Wertigkeit.

MCM
Steht für Mille Circular Mil; eine amerikanische Maßeinheit für den Kabelquerschnitt. 1 MCM =
0,5067 mm2.

Online-/Offline-Parameter
Änderungen der Online-Parameter werden sofort nach Änderung des Datenwertes aktiviert. Än-
derungen der Offline-Parameter werden erst dann aktiviert, wenn am LCP [OK] gedrückt wurde.

PID-Prozess
Der PID-Regler sorgt durch einen Soll-/Istwertvergleich für eine Anpassung der Motordrehzahl,
um wechselnde Prozessgrößen (Druck, Temperatur usw.) konstant zu halten.

Pulseingang/Inkrementalgeber
Ein externer, digitaler Impulsgeber, der für Rückmeldungen (z.B. Motordrehzahl) benutzt wird.
Der Geber wird für Anwendungen eingesetzt, bei denen eine sehr hohe Genauigkeit der Dreh-
zahlsteuerung verlangt wird.

RCD
Steht für „Residual Current Device“; Englische Bezeichnung für Fehlerstrom-Schutzschalter.

Parametersatz
Sie können die Parametereinstellungen in vier Parametersätzen speichern. Sie können zwischen
den vier Parametersätzen wechseln oder einen Satz bearbeiten, während ein anderer Satz gerade
aktiv ist.

SFAVM
Steht für Stator Flux oriented Asynchronous Vector Modulation und bezeichnet einen Schaltmodus
des Wechselrichters (Par. 14-00).

Schlupfausgleich
Der Frequenzumrichter gleicht den belastungsabhängigen Motorschlupf aus, indem er unter Be-
rücksichtigung des Motorersatzschaltbildes und der gemessenen Motorlast die Ausgangsfrequenz
anpasst.

Smart Logic Control (SLC)
SLC ist eine Folge benutzerdefinierter Aktionen, die ausgeführt werden, wenn die zugehörigen
benutzerdefinierten Ereignisse durch die SLC als TRUE (WAHR) ausgewertet werden. (Parame-
tergruppe 13-xx).

FC-Standardbus
Umfasst RS 485 Bus mit FC-Protokoll oder MC-Protokoll Siehe Parameter 8-30.

Thermistor:
Ein temperaturabhängiger Widerstand, mit dem die Motortemperatur überwacht wird.

Alarm
Ein Zustand, der in Fehlersituationen eintritt, z. B. bei einer Übertemperatur des Frequenzum-
richters. Der Neustart wird verzögert, bis die Fehlerursache behoben wurde und die Abschaltung
über die [Reset]-Taste am LCP quittiert wird. In einigen Fällen erfolgt die Aufhebung automatisch.
Abschaltung darf nicht zu Zwecken der Personensicherheit verwendet werden.

1. Einleitung FC300-Programmierhandbuch
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Abschaltblockierung
Ein Zustand, der in kritischen Fehlersituationen eintritt, z. B. bei einem Kurzschluss am Ausgang
des Frequenzumrichters. Eine Abschaltblockierung kann nur durch Unterbrechen der Netzversor-
gung, Beheben der Fehlerursache und erneuten Anschluss des Frequenzumrichters aufgehoben
werden. Der Neustart wird verzögert, bis die Fehlerursache behoben wurde und die Abschaltung
über die [Reset]-Taste am LCP quittiert wird. Abschaltung darf nicht zu Zwecken der Personen-
sicherheit verwendet werden.

VT-Kennlinie
Variable Drehmomentkennlinie; typisch bei Anwendungen mit quadratischem Lastmomentverlauf
über den Drehzahlbereich, z. B. Kreiselpumpen und Lüfter.

VVCplus
Im Vergleich zur herkömmlichen U/f-Steuerung bietet VVCplus eine verbesserte Dynamik und Sta-
bilität der Motordrehzahl in Bezug auf Änderungen des Belastungsmoments.

60° AVM
Steht für 60° Asynchronous Vector Modulation und bezeichnet einen Schaltmodus des Wechsel-
richters (Par. 14-00).

Leistungsfaktor
Der Leistungsfaktor ist das Verhältnis zwi-
schen I1 und IRMS.

Leistungs− faktor = 3 x U x I1 x cosϕ
3 x U x IRMS

Der Leistungsfaktor einer 3-Phasen-Versor-
gung ist definiert als: = I1 x cosϕ1

IRMS
=

I1
IRMS

da cosϕ1 = 1

Der Leistungsfaktor gibt an, wie stark ein Fre-
quenzumrichter die Netzversorgung belastet.
Je niedriger der Leistungsfaktor, desto höher
der IRMS (Eingangsstrom) bei gleicher Leis-
tung.

IRMS = I1
2 + I5

2 + I7
2 + .. + In

2

Darüber hinaus weist ein hoher Leistungsfaktor darauf hin, dass die Oberwellenbelastung sehr
niedrig ist.
Durch die im FC 300 standardmäßig eingebauten Zwischenkreisdrosseln wird die Netzbelastung
durch Oberwellen deutlich reduziert.

Der Frequenzumrichter steht bei Netzanschluss unter lebensgefährlicher Spannung.
Unsachgemäße Installation des Motors, Frequenzumrichters oder Feldbus kann
Schäden am Gerät sowie schwere Personenschäden oder sogar tödliche Verletzun-
gen verursachen. Befolgen Sie daher stets die Anweisungen in diesem Handbuch
sowie die örtlichen und nationalen Vorschriften und Sicherheitsbestimmungen.
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Sicherheitsvorschriften
1. Bei Reparaturen muss die Stromversorgung des Frequenzumrichters abgeschaltet wer-

den. Vergewissern Sie sich, dass die Netzversorgung unterbrochen und die erforderliche
Zeit verstrichen ist, bevor Sie die Motor- und Netzstecker entfernen.

2. Die Taste [STOP/RESET] auf der Bedieneinheit des Frequenzumrichters trennt das Gerät
nicht von der Netzspannung und darf deshalb nicht als Sicherheitsschalter benutzt wer-
den.

3. Es ist dafür Sorge zu tragen, dass gemäß den örtlichen und nationalen Vorschriften eine
ordnungsgemäße Schutzerdung des Gerätes erfolgt, der Benutzer gegen Versorgungs-
spannung geschützt und der Motor gegen Überlast abgesichert wird.

4. Der Ableitstrom gegen Erde ist höher als 3,5 mA.

5. Ein Überlastungsschutz des Motors ist in der Werkseinstellung nicht enthalten. Wenn
diese Funktion gewünscht wird, Parameter 1-90 auf den Datenwert ETR Alarm oder Da-
tenwert ETR Warnung einstellen.

6. Die Stecker für die Motor- und Netzversorgung dürfen nicht entfernt werden, wenn der
Frequenzumrichter an die Netzspannung angeschlossen ist. Vergewissern Sie sich, dass
die Netzversorgung unterbrochen und die erforderliche Zeit verstrichen ist, bevor Sie die
Motor- und Netzstecker entfernen.

7. Der VLT-Frequenzumrichter hat außer den Spannungseingängen L1, L2 und L3 noch
weitere Spannungseingänge, wenn DC-Zwischenkreiskopplung bzw. externe 24 V DC-
Versorgung installiert sind. Kontrollieren Sie, dass vor Beginn der Reparaturarbeiten alle
Spannungseingänge abgeschaltet sind und die erforderliche Zeit verstrichen ist.

1. Einleitung FC300-Programmierhandbuch
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2. Programmieren

2.1. Die grafische und numerische LCP Bedieneinheit

Am einfachsten lässt sich der Frequenzumrichter über die grafische Bedieneinheit (LCP 102) pro-
grammieren. Bei Verwendung der numerischen Bedieneinheit (LCP 101) benötigen Sie das Pro-
jektierungshandbuch des Frequenzumrichters als Referenz.

2.1.1. Programmieren an der grafischen LCP-Bedieneinheit 

Die folgenden Anweisungen gelten für das grafische LCP (LCP 102):

Die Bedieneinheit ist in vier funktionelle
Gruppen unterteilt:

1. Grafikdisplay mit Statuszeilen.

2. Menütasten mit Anzeige-LEDs – Pa-
rameter ändern und zwischen Dis-
playfunktionen umschalten.

3. Navigationstasten und Kontroll-An-
zeigen (LEDs).

4. Bedientasten mit Kontroll-Anzeigen
(LEDs).

Alle Datenanzeigen erfolgen auf dem grafi-
schen LCP-Display, das im [Status]-Modus
maximal fünf Betriebsvariablen gleichzeitig
zeigen kann.

Displayzeilen:
a. Zustandszeile: Zustandsmeldun-

gen in der Form von Symbolen und
Grafiken.1

b. Arbeitsbereich: Je nach Displayan-
zeigeart Anzeigebereich für Betriebs-
variablen oder für Parameternaviga-
tion bzw. -änderung. Durch Drücken
der Taste [Status] kann jeweils eine
extra Zeile hinzugefügt werden.1

c. Zustandszeile: Zustandsmeldun-
gen in Textform.1

FC300-Programmierhandbuch 2. Programmieren
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2.1.2. Das LCD-Display

Das LCD-Display verfügt über eine Hintergrundbeleuchtung und eine alphanumerische Darstel-
lung. Die Displayzeilen zeigen die Drehrichtung (Pfeil), die gewählten Parametereinstellungen
sowie die aktuell gewählten Parametersätze an. Im Statusmodus kann die Anzeige in 3 Bereiche
unterteilt werden:

Der obere Abschnitt zeigt den Anzeigemo-
dus und enthält Statusinformationen und Be-
triebsvariablen.

Der Arbeitsbereich zeigt unabhängig vom
Zustand (außer bei Alarm oder Warnung)
ständig eine Betriebsvariable mit der ent-
sprechenden Einheit an.

Der untere Bereich zeigt immer den Zustand
des Frequenzumrichters an.

1
3
0
B
P
0
7
4
.
1
0

Statuszeile

Arbeitsbereich

Zustandszeile

Der aktive Satz (als Aktiver Satz in Par. 0-10 gewählt) wird in der Statuszeile oben rechts gezeigt.
Bei Programmierung eines anderen Satzes als dem aktiven Satz wird die Nummer des program-
mierten Satzes rechts angezeigt.

Displaykontrast anpassen

Drücken Sie [Status] und [▲], um den Kontrast des Displays zu erhöhen.
Drücken Sie [Status] und [▼], um den Kontrast des Displays zu verringern.

Die meisten Parametereinstellungen des FC 300 können direkt über die Bedieneinheit geändert
werden, sofern über Par. 0-60 Hauptmenü Passwort oder Par. 0-65 Quick-Menü Passwort kein
Passwort eingerichtet wurde.

Kontroll-Anzeigen (LEDs):

Werden bestimmte Grenzwerte überschritten, leuchtet die Alarm- und/oder Warn-LED auf. Zu-
sätzlich erscheint ein Zustands- oder Alarmtext im Display.
Die ON-LED ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter an die Netzspannung oder eine externe 24 V-
Versorgung angeschlossen ist. Gleichzeitig leuchtet die Hintergrundbeleuchtung.

• On (Grüne LED): Das Gerät ist be-
triebsbereit.

• WARN (Gelbe LED): Zeigt eine War-
nung an.

• Alarm (Rot blinkende LED): Zeigt ei-
nen Alarmzustand an. 130BP040.10
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LCP-Tasten

Die Menütasten sind nach Funktionen grup-
piert. Die Tasten unter der Displayanzeige
können zur Änderung der Statusanzeige, zum
Parametrieren oder für den Zugriff auf den
Alarmspeicher genutzt werden.

130BP045.10

[Status] gibt den Zustand des Frequenzumrichters und/oder des Motors an. Durch Drücken der
Taste [Status] können Sie zwischen 3 verschiedenen Anzeigen wählen:
5 Betriebsvariablen, 4 Betriebsvariablen oder Zustand Smart Logic Control.
[Status] dient zur Wahl der Displayanzeige oder zum Zurückwechseln aus dem Quick-Menü-
Modus, dem Hauptmenü-Modus oder dem Alarm-Modus in den Anzeigemodus. Die Taste [Status]
dient ebenfalls zum Umschalten zwischen der Anzeige von 4 oder 5 Betriebsvariablen.

[Quick Menu] bietet schnellen Zugang zu verschiedenen Quick-Menüs wie z. B.:

- Benutzer-Menü

- Inbetriebnahme-Menü

- Liste geänderter Parameter

- Protokollierung

[Quick Menu] dient zur Programmierung von Parametern, die zum Quick-Menü gehören. Es kann
direkt zwischen Quick-Menü-Modus und Hauptmenü-Modus gewechselt werden.

[Main Menu]  dient zum Zugriff und Programmieren aller Parameter.
Es kann direkt zwischen Hauptmenü-Modus und Quick-Menü-Modus gewechselt werden.
Gleichzeitiges Drücken der Tasten [Quick Menu]  und [Main Menu] ermöglicht die direkte Ein-
gabe einer Parameternummer. Ein 3 Sekunden langes Drücken der Taste i[Main Menu] ermöglicht
dieselbe Funktionalität.

[Alarm Log] zeigt eine Liste der letzten fünf Alarme an (nummeriert von A1-A5). Um zusätzliche
Informationen zu einem Alarmzustand zu erhalten, markieren Sie mithilfe der Pfeiltasten die be-
treffende Alarmnummer, und drücken Sie [OK]. Sie erhalten nun nähere Angaben zum Zustand
des Frequenzumrichters bevor der Alarmmodus ausgelöst wurde.

[Back] bringt Sie zum früheren Schritt oder zur nächst höheren Ebene in der Navigationsstruktur.

[Cancel] macht die letzte Parameteränderung bzw. den letzten Befehl rückgängig, so lange das
Display nicht geändert wurde.

[Info] liefert Informationen zu einem Befehl,
einem Parameter oder einer Funktion im An-
zeigefenster. [Info] liefert Informationen zu
einem Befehl, einem Parameter oder einer
Funktion im Anzeigefenster.
Durch Drücken von [Info], [Back] oder [Can-
cel] kann der Infomodus beendet werden.

   

Navigationstasten
Die vier Navigationspfeile dienen zum Navigieren zwischen den verschiedenen Optionen, die un-
ter [Quick Menu], [Main Menu] und [Alarm Log] zur Verfügung stehen. Mit den Navigati-
onstasten wird der Cursor bewegt.
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[OK] wird benutzt, um einem mit dem Cursor markierten Parameter auszuwählen und um die
Änderung einer Parametereinstellung zu bestätigen.

Tasten zur lokalen Bedienung und zur
Wahl der Betriebsart befinden sich unten am
Bedienteil.

130BP046.10

[Hand on] ermöglicht die Steuerung des Frequenzumrichters über die LCP Bedieneinheit. [Hand
on] startet den Motor und ermöglicht die Änderung der Motordrehzahl mittels der Pfeiltasten. Die
Taste kann über Par. 0-40 [Hand on]-LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.
Externe Stoppsignale, die durch Steuersignale oder einen seriellen Bus aktiviert werden, heben
einen über das LCP erteilten „Start"-Befehl auf.
An den Steuerklemmen sind die folgenden Signale weiter wirksam, auch wenn [Hand on] aktiviert
ist:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• Quittieren

• Motorfreilauf invers

• Reversierung

• Satzanwahl Bit 0 - Satzanwahl Bit 1

• Stoppbefehl über serielle Schnittstelle

• Schnellstopp

• DC-Bremse

[Off] dient zum Stoppen des angeschlossenen Motors. Die Taste kann mit Par. 0-41 [Off]-LCP
Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden. Ist keine externe Stoppfunktion aktiv und die [Off]-
Taste inaktiv, kann der Motor jederzeit durch Abschalten der Spannung gestoppt werden.

[Auto on] wird gewählt, wenn der Frequenzumrichter über die Steuerklemmen und/oder serielle
Kommunikation gesteuert werden soll. Wenn ein Startsignal an den Steuerklemmen und/oder über
den Bus aktiv ist, wird der Frequenzumrichter gestartet. Die Taste kann mit Par. 0-42 [Auto on]-
LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.

ACHTUNG!
Ein aktives HAND-OFF-AUTO-Signal über die Digitaleingänge hat höhere Priorität als
die Bedientasten [Hand on] - [Auto on].

[Reset] dient zum Zurücksetzen des Frequenzumrichters nach einem Alarm (Abschaltung). Die
Taste kann mit Par. 0-43 [Reset]-LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.

Parameter Shortcut: Gleichzeitiges Drücken der Tasten [Quick Menu] und [Main Menu] er-
möglicht die direkte Eingabe einer Parameternummer. Ein 3 Sekunden langes Drücken der Taste
i[Main Menu] ermöglicht dieselbe Funktionalität.
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2.1.3. Schnelles Übertragen von Parametereinstellungen zwischen
mehreren Frequenzumrichtern 

Wenn die Konfiguration eines Frequenzum-
richters abgeschlossen ist, wird empfohlen,
die Daten im LCP oder mithilfe der MCT 10
Software auf einem PC zu speichern.

Daten im LCP speichern:

1. Wählen Sie Par. 0-50 LCP-Kopie.

2. Drücken Sie die [OK]-Taste.

3. Wählen Sie „Speichern in LCP“.

4. Drücken Sie die [OK]-Taste.

Alle Parametereinstellungen werden nun im LCP gespeichert. Der Vorgang kann an einem Sta-
tusbalken verfolgt werden. Wenn die Kopie abgeschlossen wurde, bestätigen Sie mit [OK].

Sie können nun das LCP an einen anderen Frequenzumrichter anschließen und die Parameterein-
stellungen auf diesen Frequenzumrichter kopieren.

Daten vom LCP zum Frequenzumrichter übertragen:

1. Wählen Sie Par. 0-50 LCP-Kopie.

2. Drücken Sie die [OK]-Taste.

3. Wählen Sie „Lade von LCP, Alle“.

4. Drücken Sie die [OK]-Taste.

Die im LCP gespeicherten Parametereinstellungen werden nun zum Frequenzumrichter übertra-
gen. Der Kopiervorgang wird in einem Statusbalken angezeigt. Wenn die Kopie abgeschlossen
wurde, bestätigen Sie mit [OK].
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2.1.4. Displaymodus 

Im Displaymodus können bis zu 5 verschiedene Betriebsvariablen angezeigt werden: 1.1, 1.2 und
1.3 sowie 2 und 3 (siehe auch Menügruppe 0-2x LCP Display Par. 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 und 0-24).

2.1.5. Displaymodus - Wahl der Anzeige 

Durch Drücken der Taste [Status] können Sie
zwischen 3 verschiedenen Anzeigen wechseln
(siehe unten).
Jede Anzeige zeigt verschiedene Betriebsvari-
ablen in unterschiedlichen Formaten (siehe
unten).

Detaillierte Informationen zu den Betriebsva-
riablen erhalten Sie, wenn Sie den Parameter
der Variablen aufrufen (z. B. Par. 16-00 für
Steuerwort) und die [Info]-Taste drücken.

Jeder in Par. 0-20 bis Par. 0-24 ausgewählte
Anzeigeparameter hat seine eigene Skala und
Ziffern nach einer möglichen Dezimalstelle.
Durch einen größeren Zahlenwert eines Para-
meters werden weniger Ziffern nach der De-
zimalstelle angezeigt.
Beispiel: Stromanzeige
5,25 A; 15,2 A / 105 A.

Betriebsvariable: Einheit:
Par. 16-00 Steuerwort Hex
Par. 16-01 Sollwert [Einheit]
Par. 16-02 Sollwert %
Par. 16-03 Zustandswort Hex
Par. 16-05 Hauptistwert %
Par. 16-10 Leistung [kW]
Par.16-11 Leistung [PS]
Par.16-12 Motorspannung [V]
Par. 16-13 Frequenz [Hz]
Par.16-14 Motorstrom [A]
Par. 16-16 Drehmoment Nm
Par. 16-17 Drehzahl [UPM]
Par. 16-18 Motor therm. %
Par. 16-20 Rotor-Winkel
Par. 16-30 DC-Spannung V
Par. 16-32 Bremsleistung / s kW
Par. 16-33 Bremsleistung / 2 min kW
Par. 16-34 Temp. Kühlkörper C
Par. 16-35 FC Überlast %
Par. 16-36 Nenn- WR- Strom A
Par. 16-37 Max.- WR- Strom A
Par. 16-38 SL Contr.Zustand
Par. 16-39 Steuerkartentemp. C
Par. 16-40 Protokollpuffer voll
Par. 16-50 Externer Sollwert  
Par. 16-51 Puls-Sollwert
Par. 16-52 Istwert [Einheit]
Par. 16-53 DigiPot Sollwert
Par. 16-60 Digitaleingänge bin
Par. 16-61 AE 53 Modus V
Par. 16-62 Analogeingang 53  
Par. 16-63 AE 54 Modus V
Par. 16-64 Analogeingang 54  
Par. 16-65 Analogausgang 42 [mA]
Par. 16-66 Digitalausgänge [bin]
Par. 16-67 Pulseing. 29 [Hz]
Par. 16-68 Pulseing. 33 [Hz]
Par. 16-69 Pulsausg. 27 [Hz]
Par. 16-70 Pulsausg. 29 [Hz]
Par. 16-71 Relaisausgänge
Par. 16-72 Zähler A  
Par. 16-73 Zähler B
Par. 16-80 Bus Steuerwort 1 Hex
Par. 16-82 Bus Sollwert 1 Hex
Par. 16-84 Feldbus-Komm. Status Hex
Par. 16-85 FC Steuerwort 1 Hex
Par. 16-86 FC Sollwert 1 Hex
Par. 16-90 Alarmwort
Par. 16-92 Warnwort  
Par. 16-94 Erw. Zustandswort

Anzeige I: 5 Betriebsvariablen
Diese Anzeige erscheint standardmäßig nach
Inbetriebnahme oder Initialisierung.
Benutzen Sie [INFO], um Informationen zu
den angezeigten Betriebsvariablen 1.1, 1.2,
1.3, 2 und 3 zu erhalten.
Siehe Betriebsvariablen in der nebenstehen-
den Abbildung.
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 3
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Anzeige II: 4 Betriebsvariablen
Es werden die Betriebsvariablen (1.1, 1.2, 1.3
und 2) angezeigt.
In diesem Beispiel sind das Drehzahl, Motor-
strom, Motorleistung und Frequenz.

1
3
0
B
P
0
6
2
.
1
0

1.1
1.3

1.2

2

Anzeige III: Zustand Smart Logic Con-
trol
Diese Anzeige zeigt das auszuwertende Ereig-
nis und die zugehörige Aktion des Smart Logic
Controllers an. Nähere Informationen finden
Sie im Abschnitt Smart Logic Control (siehe
Gruppe 13-xx).
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2.1.6. Parametereinstellung 

Die FC 300-Baureihe kann für Aufgaben aller Art eingesetzt werden, weshalb eine große Anzahl
an Parametern zur jeweiligen Anpassung zur Verfügung stehen. Zur Einstellung bietet das Gerät
zwei Programmiermodi: ein Hauptmenü und verschiedene Quick-Menüs.
Im Hauptmenü besteht Zugriff auf sämtliche Parameter. Die Quick-Menüs bieten nur Zugriff auf
die Parameter, die zu einer einfachen Inbetriebnahme nötig sind.
Unabhängig vom Programmiermodus können Sie Parameter im Hauptmenü wie auch im Quick-
Menü ändern.

2.1.7. Funktionen der Quick Menu-Taste

Drücken von [Quick Menu] zeigt die Liste der
verschiedenen Bereiche des Quick-Menüs.
Benutzer-Menü enthält Parameter, die vom
Anwender selbst zusammengestellt werden
können. Die Zusammenstellung der Parame-
ter erfolgt im Par. 0-25 Benutzer-Menü, das
bis zu 20 verschiedene Parameter enthalten
kann.
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Das Inbetriebnahme-Menü stellt eine begrenzte Anzahl Parameter für eine geführte grundlegende
Parametrierung bereit. Die Werkseinstellung der anderen Parameter berücksichtigt die gewünsch-
ten Steuerungsfunktionen und die Konfiguration der Ein-/Ausgänge (Steuerklemmen).

Die Parameterwahl erfolgt mithilfe der Pfeiltasten. Die Parameter in der folgenden Tabelle sind
verfügbar:
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Parameter Bezeichnung Einstellung
0-01 Sprache  
1-20 Motornennleistung [kW]
1-22 Motornennspannung [V]
1-23 Motornennfrequenz [Hz]
1-24 Motornennstrom [A]
1-25 Motornenndrehzahl [UPM]
5-12 Klemme 27 Digitaleingang [0] Ohne Funktion*
1-29 Autom. Motoranpassung (AMA) [1] Komplette AMA
3-02 Minimaler Sollwert [UPM]
3-03 Max. Sollwert [UPM]
3-41 Rampenzeit Auf 1 [Sek.]
3-42 Rampenzeit Ab 1 [Sek.]
3-13 Sollwertvorgabe  

*Wenn Klemme 27 auf „keine Funktion“ eingestellt ist, ist auch keine +24 V Beschaltung an
Klemme 27 notwendig.

Das Menü Liste geänderte Par. enthält Listen mit, in Bezug auf die Werkseinstellung, geänderten
Parametern:

• Letzte 10 Änderungen: Mit den [▲ ] [▼ ]-Navigationstasten kann zwischen den letzten 10
Parametern gewechselt werden.

• Zeigt alle Änderungen seit der letzten Werkseinstellung.

Protokolle beinhaltet die grafische Darstellung der im Display angezeigten Betriebsvariablen (Par.
0-20, 0-21, 0-22, 0-23 und 0-24).
Nur Anzeigeparameter, die in Par. 0-20 bis 0-24 ausgewählt sind, können angezeigt werden. Im
Speicher können bis zu 120 Abtastungen zum späteren Abruf abgelegt werden.
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2.1.8. Erste Inbetriebnahme

Am einfachsten lässt sich die Anlage in Betrieb nehmen, indem Sie auf die Taste [Quick Menu]
drücken und die Anweisungen der grafischen Bedieneinheit befolgen (lesen Sie die Tabelle von
links nach rechts):

Drücken Sie

Q2 Quick Menu/Inbetriebnahme-Menü

0-01 Language/Sprache Legen Sie die Sprache fest.  

1-20 Motornennleistung
Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Motors angegebene Nennleistung ein.

 

1-22 Motornennspannung
Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Motors angegebene Motornennspan-
nung ein.

 

1-23 Motornennfrequenz
Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Motors angegebene Motornennfre-
quenz ein.

 

1-24 Motornennstrom
Stellen Sie den auf dem Typenschild des
Motors angegebenen Motornennstrom
ein.

 

1-25 Motornenndrehzahl
Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Motors angegebene Nenndrehzahl ein.

 

5-12 Klemme 27 Digital-
eingang

Sie können die Standardeinstellung für
die Klemme, Motorfreilauf (inv.), in Oh-
ne Funktion ändern. In diesem Fall ist
für die AMA kein Anschluss an Klemme
27 erforderlich.

 

1-29 Automatische Motor-
anpassung

Wählen Sie die gewünschte AMA-Funk-
tion aus. Wählen Sie nach Möglichkeit
Komplette AMA.

 

3-02 Minimaler Sollwert
Legen Sie die Mindestdrehzahl der Mo-
torwelle fest.

 

3-03 Max. Sollwert
Legen Sie die maximale Drehzahl der
Motorwelle fest.

 

3-41 Rampenzeit Auf 1
Legen Sie die Rampenzeit Auf im Hin-
blick auf die Motornenndrehzahl aus
Par. 1-25 fest.

 

3-42 Rampenzeit Ab 1
Legen Sie die Rampenzeit Ab im Hinblick
auf die Motornenndrehzahl aus Par.
1-25 fest.

 

3-13 Sollwertvorgabe
Legen Sie fest, welcher Sollwert aktiv
ist.
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2.1.9. Hauptmenümodus 

Aktivieren Sie den Hauptmenümodus durch
Drücken der Taste [Main Menu]. Das rechts
dargestellte Auswahlmenü erscheint im Dis-
play.
Die Parametergruppen sind mithilfe der Auf-
Ab-Pfeiltasten wählbar.
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Jeder Parameter hat eine Bezeichnung und eine Nummer, die unabhängig vom Programmiermo-
dus stets dieselben sind. Im Hauptmenü sind die Parameter nach Gruppen aufgeteilt. Die 1. Stelle
der Parameternummer (von links) gibt die Gruppennummer des betreffenden Parameters an.

Im Hauptmenü können alle Parameter geändert werden. Je nach Konfiguration (Par.1-00) des
Geräts werden Parameter teilweise ausgeblendet. Zum Beispiel blendet die Auswahl Ohne Rück-
führung alle Parameter aus, die die Konfiguration der Rückführung betreffen. Sind Optionen
installiert und aktiviert, sind entsprechende Gruppen zusätzlich verfügbar.

2.1.10. Parameterauswahl 

Im Hauptmenü sind alle Parameter nach
Gruppen aufgeteilt. Sie können eine Parame-
tergruppe mithilfe der Navigationstasten wäh-
len und mit [OK] aktivieren.
Folgende Parametergruppen sind je nach Sys-
temeinstellung und installierten Optionen ver-
fügbar:

Gruppennr. Parametergruppe:
0 Betrieb/Display
1 Last/Motor
2 Bremsfunktionen
3 Sollwert/Rampen
4 Grenzen/Warnungen
5 Digit. Ein-/Ausgänge
6 Analoge Ein-/Ausgänge
7 PID Regler
8 Opt./Schnittstellen
9 Profibus DP
10 CAN/DeviceNet
11 Reserviert Kom. 1
12 Reserviert Kom. 2
13 Smart Logic
14 Sonderfunktionen
15 Info/Wartung
16 Datenanzeigen
17 Opt./ Drehgeber

Nach Auswahl einer Parametergruppe (und
gegebenenfalls einer Untergruppe), können
Sie einen Parameter mithilfe der Navigations-
tasten wählen.
Der Arbeitsbereich zeigt Parameternummer
und -namen sowie den Parameterwert.
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2.1.11. Daten ändern 

Das Verfahren zum Ändern von Daten ist dasselbe wie für die Parameterwahl im Quick-Menü oder
im Hauptmenü. Drücken Sie [OK], um den gewählten Parameter zu ändern.
Die Vorgehensweise bei der Datenänderung hängt davon ab, ob der gewählte Parameter einen
numerischen Datenwert oder einen Textwert enthält.
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2.1.12. Einen Textwert ändern 

Handelt es sich bei dem gewählten Parameter
um einen Textwert, so ist dieser über die [▲ ]
[▼ ]-Navigationstasten änderbar.
Mit der Auf-Taste erhöhen Sie den Wert, mit
der Ab-Taste verringern Sie den Wert. Stellen
Sie den gewünschten Wert ein und drücken
Sie [OK].
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2.1.13. Einen numerischen Datenwert ändern 

Ist der gewählte Parameter ein numerischer
Datenwert, so ändern Sie diesen mithilfe der
[◀ ] [▶ ]-Navigationstasten, ebenso wie der
[▲ ] [▼ ]-Navigationstasten. Mit den [◀ ] [▶ ]-
Navigationstasten wird der Cursor horizontal
bewegt. So kann die zu ändernde Stelle der
Zahl direkt angewählt werden.
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Mit den [▲ ] [▼ ]-Navigationstasten wird der
Datenwert geändert. Die Taste nach oben er-
höht den Datenwert, die Taste nach unten
reduziert ihn. Stellen Sie den gewünschten
Wert ein und drücken Sie [OK].
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2.1.14. Stufenloses Ändern eines Datenwerts 

Ist der gewählte Parameter ein numerischer
Datenwert, wählen Sie zunächst die ge-
wünschte Ziffer mit den [◀ ] [▶ ]-Navigations-
tasten an. 1
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Durch die [▲ ] [▼ ]-Navigationstasten wird der
Datenwert um die gewählte Zehnerpotenz ge-
ändert.
Der Cursor zeigt die gewählte Ziffer. Spei-
chern Sie den eingestellten Wert mit [OK].
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2.1.15. Ändern von Datenwerten,Schritt für Schritt 

Bestimmte Parameter lassen sich sowohl schrittweise als auch stufenlos ändern. Dies betrifft
Motornennleistung (Par. 1-20), Motornennspannung (Par. 1-22) und Motornennfrequenz (Par.
1-23).
Beispielsweise lässt sich die Motorleistung schrittweise gemäß der im Gerät hinterlegten Stan-
dardwerte (beispielsweise 0,75 kW, 1,5 kW usw.) auswählen. Aber auch individuelle Einstellungen
(zum Beispiel 0,48 kW, 0,55 kW oder 7,35 kW) sind möglich.

2.1.16. Anzeige und Programmierung von Parametern mit Arrays
(Datenfeldern) 

Hinter manchen Parametern verbergen sich Arrays (Datenfelder), mit denen mehrere Werte unter
einer Parameternummer abgelegt werden. Die einzelnen Werte im Array erhalten zur Identifizie-
rung einen Index (fortlaufende Nummer). Sollen sie geändert oder ausgelesen werden, erfolgt
der Zugriff mithilfe dieses Index. Beispiel:
Par. 15-30 bis 15-32 enthalten ein Fehlerprotokoll, das angezeigt werden kann. Wählen Sie einen
Parameter, drücken Sie [OK], und benutzen Sie die [▲ ] [▼ ]-Navigationstasten, um die Werte
durchzublättern.

Weiteres Beispiel: anhand von Par. 3-10 Festsollwert:
Par. 3-10 auswählen, [OK] drücken, und mithilfe der [▲ ] [▼ ]-Navigationstasten durch die indi-
zierten Werte zu blättern. Um den Parameterwert zu ändern, wählen Sie den indizierten Wert, und
drücken Sie [OK]. Ändern Sie den Wert mithilfe der [▲ ] [▼ ]-Tasten. Drücken Sie [OK], um die
neue Einstellung zu übernehmen, [CANCEL] zum Abbrechen ohne die Änderung zu übernehmen
oder [Back], um in die nächsthöhere Menüebene zurückzukehren.
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2.1.17. Programmieren an der numerischen Bedieneinheit LCP 101

Die folgenden Anweisungen gelten für das nu-
merische LCP (LCP 101).
Die Bedieneinheit ist in vier funktionelle Grup-
pen unterteilt:

1. Numerisches Display.

2. Menütasten mit Anzeige-LEDs – Pa-
rameter ändern und zwischen Dis-
playfunktionen umschalten.

3. Navigationstasten und Kontroll-An-
zeigen (LEDs).

4. Bedientasten mit Kontroll-Anzeigen
(LEDs).

Displayzeile:

Zustandszeile: Zustandsmeldungen in Form
von Symbolen und Zahlenwerten.

Kontroll-Anzeigen (LEDs):

• On (Grüne LED): Zeigt an, dass das
Gerät betriebsbereit ist.

• Warn. (Gelbe LED): Zeigt eine War-
nung an.

• Alarm (Rot blinkende LED): Zeigt ei-
nen Alarmzustand an.

LCP-Tasten
[Menu] wählt eine der folgenden Betriebsar-
ten:

• Zustand

• Inbetriebnahme-Menü

• Hauptmenü

[Status]: Zeigt den Zustand des Frequen-
zumrichters oder des Motors an.
Bei einem Alarm schaltet das LCP 101 auto-
matisch in den Zustandsmodus.
Alarme werden mit dem zugehörigen Alarm-
code angezeigt.

ACHTUNG!
Das Kopieren von Parametern
ist mit dem numerischen LCP
Bedienteil LCP 101 nicht mög-
lich.
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Main Menu/Quick Menus dient zur Pro-
grammierung aller Parameter oder nur für die
Parameter des Quick-Menüs (siehe dazu Be-
schreibung des LCP 102 weiter oben in diesem
Kapitel).
Die Parameterwerte können mithilfe der [▲ ]
[▼ ]-Tasten geändert werden, wenn der je-
weilige Wert blinkt.
Wählen Sie das Hauptmenü, indem Sie die
Taste [Main Menu] wiederholt drücken
Wählen Sie die Parametergruppe [xx-__] und
drücken Sie [OK].
Wählen Sie den Parameter [__-xx] und drü-
cken Sie [OK].
Wenn der Parameter ein Arrayparameter ist,
wählen Sie die Arraynummer und drücken Sie
[OK].
Wählen Sie den gewünschten Datenwert und
drücken Sie [OK].
Parameter mit verschiedenen Funktionsoptio-
nen zeigen Werte wie [1], [2] usw. an. Eine
Beschreibung der unterschiedlichen Optionen
finden Sie unter der Beschreibung der einzel-
nen Parameter im Abschnitt Parameteraus-
wahl.

[Back] bringt Sie zu einem früheren Schritt
zurück.
Die Pfeiltasten [▲  ] [▼  ] dienen dazu, zwi-
schen Befehlen und Parametern wechseln.
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2.1.18. Tasten für Hand/Ort-Steuerung 

Tasten zur Hand/Ort-Steuerung befinden sich
unten am Bedienteil.

130BP046.10

[Hand on] ermöglicht die Steuerung des Frequenzumrichters über die LCP Bedieneinheit. [Hand
on] startet auch den Motor und ermöglicht die Änderung der Motordrehzahl mittels der Pfeiltasten.
Die Taste kann über Par. 0-40 [Hand on]-LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.
Externe Stoppsignale, die durch Steuersignale oder einen seriellen Bus aktiviert werden, heben
einen über das LCP erteilten „Start“-Befehl auf.
An den Steuerklemmen sind die folgenden Signale weiter wirksam, auch wenn [Hand on] aktiviert
ist:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• Reset

• Motorfreilauf invers

• Reversierung

• Parametersatzauswahl lsb - Parametersatzauswahl msb

• Stoppbefehl über serielle Schnittstelle
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• Schnellstopp

• DC-Bremse

[Off] stoppt den angeschlossenen Motor. Die Taste kann mit Par. 0-41 [Off]-LCP Taste aktiviert
[1] oder deaktiviert [0] werden.
Ist keine externe Stoppfunktion aktiv und die [Off]-Taste inaktiv, kann der Motor jederzeit durch
Abschalten der Spannung gestoppt werden.

[Auto on] wird gewählt, wenn der Frequenzumrichter über die Steuerklemmen und/oder serielle
Kommunikation gesteuert werden soll. Wenn ein Startsignal an den Steuerklemmen und/oder über
den Bus angelegt wird, wird der Frequenzumrichter gestartet. Die Taste kann mit Par. 0-42 [Auto
on]-LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.

ACHTUNG!
Ein aktives HAND-OFF-AUTO-Signal über die Digitaleingänge hat höhere Priorität als
die Bedientasten [Hand on] - [Auto on].

[Reset ] dient zum Zurücksetzen des Frequenzumrichters nach einem Alarm (Abschaltung). Die
Taste kann mit Par. 0-43 [Reset]-LCP Taste aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.

2.1.19. Initialisierung auf Werkseinstellung 

Die Werkseinstellungen des Frequenzumrichters können auf zwei Arten wiederhergestellt werden:

Empfohlene Initialisierung (über Par. 14-22 Betriebsart):

1. Par. 14-22 wählen.

2. [OK] drücken.

3. „Initialisierung“ wählen.

4. [OK] drücken.

5. Netzversorgung trennen und war-
ten, bis das Display abschaltet.

6. Netzversorgung wieder einschalten -
der Frequenzumrichter ist nun zu-
rückgesetzt.

Par.14-22 initialisiert alles außer:
14-50 EMV-Filter 1
8-30 FC-Protokoll
8-31 Adresse
8-32 FC-Baudrate

8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay
8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay
8-37 FC Interchar. Max.-Delay
15-00 bis
15-05

Betriebsdaten

15-20 bis
15-22

Protokollierung

15-30 bis
15-32

Fehlerspeicher

Manuelle Initialisierung

1. Netzversorgung trennen und warten,
bis das Display abschaltet.

2a. LCP 102: Gleichzeitig [Status] +
[Main Menu] + [OK]-Tasten beim
Netz-Ein der Bedieneinheit drücken.

2b. LCP 101: [MENU]-Taste beim Netz-
Ein der Bedieneinheit drücken.

3. Nach ca. 5 s die Tasten loslassen
(Lüfter läuft an).

4. Der Frequenzumrichter ist jetzt auf
die Werkseinstellung zurückgesetzt.

Die manuelle Initialisierung initialisiert alles außer:
15-00 Betriebsstunden
15-03 Anzahl Netz-Ein
15-04 Anzahl Übertemperaturen
15-05 Anzahl Überspannungen
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ACHTUNG!
Bei einer manuellen Initialisierung werden auch die Einstellungen der seriellen Kom-
munikation, EMV-Filter (Par. 14-50) und der Fehlerspeicher zurückgesetzt.
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2.2. Organisation der Parametergruppen

Alle Parameter für den FC 300 sind zur einfachen Auffindung und Auswahl in verschiedenen Pa-
rametergruppen organisiert.
Parametergruppe 0-xx: Betrieb und Display

• Allgemeine Grundfunktionen, Parametersatzverwaltung

• Parameter für Display und LCP Bedieneinheit zur Auswahl von Anzeigewerten, Einrich-
tung von Auswahlen und für Kopierfunktionen.

Parametergruppe 1-xx Last und Motor enthält alle last- und motorbezogenen Parameter

2-xx Bremsfunktionen

• DC-Bremse

• Dynamische Bremse (Widerstandsbremse)

• Mech. Bremse

• Überspannungssteuerung

Parametergruppe 3-xx Sollwerte und Rampen enthält die DigiPot-Funktion

Parametergruppe 4-xx Grenzen/Warnungen Parametergruppe zum Einstellen der Drehzahl-,
Strom- und Drehmomentgrenzen und Warnungen.

Parametergruppe 5-xx Digitalein- und -ausgänge umfasst Relaisausgänge

6-xx Analogein- und -ausgänge

7-xx PID-Regler Parametergruppe zum Konfigurieren der PID-Drehzahl- bzw. PID-Prozessrege-
lung.

Parametergruppe 8-xx Optionen und Schnittstellen Parametergruppe zum Festlegen der grund-
legenden Steuereigenschaften der Kommunikationsschnittstellen (Feldbus oder FC Seriell), zum
Konfigurieren der seriellen FC Schnittstelle und zum (De-)Aktivieren von installierten Optionen.

9-xx Profibus DP

10-xx CAN/DeviceNet

13-xx Smart Logic

14-xx Sonderfunktionen

15-xx Info/Wartung

16-xx Datenanzeigen

17-xx Optionen/Drehgeber
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2.3. Parameter: Betrieb und Display

2.3.1. 0-0* Betrieb/Display

Parametergruppe zum Einstellen der allgemeinen Grundfunktionen, der LCP Bedienfeld- und An-
zeige-Funktionen, der Bedienfeldkopie, von Passwörtern und zur Parametersatzverwaltung.

2.3.2. 0-0* Grundeinstellungen

Parametergruppe für grundsätzliches Betriebsverhalten und Display-Sprache.

0-01  Sprache

Option: Funktion:

Bestimmt die im Display zu verwendende Sprache.

Der Frequenzumrichter kann mit 4 verschiedenen Sprachpake-
ten geliefert werden. Englisch und Deutsch sind in allen Paketen
enthalten. Englisch kann nicht gelöscht oder geändert werden.

[0] * Englisch Teil der Sprachpakete 1 - 4

[1] Deutsch Teil der Sprachpakete 1 - 4

[2] Französisch Teil des Sprachpakets 1

[3] Dänisch Teil des Sprachpakets 1

[4] Spanisch Teil des Sprachpakets 1

[5] Italienisch Teil des Sprachpakets 1

[6] Schwedisch Teil des Sprachpakets 1

[7] Niederländisch Teil des Sprachpakets 1

[10] Chinesisch Sprachpaket 2

[20] Finnisch Teil des Sprachpakets 1

[22] Englisch US Teil des Sprachpakets 4

[27] Griechisch Teil des Sprachpakets 4

[28] Portugiesisch Teil des Sprachpakets 4

[36] Slowenisch Teil des Sprachpakets 3

[39] Koreanisch Teil des Sprachpakets 2

[40] Japanisch Teil des Sprachpakets 2

[41] Türkisch Teil des Sprachpakets 4

[42] Chinesisch traditionell Teil des Sprachpakets 2

[43] Bulgarisch Teil des Sprachpakets 3

[44] Serbisch Teil des Sprachpakets 3

[45] Rumänisch Teil des Sprachpakets 3

[46] Ungarisch Teil des Sprachpakets 3
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[47] Tschechisch Teil des Sprachpakets 3

[48] Polnisch Teil des Sprachpakets 4

[49] Russisch Teil des Sprachpakets 3

[50] Thailändisch Teil des Sprachpakets 2

[51] Indonesisch Teil des Sprachpakets 2

0-02  Hz/UPM Umschaltung

Option: Funktion:

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.
Die Displayanzeige hängt von den Einstellungen in Par. 0-02 und
0-03 ab. Die Werkseinstellung für Par. 0-02 und 0-03 hängt von
der Region der Welt ab, in der der Frequenzumrichter ausgelie-
fert wird, kann jedoch nach Bedarf umprogrammiert werden.

ACHTUNG!
Bei Hz/UPM Umschaltung werden bestimmte Pa-
rameter auf ihre Werkseinstellung initialisiert. Es
wird empfohlen, die Hz/UPM Umschaltung zuerst
vorzunehmen, bevor andere Parameter geändert
werden.

[0] * UPM Bestimmt, ob die Parameter mit bevorzugter Motordrehzahl (d.
h. Soll-/Istwerte, Grenzwerte) in UPM anzuzeigen sind.

[1] Hz Bestimmt, ob die Parameter mit bevorzugter Motordrehzahl (d.
h. Soll-/Istwerte, Grenzwerte) in Hz anzuzeigen sind.

0-03  Ländereinstellungen

Option: Funktion:

[0] * International Stellt den Par. 1-20 Motornennleistung in [kW] und den Std.-
Wert von Par. 1-23 Motornennfrequenz auf [50 Hz] ein.

[1] US Stellt Par. 1-21 Motornennleistung in PS und den Std.-Wert von
Par. 1-23 Motornennfrequenz auf 60 Hz ein.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

0-04  Netz-Ein Modus (Hand)

Option: Funktion:

Definiert das Betriebsverhaltennach Wiederzuschalten der Netz-
spannung, wenn der Frequenzumrichter zuvor im Hand (Ort)-
Betrieb war.

[0] Wiederanlauf Wählen Sie Wiederanlauf [0], um den Frequenzumrichter mit
demselben Ortsollwert und denselben Start-/Stopp-Bedingun-
gen wie zum Zeitpunkt des Netzausfalls weiter zu betreiben.
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[1] * LCP-Stop, Letz.Soll. Startet den Frequenzumrichter bei Netz-Ein mit dem letzten ge-
speicherten Ortsollwert neu, nachdem die Netzspannung wieder
anliegt und die [START]-Taste gedrückt wurde.

[2] LCP-Stop, Sollw. = 0 Setzt den Frequenzumrichter bei Netz-Ein automatisch auf
Stopp zu setzen (Funktion wie [OFF]-Taste am LCP. Der Orts-
ollwert wird auf „0“ zurückgesetzt.

2.3.3. 0-1* Parametersätze

Parameter zum Einstellen und Steuern der individuellen Parametersätze.
Der Frequenzumrichter verfügt über vier unabhängig voneinander programmierbare Parameter-
sätze. Dies macht ihn sehr flexibel und versetzt ihn in die Lage, Probleme mit erweiterten
Steuerfunktionen zu lösen. Häufig bedeutet dies Kosteneinsparungen für externe Steuer- und Re-
geleinrichtungen. Diese können beispielsweise zur Programmierung des Frequenzumrichters für
den Betrieb anhand eines Steuerprinzips in einem Parametersatz (z. B. Motor 1 für horizontale
Bewegung) und anhand eines anderen Steuerprinzips in einem weiteren Parametersatz (z. B. Mo-
tor 2 für vertikale Bewegung) genutzt werden. Alternativ kann ein OEM-Maschinenbauer sie
nutzen, um alle ab Werk eingebauten Frequenzumrichter für unterschiedliche Maschinentypen in
einer Produktreihe identisch mit den gleichen Parametern zu programmieren und danach während
der Produktion/Inbetriebnahme einfach einen Parametersatz abhängig von der Maschine zu wäh-
len, bei der der Frequenzumrichter eingebaut ist.
Der aktive Satz (d. h. der Satz, in dem der Frequenzumrichter gerade arbeitet) kann in Parameter
0-10 ausgewählt werden und wird im LCP angezeigt. Über Externe Anwahl kann bei laufendem
oder gestopptem Frequenzumrichter über Digitaleingang oder Busbefehle zwischen mehreren Pa-
rametersätzen umgeschaltet werden. Um bei laufendem Motor zwischen zwei Parametersätzen
umschalten zu können, müssen diese beiden Sätze mit Par. 0-12 verknüpft werden. Über Para-
meter 0-11 können Parameter in jedem der verschiedenen Sätze programmiert werden, unab-
hängig vom aktiven Satz, mit dem der Frequenzumrichter weiterhin laufen kann, während die
Programmierung stattfindet. Mit Parameter 0-51 können Parametereinstellungen von einem Satz
auf den anderen kopiert werden, um eine schnellere Inbetriebnahme zu ermöglichen, wenn ähn-
liche Parametereinstellungen in unterschiedlichen Sätzen benötigt werden.

0-10  Aktiver Satz

Option: Funktion:

Definiert den aktiven Parametersatz zum Steuern des Frequen-
zumrichters.

[0] Werkseinstellung Änderung nicht möglich. Werkseinstellung [0] zeigt die Para-
meterliste gemäß dem Danfoss-Auslieferungszustand. Diese
kann dazu benutzt werden, um die übrigen Parametersätze in
einen bekannten Zustand zurück zu versetzen.

[1] * Satz 1 Alle Parameter sind in vier getrennten Parametersätzen - Satz
1 [1] bis Satz 4 [4] - vorhanden.

[2] Satz 2

[3] Satz 3

[4] Satz 4

[9] Externe Anwahl Mit Externe Anwahl kann der aktive Parametersatz über Digita-
leingänge oder serielle Schnittstelle gewählt werden. Dieser
Satz nutzt die Einstellungen aus Par. 0-12 Satz verknüpft mit.
Vor Änderungen an Funktionen mit und ohne Rückführung ist
der Frequenzumrichter zu stoppen.
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Par. 0-51 Parametersatz-Kopie ermöglicht das Kopieren von einem Parametersatz zu einzelnen
oder allen Parametersätzen. Vor dem Umschalten zwischen zwei Parametersätzen ist der Fre-
quenzumrichter zu stoppen, wenn Parameter, die in der Spalte „Ändern während des Betriebs“ in
den Parameterlisten als „FALSE (Falsch)“ aufgeführt sind, unterschiedliche Werte haben. Um bei
laufendem Motor zwischen zwei Parametersätzen umschalten zu können, müssen zuvor diese
beiden Sätze mit Par. 0-12 verknüpft werden. Siehe auch Beschreibung zu Par. 0-12.

0-11  Programm Satz

Option: Funktion:

Parametersatz für Bearbeitung wählen. Es kann direkt Satz 1 -
4 oder der aktive Satz (siehe Par. 0-10) verwendet werden.

[0] Werkseinstellung Die Parameterliste gemäß dem Danfoss-Auslieferungszustand.
Diese kann dazu benutzt werden, um die übrigen Parameter-
sätze in einen bekannten Zustand zurück zu versetzen.

[1] * Satz 1 Die 4 Parametersätze können so unabhängig vom aktiven Satz
(wählbar in Par. 0-10) programmiert werden.

[2] Satz 2

[3] Satz 3

[4] Satz 4

[9] Aktiver Satz Kann ebenfalls während des Betriebs bearbeitet werden. Die
Bearbeitung von Parametersätzen kann über verschiedene
Quellen wie LCP, FU RS485, FU USB und über bis zu fünf Feld-
busstellen erfolgen.
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0-12  Satz verknüpft mit

Option: Funktion:

Um bei laufendem Motor zwischen zwei Parametersätzen um-
schalten zu können, müssen zuvor diese beiden Sätze mit Par.
0-12 verknüpft werden. Bei der Verknüpfung werden zuerst ei-
nige Parameterwerte (Motordaten) des Satzes, der in Par. 0-12
gewählt wird, in den aktuellen Satz kopiert. Danach werden die-
se Parameterwerte in den verknüpften Parametersätzen immer
gleich gehalten (synchronisiert). Dies stellt unter anderem si-
cher, dass während des Betriebs nicht auf unterschiedliche Mo-
tordaten umgeschaltet werden kann.

Betroffen von der Verknüpfung sind die Parameter, die in der
Spalte „Ändern während des Betriebs“ in den Parameterlisten
als „FALSE (Falsch)“ aufgeführt sind. Externe Anwahl dient da-
zu, während des Betriebs (d. h., wenn der Motor läuft) von
einem Satz zum anderen zu schalten.
Beispiel:
Umschaltung von Satz 1 und Satz 2: Par. 0-11 (Programmsatz)
steht auf Satz 1, es muss Satz 1 und Satz 2 synchronisiert (oder
„verknüpft“) werden. Dazu gibt es zwei Möglichkeiten:
1. Den Programmsatz mit Par. 0-11 auf Satz 2 [2] stellen und
dann mit Par. 0-12 Satz 1 verknüpfen [1]. Ergebnis: Die zu ver-
knüpfenden Parameter werden von Satz 1 auf Satz 2 kopiert.

1
3
0
B
P
0
7
5
.
1
0

ODER

2. Mit Par. 0-51 Satz 1 auf Satz 2 kopieren und danach mit Par.
0-12 Satz 2 mit Satz 1 verknüpfen. Dies beginnt die Verknüp-
fung.

1
3
0
B
P
0
7
6
.
1
0

Nach der Verknüpfung zeigt Par. 0-13 Anzeige: Verknüpfte Pa-
rametersätze {1,2}, da alle Parameter mit Einstellungen „Än-
dern während des Betriebs = FALSE“ jetzt in Satz 1 und Satz 2
gleich sind. Bei Änderung eines Parameters, der in der Liste mit
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„Ändern während des Betriebs = FALSE“" markiert ist, z. B. Par.
1-30 Statorwiderstand (Rs), wird dieser automatisch in beiden
Sätzen geändert. Die Verknüpfung mit Par. 0-12 ist nur not-
wendig, wenn bei laufendem Motor zwischen zwei Sätzen um-
geschaltet werden muss.

[0] * Nicht verknüpft

[1] Satz 1

[2] Satz 2

[3] Satz 3

[4] Satz 4

0-13  Anzeige: Verknüpfte Parametersätze

Array [5]

0* [0 - 255] Zeigt, welche Parametersätze mit der Funktion aus Par. 0-12
Satz verknüpft mit verknüpft worden sind. Nach Auswahl des
Satzes im Index wird die jeweilige Verknüpfung in { } angezeigt.

Index LCP-Wert
0 {0}
1 {1,2}
2 {1,2}
3 {3}
4 {4}

Tabelle 2.1: Beispiel: Satz 1 und Satz 2 sind verknüpft

0-14  Anzeige: Par.sätze/Kanal bearbeiten

Range: Funktion:

0* [0 - FFF,FFF,FFF] Zeigt die Einstellung von Par. 0-11 Programm Satz entspre-
chend des Kommunikationskanals an. Bei Hex-Anzeige des
Werts (z. B. am LCP) stellt jede Ziffer einen Kanal dar.
Die Nummern 1-4 stehen für die Parametersatznummer. „F“
steht für die Werkseinstellung und „A“ für aktiver Satz. Die Ka-
näle sind von rechts nach links: LCP, FC-Bus, USB, Feldbus 1-5.
Beispiel: AAAAAA21hex bedeutet, dass der FC-Bus Parameter-
satz 2 in Par. 0-11 gewählt hat, das LCP Satz 1 gewählt hat, und
alle anderen den aktiven Parametersatz benutzten.

2.3.4. 0-2* LCP-Display

Parametergruppe zur Einstellung des Displays in der grafischen Bedieneinheit. Die folgenden Op-
tionen stehen zur Verfügung:

ACHTUNG!
Informationen zum Schreiben von Displaytexten können Sie Parametern 0-37, 0-38
und 0-39 entnehmen.
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Auswahl der Variable für die Anzeige in der 1. Zeile, linke Stelle
im Display.

[0] Keine Es wurde kein Anzeigewert gewählt.

[953] Profibus-Warnwort

[1005] Zähler Übertragungs-
fehler

[1006] Zähler Empfangsfeh-
ler

[1007] Zähler Bus-Off

[1013] Warnparameter

[1501] Motorlaufstunden

[1502] Zähler-kWh

[1600] Steuerwort Aktuelles Steuerwort

[1601] Sollwert [Einheit] Zeigt den Gesamtsollwert in der Regelgröße gemäß Konfigura-
tion aus 1-00 (Summe aus Analog, Digital, Bus ...).

[1602] Sollwert % Der Gesamtsollwert (die Summe aus Digital-/Analog-/Festsoll-
wert/Bus/Sollw. halten/Frequenzkorr. auf/Frequenzkorr. ab).

[1603] Zustandswort Zeigt das aktuelle Zustandswort an.

[1605] Hauptistwert [%] Zeigt eine oder mehrere Warnungen in Hex-Code an.

[1609] Benutzerdefinierte
Anzeige

[1610] Leistung [kW] Zeigt die aktuelle Leistungsaufnahme des Motors in kW an.

[1611] Leistung [PS] Zeigt die aktuelle Leistungsaufnahme des Motors in PS an.

[1612] Motorspannung Zeigt die aktuelle Frequenzumrichter-Ausgangsspannung (be-
rechnet) an.

[1613] Frequenz Zeigt die Motorfrequenz, d. h. die Ausgangsfrequenz des Fre-
quenzumrichters an.

[1614] Motorstrom Zeigt den Ausgangsstrom des Frequenzumrichters als gemes-
senen Effektivwert an.

[1615] Frequenz [%] Zeigt die Motorfrequenz, d. h. die Ausgangsfrequenz des Fre-
quenzumrichters in Prozent an.

[1616] Drehmoment Zeigt die aktuelle Motorbelastung im Verhältnis zum Motornenn-
moment an.

[1617] *Drehzahl [UPM] Drehzahl in UPM (Umdrehungen pro Minute), d. h., die Drehzahl
der Motorwelle.

[1618] Therm. Motorschutz Zeigt die berechnete/geschätzte thermische Belastung des Mo-
tors.

[1619] KTY-Sensortempera-
tur

[1620] Rotor-Winkel

[1621] Phasenwinkel

[1622] Drehmoment [%]

[1630] DC-Spannung Zwischenkreisspannung im Frequenzumrichter.

2. Programmieren FC300-Programmierhandbuch

34  MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  

2



[1632] Bremsleistung/s Zeigt die aktuelle Bremsleistung, die an einen externen Brems-
widerstand übertragen wird, an.
Die Angabe erfolgt in Form eines Augenblickswerts.

[1633] Bremsleist/2 min Zeigt die an einen externen Bremswiderstand übertragene
Bremsleistung an. Die Durchschnittsleistung wird laufend für die
letzten 120 Sekunden berechnet.

[1634] Kühlkörpertemp. Aktuelle Kühlkörpertemperatur des Frequenzumrichters. Die
Abschaltgrenze liegt bei 95 ±5 °C; die Wiedereinschaltgrenze
bei 70 ± 5 °C.

[1635] FC Überlast Prozentuale Überlast des Wechselrichters.

[1636] Nenn- WR- Strom Zeigt den Typen-Nennstrom des Frequenzumrichters an.

[1637] Max.- WR- Strom Maximaler Ausgangsstrom des Frequenzumrichters.

[1638] SL Contr.Zustand Zeigt den aktuellen Zustand des Smart Logic Controllers an.

[1639] Steuerkartentemp. Zeigt die aktuelle Temperatur der Steuerkarte an.

[1650] Externer Sollwert Zeigt die Summe der externen Sollwerte in % (Summe aus Ana-
log/Puls/Bus) an.

[1651] Pulssollwert Pulsfrequenz an einem programmierten Digitaleingang (18, 19
oder 32, 33) in Hz.

[1652] Istwert [Einheit] Zeigt den resultierenden Istwert mittels der in Par. 3-00, 3-01,
3-02 und 3-03 gewählten Einheit/Skalierung an.

[1653] DigiPot Sollwert

[1660] Digitaleingänge Zeigt den Signalstatus der 6 digitalen Klemmen (18, 19, 27, 29,
32 und 33) an. Eingang 18 entspricht dem Bit ganz links. „0“ =
Signal AUS; „1“ = Signal EIN.

[1661] AE 53 Modus Aktueller Betriebsmodus des Analogeingangs 53. Strom = 0;
Spannung = 1.

[1662] Analogeingang 53 Aktueller Zustand des Analogeingangs 53 in Volt AC.

[1663] AE 54 Modus Aktueller Betriebsmodus des Analogeingangs 54. Strom = 0;
Spannung = 1.

[1664] Analogeingang 54 Zeigt den aktuellen Wert des Analogeingangs 54 an.

[1665] Analogausgang 42
[mA]

Aktueller Wert in mA an Ausgang 42. Der zu zeigende Wert wird
mit Par. 6-50 gewählt.

[1666] Digitalausgänge Aktueller Zustand der Digitalausgänge Kl. 27 und Kl. 29.

[1667] Pulseing. 29 [Hz] Zeigt den aktuellen Wert des Pulseingangs 29 in Hz.

[1668] Pulseing. 33 [Hz] Zeigt den aktuellen Wert des Pulseingangs 33 in Hz.

[1669] Pulsausg. 27 [Hz] Zeigt das aktuelle Pulssignal an Ausgang 27 in Hz an.

[1670] Pulsausgang 29 [Hz] Zeigt das aktuelle Pulssignal an Ausgang 29 in Hz an.

[1671] Relaisausgänge

[1672] Zähler A

[1673] Zähler B

[1674] Präz. Stoppzähler
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[1680] Bus Steuerwort 1 Steuerwort (STW), das vom Bus-Master gesendet wird.

[1682] Bus Sollwert 1 Zeigt den aktuellen Hauptsollwert der Feldbus-Schnittstelle in
Hex-Code.

[1684] Feldbus-Komm. Sta-
tus

Zeigt das erweiterte Zustandswort der Feldbus-Schnittstelle in
Binärcode an.

[1685] FC Steuerwort 1 Steuerwort (STW), das vom Bus-Master gesendet wird.

[1686] FC Sollwert 1 Sollwert, der von der seriellen FC Schnittstelle gesendet wird.

[1690] Alarmwort Zeigt einen oder mehrere Alarme in Hex-Code.

[1691] Alarmwort 2 Zeigt einen oder mehrere Alarme in Hex-Code.

[1692] Warnwort Zeigt eine oder mehrere Warnungen in Hex-Code an.

[1693] Warnwort 2 Zeigt eine oder mehrere Warnungen in Hex-Code an.

[1694] Erw. Zustandswort Zeigt eine oder mehrere Zustandsbedingungen in Hex-Code.

[1695] Erw. Zustandswort 2 Zeigt eine oder mehrere Zustandsbedingungen in Hex-Code.

[3401] PCD 1 Schreiben an
MCO

[3402] PCD 2 Schreiben an
MCO

[3403] PCD 3 Schreiben an
MCO

[3404] PCD 4 Schreiben an
MCO

[3405] PCD 5 Schreiben an
MCO

[3406] PCD 6 Schreiben an
MCO

[3407] PCD 7 Schreiben an
MCO

[3408] PCD 8 Schreiben an
MCO

[3409] PCD 9 Schreiben an
MCO

[3410] PCD 10 Schreiben an
MCO

[3421] PCD 1 Lesen von MCO

[3422] PCD 2 Lesen von MCO

[3423] PCD 3 Lesen von MCO

[3424] PCD 4 Lesen von MCO

[3425] PCD 5 Lesen von MCO

[3426] PCD 6 Lesen von MCO

[3427] PCD 7 Lesen von MCO

[3428] PCD 8 Lesen von MCO

[3429] PCD 9 Lesen von MCO

[3430] PCD 10 Lesen von
MCO

[3440] Digitaleingänge
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[3441] Digitalausgänge

[3450] Istposition

[3451] Sollposition

[3452] Masteristposition

[3453] Slave-Indexposition

[3454] Master-Indexposition

[3455] Kurvenposition

[3456] Spurfehler

[3457] Synchronisierungs-
fehler

[3458] Istgeschwindigkeit

[3459] Master-Istgeschwin-
digkeit

[3460] Synchronisationssta-
tus

[3461] Achsenstatus

[3462] Programmzustand

[9913] Leerlaufzeit

[9914] Paramdb Anfragen in
W.schlange

[1675] Analogeingang
X30/11

[1676] Analogeingang
X30/12

[1677] Analogausg. X30/8
[mA]

0-20  Displayzeile 1.1

Option: Funktion:

[1617] *Drehzahl [UPM] Einstellung für die Displayanzeige in der Mitte der 1. Zeile. Aus-
wahl siehe Par. 0-2*.

0-21  Displayzeile 1.2

Option: Funktion:

[1614] *Motorstrom [A] Einstellung für die Displayanzeige in der Mitte der 1. Zeile. Aus-
wahl siehe Par. 0-2*.

0-22  Displayzeile 1.3

Option: Funktion:

[1610] * Leistung [kW] Auswahl für die 1. Zeile, rechte Stelle in der Displayanzeige.
Auswahl siehe Par. 0-2*.

0-23  Displayzeile 2

Option: Funktion:

[1613] * Frequenz [Hz] Einstellung für die Displayanzeige in der 2. Zeile. Auswahl siehe
Par. 0-2*.
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0-24  Displayzeile 3

Option: Funktion:

Einstellung für die Displayanzeige in der 2. Zeile.

[1502] * Zähler [kWh]

Auswahl siehe Par. 0-20 Displayzeile 1.1.

0-25  Benutzer-Menü

Array [20]

[0 - 9999] Definiert, welche Parameter im Benutzer-Menü angezeigt wer-
den, welches über die [Quick Menu]-Taste, Menüpunkt Q1 am
LCP zugänglich ist. Die Parameter werden in der Reihenfolge im
Benutzer-Menü aufgeführt, wie sie in diesem Arrayparameter
programmiert sind. Zum Löschen von Parametern den Wert auf
„0000“ einstellen.
Max. 20 Parameter können dem Benutzer-Menü hinzugefügt
werden, um schnellen und einfachen Zugriff auf Parameter zu
bieten, die regelmäßig (z. B. zur Anlagenwartung) geändert
werden müssen, oder von einem OEM eingerichtet werden, um
die einfache Inbetriebnahme seiner Geräte zu ermöglichen.

2.3.5. LCP Benutzerdef., Par. 0-3*

Die Displayelemente können für verschiedene Zwecke benutzerdefiniert werden: *Freie Anzeige.
Proportionalwert zur Drehzahl (je nach gewählter Einheit in Einheit, linear, radiziert oder 3. Potenz)
* Displaytext. In einem Parameter gespeicherte Textzeichenfolge.

Benutzerdefinierte Anzeige
Der berechnete Wert, der angezeigt werden soll, basiert auf Einstellungen in Par. 0-30 Einheit,
Par. 0-31 Freie Anzeige Min.-Wert (nur linear), Par. 0-32 Freie Anzeige Max. Wert, Par. 4-13/4-14
Max. Drehzahl/Frequenz und aktueller Drehzahl.
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Die Beziehung hängt von der in Par. 0-30 Einheit gewählten Einheit ab:

Maßeinheit Drehzahlbeziehung
Dimensionslos Linear
Drehzahl
Durchfluss, Volumen
Durchfluss, Masse
Geschwindigkeit
Länge
Temperatur
Druck Quadratisch
Leistung Kubisch

0-30  Einheit für benutzerdefinierte Anzeige

Option: Funktion:

Es kann ein Wert zur Anzeige im Display des LCP programmiert
werden. Die ausgewählte Einheit wird automatisch eine lineare,
quadratische oder kubische Skalierungsbeziehung zur Aus-
gangsdrehzahl ergeben. Diese Beziehung hängt von der ge-
wählten Einheit ab (siehe Tabelle oben). Der tatsächlich
berechnete Wert kann in Par. 16-09 Benutzerdefinierte Anzei-
ge abgelesen und/oder durch Auswahl von Benutzerdefinierte
Anzeige [16-09] in Par. 0-20 – 0-24, Displayzeile X.X.

Dimensionslos:

[0] * Ohne

[1] %

[5] PPM

Drehzahl:

[10] 1/min

[11] UPM

[12] Pulse/s

Durchfluss, Volumen:

[20] l/s

[21] l/min

[22] l/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

Durchfluss, Masse:

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

Geschwindigkeit:

[40] m/s

[41] m/min

Länge:
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[45] m

Temperatur:

[60] °C

Druck:

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m wg

Leistung:

[80] kW

Durchfluss, Volumen:

[120] GPM

[121] Gal/s

[122] Gal/min

[123] Gal/h

[124] cfm

[125] Fuß3/s

[126] Fuß3/min

[127] Fuß3/h

Durchfluss, Masse:

[130] lb/s

[131] lb/min

[132] lb/h

Geschwindigkeit:

[140] Fuß/s

[141] Fuß/min

Länge:

[145] ft

Temperatur:

[160] °F

Druck:

[170] psi

[171] lb/in2

[170] inch wg

[173] ft wg

Leistung:

[180] PS

0-31  Min. Wert benutzerdef. Anzeige

Range: Funktion:

0.00 [0 - Par. 0 - 32] Dieser Parameter gibt den minimalen Wert für die benutzerde-
finierte Anzeige vor (bei Drehzahl 0). Eine Einstellung ungleich
null ist nur möglich, wenn in Par. 0-30 Einheit für benutzerde-
finierte Anzeige eine lineare Einheit gewählt wird. Für Einheiten
mit 2. und 3. Potenz ist der Mindestwert 0.
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0-32  Max. Wert benutzerdef. Anzeige

Range: Funktion:

100.00* [Par. 0-31 -
999999,99 ]

Über diesen Parameter kann der Wert gewählt werden, der an-
gezeigt werden soll, wenn die Drehzahl des Motors den einge-
stellten Wert für Max. Drehzahl (Par. 4-13) bzw. Max. Frequenz
(Par. 4-14) erreicht hat.

2.3.6. LCP-Tasten, 0-4* 

Parameter zum Freigeben/Sperren einzelner Tasten auf dem LCP-Bedienfeld.

0-40  [Hand On]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert Ohne Funktion

[1] * Aktiviert [Hand on]-Taste aktiviert.

[2] Passwort Sperrt die [Hand on]-Taste auf dem LCP, um den Hand/Ort-Be-
trieb zu unterbinden. Mit der Auswahl von Passwort kann der
Zugriff auf die Taste durch ein Passwort (Par. 0-60 oder 0-65)
eingeschränkt werden.

0-41  [Off]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert Unterbindet einen Ort-Stopp des Frequenzumrichters.

[1] * Aktiviert

[2] Passwort Verhindert unerlaubten Stopp. Mit der Auswahl von Passwort
kann der Zugriff auf die Taste durch ein Passwort (Par. 0-65
Quick-Menü Passwort) beschränkt werden.

0-42  [Auto On]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert Sperrt die [Auto on]-Taste auf dem LCP.

[1] * Aktiviert

[2] Passwort Verhindert unerlaubten Start im Autobetrieb. Mit der Auswahl
von Passwort kann der Zugriff auf die Taste durch ein Passwort
(Par. 0-65 Quick-Menü Passwort) beschränkt werden.

0-43  [Reset]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert Sperrt die [Reset]-Taste auf dem LCP, um den Ort-Reset zu un-
terbinden.

[1] * Aktiviert

[2] Passwort Verhindert unerlaubtes Quittieren. Mit der Auswahl von Pass-
wort kann der Zugriff auf die Taste durch ein Passwort (Par.
0-65 Quick-Menü Passwort) beschränkt werden.
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2.3.7. 0-5* Kopie/Speichern

Bedienfeldkopie und Parametersatzkopie.

0-50  LCP-Kopie

Option: Funktion:

[0] * Keine Kopie

[1] Speichern in LCP Es können alle Parameter vom Speicher des Frequenzumrichters
in das LCP übertragen werden.

[2] Lade von LCP, Alle Es können auch alle Parameter aus dem LCP zurückgelesen
werden.

[3] Lade von LCP,nur Fkt. Es werden keine Motordaten zurückgelesen. Dies ist sinnvoll,
wenn zu unterschiedlichen Motor- oder Umrichtergrößen kopiert
wird.

[4] Datei von MCO zu LCP

[5] Datei von LCP zu MCO

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

0-51  Parametersatz-Kopie

Option: Funktion:

[0] * Keine Kopie Ohne Funktion

[1] Kopie zu Satz 1 Parametersatzkopie (nicht zu verwechseln mit Bedienfeldko-
pie!). Dient dazu, den aktuellen Parametersatz auf Satz 1 zu
kopieren (siehe Par. 0-11).

[2] Kopie zu Satz 2 Dient dazu, den aktuellen Parametersatz auf Satz 2 zu kopieren
(siehe Par. 0-11).

[3] Kopie zu Satz 3 Dient dazu, den aktuellen Parametersatz auf Satz 3 zu kopieren
(siehe Par. 0-11).

[4] Kopie zu Satz 4 Dient dazu, den aktuellen Parametersatz auf Satz 4 zu kopieren
(siehe Par. 0-11).

[9] Kopie zu allen Dient dazu, die Parameterwerte des aktuellen Programmsatzes
auf alle Parametersätze (1-4) zu kopieren.

2.3.8. 0-6* Passwort

Diese Gruppe enthält die Parameter zur Einschränkung des Bedienfeldzugriffs mittels Passwort-
funktion.

0-60  Hauptmenü Passwort

Option: Funktion:

[100] * -9999 - 9999 Definiert das Passwort, das den Zugriff über die [Main Menu]-
Taste auf das Hauptmenü einschränken kann (Par. 0-61). Pass-
wörter und Zugriffsbeschränkungen dürfen nur von autorisier-
ten Personen vergeben werden!
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0-61  Hauptmenü Zugriff ohne PW

Option: Funktion:

[0] * Vollständig Das in Par. 0-60 definierte Hauptmenü-Passwort wird ignoriert.

[1] Nur Lesen Die Par. im Hauptmenü können zwar betrachtet, aber nicht ver-
ändert werden.

[2] Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts können keine Par. über
die [Main Menu]-Taste angesehen oder verändert werden. Oh-
ne Kenntnis des Passworts kann dieser Vorgang nicht rückgän-
gig gemacht werden!

[3] Bus: Nur Lesen Parameter am Feldbus und/oder FC-Standardbus können zwar
betrachtet, aber nicht verändert werden.

[4] Bus: Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts (Par. 0-60) können keine
Parameter über Feldbus bzw. FC-Standardbus angesehen oder
verändert werden.

[5] Alle: Nur Lesen Parameter am LCP, Feldbus oder FC-Standardbus können zwar
betrachtet, aber nicht verändert werden.

[6] Alle: Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts (Par. 0-60) können keine
Parameter über LCP, Feldbus oder FC-Standardbus angesehen
oder verändert werden.

Wenn Vollständig [0] gewählt wird, werden Parameter 0-60, 0-65 und 0-66 ignoriert

0-65  Quick-Menü Passwort

Range: Funktion:

200* [-9999 - 9999] Definiert das Passwort, das den Zugriff über die [Quick Menu]-
Taste auf das Quick-Menü einschränken kann (Par. 0-66). Wird
Par. 0-66 Quickmenü Zugriff ohne PW auf Vollständig [0] ein-
gestellt, wird dieser Parameter ignoriert. Passwörter und Zu-
griffsbeschränkungen dürfen nur von autorisierten Personen
vergeben werden!

0-66  Quickmenü Zugriff ohne PW

Option: Funktion:

[0] * Vollständig Das in Par. 0-65 definierte Quick-Menü-Passwort wird deakti-
viert.

[1] Nur Lesen Par. können zwar betrachtet, aber nicht verändert werden.

[2] Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts können keine Par. über
die [Quick Menu]-Taste angesehen oder verändert werden. Oh-
ne Kenntnis des Passworts kann dieser Vorgang nicht rückgän-
gig gemacht werden!

[3] Bus: Nur Lesen Parameter am Feldbus und/oder FC-Standardbus können zwar
betrachtet, aber nicht verändert werden.

[4] Bus: Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts (Par. 0-60) können keine
Parameter über Feldbus bzw. FC-Standardbus angesehen oder
verändert werden.
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[5] Alle(s): Nur Lesen Parameter am LCP, Feldbus oder FC-Standardbus können zwar
betrachtet, aber nicht verändert werden.

[6] Alle(s): Kein Zugriff Ohne vorherige Eingabe des Passworts (Par. 0-60) können keine
Parameter über das LCP, Feldbus oder FC-Standardbus ange-
sehen oder verändert werden.

Wird Par. 0-61 Hauptmenü Zugriff ohne PW auf Vollständig [0] eingestellt, wird dieser Parameter
ignoriert.

0-67  Bus-Passwortzugriff

Range: Funktion:

0* [0 - 9999] Durch Schreiben zu diesem Parameter können Anwender den
Frequenzumrichter vom Bus/MCT10 entkoppeln.
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2.4. Parameter: Motor/Last

2.4.1. 1-0* Grundeinstellungen

Festlegen des Regelverfahrens (mit/ohne Rückführung) und des Steuerprinzips (U/f, VVC+ oder
Flux).

1-00  Regelverfahren

Option: Funktion:

Definiert, welches Regelverfahren bei Fern-Betrieb angewendet
werden soll. Ein Fern-Sollwert kann nur aktiv sein, wenn Par.
3-13 Sollwertvorgabe auf [0] oder [1] steht.

[0] Ohne Rückführung Ermöglicht die Drehzahlregelung (ohne Istwertsignal vom Mo-
tor) mit automatischem Schlupfausgleich.
Die Kompensationen sind aktiv und können nach Bedarf in der
Parametergruppe 1-6* angepasst werden.

[1] Mit Drehgeber Aktiviert die PID-Drehzahlregelung mit Drehgeber-Istwertrück-
führung vom Motor. Dadurch wird höhere Genauigkeit, mehr
Dynamik und das volle Haltemoment bei 0 UPM erzielt.
Erreicht wird dies durch ein Drehgeber-Istwertsignal und die
Einstellung der PID-Regelcharakteristik.

[2] Drehmomentregler Aktiviert die Drehmomentregelung mit Drehzahlrückführung.
Nur möglich bei „Fluxvektor mit Geber [3]“, siehe Par. 1-01
Steuerprinzip.

[3] PID-Prozess Aktiviert die PID-Prozessregelung im Frequenzumrichter. Die
Prozessregelparameter befinden sich in Parametergruppe 7-2*
und 7-3*.

1-01  Steuerprinzip

Option: Funktion:

Definiert das zu verwendende Steuerprinzip (Regelgüte).

[0] U/f ist die interne Regelung deaktiviert und es wird die U/f-Kennlinie
gemäß Par. 1-55 und 1-56 benutzt. Dies ist sinnvoll bei Sonder-
motoranwendungen oder parallel geschalteten Motoren.

[1] VVCplus Die beste Performance wird bei Fluxvektor-Steuerung erreicht.
Die meisten Anwendungen lassen sich jedoch einfacher und
schneller mit dem VVCplus-Steuerprinzip [1] optimieren und
handhaben.

[2] Fluxvektor oh. Geber
(nur FC 302)

Die Hauptvorteile des VVCplus-Verfahrens sind das einfachere
und robustere Motormodell.

[3] Fluxvektor mit Geber
(nur FC 302)

Einfache Installation und Robustheit gegenüber plötzlichen
Lastwechseln.

Fluxvektor mit Geber [3] bietet Drehzahl- und Drehmomentregelung mit sehr hoher Genauigkeit
und eignet sich damit für die anspruchsvollsten Anwendungen.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.
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1-02  Drehgeber Anschluss

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert den Gebereingang, an dem die Mo-
torrückführung angeschlossen ist.

[1] * 24V/HTL-Drehgeber Bei Auswahl 24V/HTL-Drehgeber [1] wird ein inkrementaler
HTL-Drehgeber mit A- und B-Spur verwendet. Dieser wird an
die Klemmen 32 und/oder 33 angeschlossen.

[2] MCB 102 Bei Auswahl Option MCB 102 [2] wird der Drehgeber an der MCB
102-Option angeschlossen (SinCos oder TTL).
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

[3] MCB 103 Bei Auswahl Option MCB 103 [3] wird der Drehgeber an der MCB
103-Option angeschlossen (SinCos oder TTL).

[4] MCO 305 Drehgeber 1 Bei Auswahl MCO 305 Drehgeber 1 [4] wird der Drehgeber 1 an
den optionalen programmierbaren Motion Controller MCO 305
angeschlossen.

[5] MCO 305 Drehgeber 2 Bei Auswahl MCO 305 Drehgeber 2 [5] wird der Drehgeber 2 an
den optionalen programmierbaren Motion Controller MCO 305
angeschlossen.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

1-03  Drehmomentverhalten der Last

Option: Funktion:

Definiert das Drehmomentverhalten der Last.
Automatische Energieoptimierung und quadratisches Drehmo-
ment passen die Motorspannung an die reduzierten Lastbedin-
gungen an und sparen dadurch Energie.

[0] * Konstantes Drehmo-
ment

Das U/f-Verhältnis wird an ein konstantes Lastmoment ange-
passt (typisch für Förder- und Anlagentechnik).

[1] Quadr. Drehmoment Das U/f-Verhältnis wird an ein quadratisches Lastmoment an-
gepasst (typisch für Förder- und Anlagentechnik). Passen Sie
das quadratische Lastmoment in Par. 14-40 Quadr.Mom. An-
passung an.

[2] Autom. Energieoptim. Diese Funktion passt den Energieverbrauch automatisch an das
Lastverhalten an (typisch für Pumpen und Lüfter). Die Funktion
wird mit Par. 14-41 Minimale AEO-Magnetisierung und Par.
14-42 Minimale AEO-Frequenz optimiert.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

1-04  Überlastmodus

Option: Funktion:

[0] * Hohes Übermoment Ermöglicht eine Überlastung bis zu 160 % des Nenndrehmo-
ments für 1 Minute.

[1] Norm. Übermom. Für übergroßen Motor - Überlast mit 110 % Drehmoment für 1
Minute.
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Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

1-05  Hand/Ort-Betrieb Konfiguration

Option: Funktion:

Definiert, welches Regelverfahren (Par. 1-00) bei Hand (Ort-)
Betrieb angewendet werden soll. Ein Hand-Betrieb ist nur mög-
lich, wenn Par. 3-13 Sollwertvorgabe auf [0] oder [2] eingestellt
ist. Standardmäßig ist der Ortsollwert nur im Hand-Betrieb aktiv.

[0] Ohne Rückführung

[1] Mit Drehgeber

[2] * Wie Par. 1-00

2.4.2. 1-1* Motorauswahl

Parameter zum Definieren des verwendeten Motortyps.
Diese Parametergruppe kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

1-10  Motorart

Option: Funktion:

Auswahl der Motorart.

[0] * Asynchron Für Asynchron-Motoren.

[1] PM, Vollpol (nur FC
302)

Ist für permanenterregte Motoren zu wählen.
PM-Motoren können sinus-kommutiert (Vollpol) oder block-
kommutiert (Schenkelpol) sein).

Die Motorart kann grundsätzlich asynchron oder synchron permanenterregt (PM) sein.

2.4.3. 1-2* Motordaten

Parametergruppe 1-2* dient zum Eingeben der Motornenndaten anhand der Werte auf dem Ty-
penschild des angeschlossenen Motors.
Die Parameter in Parametergruppe 1-2* können bei laufendem Motor nicht geändert werden.

ACHTUNG!
Eine Wertänderung in diesem Parameter wirkt sich auf die Einstellung anderer Pa-
rameter aus.

1-20  Motornennleistung

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[0,09 - 1200 kW] Der Wert der Motornennleistung in kW muss den Angaben auf
dem Typenschild des angeschlossenen Motors entsprechen. Die
Werkseinstellung entspricht der Typenleistung des Frequen-
zumrichters.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden. Dieser Par. ist im LCP sichtbar, wenn Par. 0-03 Inter-
national [0] ist.
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1-21  Motornennleistung [PS]

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[0,09 - 500 PS] Der Wert muss den Angaben auf dem Typenschild des ange-
schlossenen Motors entsprechen. Die Werkseinstellung ent-
spricht der Nennleistung des Frequenzumrichters. Dieser Para-
meter ist auf dem LCP zu sehen, wenn Par. 0-03 auf US [1]
eingestellt ist.

1-22  Motorspannung

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[10 - 1000 V] Der Wert muss den Angaben auf dem Typenschild des ange-
schlossenen Motors entsprechen. Die Werkseinstellung ent-
spricht der Nennleistung des Frequenzumrichters.

1-23  Motornennfrequenz

Option: Funktion:

Min. - max. Motorfrequenz: 20 - 1000 Hz
Stellen Sie einen Wert ein, der den Angaben auf dem Typen-
schild des angeschlossenen Motors entspricht. Außerdem be-
steht die Möglichkeit einer stufenlosen Einstellung der Motor-
frequenz. Wird ein Wert abweichend von 50 Hz oder 60 Hz
eingestellt, so ist eine Korrektur der Parameter 1-50 bis 1-53
erforderlich. Für 87-Hz-Betrieb bei 230/400-V-Motoren die Ty-
penschilddaten für 230 V/50 Hz einstellen. Parameter 4-13 Max.
Drehzahl [UPM] und Parameter 3-03 Maximaler Sollwert müs-
sen bei der 87-Hz-Anwendung angepasst werden.

[50] * 50 Hz, wenn Par. 0-03
= International

[60] 60 Hz, wenn Par. 0-03
= US

1-24  Motornennstrom

Option: Funktion:

[Abhän-
gig vom
Motor-
typ.]

Der Wert muss den Angaben auf dem Typenschild des ange-
schlossenen Motors entsprechen. Diese Daten dienen der Be-
rechnung von Drehmoment, Motorschutz usw.

1-25  Motornenndrehzahl

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[10 - 60000 UPM] Der Wert muss den Angaben auf dem Typenschild des ange-
schlossenen Motors entsprechen. Diese Daten dienen zur Be-
rechnung des optimalen Schlupfausgleichs.

1-26  Dauer- Nenndrehmoment

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[1,0 - 10000,0 Nm] Der Wert muss den Angaben auf dem Typenschild des ange-
schlossenen Motors entsprechen. Der Standardwert wird ent-
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sprechend der Nennleistung des Frequenzumrichters errechnet.
Dieser Parameter wird nur verwendet, wenn Par. 1-10 Motor-
art auf PM, Vollpol [1] eingestellt ist.

1-29  Autom. Motoranpassung (AMA)

Option: Funktion:

Wird die AMA-Funktion aktiviert, so misst der FC 300 bei ste-
hendem Motor automatisch die benötigten Motorparameter
(Par. 1-30 bis Par. 1-35).

Aktivieren Sie die AMA-Funktion durch Drücken von [Hand on]
nach Auswahl von [1] oder [2]. Siehe auch Abschnitt Automa-
tische Motoranpassung im Projektierungshandbuch. Verläuft die
Motoranpassung normal, erscheint im Display: „AMA mit [OK]-
Taste beenden“. Nach Drücken der [OK]-Taste ist der Frequen-
zumrichter wieder betriebsbereit.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

[0] * Anpassung aus

[1] Komplette AMA Eine automatische Motoranpassung des Statorwiderstands RS,
des Rotorwiderstands Rr, der Statorstreureaktanz x1, der Ro-
torstreureaktanz X2 und der Hauptreaktanz Xh wird vorgenom-
men. Wählen Sie diese Option, wenn ein LC-Filter zwischen
Frequenzumrichter und Motor eingesetzt wird.
FC 301: Die Komplette AMA umfasst beim FC 301 keine Xh-
Messung, der Xh-Wert wird jedoch aus der Motordatenbank
ermittelt. Par. 1-35 Hauptreaktanz (Xh) kann angepasst werden,
um optimale Startleistung zu erreichen.

[2] Reduzierte AMA Ein reduzierter Test wird durchgeführt, bei dem nur der Stator-
widerstand Rs im System ermittelt wird.

Die AMA sichert eine optimale Motor-Performance. Komplette AMA [1]
Wählen Sie Reduz. AMA [2], wenn ein reduzierter Test durchgeführt werden soll, bei dem nur der
Statorwiderstand Rs im System ermittelt wird.
Hinweis:

• Die AMA sollte an einem kalten Motor durchgeführt werden.

• Die AMA kann nicht durchgeführt werden, während der Motor läuft.

• Die AMA kann nicht bei permanenterregten Motoren durchgeführt werden.

ACHTUNG!
Es ist wichtig, dass zuvor die Motornenndaten 1-2* vom Typenschild korrekt einge-
geben werden, da sie in den AMA-Algorithmus einfließen. Für eine optimale dyna-
mische Motorleistung ist eine AMA notwendig. Je nach Nennleistung des Motors
kann die Motoranpassung bis zu 10 Minuten dauern.

ACHTUNG!
Während der AMA darf die Motorwelle nicht angetrieben werden.
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ACHTUNG!
Ändert sich eine der Einstellungen in Par. 1-2*, dann werden die Werkseinstellungen
für Par. 1-30 bis 1-39 wiederhergestellt und es ist gegebenenfalls eine erneute AMA
notwendig.

2.4.4. 1-3* Erw. Motordaten

Die Motorersatzschaltbilddaten in Parameter 1-30 bis Par. 1-39 müssen dem jeweiligen Motor
entsprechend angepasst werden, um einen optimalen Motorbetrieb zu gewährleisten. Die Werks-
einstellungen basieren auf typischen Daten normaler Standardmotoren. Falsche Eingaben können
zu Fehlfunktionen oder ungewollten Reaktionen des Antriebs führen. Liegen die Ersatzschaltbild-
daten nicht vor, wird die Durchführung einer AMA (Automatische Motoranpassung) empfohlen.
Siehe Abschnitt Automatische Motoranpassung im Projektierungshandbuch. Im Zuge der AMA
werden bis auf das Trägheitsmoment des Rotors und des Eisenverlustwiderstands (Par. 1-36) alle
Motordaten angepasst.
Parameter 1-3* und 1-4* können bei laufendem Motor nicht geändert werden.

Abbildung 2.1: Ersatzschaltbild eines Asynchron-
motors

1-30  Statorwiderstand (Rs)

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[Ohm] Definiert den Statorwiderstandswert im Motorersatzschaltbild.
Geben Sie den Wert von einem Motordatenblatt ein oder führen
Sie eine AMA aus.

1-31  Rotorwiderstand (Rr)

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[Ohm] Feineinstellung von Rr verbessert die Wellenleistung. Definiert
den Rotorwiderstandswert im Motorersatzschaltbild. Er kann
wie folgt eingestellt werden:

1. AMA (kalter Motor): Der Frequenzumrichter misst den
Wert am Motor. Alle Kompensationen werden auf 100
% zurückgesetzt.

2. Manuelle Eingabe des Rr-Werts. Der Wert wird vom
Motorlieferanten angegeben.

3. Die Werkseinstellung von Rr wird benutzt. Der Fre-
quenzumrichter ermittelt automatisch einen Standard-
wert gemäß dem eingestellten Motortyp.
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1-33  Statorstreureaktanz (X1)

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[Ohm] Definiert die Statorstreureaktanz im Motorersatzschaltbild. X1
kann wie folgt eingestellt werden:

1. AMA (kalter Motor): Der Frequenzumrichter misst den
Wert am Motor.

2. Manuelle Eingabe des X1-Werts. Der Wert wird vom
Motorlieferanten angegeben.

3. Die Werkseinstellung von X1 wird benutzt. Der Fre-
quenzumrichter wählt automatisch einen Standard-
wert gemäß dem eingestellten Motortyp.

1-34  Rotorstreureaktanz (X2)

Option: Funktion:

[Grö-
ßenab-
hängig]

Ohm Definiert die Rotorstreureaktanz im Motorersatzschaltbild. X2
kann wie folgt eingestellt werden:

1. AMA (kalter Motor): Der Frequenzumrichter misst den
Wert am Motor.

2. Manuelle Eingabe des X2-Werts. Der Wert wird vom
Motorlieferanten angegeben.

3. Die Werkseinstellung von X2 wird benutzt. Der Fre-
quenzumrichter wählt automatisch einen Standard-
wert gemäß dem eingestellten Motortyp.

1-35  Hauptreaktanz (Xh)

Option: Funktion:

[Grö-
ßenab-
hängig]

Ohm Definiert die Hauptreaktanz im Motorersatzschaltbild. Xh kann
wie folgt eingestellt werden:

1. AMA (kalter Motor): Der Frequenzumrichter misst den
Wert am Motor.

2. Manuelle Eingabe des Xh-Werts. Der Wert wird vom
Motorlieferanten angegeben.

3. Die Werkseinstellung von Xh wird benutzt. Der Fre-
quenzumrichter wählt automatisch einen Standard-
wert gemäß dem eingestellten Motortyp.

1-36  Eisenverlustwiderstand (Rfe)

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[1 - 10,000 Ω] Definiert den Eisenverlustwiderstand (RFe) im Motorersatz-
schaltbild.
Der Wert RFe wird bei Ausführung der AMA nicht ermittelt.
Der Wert von RFe ist besonders wichtig in Anwendungen zur
Drehmomentregelung. Ist RFe unbekannt, Par. 1-36 auf Werks-
einstellung lassen.
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1-37  D-Achsen-Induktivität (Ld)

Range: Funktion:

0,0 mH [0,0 - 1000,0 mH] Stellen Sie den Wert der Indukt. D-Achse ein. Siehe das Daten-
blatt des verwendeten Permanentmagnetmotors.
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 1-10 Motorart auf PM,
Vollpol [1] (Permanentmagnetmotor) eingestellt ist.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

1-39  Motorpolzahl

Option: Funktion:

[4] * Abhängig vom Motor-
typ

Wert 2 - 100 Pole

Definiert die Anzahl der Motorpole (immer eine gerade Zahl).

Pole ~nnbei 50 Hz ~nnbei 60 Hz
2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

Die Tabelle zeigt die typischen Nenndrehzahlen in Abhängigkeit von der Anzahl der Pole. Für an-
dere Frequenzen ausgelegte Motoren müssen separat definiert werden. Der angegebene Wert
muss eine gerade Zahl sein, da die Anzahl der Pole und nicht die Anzahl der Polpaare eingegeben
wird. Par. 1-39 wird basierend auf Par. 1-23 Motornennfrequenz und Par. 1-25 Motornenndreh-
zahl automatisch vom Frequenzumrichter angepasst.

1-40  Gegen-EMK bei 1000 UPM

Range: Funktion:

500 V* [10 - 9000 V] Definiert die Nenn-Gegen-EMK bei laufendem Motor mit 1000
UPM. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 1-10 Motorart
auf PM, Vollpol [1] (Permanentmagnetmotor) eingestellt ist.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

ACHTUNG!
Bei Verwendung von Permanentmagnetmotoren
wird der Einsatz von Bremswiderständen empfoh-
len.

1-41  Geber-Offset

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] Eingabe des richtigen Versatzwinkels zwischen dem PM-Rotor
und der Indexposition des installierten Drehgebers/Resolvers.
Der Wertbereich von 0 bis 65535 entspricht 0 - 2 * pi (Bogen-
maß). Tipp: Wenden Sie nach dem Start des Frequenzumrich-
ters DC-Halten an und geben Sie den Wert von Par. 16-20 Rotor-
Winkel in diesem Parameter ein.
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 1-10 Motorart auf PM,
Vollpol [1] (Permanentmagnetmotor) eingestellt ist.
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2.4.5. 1-5* Lastunabh. Einstellung

Parameter zum Einstellen der lastunabhängigen Kompensationen für den Motor.

1-50  Motormagnetisierung bei 0 UPM.

Range: Funktion:

100% [0 - 300 %] Wird zusammen mit Par. 1-51 Min. Drehzahl norm. Magnetis.
[UPM] benutzt, um die thermische Belastung des Motors bei
niedriger Drehzahl zu optimieren.
Geben Sie den Wert als Prozentsatz des Magnetisierungsnennst-
roms ein. Eine zu niedrige Einstellung reduziert möglicherweise
das Drehmoment an der Motorwelle zu stark und birgt die Ge-
fahr des Durchsackens der Last.

1-51  Min. Drehzahl norm. Magnetis. [UPM]

Range: Funktion:

15
UPM*

[10 - 300 UPM] Stellen Sie die gewünschte Drehzahl als Eckpunkt ein. Wenn die
Drehzahl niedriger eingestellt ist als die Schlupfdrehzahl des
Motors, haben Par. 1-50 und Par. 1-51 keine Funktion.
Wird zusammen mit Par. 1-50 verwendet. (Siehe Zeichnung bei
Par. 1-50.)

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

Option: Funktion:

[Grö-
ßenab-
hängig]

0 - 250 Hz Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein (für normalen Mag-
netisierungsstrom). Wenn die Frequenz niedriger als die
Schlupffrequenz des Motors ist, ist Par. 1-50 Motormagnetisie-
rung bei 0 UPM deaktiviert.
Wird zusammen mit Par. 1-50 verwendet. (Siehe Zeichnung in
Par. 1-50.)

1-53  Steuerprinzip Umschaltpunkt

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[4,0 - 50,0 Hz] Flux-Modellwechsel
Eingabe des Frequenzwerts für den Wechsel zwischen zwei Mo-
dellen, um die Motordrehzahl zu bestimmen. Der Wert ist an-
hand der Einstellungen in Par. 1-00 Regelverfahren und Par.
1-01 Steuerprinzip zu wählen. Es gibt zwei Optionen: Umschal-
tung zwischen Flux-Modell 1 und Flux-Modell 2, oder Umschal-
tung zwischen variablem Strommodell und Flux-Modell 2. Dieser
Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
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Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

Flux-Modell 1 – Flux-Modell 2
Dieses Modell wird bei Einstellung von Mit Drehgeber [1] oder
Drehmomentregler [2] in Par. 1-00 und Flux mit Geber [3] in
Par. 1-01 verwendet. Mit diesem Parameter ist es möglich, den
Umschaltpunkt anzupassen, bei dem der FC 302 das FLUX-Mo-
dell ändert. Dies ist hilfreich bei Anwendungen mit empfindlicher
Drehzahl- und Drehmomentregelung.

Abbildung 2.2: Funktion bei Fluxvektor mit Geber Par. 1-01 = [3]

Variabler Strom - Flux-Modell - ohne Geber
Dieses Modell wird bei Einstellung Ohne Rückführung [0] in Par.
1-00 und Fluxvektor ohne Geber [2] in Par. 1-01 verwendet.
Bei Drehzahlregelung ohne Rückführung im Flux-Modus wird die
Drehzahl anhand der Strommessung und des Motormodells er-
mittelt.
Unter fnorm x 0,1 wird der Frequenzumrichter mit einem variab-
len Strommodell betrieben. Über fnorm x 0,125 wird der Motor
mit dem Fluxvektor-Modell im Frequenzumrichter betrieben.

Abbildung 2.3: Par. 1-00 = [0] Ohne Rückführung
Par. 1-01 = [2] Fluxvektor ohne Geber

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

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,0 - max. Motor-
spannung]

Mit diesem Parameter kann die Spannung bei jeder Frequenz
manuell auf eine dem Motor entsprechende U/f-Kennlinie ein-
gestellt werden.
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Die zugehörigen Frequenzen sind in Par. 1-56 U/f-Kennlinie - f
[Hz] definiert.
Dieser Parameter ist ein Array-Parameter [0-5], der nur zu-
gänglich ist, wenn Par. 1-01 Steuerprinzip auf U/f [0] eingestellt
ist.

1-56  U/f-Kennlinie - f [Hz]

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[0,0 - max. Motorfre-
quenz]

Mit diesem Parameter kann die Frequenz manuell auf eine dem
Motor entsprechende U/f-Kennlinie eingestellt werden.
Die zugehörigen Spannungen sind in Par. 1-55 U/f-Kennlinie -
U [V] definiert.
Dieser Parameter ist ein Array-Parameter [0-5], der nur zu-
gänglich ist, wenn Par. 1-01 Steuerprinzip auf U/f [0] eingestellt
ist.

2.4.6. 1-6* Lastabh. Einstellung

Parameter zum Einstellen der lastabhängigen Kompensationen für den Motor.

1-60  Lastausgleich tief

Range: Funktion:

100%* [0 - 300%] Dieser Parameter beeinflusst die Regelung der Ausgangsspan-
nung in Abhängigkeit von der Motorlast bei niedrigen Drehzah-
len. Der Frequenzbereich, in dem dieser Parameter aktiv ist,
hängt von der Motorgröße ab (siehe Par. 1-60).

Motorgröße: Frequenz (Changeover)
0,25 kW - 7,5 kW < 10 Hz
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1-61  Lastausgleich hoch

Range: Funktion:

100%* [0 - 300%] Dieser Parameter beeinflusst die Regelung der Ausgangsspan-
nung in Abhängigkeit von der Motorlast bei höheren Drehzah-
len. Der Frequenzbereich, in dem dieser Parameter aktiv ist,
hängt von der Motorgröße ab (siehe Par. 1-60).

Motorgröße: Frequenz (Changeover)
0,25 kW - 7,5 kW > 10 Hz

1-62  Schlupfausgleich

Range: Funktion:

100%* [-500 - 500 %] Der Schlupfausgleich wird automatisch (u. a. in Abhängigkeit
von der Motornenndrehzahl nM,N) geregelt. Im Parameter 1-62
kann eine Feineinstellung des Schlupfausgleichs vorgenommen
werden. Die Funktion ist bei Anwendungen mit Drehgeber,
Drehmomentregler, quadr. Kennlinie oder Sondermotorkennli-
nie U/f nicht aktiv (siehe Par. 1-01 und 1-03).
Im Parameter 1-62 kann eine Feineinstellung des Schlupfausg-
leichs vorgenommen werden. Die Funktion ist bei Anwendungen
mit Drehgeber, Drehmomentregler, quadr. Kennlinie oder Son-
dermotorkennlinie U/f nicht aktiv (siehe Par. 1-01 und 1-03).

1-63  Schlupfausgleich Zeitkonstante

Range: Funktion:

0,10 s* [0,05 - 5,00 s] Dieser Parameter beeinflusst die Reaktionsgeschwindigkeit des
Schlupfausgleichs. Ein hoher Wert führt zu einer langsamen Re-
aktion, ein niedriger Wert zu einer schnellen Reaktion. Bei Re-
sonanzproblemen muss ggf. die Zeit vergrößert werden.

1-64  Resonanzdämpfung

Range: Funktion:

100% * [0 - 500 %] Eingabe des Werts für die Resonanzdämpfung. Die Einstellun-
gen in Par. 1-64 und Par. 1-65 können eventuell höherfrequente
Resonanzen beseitigen. Werden weniger Resonanzschwankun-
gen gewünscht, muss der Wert in Par.1-64 erhöht werden.
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1-65  Resonanzdämpfung Zeitkonstante

Range: Funktion:

5 ms* [5 - 50 ms] Die Einstellungen in Par. 1-64 Resonanzdämpfung und Par. 1-65
können eventuell höherfrequente Resonanzen beseitigen. Wäh-
len Sie die Zeitkonstante, die die beste Resonanzdämpfung
liefert.

1-66  Min. Strom bei niedr.Drz.

Range: Funktion:

100%* [0 - 200%] Eingabe des minimalen Motorstroms bei niedriger Drehzahl. Sie-
he dazu Par. 1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt. Eine Erhöhung
dieses Stroms verbessert das Motordrehmoment bei niedriger
Drehzahl.
Par. 1-66 ist aktiviert, wenn in Par. 1-00 Regelverfahren = Ohne
Rückführung [0] und in Par. 1-01 Fluxvektor ohne Geber ein-
gestellt ist. Der Frequenzumrichter läuft hierbei bei Drehzahlen
unter 10 Hz mit konstantem Motorstrom.
Wenn die Drehzahl über 10 Hz liegt, steuert das Motorfluxmodell
im Frequenzumrichter den Motor. Par. 4-16 Momentengrenze
motorisch und/oder Par. 4-17 Momentengrenze generatorisch
beeinflussen die Einstellung von Par. 1-66, wobei die höchste
Einstellung den Wert für Par. 1-66 bestimmt. Die Einstellung in
Par. 1-66 wird aus dem momentgebenden und dem magnet-
isierenden Strom gebildet.
Beispiel: Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch ist auf 100
% eingestellt, und Parameter 4-17 Momentengrenze generato-
risch ist auf 60 % eingestellt. Parameter 1-66 wird je nach
Motorgröße automatisch auf ca. 127 % eingestellt.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

1-67  Lasttyp

Option: Funktion:

[0] * Passiv Wählen Sie passive Last für Förderband-, Lüfter- und Pumpe-
nanwendungen.

[1] Aktiv Für Hubanwendungen. Wenn Aktiv [1] ausgewählt ist, sollte der
min. Strom bei niedriger Drehzahl (Par. 1-66) an das max. Dreh-
moment angepasst werden.

Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

1-68  Massenträgheit Min.

Range: Funktion:

0.0048* [0,0001 - Par. 1-69] Minimales Trägheitsmoment der bewegten Massen. Die Angabe
des min. und max. Trägheitsmomentes (Par. 1-68 und Par.
1-69) beeinflusst die Proportionalverstärkung des Drehzahlreg-
lers (siehe Par. 7-02 Drehzahlregler P-Verstärkung).
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

FC300-Programmierhandbuch 2. Programmieren

 MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  57

2



1-69  Massenträgheit Max.

Range: Funktion:

0.0048* [0 - 0.4800] Maximales Trägheitsmoment der bewegten Massen. Die Angabe
des min. und max. Trägheitsmoments (Par. 1-68 und Par. 1-69)
beeinflusst die Proportionalverstärkung des Drehzahlreglers
(siehe Par. 7-02 Drehzahlregler P-Verstärkung).
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem
Motor geändert werden.

2.4.7. 1-7* Startfunktion

Parameter zum Einstellen spezieller Startfunktionen für den Motor.

1-71  Startverzög.

Range: Funktion:

0,0 s* [0,0 - 10,0 s] Durch eine hier angegebene Zeit kann die Dauer zwischen ei-
nem Startsignal und dem tatsächlichen Beginn der Beschleuni-
gung verzögert werden.
Eingabe der Zeitverzögerung vor dem Beginn der Beschleuni-
gung.

1-72  Startfunktion

Option: Funktion:

Definiert die Startfunktion, die während der eingestellten Start-
verzögerung ausgeführt wird (Par. 1-71). WARNUNG: Fehlein-
stellungen können bei Fördereinrichtungen zum Durchsacken
der Last führen.

[0] DC-Halten Während der Startverzögerungszeit wird DC-Halten (Par. 2-00)
ausgeführt.

[1] DC-Bremse Dem Motor wird während der Startverzögerungszeit ein DC-
Bremsstrom (Par. 2-01) zugeführt.

[2] * Freilauf/Verz.zeit Der Motor wird während der Zeitverzögerung nicht durch den
Frequenzumrichter gesteuert (Wechselrichter aus).

[3] Startdrz./-strom Re. Nur mit VVC+ möglich.
Die in Par. 1-74 Startdrehzahl (UPM) und Par. 1-76 Startstrom
beschriebene Funktion in der Startverzögerungszeit mit Rechts-
drehfeld wird ausgeführt.
Unabhängig vom Wert des Sollwertsignals wird hierbei ein
Rechtsdrehfeld erzeugt. Diese Funktion wird typischerweise in
Hub-/Senkanwendungen ohne Gegengewicht oder bei Anwen-
dungen mit Verschiebeankermotoren verwendet.

[4] Start Sollrichtung Nur mit VVC+ möglich.
Start Sollrichtung [4] ist zu wählen, um die in Par. 1-74, 1-75
und 1-76 beschriebene Funktion während der Startverzöge-
rungszeit mit der aktuell vorgewählten Drehrichtung zu erhal-
ten. Ist das Sollwertsignal gleich Null (0), so wird Par. 1-74 oder
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Par. 1-75 ignoriert, und die Ausgangsdrehzahl als Null (0) aus-
gegeben. Der Ausgangsstrom entspricht weiterhin der Einstel-
lung des Startstroms in Par. 1-76 Startstrom.

[5] VVCplus/Rechtslauf VVC+/Rechtslauf [5] ist zu wählen, um die in Par. 1-74 be-
schriebene Funktion auszuführen. Der Startstrom wird jedoch
von VVC+ automatisch berechnet. Die Startdrehzahl wird wäh-
rend der Startverzögerungszeit als Rechtsdrehfeld, unabhängig
vom durch das Sollwertsignal vorgegebenen Wert erzeugt.
Startdrz./-strom Re. [3] und VVCplus Rechtslauf  [5] werden ty-
pischerweise in Hubanwendungen verwendet. Start Sollrich-
tung [4] wird typischerweise bei Anwendungen mit Gegenge-
wicht oder horizontalen Bewegungen verwendet.

[6] Mech. Bremse Dient zur Nutzung der Funktionen zur mechanischen Brems-
steuerung, Par. 2-24 bis 2-28. Dieser Parameter ist nur aktiv,
wenn Par. 1-01 auf [3] Flux mit Geber (nur FC 302) eingestellt
ist.

1-73  Motorfangschaltung [UPM]

Option: Funktion:

Diese Funktion ermöglicht das „Fangen“ eines Motors, der auf-
grund eines Stromausfalls unkontrolliert läuft.

[0] * Deaktiviert Keine Funktion

[1] Aktiviert Erfasst vor dem Start die Drehzahl eines frei laufenden Motors
(z. B. Lüfter) und beschleunigt ab dieser Drehzahl.
Wenn Par. 1-73 aktiviert ist, haben Par. 1-71 Startverzögerung
und 1-72 Startfunktion keine Funktion.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

ACHTUNG!
Diese Funktion nicht in Hebeanwendungen einsetzen.

1-74  Startdrehzahl [UPM]

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - 600 UPM] Stellt eine Startdrehzahl ein. Nach dem Startsignal „springt” die
Ausgangsfrequenz zu diesem Wert. Dieser Parameter kann z. B.
für Hub- und Senkanwendungen (Verschiebeankermotoren) be-
nutzt werden. Stellen Sie die Startfunktion in Par. 1-72 auf [3],
[4] oder [5] ein und in Par. 1-71 eine Startverzögerungszeit.
Außerdem muss ein Sollwertsignal vorliegen.

1-75  Startdrehzahl [Hz]

Range: Funktion:

0 Hz* [0 - 500 Hz] Stellt eine Startdrehzahl ein. Nach dem Startsignal „springt” die
Ausgangsfrequenz zu diesem Wert. Dieser Parameter kann z. B.
für Hub- und Senkanwendungen (Verschiebeankermotoren) be-
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nutzt werden. Stellen Sie die Startfunktion in Par. 1-72 auf [3],
[4] oder [5] ein und in Par. 1-71 eine Startverzögerungszeit.
Außerdem muss ein Sollwertsignal vorliegen.

1-76  Startstrom

Range: Funktion:

0,00 A* [0,00 - Par. 1-24] Bestimmte Motoren, z. B. Verschiebeankermotoren, benötigen
zum Anlaufen zusätzlichen Strom bzw. eine Anlaufdrehzahl (Bo-
ost), um die mechanische Bremse auszuschalten. Diese Funkti-
on wird in Zusammenhang mit Par. 1-72 und Par. 1-74 benutzt.
Stellen Sie hierfür die Startfunktion in Par. 1-72 auf [3] oder [4]
und eine Startverzögerungszeit in Par. 1-71 ein. Außerdem
muss ein Sollwertsignal vorliegen.

2.4.8. 1-8* Stoppfunktion

Parameter zum Einstellen spezieller Stoppfunktionen für den Motor.

1-80  Funktion bei Stopp

Option: Funktion:

Wählt die Funktion, die nach einem Stoppsignal und dem Errei-
chen der in Par. 1-81 eingestellten Drehzahl bzw. der in Par.
1-82 eingestellten Frequenz ausgeführt wird.

[0] * Motorfreilauf Motorfreilauf wird ausgeführt.

[1] DC-Halten DC-Halten (siehe Par. 2-00) wird ausgeführt.

[2] Motortest Prüft, ob ein Motor angeschlossen worden ist.

[3] Vormagnetisierung ist zu wählen, um während des Stopps des Motors ein Magnet-
feld aufrecht zu erhalten. Der Motor kann so einen schnelleren
Drehmomentaufbau beim Start erzeugen.

[4] DC-Spannung U0

1-81  Ein.-Drehzahl für Stoppfunktion [UPM]

Range: Funktion:

3 UPM* [0 - 600 UPM] Definiert die Drehzahl, bei der die Stoppfunktion in Par. 1-80
aktiviert wird.

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

Range: Funktion:

0,0 Hz* [0,0 - 500 Hz] Stellt die Frequenz ein, bei der die Stoppfunktion in Par. 1-80
aktiviert wird.
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1-83  Präziser Stopp-Funktion

Option: Funktion:

[0] * Präziser Rampen-
stopp

Wird gewählt, um eine hohe Wiederholgenauigkeit am Stopp-
punkt zu erzielen.

[1] Zählerstopp mit Reset Der Frequenzumrichter läuft, sobald er ein Puls-Startsignal er-
halten hat, bis die vom Anwender in Par. 1-84 Präziser Stopp-
Wert programmierte Pulszahl an Klemme 29 oder 33 empfangen
wurde.
Ein internes Stoppsignal aktiviert den normalen Rampenstopp
(Par. 3-42, 3-52, 3-62 oder 3-72). Die Zählerfunktion wird auf
der Anstiegkante des Startsignals (beim Übergang von Stopp zu
Start) aktiviert (startet die Zählung). Nach jedem präzisen Stopp
wird die Anzahl der während Rampe Ab auf 0 UPM gezählten
Pulse zurückgesetzt.

[2] Zählerstopp ohne Re-
set

Ähnlich wie [1], aber die während Rampe Ab auf 0 UPM gezählte
Anzahl von Pulsen wird vom Zählerwert in Parameter 1-84 sub-
trahiert.

[3] Drehzahlkompensier-
ter Stopp

Um unabhängig von der aktuellen Drehzahl präzise am gleichen
Punkt zu stoppen, wird das Stoppsignal intern verzögert, wenn
die aktuelle Drehzahl geringer als die maximale Drehzahl ist
(Einstellung in Parameter 4-19).

[4] Drehzahlkompensier-
ter Zählerstopp mit
Reset

Ähnlich wie [3], aber nach jedem präzisen Stopp wird die Anzahl
der während Rampe Ab auf 0 UPM gezählten Pulse zurückge-
setzt.

[5] Drehzahlkompensier-
ter Zählerstopp ohne
Reset

Ähnlich wie [3], aber die während Rampe Ab auf 0 UPM gezählte
Anzahl von Pulsen wird vom Zählerwert in Parameter 1-84 sub-
trahiert.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

1-84  Präziser Stopp-Wert

Range: Funktion:

100000
*

[0 - 999999999] Eingabe des Zählerwerts für die integrierte präzise Stoppfunk-
tion (Parameter 1-83).
Die max. zulässige Frequenz an Klemme 29 oder 33 beträgt 110
kHz.

1-85  Verzögerung Drehzahlkompensation

Range: Funktion:

10 ms* [1-100 ms] Einstellung der Systemverzögerungszeit (Sensor, SPS usw.) für
drehzahlkompensierte Stopps (Auswahl „Drz.“ in Par. 1-83). Bei
drehzahlkompensiertem Stopp hat die Verzögerungszeit bei ver-
schiedenen Frequenzen einen wesentlichen Einfluss auf die
Stoppfunktion.

2.4.9. 1-9* Motortemperatur

Parameter zum Einstellen der thermischen Überwachung des Motors.
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1-90  Thermischer Motorschutz

Option: Funktion:

Der Frequenzumrichter kann den Motor auf zwei Arten ther-
misch schützen:

• Über Thermistoren, die im Motor angebracht sind und
an einen der Analog- oder Digitaleingänge angeschlos-
sen werden (siehe auch Par. 1-93 Thermistoran-
schluss).

• Durch Berechnung des thermischen Verhaltens, basie-
rend auf der Motorbelastung und der Zeit. Die berech-
nete thermische Belastung wird mit dem Motornenn-
strom IM,N und der Motornennfrequenz fM,N verglichen.
Bei den Berechnungen wird die bei niedrigeren Dreh-
zahlen herabgesetzte Kühlung eines auf der Motorwel-
le angebrachten Lüfters berücksichtigt.

[0] * Kein Motorschutz Ist zu wählen, wenn keine thermische Überwachung des Motors
erfolgen soll.

[1] Thermistor Warnung Gibt eine Warnung aus, falls der angeschlossene Thermistor
oder KTY-Sensor im Motor auslöst.

[2] Thermistor Abschalt. Wenn der Frequenzumrichter abschalten soll, falls der ange-
schlossene Thermistor im Motor auslöst.

Der Thermistorabschaltwert muss > 3 kΩ sein.

Zum Wicklungsschutz sollte ein Thermistor (PTC-Sensor) in den
Motor integriert werden.

[3] ETR Warnung 1

[4] ETR Alarm 1

[5] ETR Warnung 2

[6] ETR Alarm 2

[7] ETR Warnung 3

[8] ETR Alarm 3

[9] ETR Warnung 4

[10] ETR Alarm 4

Motorschutz kann über eine Reihe von Verfahren erfolgen: PTC- oder KTY-Sensor (siehe auch der
Abschnitt KTY-Sensoranschluss) in Motorwicklungen, mechanisch thermischer Schalter (Klixon-
Ausführung) oder elektronisch thermisches Relais (ETR).
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Verwenden eines Digitaleingangs und einer 24-V-Stromversorgung:
Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn die Motortemperatur zu hoch ist.
Parametereinstellung:
Par. 1-90 Thermischer Motorschutz auf Thermistor Abschalt. [2] einstellen.
Par. 1-93 Thermistoranschluss auf Digitaleingang [6] programmieren.

Verwenden eines Digitaleingangs und einer 10-V-Stromversorgung:
Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn die Motortemperatur zu hoch ist.
Parametereinstellung:
Par. 1-90 Thermischer Motorschutz auf Thermistor Abschalt. [2] einstellen.
Par. 1-93 Thermistoranschluss auf Digitaleingang [6] programmieren.

Verwenden eines Analogeingangs und einer 10-V-Stromversorgung:
Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn die Motortemperatur zu hoch ist.
Parametereinstellung:
Par. 1-90 Thermischer Motorschutz auf Thermistor Abschalt. [2] einstellen.
Par. 1-93 Thermistoranschluss auf Analogeingang 54 [2] programmieren.

Eingang
Digital/analog

Versorgungsspannung
Volt

Schwellwert/
Abschaltwerte

Digital 24 V < 6,6 kΩ - > 10,8 kΩ
Digital 10 V < 800Ω - > 2,7 kΩ
Analog 10 V < 3,0 kΩ - > 3,0 kΩ

ACHTUNG!
Es ist zu prüfen, dass die gewählte Versorgungsspannung mit dem verwendeten
Thermistorelement übereinstimmt.

FC300-Programmierhandbuch 2. Programmieren

 MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  63

2



ETR Warnung 1-4 ist zu wählen, wenn bei berechneter Überlastung des Motors eine Warnung im
Display erscheinen soll.
ETR Alarm 1-4 ist zu wählen, wenn bei berechneter Überlastung des Motors eine Abschaltung
erfolgen soll.
Ein Warnsignal kann über einen der Digitalausgänge programmiert werden. Das Signal erscheint
im Fall einer Warnung und bei Abschaltung des Frequenzumrichters (thermische Warnung).
Die ETR-Funktionen (elektronisch-thermisches Relais) 1-4 berechnen die Last erst, wenn der Pa-
rametersatz aktiviert wird, in dem sie ausgewählt wurden. ETR 3 beginnt z. B. die Berechnung,
wenn Satz 3 gewählt wird. Für den nordamerikanischen Markt: Die ETR-Funktionen beinhalten
Motorüberlastungsschutz der Klasse 20 gemäß NEC.

1-91  Fremdbelüftung

Option: Funktion:

[0] * Nein Es wird keine Fremdbelüftung des Motors eingesetzt.

[1] Ja Durch diesen Parameter wird die rechnerische Ermittlung der
aktuellen Motortemperatur bei niedriger Drehzahl angepasst.
Bei Auswahl von Ja [1] wird bei Einsatz der ETR-Funktion (siehe
Par. 1-24) das unten angegebene thermische Verhalten ver-
wendet. Bei einem Motorstrom über dem Nennstrom vermindert
sich die Betriebszeit so, als ob keine Fremdbelüftung installiert
ist.

1-93  Thermistoranschluss

Option: Funktion:

Definiert die Anschlussstelle (z. B. Eingangsklemme 54) des Mo-
torthermistors (PTC-Sensor). Damit eine Eingangsklemme
wählbar ist, darf diese nicht gleichzeitig für eine andere Funktion
wie z. B. Sollwertvorgabe (in Par. 3-15 Variabler Sollwert 1, 3-16
Variabler Sollwert 2 oder 3-17 Variabler Sollwert 3 gewählt) ver-
geben sein.
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Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

[0] * Ohne

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Digitaleingang 18

[4] Digitaleingang 19

[5] Digitaleingang 32

[6] Digitaleingang 33

2.4.10. KTY-Sensoranschluss

(nur FC 302)

KTY-Sensoren werden vor allem in permanenterregten Servomotoren (PM-Motoren) für die dy-
namische Anpassung von Motorparametern als Statorwiderstand (Par. 1-30) für PM-Motoren
sowie als Rotor-Widerstand (Par. 1-31) für Asynchronmotoren, der von der Wicklungstemperatur
abhängt, eingesetzt. Die Formel lautet:

Rs = Rs20° C x (1 + αcu x ΔT) Ω   wobei  αcu = 0.00393

KTY-Sensoren können zum Schutz des Motors benutzt werden (Par. 1-97).
Der FC 302 kann mit drei KTY-Sensortypen arbeiten. Diese sind in Par. 1-95 definiert. Die mo-
mentane Sensortemperatur kann in Par. 16-19 abgelesen werden.

ACHTUNG!
Wenn die Motortemperatur durch einen Thermistor oder KTY-Sensor genutzt wird,
wird PELV bei Kurzschlüssen zwischen Motorwicklung und Sensor nicht eingehalten.
Zur Einhaltung von PELV muss der Sensor zusätzlich isoliert werden.

1-95  KTY-Sensortyp

Option: Funktion:

Definiert den verwendeten KTY-Sensortyp:
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KTY-Sensortyp 1: 1 kOhm bei 100 °C
KTY-Sensortyp 2: 1 kOhm bei 25 °C
KTY-Sensortyp 3: 2 kOhm bei 25 °C

Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

[0] * KTY-Sensor 1

[1] KTY-Sensor 2

[2] KTY-Sensor 3

1-96  KTY-Thermistoranschluss

Option: Funktion:

Definiert die Anschlussstelle des KTY-Sensors als Eingangsklem-
me 54. Damit eine Eingangsklemme wählbar ist, darf diese nicht
gleichzeitig für eine andere Funktion vergeben sein.

Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

ACHTUNG!
Anschluss von KTY-Sensor zwischen Klemme 54
und 55 (GND). Siehe Abbildung im Abschnitt KTY-
Sensoranschluss.

[0] * Ohne

[2] Analogeing. 54

1-97  KTY-Schwellwert

Range: Funktion:

80 °C [-40 - 140 °C] Wählen Sie den KTY-Sensorschwellwert für thermischen Motor-
schutz. Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
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2.5. Parameter: Bremsen

2.5.1. 2-** Bremsfunktionen

Parametergruppe zum Einstellen der elektrischen und mechanischen Bremsfunktionen.

2.5.2. 2-0* DC Halt / DC Bremse

Parametergruppe zum Einstellen der elektrischen und mechanischen Bremsfunktionen.

2-00  DC-Haltestrom

Range: Funktion:

50 %* [0 - 160%] Der angegebene Haltestrom bezieht sich in Prozent auf den Mo-
tornennstrom IM,N. 100 % DC-Haltestrom entsprechen IM,N.
Definiert die Intensität der Gleichspannungs-Halten-Funktion
(auch zum Vorwärmen des Motors geeignet).
Der Parameter ist wirksam, wenn DC-Halten in Par. 1-72 Start-
funktion [0] oder Par. 1-80 Stoppfunktion [1] ausgewählt ist.

ACHTUNG!
Der Maximalwert hängt vom Motornennstrom ab.
ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Motor nicht durch eine zu hohe Einstellung (z. B. 100 %)
beschädigt oder zerstört wird.

2-01  DC-Bremsstrom

Range: Funktion:

50%* [0 - 1000 %] Definiert die Intensität der Gleichspannungs-Bremsen-Funktion.
Die DC-Bremse wird nur nach einem Stoppbefehl bei der Dreh-
zahl in Par. 2-03 oder über Digitaleingang oder Bus aktiviert. Der
angegebene Strom bezieht sich in Prozent auf den Motornenn-
strom IM,N (Par. 1-24). 100 % DC-Bremsstrom entsprechen
IM,N.

ACHTUNG!
Der Maximalwert hängt vom Motornennstrom ab.
ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Motor nicht durch eine zu hohe Einstellung (z. B. 100 %)
beschädigt oder zerstört wird.

2-02  DC-Bremszeit

Range: Funktion:

10,0 s* [0,0 - 60,0 s] Definiert, wie lange die DC Bremsfunktion aus Par. 2-01 ausge-
führt wird, nachdem nach einem Stoppsignal die Drehzahl aus
Par. 2-03 unterschritten wurde.
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2-03  DC Bremse Ein [UPM]

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - Par. 4-13] Aktiviert und definiert die Einschaltdrehzahl für die DC-Brems-
funktion aus Par. 2-01. DC-Bremsen wird ausgeführt, nachdem
nach einem Stoppsignal diese Drehzahl unterschritten wurde,
und bleibt für die Dauer in Par. 2-02 aktiv.

2-04  DC Bremse Ein [Hz]

Option: Funktion:

[0 Hz] * 0 - Par. 4 -14 Aktiviert und definiert die Einschaltfrequenz für die DC-Brems-
funktion aus Par. 2-01. DC-Bremsen wird ausgeführt, nachdem
nach einem Stoppsignal diese Frequenz unterschritten wurde,
und bleibt für die Dauer in Par. 2-02 aktiv.

2.5.3. 2-1* Generator. Bremsen

Parameter zum Aktivieren und Definieren der generatorischen Bremsfunktionen.

2-10  Bremsfunktion

Option: Funktion:

[0] Aus Kein Bremswiderstand installiert.

[1] Bremswiderstand Der Frequenzumrichter wird für den Anschluss eines Bremswi-
derstands konfiguriert. Bei angeschlossenem Bremswiderstand
ist beim Bremsen (generatorischer Betrieb) ein höheres Brems-
moment verfügbar. Die Funktion Bremswiderstand ist nur bei
Geräten mit eingebauter Bremselektronik (Bremschopper) ver-
fügbar.

[2] AC-Bremse

2-11  Bremswiderstand (Ohm)

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[Ohm] Einstellung des Bremswiderstands in Ohm. Dieser Wert dient zur
therm. Überwachung des Bremswiderstands, wenn diese Funk-
tion in Par. 2-13 Bremswiderst. Leistungsüberwachung gewählt
wurde. Dieser Parameter ist nur bei Frequenzumrichtern mit
eingebauter Bremselektronik verfügbar.

2-12  Bremswiderstand Leistung

Range: Funktion:

kW* [0,001 - größenab-
hängig]

Dieser Parameter legt die Überwachungsgrenze für die an den
Widerstand übertragene Bremsleistung fest.
Die Überwachungsgrenze wird als Produkt des maximalen Ar-
beitszyklus (120 s) und als maximale Leistung des Bremswider-
standes bei diesem Arbeitszyklus bestimmt. Siehe folgende
Formel.
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Bei 200-240 V-Geräten:
PWiderstand = 3902 × Arbeitszyklus

R × 120
Bei 380-480 V-Geräten

PWiderstand = 7782 × Arbeitszyklus
R × 120

Bei 380-500 V-Geräten
PWiderstand = 8102 × Arbeitszyklus

R × 120
Bei 575-600 V-Geräten:

PWiderstand = 9432 × Arbeitszyklus
R × 120

Dieser Parameter ist nur bei Frequenzumrichtern mit eingebauter Bremselektronik verfügbar.

2-13  Bremswiderst. Leistungsüberwachung

Option: Funktion:

Dieser Parameter ist nur bei Frequenzumrichtern mit eingebau-
ter Bremselektronik verfügbar.
Er ermöglicht die Überwachung der Leistung des Bremswiders-
tands. Die Berechnung der Leistung erfolgt anhand des Wider-
standswertes (Par. 2-11 Bremswiderstand (Ohm)), der Zwi-
schenkreisspannung und der Einschaltzeit des Widerstands.

[0] * Aus Es wird keine Überwachung der Bremsleistung benötigt.

[1] Warnung Überschreitet die über 120 s übertragene Leistung 100 % der
Überwachungsgrenze (Par. 2-12 Bremswiderstand Leistung
(kW)) so erscheint im Display eine Warnmeldung.
Fällt die Leistung auf unter 80 %, so wird die Warnung beendet.

[2] Alarm Steigt die berechnete Leistung auf über 100 % der Überwa-
chungsgrenze, so schaltet der Frequenzumrichter ab und zeigt
einen Alarm an.

[3] Warnung/Alarm Der Frequenzumrichter gibt bei Überschreiten der Überwa-
chungsgrenze eine Warnung aus und schaltet dann mit einem
Alarm ab.

Ist die Leistungsüberwachung auf Deaktiviert [0] oder Warnung [1] eingestellt, bleibt die Brems-
funktion auch bei Überschreiten der Überwachungsgrenze aktiv. Dies kann zu einer thermischen
Überlastung des Widerstands führen. Zusätzlich kann eine Meldung über Relais bzw. die Digita-
lausgänge erfolgen. Die typische Messgenauigkeit für die Leistungsüberwachung hängt von der
Genauigkeit des Widerstands ab (min. ± 20 %).

2-15  Bremswiderstand Test

Option: Funktion:

In diesem Parameter kann eine Test- und Überwachungsfunk-
tion angewählt werden, die eine Warnung oder einen Alarm
ausgibt.
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ACHTUNG!
Bei Einschalten des Netzstroms wird geprüft, ob
der Bremswiderstand unterbrochen ist. Der Test,
ob der Bremswiderstand kurzgeschlossen ist, er-
folgt während des Bremsvorgangs; der Test auf
Brems-IGBT-Kurzschluss erfolgt, wenn nicht ge-
bremst wird. Durch eine Warnung oder Abschal-
tung wird die Bremsfunktion abgeschaltet.

Testsequenz wie folgt:

1. Die Amplitude der Welligkeit der Zwischenkreisspan-
nung wird 300 ms ohne Bremsen gemessen.

2. Die Welligkeit der Zwischenkreisspannung wird 300 ms
bei eingeschalteter Bremse gemessen.

3. Wenn der Scheitelwert der Überlagerung der Zwi-
schenkreisspannung beim Bremsen niedriger als der
Scheitelwert der Überlagerung der Zwischenkreisspan-
nung vor dem Bremsen + 1 % ist, wird der Bremswi-
derstand Test abgebrochen und es erfolgt eine Warn-
oder Alarmmeldung.

4. Wenn der Scheitelwert der Überlagerung der Zwi-
schenkreisspannung beim Bremsen niedriger als der
Scheitelwert der Überlagerung der Zwischenkreisspan-
nung vor dem Bremsen + 1 % ist, ist der Bremswider-
stand Test OK.

[0] * Aus Der Bremswiderstand oder Brems-IGBT werden auf Kurzschluss
während des Betriebs überwacht. Es wird nicht geprüft, ob der
Bremswiderstand unterbrochen ist. Bei Auftreten eines Kurz-
schlusses erscheint eine Warnung.

[1] Warnung Bremswiderstand und Brems-IGBT werden auf etwaigen Kurz-
schluss überwacht. Außerdem wird bei Einschalten des Netz-
stroms geprüft, ob der Bremswiderstand unterbrochen ist.

[2] Alarm Der Frequenzumrichter schaltet mit einem Alarm ab, wenn der
Bremswiderstand kurzgeschlossen oder unterbrochen ist, oder
wenn der Brems-IGBT kurzgeschlossen ist. Wird ein Fehler fest-
gestellt, schaltet der Frequenzumrichter ab und zeigt einen
Alarm (Abschaltblockierung) an.

[3] Stopp und Absch. Der Frequenzumrichter schaltet mit einem Alarm ab, wenn der
Bremswiderstand kurzgeschlossen oder unterbrochen ist, oder
wenn der Brems-IGBT kurzgeschlossen ist. Wird ein Fehler er-
fasst, versucht der Frequenzumrichter den Motor herunterzu-
fahren und schaltet dann ab. Es wird ein Alarm über Abschaltb-
lockierung angezeigt.

[4] AC-Bremse Der Frequenzumrichter schaltet mit einem Alarm ab, wenn der
Bremswiderstand kurzgeschlossen oder unterbrochen ist, oder
wenn der Brems-IGBT kurzgeschlossen ist. Wird ein Fehler er-
fasst, führt der Frequenzumrichter mit der AC-Bremse eine Ab-
Rampe aus. Diese Option ist nur bei FC 302 verfügbar.
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ACHTUNG!
NB!: Eine Warnung bei Deaktiviert [0] oder Warnung [1] kann nur durch Aus- und
Wiedereinschalten der Netzspannung gelöscht werden - vorausgesetzt, der Fehler
ist behoben worden. Beachten Sie bitte, dass bei Deaktiviert [0] oder Warnung [1]
der Frequenzumrichter auch dann weiterläuft, wenn ein Fehler festgestellt wurde.

Dieser Parameter ist nur bei Frequenzumrichtern mit eingebauter Bremselektronik verfügbar.

2-16  AC-Bremse max. Strom

Range: Funktion:

100%* [0 - 1000%] Definiert den maximalen Motorstrom während der AC-Brems-
funktion. Zu hohe Ströme können die Motorwicklung überhit-
zen. Die AC-Bremse steht nur bei Fluxvektorbetrieb zur
Verfügung (nur FC 302).

2-17  Überspannungssteuerung

Option: Funktion:

Mit der Überspannungssteuerung das Risiko reduziert, dass der
Frequenzumrichter aufgrund einer Überspannung im Zwischen-
kreis durch Erhöhen der Ausgangsfrequenz oder Verlängern der
Stopp-Rampe abschaltet.

[0] * Deaktiviert Funktion ist nicht gewünscht.

[1] Aktiv (ohne Stopp) Bei Auswahl von Aktiv (ohne Stopp) ist die Überspannungssteu-
erung beim Rampenstopp nicht wirksam.

[2] Aktiviert Aktiviert OVC.

ACHTUNG!
Überspannungssteuerung darf in Hubanwendungen nicht aktiv sein.

2.5.4. 2-2* Mechanische Bremse

Bei Hub- oder Förderanwendungen muss häufig eine elektromagnetische Bremse verwendet wer-
den.
Zur Steuerung der Bremse kann ein Relaisausgang (1 oder 2) oder ein Digitalausgang (Klemme
27 oder 29) dienen. Dieser Ausgang muss normalerweise öffnen, solange der Frequenzumrichter
den Motor nicht „halten“ kann. Mechanische Bremse [32] ist für Anwendungen mit einer elektro-
magnetischen Bremse in Par. 5-40 Relaisfunktion, Par. 5-30 oder Par. 5-31 (Klemme 27 oder 29
Digitalausgang) zu wählen. Wird Mechanische Bremse [32] gewählt, so bleibt die mechanische
Bremse beim Start solange geschlossen, bis der Ausgangsstrom höher ist als der in Par. 2-20
Bremse öffnen bei Motorstrom eingestellte Wert ist. Beim Stopp wird die mechanische Bremse
geschlossen, bis die Drehzahl unter den in Parameter 2-21 Bremse schließen bei Motordrehzahl
eingestellten Wert sinkt. Tritt am Frequenzumrichter ein Alarmzustand (z. B. ein Überstrom, eine
Überspannung etc.) ein, so wird umgehend die mechanische Bremse geschlossen. Dies ist auch
während eines „Sicheren Stopps“ (Klemme 37) der Fall.
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ACHTUNG!
Schutz- und Abschaltverzögerungsfunktionen (Par. 14-25 und 14-26) können die
Aktivierung der mechanische Bremse bei Vorliegen eines Alarmzustands verzögern.
Diese Funktionen müssen in Hubanwendungen deaktiviert werden.

2-20  Bremse öffnen bei Motorstrom

Range: Funktion:

0,00 A* [0,00 - Par. 16-37] Definiert, bei welchem Motorstrom nach einem Startsignal die
mech. Bremse gelüftet werden soll. Wirksam, wenn einem Di-
gitalausgang oder Relais die Funktion Mech. Bremse zugewie-
sen wurde. Siehe auch Par. 5-3* und 5-4*. Der obere Grenzwert
wird in Par. 16-37 Max.- Max. Strom angegeben.

2-21  Bremse schließen bei Motordrehzahl

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - 60.000] Definiert, bei welcher Motordrehzahl nach einem Stoppsignal
die mech. Bremse wieder einfallen soll. Wirksam, wenn einem
Digitalausgang oder Relais die Funktion „Mech. Bremse“ zuge-
wiesen wurde. Siehe auch Par. 5-3* und 5-4*.

2-22  Bremse schließen bei Motorfrequenz

Range: Funktion:

0 Hz* [0 - 5000] Definiert, bei welcher Motorfrequenz nach einem Stoppsignal
die mech. Bremse wieder einfallen soll. Wirksam, wenn einem
Digitalausgang oder Relais die Funktion „Mech. Bremse“ zuge-
wiesen wurde. Siehe auch Par. 5-3* und 5-4*.

2-23  Mech. Bremse Verzögerungszeit

Range: Funktion:

0,0 s* [0,0 - 5,0 s] Verlängert die Magnetisierung des Motors nach einem Rampen-
stopp, um die Totzeit einer mechanischen Bremse zu überbrü-
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cken. Verzögert die Zeit bis zum Aktivieren der Stoppfunktion
(Par. 1-8*). Siehe auch Abschnitt Mechanische Bremse im Pro-
jektierungshandbuch.

2-24  Stopp-Verzögerung

Range: Funktion:

0,0 s* [0,0 - 5,0 s] Legt das Zeitintervall zwischen Motorstopp und Schließen der
Bremse fest. Dieser Parameter ist Teil der Stoppfunktion.

2-25  Bremse lüften Zeit

Range: Funktion:

0,20 s* [0,00 - 5,00 s] Dieser Wert definiert die Zeitdauer bis zum Öffnen/Schließen
der mechanische Bremse. Dieser Parameter dient als Timeout,
wenn Bremsenistwert aktiviert ist.

2-26  Drehmomentsollw.

Range: Funktion:

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] Der Wert definiert das vor dem Lüften gegen die geschlossene
mechanische Bremse aufgewendete Drehmoment.

2-27  Drehmoment Rampenzeit

Range: Funktion:

0,2 s* [0,0 - 5,0 s] Der Wert definiert die Dauer der Drehmomentrampe im Rechts-
lauf.

2-28  Verstärkungsfaktor

Range: Funktion:

1.00* [0.00 - 4.00] Bei Anschluss eines PID-Reglers an den Ausgang (geschlossene
Fluxvektor-Schleife) muss die Proportionalverstärkung der Steu-
erung während der Mech. Bremse Verzögerungszeit (Par. 2-23)
erhöht werden können. Die zusätzliche Erhöhung der Verstär-
kung minimiert die kleine Bewegung an der Motorwelle, wenn
der Motor die Last von der mechanischen Bremse übernimmt.
Das Risiko von Schwingungen ist aufgrund der relativ kurzen
Dauer und der niedrigen Drehzahl (Null) sehr gering.
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Abbildung 2.4: Sequenz zum Lüften der Bremse bei mechanischer Bremsansteuerung für Vertikalförder- und
Hubanwendungen
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2.6. Parameter: Sollwert/Rampen

2.6.1. 3-** Sollwert/Sollwertgrenzen/Rampen

Parametergruppe zum Einstellen der Sollwertverarbeitung, von Grenzwerten, Rampen sowie
Warnungen.

2.6.2. 3-0* Sollwertgrenzen

Parameter zum Einstellen von Sollwerteinheit, Grenzwerten und Bereichen.

3-00  Sollwertbereich

Option: Funktion:

Auswahl des Bereichs für das Sollwert- und Istwertsignal. Dieser
Parameter legt fest, ob das Soll-/Istwertsignal positiv oder po-
sitiv/negativ ist. Die Min.-Grenze kann ein negativer Wert sein,
sofern nicht Drehzahlregelung mit Drehgeber [1] oder PID-Pro-
zess [3] gewählt wurde (Par. 1-00 Regelverfahren).

[0] Min. bis Max Ist nur für positive Werte zu wählen.

[1] -Max bis +Max Ist sowohl für positive als auch negative Werte zu wählen.

3-05  Soll-/Istwerteinheit

Option: Funktion:

Bestimmt die Einheit, welche bei der PID-Prozessregelung ver-
wendet werden soll.

[0] Ohne

[1] %

[2] * UPM

[3] Hz

[4] Nm

[5] PPM

[10] 1/min

[12] Pulse/s

[20] I/s

[21] I/min

[22] I/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

[40] m/s

[41] m/min
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[45] m

[60] °C

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m wg

[80] kW

[120] GPM

[121] Gal/s

[122] Gal/min

[123] Gal/h

[124] cfm

[125] Fuß3/s

[126] Fuß3/min

[127] Fuß3/h

[130] Ib/s

[131] Ib/min

[132] Ib/h

[140] Fuß/s

[141] Fuß/min

[145] ft

[150] Ib ft

[160] °F

[170] psi

[171] Ib/in2

[172] inch wg

[173] ft wg

[180] PS

3-02  Minimaler Sollwert

Range: Funktion:

0.000 * [-100000,000 – Par.
3-03]

Eingabe des minimalen Sollwerts. Der minimale Sollwert be-
stimmt den Mindestwert der Summe aller Sollwerte.
Der minimale Sollwert ist nur aktiv, wenn Par. 3-00 Sollwertbe-
reich auf Min. bis Max. [0] eingestellt ist.
Die Einheit des minimalen Sollwerts entspricht:

• der Auswahl des Regelverfahrens in Par. 1-00: Mit
Drehgeber [1]: UPM, Drehmomentregler [2], Nm.

• der in Par. 3-01 Soll-/Istwerteinheit gewählten Einheit.

3-03  Max. Sollwert

Range: Funktion:

1500.00
0*

[Par. 3-02 -
100000,000]

Geben Sie den maximalen Sollwert ein. Der maximale Sollwert
definiert den maximalen Wert, den die Summe aller Sollwerte
annehmen kann.
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Die Einheit des max. Sollwerts richtet sich nach:
• der Auswahl in Par. 1-00 Regelverfahren: Mit Drehge-

ber [1]: UPM, Drehmomentregler [2], Nm.

• der in Par. 3-01 Soll-/Istwerteinheit gewählten Einheit.

3-04  Sollwertfunktion

Option: Funktion:

[0] * Addierend Die Summe der extern angewählten Sollwerte und Festsollwerte
wird gebildet.

[1] Externe Anwahl Summe der Analogsollwerte, der Puls- u. Bussollwerte.

Umschaltung zwischen externem Sollwert und Festsollwert erfolgt über einen Befehl am Digital-
eingang.

2.6.3. 3-1* Sollwerte

Parameter zum Einstellen der Sollwerteingänge, Festsollwerte und Sollwertverarbeitung.
Es werden Festsollwerte gewählt, die bei Verwendung des Festsollwerts erreicht werden sollen.
An den entsprechenden Digitaleingängen in Parametergruppe 5.1* sind Festsollwert Bit 0, 1
oder 2 ([16], [17] oder [18]) zu wählen.

3-10  Festsollwert

Array [8]
Bereich: 0-7

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] Mit diesem Parameter können acht (0 - 7) verschiedene Fest-
sollwerte programmiert werden. Der Festsollwert wird als Pro-
zentsatz des max. Sollwerts (Par. 3-03) angegeben. Der Wert
wird zu Sollw.MIN hinzugefügt. Um die Festsollwerte über Digi-
taleingänge anzuwählen, müssen Sie an den entsprechenden
Digitaleingängen in Parametergruppe 5.1* Festsollwert Bit 0, 1
oder 2 ([16], [17] oder [18]) wählen.
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Festsollwertbit 2 1 0
Festsollwert 0 0 0 0
Festsollwert 1 0 0 1
Festsollwert 2 0 1 0
Festsollwert 3 0 1 1
Festsollwert 4 1 0 0
Festsollwert 5 1 0 1
Festsollwert 6 1 1 0
Festsollwert 7 1 1 1

3-11  Festdrehzahl JOG

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,0 bis Par. 4-14] Mit diesem Parameter kann die Festdrehzahl JOG festgelegt
werden. Nach Aktivieren der JOG-Drehzahl, z. B. über Digital-
eingang, startet der Motor und läuft über die JOG-Rampe (Par.
3-80) auf die JOG-Drehzahl.
Siehe auch Par. 3-80.

3-12  Frequenzkorrektur Auf/Ab

Range: Funktion:

0.00% [0.00 - 100.00%] In diesem Parameter kann ein relativer Prozentwert definiert
werden, der durch Aktivieren eines Digitaleingangs dem aktu-
ellen Sollwert hinzugefügt oder davon abgezogen werden kann.
Wenn Frequenzkorrektur auf an einem der Digitaleingänge (Par.
5-10 bis Par. 5-15) ausgewählt ist, wird der Prozentsatz (relativ)
beim Aktivieren des Eingangs zum Gesamtsollwert addiert.
Wenn über einen der Digitaleingänge (Par. 5-10 bis Par. 5-15)
Frequenzkorrektur ab gewählt ist, dann wird der Prozentwert
(relativ) vom Gesamtsollwert subtrahiert, wenn der Eingang ak-
tiv ist. Erweiterte Funktionalität kann mit der DigiPot-Funktion
erreicht werden. Siehe Parametergruppe 3-9* Digitalpoti.

3-13  Sollwertvorgabe

Option: Funktion:

Bestimmt, welcher resultierende Sollwert aktiv ist.

[0] * Umschalt. Hand/Auto Hierbei richtet sich der resultierende Sollwert danach, ob der
Frequenzumrichter im Hand- oder Auto-Betrieb ist.

[1] Fern Bei Auswahl Fern erfolgt die Sollwertvorgabe in beiden Betriebs-
arten über Fern.

[2] Ort Bei Ort erfolgt die Sollwertvorgabe in beiden Betriebsarten im-
mer über LCP.

3-14  Relativer Festsollwert

Range: Funktion:

0.00%* [-200.00 - 200.00 %] Definiert einen Festsollwert (in %), der als variabler Wert (in der
Abbildung unten als Y bezeichnet) zum momentanen Sollwert
addiert wird. Diese Summe (Y) wird mit dem tatsächlichen Soll-
wert multipliziert, und das Ergebnis wird zum tatsächlichen
Sollwert addiert (X+X*Y/100). Der tatsächliche Sollwert (X) ist
die Summe der Eingänge, die in Par. 3-15 Variabler Sollwert 1,
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Par. 3-16 Variabler Sollwert 2, Par. 3-17 Variabler Sollwert 3 und
Par. 8-02 Sollwertvorgabe gewählt werden.

3-15  Sollwertquelle 1

Option: Funktion:

Definiert die Quelle für das erste variable Sollwertsignal. Par.
3-15, 3-16 und 3-17 definieren bis zu drei verschiedene Soll-
wertsignale. Die Summe dieser Sollwertsignale bildet den resul-
tierenden Sollwert.

[0] Deaktiviert

[1] * Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[7] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[8] Pulseingang 33

[11] Bus Ort-Sollwert

[20] Digitalpoti

[21] Analogeingang
X30/11

[22] Analogeingang
X30/12

3-16  Sollwertquelle 2

Option: Funktion:

Auswahl der Sollwerteingabe für das zweite Sollwertsignal. Par.
3-15, 3-16 und 3-17 definieren bis zu drei verschiedene Soll-
wertsignale. Die Summe dieser Sollwertsignale bildet den resul-
tierenden Sollwert.

[0] Deaktiviert

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54
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[7] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[8] Pulseingang 33

[11] Bus Ort-Sollwert

[20] * Digitalpoti

[21] Analogeingang
X30/11

[22] Analogeingang
X30/12

3-17  Sollwertquelle 3

Option: Funktion:

Definiert die Quelle für das dritte variable Sollwertsignal. Par.
3-15, 3-16 und 3-17 definieren bis zu drei verschiedene Soll-
wertsignale. Die Summe dieser Sollwertsignale bildet den resul-
tierenden Sollwert.

[0] Deaktiviert

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[7] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[8] Pulseingang 33

[11] * Bus Ort-Sollwert

[20] Digitalpoti

[21] Analogeingang
X30/11

[22] Analogeingang
X30/12

3-18  Relativ. Skalierungssollwert Ressource

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die Quelle des relativen Sollwerts.
Dieser Sollwert (in %) wird zum Festwert aus Par 3-14 addiert.
Die Summe (Y in der Abbildung unten wird mit dem tatsächli-
chen Sollwert (X in der Abbildung unten) multipliziert und das
Ergebnis wird zum tatsächlichen Sollwert addiert (X+X*Y/100).

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

[0] * Deaktiviert

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54
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[7] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[8] Pulseingang 33

[11] Bus Ort-Sollwert

[20] Digitalpoti

[21] Analogeingang
X30/11

[22] Analogeingang
X30/12

3-19  Festdrehzahl JOG

Range: Funktion:

150
UPM*

[0 - Par. 4-13 UPM] Mit diesem Parameter kann die Festdrehzahl nJOG festgelegt
werden. Nach Aktivieren der JOG-Drehzahl, z. B. über Digital-
eingang, startet der Motor und läuft über die JOG-Rampe (Par.
3-80) auf die JOG-Drehzahl. Die max. Einstellung wird durch
Par. 4-13 Max. Drehzahl (UPM) begrenzt.
Siehe auch Par. 3-80.

2.6.4. Rampen
3-4* Rampe 1

Konfiguration der Parameter für die vier Rampen (Par. 3-4*, 3-5*, 3-6* und 3-7*): Auswahl des
Rampentyps, der Rampenzeiten (Beschleunigungs- und Verzögerungszeiten) und Anpassung an
die Lastverhältnisse, um beispielsweise Rucke zu vermeiden.

Zunächst werden die linearen Rampenzeiten gemäß der Abbildungen eingestellt.

Bei Wahl von S-Rampen kann die Ausprägung der S-Form und damit die Stärke des „Rucks“ wäh-
rend der Beschleunigungs- und Verzögerungszeit eingestellt werden. Die Beschleunigungs- und
Verzögerungseinstellungen der S-Rampen werden als Prozentsatz der tatsächlichen Rampenzeit
definiert.
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3-40  Rampentyp 1

Option: Funktion:

Die Auswahl des Rampentyps ermöglicht eine Anpassung des
Beschleunigungs-/Verzögerungsvorganges
an die Lastverhältnisse, um beispielsweise Rucke zu vermeiden.

[0] * Linear

[1] S-Rampe konst. Ru-
cke

Wählt möglichst ruckfreie Beschleunigung.

[2] S-Rampe konst. Zeit S-Rampe basierend auf den Werten in Par. 3-41 und 3-42.

ACHTUNG!
Wird S-Rampe [1] gewählt und der Sollwert bei Rampen geändert, kann die Ram-
penzeit verlängert werden, um eine ruckfreie Bewegung zu ermöglichen, was zu
einer längeren Start- oder Stoppzeit führen kann.
Zusätzliche Anpassungen der S-Formen oder der Position von Initiatoren sind ggf.
notwendig.

3-41  Rampenzeit Auf 1

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Auf ist die Beschleunigungszeit von 0 UPM bis
zur Motornenndrehzahl nM,N (Par. 1-25), vorausgesetzt der Aus-
gangsstrom erreicht nicht die Drehmomentgrenze (eingestellt in
Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im Drehzahlmodus.
Siehe Rampe-Ab Zeit in Par. 3-42.

Par.. 3− 41 =
tBeschl. s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM
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3-42  Rampenzeit Ab 1

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Ab ist die Verzögerungszeit von der Motor-
nenndrehzahl nM,N (Par. 1-25) bis 0 UPM, vorausgesetzt, es tritt
keine Überspannung aufgrund von generatorischem Betrieb des
Motors auf bzw. es wird nicht die Drehmomentgrenze erreicht
(eingestellt in Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im
Drehzahlmodus. Siehe Rampenzeit Auf in Par. 3-41.

Par.. 3− 42 =
tBeschl . s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-45  S-Form Anfang (Rampe Auf 1)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 1 (Par. 3-41)
bei langsam ansteigendem Beschleunigungsmoment. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-46  S-Form Ende (Rampe Auf 1)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 1 (Par. 3-41)
bei abnehmendem Beschleunigungsmoment. Ein hoher Pro-
zentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-47  S-Form Anfang (Rampe Ab 1)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 1 (Par. 3-42)
bei langsam ansteigender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-48  S-Form Ende (Rampe Ab 1)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 1 (Par. 3-42)
bei langsam abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

2.6.5. 3-5* Rampe 2

Zur Auswahl der Rampenparameter siehe 3-4*.
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3-50  Rampentyp 2

Option: Funktion:

Die Auswahl des Rampentyps ermöglicht eine Anpassung des
Beschleunigungs-/Verzögerungsvorganges an die Lastverhält-
nisse, um beispielsweise Rucke zu vermeiden.

[0] * Linear

[1] S-Rampe konst. Ru-
cke

wählt möglichst ruckfreie Beschleunigung.

[2] S-Rampe konst. Zeit S-Rampe basierend auf den Werten in Par. 3-51 und 3-52.

ACHTUNG!
Wird S-Rampe [1] gewählt und der Sollwert bei Rampen geändert, kann die Ram-
penzeit verlängert werden, um eine ruckfreie Bewegung zu ermöglichen, was zu
einer längeren Start- oder Stoppzeit führen kann.
Zusätzliche Anpassungen der S-Formen oder der Position von Initiatoren sind ggf.
notwendig.

3-51  Rampenzeit Auf 2

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Auf ist die Beschleunigungszeit von 0 UPM bis
zur Motornenndrehzahl nM,N (Par. 1-25), vorausgesetzt der Aus-
gangsstrom erreicht nicht die Drehmomentgrenze (eingestellt in
Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im Drehzahlmodus.
Siehe Rampenzeit Ab in Par. 3-52.

Par.. 3− 51 =
tBeschl. s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-52  Rampenzeit Ab 2

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Ab ist die Verzögerungszeit von der Motor-
nenndrehzahl nM,N (Par. 1-25) bis 0 UPM, vorausgesetzt, es tritt
keine Überspannung aufgrund von generatorischem Betrieb des
Motors auf bzw. es wird nicht die Drehmomentgrenze erreicht
(eingestellt in Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im
Drehzahlmodus. Siehe Rampenzeit Auf in Par. 3-51.

Par.. 3− 52 =
tVerz. s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-55  S-Form Anfang (Rampe Auf 2)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 2 (Par. 3-51)
bei langsam ansteigendem Beschleunigungsmoment. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.
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3-56  S-Form Anfang (Rampe Auf 2)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 2 (Par. 3-51)
bei langsam abnehmendem Beschleunigungsmoment. Ein ho-
her Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-57  S-Form Anfang (Rampe Ab 2)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 2 (Par. 3-52)
bei langsam abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-58  S-Form Anfang (Rampe Ab 2)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 2 (Par. 3-52)
bei langsam abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

2.6.6. 3-6* Rampe 3

Zur Konfiguration der Rampenparameter siehe 3-4*.

3-60  Rampentyp 3

Option: Funktion:

Die Auswahl des Rampentyps ermöglicht eine Anpassung des
Beschleunigungs-/Verzögerungsvorganges an die Lastverhält-
nisse, um beispielsweise Rucke zu vermeiden.

[0] * Linear

[1] S-Rampe konst. Ru-
cke

Wählt möglichst ruckfreie Beschleunigung.

[2] S-Rampe konst. Zeit S-Rampe basierend auf den Werten in Par. 3-61 und 3-62.

ACHTUNG!
Wird S-Rampe [1] gewählt und der Sollwert bei Rampen geändert, kann die Ram-
penzeit verlängert werden, um eine ruckfreie Bewegung zu ermöglichen, was zu
einer längeren Start- oder Stoppzeit führen kann.
Zusätzliche Anpassungen der S-Formen oder der Position von Initiatoren sind ggf.
notwendig.

3-61  Rampenzeit Auf 3

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Auf ist die Beschleunigungszeit von 0 UPM bis
zur Motornenndrehzahl nM,N (Par. 1-25), vorausgesetzt der Aus-
gangsstrom erreicht nicht die Drehmomentgrenze (eingestellt in
Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im Drehzahlmodus.
Siehe Rampenzeit Ab in Par. 3-62.
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3-62  Rampenzeit Ab 3

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s ] Eingabe der Rampenzeit Ab, d. h. die Verzögerungszeit von der
Motornenndrehzahl nM,N (Par. 1-25) bis 0 UPM, vorausgesetzt,
es tritt keine Überspannung aufgrund von generatorischem Be-
trieb des Motors auf bzw. es wird nicht die Drehmomentgrenze
erreicht (eingestellt in Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01
s im Drehzahlmodus. Siehe Rampenzeit Auf in Par. 3-61.

Par.. 3− 62 =
tVerz. s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-65  S-Form Ende (Rampe Auf 3)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 3 (Par. 3-61)
bei langsam ansteigendem Beschleunigungsmoment. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-66  S-Form Ende (Rampe Auf 3)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 3 (Par. 3-61)
bei langsam abnehmendem Beschleunigungsmoment. Ein ho-
her Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-67  S-Form Anfang (Rampe Ab 3)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 3 (Par. 3-62)
bei langsam ansteigender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-68  S-Form Ende (Rampe Ab 3)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 3 (Par. 3-62)
bei langsam abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

2.6.7. 3-7* Rampe 4

Zur Konfiguration der Rampenparameter siehe 3-4*.

3-70  Rampentyp 4

Option: Funktion:

Die Auswahl des Rampentyps ermöglicht eine Anpassung des
Beschleunigungs-/Verzögerungsvorganges an die Lastverhält-
nisse, um beispielsweise Rucke zu vermeiden.

[0] * Linear

[1] S-Rampe konst. Ru-
cke

Wählt möglichst ruckfreie Beschleunigung.
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[2] S-Rampe konst. Zeit S-Rampe basierend auf den Werten in Par. 3-71 und 3-72.

ACHTUNG!
Wird S-Rampe [1] gewählt und der Sollwert bei Rampen geändert, kann die Ram-
penzeit verlängert werden, um eine ruckfreie Bewegung zu ermöglichen, was zu
einer längeren Start- oder Stoppzeit führen kann.
Zusätzliche Anpassungen der S-Formen oder der Position von Initiatoren sind ggf.
notwendig.

3-71  Rampenzeit Auf 4

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Auf ist die Beschleunigungszeit von 0 UPM bis
zur Motornenndrehzahl nM,N (Par. 1-25), vorausgesetzt der Aus-
gangsstrom erreicht nicht die Drehmomentgrenze (eingestellt in
Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im Drehzahlmodus.
Siehe Rampenzeit Ab in Par. 3-72.

Par.. 3− 71 =
tBeschl . s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-72  Rampenzeit Ab 4

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit Ab ist die Verzögerungszeit von der Motor-
nenndrehzahl nM,N (Par. 1-25) bis 0 UPM, vorausgesetzt, es tritt
keine Überspannung aufgrund von generatorischem Betrieb des
Motors auf bzw. es wird nicht die Drehmomentgrenze erreicht
(eingestellt in Par. 4-18). Der Wert 0,00 entspricht 0,01 s im
Drehzahlmodus. Siehe Rampenzeit Auf in Par. 3-71.

Par.. 3− 72 =
tVerz. s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Sollw. UPM

3-75  S-Form Anfang (Rampe Auf 4)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 4 (Par. 3-71)
bei langsam ansteigendem Beschleunigungsmoment. Ein hoher
Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-76  S-Form Ende (Rampe Auf 4)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Auf 4 (Par. 3-71)
bei langsam abnehmendem Beschleunigungsmoment. Ein ho-
her Prozentsatz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

3-77  S-Form Anfang (Rampe Ab 4)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 4 (Par. 3-72)
bei abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher Prozent-
satz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.
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3-78  S-Form Ende (Rampe Ab 4)

Range: Funktion:

50%* [1 - 99%] Definiert die Dauer der gesamten Rampenzeit Ab 4 (Par. 3-72)
bei abnehmender Drehmomentreduzierung. Ein hoher Prozent-
satz minimiert ruckartige Drehmomentänderungen.

2.6.8. 3-8* Weitere Rampen

Parameter zum Konfigurieren von Spezialrampen, z. B. Festdrehzahl oder Schnellstopp.

3-80  Rampenzeit JOG

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0,01 - 3600,00 s] Die Rampenzeit JOG ist die Beschleunigungs-/Verzögerungszeit
für die JOG-Funktion bezogen auf die Zeit von 0 UPM bis zur
Motornennfrequenz nM,N (Par.1-25 Motornenndrehzahl). Der
Ausgangsstrom darf nicht höher sein als die Momentengrenze
(eingestellt in Par. 4-18) Die Rampenzeit JOG wird mit Anwahl
der JOG-Drehzahl über Digitaleingang oder Bus-Schnittstelle ak-
tiviert.

Par.. 3− 80 =
tFestdrehzahl JOG s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ log Drehzahl (Par.. 3 − 19) UPM
3-81  Rampenzeit Schnellstopp

Range: Funktion:

3 s* [0,01 - 3600,00 s] Die Schnellstopp-Rampenzeit ist die Verzögerungszeit von der
Motornenndrehzahl (Par. 1-25) bezogen auf 0 UPM, vorausge-
setzt, es tritt keine Überspannung aufgrund von generatori-
schem Motorbetrieb auf, bzw. es wird nicht die Momentengren-
ze (eingestellt in Par. 4-17) überschritten. Schnellstopp wird
mithilfe des Signals an einem gewählten Digitaleingang oder
über die serielle Kommunikationsschnittstelle programmiert.
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Par.. 3− 81 =
tSchnellstopp s x nM, N (Par.. 1− 25) UPM

Δ Festdrehzahl JOG Sollw. (Par.. 3 − 19) UPM
2.6.9. 3-9* Digitalpoti

Parameter zur Konfiguration der Digitalpotentiometer-Funktion. Zum Steuern des Digitalpotis
müssen Digitaleingänge auf DigiPot Auf oder DigiPot Ab stehen.

3-90  Digitalpoti Einzelschritt

Range: Funktion:

0.10%* [0.01 - 200.00%] Falls Digipot Auf/Ab kürzer als 400 ms aktiviert ist, wird der re-
sultierende Sollwert entsprechend dieser Eingabe erhöht/ver-
mindert.

3-91  Rampenzeit

Range: Funktion:

1,00 s* [0,000 - 3600,00 s] Die angegebene Zeit bezieht sich auf eine Sollwertänderung von
0 bis 100 %.
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Falls Digipot Auf/Ab kürzer als 400 ms aktiviert ist, folgt die
Sollwertänderung gemäß dieser Rampenzeit. Die Rampenzeit ist
definiert als die Zeit, die benötigt wird um den resultierenden
Sollwert von 0 % auf 100 % zu ändern.

3-92  Digitalpoti speichern bei Netz-Aus

Option: Funktion:

[0] * Aus Nach einem Netz-Aus (Steuerkarte stromlos) wird der Digital-
poti-Sollwert auf null gesetzt.

[1] Ein Durch Aktivieren dieser Funktion wird der letzte Digitalpoti-Soll-
wert bei Netzausfall gespeichert.

3-93  Digitalpoti Max. Grenze

Range: Funktion:

100%* [-200 - 200 %] Stellen Sie den Höchstwert ein, den der Digitalpotentiometer-
Sollwert erreichen darf. Dies ist vorteilhaft, wenn das Digitalpo-
tentiometer nur zur Feinabstimmung des Gesamt-Sollwerts
(Drehzahl-Lupe) bestimmt ist.

3-94  Digitalpoti Min. Grenze

Range: Funktion:

-100%* [-200 - 200 %] Dieser Parameter definiert den minimalen Wert, den der resul-
tierende Sollwert des digitalen Potentiometers erreichen darf.
Dies ist vorteilhaft, wenn das Digitalpotentiometer nur zur Fein-
einstellung des resultierenden Sollwerts bestimmt ist.

3-95  Rampenverzögerung

Range: Funktion:

1,000 s* [0,000 - 3600,00 s] Stellt eine Verzögerung ein, bevor der Frequenzumrichter be-
ginnt, die Rampe auf/ab zu fahren. Der Sollwert aktiviert das
Auf- und Abfahren der Rampe mit einer Verzögerung von 0 ms,
sobald ERHÖHEN/VERMINDERN ansteigt. Siehe auch Par. 3-91
Rampenzeit.
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2.7. Parameter: Grenzen/Warnungen

2.7.1. 4-** Grenzen und Warnungen 

Parametergruppe zum Einstellen von Sollwerteinheit, Grenzwerten und Bereichen. Siehe auch Par.
4-1*.

2.7.2. 4-1* Motor Grenzen

Parametergruppe zum Einstellen der Drehzahl-, Strom- und Drehmomentgrenzen und Warnun-
gen.
Die Anzeige von Warnungen erfolgt am LCP-Display, an entsprechend programmierten Digital-
oder Relaisausgängen oder an Bus-Schnittstellen.

4-10  Motor Drehrichtung

Option: Funktion:

Auswahl der erforderlichen Motor Drehrichtung(en). Dieser Pa-
rameter verhindert unerwünschte Reversierung. Wenn in Par.
1-00 PID-Prozess [3] gewählt ist, wird dieser Parameter als Vor-
gabewert auf Nur Rechts [0] eingestellt. Die Einstellung in Par.
4-10 beschränkt nicht den Bereich für die Einstellung von Par.
4-13.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

[0] * Nur Rechts

[1] Nur Links

[2] Beide Richtungen

4-11  Min. Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - Par. 4-13] Definiert die absolute Mindestdrehzahl, mit der der Motor laufen
soll. Die minimale Drehzahl kann entsprechend der minimalen
Motornenndrehzahl des Herstellers eingestellt werden. Die mi-
nimale Drehzahl kann nicht höher sein als die maximale Dreh-
zahl in Par. 4-13. Siehe auch Par. 3-02.

4-12  Min. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:

0 Hz* [0 - Par. 4-14] Definiert die absolute Mindestdrehzahl, mit der der Motor laufen
soll. Die minimale Frequenz kann nicht höher sein als die maxi-
male Frequenz in Par. 4-14. Siehe auch Par. 3-02.

4-13  Max. Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:

3600
UPM

[Par. 4-11 - 60,000] Eingabe der maximalen Grenze für die Motordrehzahl. Die ma-
ximale Drehzahl kann entsprechend der maximalen Motor-
nenndrehzahl des Herstellers eingestellt werden. Die maximale
Drehzahl darf die Einstellung in Par. 4-11 Min. Drehzahl [UPM]
nicht unterschreiten.
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ACHTUNG!
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann niemals 10 % der Taktfrequenz
überschreiten (Par. 14-01).

4-14  Max. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig*

[0 - 1000 Hz] Eingabe der maximalen Grenze für die Motordrehzahl. Definiert
die Maximalfrequenz, die der Motor inklusive Regelkorrektur er-
reichen darf. Siehe auch Par. 4-19 und Par. 3-03. Je nach
anderen Parametereinstellungen im Hauptmenü und nach
Werkseinstellungen abhängig vom geografischen Standort wer-
den nur Par. 4-11 oder 4-12 angezeigt.

ACHTUNG!
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann niemals 10 % der Taktfrequenz
überschreiten (Par. 14-01).

4-16  Momentengrenze motorisch

Range: Funktion:

160.0 %
*

[0,0 - Variable Grenze
%]

Definiert die Momentengrenze für den motorischen Betrieb. Die
Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich Mo-
tornenndrehzahl (Par. 1-25) aktiv. Um den Motor gegen „Kip-
pen“ abzusichern, ist die Werkseinstellung auf 1,6 x Motornenn-
strom eingestellt. Wenn eine Einstellung in Par. 1-00 bis Par.
1-26 geändert wird, werden für Par. 4-16 bis 4-18 nicht auto-
matisch die Werkseinstellungen wieder hergestellt. Siehe auch
Par. 14-25.

Durch Ändern von Par. 4-16 bei Par. 1-00 Ohne Rückführung wird Par. 1-66 Min.
Strom bei niedriger Drehzahl neu angepasst.
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4-17  Momentengrenze generatorisch

Range: Funktion:

100.0 %
*

[0,0 - Variable Grenze
%]

Definiert die Momentengrenze für den generatorischen Betrieb.
Die Momentengrenze ist im Drehzahlbereich bis einschließlich
Motornenndrehzahl (Par. 1-25) aktiv. Näheres siehe Abbildung
für Par. 4-16 und Par. 14-25.

4-18  Stromgrenze

Range: Funktion:

160.0 %
*

[0,0 - Variable Grenze
%]

Definiert die Stromgrenze für motorischen Betrieb. Um den Mo-
tor gegen „Kippen“ abzusichern, ist die Werkseinstellung auf 1,6
x Motornennstrom eingestellt. Wenn eine Einstellung in Par.
1-00 bis Par. 1-26 geändert wird, werden für Par. 4-16 bis 4-18
nicht automatisch die Werkseinstellungen wieder hergestellt.
Par. 4-18 sollte nicht niedriger als Par. 4-16 und 4-17 (Momen-
tengrenzen) eingestellt werden, um maximales Ausgangsdreh-
moment zu erhalten und Absterben des Motors zu verhindern.

4-19  Max. Ausgangsfrequenz

Range: Funktion:

132,0
Hz*

[0,0 - 1000,0 Hz] Dieser Parameter definiert das absolute Limit der Ausgangsfre-
quenz des Frequenzumrichters. Dies gewährleistet eine erhöhte
Sicherheit bei Antrieben, bei denen eine versehentliche Über-
drehzahl unbedingt vermieden werden muss. Diese Grenze ist
in allen Konfigurationen endgültig (unabhängig von der Einstel-
lung in Par. 1-00).

ACHTUNG!
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann niemals 10 % der Taktfrequenz
überschreiten (Par. 14-01).

Par. 4-19 kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

4-20  Variable Drehmomentgrenze

Option: Funktion:

Wählen Sie einen Analogeingang zur Skalierung der Einstellun-
gen in Par. 4-16 und 4-17 von 0 % bis 100 % (oder invers). Der
eingestellte Wert bezieht sich mit 0-100 % auf die Festlegung
in Par. 4-19. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 1-00
Regelverfahren in Drehzahlregelung mit oder ohne Rückfüh-
rung eingestellt ist.

[0] * Ohne Funktion

[2] Analogeingang 53

[4] Analogeingang 53
inv.

[6] Analogeingang 54

[8] Analogeingang 54
inv.
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[10] Analogeingang
X30/11

[12] Analogeing. X30-11
inv.

[14] Analogeingang
X30/12

[16] Analogeing. X30-12
inv.

4-21  Variable Drehzahlgrenze

Option: Funktion:

Wählen Sie einen Analogeingang zur Skalierung der Einstellun-
gen in Par. 4-19 von 0 % bis 100 % (oder invers). Der einge-
stellte Wert bezieht sich mit 0-100 % auf die Festlegung in Par.
4-19. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 1-00 Regelver-
fahren auf Drehmomentregler eingestellt ist.

[0] * Ohne Funktion

[2] Analogeing. 53

[4] Analogeing. 53 inv.

[6] Analogeing. 54

[8] Analogeing. 54 inv.

[10] Analogeing. X30/11

[12] Analogeing. X30-11
inv.

[14] Analogeing. X30/12

[16] Analogeing. X30-12
inv.

2.7.3. 4-3* Drehgeberüberwachung

Diese Parametergruppe enthält Einstellungen zur Überwachung und Verarbeitung von Istwerten
von Drehgebern und Resolvern.

4-30  Drehgeberüberwachung Funktion

Option: Funktion:

Wählt das Verhalten des Frequenzumrichters bei Erkennung ei-
nes Drehgeberfehlers, beispielsweise, wenn das Istwertsignal
während der in Par. 4-32 Drehgeber Timeout-Zeit eingestellten
Zeit um mehr als den in Par. 4-31 Drehgeber max. Fehlabwei-
chung angegebenen Wert von der Ausgangsdrehzahl abweicht.

[0] Deaktiviert

[1] Warnung

[2] * Alarm

4-31  Drehgeber max. Fehlabweichung

Range: Funktion:

300
UPM*

[1-600 UPM] Definiert die max. tolerierte Drehzahlabweichung, bevor die
Drehgeberüberwachung anspricht.
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4-32  Drehgeber Timeout-Zeit

Range: Funktion:

0,05 s* [0,00 - 60,00 s] Definiert, wie lange der Drehzahlfehler überschritten sein muss,
bevor die Überwachungsfunktion ausgeführt wird.

2.7.4. 4-5* Warnungen Grenzen

Parameter zum Definieren von Warngrenzen für Strom, Drehzahl, Sollwert und Istwert. Die An-
zeige von Warnungen erfolgt am LCP-Display, an entsprechend programmierten Digital- oder
Relais-Ausgängen oder an Bus-Schnittstellen.

Die Anzeige der Warnungen erfolgt am LCP-Display, an entsprechend programmierten Digital-
oder Relais-Ausgängen oder über die Bus-Schnittstelle.

4-50  Warnung Strom niedrig

Range: Funktion:

0,00 A* [0,00 - Par. 4-51] Eingabe des Min.-Stromwerts. Wenn der Motorstrom diesen
Grenzwert unterschreitet, wird im Display eine Meldung ange-

FC300-Programmierhandbuch 2. Programmieren

 MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  95

2



zeigt. Die Signalausgänge können so programmiert werden,
dass sie ein Zustandssignal auf den Digital- und Relaisausgän-
gen erzeugen. Siehe Zeichnung.

4-51  Warnung Strom hoch

Range: Funktion:

Par.
16-37
A*

[Par. 4-50 - Par.
16-37]

Eingabe des Max.-Stromwerts. Wenn der Motorstrom diesen
Grenzwert überschreitet, wird im Display eine Meldung ange-
zeigt. Die Signalausgänge können so programmiert werden,
dass sie ein Zustandssignal auf den Digital- und Relaisausgän-
gen erzeugen. Siehe Zeichnung.

4-52  Warnung Drehz. niedrig

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - Par. 4-13] Eingabe des Min.-Drehzahlwerts. Wenn die Motordrehzahl die-
sen Grenzwert unterschreitet, wird im Display eine Meldung
angezeigt. Zusätzlich kann ein entsprechendes Zustandssignal
auf den Digital- und Relaisausgängen erzeugt werden. Siehe
auch Par. 5-3* und 5-4*. Geben Sie die Grenze innerhalb des
Drehzahlbereichs des Frequenzumrichters an.

4-53  Warnung Drehz. hoch

Range: Funktion:

Par.
4-13
UPM*

[Par. 4-52 - Par. 4-13] Eingabe des Max.-Drehzahlwerts. wenn die Motordrehzahl die-
sen Grenzwert überschreitet, wird im Display eine Meldung
angezeigt. Die Signalausgänge können so programmiert wer-
den, dass sie ein Zustandssignal auf den Digital- und Relaisaus-
gängen erzeugen. Geben Sie die Grenze innerhalb des Dreh-
zahlbereichs des Frequenzumrichters an. Siehe Zeichnung.

4-54  Warnung Sollwert niedr.

Range: Funktion:

-999999
.999*

[-999999,999 - Par.
4-55]

Eingabe des unteren Sollwerts. Wenn der aktuelle Sollwert die-
sen Grenzwert unterschreitet, wird im Display eine Meldung
angezeigt. Zusätzlich kann ein entsprechendes Zustandssignal
auf den Digital- und Relaisausgängen erzeugt werden. Siehe
auch Par. 5-3* und 5-4*.

4-55  Warnung Sollwert hoch

Range: Funktion:

999999.
999*

[Par. 4-54 -
999999,999]

Eingabe des oberen Sollwerts. Wenn der aktuelle Sollwert die-
sen Grenzwert überschreitet, wird im Display eine Meldung
angezeigt. Zusätzlich kann ein entsprechendes Zustandssignal
auf den Digital- und Relaisausgängen erzeugt werden. Siehe
auch Par. 5-3* und 5-4*.
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4-56  Warnung Istwert niedr.

Range: Funktion:

-999999
.999*

[-999999,999 - Par.
4-57]

Angabe einer min. Sollwertgrenze. Wenn der Istwert diesen
Grenzwert unterschreitet, wird im Display eine Meldung ange-
zeigt. Zusätzlich kann ein entsprechendes Zustandssignal auf
den Digital- und Relaisausgängen erzeugt werden. Siehe auch
Par. 5-3* und 5-4*.

4-57  Warnung Istwert hoch

Range: Funktion:

999999.
999*

[Par. 4-56 -
999999,999]

Angabe einer max. Istwertgrenze. Wenn der Istwert diesen
Grenzwert überschreitet, wird im Display eine Meldung ange-
zeigt. Die Signalausgänge können so programmiert werden,
dass sie ein Zustandssignal auf den Digital- und Relaisausgän-
gen erzeugen.

4-58   Motorphasen Überwachung

Option: Funktion:

[0] Aus Aktiviert die Überwachung der Motorphasen. Wenn Ein gewählt
ist, reagiert der Frequenzumrichter bei Ausfall der Motorphase
und zeigt einen Alarm an.

[1] * Ein Wenn Sie Aus wählen, wird bei Fehlen einer Motorphase kein
Alarm ausgegeben. Läuft der Motor nur auf zwei Phasen, be-
steht die Gefahr, dass er Schaden nimmt/überhitzt. Schalten Sie
deshalb die Motorphasenüberwachung nicht aus.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

2.7.5. 4-6* Drehz.ausblendung

Parameter zum Einstellen von Drehzahl-Bypassbereichen für die Rampen.
Bei einigen Antrieben kann es bei bestimmten Drehzahlen zu Resonanzproblemen kommen. Es
können maximal vier Frequenz- oder Drehzahlbereiche umgangen werden.

4-60  Ausbl. Drehzahl von [UPM]

Array [4]

4-60  Ausbl. Drehzahl von [UPM]

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - Par. 4-13] Bei einigen Antrieben kann es bei bestimmten Drehzahlen zu
Resonanzproblemen kommen. Um diese Drehzahlen zu vermei-
den, geben Sie Ihre unteren Limits ein. Hinweis: Der Frequen-
zumrichter verwendet immer die aktuell gewählte Rampe.
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4-61  Ausbl. Drehzahl von [Hz]

Array [4]

0 Hz* [0 bis Par. 4-14 Hz] Bei einigen Antrieben kann es bei bestimmten Drehzahlen zu
Resonanzproblemen kommen. Um diese Drehzahlen zu vermei-
den, geben Sie Ihre unteren Limits ein. Hinweis: Der Frequen-
zumrichter verwendet immer die aktuell gewählte Rampe.

4-62  Ausbl. Drehzahl bis [UPM]

Array [4]

0 UPM* [0 - Par. 4-13] Bei einigen Antrieben kann es bei bestimmten Drehzahlen zu
Resonanzproblemen kommen. Um diese Frequenzen zu vermei-
den, geben Sie Ihre oberen Limits ein. Hinweis: Der Frequen-
zumrichter verwendet noch immer die aktuell gewählte Rampe.

4-63  Ausbl. Drehzahl bis [Hz]

Array [4]

0 Hz* [0 - Par. 4-14] Bei einigen Antrieben kann es bei bestimmten Drehzahlen zu
Resonanzproblemen kommen. Um diese Frequenzen zu vermei-
den, geben Sie Ihre oberen Limits ein. Hinweis: Der Frequen-
zumrichter verwendet noch immer die aktuell gewählte Rampe.
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2.8. Parameter: Digital Ein/Aus

2.8.1. 5-** Digit. Ein-/Ausgänge

Parameterguppe zum Konfigurieren der Digitalein- und -ausgänge.

2.8.2. 5-0* Grundeinstellungen

Parameter zum Umschalten der Steuerlogik NPN/PNP und zur Auswahl der E/A-Funktion an den
digitalen Klemmen.

5-00  Schaltlogik

Option: Funktion:

Die Steuerlogik der Digitalein- und -ausgänge kann mit diesem
Parameter zwischen PNP (Positiv-Logik) oder NPN (Negativ-Lo-
gik) umgeschaltet werden (Ausnahme: Klemme 37 ist immer
PNP).

[0] * PNP Aktion bei positiven Richtungsimpulsen (↕ ). PNP-Systeme wer-
den an Masse geschaltet.

[1] NPN Aktion bei negativen Richtungsimpulsen (↕ ). NPN-Systeme
werden intern im Frequenzumrichter an +24 V geschaltet.

ACHTUNG!
Beim Ändern dieses Parameters muss der Frequenzumrichter aus- und wieder ein-
geschaltet werden, um die Parameteränderung zu aktivieren.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

5-01  Klemme 27 Funktion

Option: Funktion:

[0] * Eingang Konfiguriert Klemme 27 als Digitaleingang.

[1] Ausgang Konfiguriert Klemme 27 als Digitalausgang.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

5-02  Klemme 29 Funktion

Option: Funktion:

[0] * Eingang Legt Klemme 29 als Digitaleingang fest.

[1] Ausgang Legt Klemme 29 als Digitalausgang fest.

Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

2.8.3. 5-1* Digitaleingänge

Parameter zum Einstellen der Funktionen der Digitaleingänge.
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Digitaleingänge werden zur Auswahl diverser Funktionen im Frequenzumrichter benutzt. Alle Di-
gitaleingänge können auf die folgenden Funktionen eingestellt werden:

Digitaleingangfunktion Auswahl Klemme
Ohne Funktion [0] Alle *Kl. 32, 33
Alarm quittieren [1] Alle
Motorfreilauf (inv.) [2] Alle *Kl. 27
Motorfreilauf/Reset invers [3] Alle
Schnellst.rampe (inv) [4] Alle
DC Bremse (invers) [5] Alle
Stopp invers [6] Alle
Start [8] Alle *Kl. 18
Puls-Start [9] Alle
Reversierung [10] Alle *Kl. 19
Start + Reversierung [11] Alle
Start nur Rechts [12] Alle
Start nur Links [13] Alle
Festdrehzahl JOG [14] Alle *Kl. 29
Festsollwert ein [15] Alle
Festsollwert Bit 0 [16] Alle
Festsollwert Bit 1 [17] Alle
Festsollwert Bit 2 [18] Alle
Sollwert speichern [19] Alle
Drehz. speich. [20] Alle
Drehzahl auf [21] Alle
Drehzahl ab [22] Alle
Satzanwahl Bit 0 [23] Alle
Satzanwahl Bit 1 [24] Alle
Präz. Stopp inv. [26] 18, 19
Präziser Start, Stopp [27] 18, 19
Freq.korr. Auf [28] Alle
Freq.korr. Ab [29] Alle
Zählereingang [30] 29, 33
Pulseingang [32] 29, 33
Rampe Bit 0 [34] Alle
Rampe Bit 1 [35] Alle
Netzausfall (invers) [36] Alle
Präziser Puls-Start [40] 18, 19
Präziser Puls-Start inv. [41] 18, 19
DigiPot Auf [55] Alle
DigiPot Ab [56] Alle
DigiPot löschen [57] Alle
Zähler A (+1) [60] 29, 33
Zähler A (-1) [61] 29, 33
Reset Zähler A [62] Alle
Zähler B (+1) [63] 29, 33
Zähler B (-1) [64] 29, 33
Reset Zähler B [65] Alle
Mech. Bremse Istwert [70] Alle
Mech. Bremse Istwert Inv. [71] Alle
PTC-Karte 1 [80] Alle

Alle = Klemmen 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2, X30/3, X30/4. X30/ sind die Klemmen auf MCB
101.
Klemme 29 ist nur bei FC 302 verfügbar.

Nur die für den jeweiligen Digitaleingang möglichen Funktionen sind im zugehörigen Parameter
wählbar.

Die Digitaleingänge können auf die folgenden Funktionen programmiert werden:

[0] Ohne Funktion Keine Reaktion auf die an die Klemme geführten Signale.

[1] Alarm quittieren Setzt den Frequenzumrichter nach Abschaltung/Alarm zurück.
Bei Alarmen mit Abschaltblockierung muss zuvor das Gerät
Netz-Aus geschaltet werden.

[2] Motorfreilauf (inv.) (Werkseinstellung Klemme 27): Motorfreilaufstopp, invertierter
Eingang (öffnen). Wenn das Signal an der zugewiesenen Klem-
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me „0“ ist, wird Motorfreilauf ausgeführt. (Logisch „0“ => Frei-
laufstopp)

[3] Motorfreilauf/Reset
invers

Reset und Motorfreilaufstopp, invers (öffnen). Motorfreilauf
wird ausgeführt und Frequenzumrichter zurückgesetzt. (Logisch
„0“ => Motorfreilaufstopp und Reset)

[4] Schnellst.rampe (inv) Invertierter Eingang (öffnen). Wenn das Signal an der zugewie-
senen Klemme „0“ ist, wird ein Stopp gemäß der Schnellstopp-
Rampenzeit (Par. 3-81) ausgeführt. Nach Anhalten des Motors
dreht die Motorwelle im Leerlauf. (Logisch „0“ => Schnellstopp)

[5] DC Bremse (invers) Invertierter Eingang für DC-Bremse (öffnen). Wenn das Signal
an der zugewiesenen Klemme „0“ ist, wird die DC-Bremse mit
der Dauer von Par. 2-02 aktiviert. Siehe Par. 2-01 bis Par. 2-03.
Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in Par. 2-02 ungleich
0 ist. (Logisch „0“ => DC-Bremsung)

[6] Stopp invers Stopp, invertierte Funktion. Wenn das Signal an der zugewie-
senen Klemme von „1“ auf „0“ wechselt, wird ein Rampenstopp
aktiviert. Der Stopp wird gemäß der gewählten Rampenzeit
(Par. 3-42, Par. 3-52, Par. 3-62, Par. 3-72) ausgeführt.

ACHTUNG!
Befindet sich der Frequenzumrichter während ei-
nes Stoppbefehls in der Momentengrenze, kann
dieser aufgrund der internen Regelung eventuell
nicht ausgeführt werden. Konfigurieren Sie einen
Digitalausgang für Momentgrenze & Stopp [27],
und verbinden Sie diesen mit einem Digitalein-
gang, der für Motorfreilauf konfiguriert ist, um
eine Abschaltung auch in der Momentengrenze si-
cherzustellen.

[8] Start (Werkseinstellung Klemme 18): Wählen Sie Start, um die zuge-
wiesene Klemme für einen Start/Stopp-Befehl zu konfigurieren.
(Logisch „1“ = Start, Logisch „0“ = Stopp)

[9] Puls-Start Der Motor wird starten, wenn ein Pulssignal mindestens 2 ms
lang angelegt wird. Der Motor stoppt, wenn Sie Stopp (invers)
aktivieren. Für die Funktion Pulsstart muss ein weiterer Eingang
mit Stopp (invers) [6] vorgesehen werden.

[10] Reversierung (Werkseinstellung Klemme 19). Ändert die Drehrichtung der
Motorwelle. Zum Umkehren logisch „1“ wählen. Das Reversie-
rungssignal ändert nur die Drehrichtung. Die Startfunktion wird
nicht aktiviert. Wählen Sie beide Richtungen in Par. 4-10 Motor
Drehrichtung. Die Funktion ist in der Betriebsart PID-Prozess
nicht aktiv.

[11] Start + Reversierung Aktiviert einen Startbefehl bei gleichzeitiger Reversierung. (Lo-
gisch „0“  Rampenstopp)→

[12] Start nur Rechts Motorwelle dreht bei Start im Uhrzeigersinn.

[13] Start nur Links Motorwelle dreht bei Start gegen den Uhrzeigersinn.

[14] Festdrehzahl JOG (Werkseinstellung Klemme 29): Aktiviert für die zugewiesene
Klemme die JOG-Funktion. Sie müssen in Par. 3-04 Externe An-
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wahl [1] wählen. Bei logisch „1“ wird der Motor mit der JOG-
Drehzahl (Par. 3-11) betrieben.

[15] Festsollwert ein Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsoll-
wert. Es wird davon ausgegangen, dass in Par. 3-04 Externe
Anwahl [1] gewählt wurde. Bei logisch „0“ ist der externe Soll-
wert aktiv, bei logisch „1“ ist einer der acht Festsollwerte aktiv.

[16] Festsollwert Bit 0 Festsollwert Bit 0, 1, und 2 erlaubt die Wahl zwischen einem der
acht Festsollwerte gemäß der folgenden Tabelle. Siehe auch
Abschnitt Sollwertverarbeitung im Projektierungshandbuch.

[17] Festsollwert Bit 1 Wie Festsollwert Bit 0 [16].

[18] Festsollwert Bit 2 Wie Festsollwert Bit 0 [16].

Festsollwertbit 2 1 0
Festsollwert 0 0 0 0
Festsollwert 1 0 0 1
Festsollwert 2 0 1 0
Festsollwert 3 0 1 1
Festsollwert 4 1 0 0
Festsollwert 5 1 0 1
Festsollwert 6 1 1 0
Festsollwert 7 1 1 1

[19] Sollw. speichern Speichert den aktuellen Sollwert. Dieser gespeicherte Wert ist
jetzt der Ausgangspunkt bzw. die Bedingung für Drehzahl auf
und Drehzahl ab. Wird Drehzahl Auf/Ab benutzt, so richtet sich
die Drehzahländerung immer nach Rampe 2 (Par. 3-51 und
3-52) im Drehzahlbereich von 0 - Par. 3-03 Max. Sollwert.

[20] Drehz. speichern Speichert die aktuelle Ausgangsdrehzahl (Hz). Die gespeicherte
Motorfrequenz (Hz) ist auch der Ausgangspunkt bzw. die Be-
dingung für die Verwendung von Drehzahl auf und Drehzahl ab.
Wird Drehzahl Auf/Ab benutzt, so richtet sich die Drehzahlän-
derung immer nach Rampe 2 (Par. 3-51 und 3-52) im Dreh-
zahlbereich von 0 - Par. 1-23 Motornennfrequenz.

ACHTUNG!
Wenn Drehzahl speichern aktiv ist, kann der Motor
nicht über einen Rampenstopp angehalten wer-
den. Stoppen Sie den Motor über die Funktion
Motorfreilauf (inv.) [2], Motorfreilauf/Reset oder
die LCP-Taste [Off].

[21] Drehzahl auf Drehzahl auf und Drehzahl ab sind zu wählen, wenn eine digitale
Steuerung der Drehzahl auf/ab (Motorpotentiometer) erfolgen
soll. Aktivieren Sie diese Funktion durch Auswahl von Sollwert
speichern oder Drehzahl speichern. Wenn Drehzahl Auf/Ab we-
niger als 400 ms aktiviert ist, wird der resultierende Sollwert um
0,1 % erhöht/reduziert. Wenn Drehzahl Auf/Ab länger als 400
ms aktiviert ist, folgt die Sollwertänderung der jeweiligen Ram-
pe (Par. 3-x1/ 3-x2).
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Freq.korr. Ab Freq.korr. Auf
Keine Drehz.änderung 0 0
Reduziert um %-Wert 1 0
Erhöht um %-Wert 0 1
Reduziert um %-Wert 1 1

[22] Drehzahl ab Siehe Drehzahl auf [21].

[23] Satzanwahl Bit 0 Bei Auswahl von Satzanwahl Bit 0 kann zwischen einem der vier
Sätze gewählt werden. Par. 0-10 muss auf Externe Anwahl ein-
gestellt sein.

[24] Satzanwahl Bit 1 (Werkseinstellung Klemme 32): Identisch mit Satzanwahl Bit 0
[23].

[26] Präziser Stopp invers Verzögert das Stoppsignal, um einen präzisen Stopp unabhän-
gig von der Drehzahl zu erhalten.
Sendet ein inverses Stopp-Signal, wenn die Funktion „Präziser
Stopp“ in Par. 1-83 Funktion Präziser Stopp eingestellt ist.
Die Funktion „Präziser Stopp invers“ ist für Klemmen 18 oder 19
verfügbar.

[27] Präz. Start, Stopp Verwendet, wenn Präziser Rampenstopp [0] in Par. 1-83 Funk-
tion Präziser Stopp gewählt ist.

[28] Freq.korr. Auf Erhöht oder verringert den in Par. 3-12 eingestellten Sollwert.

[29] Freq.korr. Ab Siehe Frequenzkorrektur Auf [28].

[30] Zählereingang Funktion „Präziser Stopp“ in Par. 1-83 wird als Zählerstopp oder
drehzahlkompensierter Zählerstopp mit oder ohne Reset ver-
wendet. Der Zählerwert muss in Par. 1-84 eingestellt werden.

[32] Pulseingang Pulseingang ist als Soll- oder Istwert zu wählen. Die Skalierung
erfolgt in Par.-Gruppe 5-5*.

[34] Rampe Bit 0 Erlaubt die Wahl zwischen einer der vier Rampen gemäß der
folgenden Tabelle.

[35] Rampe Bit 1 Identisch mit Rampe Bit 0.

Festes Rampenbit 1 0
Rampe 1 0 0
Rampe 2 0 1
Rampe 3 1 0
Rampe 4 1 1

[36] Netzausfall (invers) Aktiviert Par. 14-10 Netzausfall-Funktion. Netzausfall invers ist
bei logisch „0“ aktiv.
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[41] Präziser Puls-Start
inv.

Sendet ein Puls-Stopp-Signal, wenn die Funktion „Präziser
Stopp“ in Par. 1-83 Funktion Präziser Stopp eingestellt ist. Die
Funktion „Präziser Puls-Stopp invers“ ist für Klemmen 18 oder
19 verfügbar.

[55] DigiPot Auf DigiPot Auf-Signal für die in Parametergruppe 3-9* beschriebe-
ne Digitalpotentiometer-Funktion.

[56] DigiPot Ab DigiPot Ab-Signal für die in Parametergruppe 3-9* beschriebene
Digitalpotentiometer-Funktion.

[57] DigiPot löschen Löscht den Digitalpotentiometer-Sollwert, siehe auch Parame-
tergruppe 3-9*.

[60] Zähler A (Nur Klemme 29 oder 33) Eingang zum Erhöhen der Zählung im
SLC-Zähler.

[61] Zähler A (Nur Klemme 29 oder 33) Eingang zum Verringern der Zählung
im SLC-Zähler.

[62] Reset Zähler A Eingang zum Reset von Zähler A.

[63] Zähler B (Nur Klemme 29 oder 33) Eingang zum Erhöhen der Zählung im
SLC-Zähler.

[64] Zähler B (Nur Klemme 29 oder 33) Eingang zum Verringern der Zählung
im SLC-Zähler.

[65] Reset Zähler B Eingang zum Reset von Zähler B.

[70] Mech. Bremse Istwert Bremsenrückführung für Hubanwendungen.

[71] Mech. Bremse Istwert
inv.

Invertierte Bremsenrückführung für Hubanwendungen.

[80] PTC-Karte 1 Alle Digitaleingänge können auf PTC-Karte 1 [80] eingestellt
werden. Auf diese Option darf jedoch nur ein Digitaleingang
eingestellt sein.

5-10  Klemme 18 Digitaleingang

Option: Funktion:

[8] * Start Definiert die Funktion des jeweiligen Digitaleingangs.

5-11  Klemme 19 Digitaleingang

Option: Funktion:

[10] * Reversierung Definiert die Funktion des jeweiligen Digitaleingangs.

5-12  Klemme 27 Digitaleingang

Option: Funktion:

[2] * Motorfreilauf (inv.) Definiert die Funktion des jeweiligen Digitaleingangs.

5-13  Klemme 29 Digitaleingang

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die Funktion dieses Digitaleingangs.
Optionen [60], [61], [63] und [64] sind zusätzliche Funktionen.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
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[14] * Festdrehzahl JOG

[60] Zähler A (+1)

[61] Zähler A (-1)

[63] Zähler B (+1)

[64] Zähler B (-1)

5-14  Klemme 32 Digitaleingang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Definiert die Funktion des jeweiligen Digitaleingangs.

5-15  Klemme 33 Digitaleingang

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die Funktion dieses Digitaleingangs.
Optionen [60], [61], [63] und [64] sind zusätzliche Funktionen.

[0] * Ohne Funktion

[60] Zähler A (+1)

[61] Zähler A (-1)

[63] Zähler B (+1)

[64] Zähler B (-1)

5-16  Klemme X30/3 Digitaleingang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
Folgen Sie der in 5-1* angegebenen Funktion.

5-17  Klemme X30/4 Digitaleingang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
Folgen Sie der in 5-1* angegebenen Funktion.

5-18  Klemme X30/4 Digitaleingang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
Folgen Sie der in 5-1* angegebenen Funktion.

5-19  Klemme 37 Sicherer Stopp

Option: Funktion:

[1] * Sicherer Stopp/Alarm Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist. Manueller Reset über LCP, Digitaleingang
oder Feldbus.

[3] Sicherer Stopp/Auto-
Reset

Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist (Kl. 37 aus). Bei Wiederherstellung der siche-
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ren Stoppschaltung läuft der Frequenzumrichter ohne manuel-
les Quittieren weiter.

[4] PTC 1 Alarm Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist. Manueller Reset über LCP, Digitaleingang
oder Feldbus. Option 4 ist nur verfügbar, wenn die PTC-Ther-
mistorkarte, Option MCB 112, angeschlossen ist.

[5] PTC 1 Warnung Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist (Kl. 37 aus). Wenn der sichere Stoppkreis
wieder hergestellt wird, läuft der Frequenzumrichter ohne ma-
nuellen Reset weiter, sofern kein Digitaleingang, der auf PTC-
Karte 1 [80] eingestellt ist, noch aktiviert ist. Option 5 ist nur
verfügbar, wenn die PTC-Thermistorkarte, Option MCB 112, an-
geschlossen ist.

[6] PTC 1 & Relais A Diese Option wird verwendet, wenn die PTC-Option über ein Si-
cherheitsrelais an Kl. 37 mit einem Stopp-Taster verschaltet ist.
Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist. Manueller Reset über LCP, Digitaleingang
oder Feldbus. Option 6 ist nur verfügbar, wenn die PTC-Ther-
mistorkarte, Option MCB 112, angeschlossen ist.

[7] PTC 1 & Relais W Diese Option wird verwendet, wenn die PTC-Option über ein Si-
cherheitsrelais an Kl. 37 mit einem Stopp-Taster verschaltet ist.
Der Frequenzumrichter geht in den Freilauf, wenn sicherer
Stopp aktiviert ist (Kl. 37 aus). Wenn der sichere Stoppkreis
wieder hergestellt wird, läuft der Frequenzumrichter ohne ma-
nuellen Reset weiter, sofern kein Digitaleingang, der auf PTC-
Karte 1 [80] eingestellt ist, (noch) aktiviert ist. Option 7 ist nur
verfügbar, wenn die PTC-Thermistorkarte, Option MCB 112, an-
geschlossen ist.

[8] PTC 1 & Relais A/W Über diese Option kann eine Kombination aus Alarm und War-
nung verwendet werden. Option 8 ist nur verfügbar, wenn die
PTC-Thermistorkarte, Option MCB 112, angeschlossen ist.

[9] PTC 1 & Relais W/A Über diese Option kann eine Kombination aus Alarm und War-
nung verwendet werden. Option 9 ist nur verfügbar, wenn die
PTC-Thermistorkarte, Option MCB 112, angeschlossen ist.

ACHTUNG!
Wenn Auto-Reset/Warnung gewählt wird, öffnet der Frequenzumrichter für auto-
matischen Wiederanlauf.
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Übersicht der Alarm- und Warnmeldun-
gen

Funktion Nr. PTC Relais
Keine Funktion [0] - -
Sicherer Stopp/Alarm [1]* - Sicherer Stopp [A68]
Sicherer Stopp/War-
nung

[3] - Sicherer Stopp [W68]

PTC 1 Alarm [4] PTC 1 Sicherer Stopp
[A71]

-

PTC 1 Warnung [5] PTC 1 Sicherer Stopp
[W71]

-

PTC 1 & Relais A [6] PTC 1 Sicherer Stopp
[A71]

Sicherer Stopp [A68]

PTC 1 & Relais W [7] PTC 1 Sicherer Stopp
[W71]

Sicherer Stopp [W68]

PTC 1 & Relais A/W [8] PTC 1 Sicherer Stopp
[A71]

Sicherer Stopp [W68]

PTC 1 & Relais W/A [9] PTC 1 Sicherer Stopp
[W71]

Sicherer Stopp [A68]

W steht für Warnung, A für Alarm. Weitere Informationen entnehmen Sie bitte der Beschreibung
der Alarme und Warnungen im Abschnitt Fehlersuche und -behebung im Projektierungshandbuch
oder Produkthandbuch.
Ein gefährlicher Fehler im Zusammenhang mit dem sicheren Stopp zeigt den Alarm: Gefährlicher
Fehler [A72].

2.8.4. 5-3* Digitalausgänge

Parameter zum Einstellen der Funktionen der Digitalausgänge. Die 2 elektronischen Digitalaus-
gänge sind für Klemme 27 und 29 gleich. Die E/A-Funktion für Klemme 27 in Par. 5-01 und die
E/A-Funktion für Klemme 29 in Par. 5-02 ist zu programmieren. Diese Parameter können bei lau-
fendem Motor nicht eingestellt werden.

[0] Ohne Funktion Werkseinstellung für alle Digitalausgänge und Relaisausgänge.

[1] Steuer. bereit An der Steuerkarte liegt Versorgungsspannung an.

[2] Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und an der Steuerkarte
liegt Versorgungsspannung an.

[3] Bereit/Fern-Betrieb Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und der Fern-Betrieb
ist aktiviert.

[4] Freigabe/k. Warnung Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit. Es ist kein Start- oder
Stoppbefehl gegeben (Start/deaktivieren). Es liegen keine
Warnungen vor.

[5] Motor ein Der Motor wird vom Frequenzumrichter angesteuert.

[6] Motor ein/k. Warnung Die Ausgangsdrehzahl ist höher als die in Parameter 1-81 Ein.-
Drehzahl für Stoppfunktion [UPM] eingestellte Drehzahl. Der
Motor wird angesteuert und es liegen keine Warnungen vor.

[7] Grenzen OK, keine
Warnung

Der Motor läuft innerhalb der Grenzbereiche (siehe Par. 4-50 bis
Par. 4-53). Es liegen keine Warnungen vor.

[8] Ist=Sollwert, keine
Warnung

Der Istwert entspricht dem Sollwert. Es liegen keine Warnungen
vor.
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[9] Alarm Es liegt ein Alarmzustand vor. Es liegen keine Warnungen vor.

[10] Alarm oder Warnung Es liegt ein Alarmzustand vor oder es wird eine Warnung ange-
zeigt.

[11] Moment.grenze Die Drehmomentgrenze, eingestellt in Par. 4-16 oder Par. 4-17,
ist überschritten.

[12] Außerh. Strombereich Der Motorstrom liegt außerhalb des in Par. 4-18 eingestellten
Bereichs.

[13] Unter Min.-Strom Der Motorstrom ist unter dem in Par. 4-50 eingestellten Wert.

[14] Über Max.-Strom Der Motorstrom ist über dem in Par. 4-51 eingestellten Wert.

[15] Außerh. Frequenzbe-
reich

Die Ausgangsfrequenz liegt außerhalb des eingestellten Fre-
quenzbereichs.

[16] Unter Min.-Frequenz Die Ausgangsdrehzahl ist unter dem in Par. 4-52 eingestellten
Wert.

[17] Über Max.-Frequenz Die Ausgangsdrehzahl ist über dem in Par. 4-53 eingestellten
Wert.

[18] Außerhalb Istwertbe-
reich

Der Istwert liegt außerhalb des in Par. 4-56 und 4-57 einge-
stellten Istwertbereichs.

[19] Unter Min.-Istwert Der Istwert liegt unter dem in Par. 4-56 Warnung Istwert
niedr. eingestellten Wert.

[20] Über Max.-Istwert Der Istwert liegt über dem in Par. 4-57 Warnung Istwert hoch
eingestellten Wert.

[21] Warnung Übertemp. Die Temperaturgrenze entweder im Motor, im Frequenzumrich-
ter oder im Bremswiderstand wurde überschritten.

[22] Bereit, keine therm.
Warnung

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit; eine Temperaturwar-
nung liegt nicht vor.

[23] Fern, Bereit, keine
therm. Warnung

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und der Fern-Betrieb
ist aktiviert. Eine Temperaturwarnung liegt nicht vor.

[24] Bereit, k. Über/Un-
tersp

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, und die Netzspan-
nung ist innerhalb des festgelegten Spannungsbereichs (siehe
Abschnitt Warnungen/Alarmmeldungen im Kapitel Fehlersuche
und -behebung des Projektierungshandbuchs).

[25] Reversierung Reversierung. Der Ausgang ist aktiv, wenn ein Reversier-Befehl
anliegt. Wenn der Motor nicht dreht, folgt der Ausgang dem
Sollwert.

[26] Bus OK Die Bus-Kommunikation ist aktiv. Es liegt kein Timeout vor.

[27] Moment.grenze und
Stopp

Momentgrenze und Stopp wird im Zusammenhang mit Motor-
freilaufstopp (Klemme 27) benutzt, wo ein Stoppbefehl gegeben
werden kann, obwohl sich der Frequenzumrichter im Moment-
grenzzustand befindet. Das Signal ist invers, d. h. logisch „0“,
wenn dem Frequenzumrichter ein Stoppsignal erteilt wurde und
er sich in der Momentengrenze befindet.

[28] Bremse, keine War-
nung

Die Widerstandsbremsung ist aktiv, es liegen keine Warnungen
vor.
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[29] Bremse OK, kein
Alarm

Die Bremselektronik ist betriebsbereit und es liegen keine Fehler
vor.

[30] Stör.Bremse (IGBT) Der Ausgang ist logisch „1“, wenn der Bremsen-Transistor
(IGBT) einen Kurzschluss hat. Die Funktion dient zum Schutz
des Frequenzumrichters im Falle eines Fehlers in der Brems-
elektronik. Mithilfe eines Ausgangs/Relais kann so die Versor-
gungsspannung des Frequenzumrichters abgeschaltet werden.

[31] Steuerwort OFF 1,2,3 Nur, wenn im Parameter 8-10 PROFIDRIVE [1] gewählt wurde
und im Steuerwort AUS1, AUS2 oder AUS3 aktiv ist.

[32] Mechanische Bremse Ermöglicht das Steuern einer externen mechanischen Bremse,
siehe Beschreibung im Abschnitt Ansteuerung der mechani-
schen Bremse und Parametergruppe 2-2*.

[33] Sicherer Stopp aktiv
(nur FC 302)

Zeigt an, dass der sichere Stopp an Klemme 37 aktiviert wurde.

[40] Außerh. Sollwertbe-
reich

[41] Unter Min.-Sollwert

[42] Über Max.-Sollwert

[45] Bussteuerung

[46] Bus-Strg. 1 bei Time-
out

[47] Bus-Strg. 0 bei Time-
out

[51] MCO-gesteuert

[55] Pulsausgang

[60] Vergleicher 0 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 0 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[61] Vergleicher 1 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 1 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[62] Vergleicher 2 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 2 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[63] Vergleicher 3 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 3 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[64] Vergleicher 4 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 4 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[65] Vergleicher 5 Siehe Parametergruppe 13-1*. Wird Vergleicher 5 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[70] Logikregel 0 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 0 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.
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[71] Logikregel 1 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 1 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[72] Logikregel 2 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 2 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[73] Logikregel 3 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 3 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[74] Logikregel 4 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 4 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[75] Logikregel 5 Siehe Parametergruppe 13-4*. Wird Logikregel 5 als TRUE
(Wahr) ausgewertet, so wird der Ausgang aktiviert. Andernfalls
ist er AUS.

[80] SL-Digitalausgang A Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[81] SL-Digitalausgang B Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[82] SL-Digitalausgang C Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[83] SL-Digitalausgang D Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[84] SL-Digitalausgang E Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[85] SL-Digitalausgang F Siehe Par. 13-52 SL-Controller-Aktion. Der zugewiesene Aus-
gang kann mit einer Smart Logik-Aktion Ein oder Aus geschaltet
werden.

[120] Hand-Sollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn Par. 3-13 Sollwertvorgabe = [2]
„Ort“ oder wenn Par. 3-13 Sollwertvorgabe = [0] Umschalt.
Hand / Auto, während das LCP gleichzeitig im Handbetrieb ist.

[121] Fern-Sollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn Par. 3-13 Sollwertvorgabe = [1]
Fern oder wenn Par. 3-13 Sollwertvorgabe = [0] Umschalt.
Hand / Auto, während das LCP gleichzeitig im Autobetrieb ist

[122] Kein Alarm Der Ausgang ist aktiv, wenn kein Alarm vorliegt.

[123] Startbefehl aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn ein Startbefehl ausgeführt wird (z.
B. über Bus-Schnittstelle, Digitaleingang, [Hand on] oder [Auto
on]), und kein übergeordneter Stopp vorliegt.

[124] Reversierung aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn der Motor läuft und ein Reversier-
Befehl ansteht.
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[125] Handbetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter im Hand-
betrieb ist (angezeigt durch LED über LCP-Taste [Hand on]).

[126] Autobetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter im automa-
tischen Betrieb ist (angezeigt durch LED über LCP-Taste [Auto
on]).

5-30  Klemme 27 Digitalausgang

Option: Funktion:

[45] Bussteuerung Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Der Ausgangszustand wird
bei einem Bus-Timeout beibehalten.

[46] Bus-Strg. 1 bei Time-
out

Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Bei einem Bus-Timeout wird
der Ausgangszustand auf 1 (Ein) gestellt.

[47] Bus-Strg. 0 bei Time-
out

Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Bei einem Bus-Timeout wird
der Ausgangszustand auf 0 (Aus) gestellt.

5-31  Klemme 29 Digitalausgang

Option: Funktion:

[45] Bussteuerung Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Der Ausgangszustand wird
bei einem Bus-Timeout beibehalten.

[46] Bus-Strg. 1 bei Time-
out

Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Bei einem Bus-Timeout wird
der Ausgangszustand auf 1 (Ein) gestellt.

[47] Bus-Strg. 0 bei Time-
out

Der Ausgang wird über Bus gesteuert. Der Zustand des Aus-
gangs wird in Par. 5-90 eingestellt. Bei einem Bus-Timeout wird
der Ausgangszustand auf 0 (Aus) gestellt.

Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

5-32  Klemme X30/6 Digitalausgang (MCB 101)

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
Folgen Sie der in 5-3* angegebenen Funktion.

5-33  Klemme X30/7 Digitalausgang (MCB 101)

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
Folgen Sie der in 5-3* angegebenen Funktion.

2.8.5. 5-4* Relais

Parameter zum Einstellen der Funktionen der Relaisausgänge.
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5-40  Relaisfunktion

Option: Funktion:

Nur FC 302 enthält Relais 2. Par. 5-40 enthält dieselben Aus-
wahlmöglichkeiten wie Par. 5-3* und zusätzlich die Auswahl-
möglichkeiten [36] und [37].

Par. 5-40 enthält dieselben Auswahlmöglichkeiten wie Par. 5-30
und zusätzlich die Auswahlmöglichkeiten [36] und [37]. Nur FC
302 enthält Relais 2. Relais 7, 8 und 9 gehören zum Relaisopti-
onsmodul MCB 105.

[1] (Relais 1)

[2] (Relais 2)

[7] Relais 7

[8] Relais 8

[9] Relais 9

[36] Steuerwort Bit 11

[37] Steuerwort Bit 12

5-41  Ein Verzög., Relais

Array [8] (Relais 1 [0], Relais 2 [1], Relais 7 [6], Relais 8 [7], Relais 9
[8])

0,01s* [0,01 - 600,00 s ] Ermöglicht eine Verzögerung der Relaiseinschaltzeit. Es können
individuell Verzögerungszeiten für die 2 internen mechanischen
Relais und für die Zusatzrelais der MCO 105 in einer Array-
Funktion gewählt werden. Siehe auch Par. 5-40.

5-42  Aus Verzög., Relais

Array [8] (Relais 1 [0], Relais 2 [1], Relais 7 [6], Relais 8 [7], Relais
9 [8])

0,01 s* [0,01 - 600,00 s] Ermöglicht eine Verzögerung der Relaisabschaltzeit. Es können
individuell Verzögerungszeiten für die 2 internen mechanischen
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Relais und für die Zusatzrelais der MCO 105 in einer Array-
Funktion gewählt werden. Siehe auch Par. 5-40.

Ändert sich der ausgewählte Ereigniszustand vor Ablauf der Ein-
oder Ausschaltverzögerung, hat dies keine Wirkung auf den
Relaisausgang.

2.8.6. 5-5* Pulseingänge

Diese Parameter dienen zur Festlegung eines geeigneten Bereiches für den Pulssollwert, indem
die Skalierungs- und Filtereinstellungen für die Pulseingänge konfiguriert werden. Eingangsklem-
men 29 oder 33 können als Pulseingänge konfiguriert werden. Stellen Sie hierzu Klemme 29 (Par.
5-13) oder Klemme 33 (Par. 5-15) auf Pulseingang [32] ein. Soll Klemme 29 als Eingang benutzt
werden, ist Par. 5-01 auf Eingang [0] einzustellen.

5-50  Klemme 29 Min. Frequenz

Range: Funktion:

100 Hz* [0 - 110000 Hz] Parameter zum Skalieren der Min.-Frequenz des Pulseingangs
29. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
5-52. Siehe Zeichnung.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

5-51  Klemme 29 Max. Frequenz

Range: Funktion:

100 Hz [0 - 110000 Hz] Parameter zum Skalieren der Max.-Frequenz des Pulseingangs
29. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
5-53.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
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5-52  Klemme 29 Min. Soll-/ Istwert

Range: Funktion:

0.000* [-1000000,000 - Par.
5-53]

Parameter zum Skalieren des minimalen Soll-/Istwertes des Pul-
seingangs 29. Dies ist auch der minimale Istwert (siehe Par.
5-57). (Par. 5-02 = „Eingang [0]“ und Par. 5-13 = „Pulseingang
[32]“).
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

5-53  Klemme 29 Max. Soll-/ Istwert

Range: Funktion:

1500.00
0*

[Par. 5-52 -
1000000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für die Max.
Frequenz von Pulsausgang 29 (Par. 5-51). (Par. 5-02 = Aus-
gang [1] und Par. 5-13 = entsprechender Wert).
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

5-54  Pulseingang 29 Filterzeit

Range: Funktion:

100 ms* [1 - 1000 ms] Eingabe der Filterzeit für Pulseingang 33. Dieses Tiefpassfilter
bedämpft das Signal an Pulseingang 29. Dies ist vorteilhaft,
wenn z. B. viele Störsignale im System sind. Dieser Parameter
ist nur bei FC 302 verfügbar.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

5-55  Klemme 33 Min. Frequenz

Range: Funktion:

100 Hz* [0 - 110000 Hz] Parameter zum Skalieren der Min.-Frequenz des Pulseingangs
33. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
5-57. Siehe Zeichnung.

5-56  Klemme 33 Max. Frequenz

Range: Funktion:

100 Hz* [0 - 110000 Hz] Parameter zum Skalieren der Max.-Frequenz des Pulseingangs
33. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Einstellung in Par.
5-58.

5-57  Klemme 33 Min. Soll-/ Istwert

Range: Funktion:

0.000 * [-100000,000 – Par.
5-58]

Festlegung des minimalen Soll-/Istwertes als Bezug für die Min.
Frequenz des Pulseingangs 33 (Par. 5-52).

5-58  Klemme 33 Max. Soll-/ Istwert

Range: Funktion:

1500.00
0*

[Par. 5-57 -
100000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für die Max.
Frequenz des Pulseingangs 29 (Par. 5-53).
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5-59  Pulseingang 33 Filterzeit

Range: Funktion:

100 ms [1 - 1000 ms] Eingabe der Filterzeit für Pulseingang 33. Dieses Tiefpassfilter
bedämpft das Signal an Pulseingang 33.
Dies ist vorteilhaft, wenn z. B. viele Störsignale im System sind.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

2.8.7. 5-6* Pulsausgänge

Parameter zum Konfigurieren der Skalierung und Funktionalität der Pulsausgänge. Die Pulsaus-
gänge sind Klemme 27 oder 29 zugewiesen. Stellen Sie hierzu Klemme 27 in Par. 5-01 oder
Klemme 29 in Par. 5-02 auf „Ausgang [1]“ ein.

Parameter zur Definition des Ausgangs:

Parameter zum Konfigurieren der Skalierung und Funktionalität
der Pulsausgänge. Die Pulsausgänge sind Klemme 27 oder 29
zugewiesen. Stellen Sie hierzu Klemme 27 in Par. 5-01 oder
Klemme 29 in Par. 5-02 auf „Ausgang [1]“ ein.

[0] * Ohne Funktion

[45] Bussteuerung

[48] Bus-Strg., Timeout

[51] MCO-gesteuert

[100] Ausg.freq. 0-20 mA

[101] Sollwert 0-20 mA

[102] Istwert 0-20 mA

[103] Motorstr. 0-20 mA

[104] Drehm.%max.0-20
mA

[105] Drehm.%nom.0-20
mA

[106] Leistung 0-20 mA

[107] Drehzahl 0-20 mA

[108] Drehm. 0-20 mA
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[109] Max. Ausgangsfre-
quenz

5-60  Klemme 27 Pulsausgang

Option: Funktion:

[0] Ohne Funktion Dieser Parameter definiert die Funktion des Pulsausgangs 27.
Diese Funktion wird nur ausgeführt, wenn Par. 5-01 auf „Aus-
gang“ steht.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

5-62  Ausgang 27 Max. Frequenz

Range: Funktion:

5000
Hz*

[0 - 32000 Hz] Parameter zum Skalieren der Max.-Frequenz des Pulsausgangs
27. Der angegebene Wert bezieht sich auf die gewählte Funk-
tion in Par. 5-60.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

5-63  Klemme 29 Pulsausgang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter definiert die Funktion des Pulsausgangs 29.
Diese Funktion wird nur ausgeführt, wenn Par. 5-02 auf „Aus-
gang“ steht. Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

5-65  Ausgang 29 Max. Frequenz

Option: Funktion:

[5000
Hz] *

0 - 32000 Hz Parameter zum Skalieren der Max.-Frequenz des Pulsausgangs
29. Der angegebene Wert bezieht sich auf die gewählte Funk-
tion in Par. 5-63.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

5-66  Klemme X30/6 Pulsausgang

Option: Funktion:

[0] * Ohne Funktion Dieser Parameter definiert die Funktion des Pulsausgangs
X30/6. Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geän-
dert werden.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.
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5-68  Ausgang X30/6 Max. Frequenz

Range: Funktion:

5000
Hz*

[0 - 32000 Hz] Parameter zum Skalieren der Max.-Frequenz des Pulsausgangs
X30/6 auf der Option MCB 101. Dieser Parameter kann nicht bei
laufendem Motor geändert werden.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.

2.8.8. 5-7* 24 V Drehgeber

Parameter zum Konfigurieren eines 24 V-HTL-Drehgebers.
Für Regelungen mit Drehzahl-Istwertrückführung kann der HTL-Inkrementalgeber an Klemme 13
(24 V DC-Versorgung), Klemme 32 (Kanal A), Klemme 33 (Kanal B) und Klemme 20 (GND) an-
geschlossen werden. Die Digitaleingänge 32/33 sind aktiv für Drehgebereingänge, wenn 24 V/
HTL-Drehgeber in Par. 1-02 oder Par. 7-00 gewählt ist. Der verwendete Drehgeber hat zwei Kanäle
(A und B) und wird mit 24 V betrieben. Max. Eingangsfrequenz der Drehgebereingänge: 110 kHz.

5-70  Kl. 32/33 Drehgeber Aufl. [Pulse/U]

Range: Funktion:

1024
Pulse/
U*

[128 - 4096 Pulse/U] Geben Sie die Auflösung des verwendeten Drehgebers in Pul-
sen pro Umdrehung ein. Klemme 32 (A) und 33 (B) sind auf
„Ohne Funktion“ zu stellen (siehe Par 5-14/5-15)!
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.
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5-71  Kl. 32/33 Drehgeber Richtung

Option: Funktion:

Überprüfen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die Geber-Drehrich-
tung mit der Antriebs-Drehrichtung übereinstimmt! Mit diesem
Parameter kann die Logik der Geber-Drehrichtung invertiert
werden.

[0] * Nur Rechts A-Kanal ist bei Rechtsdrehung 90° vor Kanal B.

[1] Nur Links A-Kanal ist bei Linksdrehung 90° vor Kanal B.

Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert werden.

2.8.9. 5-9* Bussteuerung 

Parameter zur Steuerung von Digital-, Relais- und Pulsausgängen über Bus.

5-90  Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

Option: Funktion:

[0] * 0 - FFFFFFFF Dieser Parameter speichert den Zustand der busgesteuerten Di-
gitalausgänge und Relais.
Logisch „1“ gibt an, dass der Ausgang EIN (aktiv) ist.
Logisch „0“ gibt an, dass der Ausgang AUS (inaktiv) ist.

Bit 0 Digitalausgang Klemme 27
Bit 1 Digitalausgang Klemme 29
Bit 2 Digitalausgang Klemme X30/6
Bit 3 Digitalausgang Klemme X30/7
Bit 4 Relais 1 Ausgangsklemme
Bit 5 Relais 2 Ausgangsklemme
Bit 6 Ausgangsklemme Relais 1 Option B
Bit 7 Ausgangsklemme Relais 2 Option B
Bit 8 Ausgangsklemme Relais 3 Option B
Bit 9-15 Reserviert für weitere Klemmen
Bit 16 Ausgangsklemme Relais 1 Option C
Bit 17 Ausgangsklemme Relais 2 Option C
Bit 18 Ausgangsklemme Relais 3 Option C
Bit 19 Ausgangsklemme Relais 4 Option C
Bit 20 Ausgangsklemme Relais 5 Option C
Bit 21 Ausgangsklemme Relais 6 Option C
Bit 22 Ausgangsklemme Relais 7 Option C
Bit 23 Ausgangsklemme Relais 8 Option C
Bit 24-31 Reserviert für weitere Klemmen

5-93  Klemme 27, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0%* [0.00 - 100.00%] Wurde für diesen Ausgang die Funktion „Bussteuerung“ ge-
wählt, dann kann mittels dieses Parameters der momentane
Puls-Ausgangswert (über Bus) gesteuert werden.
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5-94  Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0.00%* [0.00 - 100.00%] Wurde für diesen Ausgang die Funktion „Bussteuerung“ gewählt
und ein Bus/Steuerwort Timeout (Par. 8-04) ist aktiv, dann legt
dieser Par. den Ausgangswert während des Timeouts fest.

5-95  Klemme 29, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0%* [0.00 - 100.00%] Wurde für diesen Ausgang die Funktion „Bussteuerung“ ge-
wählt, dann kann mittels dieses Parameters der momentane
Puls-Ausgangswert (über Bus) gesteuert werden.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

5-96  Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0.00%* [0.00 - 100.00%] Wurde für diesen Ausgang die Funktion „Bussteuerung“ gewählt
und ein Bus/Steuerwort Timeout (Par. 8-04) ist aktiv, dann legt
dieser Par. den Ausgangswert während des Timeouts fest.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.
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2.9. Parameter: Analog Ein/Aus

2.9.1. 6-** Analoge Ein-/Ausg.

Parametergruppe zum Konfigurieren der Analogein- und -ausgänge.

2.9.2. 6-0* Grundeinstellungen

Die Analogeingänge am FC 300 sind für Spannung (FC 301: 0 - 10 V, FC 302: 0 - +/-10 V) oder
Strom (FC 301/302: 0/4 - 20 mA) konfigurierbar.

ACHTUNG!
Die Analogeingänge können auch als Motorthermistor-Eingang definiert werden.

6-00  Signalausfall Zeit

Range: Funktion:

10 s* [1 - 99 s] Eingabe des Timeout bei Signalausfall. Ist aktiv, wenn A53
(SW201) und/oder A54 (SW202)in Position EIN ist/sind (Strom-
eingang). Fällt das an den gewählten Stromeingang angeschlos-
sene Sollwertsignal für länger als die in Par. 6-00 eingestellte
Zeit unter 50 % des in Par. 6-10, Par. 6-12, Par. 6-20 oder Par.
6-22 eingestellten Werts, wird die in Par. 6-01 eingestellte Funk-
tion aktiviert.

6-01  Signalausfall Funktion

Option: Funktion:

Auswahl der Timeout-Funktion. Die in Par. 6-01 eingestellte
Funktion wird aktiviert, wenn das Eingangssignal auf Klemme
53 oder 54 unter 50 % des Werts in Par. 6-10, Par. 6-12, Par.
6-20 oder Par. 6-22 fällt und die Timeout-Zeit in Par. 6-00 über-
schritten ist. Treten gleichzeitig mehrere Timeouts auf, so gibt
der Frequenzumrichter der Timeout-Funktion folgende Priorität:

1. Par. 6-01 Signalausfall Timeout-Funktion

2. Par. 5-74 Funktion nach Drehgeberverlust

3. Par. 8-04 Steuerwort-Timeout-Funktion
Als Timeout-Funktion kann Folgendes gewählt wer-
den:

Als Timeout-Funktion kann Folgendes gewählt werden:
• [1] Der Motor wird mit der momentanen Ausgangs-

drehzahl weiter betrieben.

• [2] Der Motor wird angehalten.

• [3] Der Motor wird mit Festdrehzahl JOG betrieben.

• [4] Der Motor wird mit max. Drehzahl betrieben.

• [5] Der Motor stoppt und es wird ein Alarm ausgelöst.

[0] * Aus
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[1] Drehz. speich.

[2] Stopp

[3] Festdrz. (JOG)

[4] Max. Drehzahl

[5] Stopp und Alarm

2.9.3. 6-1* Analogeingang 1

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte für Analogeingang 1 (Klemme 53).

6-10  Klemme 53 Skal. Min.Spannung

Range: Funktion:

0,07 V* [FC 301: 0 V - Par.
6-11]
[FC 302: -10 V - Par.
6-11]

Parameter zum Skalieren der Min.-Spannung des Analogein-
gangs 53. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung
in Par. 6-14. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202
auf der Steuerkarte auf Spannung „U“ steht. Siehe auch Soll-
wertverarbeitung.

6-11  Klemme 53 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:

10,0 V* [Par. 6-10 bis 10,0 V] Parameter zum Skalieren der Max.-Spannung des Analogein-
gangs 53. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung
in Par. 6-15. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S201
auf der Steuerkarte auf Spannung „U“ steht.

6-12  Klemme 53 Skal. Min.Strom

Range: Funktion:

0,14
mA*

[0,0 bis Par. 6-13 mA] Parameter zum Skalieren des Min.-Stroms des Analogeingangs
53. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
3-02. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202 auf der
Steuerkarte auf Strom „I“ steht.
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6-13  Klemme 53 Skal. Max.Strom

Range: Funktion:

20,0
mA*

[ Par. 6-12 zu - 20,0
mA]

Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms des Analogeingangs
54. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
6-15. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202 auf der
Steuerkarte auf Strom „I“ steht.

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

Range: Funktion:

0,000
Einheit*

[-1000000,000 bis
Par. 6-15]

Festlegung des minimalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs 54 (Par. 6-10 und 6-12).

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

Range: Funktion:

1500,00
0 Ein-
heit*

[Par. 6-14 bis
1000000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs 53 (Par. 6-11 bzw. 6-13).

6-16  Klemme 53 Filterzeit

Range: Funktion:

0,001 s* [0,001 - 10,000 s] Eingabe der Zeitkonstante. Dies ist vorteilhaft, wenn z. B. viele
Störsignale im System sind. Ein hoher Wert ergibt mehr Glät-
tung, erhöht jedoch auch die Reaktionszeit.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

2.9.4. 6-2* Analogeingang 2

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte für Analogeingang 2 (Klemme 54).

6-20  Klemme 54 Skal. Min. Spannung

Range: Funktion:

0,07 V* [FC 301: 0 V - Par.
6-11]
[FC 302: -10 V - Par.
6-11]

Parameter zum Skalieren der Min.-Spannung des Analogein-
gangs 54. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung
in Par. 3-02. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202
auf der Steuerkarte auf Spannung „U“ steht. Siehe auch Soll-
wertverarbeitung.

6-21  Klemme 54 Skal. Max. Spannung

Range: Funktion:

10,0 V* [Par. 6-20 to 10,0 V] Parameter zum Skalieren der Max.-Spannung des Analogein-
gangs 53. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung
in Par. 6-25. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202
auf der Steuerkarte auf Spannung „U“ steht.
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6-22  Klemme 54 Skal. Min. Strom

Range: Funktion:

0,14
mA*

[0,0 bis Par. 6-23 mA] Parameter zum Skalieren des Min.-Stroms des Analogeingangs
54. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
3-02. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202 auf der
Steuerkarte auf Strom „I“ steht.

6-23  Klemme 54 Skal. Max. Strom

Range: Funktion:

20,0
mA*

[Par. 6-22 bis - 20,0
mA]

Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms des Analogeingangs
54. Der angegebene Wert bezieht sich auf die Festlegung in Par.
6-25. Dieser Wert ist nur gültig, wenn der Schalter S202 auf der
Steuerkarte auf Strom „I“ steht.

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

Range: Funktion:

0,000
Einheit*

[-1000000,000 bis
Par. 6-25]

Festlegung des minimalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs 54 (Par. 6-20 bzw. 6-22).

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

Range: Funktion:

1500,00
0 Ein-
heit*

[Par. 6-24 bis
1000000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs 54 (Par. 6-21 bzw. 6-23).

6-26  Klemme 54 Filterzeit

Range: Funktion:

0,001 s* [0,001 - 10,000 s] Eingabe der Zeitkonstante. Dies ist vorteilhaft, wenn z. B. viele
Störsignale im System sind. Ein hoher Wert ergibt mehr Glät-
tung, erhöht jedoch auch die Reaktionszeit.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

2.9.5. 6-3* Analogeingang 3 (MCB 101)

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte für Analogeingang 3 (X30/11).
Die Funktion der Klemme muss an der Verwendungsstelle definiert werden. Siehe auch Par. 3-1*
(Sollwert), Par. 7-** (Istwert)

6-30  Klemme X30/11 Skal. Min. Spannung

Range: Funktion:

0,07 V* [0 - Par. 6-31] Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-34)
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6-31  Klemme X30/11 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:

10,0 V* [Par. 6-30 bis 10,0 V] Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-35)

6-34  Klemme X30/11 Skal. Min.-Soll/ Istwert

Range: Funktion:

0,000
Einheit*

[1000000,000 bis Par.
6-35]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-30)

6-35  Klemme X30/11 Skal. Max.-Soll/ Istwert

Range: Funktion:

1500,00
0 Einheit

[Par. 6-34 bis
1000000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-31)

6-36  Klemme X30/11 Filterzeit

Range: Funktion:

0,001 s* [0,001 - 10,000 s] Dieses Tiefpassfilter bedämpft das Signal an Analogeingang
X30/11. Dies ist vorteilhaft, wenn z. B. viele Störsignale im Sys-
tem sind.
Par. 6-36 kann nicht geändert werden, während der Motor läuft.

2.9.6. 6-4* Analogeingang 4 (MCB 101)

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte für Analogeingang 4 (X30/12).
Die Funktion der Klemme muss an der Verwendungsstelle definiert werden. Siehe auch Par. 3-1*
(Sollwert), Par. 7-** (Istwert)

6-40  Klemme X30/12 Skal. Min. Spannung

Range: Funktion:

0,7 V* [0 bis Par. 6-41] Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-44)

6-41  Klemme X30/12 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:

10,0 V* [Par. 6-40 bis 10,0 V] Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-45)
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6-44  Klemme X30/12 Skal. Min.-Soll/ Istwert

Range: Funktion:

0,000
Einheit*

[-1000000,000 bis
Par. 6-45]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Min.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-44)

6-45  Klemme X30/12 Skal. Max.-Soll/ Istwert

Range: Funktion:

1500,00
0 Ein-
heit*

[Par. 6-44 bis
1000000,000]

Festlegung des maximalen Soll-/Istwertes als Bezug für den
Max.-Wert des Analogeingangs X30/11 auf der Option MCB 101
(Einstellung in Par. 6-41)

6-46  Klemme X30/12 Filterzeit

Range: Funktion:

0,001 s* [0,001 - 10,000 s] Dieses Tiefpassfilter bedämpft das Signal an Analogeingang
X30/12. Dies ist vorteilhaft, wenn z. B. viele Störsignale im Sys-
tem sind.
Par. 6-46 kann nicht geändert werden, während der Motor läuft.

2.9.7. 6-5* Analogausgang 1

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte für Analogeingang 1 (Klemme 42).
Signalbereich des Ausgangs: 0/4 – 20 mA. Die Bezugsklemme (Klemme 39) ist dieselbe Klemme
und besitzt dasselbe elektrische Potential für einen analogen oder digitalen Bezugsanschluss. Die
Auflösung am Analogausgang ist 12 Bit.

6-50  Klemme 42 Analogausgang

Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die Funktion des Analogausgangs 1,
Klemme 42.

[0] Ohne Funktion

[52] MCO 305 0-20 mA

[53] MCO 305 4-20 mA

[100] Ausg.freq. 0-20 mA

[101] Sollwert 0-20 mA

[102] Istwert 0-20 mA

[103] Motorstr. 0-20 mA

[104] Drehm.%max.0-20
mA

[105] Drehm.%nom.0-20
mA

[106] Leistung 0-20 mA

[107] Drehzahl 0-20 mA

[108] Drehm. 0-20 mA

[109] Max. Ausg.freq. 0-20
mA

[130] Ausg. freq. 4-20 mA
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[131] Sollwert 4-20 mA

[132] Istwert 4-20 mA

[133] Motorstrom 4-20 mA

[134] Drehm. % lim.
4-20mA

[135] Drehm. % nom. 4-20
mA

[136] Leistung 4-20 mA

[137] Drehzahl 4-20 mA

[138] Drehm. 4-20 mA

[139] Bus-Strg. 0-20 mA

[140] Bus-Strg. 4-20 mA

[141] Bus-Strg. 0-20 mA,
Timeout

[142] Bus-Strg. 4-20 mA,
Timeout

[150] Max. Ausg.freq. 4-20
mA

6-51  Kl. 42, Ausgang min. Skalierung

Range: Funktion:

0%* [0 – 200%] Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal an Ausgangsklemme
42. Die Min. Skalierung ist prozentual im Bezug auf den maxi-
malen Wert des dargestellten Signals anzugeben. Die Min. Ska-
lierung kann nie höher als die entsprechende Auswahl in Par.
6-52 sein.

6-52  Kl. 42, Ausgang max. Skalierung

Range: Funktion:

100 %* [000 – 200 %] Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal an Ausgangsklemme
42 in Prozent des max. Signalpegels. Wahl der Signalgröße und
-pegel (0/4-20mA) erfolgt in Par. 6-50. Als Wert wird der maxi-
male Wert des Stromsignalausgangs eingestellt. Der Ausgang
kann so skaliert werden, dass bei maximalem Signal ein Strom
unter 20 mA oder bei einem Signal von unter 100 % bereits 20
mA erreicht werden. Sollen die 20 mA bereits bei 0 bis 100 %
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des Signalwertes erreicht werden, ist der prozentuale Wert di-
rekt einzugeben, z. B. 50 % = 20 mA. Wenn bei maximalem
Signal (100 %) ein kleinerer Strom als 20 mA erreicht wird, ist
der Prozentwert wie folgt zu berechnen:

20 mA / Skal. Max. Strom x 100 % i.e. 10 mA : 20
10 x 100 = 200 %

6-53  Kl. 42, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0.00%* [0,00 – 100,00 %] Wurde für diesen Analogausgang die Funktion „Bussteuerung“
gewählt, dann kann mittels dieses Parameters der momentane
Ausgangswert des Analogausgangs (über Bus) gesteuert wer-
den.

6-54  Kl. 42, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0.00%* [0,00 – 100,00 %] Enthält den Festwert von Ausgang 42.
Wurde für diesen Analogausgang die Funktion „Bussteuerung“
gewählt und ein Bus/Steuerwort Timeout (Par. 6-50) ist aktiv,
dann legt dieser Par. den Ausgangswert während des Timeouts
fest.

2.9.8. 6-6* Analogausgang 2 (MCB 101)

Signalbereich des Ausgangs: 0/4 - 20 mA. Analogausgang 2 entspricht Klemme X30/7. Die Auf-
lösung am Analogausgang ist 12 Bit.

6-60  Klemme X30/8 Ausgang

Option: Funktion:

[0] Ohne Funktion

[100] Ausgangsfrequenz
(0...1000 Hz), 0...20
mA

[101] Ausgangsfrequenz
(0...1000 Hz), 4...20
mA
Sollwert (Ref min-
max), 0…20 mA

[102] Sollwert (Ref min-
max), 4…20 mA
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Istwert (FB min-max),
0…20 mA

[103] Istwert (FB min-max),
4…20 mA
Motorstrom (0-Imax),
0…20 mA

[104] Motorstrom (0-Imax),
4…20 mA
Moment relativ zu
Max. 0-Tlim, 0…20
mA

[105] Moment relativ zu
Max. 0-Tlim, 4…20
mA
Mom. relativ zu Nenn.
0-Tnom, 0…20 mA

[106] Mom. relativ zu Nenn.
0-Tnom, 4…20 mA
Leistung (0-Pnom),
0…20 mA

[107] Leistung (0-Pnom),
4…20 mA
Drehzahl (0-Speed-
max), 0…20 mA

[108] Drehzahl (0-Speed-
max), 4…20 mA
Drehmoment (+/-160
% Drehmoment),
0-20 mA

[130] Drehmoment (+/-160
% Drehmoment),
4-20 mA
Ausg. freq. 4-20 mA

[131] Sollwert 4-20 mA

[132] Istwert 4-20 mA

[133] Motorstrom 4-20 mA

[134] Drehm. % lim.
4-20mA

[135] Drehm. % nom. 4-20
mA

[136] Leistung 4-20 mA

[137] Drehzahl 4-20 mA

[138] Drehm. 4-20 mA

[139] Bus-Strg. 0-20 mA

[140] Bus-Strg. 4-20 mA

[141] Bus-Strg. 0-20 mA,
Timeout

[142] Bus-Strg. 4-20 mA,
Timeout

[150] Max. Ausg.freq. 4-20
mA
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6-61  Klemme X30/8, Ausgang min. Skalierung

Range: Funktion:

0%* [0.00 - 200 %] Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal an Ausgangsklemme
X30/8 auf der Option MCB 101. Die Min. Skalierung ist prozen-
tual im Bezug auf den maximalen Wert des dargestellten Signals
anzugeben. Die Min. Skalierung kann nie höher als die entspre-
chende Auswahl in Par. 6-62 sein.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.

6-62  Klemme X30/8, Ausgang max. Skalierung

Range: Funktion:

100%* [0.00 - 200 %] Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal an Ausgangsklemme
X30/8 auf der Option MCB 101. Skalieren Sie den Ausgang auf
den gewünschten Höchstwert der Ausgangsstromsignals. Der
Ausgang kann so skaliert werden, dass beim Skalenendwert ein
Strom unter 20 mA bzw. bei einem Ausgang von unter 100 %
des maximalen Signalwerts 20 mA erzielt werden. Wenn der
gewünschte Ausgangsstrom bei einem Wert zwischen 0 und 100
% des Gesamtausgangs 20 mA ist, programmieren Sie in dem
Parameter den entsprechenden Prozentsatz, z. B. 50 % = 20
mA. Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein kleinerer Strom
als 20 mA erreicht wird, ist der Prozentwert wie folgt zu be-
rechnen:

20 mA / Skal. Max. Strom x 100 %

i.e. 10 mA : 20
10 x 100 = 200 %
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2.10. Parameter: PID Regler

2.10.1. 7-** PID-Regler

Parametergruppe zum Konfigurieren der PID-Drehzahl- bzw. PID-Prozessregelung. Siehe auch
Par. 1-00 und 1-01.

2.10.2. 7-0* PID Drehzahlregler

Parameter zum Optimieren der PID-Drehzahlregelung. Diese Parameter sind relevant bei Dreh-
zahlregelung mit Rückführung oder ohne Rückführung (nur Fluxvektor). Siehe Par. 1-00 und 1-01.

7-00  Drehzahlregler Istwert

Option: Funktion:

Auswahl des Drehgebers für Istwertrückführung.
Der Istwert kann von einem anderen Drehgeber stammen als
dem in Par. 1-02 gewählten Drehgeber Anschluss.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

[0] Drehgeber Anschluss
Par. 1-02 (nur FC 302)

[1] 24V/HTL-Drehgeber

[2] MCB 102

[3] MCB 103

[4] MCO Drehgeber 1

[5] MCO Drehgeber 2

ACHTUNG!
Werden getrennte Drehgeber für Rampe auf/ab verwendet (nur FC 302), müssen
Parameter in den Gruppen 3-4* 3-5* 3-6* 3-7* und 3-8* entsprechend der Über-
setzung zwischen den beiden Drehgebern eingestellt werden.

7-02  P-Verstärkung

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0.000 - 1.000] Festlegung der PID-Drehzahlregler Proportionalverstärkung.
Definiert, um wie viel die Regelabweichung (Abweichung zwi-
schen Istwertsignal und Sollwert) verstärkt werden soll. Wird in
Verbindung mit Drehzahlregelung mit Drehgeber [1] (VVC+ und
Flux) sowie Drehzahlregelung ohne Rückführung [0] (Flux) (sie-
he Par. 1-00 und Par. 1-01) angewendet. Eine schnellere Rege-
lung wird durch höhere Verstärkung erreicht. Ist die Verstär-
kung jedoch zu hoch, so kann die Regelung instabil werden.

7-03  Drehzahlregler I-Zeit

Range: Funktion:

8,0 ms* [2,0 - 20000,0 ms] Bestimmt, wie lange der P-Regler zum Ausgleichen der Regel-
abweichung braucht. Je größer die Abweichung, desto schneller
der Anstieg der Verstärkung. Die Integrationszeit führt zu einer
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Verzögerung des Signals und damit zu einer Dämpfung. Eine
schnellere Regelung wird durch kurze Integrationszeit erreicht.
ist die Zeit jedoch zu kurz, so kann die Regelung instabil werden.
Ist die Integrationszeit zu lang, so kann es zu großen Abwei-
chungen vom gewünschten Sollwert kommen, da der Regler
sehr lange braucht, um die Regelabweichung auszuregeln. Wird
in Verbindung mit Drehzahlregelung mit Drehgeber [1] (VVC+
und Flux) sowie Drehzahlregelung ohne Rückführung [1] (Flux)
(siehe Par. 1-00 und Par. 1-01) angewendet.

7-04  Drehzahlregler D-Zeit

Range: Funktion:

30,0 ms [0,0 - 200,0 ms] Par. zum Optimieren des D-Anteils der PID-Drehzahlregelung.
Die Differentiatorzeit reagiert nicht auf eine konstante Abwei-
chung. Sie erzeugt nur dann eine Verstärkung, wenn sich die
Regelabweichung ändert. Je schneller sich die Regelabweichung
ändert, desto kräftiger wird die Verstärkung seitens des Diffe-
rentiators. Die Verstärkung ist proportional zur Geschwindigkeit,
mit der sich die Regelabweichung ändert. Eine Einstellung von
0 in diesem Parameter schaltet die D-Verstärkung aus. Wird zu-
sammen mit Drehzahlregelung mit Drehgeber [1] (VVC+ und
Flux) Par. 1-00 und Par. 1-01 angewendet.

7-05  Drehzahlregler D-Verstärk./Grenze

Range: Funktion:

5.000* [1.0 - 20.0] Es kann ein Grenzwert für die Verstärkung eingestellt werden.
Da die D-Verstärkung bei höheren Drehzahlen erfolgt, kann eine
Verstärkung sinnvoll sein. Hierdurch lässt sich ein reines D-Glied
bei niedrigen Frequenzen und ein konstantes D-Glied bei hohen
Frequenzen erzielen. Wird zusammen mit Drehzahlregelung mit
Drehgeber [1] (VVC+ und Flux) Par. 1-00 und Par. 1-01 an-
gewendet.

7-06  Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit

Range: Funktion:

10,0
ms*

[1,0 - 100,0 ms] Par. zum Definieren einer Zeitkonstante für den Tiefpassfilter
der Drehzahlregelung. Der Tiefpassfilter dämpft Schwingungen
des Istwertsignals. Dies ist sinnvoll, wenn ein Störsignal oder
Rauschen dem Istwert überlagert ist. Siehe Abbildung. Wird ei-
ne Zeitkonstante (τ ) von 100 ms programmiert, so ist die
Eckfrequenz des Tiefpassfilters 1/0,1 = 10 RAD/s, was (10 / 2
x π) = 1,6 Hz entspricht. Der Prozessregler wird daher nur ein
Istwertsignal regeln, das sich mit einer Frequenz von weniger
als 1,6 Hz ändert. Wenn das Istwertsignal mit einer Frequenz
von über 1,6 Hz schwingt, wird der PID-Regler nicht reagieren.
Starkes Filtern kann die dynamische Leistung beeinträchtigen.
Wird in Verbindung mit Drehzahlregelung mit Geber [1]
(VVCplus und Flux) und Drehmomentregler [2] verwendet.
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7-08  Drehzahlregler Vorsteuerung

Range: Funktion:

0%* [0 - 500%] Mit der Vorsteuerung kann ein konstanter Anteil des Sollwert-
signals am Drehzahlregler vorbeigeleitet werden, sodass dieser
nur noch einen Teil des Steuersignals beeinflusst. Jede Soll-
wertänderung wirkt sich somit direkt auf die Motordrehzahl aus.

2.10.3. 7-2* PID-Prozess Istw.

Definiert die Ressourcen für die Istwertrückführung an die PID-Prozessregelung und die Verar-
beitung des Istwerts.

7-20  PID-Prozess Istwert 1

Option: Funktion:

Aus zwei verschiedenen Istwertsignalen kann der tatsächliche
Istwert gebildet werden.
Dieser Parameter bestimmt, welcher Eingang als Quelle des
ersten Istwertsignals betrachtet wird. Der zweite Eingang wird
in Par. 7-22 definiert.

[0] * Keine Funktion

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[4] Pulseingang 33

[5] Bus-Istwert 1

[6] Bus-Istwert 2

[7] Analogeing. X30/11

[8] Analogeing. X30/12
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7-22  PID-Prozess Istwert 2

Option: Funktion:

Aus zwei verschiedenen Istwertsignalen kann der tatsächliche
Istwert gebildet werden. Dieser Parameter bestimmt, welcher
Eingang auf dem Frequenzumrichter als Quelle des zweiten Ist-
wertsignals betrachtet wird. Der erste Eingang wird in Par. 7-21
definiert.

[0] * Keine Funktion

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

[4] Pulseingang 33

[5] Bus-Istwert 1

[6] Bus-Istwert 2

[7] Analogeing. X30/11

[8] Analogeing. X30/12

2.10.4. 7-3* PID-Prozessregler 

Parameter zum Konfigurieren der PID-Prozessregelung.

7-30  Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

Es kann hier gewählt werden, ob die Prozessregelung die Aus-
gangsfrequenz erhöhen oder verringern soll. Zu diesem Zweck
wird die Differenz zwischen dem Sollwertsignal und dem Ist-
wertsignal gebildet.

[0] * Normal Die Prozessregelung erhöht bei negativer Abweichung die Aus-
gangsfrequenz.

[1] Invers Die Prozessregelung verringert die Ausgangsfrequenz.

7-31  PID-Prozess Anti-Windup

Option: Funktion:

[0] * Aus Stoppt die Integration einer Abweichung, wenn die Ausgangs-
frequenz nicht mehr weiter nachgeregelt werden kann.

[1] Ein Setzt die Regelung einer Abweichung auch fort, wenn die Aus-
gangsfrequenz nicht erhöht oder verringert werden kann.

7-32  PID-Prozess Reglerstart bei

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - 6000 UPM] Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal für den Beginn
der PID-Regelung erreicht werden soll. Beim Einschalten fährt
der Frequenzumrichter über die eingestellte Rampe zunächst
mit Drehzahlregelung ohne Istwertrückführung auf diesen Wert
und wechselt erst bei Erreichen der programmierten Startdreh-
zahl zur Prozessregelung.
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7-33  PID-Prozess P-Verstärkung

Range: Funktion:

0,01
N.v.*

[0,00 - 10,00 N.v.] Eingabe der PID-Proportionalverstärkung. Diese zeigt an, wie
oft die Abweichung zwischen Soll- und Istwertsignal angewen-
det werden soll.

7-34  PID-Prozess I-Zeit

Range: Funktion:

10000,0
0 s*

[0.01 - 10000.00] Eingabe der PID-Integrationszeit. Der Integrator liefert eine
steigende Verstärkung bei konstanter Abweichung zwischen
Soll- und Istwertsignal. Die Integrationszeit ist die Zeit, die der
Integrator benötigt, um die gleiche Verstärkung wie die P-Ver-
stärkung zu erreichen.

7-35  PID-Prozess D-Zeit

Range: Funktion:

0,00 s* [0,00 - 10,00 s] Eingabe der PID-Differentiationszeit. Der Differentiator reagiert
nicht auf eine konstante Abweichung. Er bietet nur dann eine
Verstärkung, wenn sich die Abweichung ändert. Je schneller die
Änderung, desto größer die Differentiatorverstärkung.

7-36  PID-Prozess D-Verstärkung/Grenze

Range: Funktion:

5,0
N.v.*

[1,0 - 50,0 N.v.] Parameter zum Begrenzen des Regelanteils der D-Verstärkung.
Diese nimmt bei schnellen Änderungen zu. Die Begrenzung der
D-Verstärkung erreicht bei langsamen Änderungen eine reine
D-Verstärkung und bei schnellen Änderungen eine konstante D-
Verstärkung

7-38  PID-Prozess Vorsteuerung

Range: Funktion:

0%* [0 - 500%] Eingabe der PID-Vorsteuerung. Mit der Vorsteuerung kann ein
konstanter Anteil des Sollwertsignals am PID-Regler vorbeige-
leitet werden, sodass dieser nur noch einen Teil des Steuersig-
nals beeinflusst. Jede Sollwertänderung wirkt sich somit direkt
auf die Motordrehzahl aus. Mit dem Steuersollwert wird dabei
eine hohe Dynamik bei weniger Oberwellen erreicht. Par. 7-38
ist bei Einstellung PID-Prozess [3] in Par. 1-00 Regelverfahren
aktiv.

7-39  Bandbreite Ist=Sollwert

Range: Funktion:

5%* [0 - 200%] Eingabe der Bandbreite Ist=Sollwert. Wenn die PID-Regelab-
weichung (die Abweichung zwischen Sollwert und Istwert) unter
dem festgelegten Wert dieses Parameters liegt, ist das Status-
Bit Ist=Sollwert hoch (1).

2. Programmieren FC300-Programmierhandbuch

134  MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  

2



2.11. Parameter: Opt./Schnittstellen

2.11.1. 8-** Opt./Schnittstellen

Parametergruppe zum Festlegen der grundlegenden Steuereigenschaften der Kommunikations-
schnittstellen (Feldbus oder FC Seriell), zum Konfigurieren der seriellen FC-Schnittstelle und zum
(De-)Aktivieren von installierten Optionen.

2.11.2. 8-0* Grundeinstellungen

Parameter zum Konfigurieren der grundsätzlichen Eigenschaften bei Steuerung über Schnittstelle/
Bus.

8-01  Führungshoheit

Option: Funktion:

[0] * Klemme und Steuerw. Steuerung über Klemmenbetrieb (Digitaleingänge) und Busbe-
trieb (Steuerwort Bus/FC Seriell).

[1] Nur Klemme Steuerung nur über Digitaleingänge.

[2] Nur Steuerwort Steuerung nur über das Steuerwort.

Die Einstellung in diesem Parameter ändert die Priorität einzel-
ner Funktionen in Par. 8-50 bis 8-56.

8-02  Aktives Steuerwort

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert

[1] FC-Seriell RS485

[2] FC-Seriell USB

[3] Option A

[4] Option B

[5] Option C0

[6] Option C1

[30] Externer CAN Definiert die Quelle des aktiven Steuerwortes (Seriell oder Bus).
Beim erstmaligen Einschalten stellt der Frequenzumrichter die-
sen Parameter automatisch auf Option A [3], wenn auf diesem
Steckplatz eine Busoption vorhanden ist. Wird die Option ent-
fernt, stellt der Frequenzumrichter eine Konfigurationsänderung
fest und stellt im Par. 8-02 wieder die Standardeinstellung FC-
Seriell RS485 her. Wurde nachträglich eine Kommunikationsop-
tion installiert, ändert sich die Einstellung von Par. 8-02 nicht,
sondern der Frequenzumrichter zeigt nach dem ersten Einschal-
ten Alarm 67 Optionen neu an.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.
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8-03  Steuerwort Timeout-Zeit

Range: Funktion:

1,0 s* [0,1 - 18000,0 s] Mit diesem Parameter wird die max. Zeit eingestellt, die zwi-
schen dem Empfang von zwei aufeinander folgenden Telegram-
men vergehen darf, bevor die Timeout-Funktion aus Par. 8-04
ausgeführt wird. Der Timeout-Zähler wird durch ein gültiges
Steuerwort ausgelöst. Gültig für serielle oder Feldbus-Schnitt-
stelle (Option). Der Timeout-Zähler wird durch ein gültiges
Steuerwort ausgelöst.

8-04  Steuerwort Timeout-Funktion

Option: Funktion:

[0] * Aus

[1] Drehz. speich.

[2] Stopp

[3] Festdrz. (JOG)

[4] Max. Drehzahl

[5] Stopp und Alarm

[7] Anwahl Datensatz 1

[8] Anwahl Datensatz 2

[9] Anwahl Datensatz 3

[10] Anwahl Datensatz 4 Auswahl der Timeout-Funktion. Mit diesem Parameter kann eine
Timeout-Funktion (Watchdog) eingestellt werden, die ausge-
führt wird, wenn die Zeit von Par. 8-03 Steuerwort Timeout-Zeit
abgelaufen ist.

- Aus [0]: Steuerung über serielle Schnittstelle (Feldbus
oder Standard) mit dem letzten Steuerwort fortsetzen.

- Drehz. speichern [1]: Speichert die aktuelle Ausgangs-
frequenz bis zur Wiederherstellung der Kommunikati-
on.

- Stopp [2]: Stopp und bei Wiederaufnahme der Kom-
munikation automatischer Wiederanlauf.

- Festdrz. (JOG) [3]: Der Motor läuft mit JOG-Drehzahl
bis zur Wiederaufnahme der Kommunikation.

- Max. Drehzahl [4]: Der Motor läuft bis zur Wiederauf-
nahme der Kommunikation mit maximaler Drehzahl.

- Stopp und Alarm [5]: Der Motor stoppt und der Fre-
quenzumrichter schaltet mit Alarm ab. Rücksetzen des
Frequenzumrichters über Bus, Reset-Taste am LCP
oder Digitaleingang.

- Anwahl Datensatz 1-4 [7] - [10]: Bei dieser Timeout-
Funktion wird bei Wiederaufnahme der Kommunikati-
on nach einem Steuerwort-Timeout der entsprechende
Parametersatz benutzt. Wenn die Timeout-Situation
bei Wiederaufnahme der Kommunikation verschwin-
det, bestimmt Par. 8-05 Steuerwort Timeout-Ende, ob
der vor dem Timeout benutzte Parametersatz wieder
benutzt werden soll oder ob der für die Timout-Funk-
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tion ausgewählte Satz weiter verwendet wird. Die fol-
genden Parameter sind zu konfigurieren, wenn bei
einem Timeout ein Parametersatzwechsel erfolgen
soll. Par. 0-10 Aktiver Satz muss auf Externe Anwahl
[9] stehen und die Parametersätze, zwischen denen
bei einem Timeout umgeschaltet werden soll, müssen
über Par. 0-12 Satz verknüpft mit verknüpft werden.

8-05  Steuerwort Timeout-Ende

Option: Funktion:

[0] Par.satz halten Hält den in Par. 8-04 gewählten Parametersatz, und zeigt eine
Warnung an, bis im Par. 8-06 zurückgesetzt wird. Der Frequen-
zumrichter nimmt dann den Betrieb im ursprünglichen Parame-
tersatz wieder auf.

[1] * Par.satz fortsetzen Nimmt den Betrieb im ursprünglichen Parametersatz wieder auf.

Definieren Sie, ob nach Empfang eines gültigen Steuerwortes
wieder in den ursprünglichen Parametersatz zurückgeschaltet
werden soll. Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn in Par.
8-04 [Anwahl Datensatz 1-4] gewählt wurde.

8-06  Timeout Steuerwort quittieren

Option: Funktion:

[0] * Kein Reset

[1] Reset Bei Reset [1] nimmt der Frequenzumrichter nach einem Steu-
erwort-Timeout den Betrieb im ursprünglichen Parametersatz
wieder auf. Bei Einstellung auf Reset [1] führt der Frequenzum-
richter den Reset aus und kehrt danach sofort zur Einstellung
Kein Reset [0] zurück.
Bei Kein Reset [0] wird der in Par. 8-04 angegebene Parame-
tersatz nach einem Steuerwort-Timeout beibehalten.
Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn in Par. 8-05 Steuerwort
Timeout-Ende die Option Par.satz halten [0] gewählt wurde.

8-07  Diagnose Trigger

Option: Funktion:

[0] * Deaktiviert

[1] Alarme

[2] Alarm/Warnungen Dieser Parameter aktiviert und definiert die erweiterte Diagno-
sefunktion des Frequenzumrichters (24 Byte Diagnosedaten).

ACHTUNG!
Darf nur dann aktiviert werden, wenn das Bussys-
tem erweiterte Diagnose unterstützt!

- Deaktiviert [0]: Erweiterte Diagnosedaten werden
nicht automatisch bereitgestellt, auch wenn sie im Fre-
quenzumrichter abgerufen werden können.
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- Alarme [1]: Erweiterte Diagnosedaten werden gesen-
det, wenn in Alarmpar. 16-90 oder 9-53 ein oder meh-
rere Alarme vorliegen.

- Alarme/Warnungen [2]: Erweiterte Diagnosedaten
werden gesendet, wenn in Alarmpar. 16-90 oder 9-53
oder in Warnpar. 16-92 ein oder mehrere Alarme/
Warnungen vorliegen.

Inhalt der 24-Byte-Diagnosedaten (Profibus):

Byte Inhalt Beschreibung
0 - 5 Standard-DP-Diagno-

sedaten
Standard-DP-Diagnosedaten

6 PDU-Länge xx Kopfzeile der erweiterten Diagnoseda-
ten

7 Statustyp = 0x81 Kopfzeile der erweiterten Diagnoseda-
ten

8 Steckplatz = 0 Kopfzeile der erweiterten Diagnoseda-
ten

9 Zustandsinfo = 0 Kopfzeile der erweiterten Diagnoseda-
ten

10 - 13 VLT Par. 16-92 VLT-Warnwort
14 - 17 VLT Par. 16-03 VLT-Zustandswort
18 - 21 VLT Par. 16-90 VLT Alarmwort
22 - 23 VLT Par. 9-53 Kommunikationswarnwort (Profibus)

Bei aktivierter Diagnose erhöht sich möglicherweise der Bus-
verkehr. Nicht alle Feldbustypen unterstützen die Diagnose-
funktionen.

2.11.3. 8-1* Steuerwort

Parameter zum Konfigurieren des Anwendungsprofils des Steuerwortes.

8-10  Steuerwortprofil

Option: Funktion:

[0] * FC-Profil

[1] Profidrive-Profil

[5] ODVA

[7] CANopen DSP 402 Das Profil definiert die Funktionszuweisung des Steuerwortes
(oder Zustandswortes) und muss entsprechend der Festlegung
der Buskonfiguration eingestellt werden! Nur die für den Feld-
bus in Steckplatz A gültigen Optionen erscheinen im LCP-Dis-
play.
Allgemeine Richtlinien zur Auswahl von FC-Profil [0] und Profi-
drive-Profil [1] finden Sie im Abschnitt Serielle Kommunikation
über RS 485-Schnittstelle.
Zusätzliche Hinweise zur Auswahl von Profidrive-Profil [1], OD-
VA [5] und CANopen DSP 402 [7], entnehmen Sie bitte dem
Produkthandbuch für den installierten Bus.
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8-13  Zustandswort Konfiguration

Option: Funktion:

Bit 12 bis 15 des Zustandsworts kann individuell auf unter-
schiedliche Konfigurationen der Zustandssignale konfiguriert
werden.

[0] Keine Funktion

[1] * Standardprofil Die Funktion entspricht dem in Par. 8-10 gewählten Steuer-
wortprofil.

[2] Nur Alarm 68 Wird nur bei einem Alarm 68 gesetzt.

[3] Abschaltung ohne
Alarm 68

Wird bei einer Abschaltung gesetzt, außer, die Abschaltung wur-
de durch einen Alarm 68 ausgeführt.

[16] Kl.37 D.-Eing. Zu-
stand

Das Bit zeigt den Zustand von Klemme 37.
„0“ zeigt, dass T37 niedrig ist (sicherer Stopp)
„1“ zeigt, dass T37 hoch (normal) ist

2.11.4. 8-3* Ser. FC-Schnittst.

Parameter zum Konfigurieren der FC Schnittstelle.

8-30  FC-Protokoll

Option: Funktion:

[0] * FC-Profil

[1] FC/MC-Profil Dieser Parameter definiert das Übertragungsprotokoll für die
serienmäßige FC-Schnittstelle. Das Protokoll ist entsprechend
der Konfiguration des Kommunikations-Masters einzustellen.

8-31  Adresse

Range: Funktion:

1* [1 - 126 ] Dieser Parameter definiert die Adresse des FC an der FC Schnitt-
stelle.
Der gültige Einstellbereich ist 1 - 126.

8-32  FC-Baudrate

Option: Funktion:

[0] 2400 Baud

[1] 4800 Baud

[2] * 9600 Baud

[3] 19200 Baud

[4] 38400 Baud

[7] 115200 Baud Dieser Parameter definiert die Baudrate des FC 300 an der FC
Schnittstelle.
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8-35  FC-Antwortzeit Min.-Delay

Range: Funktion:

10 ms* [1 - 500 ms] Definiert die minimale Zeit, welche der FC 300 nach dem Emp-
fangen eines FC-Telegramms wartet, bevor sein Antworttele-
gramm gesendet wird. Die optimale Einstellung hängt von den
Verzögerungszeiten des Masters, eines Modems, etc. ab.

8-36  FC-Antwortzeit Max.-Delay

Range: Funktion:

5000
ms*

[1 - 10000 ms] Bestimmt eine maximale Verzögerungszeit zwischen dem Über-
tragen einer Anfrage und dem Erwarten einer Antwort. Nach
Überschreiten der Zeit wird die Steuerwort Timeout Funktion
aktiviert (siehe Par. 8-04).

8-37  FC Interchar. Max.-Delay

Range: Funktion:

25 ms* [0 - 30 ms] Definiert eine maximale Zeit, die der FU beim Empfang zwischen
zwei Bytes eines FC-Telegramms wartet. Nach Überschreiten
der Zeit wird die Steuerwort-Timeout-Funktion aktiviert.
(Siehe Par. 8-04).

8-40  FC/MC-Protokoll

Option: Funktion:

[1] * Standardtelegr. 1

[200] Anw.Telegramm Dieser Parameter ermöglicht die Auswahl eines Standard- oder
frei konfigurierbaren Anwendertelegramms für die serielle FC
Schnittstelle.

2.11.5. 8-5* Betr. Bus/Klemme

Definiert für grundsätzliche Funktionen individuell die Priorität zwischen Klemme (Digitaleingänge)
und Bus (Steuerwort Bus/FC Seriell), wobei die Einstellung in Par.8-01 eine höhere Priorität hat.

8-50  Motorfreilauf

Option: Funktion:

[0] Digitaleingänge

[1] Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme

Definiert für die Funktion Motorfreilauf die Priorität zwischen
Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC Seriell),
wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität hat.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01 Führungshoheit auf [0] Klemme und
Steuerwort steht.
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8-51  Schnellstopp

Option: Funktion:

[0] Klemme

[1] Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme Definiert für die Funktion Schnellstopp die Priorität zwischen
Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC seriell),
wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität hat.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01
Führungshoheit auf [0] Klemme und Steuerwort
steht.

8-52  DC-Bremse

Option: Funktion:

[0] Digitaleingänge

[1] Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme

Definiert für die Funktion DC-Bremse die Priorität zwischen
Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC seriell),
wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität hat.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01 Führungshoheit auf [0] Klemme und
Steuerwort steht.

8-53  Start

Option: Funktion:

[0] Digitaleingänge

[1] Bus Es kann kein Startbefehl über die serielle Kommunikation oder
Feldbus-Option erfolgen.

[2] Bus UND Klemme Der Startbefehl wird über Feldbus/serielle Kommunikation UND
zusätzlich über einen der Digitaleingänge aktiviert.

[3] * Bus ODER Klemme Der Startbefehl wird über Feldbus/serielle Kommunikation
ODER über einen der Digitaleingänge aktiviert.

Definiert für die Funktion Start die Priorität zwischen Klemme
(Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC Seriell), wobei
die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität hat.
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ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01 Führungshoheit auf [0] Klemme und
Steuerwort steht.

8-54  Reversierung

Option: Funktion:

[0] Klemme

[1] Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme Definiert für die Funktion Reversierung (Drehrichtungswechsel)
die Priorität zwischen Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steu-
erwort Bus/FC seriell), wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine
höhere Priorität hat.
Bei Auswahl von Bus [1] wird der Reversierungsbefehl über die
serielle Kommunikation oder Feldbus aktiviert.
Bei Auswahl von Bus UND Klemme [2] muss der Reversierungs-
befehl über Feldbus/serielle Kommunikation UND zusätzlich
über einen der Digitaleingänge aktiviert werden.
Bei Auswahl von Bus ODER Klemme [3] wird der Reversierungs-
befehl über Feldbus/serielle Kommunikation ODER über einen
der Digitaleingänge aktiviert.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01
Führungshoheit auf [0] Klemme und Steuerwort
steht.

8-55  Satzanwahl

Option: Funktion:

[0] Digitaleingänge

[1] Bus Die Satzanwahl wird über die serielle Kommunikation oder Feld-
bus aktiviert.

[2] Bus UND Klemme Die Satzanwahl muss über Feldbus/serielle Kommunikation UND
zusätzlich über einen der Digitaleingänge aktiviert werden.

[3] * Bus ODER Klemme Die Satzanwahl wird über Feldbus/serielle Kommunikation
ODER über einen der Digitaleingänge aktiviert.

Definiert für die Funktion Parametersatzanwahl die Priorität zwi-
schen Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC
seriell), wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität
hat.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01 Führungshoheit auf [0] Klemme und
Steuerwort steht.
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8-56  Festsollwertanwahl

Option: Funktion:

[0] Digitaleingänge

[1] Bus Der Festsollwert wird über die serielle Kommunikation oder
Feldbus aktiviert.

[2] Bus UND Klemme Der Festsollwert wird über Feldbus/serielle Kommunikation UND
zusätzlich über einen der Digitaleingänge aktiviert.

[3] * Bus ODER Klemme Der Festsollwert kann über Feldbus/serielle Kommunikation
ODER über einen der Digitaleingänge aktiviert werden.

Definiert für die Funktion Festsollwertanwahl die Priorität zwi-
schen Klemme (Digitaleingänge) und Bus (Steuerwort Bus/FC
Seriell), wobei die Einstellung in Par. 8-01 eine höhere Priorität
hat.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Par. 8-01 Führungshoheit auf [0] Klemme und
Steuerwort steht.

2.11.6. 8-9* Bus-Festdrehzahl

Parameter zum Einstellen von Festdrehzahlen, die über ein Bus-Steuerwort aktiviert werden kön-
nen. Die Verfügbarkeit dieser Festdrehzahlen hängt vom verwendeten Steuerwortprofil ab. Siehe
Par. 8-10.

8-90  Bus-Festdrehzahl 1

Range: Funktion:

100
UPM*

[0 - Par. 4-13 UPM] Dieser Parameter definiert die Bus-Festdrehzahl 1, welche über
das Bus-Steuerwort aktiviert werden kann. Die Verfügbarkeit
dieser Festdrehzahl hängt vom verwendeten Steuerwortprofil
ab. Siehe Par. 8-10.

8-91  Bus-Festdrehzahl 2

Range: Funktion:

200
UPM*

[0 - Par. 4-13 UPM] Dieser Parameter definiert die Bus-Festdrehzahl 2, welche über
das Bus-Steuerwort aktiviert werden kann. Die Verfügbarkeit
dieser Festdrehzahl hängt vom verwendeten Steuerwortprofil
ab. Siehe Par. 8-10.
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2.12. Parameter: Profibus DP

2.12.1. 9-** Profibus DP

Parametergruppe zum Konfigurieren der Profibus-Schnittstelle.

9-00  Sollwert

Range: Funktion:

0* [0-65535] Dieser Parameter ist der Hauptsollwert (HSW), wenn die Steu-
erung über einen azyklischen Profibus Master-Klasse 2 erfolgt.
Der zyklisch übertragene Sollwert (Klasse 1) wird dann ignoriert.

9-07  Istwert

Range: Funktion:

0* [0-65535] Dieser Parameter ist der Hauptistwert, wenn die Steuerung über
einen azyklischen Profibus Master-Klasse 2 erfolgt (siehe Par.
9-28).

9-15  PCD-Konfiguration Schreiben

Array [10]

Keine

3-02 Min. Sollwert

3-03 Max. Sollwert

3-12 Frequenzkorrek-
tur Auf/Ab

3-41 Rampenzeit Auf
1

3-42 Rampenzeit Ab 1

3-51 Rampenzeit Auf
2

3-52 Rampenzeit Ab 2

3-80 Rampenzeit JOG

3-81 Rampenzeit
Schnellstopp

4-11 Min. Drehzahl
[UPM]

4-13 Max. Drehzahl
[UPM]

4-16 Momentengren-
ze motorisch

4-17 Momentengren-
ze generatorisch

7-28 Minimaler Ist-
wert
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7-29 Maximaler Ist-
wert

8-90 Bus-Festdreh-
zahl 1

8-91 Bus-Festdreh-
zahl 2

16-80 Bus Steuerwort
1

16-82 Bus Sollwert 1

34-01 PCD 1 Schrei-
ben an MCO

34-02 PCD 2 Schrei-
ben an MCO

34-03 PCD 3 Schrei-
ben an MCO

34-04 PCD 4 Schrei-
ben an MCO

34-05 PCD 5 Schrei-
ben an MCO

34-06 PCD 6 Schrei-
ben an MCO

34-07 PCD 7 Schrei-
ben an MCO

34-08 PCD 8 Schrei-
ben an MCO

34-09 PCD 9 Schrei-
ben an MCO

34-10 PCD 10 Schrei-
ben an MCO

Weist PCD 3 bis 10 im PPO verschiedene Parameter zu (die PCD-
Anzahl ist vom PPO-Typ abhängig). Die Werte in PCD 3 bis 10
werden als Datenwerte in die gewählten Parameter geschrie-
ben. Alternativ wird ein Profibus-Standardtelegramm in Par.
9-22 angegeben.

9-16  PCD-Konfiguration Lesen

Array [10]

Keine

16-00 Steuerwort

16-01 Sollwert [Ein-
heit]

16-02 Sollwert %

16-03 Zustandswort

16-04 Hauptistwert
[Einheit]

16-05 Hauptistwert
[%]

16-09 Freie Anzeige

16-10 Leistung [kW]
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16-11 Leistung [PS]

16-12 Motorspan-
nung

16-13 Frequenz

16-14 Motorstrom

16-16 Drehmoment
16-17 Drehzahl [UPM]

16-18 Therm. Motor-
schutz

16-19 KTY-Sensor-
temperatur

16-21 Rotor-Winkel

16-30 DC-Spannung

16-32 Bremsleistung/
s

16-33 Bremsleistung/
2 Min 16-34 Kühlkör-
pertemp.

16-35 Wechselrichter
Überlast

16-38 SL Contr.Zu-
stand

16-39 Steuerkarten-
temp.

16-50 Externer Soll-
wert

16-51 Pulssollwert

16-52 Istwert [Ein-
heit]

16-53 DigiPot Soll-
wert

16-60 Digitaleingänge

16-61 AE 53 Modus

16-62 Analogeingang
53

16-63 AE 54 Modus

16-64 Analogeingang
54

16-65 Analogausgang
42 [mA]

16-66 Digitalausgän-
ge

16-67 Pulseing. 29
[Hz]

16-68 Pulseing. 33
[Hz]

16-69 Pulsausg. 27
[Hz]

2. Programmieren FC300-Programmierhandbuch

146  MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  

2



16-70 Pulsausg. 29
[Hz]

16-71 Relaisausgänge

16-84 Feldbus-
Komm. Status

16-85 FC Steuerwort
1

16-90 Alarmwort

16-91 Alarmwort 2

16-92 Warnwort

16-93 Warnwort 2

16-94 Erw. Zustands-
wort

16-95 Erw. Zustands-
wort 2

34-21 PCD 1 Lesen
von MCO

34-22 PCD 2 Lesen
von MCO

34-23 PCD 3 Lesen
von MCO

34-24 PCD 4 Lesen an
MCO

34-25 PCD 5 Lesen an
MCO

34-26 PCD 6 Lesen an
MCO

34-27 PCD 7 Lesen
von MCO

34-28 PCD 8 Lesen an
MCO

34-29 PCD 9 Lesen
von MCO

34-30 PCD 10 Lesen
von MCO

34-40 Digitaleingänge

34-41 Digitalausgän-
ge

34-50 Istposition

34-51 Sollposition

34-52 Masteristpositi-
on

34-53 Slave-Indexpo-
sition

34-54 Master-Index-
position

34-55 Kurvenposition

34-56 Spurfehler
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34-57 Synchronisie-
rungsfehler

34-58 Istgeschwin-
digkeit

34-59 Master-Istge-
schwindigkeit

34-60 Synchronisie-
rungsstatus

34-61 Achsenzustand

34-62 Programmzu-
stand

Weist PCD 3 bis 10 im PPO verschiedene Parameter zu (die PCD-
Anzahl ist vom PPO-Typ abhängig). Die Werte in PCD 3 bis 10
werden aus den gewählten Parametern gelesen. Zu Profibus-
Standardtelegrammen siehe Par. 9-22.

9-18  Teilnehmeradresse

Range: Funktion:

126* [0 - 126] Die Profibus-Teilnehmeradresse kann über DIP-Schalter auf der
Profibus-Option oder, wenn die Schalter auf Adresse 126, 127
stehen, über diesen Parameter eingestellt werden. Änderungen
werden erst nach Netz-Ein oder Initialisieren wirksam. Siehe
auch Par. 9-72.

9-22  Telegrammtyp

Option: Funktion:

[1] Standardtelegr. 1

[101] PPO 1

[102] PPO 2

[103] PPO 3

[104] PPO 4

[105] PPO 5

[106] PPO 6

[107] PPO 7

[108] * PPO 8 Nur Lesen.

Dieser Parameter definiert das verwendete Profibus-Telegramm
(PPO-Typ). Der PPO-Typ wird von der Master-Konfiguration vor-
gegeben und definiert Länge und Funktionsumfang des zykli-
schen Profibus-Telegramms.

9-23  Signal-Parameter

Array [1000]
Nur Lesen

Dieser Parameter enthält die Liste der Betriebsvariablen, die in
Par. 9-15 und 9-16 eingegeben werden können.
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9-27  Parameter bearbeiten

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter kann der PCV-Teil des Profibus-Telegr. (s.
PPO-Typ) ausgeschaltet werden.

[0] Deaktiviert Schaltet den PCV-Teil des Profibus-Telegramms aus.

[1] * Aktiviert Schaltet den PCV-Teil des Profibus-Telegramms ein.

9-28  Profibus Steuerung deaktivieren

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter kann die Steuerung (Start, Sollwertvor-
gabe etc.) über Profibus deaktiviert werden (Profibus-Schnitt-
stelle „ausschalten“). Hand-Steuerung über das LCP ist immer
möglich. Bei aktiver Profibus-Schnittstelle wird die Steuerfunk-
tion über die serielle FC-Schnittstelle deaktiviert.

[0] Deaktiviert Deaktiviert die Steuerung über die zyklische Profibus-Kommu-
nikation und aktiviert Steuerungsmöglichkeit über Standard-
Schnittstelle oder Master Klasse 2 (Azyklische Kommunikation).

[1] * Bussteuerung aktiv Aktiviert die Steuerung über die zyklische Profibus-Kommunika-
tion und deaktiviert Steuerungsmöglichkeit über Standard-
Schnittstelle oder Master Klasse 2 (Azyklische Kommunikation).

9-44  Zähler: Fehler im Speicher

Range: Funktion:

0* [0-65535] Dieser Parameter gibt an, wie viele Alarme (max. 8) momentan
in Par. 9-45 und Par. 9-47 gespeichert sind. Die Pufferkapazität
beträgt maximal acht Fehlerereignisse. Speicher und Zähler
werden beim Reset oder Einschalten gelöscht.

9-45  Speicher: Alarmworte

Range: Funktion:

0* [0 - 0] Dieser Parameter speichert die Alarmworte aller aufgetretenen
Alarmmeldungen. Die Pufferkapazität beträgt maximal acht
Fehlerereignisse.

9-47  Speicher: Fehlercode

Range: Funktion:

0* [0 - 0] Dieser Parameter enthält die Alarmnummer eines Ereignisses (z.
B. 2 für Nullwertfehler, 4 für Verlust der Netzphase). Die Puf-
ferkapazität beträgt maximal acht Fehlerereignisse.

9-52  Zähler: Fehler Gesamt

Range: Funktion:

0* [0 - 1000] Dieser Parameter gibt an, wie viele Ereignisse seit dem letzten
Reset/Einschalten gespeichert wurden. Par. 9-52 wird für jedes
Ereignis erhöht (durch AOC oder Profibus-Option).
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9-53  Profibus-Warnwort

Option: Funktion:

Dieser Parameter zeigt das Profibus-Warnwort an. Nähere In-
formationen finden Sie im Profibus-Produkthandbuch.

Nur Lesen

Bit: Bedeutung:
0 Keine Verbindung zu DP-Master
1 Unbenutzt
2 FDL (Feldbus-Datenlinklayer) ist nicht OK
3 Datenlöschbefehl empfangen
4 Tatsächlicher Wert wird nicht aktualisiert
5 Baudrate suchen
6 Keine Übertragung PROFIBUS ASIC
7 Initialisierung von PROFIBUS nicht OK
8 Abschaltung
9 Interner CAN-Fehler
10 Falsche Konfigurationsdaten von SPS
11 Falsche ID von SPS gesendet
12 Interner Fehler
13 Nicht konfiguriert
14 Timeout aktiv
15 Warnung 34 wird angezeigt

9-63  Aktive Baudrate

Option: Funktion:

Zeigt die aktuell aktive Baudrate der Profibus-Schnittstelle an.
Die Baudrate wird automatisch bei der Initialisierung durch den
Profibus Master eingestellt.

Nur Lesen

[0] 9,6 kBit/s

[1] 19,2 kBit/s

[2] 93,75 kBit/s

[3] 187,5 kBit/s

[4] 500 kBit/s

[6] 1,5 MBit/s

[7] 3 MBit/s

[8] 6 MBit/s

[9] 12 MBit/s

[10] 31,25 kBit/s

[11] 45,45 kBit/s

[255] Baudrate unbekannt

9-64  Bus-ID

Range: Funktion:

0* [0 - 0] Gerätekennungsparameter. Für weitere Informationen siehe
Produkthandbuch zur Feldbus-Schnittstelle, MG33CXYY.
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9-65  Profilnummer

Range: Funktion:

Nur Lesen

0* [0 - 0] Dieser Parameter zeigt die aktuelle Profil-ID. Byte 1 enthält die
Profilnummer und Byte 2 die Versionsnummer des Profils.

ACHTUNG!
Dieser Parameter ist über LCP nicht verfügbar.

9-67  Steuerwort 1

Range: Funktion:

0* [0-65535] In diesem Parameter kann das Steuerwort von einem azykli-
schen Profibus Master-Klasse 2 vorgegeben werden. Das For-
mat des Steuerwortes entspricht dem der zyklischen Kommuni-
kation. Der Zugriff erfolgt exklusiv über den Klasse-2-Master.

9-68  Zustandswort 1

Range: Funktion:

0* [0-65535] In diesem Parameter kann das Zustandswort von einem azykli-
schen Profibus Master Klasse 2 ausgelesen werden. Das Format
des Zustandswortes entspricht dem der zyklischen Kommuni-
kation. Der Zugriff erfolgt exklusiv über den Klasse-2-Master.

9-70  Programm Satz

Option: Funktion:

Dient zum Bearbeiten des Programmsatzes.

[0] Werkseinstellung Diese Option zeigt die Parameterliste gemäß dem Danfoss Aus-
lieferungszustand.

[1] * Satz 1 Satz 1 bearbeiten.

[2] Satz 2 Satz 2 bearbeiten.

[3] Satz 3 Satz 3 bearbeiten.

[4] Satz 4 Satz 4 bearbeiten.

[9] Aktiver Satz Es wird dem in Par. 0-10 gewählten aktiven Satz gefolgt.

Dieser Parameter ist für LCP und Busse eindeutig. Siehe auch Par. 0-11 Programm Satz.

9-71  Datenwerte speichern

Option: Funktion:

Änderungen an FC-Geräteparametern über die Schnittstelle
werden zunächst nur im flüchtigen RAM-Speicher durchgeführt.
Dieser Parameter wird zur Aktivierung einer Funktion verwen-
det, die alle Parameterwerte im nicht flüchtigen Speicher spei-
chert, sodass die gespeicherten Parameterwerte beim Abschal-
ten nicht verloren gehen.
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[0] * Aus Die Speicherfunktion ist nicht aktiv.

[1] Aktuell. Satz speich. Alle Parameterwerte des in Par. 9-70 ausgewählten Parameter-
satzes werden im EEPROM gespeichert. Der Wert kehrt zu [0]
Aus zurück, nachdem alle Parameterwerte gespeichert wurden.

[2] Alles speichern Alle Parameterwerte werden für alle Parametersätze im EE-
PROM gespeichert. Der Wert kehrt zu [0] Aus zurück, nachdem
alle Parameterwerte gespeichert wurden.

9-72  Freq.umr. Reset

Option: Funktion:

[0] * Keine Aktion

[1] Reset Netz-Ein Initialisiert den Frequenzumrichter wie bei einem Netz-Ein.

[3] Reset Schnittstelle Initialisiert nur die BUS-Schnittstelle, damit z. B. Änderungen an
Kommunikationsparametern in Gruppe 9-** wie Par. 9-18 aktiv
werden.
Eine Initialisierung kann einen Fehler oder Stopp-Zustand im
Frequenzumrichter oder Bus-Master auslösen!

9-80  Definierte Parameter (1)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-80 bis 9-83 enthalten eine Liste aller im Fre-
quenzumrichter definierten Parameter, die für Profibus zur Ver-
fügung stehen.

9-81  Definierte Parameter (2)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-80 bis 9-83 enthalten eine Liste aller im Fre-
quenzumrichter definierten Parameter, die für Profibus zur Ver-
fügung stehen.

9-82  Definierte Parameter (3)

Array [116]
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Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-80 bis 9-83 enthalten eine Liste aller im Fre-
quenzumrichter definierten Parameter, die für Profibus zur Ver-
fügung stehen.

9-83  Definierte Parameter (4)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-80 bis 9-83 enthalten eine Liste aller im Fre-
quenzumrichter definierten Parameter, die für Profibus zur Ver-
fügung stehen.

9-84  Definierte Parameter (5)

Range: Funktion:

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-80 bis 9-83 enthalten eine Liste aller im Fre-
quenzumrichter definierten Parameter, die für Profibus zur Ver-
fügung stehen.

9-90  Geänderte Parameter (1)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-90 bis 9-93 enthalten eine Liste aller Parame-
ter, die abweichend von der Werkseinstellung sind.

9-91  Geänderte Parameter (2)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen
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0* [0 - 115] Die Parameter 9-90 bis 9-93 enthalten eine Liste aller Parame-
ter, die abweichend von der Werkseinstellung sind.

9-92  Geänderte Parameter (3)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-90 bis 9-93 enthalten eine Liste aller Parame-
ter, die abweichend von der Werkseinstellung sind.

9-94  Geänderte Parameter (5)

Array [116]

Kein LCP-Zugriff

Nur Lesen

0* [0 - 115] Die Parameter 9-90 bis 9-93 enthalten eine Liste aller Parame-
ter, die abweichend von der Werkseinstellung sind.
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2.13. Parameter: CAN/DeviceNet

2.13.1. 10-** DeviceNet und CAN Feldbus 

Parametergruppe zum Konfigurieren der CAN-Bus / DeviceNet Schnittstelle.

2.13.2. 10-0* Grundeinstellungen

Parameter zum Konfigurieren der grundsätzlichen Eigenschaften der CAN-Bus/DeviceNet-Schnitt-
stelle.

10-00  Protokoll

Option: Funktion:

[0] CANopen

[1] * DeviceNet Zeigt die CAN-Protokollauswahl.

ACHTUNG!
Die Auswahlmöglichkeiten hängen von der instal-
lierten Option ab.

10-01  Baudratenauswahl

Option: Funktion:

[16] 10 kbit/s

[17] 20 kBit/s

[18]
[19]

50 kBit/s
100 kBit/s

[20] * 125 kBit/s

[21] 250 kBit/s

[22] 500 kBit/s Dieser Parameter definiert die Übertragungsgeschwindigkeit
dieses Teilnehmers. Die Baudrate ist entsprechend der Konfi-
guration des Netzwerkes einzustellen.

10-02  MAC-ID Adresse

Range: Funktion:

63* [0 - 127] Dieser Parameter definiert die Stationsadresse dieses Teilneh-
mers. Eine Adresse darf nur einmal im Netzwerk vergeben wer-
den.

10-05  Zähler Übertragungsfehler

Range: Funktion:

0* [0 - 255] Zeigt die Anzahl der Übertragungsfehler dieses CAN Controllers
seit dem letzten Netz-Ein.
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10-06  Zähler Empfangsfehler

Option: Funktion:

[0] 0 - 255 Zeigt die Anzahl der Empfangsfehler dieses CAN Controllers seit
dem letzten Netz-Ein.

10-07  Zähler Bus-Off

Range: Funktion:

0* [0 - 255] Dieser Parameter zeigt die Anzahl der „Bus-Off“-Ereignisse seit
dem letzten Netz-Ein.

2.13.3. 10-1* DeviceNet 

Parameter zum Konfigurieren der DeviceNet-spezifischen Einstellungen.

10-10  Prozessdatentyp

Option: Funktion:

Wählt die Instanz (das Telegramm) für die Datenübertragung.
Die verfügbaren Instanzen hängen von der Einstellung von Par.
8-10 Steuerwortprofil ab.
Ist in Par. 8-10 FC-Profil [0] gewählt, stehen in Par. 10-10 Op-
tionen [0] und [1] zur Verfügung.
Ist in Par. 8-10 ODVA [5] gewählt, stehen in Par. 10-10 Optionen
[2] und [3] zur Verfügung.
Instanzen 100/150 und 101/151 sind Danfoss-spezifisch. Die
restlichen Instanzen (20/70, 21/71, 22/72 und 23/73) entspre-
chen ODVA-Antriebsprofilen.
Allgemeine Hinweise zur Telegrammauswahl finden Sie im De-
viceNet-Produkthandbuch.
Eine Änderung dieses Parameters wird erst beim nächsten Ein-
schalten ausgeführt.

[0] INSTANZ 100/150

[1] INSTANZ 101/151

[2] INSTANZ 20/70

[3] INSTANZ 21/71

10-11  Prozessdaten Schreiben Konfiguration

Option: Funktion:

[0 ] * Keine

3-02 Minimaler Soll-
wert

3-03 Max. Sollwert

3-12 Frequenzkorrek-
tur Auf/Ab

3-41 Rampenzeit Auf
1

3-42 Rampenzeit Ab 1

3-51 Rampenzeit Auf
2

3-52 Rampenzeit Ab 2
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3-80 Rampenzeit JOG

3-81 Rampenzeit
Schnellstopp

4-11 Min. Drehzahl
[UPM]

4-13 Max. Drehzahl
[UPM]

4-16 Momentengren-
ze motorisch

4-17 Momentengren-
ze generatorisch

7-28 Minimaler Ist-
wert

7-29 Maximaler Ist-
wert

8-90 Bus-Festdreh-
zahl 1

8-91 Bus-Festdreh-
zahl 2

16-80 Feldbus Steuer-
wort 1

16-82 Feldbus Soll-
wert 1

34-01 PCD 1 Schrei-
ben an MCO

34-02 PCD 2 Schrei-
ben an MCO

34-03 PCD 3 Schrei-
ben an MCO

34-04 PCD 4 Schrei-
ben an MCO

34-05 PCD 5 Schrei-
ben an MCO

34-06 PCD 6 Schrei-
ben an MCO

34-07 PCD 7 Schrei-
ben an MCO

34-08 PCD 8 Schrei-
ben an MCO

34-09 PCD 9 Schrei-
ben an MCO

34-10 PCD 10 Schrei-
ben an MCO

Wird für die vordefinierten Instanzen der E/A-Gruppe benutzt.
Nur 2 Elemente [2,3] dieses Array werden benutzt. Elemente
[0] und [1] des Array sind Festwerte.

10-12  Prozessdaten Lesen Konfiguration

Option: Funktion:

Keine

16-00 Steuerwort
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16-01 Sollwert [Ein-
heit]

16-02 Sollwert %

16-03 Zustandswort

16-04 Hauptistwert
[Einheit]

16-05 Hauptistwert
(%) (fest)

16-10 Leistung [kW]

16-11 Leistung [PS]

16-12 Motorspan-
nung

16-13 Frequenz

16-14 Motorstrom

16-16 Drehmoment

16-17 Drehzahl [UPM]

16-18 Therm. Motor-
schutz

16-19 KTY-Sensor-
temperatur

16-21 Rotor-Winkel

16-30 DC-Spannung

16-32 Bremsleistung/
s

16-33 Bremsleistung/
2 Min

16-34 Kühlkörper-
temp.

16-35 Wechselrichter
Überlast

16-38 SL Contr.Zu-
stand

16-39 Steuerkarten-
temp.

16-50 Externer Soll-
wert

16-51 Pulssollwert

16-52 Istwert [Ein-
heit]

16-53 DigiPot Soll-
wert

16-60 Digitaleingänge

16-61 AE 53 Modus

16-62 Analogeingang
53

16-63 AE 54 Modus

16-64 Analogeingang
54
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16-65 Analogausgang
42 [mA]

16-66 Digitalausgän-
ge

16-67 Pulseing. 29
[Hz]

16-68 Pulseing. 33
[Hz]

16-69 Pulsausg. 27
[Hz]

16-70 Pulsausg. 29
[Hz]

16-71 Relaisausgänge

16-84 Feldbus-
Komm. Status

16-85 FC Steuerwort
1

16-90 Alarmwort

16-91 Alarmwort 2

16-92 Warnwort

16-93 Warnwort 2

16-94 Erw. Zustands-
wort

16-95 Erw. Zustands-
wort 2

34-21 PCD 1 Lesen
von MCO

34-22 PCD 2 Lesen
von MCO

34-23 PCD 3 Lesen
von MCO

34-24 PCD 4 Lesen an
MCO

34-25 PCD 5 Lesen an
MCO

34-26 PCD 6 Lesen an
MCO

34-27 PCD 7 Lesen
von MCO

34-28 PCD 8 Lesen an
MCO

34-29 PCD 9 Lesen
von MCO

34-30 PCD 10 Lesen
von MCO

34-40 Digitaleingänge

34-41 Digitalausgän-
ge

34-50 Istposition
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34-51 Sollposition

34-52 Masteristpositi-
on

34-53 Slave-Indexpo-
sition

34-54 Master-Index-
position

34-55 Kurvenposition

34-56 Spurfehler

34-57 Synchronisie-
rungsfehler

34-58 Istgeschwin-
digkeit

34-59 Master-Istge-
schwindigkeit

34-60 Synchronisie-
rungsstatus

34-61 Achsenzustand

34-62 Programmzu-
stand

Wird für die vordefinierten Instanzen der E/A-Gruppe benutzt.
Nur 2 Elemente [2,3] dieses Array werden benutzt. Elemente
[0] und [1] des Array sind Festwerte.

10-13  Warnparameter

Range: Funktion:

0* [0 - FFFF] Zeigt Warnmeldungen via Standardbus oder DeviceNet an. Die-
ser Parameter ist via LCP nicht verfügbar, aber die Warnmel-
dung kann durch Auswahl von Com Warnwort als Bildschirm-
anzeige gesichtet werden. Jeder Warnung ist ein Bit zugewiesen
(siehe Tabelle). Nähere Informationen finden Sie im DeviceNet-
Produkthandbuch (MG.33.DX.YY).

Bit: Bedeutung:
0 Bus nicht aktiv
1 Direkte Verbindung Timeout
2 E/A-Verbindung
3 Wiederholungsgrenze erreicht
4 Aktiver Wert wird nicht aktualisiert.
5 CAN Bus off
6 E/A Sendefehler
7 Initialisierungsfehler
8 Keine Busversorgung
9 Bus off
10 Passiver Fehler
11 Fehlerwarnung
12 MAC ID-Fehler duplizieren
13 RX Warteschlangenüberlauf
14 TX Warteschlangenüberlauf
15 CAN-Überlauf
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10-14  DeviceNet Sollwert

Nur Lesen vom LCP

Dieser Parameter definiert für Instanz 20/70 oder 21/71 die Pri-
orität der Sollwertvorgabe.

[0] * Aus Der Sollwert wird über Analog-/Digitaleingänge vorgegeben.

[1] Ein Der Sollwert wird über Bus vorgegeben.

10-15  DeviceNet Steuerung

Nur Lesen vom LCP

Dieser Parameter definiert für Instanz 20/70 oder 21/71 die Pri-
orität der Steuerung.

[0] * Aus Die Steuerung wird über Klemmen vorgegeben.

[1] Ein Die Steuerung wird über Bus vorgegeben.

2.13.4. 10-2* COS-Filter

Parameter zum Definieren von COS (Change-Of-State) Filtern.

10-20  COS-Filter 1

Range: Funktion:

0000* [0 - FFFF] Definiert eine Filtermaske für das Zustandswort. Bei COS-Be-
trieb (Change-Of-State) können einzelne Bits im Zustandswort
ausgefiltert werden, damit diese im Falle ihrer Änderung nicht
gesendet werden.

10-21  COS-Filter 2

Range: Funktion:

0000* [0 - FFFF] Definiert eine Filtermaske für den Hauptistwert. Bei COS-Betrieb
(Change-Of-State) können einzelne Bits im Istwert ausgefiltert
werden, damit diese im Falle ihrer Änderung nicht gesendet
werden.

10-22  COS-Filter 3

Range: Funktion:

0000* [0 - FFFF] Definiert eine Filtermaske für das PCD 3-Wort. Bei COS-Betrieb
(Change-Of-State) können einzelne Bits im PCD 3 ausgefiltert
werden, damit diese im Falle ihrer Änderung nicht gesendet
werden.
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10-23  COS-Filter 4

Range: Funktion:

0000* [0 - FFFF] Definiert eine Filtermaske für das PCD 4-Wort. Bei COS-Betrieb
(Change-Of-State) können einzelne Bits im PCD 4 ausgefiltert
werden, damit diese im Falle ihrer Änderung nicht gesendet
werden.

2.13.5. 10-3* Parameterzugriff 

Parameter für den Zugriff der CAN-/DeviceNet-Schnittstelle auf FC 100-Geräteparameter.

10-30  Array Index

Range: Funktion:

0* [0 - 255]

Nur Lesen vom LCP Dieser Parameter muss benutzt werden, wenn über die Schnitt-
stelle auf Arrayparameter zugegriffen werden soll. Dieser Para-
meter gilt nur bei Installation eines DeviceNet-Feldbus.

10-31  Datenwerte speichern

Option: Funktion:

Par. 10-31 wird zum Speichern von Daten im nicht flüchtigen
Speicher verwendet. Dieser Parameter wird zur Aktivierung ei-
ner Funktion verwendet, die alle Parameterwerte im nicht flüch-
tigen Speicher speichert, sodass die gespeicherten Parameter-
werte beim Abschalten nicht verloren gehen.

[0] * Aus Die Speicherfunktion ist nicht aktiv.

[1] Aktuell. Satz speich. Alle Parameterwerte aus dem aktiven Parametersatz werden im
EEPROM gespeichert. Der Wert kehrt zu [0] Aus zurück, nach-
dem alle Parameterwerte gespeichert wurden.

[2] Alles speichern Alle Parameterwerte für alle Parametersätze werden im EE-
PROM gespeichert. Der Wert kehrt zu [0] Aus zurück, nachdem
alle Parameterwerte gespeichert wurden.

10-32  DeviceNet Revision

Option: Funktion:

Große Revision

Kleine Revision Zeigt die DeviceNet-Versionsnummer an. Dieser Parameter wird
zur Erzeugung der EDS-Datei verwendet.

10-33  EEPROM speichern

Option: Funktion:

[0] * Aus Dieser Parameter definiert, ob empfangene Geräteparameter
automatisch im EEPROM gespeichert werden sollen.

[1] Ein Speichert Parameterdaten über DeviceNet im EEPROM-Spei-
cher.
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10-39  DeviceNet F-Parameter

Array [1000]

Kein LCP-Zugriff

0* [0 - 0] Dieser Parameter dient zum Konfigurieren des Frequenzumrich-
ters über DeviceNet und zum Erstellen der EDS-Datei.
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2.14. Parameter: Smart Logic 

2.14.1. 13-** Smart Logic

Smart Logic (SL) besteht aus frei definierbaren Verknüpfungen und Vergleichern, die beispiels-
weise einem Digitaleingang zugeordnet werden können und einer Ablaufsteuerung (Smart Logic
Controller). Der SLC ist im Wesentlichen eine Folge benutzerdefinierter Aktionen (siehe Par. 13-52
[x]), die ausgeführt werden, wenn das zugehörige Ereignis (siehe Par. 13-51 [x]) durch den SLC
als WAHR ermittelt wird. Die Ereignisse und Aktionen sind paarweise geordnet. Wenn also das
Ereignis [0] erfüllt ist (TRUE (WAHR)), dann wird Aktion [0] ausgeführt. Danach wird die Bedin-
gung von Ereignis [1] ausgewertet, und wenn TRUE (WAHR), wird Aktion [1] ausgeführt usw. Das
jeweils aktuelle Ereignis wird ausgewertet. Ist das Ereignis FALSE (FALSCH), wird keine Aktion im
SLC ausgeführt. Das bedeutet, wenn der SLC startet, wird zuerst Ereignis [0] ausgewertet. Nur
wenn Ereignis [0] als TRUE (WAHR) ausgewertet wird, führt der SLC Aktion [0] aus und beginnt,
Ereignis [1] auszuwerten. Es ist möglich, bis zu 20 Ereignisse und Aktionen (1 - 20) zu program-
mieren.
Wenn das letzte Ereignis / die letzte Aktion ausgeführt worden ist, beginnt die Sequenz neu bei
Ereignis [0] / Aktion [0]. Die Abbildung zeigt ein Beispiel mit drei Ereignissen/Aktionen:

SLC starten und stoppen
Starten und Stoppen des SLC erfolgt durch Auswahl von Ein [1] oder Aus [0] in Par. 13-00. Der
SLC startet immer im Zustand 0 (Auswertung von Ereignis [0]). Wird der Frequenzumrichter ge-
stoppt oder in Freilauf versetzt (über Digitaleingang, Feldbus oder LCP), stoppt der SLC automa-
tisch. Der SLC startet, wenn das Startereignis (definiert in Par. 13-01 SL-Controller Start) als TRUE
(WAHR) ausgewertet wird (vorausgesetzt in Par. 13-00 ist Ein [1] ausgewählt). Der SLC stoppt,
wenn das Stoppereignis (definiert in Par.13-02 SL-Controller Stopp) TRUE (WAHR) ist. Par. 13-03
setzt alle SLC-Parameter zurück und startet die Programmierung erneut.

2.14.2. 13-0* SL-Controller

Parameter zum Aktivieren, Deaktivieren oder Quittieren des Smart Logic Controllers.

13-00  Smart Logic Controller

Option: Funktion:

[0] * Aus Deaktiviert den Smart Logic Controller.
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[1] Ein Aktiviert den Smart Logic Controller.

13-01  SL-Controller Start

Option: Funktion:

[0] FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23] Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] * Startbefehl

[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.
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[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5 Definiert, bei welchem Ereignis (TRUE [WAHR] oder FALSE
[FALSCH]) der Smart Logic Controller (SL-Programm in Par.
13-5*) gestartet werden soll.
Falsch [0] (Werkseinstellung) - gibt den Festwert FALSE
(FALSCH) in die Logikregel ein.
Wahr [1] - gibt den Festwert TRUE (WAHR) in die Logikregel
ein.
Motor ein [2] Der Motor läuft.
Im Bereich [3] Der Motor läuft innerhalb der programmierten
Strom- und Drehzahlgrenzwerte (siehe Par. 4-50 bis Par. 4-53).
Ist=Sollwert [4] Der Motor läuft innerhalb des Sollwerts.
Moment.grenze [5] Die Drehmomentgrenze, eingestellt in Par.
4-16 oder 4-17, ist überschritten.
Stromgrenze [6] Die Stromgrenze, eingestellt in Par. 4-18, ist
überschritten.
Außerh. Strombereich [7] Der Motorstrom liegt oberhalb des in
Par. 4-18 eingestellten Bereichs.
Unter Min.-Strom [8]: Der Motorstrom ist unter dem in Par. 4-50
eingestellten Wert.
Über Max.-Strom [9]: Der Motorstrom ist über dem in Par. 4-51
eingestellten Wert.
Außerh. Drehzahlbereich [10] Die Ausgangsdrehzahl hat den in
Par. 4-52 bzw. 4-53 eingestellten Wert erreicht.
Unter Min.-Drehzahl [11]: Die Ausgangsdrehzahl ist unter dem
in Par. 4-52 eingestellten Wert.
Über Max.-Drehzahl [12]: Die Ausgangsdrehzahl ist über dem
in Par. 4-53 eingestellten Wert.
Außerh. Istwertbereich [13] Der Istwert liegt außerhalb des in
Par. 4-56 und 4-57 eingestellten Istwertbereichs.
Unter Min.-Istwert [14] Der Istwert liegt unter dem in Par. 4-56
eingestellten Wert.
Über Max.-Istwert [15] Der Istwert liegt über dem in Par. 4-57
eingestellten Wert.
Warnung Übertemp. [16] Die Temperaturgrenze entweder im
Motor, im Frequenzumrichter oder im Bremswiderstand wurde
überschritten.
Netzsp.auss.Bereich [17] Die Netzspannung liegt außerhalb des
vorgegebenen Spannungsbereichs.
Reversierung [18] Der Ausgang ist aktiv, wenn der Motor läuft
und ein Reversier-Befehl anliegt.
Warnung [19] Eine Warnung ist aktiv.
Alarm (Abschaltung) [20] Ein Alarm (mit Abschaltung) ist aktiv.
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Alarm (Absch.verrieg) [21] Ein Alarm (mit Abschaltblockierung)
ist aktiv.
Vergleicher 0 [22]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0
in der Logikregel.
Vergleicher 1 [23]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1
in der Logikregel.
Vergleicher 2 [24]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2
in der Logikregel.
Vergleicher 3 [25]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3
in der Logikregel.
Logikregel 0 [26]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in
der Logikregel.
Logikregel 1 [27]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in
der Logikregel.
Logikregel 2 [28]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in
der Logikregel.
Logikregel 3 [29]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in
der Logikregel.
Digitaleingang 18 [33] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 18.
Digitaleingang 19 [34] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 19.
Digitaleingang 27 [35] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 27.
Digitaleingang 29 nur für FC 302 [36] verwendet das Ergebnis
von Digitaleingang 29.
Digitaleingang 32 [37] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 32.
Digitaleingang 33 [38] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 33.
Startbefehl [39] übergibt einen Startbefehl an den Frequen-
zumrichter.
FU gestoppt [40] Ein Stoppbefehl [JOG, Stopp, Schnellstopp,
Freilauf) wird ausgegeben – dieser stammt nicht vom SLC.
Alarm quitt. [41] Setzt den Frequenzumrichter nach Abschal-
tung/Alarm zurück.
Alarm auto. quitt. [42] Der Frequenzumrichter wird nach Ab-
schaltung/Alarm automatisch zurückgesetzt.
[OK]-Taste [43] Die [OK]-Taste wird gedrückt.
[Reset]-Taste [44] Die [Reset]-Taste wird gedrückt.
[Links]-Taste [45] Die [Links]-Taste wird gedrückt.
[Rechts]-Taste [46] Die [Rechts]-Taste wird gedrückt
[Auf]-Taste [47] Die [Auf]-Taste wird gedrückt.
[Ab]-Taste [48] Die [Ab]-Taste wird gedrückt.
Vergleicher 4 [50]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4
in der Logikregel.
Vergleicher 5 [51]: verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5
in der Logikregel.
Logikregel 4 [60]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in
der Logikregel.
Logikregel 5 [61]: verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in
der Logikregel.
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13-02  SL-Controller Stopp

Option: Funktion:

[0] FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Drehzahlber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23] Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[30] Timeout 0

[31] Timeout 1

[32] Timeout 2

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] Startbefehl

[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.
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[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5

[70] Timeout 3

[71] Timeout 4

[72] Timeout 5

[73] Timeout 6

[74] Timeout 7 Definiert, bei welchem Ereignis (TRUE [WAHR] oder FALSE
[FALSCH]) der Smart Logic Controller (SL-Programm in Par.
13-5*) gestartet werden soll.
Für nähere Informationen zu [0] - [61] siehe 13-01 SL-Control-
ler Start.
Timeout 3 [70] Timeout des Smart Logic Control-Zeitgebers 3.
Timeout 4 [71] Timeout des Smart Logic Control-Zeitgebers 4.
Timeout 5 [72] Timeout des Smart Logic Control-Zeitgebers 5.
Timeout 6 [73] Timeout des Smart Logic Control-Zeitgebers 6.
Timeout 7 [74] Timeout des Smart Logic Control-Zeitgebers 7.

13-03  SL-Parameter Initialisieren

Option: Funktion:

[0] * Kein Reset Die programmierten Einstellungen werden in allen Parametern
der Gruppe 13 (13-*) beibehalten.

[1] SL-Parameter Initiali-
sieren

Setzt alle Parameter in Gruppe 13 (13-*) auf die Werkseinstel-
lung zurück.

2.14.3. 13-1* Vergleicher

Zum Vergleichen von Betriebsvariablen (z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Analogeingang
usw.) mit einem festen Wert. Zusätzlich gibt es Digitalwerte, die mit den festgelegten Zeitwerten
verglichen werden. Siehe Erklärung in Par. 13-10. Vergleicher werden ein Mal pro Abtastintervall
ausgewertet. Sie können das Ergebnis (WAHR oder FALSCH) direkt für die Definition eines Ereig-
nisses (siehe Par. 13-51) oder als boolesche Eingabe in eine Logikregel (siehe Par. 13-40, 13-42
oder 13-44) benutzen. Alle Parameter in dieser Gruppe sind Arrayparameter mit Index 0 bis 5.
Index 0 ist zu wählen, um Vergleicher 0 zu programmieren, Index 1 für Vergleicher 1 usw.

13-10  Vergleicher-Operand

Array [6]
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Optionen [1] bis [31] sind Variablen, die anhand ihrer Werte verglichen werden. Optionen [50]
bis [186] sind digitale Werte (WAHR/FALSCH), bei denen der Vergleich anhand der Zeit erfolgt,
in der sie jeweils auf WAHR oder FALSCH eingestellt sind. Siehe auch Par. 13-11.
Wählt die vom Vergleicher zu überwachende Variable.

[0] * Deaktiviert Deaktiviert [0] Die Ausgabe vom Vergleicher ist immer FALSCH.

[1] Sollwert Sollwert [1] zeigt den aktuellen Gesamtsollwert in % (Summe
aus internen und externen Sollwerten).

[2] Istwert Istwert [2] in der Einheit [UPM] oder [Hz].

[3] Motordrehzahl Motordrehzahl [3] [UPM] oder [Hz]

[4] Motorstrom Motorstrom [4] [A]

[5] Motordrehmoment Motordrehmoment [5] [Nm]

[6] Motorleistung Motorleistung [6] [kW] oder [PS]

[7] Motorspannung Motorspannung [7] [V]

[8] Zwischenkreisspann. Zwischenkreisspannung [8] [V]

[9] Therm. Motorschutz Therm. Motorschutz [9] ausgedrückt in Prozent.

[10] Gerätetemperatur Gerätetemperatur [10] ausgedrückt in Prozent.

[11] Kühlkörpertempera-
tur

Kühlkörpertemperatur [11] ausgedrückt in Prozent.

[12] Analogeingang 53 Analogeingang 53 [12] ausgedrückt in Prozent.

[13] Analogeingang 54 Analogeingang 54 [13] ausgedrückt in Prozent.

[14] Analogeing. FB10 Analogeingang FB10 [14] [V]

[15] Analogeingang S24V Analogeingang S24V [15] [V] Analogeingang CCT [17] [°].

[17] Analogeingang CCT

[18] Pulseingang 29 (nur
FC 302)

Pulseingang 29 (nur FC 302) [18] ausgedrückt in Prozent.

[19] Pulseingang 33 Pulseingang 33 [19] ausgedrückt in Prozent.

[20] Alarmnummer Alarmnummer [20] Die Fehlernummer.

[30] Zähler A Zähler A [30] Anzahl der Zählungen

[31] Zähler B Zähler B [31] Anzahl der Zählungen

[50] FALSCH Falsch [50] gibt den Festwert FALSE (FALSCH) in die Logikregel
ein.

[51] WAHR Wahr [51]: gibt den Festwert TRUE (WAHR) in die Logikregel
ein.

[52] Steuer. bereit Steuer. bereit [52] An der Steuerkarte liegt Versorgungsspan-
nung an.

[53] Bereit FU bereit [53]: Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und an
der Steuerkarte liegt Versorgungsspannung an.

[54] Motor ein Motor ein [54] Der Motor läuft.
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[55] Reversierung Reversierung [55] Der Ausgang ist aktiv, wenn der Motor läuft
und ein Reversier-Befehl anliegt.

[56] Im Bereich Im Bereich [56] Der Motor läuft innerhalb der programmierten
Strom- und Drehzahlgrenzwerte (siehe Par. 4-50 bis Par. 4-53).

[60] Ist=Sollwert Ist=Sollwert [60] Der Motor läuft innerhalb des Sollwerts.

[61] Unter Min.-Sollwert Unter Min.-Sollwert [61] Der Motor läuft unterhalb des in Par.
4-54 „Warnung Sollwert niedrig“ eingestellten Wertes.

[62] Über Max.-Sollwert Über Max.-Sollwert [62] Der Motor läuft oberhalb des in Par.
4-55 „Warnung Sollwert hoch“ eingestellten Werts.

[65] Moment.grenze Moment.grenze [65] Die Drehmomentgrenze, eingestellt in Par.
4-16 oder 4-17, ist überschritten.

[66] Stromgrenze Stromgrenze [66] Die Stromgrenze, eingestellt in Par. 4-18, ist
überschritten.

[67] Außerh. Strombereich Außerh. Strombereich [67] Der Motorstrom liegt oberhalb des
in Par. 4-18 eingestellten Bereichs.

[68] Unter Min.-Strom Unter Min.-Strom [68] Der Motorstrom ist unter dem in Par. 4-50
eingestellten Wert.

[69] Über Max.-Strom Über Max.-Strom [69] Der Motorstrom ist über dem in Par. 4-51
eingestellten Wert.

[70] Außerh.Frequenzber. Außerh. Freq.bereich [70] Die Ausgangsdrehzahl hat den in Par.
4-52 bzw. 4-53 eingestellten Wert erreicht.

[71] Unter Min.-Drehzahl Unter Min.-Drehzahl [71]: Die Ausgangsdrehzahl ist unter dem
in Par. 4-52 eingestellten Wert.

[72] Über Max.-Drehzahl Über Max.-Drehzahl [72]: Die Ausgangsdrehzahl ist über dem
in Par. 4-53 eingestellten Wert.

[75] Außerh. Istwertbe-
reich

Außerh. Istwertbereich [75] Der Istwert liegt außerhalb des in
Par. 4-56 und 4-57 eingestellten Istwertbereichs.

[76] Unter Min.-Istwert Unter Min.-Istwert [76] Der Istwert liegt unter dem in Par. 4-56
eingestellten Wert.

[77] Über Max.-Istwert Über Max.-Istwert [77] Der Istwert liegt über dem in Par. 4-57
eingestellten Wert.

[80] Warnung Übertemp. Warnung Übertemp. [80] Die Temperaturgrenze entweder im
Motor, im Frequenzumrichter oder im Bremswiderstand wurde
überschritten.

[82] Netzsp.auss.Bereich Netzsp.auss.Bereich [82] Die Netzspannung liegt außerhalb des
vorgegebenen Spannungsbereichs.

[85] Warnung Warnung [85] Eine Warnung ist aktiv.

[86] Alarm (Abschaltung) Alarm (Abschaltung) [86] Ein Alarm (mit Abschaltung) ist aktiv.

[87] Alarm (Absch.verrgl.) Alarm (Absch.verrlg.) [87] Ein Alarm (mit Abschaltblockierung)
ist aktiv.

[90] Bus OK Bus OK [90] Aktive Kommunikation (kein Timeout) über die se-
rielle Kommunikationsschnittstelle.
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[91] Mom.grenze u. Stopp Mom.grenze u. Stopp [91] Das Signal ist invers, d. h. logisch
„0“, wenn dem Frequenzumrichter ein Stoppsignal erteilt wurde
und er sich in der Momentgrenze befindet.

[92] Stör.Bremse (IGBT) Stör. Bremse (IGBT) [92] Der Bremsen-Transistor (IGBT) hat
einen Kurzschluss.

[93] Mech. Bremse Mech. Bremse [93] Die mechanische Bremse ist aktiv.

[94] Sich. Stopp aktiv (nur
FC 302)

Sicherer Stopp aktiv (nur FC 302) [94] Sicherer Stopp aktiv an
Klemme 37.

[100] Vergleicher 0 Vergleicher 0 [100] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0
in der Logikregel.

[101] Vergleicher 1 Vergleicher 1 [101] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1
in der Logikregel.

[102] Vergleicher 2 Vergleicher 2 [102] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2
in der Logikregel.

[103] Vergleicher 3 Vergleicher 3 [103] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3
in der Logikregel.

[104] Vergleicher 4 Vergleicher 4 [104] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4
in der Logikregel.

[105] Vergleicher 5 Vergleicher 5 [105] verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5
in der Logikregel.

[110] Logikregel 0 Logikregel 0 [110] verwendet das Ergebnis von Logikregel 0.

[111] Logikregel 1 Logikregel 1 [111] verwendet das Ergebnis von Logikregel 1.

[112] Logikregel 2 Logikregel 2 [112] verwendet das Ergebnis von Logikregel 2.

[113] Logikregel 3 Logikregel 3 [113] verwendet das Ergebnis von Logikregel 3.

[114] Logikregel 4 Logikregel 4 [114] verwendet das Ergebnis von Logikregel 4.

[115] Logikregel 5 Logikregel 5 [115] verwendet das Ergebnis von Logikregel 5.

[120] Timeout 0 Timeout 0 [120] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 0.

[121] Timeout 1 Timeout 1 [121] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 1.

[122] Timeout 2 Timeout 2 [122] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 2.

[123] Timeout 3 Timeout 3 [123] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 3.

[124] Timeout 4 Timeout 4 [124] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 4.

[125] Timeout 5 Timeout 5 [125] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 5.

[126] Timeout 6 Timeout 6 [126] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 6.

[127] Timeout 7 Timeout 7 [127] Logikregel benutzt Ergebnis von SLC Timer 7.

[130] Digitaleingang 18 Digitaleingang 18 [130] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 18 in der Logikregel Hoch = TRUE.

[131] Digitaleingang 19 Digitaleingang 19 [131] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 19 in der Logikregel. Hoch = TRUE.

[132] Digitaleingang 27 Digitaleingang 27 [132] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 27 in der Logikregel Hoch = TRUE.
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[133] Digitaleingang 29 Digitaleingang 29 [133] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 29 in der Logikregel Hoch = TRUE.

[134] Digitaleingang 32 Digitaleingang 32 [134] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 32 in der Logikregel Hoch = TRUE.

[135] Digitaleingang 33 Digitaleingang 33 [135] verwendet das Ergebnis von Digitalein-
gang 33 in der Logikregel Hoch = TRUE.

[150] SL-Digitalausgang A SL Digitalausgang A [150] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs A in der Logikregel.

[151] SL-Digitalausgang B SL Digitalausgang B [151] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs B in der Logikregel.

[152] SL-Digitalausgang C SL Digitalausgang C [152] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs C in der Logikregel.

[153] SL-Digitalausgang D SL Digitalausgang D [153] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs D in der Logikregel.

[154] SL-Digitalausgang E SL Digitalausgang E [154] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs E in der Logikregel.

[155] SL-Digitalausgang F SL Digitalausgang F [155] verwendet das Ergebnis des SLC-
Ausgangs F in der Logikregel.

[160] Relais 1 Relais 1 [160] Relais 1 ist aktiv.

[161] Relais 2 Relais 2 [161] Relais 2 ist aktiv.

[180] Hand-Sollwert aktiv Hand-Sollwert aktiv [180]: Der Ausgang ist aktiv, wenn Par.
3-13 „Sollwertvorgabe“ = [2] Ort oder wenn Par. 3-13 = [0]
Umschalt. Hand/Auto, während das LCP gleichzeitig im Hand-
betrieb ist.

[181] Fern-Sollwert aktiv Fern-Sollwert aktiv [181]: Der Ausgang ist aktiv, wenn Par. 3-13
„Sollwertvorgabe“ = [1] Fern oder [0] Umschalt. Hand/Auto,
während das LCP gleichzeitig im Autobetrieb ist.

[182] Startbefehl Startbefehl [182] Der Ausgang ist aktiv, wenn ein Startbefehl
ausgeführt wird, und kein übergeordneter Stopp vorliegt.

[183] FU gestoppt FU gestoppt [183] Ein Stoppbefehl [JOG, Stopp, Schnellstopp,
Freilauf) wird ausgegeben – dieser stammt nicht vom SLC.

[185] Handbetrieb Handbetrieb [185]: Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequen-
zumrichter im Handbetrieb ist.

[186] Autobetrieb Autobetrieb [186]: Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequen-
zumrichter im Autobetrieb ist.

13-11  Vergleicher-Funktion

Array [6]

Für die in Par. 13-10 enthaltenen Werte von [0] bis [31] gilt das
Folgende:

Definiert die Vergleichsfunktion.
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[0] < Wenn Sie < [0] wählen, ist das Ergebnis der Berechnung TRUE
(WAHR), wenn die in Par. 13-10 gewählte Variable kleiner als
der Wert in Par. 13-12 ist. Das Ergebnis ist FALSE (FALSCH),
wenn die in Par. 13-10 gewählte Variable größer als der Wert in
Par. 13-12 ist.

[1] * ≈ Wenn Sie ≈ [1] wählen, ist die Berechnung TRUE (WAHR), wenn
die in Par. 13-10 gewählte Variable ungefähr gleich dem Wert
in Par. 13-12 ist.

[2] > Wenn Sie > [2] wählen, ist die Logik umgekehrt.

13-12  Vergleicher-Wert

Array [6]

0.000 * [-100000.000 -
100000.000]

Definiert den Wert, mit welchem der Operand verglichen wird.
Dies ist ein Arrrayparameter, der die Werte von Vergleicher 0
bis 5 enthält.

2.14.4. 13-2* Timer

Diese Parametergruppe besteht aus Timerparametern.
Sie können das Ergebnis (TRUE oder FALSE) von Timern direkt für die Definition eines Ereignis-
ses (siehe Par. 13-51) oder als boolesche Eingabe in eine Logikregel (siehe Par. 13-40, 13-42 oder
13-44) verwenden. Ein Timer ist nur FALSE (FALSCH), solange er gestartet ist. Nach Ablauf wird
er wieder TRUE (WAHR).
Alle Parameter in dieser Gruppe sind Arrayparameter mit Index 0 bis 2. Index 0 ist zu wählen, um
Timer 0 zu programmieren, Index 1 für Timer 1 usw.

13-20  SL-Timer

Array [8]

0,00 s* [00:00:00.000 -
99:59:59.999]

Der Wert definiert die Dauer der FALSE-Ausgabe vom program-
mierten Timer. Ein Timer ist nur FALSE (FALSCH), solange er
gestartet ist.

2.14.5. 13-4* Logikregeln

Logikregeln bestehen aus booleschen Variablen und Verknüpfungen (UND, ODER, NICHT ...). Es
können maximal drei boolesche Variablen (WAHR/FALSCH) (Timer, Vergleicher, Digitaleingängen,
Zustandsbits und Ereignissen) kombiniert werden. Wählen Sie die booleschen Variablen in Par.
13-40, 13-42 und 13-44 und definieren Sie die Verknüpfungen in Par. 13-41 und 13-43.

Verknüpfungspriorität
Die Ergebnisse von Par. 13-40, 13-41 und 13-42 werden zuerst berechnet. Das Ergebnis (WAHR/
FALSCH) dieser Berechnung wird mit den Einstellungen von Par. 13-43 und 13-44 zum Ender-
gebnis (WAHR/FALSCH) der Logikregel verknüpft.

2. Programmieren FC300-Programmierhandbuch

174  MG.33.M2.03 - VLT ®  ist ein eingetragenes Warenzeichen von Danfoss.  

2



13-40  Logikregel Boolsch 1

Array [6]

[0] * FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15]
[16]

Über Max.-Istwert
Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23] Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[30] Timeout 0

[31] Timeout 1

[32] Timeout 2

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] Startbefehl
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[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.

[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5

[70] Timeout 3

[71] Timeout 4

[72] Timeout 5

[73] Timeout 6

[74] Timeout 7 Auswahl der 1. Booleschen Variablen (WAHR oder FALSCH) zur
Verwendung in der ausgewählten Logikregel.
Siehe Par. 13-01 SL-Controller Start ([0] - [61]) und Par. 13-02
SL-Controller Stopp ([70] - [74]) für weitere Informationen.

13-41  Logikregel Verknüpfung 1

Array [6]

Wählt, welche logische Verknüpfung für die booleschen Variab-
len von Par. 13-40 und 13-42 benutzt wird.
[13 -XX] steht für den booleschen Eingang von Par. 13-*.

[0] * DEAKTIVIERT - diese Option wählen, um Par. 13-42, 13-43 und 13-44 nicht zu
verknüpfen.

[1] UND Verknüpfung [Par. 13-40] UND [Par. 13-42].

[2] ODER Verknüpfung [Par. 13-40] ODER [Par. 13-42].

[3] UND NICHT Verknüpfung [Par.13-40] UND NICHT [Par. 13-42].

[4] ODER NICHT Verknüpfung [Par.13-40] ODER NICHT [Par. 13-42].

[5] NICHT UND Verknüpfung NICHT [Par.13-40] UND [Par. 13-42].

[6] NICHT ODER Verknüpfung NICHT [Par.13-40] ODER [Par. 13-42].

[7] NICHT UND NICHT Verknüpfung NICHT [Par. 13-40] UND NICHT [Par. 13-42].

[8] NICHT ODER NICHT Verknüpfung NICHT [Par. 13-40] ODER NICHT [Par. 13-42].
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13-42  Logikregel Boolsch 2

Array [6]

[0] FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23] Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[30] Timeout 0

[31] Timeout 1

[32] Timeout 2

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] Startbefehl
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[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.

[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5

[70] Timeout 3

[71] Timeout 4

[72] Timeout 5

[73] Timeout 6

[74] Timeout 7 Auswahl der 2. Booleschen Variablen (WAHR oder FALSCH) zur
Verwendung in der ausgewählten Logikregel. Siehe Par. 13-01
SL-Controller Start ([0] - [61]) und Par. 13-02 SL-Controller
Stopp ([70] - [74]) für weitere Informationen.

13-43  Logikregel Verknüpfung 2

Array [6]

Wählt, welche Verknüpfung für die Booleschen Variablen von
Par. 13-44 und dem Ergebnis der Verknüpfung von Par. 13-40,
Par. 13-41 und 13-42 anzuwenden ist.
[13-44] steht für die Boolesche Variable in Par. 13-44.
[13-40/13-42] steht für das von Par. 13-40, 13-41 und 13-42
gebildete Ergebnis. DEAKTIVIERT [0] (Werkseinstellung) - diese
Option wählen, um Par. 13-44 zu ignorieren.

[0] * DEAKTIVIERT

[1] UND Verknüpfung [Par. 13-40/13-42] UND [Par. 13-44].

[2] ODER Verknüpfung [Par. 13-40/13-42] ODER [Par. 13-44].

[3] UND NICHT Verknüpfung [Par.13-40/13-42] UND NICHT [Par. 13-44].

[4] ODER NICHT Verknüpfung [Par.13-40/13-42] ODER NICHT [Par. 13-44].

[5] NICHT UND Verknüpfung NICHT [Par.13-40/13-42] UND [Par. 13-44].

[6] NICHT ODER Verknüpfung NICHT [Par.13-40/13-42] ODER [Par. 13-44].

[7] NICHT UND NICHT Verknüpfung NICHT [Par. 13-40/13-42] UND NICHT [Par.
13-44].

[8] NICHT ODER NICHT Verknüpfung NICHT [13-40/13-42] ODER NICHT [13-44].
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13-44  Logikregel Boolsch 3

Array [6]

[0] FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23]
[24]

Vergleicher 1
Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[30] Timeout 0

[31] Timeout 1

[32] Timeout 2

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35]
[36]

Digitaleingang 27
Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] Startbefehl
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[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.

[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5

[70] Timeout 3

[71] Timeout 4

[72] Timeout 5

[73] Timeout 6

[74] Timeout 7 Auswahl der 3. Booleschen Variablen (WAHR oder FALSCH) zur
Verwendung in der ausgewählten Logikregel. Siehe Par. 13-01
SL-Controller Start ([0] - [61]) und Par. 13-02 SL-Controller
Stopp ([70] - [74]) für weitere Informationen.

2.14.6. 13-5* SL-Controller

Parameter zum Programmieren der einzelnen Zustände des Smart Logic Controllers (Ablaufsteu-
erung). Nach Aktivieren des SL Controllers (Siehe Par. 13-0*) werden strikt die Ereignisse/
Aktionen dieser Funktion befolgt!

13-51  SL-Controller Ereignis

Array [20]

[0] FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich
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[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22]
[23]

Vergleicher 0
Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[30] Timeout 0

[31]
[32]

Timeout 1
Timeout 2

[33] Digitaleingang 18

[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[39] Startbefehl

[40] FU gestoppt

[41] Alarm quitt.

[42] Alarm auto. quitt.

[43] [OK]-Taste

[44] [Reset]-Taste

[45] [Links]-Taste

[46] [Rechts]-Taste

[47] [Auf]-Taste

[48] [Ab]-Taste

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5

[70] Timeout 3

[71] Timeout 4

[72] Timeout 5

[73] Timeout 6
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[74] Timeout 7 Wählt die Funktion, um das Ereignis zu aktivieren (WAHR). Sie-
he Par. 13-01 SL-Controller Start ([0] - [61]) und Par. 13-02 SL-
Controller Stopp ([70] - [74]) für weitere Informationen.

13-52  SL-Controller Aktion

Array [20]

[0] * Deaktiviert Definiert die dem SLC-Ereignis entsprechende Aktion. Aktionen
werden ausgeführt, wenn das entsprechende Ereignis (definiert
in Par. 13-51) wahr ist. Folgende Aktionen sind zur Auswahl
verfügbar:

*Deaktiviert [0]

[1] Keine Aktion Keine Aktion [1]

[2] Anwahl Datensatz 1 Anwahl Datensatz 1 [2] - ändert den aktiven Parametersatz
(Par. 0-10) zu „1“.

[3] Anwahl Datensatz 2 Anwahl Datensatz 2 [3] - ändert den aktiven Parametersatz
(Par. 0-10) zu „2“.

[4] Anwahl Datensatz 3 Anwahl Datensatz 3 [4] - ändert den aktiven Parametersatz
(Par. 0-10) zu „3“.

[5] Anwahl Datensatz 4 Anwahl Datensatz 4 [5] - ändert den aktiven Parametersatz
(Par. 0-10) zu „4“. Wenn Sie den Parametersatz ändern, wird er
mit anderen Einstellungsbefehlen zusammengeführt, die ent-
weder von Digitaleingängen oder über einen Feldbus kommen.

[10] Anwahl Festsollw. 0 Anwahl Festsollwert 0 [10] – wählt den Festsollwert 0.

[11] Anwahl Festsollw. 1 Anwahl Festsollwert 1 [11] – wählt den Festsollwert 1.

[12] Anwahl Festsollw. 2 Anwahl Festsollwert 2 [12] – wählt den Festsollwert 2.

[13] Anwahl Festsollw. 3 Anwahl Festsollwert 3 [13] – wählt den Festsollwert 3.

[14] Anwahl Festsollw. 4 Anwahl Festsollwert 4 [14] – wählt den Festsollwert 4.

[15] Anwahl Festsollw. 5 Anwahl Festsollwert 5 [15] – wählt den Festsollwert 5.

[16] Anwahl Festsollw. 6 Anwahl Festsollwert 6 [16] – wählt den Festsollwert 6.

[17] Anwahl Festsollw. 7 Anwahl Festsollwert 7 [17] – wählt den Festsollwert 7. Wenn Sie
den aktiven Festsollwert ändern, wird er mit anderen Einstel-
lungsbefehlen zusammengeführt, die entweder von Digitalein-
gängen oder über einen Feldbus kommen.

[18] Anwahl Rampe 1 Anwahl Rampe 1 [18] - wählt Rampe 1.

[19] Anwahl Rampe 2 Anwahl Rampe 2 [19] - wählt Rampe 2.

[20] Anwahl Rampe 3 Anwahl Rampe 3 [20] - wählt Rampe 3.

[21] Anwahl Rampe 4 Anwahl Rampe 4 [21] - wählt Rampe 4.

[22] Start Start [22] - übergibt einen Startbefehl an den Frequenzumrich-
ter.
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[23] Start+Reversierung Start + Reversierung [23] - übergibt einen Start- + Reversie-
rungsbefehl an den Frequenzumrichter.

[24] Stopp Stopp [24] - übergibt einen Stoppbefehl an den Frequenzum-
richter.

[25] Schnellstopp Schnellstopp [25] - übergibt einen Schnellstoppbefehl an den
Frequenzumrichter.

[26] DC-Stopp DC-Stopp [26] - übergibt einen DC-Stoppbefehl an den Fre-
quenzumrichter.

[27] Motorfreilauf Motorfreilauf [27] - der Frequenzumrichter geht sofort in Frei-
lauf über. Alle Stoppbefehle, einschließlich Freilaufbefehl, stop-
pen den SLC.

[28] Drehz. speich. Drehzahl speichern [28] - speichert die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters.

[29] Start Timer 0 Start Timer 0 [29] - startet Timer 0, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[30] Start Timer 1 Start Timer 1 [30] - startet Timer 1, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[31] Start Timer 2 Start Timer 2 [31] - startet Timer 2, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[32] Digitalausgang A-AUS Digitalausgang A-AUS [32] - jeder als „Digitalausgang 1“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[33] Digitalausgang B-AUS Digitalausgang B-AUS [33] - jeder als „Digitalausgang 2“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[34] Digitalausgang C-AUS Digitalausgang C-AUS [34] - jeder als „Digitalausgang 3“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[35] Digitalausgang D-AUS Digitalausgang D-AUS [35] - jeder als „Digitalausgang 4“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[36] Digitalausgang E-AUS Digitalausgang E-AUS [36] - jeder als „Digitalausgang 5“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[37] Digitalausgang F-AUS Digitalausgang F-AUS [37] - jeder als „Digitalausgang 6“ defi-
nierte Ausgang wird auf „0“ (AUS) gesetzt.

[38] Digitalausgang A-EIN Digitalausgang A-EIN [38] - jeder als „Digitalausgang 1“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.

[39] Digitalausgang B-EIN Digitalausgang B-EIN [39] - jeder als „Digitalausgang 2“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.

[40] Digitalausgang C-EIN Digitalausgang C-EIN [40] - jeder als „Digitalausgang 3“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.

[41] Digitalausgang D-EIN Digitalausgang D-EIN [41] - jeder als „Digitalausgang 4“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.

[42] Digitalausgang E-EIN Digitalausgang E-EIN [42] - jeder als „Digitalausgang 5“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.

[43] Digitalausgang F-EIN Digitalausgang F-EIN [43] - jeder als „Digitalausgang 6“ defi-
nierte Ausgang wird auf „1“ (EIN) gesetzt.
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[60] Reset Zähler A Reset Zähler A [60] - Zähler A wird auf 0 gesetzt.

[61] Reset Zähler B Reset Zähler B [61] - Zähler B wird auf 0 gesetzt.

[70] Start Timer 3 Start Timer 3 [70] - startet Timer 3, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[71] Start Timer 4 Start Timer 4 [71] - startet Timer 4, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[72] Start Timer 5 Start Timer 5 [72] - startet Timer 5, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[73] Start Timer 6 Start Timer 6 [73] - startet Timer 6, Beschreibung siehe Par.
13-20.

[74] Start Timer 7 Start Timer 7 [74] - startet Timer 7, Beschreibung siehe Par.
13-20.
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2.15. Parameter: Sonderfunktionen

2.15.1. 14-** Sonderfunktionen 

Parametergruppe zum Einstellen von Sonderfunktionen des Frequenzumrichters, wie z. B. Ver-
halten bei Netzausfall, Autom. Quittierung, Werkseinstellung der Parameter, Schaltmuster und
Taktfrequenz des Wechselrichters, etc.

2.15.2. IGBT-Ansteuerung, 14-0* 

Parameter zum Einstellen der Ansteuerung des IGBT-Wechselrichters.

14-00  Schaltmuster

Option: Funktion:

[0] 60° AVM

[1] * SFAVM Mit diesem Parameter kann zwischen zwei PWM-Ansteuerver-
fahren gewählt werden. Werkseinstellung SFAVM.

14-01  Taktfrequenz

Option: Funktion:

[1] 1,5 kHz

14-03  Übermodulation

Option: Funktion:

[0] Aus

[1] * Ein Ein [1] bedeutet, dass die volle Ausgangsspannung erzielt wer-
den kann, die maximal 15 % größer als die Netzspannung sein
kann.
Aus [0] bedeutet, dass keine Übermodulation der Ausgangs-
spannung erfolgt und damit ein Drehmoment-Rippel an der
Motorwelle vermieden wird. Dies kann beispielsweise bei
Schleifmaschinen ein Vorteil sein.

14-04  PWM-Jitter

Option: Funktion:

[0] * Aus

[1] Ein Mit diesem Parameter kann evtl. das Motorgeräusch verbessert
werden. Durch Aktivieren dieser Funktion wird eine „Jitter-
Frequenz“ (Rauschen) als Oberwelle auf die Taktfrequenz mo-
duliert, was sich bei manchen Motoren als Bedämpfung des
Geräuschverhaltens auswirkt.
Bei Wahl von Aus [0] wird das Motorgeräusch nicht verändert.

2.15.3. 14-1* Netzausfall

Parameter zum Einstellen des Betriebsverhaltens bei Netzausfall. Wenn ein Netzfehler auftritt,
versucht der Frequenzumrichter die Regelung kontrolliert fortzusetzen, bis die Leistung von der
DC-Zwischenkreisspannung verbraucht ist.
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14-10  Netzausfall-Funktion

Option: Funktion:

[0] * Keine Funktion

[1] Rampenstopp

[2] Rampenstopp/Alarm

[3] Motorfreilauf

[4] Kinetischer Speicher

[5] Kinet. Speich./Alarm

[6] Alarm Funktion: Definiert das Verhalten, wenn die Netzspannung un-
ter die in Par. 14-11 eingestellte Grenze fällt.
Par. 14-10 kann bei laufendem Motor nicht geändert werden.

Rampenstopp
Der Frequenzumrichter führt eine gesteuerte Rampe-Ab aus. Ist
Par. 2-10 auf [0] oder AC-Bremse [2] Aus eingestellt, folgt die
Rampe der Überspannungsrampe. Ist in Par. 2-10 [1] Brems-
widerstand gewählt, folgt die Rampe der Einstellung in Par. 3-81
Rampenzeit Schnellstopp.

Rampenstopp [1]:
Nach dem Netz-Ein ist der Frequenzumrichter startbereit. Ram-
penstopp/Alarm [2]: Nach dem Netz-Ein muss ein Reset ausge-
führt werden, damit der Frequenzumrichter startet.

1. Der Frequenzumrichter ist hochgefahren, bevor die
Energie durch DC/Trägheitsmoment der Last zu nied-
rig ist. Der Frequenzumrichter führt eine gesteuerte
Rampe-Ab durch, wenn der Wert in Par. 14-11 erreicht
wurde.

2. Der Frequenzumrichter führt eine gesteuerte Rampe-
Ab durch, solange Zwischenkreisspannung vorhanden
ist. Nach diesem Punkt geht der Motor in den Freilauf.

Kinetischer Speicher:
Der Frequenzumrichter führt einen kinetischen Speicher aus. Ist
Par. 2-10 auf [0] oder AC-Bremse [2] Aus eingestellt, folgt die
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Rampe der Überspannungsrampe. Ist in Par. 2-10 [1] Brems-
widerstand gewählt, folgt die Rampe der Einstellung in Par. 3-81
Rampenzeit Schnellstopp.

Kinetischer Speicher [4]: Der Frequenzumrichter läuft weiter,
solange Energie durch das Trägheitsmoment der Last vorhan-
den ist.

Kinetischer Speicher [5]: Der Frequenzumrichter läuft weiter,
solange Energie durch das Trägheitsmoment der Last vorhan-
den ist. Wenn die DC-Spannung unter Par. 14-11 fällt, führt der
Frequenzumrichter eine Abschaltung aus.

14-11  Netzausfall-Spannung

Range: Funktion:

342 V* [150 - 600 V] Definiert die Netzspannungsgrenze zum Aktivieren der in Par.
14-10 ausgewählten Funktion.

14-12  Netzphasen-Unsymmetrie

Option: Funktion:

[0] * Alarm

[1] Warnung

[2] Deaktiviert Mit diesem Parameter wird das Verhalten bei Erkennen einer
Netzphasen-Unsymmetrie definiert:
Alarm [0] zur Abschaltung des Frequenzumrichters wählen,
Warnung [1] zur Ausgabe einer Warnung, oder
Deaktiviert [2] für keine Aktion wählen.
Längerer Betrieb bei unsymm. Belastung des Gleichrichters
kann den Frequenzumrichter zerstören. Die Unsymmetrie wird
ab ca. 75 % Nennlast erkannt.
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2.15.4. Reset/Initialisieren, 14-2* 

Parameter zum Einstellen der automatischen Alarmquittierung und zum Initialisieren des Fre-
quenzumrichters (Werkseinstellung der Parameter laden).

14-20  Quittierfunktion

Option: Funktion:

[0] * Manuell Quittieren

[1] 1x Autom. Quittieren

[2] 2x Autom. Quittieren

[3] 3x Autom. Quittieren

[4] 4x Autom. Quittieren

[5] 5x Autom. Quittieren

[6] 6x Autom. Quittieren

[7] 7x Autom. Quittieren

[8] 8x Autom. Quittieren

[9] 9x Autom. Quittieren

[10] 10x Autom. Quittieren

[11] 15x Autom. Quittieren

[12] 20x Autom. Quittieren

[13] Unbegr. Autom. Quit-
tieren

Definiert die Quittierfunktion nach der Abschaltung. Zwischen
den Quittierversuchen wird die in Par. 14-21 angegebene Zeit
gewartet.
Wenn Sie Manuell Quittieren [0] wählen, erfolgt die Quittierung
über die [RESET]-Taste oder die Digitaleingänge.
Soll der Frequenzumrichter nach einer Abschaltung ein auto-
matisches Quittieren vornehmen, dann ist Datenwert [1]-[13]
zu wählen.
Bei Auswahl von Unbegr. Autom. Quittieren [13] wird nach Ab-
schaltung kontinuierlich quittiert.

ACHTUNG!
Der Motor kann ohne Vorwarnung anlaufen! Wird
die eingestellte Anzahl automatischer Quittierun-
gen innerhalb von 10 Minuten erreicht, aktiviert
der Frequenzumrichter Manuell Quittieren [0].
Nach einem manuellen Reset ist die Parameter-
einstellung von Par. 14-20 wieder wirksam. Wird
die Anzahl automatischer Quittierungen nicht in-
nerhalb von 10 Minuten erreicht, wird der interne
Zähler für automatisches Quittieren zurückge-
setzt. Auch nach einem Manuellen Reset wird der
interne Zähler für automatisches Quittieren zu-
rückgesetzt.

ACHTUNG!
Automatisches Quittieren ist auch beim Quittieren
der Funktion „Sicherer Stopp“ in Firmwareversio-
nen < 4.3x aktiv.
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14-21  Autom. Quittieren Zeit

Range: Funktion:

10 s* [0 - 600 s] Dieser Parameter definiert die Wartezeit, die zwischen zwei au-
tom. Quittierversuchen liegen soll (siehe Par. 14-20). Stellen Sie
die gewünschte Zeit ein.

14-22  Betriebsart

Option: Funktion:

[0] *
[1]

Normal Betrieb
Steuerkartentest

[2] Initialisierung Mit diesem Parameter wird normaler Betrieb angegeben, es
werden Tests ausgeführt oder alle Parameter außer 15-03,
15-04 und 15-05 initialisiert. Die gewählte Funktion wird erst
dann ausgeführt, wenn die Netzversorgung des Frequenzum-
richters aus- und wieder eingeschaltet worden ist.
Normal Betrieb [0] ist die Werkseinstellung.
Steuerkartentest [1] ist zu wählen, um die Analog- und Digita-
lausgänge und die Steuerspannung von +10 V zu überprüfen.
Dieser Test erfordert den Anschluss eines Prüfsteckers (siehe
Verdrahtungsbeispiel). Verwenden Sie folgendes Verfahren für
den Steuerkartentest:

1. Wählen Sie Steuerkartentest [1].

2. Netzspannung unterbrechen und warten, bis die Dis-
playbeleuchtung erlischt.

3. Einstellung Schalter S201 (A53) und S202 (A54) =
„EIN“ / I.

4. Prüfstecker einsetzen (siehe unten).

5. Netzspannung wieder einschalten.

6. Es laufen verschiedene Tests ab.

7. Das Ergebnis wird am LCP angezeigt, und der Fre-
quenzumrichter geht in eine unendliche Schleife.

8. Par. 14-22 wird automatisch auf Normal Betrieb zu-
rückgestellt. Nach einem Steuerkartentest sollte er-
neut die Netzspannung abgeschaltet werden.

Ist der Test OK:
LCP-Anzeige: Steuerkarte OK.
Netzversorgung trennen und Prüfstecker abziehen. Die grüne
LED auf der Steuerkarte leuchtet auf.

Weist der Test Fehler auf:
LCP-Anzeige: E/A-Fehler der Steuerkarte.
Frequenzumrichter oder Steuerkarte ersetzen. Die rote LED auf
der Steuerkarte leuchtet. Prüfstecker (folgende Klemmen sind
miteinander zu verbinden): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 -
54
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Initialisierung [2] ist zu wählen, um alle Parameterwerte auf die
Werkseinstellung zurückzusetzen (ausgenommen Par. 15-03,
15-04 und 15-05). Nach Auswahl von Initialisieren ist der Fre-
quenzumrichter aus- und wieder einzuschalten.
Par. 14-22 stellt sich selbst auf Normal Betrieb [0] zurück.

14-25  Drehmom.grenze Verzögerungszeit

Range: Funktion:

60 s* [0 - 60 s] Eingabe einer Verzögerungszeit bei Erreichen der Drehmoment-
grenze in Sekunden. Mit diesem Parameter kann eine autom.
Abschaltung nach Überschreiten der Drehmomentgrenzen in
Par. 4-16, 4-17 aktiviert werden. Stellt der Frequenzumrichter
fest, dass das Ausgangsmoment die Momentgrenzen (Par. 4-16
und 4-17) innerhalb der eingestellten Zeit erreicht hat, schaltet
das Gerät nach Ablauf der Zeit ab. Funktion wird durch Einstel-
lung des Parameters auf 60 s = AUS deaktiviert. Die thermische
Überwachung ist jedoch weiterhin aktiv.

14-26  WR-Fehler Abschaltverzögerung

Range: Funktion:

Größen-
abhän-
gig

[0 - 30 s] Mit diesem Parameter kann eine autom. Abschaltung nach Über-
schreiten der Überspannungsgrenzen aktiviert werden. Die Zeit
gibt an, wie lange die Grenzen überschritten werden dürfen,
bevor abgeschaltet wird.
Bei Wert = 0 wird der geschützte Modus deaktiviert.

ACHTUNG!
Es wird empfohlen, den geschützten Modus in He-
beanwendungen zu deaktivieren.
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14-29  Servicecode

Range: Funktion:

000000 [000000 Hex - FFFFF] Parameter für den Danfoss Service.

2.15.5. 14-3* Stromgrenze

Die Baureihe FC 300 hat einen integrierten Stromgrenzenregler, der aktiviert wird, wenn der Mo-
torstrom und somit das Drehmoment die in Parameter 4-16 und 4-17 eingestellten Drehmoment-
grenzen überschreitet.
Bei Erreichen der generatorischen oder motorischen Stromgrenze versucht der Frequenzumrichter
schnellstmöglich, die eingestellten Drehmomentgrenzen wieder zu unterschreiten, ohne die Kon-
trolle über den Motor zu verlieren.
Solange der Stromgrenzenregler aktiv ist, kann der Frequenzumrichter nur über einen Digitalein-
gang, eingestellt auf Motorfreilauf (inv.) [2] oder Motorfreilauf/Reset [3]. Ein Signal an den
Klemmen 18 bis 33 wird erst aktiv sein, wenn der Frequenzumrichter sich außerhalb der Strom-
grenze befindet.
Durch Verwendung eines Digitaleingangs, eingestellt auf Motorfreilauf (inv.) [2] oder Motorfrei-
lauf/Reset [3], verwendet der Motor die Rampenzeit Ab nicht, da der Frequenzumrichter im
Freilauf ist. Ist ein Schnellstopp erforderlich, benutzen Sie die Funktion zur Ansteuerung der me-
chanischen Bremse zusammen mit einer mit der Anwendung verbundenen externen elektrome-
chanischen Bremse.

14-30  Regler P-Verstärkung

Range: Funktion:

100 %* [0 - 500 %] Mit diesem Parameter kann der P-Anteil der PI-Regelung des
Stromgrenzenreglers optimiert werden. Einstellung auf einen
höheren Wert bewirkt schnellere Reaktionen. Eine zu hohe Ein-
stellung führt jedoch zu Instabilität.

14-31  Regler I-Zeit

Range: Funktion:

0,020 s* [0,002 - 2,000 s] Mit diesem Parameter kann die Integrationszeit der PI-Regelung
des Stromgrenzenreglers optimiert werden. Einstellung auf ei-
nen niedrigeren Wert bewirkt schnellere Reaktion. Eine zu nied-
rige Einstellung führt jedoch zu Instabilität.

2.15.6. 14-4* Energieoptimierung

Parameter zur Leistungsoptimierung bei Be-
trieb mit quadratischem Drehmoment bzw.
bei aktivierter automatischer Energieoptimie-
rung.

14-40  Quadr.Mom. Anpassung

Range: Funktion:

66%* [40 - 90%] Legt den Grad der Motormagnetisierung bei geringer Drehzahl
fest. Ein niedrigerer Wert führt zu weniger Energieverlusten im
Motor. Gleichzeitig hat dies ein geringeres Drehmoment zur Fol-
ge.
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Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

14-41  Minimale AEO-Magnetisierung

Range: Funktion:

40%* [40 - 75%] Legt die minimal zulässige Magnetisierung für AEO fest. Ein
niedriger Wert führt zu weniger Energieverlusten im Motor. Die
Folge kann geringeres Gegenmoment bei plötzlichen Lastwech-
seln sein.

14-42  Minimale AEO-Frequenz

Range: Funktion:

10 Hz* [5 - 40 Hz] Legt die minimale Frequenz fest, bei der die Automatische Ener-
gieoptimierung (AEO) aktiv ist.

14-43  Motor Cos-Phi

Range: Funktion:

0.66* [0.40 - 0.95] Der Cos-Phi wird aufgrund der Motordaten automatisch einge-
stellt und garantiert eine optimale Funktion der Automatischen
Energieoptimierung. Dieser Parameter muss normalerweise
nicht geändert werden, wobei in bestimmten Situationen eine
Feineinstellung möglich ist.

2.15.7. Umgebung, 14-5* 

Parameter, um den Frequenzumrichter an besondere Gegebenheiten der Einsatzumgebung (EMV-
Filter, IT-Netz, Ausgangsfilter, etc.) anzupassen.

14-50  EMV-Filter 1

Option: Funktion:

[0] Aus

[1] * Ein Parameter zum (De-)Aktivieren der integrierten EMV-Filter. In
der Einstellung Ein [1] erfüllt der Frequenzumrichter EMV-Nor-
men.
Wird der Frequenzumrichter an einem IT-Netz betrieben, so
sind die EMV-Filter über Aus [0] zu deaktivieren. In dieser Stel-
lung sind die internen EMV-Kapazitäten (Filterkondensatoren)
zwischen Gehäuse und Netz-EMV-Filterkreis abgeschaltet, um
Schäden am Zwischenkreis zu vermeiden und die Erdkapazi-
tätsströme (gemäß IEC 61800-3) zu verringern.

14-52  Lüftersteuerung

Option: Funktion:

[0] * Auto

[1]
[2]

Ein 50 %
Ein 75 %
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[3] Ein 100 % Stellt die gewünschte Drehzahlsteuerung des intern. Lüfters ein.
Bei Auswahl von Auto [0] läuft der Lüfter nur, wenn die Innen-
temperatur des Frequenzumrichters im Bereich 35 °C bis ca. 55
°C liegt.
Der Lüfter läuft mit niedrigerer Drehzahl unter 35 °C und mit
voller Drehzahl bei ca. 55 °C.

14-53  Lüfterüberwachung

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert

[1] * Warnung

[2] Alarm

Definiert das Verhalten des Frequenzumrichters bei Erkennung
eines Lüfterfehlers.

14-55  Ausgangsfilter

Option: Funktion:

[0] * Kein Filter

[1] Sinusfilter Definiert, ob und mit welchem Ausgangsfilter der Frequenzum-
richter verwendet wird. Dieser Parameter kann nicht bei laufen-
dem Motor geändert werden.

14-56  Kapazität Ausgangsfilter

Range: Funktion:

2,0 μ F* [0,1 - 6500,0 μ F] Stellt die Kapazität des Ausgangsfilters ein. Der Wert ist auf dem
Filterschild zu finden.

ACHTUNG!
Dies wird für die richtige Kompensation im Flux-
vektor-Modus (Par. 1-01) benötigt.

14-57  Induktivität Ausgangsfilter

Range: Funktion:

7,000
mH*

[0,001 - 65,000 mH] Stellt die Induktivität des Ausgangsfilters ein. Der Wert ist auf
dem Filterschild zu finden.

ACHTUNG!
Dies wird für die richtige Kompensation im Flux-
vektor-Modus (Par. 1-01) benötigt.

2.15.8. 14-7* Kompatibilität

Dieser Parameter stellt die Kompatibilität von VLT 3000, VLT 5000 mit dem FC 300 ein.
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14-72  VLT-Alarmwort

Range: Funktion:

0* [0 - 4294967295] Anzeige des Alarmworts für den VLT 3000 oder VLT 5000.

14-73  VLT-Warnwort

Range: Funktion:

0* [0 - 4294967295] Anzeige des Warnworts für den VLT 3000 oder VLT 5000.

14-74  VLT Erw. Zustandswort

Range: Funktion:

0* [0 - 4294967295] Anzeige des erw. Zustandsworts für VLT 3000 oder VLT 5000.
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2.16. Parameter: Info/Wartung

2.16.1. 15-** Info/Wartung 

Parametergruppe mit Informationen und Wartungsdaten zum Frequenzumrichter, z. B. Betriebs-
daten, Hardwarekonfiguration und Software-Versionen.

2.16.2. 15-0* Betriebsdaten

Parametergruppe mit Informationen und Wartungsdaten zum Frequenzumrichter, z. B. Betriebs-
daten, Hardwarekonfiguration, Software-Versionen usw.

15-00  Betriebsstunden

Range: Funktion:

0 h* [0 - 2147483647 h] Gibt an, wie lange der Frequenzumrichter in Betrieb war. Der
Wert wird beim Abschalten des Geräts gespeichert.

15-01  Motorlaufstunden

Range: Funktion:

0 h* [0 - 2147483647 h] Gibt an, wie viele Betriebsstunden der Motor gelaufen ist. Zäh-
ler-Reset in Par. 15-07. Der Wert wird beim Abschalten des
Geräts gespeichert.

15-02  Zähler-kWh

Range: Funktion:

0 kWh* [0 - 2147483647
kWh]

Aufzeichnung der Leistungsaufnahme des Motors (Durch-
schnittswert während 1 Stunde). Zähler-Reset: Par. 15-06.

15-03  Anzahl Netz-Ein

Range: Funktion:

0* [0 - 2147483647] Gibt die Anzahl der Netz-Einschaltungen des Frequenzumrich-
ters an.

15-04  Anzahl Übertemperaturen

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] Angabe der Anzahl von Übertemperaturen, die am Frequen-
zumrichter aufgetreten sind.
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15-05  Anzahl Überspannungen

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] Angabe der Anzahl von Überspannungen, die am Frequenzum-
richter aufgetreten sind.

15-06  Reset Zähler-kWh

Option: Funktion:

[0] * Kein Reset

[1] Reset Setzt den kWh-Zähler auf null zurück (Par. 15-02).
Zum Zurücksetzen des kWh-Zählers Reset [1] wählen.

ACHTUNG!
Ausführung des Reset erfolgt durch Drücken von
[OK].

15-07  Reset Betriebsstundenzähler

Option: Funktion:

[0] * Kein Reset

[1] Reset Zum Zurücksetzen des Motorlaufstundenzählers Reset [1] wäh-
len und [OK] drücken (siehe Par. 15-01). Dieser Parameter kann
über die serielle RS 485-Schnittstelle nicht gewählt werden.
Kein Reset [0] wählen, wenn kein Zurückstellen des Stunden-
zählers erwünscht ist.

2.16.3. Echtzeitkanal, 15-1* 

Der Echtzeitkanal ermöglicht das kontinuierliche Speichern von bis zu 4 Datenquellen (Par. 15-10)
mit individuellen Abtastraten (Par. 15-11). Mit einem Triggerereignis (Par. 15-12) und Werten vor
Trigger (Par. 15-14) wird die Protokollierung nur durch Einzelwerte gestartet und gestoppt.

15-10  Echtzeitkanal Quelle

Array [4]

Keine

14-72 VLT-Alarmwort

14-73 VLT-Warnwort

14-74 VLT Erw. Zu-
standswort

[16-00
Steuer-
wort]

16-01 Sollwert [Ein-
heit]

16-02 Sollwert %

16-03 Zustandswort
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16-10 Leistung [kW]

16-11 Leistung [PS]

16-12 Motorspan-
nung

16-13 Frequenz

16-14 Motorstrom

16-16 Drehmoment

16-17 Drehzahl [UPM]

16-18 Therm. Motor-
schutz

16-30 DC-Spannung

16-32 Bremsleistung/
s

16-33 Bremsleistung/
2 Min

16-34 Kühlkörper-
temp.

16-35 Wechselrichter
Überlast

16-50 Externer Soll-
wert

16-51 Pulssollwert

16-52 Istwert [Ein-
heit]

16-54 Istwert 1 [Ein-
heit]

16-55 Istwert 2 [Ein-
heit]

16-56 Istwert 3 [Ein-
heit]

16-60 Digitaleingänge

16-62 Analogeingang
53

16-64 Analogeingang
54

16-65 Analogausgang
42 [mA]

16-66 Digitalausgän-
ge

16-75 Analogeingang
X30/11

16-76 Analogeingang
X30/12

16-77 Analogausg.
X30/8 [mA]

16-90 Alarmwort

16-92 Warnwort

16-94 Erw. Zustands-
wort
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34-70 MCO Alarmwort
1

34-71 MCO Alarmwort
2

Dieser Parameter legt fest, welche Variablen im Benutzerproto-
koll aufgezeichnet werden.

15-11  Echtzeitkanal Abtastrate

Range: Funktion:

1 ms* [1 - 86400000 ms] Dieser Parameter definiert das Abtastintervall für die im Echt-
zeitkanal zu speichernden Datenquellen 0 bis 3 (individuell
wählbar).

15-12  Echtzeitkanal Triggerereignis

Option: Funktion:

[0] * FALSCH

[1] WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7] Außerh. Strombereich

[8] Unter Min.-Strom

[9] Über Max.-Strom

[10] Außerh.Frequenzber.

[11] Unter Min.-Drehzahl

[12] Über Max.-Drehzahl

[13] Außerh. Istwertbe-
reich

[14] Unter Min.-Istwert

[15] Über Max.-Istwert

[16] Warnung Übertemp.

[17] Netzsp.auss.Bereich

[18] Reversierung

[19] Warnung

[20] Alarm (Abschaltung)

[21] Alarm (Absch.verrgl.)

[22] Vergleicher 0

[23] Vergleicher 1

[24] Vergleicher 2

[25] Vergleicher 3

[26] Logikregel 0

[27] Logikregel 1

[28] Logikregel 2

[29] Logikregel 3

[33] Digitaleingang 18
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[34] Digitaleingang 19

[35] Digitaleingang 27

[36] Digitaleingang 29
(nur FC 302)

[37] Digitaleingang 32

[38] Digitaleingang 33

[50] Vergleicher 4

[51] Vergleicher 5

[60] Logikregel 4

[61] Logikregel 5 Wählt das Triggerereignis aus. Tritt das Ereignis auf, wird das
Protokoll in einem Fenster aufgezeichnet. Daraufhin wird in dem
Fenster eine vorgegebene Anzahl von Abtastungen vor und
nach dem Auftreten des Triggerereignisses angezeigt (Par.
15-14).

15-13  Echtzeitkanal Protokollart

Option: Funktion:

[0] * Kontinuierlich

[1] Einzelspeicherung Festlegung, wann Werte im Echtzeitkanal gespeichert werden.
Kontinuierlich schreibt die Daten fortlaufend (FIFO), Einzelspei-
cherung füllt nach dem Triggerereignis (Par. 15-12) einmal den
Datenspeicher.

15-14  Echtzeitkanal Werte vor Trigger

Range: Funktion:

50* [0 - 100] Definiert die Anzahl der Abtastungen, die vor dem auslösenden
Ereignis (Trigger) von dem Protokoll erfasst werden. Siehe auch
Par. 15-12 und Par. 15-13.

2.16.4. Protokollierung, 15-2* 

Anzeige von bis zu 50 protokollierten Datenwerten über die Arrayparameter in dieser Parameter-
gruppe. Es können die letzten 50 Ereignisse abgerufen werden, wobei [0] das Neueste und [49]
das Älteste ist. Ein Datenprotokoll wird immer dann erstellt, wenn ein Ereignis eintritt (nicht zu
verwechseln mit SLC-Ereignissen). Ereignisse in diesem Zusammenhang sind als Änderung in ei-
nem der folgenden Bereiche definiert:

1. Digitaleingang

2. Digitalausgänge (in dieser Software-Version nicht überwacht)

3. Warnwort

4. Alarmwort

5. Zustandswort

6. Steuerwort

7. Erweitertes Zustandswort

Ereignisse werden mit Wert und Zeitstempel in ms aufgezeichnet. Das Zeitintervall zwischen zwei
Ereignissen hängt davon ab, wie viele Ereignisse vorkommen (maximal eines pro Abtastzeit). Die
Datenaufzeichnung erfolgt kontinuierlich. Wenn ein Alarm eintritt, wird das Protokoll beendet und
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die Werte können am Display abgerufen werden. Diese Funktion ist beispielsweise nützlich bei
Überprüfungen nach einer Störung. Der Parameter kann über die serielle Schnittstelle oder am
Display ausgelesen werden.

15-20  Protokoll: Ereignis

Array [50]

0* [0 - 255] Dieser Parameter zeigt die letzten 50 (Index 0-49) Wechsel in
Ereignisänderungen bis zu einem Alarm oder Stopp des Motors.
Diese vordefin. Ereignisse umfassen die Signalein- oder -aus-
gänge oder die Buskommunikation.

15-21  Protokoll: Wert

Array [50]

0* [0 - 2147483647] Dieser Parameter zeigt den Wert, der zur zugehörigen Ereignis-
änderung gehört (Index 0-49, Par. 15-20). Ereigniswerte sind
anhand folgender Tabelle zu interpretieren:

Digitaleingang Dezimalwert: Siehe Par.16-60 für Beschreibung
zum Umwandeln in Binärwert.

Digitalausgänge (in dieser
Software-Version nicht
überwacht)

Dezimalwert: Siehe Par. 16-66 für Beschreibung
zum Umwandeln in Binärwert.

Warnwort Dezimalwert: Beschreibung siehe Par. 16-92.
Alarmwort Dezimalwert: Beschreibung siehe Par. 16-90.
Zustandswort Dezimalwert: Siehe Par. 16-03 für Beschreibung

zum Umwandeln in Binärwert.
Steuerwort Dezimalwert: Beschreibung siehe Par. 16-00.
Erweitertes Zustandswort Dezimalwert: Beschreibung siehe Par. 16-94.

15-22  Protokoll: Zeit

Array [50]

0* [0 - 2147483647] Dieser Parameter zeigt, wann der Wechsel der zugehörigen
Ereignisänderung (Index 0-49, Par. 15-20) aufgetreten ist. Die
Zeit wird in ms angegeben und bezieht sich auf die Betriebs-
stunden (Par. 15-00). Der max. Wert entspricht ca. 24 Tagen,
daher wird der Zähler nach diesem Zeitraum wieder bei null
gestartet.

2.16.5. Fehlerspeicher, 15-3* 

Arrayparameter: Die letzten 10 Alarme sind über diese Parameter einsehbar. [0] ist der neueste,
[9] der älteste Alarm. Die Fehlercodes, Werte und Zeitstempel können überprüft werden.
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15-30  Fehlerspeicher: Fehlercode

Array [10]

0* [0 - 255] Beschreibung des entsprechenden Fehlercodes im Kapitel Feh-
lersuche und -behebung des FC 300 Projektierungshandbuchs.

15-31  Fehlerspeicher: Wert

Array [10]

0* [-32767 - 32767] Zeigt eine zusätzliche Beschreibung des Fehlers. Dieser Para-
meter wird meistens in Kombination mit Alarm 38 „Interner
Fehler“ benutzt.

15-32  Fehlerspeicher: Zeit

Array [10]

0* [0 - 2147483647] Zeigt, wann der Alarm aufgetreten ist. Die Zeitmessung erfolgt
in s nach Start des Frequenzumrichters.

2.16.6. Typendaten, 15-4* 

Parameter mit Informationen zu den Typendaten des Frequenzumrichters, z. B. Nenndaten, Be-
stellnummer, Software-Versionen usw.

15-40  FC-Typ

Option: Funktion:

Anzeige des FC-Typs. Die Angabe entspricht dem Leistungsfeld
(Zeichen 1-6) im Typencode-String.

15-41  Leistungsteil

Option: Funktion:

FC-Leistung. Die Angabe entspricht dem Leistungsfeld (Zeichen
7-10) im Typencode-String.

15-42  Nennspannung

Option: Funktion:

FC-Nennspannung: Die Angabe entspricht Zeichen 11-12 im Ty-
pencode-String.
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15-43  Software-Version

Option: Funktion:

Zeigt die installierte SW-Version des Frequenzumrichters an
(Softwarepaket bestehend aus Software für Leistungs- und
Steuerkarte).

15-44  Typencode (original)

Option: Funktion:

Zeigt den Typencode an, der benutzt werden kann, um den
Frequenzumrichter in seiner Originalkonfiguration nachzube-
stellen.

15-45  Typencode (aktuell)

Option: Funktion:

Zeigt den aktuellen Typencode an.

15-46  Typ Bestellnummer

Option: Funktion:

Zeigt den Typencode an, der benutzt werden kann, um den
Frequenzumrichter in seiner aktuellen Konfiguration nachzube-
stellen (inklusive nachgerüsteter Optionen).

15-47  Leistungsteil Bestellnummer

Option: Funktion:

Zeigt die Bestellnummer des Leistungsteils an.

15-48  LCP-Version

Option: Funktion:

Zeigt die LCP-ID-Nummer an.

15-49  Steuerkarte SW-Version

Option: Funktion:

Zeigt die Versionsnummer der Steuerkartensoftware an.

15-50  Leistungsteil SW-Version

Option: Funktion:

Zeigt die Versionsnummern der Leistungskartensoftware an.
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15-51  Typ Seriennummer

Option: Funktion:

Zeigt die Seriennummer des Frequenzumrichters an.

15-53  Leistungsteil Seriennummer

Option: Funktion:

Zeigt die Seriennummer des Leistungsteils an.

2.16.7. Install. Optionen 15-6* 

Parameter mit Informationen zu den in Steckplatz A, B, C0 und C1 installierten Optionen in diesem
Frequenzumrichter, z. B. Bestellnummer, Software-Versionen, usw.

15-60  Option installiert

Option: Funktion:

Zeigt den Typ der installierten Option an.

15-61  SW-Version Option

Option: Funktion:

Zeigt die Software-Version der installierten Option an.

15-62  Optionsbestellnr.

Option: Funktion:

Zeigt die Bestellnummer der installierten Option an.

15-63  Optionsseriennr.

Option: Funktion:

Zeigt die Seriennummer der installierten Option an.

2.16.8. Parameterinfo, 15-9* 

Parameterlisten

15-92  Definierte Parameter

Array [1000]

0* [0 - 9999] Enthält eine Liste aller im Frequenzumrichter definierten Para-
meter. Die Liste endet mit 0.
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15-93  Geänderte Parameter

Array [1000]

0* [0 - 9999] Enthält eine Liste der Parameter, die von der Werkseinstellung
abweichen. Die Liste endet mit 0. Die Liste wird regelmäßig ak-
tualisiert; eine Veränderung ist ungefähr nach 30 s sichtbar.

15-99  Parameter-Metadaten

Array [30]

0* [0 - 9999] Zur Verwendung durch die MCT10-Software.
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2.17. Parameter: Daten Anzeigen

2.17.1. 16-** Datenanzeigen

Parametergruppe mit allen verfügbaren Datenanzeigen. Die Datenanzeigen werden vom FC 100
laufend aktualisiert und können über die Displayanzeige oder über Buskommunikation ausgewer-
tet werden.

2.17.2. 16-0* Anzeigen-Allgemein

Parameter mit allgemeinen Datenanzeigen, z. B. Sollwert, Istwert, Steuerwort, Zustandswort,
usw.

16-00  Steuerwort

Range: Funktion:

0* [0 - FFFF] Zeigt das aktuell gültige Steuerwort des Frequenzumrichters in
Hex Code.

16-01  Sollwert [Einheit]

Range: Funktion:

0.000* [-999999.000 -
999999.000]

Zeigt den aktuellen Gesamtsollwert in der Regelgröße gemäß
Konfiguration Par. 1-00 (Summe aus Digital, Analog, Bus usw.).

16-02  -200.0 - 200.0 %

Range: Funktion:

0.0%* [] Zeigt den aktuellen Gesamtsollwert in % (Summe aus internen
und externen Sollwerten).

16-03  Zustandswort

Range: Funktion:

0* [ 0 - FFFF] Zeigt das aktuelle Zustandswort des Frequenzumrichters in Hex
Code. Beschreibung siehe „Serielle Kommunikation“ bzw. das
entsprechende Optionshandbuch.

16-05  Hauptistwert [%]

Range: Funktion:

0%* [-100 bis +100 %] Zeigt den aktuellen Hauptistwert der Feldbus-Schnittstelle in
Hex-Code.

16-09  Benutzerdefinierte Anzeige

Range: Funktion:

0,00
Einheit*

[x,xx - x,xx Einheit] Anzeige des Werts der benutzerdefinierten Anzeige aus Par.
0-30 bis Par. 0-32.
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2.17.3. 16-1* Anzeigen-Motor 

Parameter mit Motordatenanzeigen, z. B. Frequenz, Drehzahl, Strom, Drehmoment usw.

16-10  Leistung [kW]

Range: Funktion:

0,0 kW* [0,0 - 1000,0 kW] Anzeige der Motorleistung in kW. Der angezeigte Wert wird auf
Grundlage der aktuellen Motorspannung und des aktuellen Mo-
torstroms berechnet. Der Wert wird gefiltert. Das heißt, zwi-
schen der Änderung des aktuellen Werts und der Anzeige des
Werts können ca. 30 ms liegen.

16-11  Leistung [PS]

Range: Funktion:

0,00
PS*

[0,00 - 1000,00 PS] Anzeige der Motorleistung in PS. Der angezeigte Wert wird auf
Grundlage der aktuellen Motorspannung und des aktuellen Mo-
torstroms berechnet. Der Wert wird gefiltert. Das heißt, zwi-
schen der Änderung des aktuellen Werts und der Anzeige des
Werts können ca. 30 ms liegen.

16-12  Motorspannung

Range: Funktion:

0,0 V* [0,0 - 6000,0 V] Zeigt die aktuelle Frequenzumrichter-Ausgangsspannung (be-
rechnet) an.

16-13  Frequenz

Range: Funktion:

0,0 Hz* [0,0 - 6500,0 Hz] Zeigt die aktuelle Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz (ohne
Resonanzdämpfung) an.

16-14  Motorstrom

Range: Funktion:

0,00 A* [0,00 - 0,00 A] Zeigt den Motorstrom gemessen als Mittelwert IRMS an. Der
Wert wird gefiltert. Das heißt, zwischen der Änderung des ak-
tuellen Werts und der Anzeige des Werts können ca. 30 ms
liegen.

16-15  Frequenz [%]

Range: Funktion:

0.00%* [0.00 - 0.00 %] Ein 2-Byte-Wort, das die tatsächliche Motorfrequenz (ohne Re-
sonanzdämpfung) als Prozentsatz (0000 - 4000 Hex) von Par.
4-19 Max. Ausgangsfrequenz ausgibt. Bei Bedarf kann über Par.
9-16 Index 1 alternativ zum Hauptistwert im Profibus Tele-
gramm ausgewählt werden.
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16-16  Drehmoment

Range: Funktion:

0,0 Nm* [-3000,0 - 3000,0
Nm]

Zeigt das auf die Motorwelle angewendete Drehmoment mit
Vorzeichen. Es besteht keine exakte Linearität zwischen 160 %
Motorstrom und Drehmoment im Verhältnis zum Nennmoment.
Bei manchen Motoren ist das Drehmoment höher. Entsprechend
hängen Mindest- und Höchstwerte vom maximalen Motorstrom
sowie vom eingesetzten Motor ab. Der Wert wird gefiltert. Das
heißt, zwischen der Änderung des aktuellen Werts und der An-
zeige des Werts können ca. 30 ms liegen.

16-17  Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:

0 UPM* [0 - 0 UPM] Zeigt die aktuelle Motordrehzahl in UPM (Umdrehungen pro Mi-
nute). Bei Prozessregelung mit oder ohne Istwertrückführung
wird die Motordrehzahl berechnet. Bei Drehzahl-Istwertrück-
führung wird die Drehzahl gemessen.

16-18  Therm. Motorschutz

Range: Funktion:

0 %* [0 - 100 %] Zeigt die berechnete thermische Belastung am Motor an. Die
Abschaltgrenze liegt bei 100 %. Die Basis der Berechnung ist
die ETR-Funktion (eingestellt in Par. 1-90).

16-19  KTY-Sensortemperatur

Range: Funktion:

0 °C* [0 - xxx °C] Zeigt die tatsächliche Temperatur an einem im Motor eingebau-
ten KTY-Sensor.
Siehe auch Par. 1-9*.

16-20  Rotor-Winkel

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] Zeigt den aktuellen Drehgeber-/Resolver-Winkelversatz in Be-
zug zur Indexposition an. Der Wertbereich von 0 bis 65535
entspricht 0 -2* pi (Bogenmaß).

16-22  Drehmoment [%]

Range: Funktion:

0%* [-200 - 200%] Der angezeigte Wert ist das auf die Motorwelle angewendete
prozentuale Drehmoment mit Vorzeichen.

2.17.4. 16-3* Anzeigen-FU

Parameter mit Umrichter-Datenanzeigen, z. B. Zwischenkreisspannung, Kühlkörpertemperatur,
Bremsleistung usw.
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16-30  DC-Spannung

Range: Funktion:

0 V* [0 - 10000 V] Zeigt die aktuelle Frequenzumrichter-Zwischenkreisspannung in
VDC an (gemessen). Der Wert wird gefiltert. Das heißt, zwi-
schen der Änderung des aktuellen Werts und der Anzeige des
Werts können ca. 30 ms liegen.

16-32  Bremsleistung/s

Range: Funktion:

0,000
kW*

[0,000 - 0,000 kW] Zeigt die derzeitige Bremsleistung, die an den externen Brems-
widerstand übertragen wird. Die Angabe erfolgt in Form eines
Augenblickswerts.

16-33  Bremsleist/2 min

Range: Funktion:

0,000
kW*

[0,000 - 500,000 kW] Zeigt die durchschnittliche Bremsleistung, die an einen externen
Bremswiderstand übertragen wird. Der Mittelwert wird laufend
für die letzten 120 Sekunden berechnet.

16-34  Kühlkörpertemp.

Range: Funktion:

0 °C* [0 - 255 °C] Zeigt die Temperatur des Kühlkörpers des Frequenzumrichters
an. Die Abschaltgrenze beträgt 90 ± 5 °C, die Wiedereinschalt-
grenze 60 ± 5 °C.

16-35  FC Überlast

Range: Funktion:

0 %* [0 - 0 %] Zeigt die aktuelle Belastung des Frequenzumrichters mit einer
Skalierung von 0-100 % an (Abschaltung bei 100 %).

16-36  Nenn- WR- Strom

Range: Funktion:

A* [0,01 - 10000,00 A] Zeigt den Nennstrom des Wechselrichters, der den Angaben auf
dem Typenschild des angeschlossenen Motors entsprechen
muss. Diese Angaben dienen zur Berechnung von Drehmoment,
Motorschutz usw.

16-37  Nenn- WR- Strom

Range: Funktion:

A* [0,01 - 10000,00 A] Zeigt den Maximalstrom des Wechselrichters, der den Angaben
auf dem Typenschild des angeschlossenen Motors entsprechen
muss. Diese Angaben dienen zur Berechnung von Drehmoment,
Motorschutz usw.
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16-38  SL Contr.Zustand

Range: Funktion:

0* [0 - 100] Zeigt den aktuellen Zustand des Smart Logic Controllers.

16-39  Steuerkartentemp.

Range: Funktion:

0 °C* [0 - 100 °C] Zeigt die Temperatur der Steuerkarte in °C an.

16-40  Echtzeitkanalspeicher voll

Option: Funktion:

[0] * Nein

[1] Ja Dieser Parameter zeigt an, ob das Datenprotokoll voll ist (siehe
Par. 15-1*) Das Protokoll wird nie gefüllt, wenn Echtzeitkanal
Protokollart (siehe Par. 15-13) auf Kontinuierlich [0] steht.

2.17.5. 16-5* Soll- & Istwerte

Parameter mit Soll-/Istwert-Datenanzeigen, z. B. Externer Sollwert, Pulssollwert usw.

16-50  Externer Sollwert

Range: Funktion:

0.0* [-200.0 - 200.0] Zeigt die Summe der extern angelegten Sollwerte in % an.

16-51  Pulssollwert

Range: Funktion:

0.0* [-200 - 200] Zeigt das Puls-Sollwert-Signal an, z. B. von einem Inkremen-
taldrehgeber.

16-52  Istwert [Einheit]

Range: Funktion:

0.0* [-999999.999 -
999999.999]

Zeigt den resultierenden Istwert mittels der in Par. 3-00, 3-01,
3-02 und 3-03 gewählten Einheit/Skalierung.

16-53  Digitalpoti Sollwert

Range: Funktion:

0.0* [-200 - 200] Zeigt den Anteil des digitalen Potentiometers am tatsächlichen
Sollwert.

2.17.6. 16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.

Parameter mit E/A-Datenanzeigen, z. B. Analog, Digital, Puls usw.

16-60  Digitaleingänge

Range: Funktion:

0* [0 - 63] Zeigt die Signalzustände der aktiven Digitaleingänge. Beispiel:
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Eingang 18 entspricht Bit 5. „0“ = kein Signal, „1“ = ange-
schlossenes Signal.

Bit 0 Digitaleingang, Klemme 33
Bit 1 Digitaleingang, Klemme 32
Bit 2 Digitaleingang, Klemme 29
Bit 3 Digitaleingang, Klemme 27
Bit 4 Digitaleingang, Klemme 19
Bit 5 Digitaleingang, Klemme 18
Bit 6 Digitaleingang, Klemme 37
Bit 7 Digitaleingang Universal-E/A X30/4
Bit 8 Digitaleingang Universal-E/A X30/3
Bit 9 Digitaleingang Universal-E/A X30/2
Bit 10-63 Reserviert für weitere Klemmen

16-61  AE 53 Modus

Option: Funktion:

[0] * Strom

[1] Spannung Zeigt die Einstellung von Schalter S202 für Eingangsklemme 53.
Strom = 0; Spannung = 1.

16-62  Analogeingang 53

Range: Funktion:

0.000* [-20.000 - 20.000] Zeigt den aktuellen Wert an Eingang 53.

16-63  AE 54 Modus

Option: Funktion:

[0] * Strom

[1] Spannung Zeigt die Einstellung von Schalter S202 für Eingangsklemme 54.
Strom = 0; Spannung = 1.

16-64  Analogeingang 54

Range: Funktion:

0.000* [-20.000 - 20.000] Zeigt den aktuellen Wert an Eingang 54.

16-65  Analogausgang 42 [mA]

Range: Funktion:

0.000* [0.000 - 30.000] Zeigt den aktuellen Wert in mA an Ausgang 42. Der gezeigte
Wert bezieht sich auf die Auswahl in Par. 06-50.

16-66  Digitalausgänge

Range: Funktion:

0* [0 - 115] Zeigt den aktuellen Zustand der Digitalausgänge Kl. 27 und Kl.
29.
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16-67  Pulseing. 29 [Hz]

Range: Funktion:

0* [0 - 0] Zeigt den aktuellen Wert des Pulseingangs 29 in Hz.

16-68  Pulseing. 33 [Hz]

Range: Funktion:

0* [0 - 130000] Zeigt den aktuellen Wert des Pulseingangs 33 in Hz.

16-69  Pulsausg. 27 [Hz]

Range: Funktion:

0* [0 - 40000] Zeigt den aktuellen Wert des Pulsausgangs 27 in Hz.

16-70  Pulsausg. 29 [Hz]

Range: Funktion:

0* [0 - 40000] Zeigt den aktuellen Wert des Pulsausgangs 29 in Hz.
Dieser Parameter ist nur bei FC 302 verfügbar.

16-71  Relaisausgänge

Range: Funktion:

0* [0 - 31] Zeigt die Einstellung aller Relais an.

16-72  Zähler A

Range: Funktion:

0* [-2147483648
-2147483647]

Zeigt den aktuellen Wert von Zähler A. Zähler eignen sich gut
als Vergleicher-Operand (Par. 13-10).
Der Wert kann entweder über Digitaleingänge (Par. 5-1*) oder
SL Controller-Aktion (Par. 13-52) geändert werden.

16-73  Zähler B

Range: Funktion:

0* [-2147483648
-2147483647]

Zeigt den aktuellen Wert von Zähler B. Zähler eignen sich gut
als Vergleicher-Operand (Par. 13-10).
Der Wert kann entweder über Digitaleingänge (Par. 5-1*) oder
SL Controller-Aktion (Par. 13-52) geändert werden.
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16-74  Präziser Stopp-Zähler

Range: Funktion:

0* [0 - 2147483647] Zeigt den aktuellen Zähler für die präzise Stoppfunktion (Par.
1-84) an.

16-75  Analogeingang X30/11

Range: Funktion:

0.000* [0.000 - 0.000] Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/11 des MCB 101 an.

16-76  Analogeingang X30/12

Range: Funktion:

0.000* [0.000 - 0.000] Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/12 des MCB 101 an.

16-77  Analogausg. X30/8 16-77 [mA]

Range: Funktion:

0.000* [0.000 - 0.000] Zeigt den aktuellen Wert des Analogeingangs X30/8 in Milliam-
pere.

2.17.7. 16-8* Anzeig. Schnittst.

Parameter mit Kommunikations-Datenanzeigen, z. B. FC Seriell- oder Feldbus-Steuerwort, Soll-
wert usw.

16-80  Bus Steuerwort 1

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] 2 Byte langes Steuerwort (STW), welches von der seriellen FC
Schnittstelle gesendet wird. Die Auslegung des Steuerworts
richtet sich nach der installierten Bus-Option und dem gewähl-
ten Steuerwortprofil (Par. 8-10).
Nähere Informationen im jeweiligen Feldbus-Handbuch.

16-82  Bus Sollwert 1

Range: Funktion:

0* [-200 - 200] 2 Byte langer Sollwert, der vom Bus-Master gesendet wird.
Nähere Informationen im jeweiligen Feldbus-Handbuch.

16-84  Feldbus-Komm. Status

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] Zustandswort der Feldbus-Option.
Nähere Informationen im jeweiligen Feldbus-Handbuch.

16-85  FC Steuerwort 1

Range: Funktion:

0* [0 - 65535] 2 Byte langes Steuerwort (STW), welches von der seriellen FC
Schnittstelle gesendet wird. Die Auslegung des Steuerworts
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richtet sich nach der installierten Bus-Option und dem gewähl-
ten Steuerwortprofil (Par. 8-10).

16-86  FC Sollwert 1

Range: Funktion:

0* [0 - 0] 2 Byte langer Sollwert, der von der seriellen FC Schnittstelle ge-
sendet wird. Die Auslegung des Zustandsworts richtet sich nach
der installierten Bus-Option und dem gewählten Steuerwortpro-
fil (Par. 8-10). Nähere Informationen siehe Abschnitt Serielle
Kommunikation.

2.17.8. 16-9* Bus Diagnose

Parameter mit Bus Diagnose-Datenanzeigen, z. B. Alarmwort, Warnwort, Erw. Zustandswort.

16-90  Alarmwort

Range: Funktion:

0* [0 - FFFFFFFF] Zeigt das aktuell gültige Steuerwort des FC 100 in Hex Code.

16-90  Alarmwort 2

Range: Funktion:

0* [0 - FFFFFFFF] Zeigt das aktuell gültige Steuerwort des FC 300 in Hex Code.

16-92  Warnwort

Range: Funktion:

0* [0 - FFFFFFFF] Zeigt das aktuell gültige Warnwort des FC 100 in Hex Code.

16-93  Warnwort 2

Range: Funktion:

0* [0 - FFFF] Zeigt das aktuell gültige Warnwort des FC 300 in Hex Code.

16-94  Erw. Zustandswort

Range: Funktion:

0* [0 - FFFF] Zeigt das aktuell gültige Warnwort des FC 300 in Hex-Code.
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2.18. Parameter: Optionen/Drehgeber

2.18.1. 17-** Opt./ Drehgeber

Zusätzliche Parameter zum Konfigurieren der Drehgeber- oder Resolver-Option (MCB102 oder
MCB103).

2.18.2. 17-1* Inkrementalgeber 

Konfiguriert die Inkremental-Drehgeberschnittstelle der Option MCB102. Die Inkremental- und
Absolutwert-Schnittstelle sind gleichzeitig aktiv.

17-10  Signaltyp

Option: Funktion:

[0] Keine

[1] * TTL (5V, RS422)

[2] SinCos Dieser Parameter legt den Signaltyp der Inkrementalspur (A/B-
Kanal) des verwendeten Drehgebers fest. Konsultieren Sie das
Drehgeberdatenblatt.
Bei Absolutwertgebern ist Keine [0] zu wählen.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

17-11  Inkremental Auflösung [Pulse/U]

Range: Funktion:

1024* [10 - 10000] Dieser Parameter definiert die Auflösung der Inkrementalspur,
d. h. die Zahl von Impulsen oder Perioden pro Umdrehung
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

2.18.3. 17-2* Absolutwertgeber 

Konfiguriert die Absolutwert-Schnittstelle der Option MCB102. Die Inkremental- und Absolutwert-
Schnittstelle sind gleichzeitig aktiv.

17-20  Protokollauswahl

Option: Funktion:

[0] * Keine

[1] HIPERFACE

[2] EnDat

[4] SSI Definiert das Datenprotokoll der Absolutwertgeber-Daten-
schnittstelle.
Bei einem reinen Inkrementalgeber ist Keine [0] zu wählen.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.
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17-21  Absolut Auflösung [Positionen/U]

Option: Funktion:

[512] 512

[1024] 1024

[2048] 2048

[4096] 4096

[8192] SSI 4 - 8192

[16384] 16384

[32768] HIPERFACE 512 -
32768

Dieser Parameter definiert die Auflösung des absoluten Dreh-
gebers, d. h. die Anzahl von Zählungen pro Umdrehung.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden. Der Wert ist abhängig von den Einstellungen in Par.
17-20.

17-24  SSI-Datenlänge

Range: Funktion:

13* [13 - 25] Definiert die Bitlänge für das SSI-Telegramm: 13 Bit für Single-
turn-Drehgeber und 25 Bit für Multiturn-Drehgeber.

17-25  Taktgeschwindigkeit

Range: Funktion:

260
kHz*

[100 - 260 kHz] Definiert die Taktgeschwindigkeit für die SSI-Abtastrate. Bei
langen Kabeln muss die Taktgeschwindigkeit reduziert werden.

17-26  SSI-Datenformat

Option: Funktion:

[0] * Gray-Code

[1] Binärcode Definiert das Datenformat der SSI-Daten. Zur Auswahl stehen
Gray- oder Binärformat.

17-34  HIPERFACE-Baudrate

Option: Funktion:

[0] 600

[1] 1200

[2] 2400

[3] 4800

[4] * 9600

[5] 19200

[6] 38400 Eingabe der Baudrate des installierten Drehgebers.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden. Dieser Parameter ist nur verfügbar, wenn Par. 17-20
auf HIPERFACE [1] eingestellt ist.

2.18.4. 17-5* Resolver

Parametergruppe 17-5* dient zum Einstellen der Parameter für die Resolver-Option MCB 103.
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Normalerweise wird die Resolver-Rückführung als Motoristwertsignal von permanenterregten Mo-
toren verwendet, wobei Par. 1-01 auf Fluxvektor mit Geber eingestellt sein muss.
Resolver-Parameter können nicht bei laufendem Motor geändert werden.

17-50  Resolver-Pole

Range: Funktion:

2* [2-2] Definiert die Anzahl von Polen am Resolver.
Der Wert wird auf dem Datenblatt für Resolver angegeben.

17-51  Resolver-Eingangsspannung

Range: Funktion:

7,0 V* [4,0 - 8,0 V] Einstellen der Eingangsspannung des Resolvers. Die Spannung
wird als Effektivwert (RMS) angegeben.
Der Wert wird auf dem Datenblatt des Resolvers angegeben.

17-52  Resolver-Eingangsfrequenz

Range: Funktion:

10,0
kHz*

[2,0 - 15,0 kHz] Einstellen der Eingangsfrequenz des Resolvers.
Der Wert wird auf dem Datenblatt für Resolver angegeben.

17-53  Übersetzungsverhältnis

Range: Funktion:

0.5* [0.1 - 1.1] Einstellen des Übersetzungsverhältnisses für den Resolver.
Das Übersetzungsverhältnis ist:

TVerhältnis =
VAus
VEin

Der Wert wird auf dem Datenblatt für Resolver angegeben.

17-59  Resolver-Schnittstelle

Option: Funktion:

[0] * Deaktiviert

[1] Aktiviert Nach Auswahl der Resolver-Parameter kann die Resolver-Opti-
on MCB 103 aktiviert werden.
Um Beschädigung der Resolver zu verhindern, müssen Par.
17-50 bis Par. 17-53 vor Aktivieren dieser Parameter eingestellt
werden.

2.18.5. 17-6* Überwachung und Anwendung

Parameter zum Überwachen und Anpassen des Drehgebers MCB 102 oder Resolvers MCB 103 an
die Anwendung (Drehrichtung, Getriebefaktoren, etc.), wenn diese in Steckplatz B als Drehzahl-
rückführung installiert sind.
Dieser Parameter können nicht bei laufendem Motor geändert werden.
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17-60  Positive Drehgeberrichtung

Option: Funktion:

[0] * Nur Rechts

[1] Nur Links Überprüfen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die Geber-Drehrich-
tung mit der Antriebs-Drehrichtung übereinstimmt! Mit diesem
Parameter kann die Logik der Geber-Drehrichtung invertiert
werden.
Dieser Parameter kann nicht bei laufendem Motor geändert
werden.

17-61  Drehgeber Überwachung

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert

[1] * Warnung

[2] Alarm Definiert das Verhalten des Frequenzumrichters bei Erkennung
eines Drehgeberfehlers.
Die Drehgeberfunktion in Par. 17-61 ist eine elektrische Prüfung
der Hardwareschaltung im Drehgebersystem.
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2.19. Parameterlisten

Baureihe FC
Alle = gilt für Baureihe FC 301 und FC 302
01 = gilt nur für FC 301
02 = gilt nur für FC 302

Änderungen während des Betriebs
„TRUE“ (WAHR) bedeutet, dass der Parameter während des Betriebs des Motors geändert werden
kann; „FALSE“ (FALSCH) bedeutet, dass der Motor gestoppt werden muss, um Änderungen vor-
zunehmen.

4-Setup (4-Par. Sätze)
„All set-ups“ (Alle Parametersätze): der Parameter kann einzeln in jedem der vier Parametersätze
eingestellt werden, d. h. ein einzelner Parameter kann vier Datenwerte haben.
„1-Setup“ (1 Parametersatz): der Datenwert ist in allen Parametersätzen gleich.

Konvertierungsindex
Zeigt den Faktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben über Buskommunikation der entsprechende
Wert multipliziert werden muss, um den tatsächlichen Parameterwert zu erhalten.

Konv.index 100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
Umw.faktor 1 1/60 100000

0
100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.00

1
0.000

1
0.0000

1
0.000001

Datentyp Beschreibung Typ
2 Integer (Ganzzahl) 8 Bit Int8
3 Integer (Ganzzahl) 16 Bit Int16
4 Integer (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 Nennwert 2 Byte N2
35 Bitsequenz von 16 booleschen Variablen V2
54 Zeitdifferenz ohne Datum TimD
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Index

„
„jog“ 5

1
10-1* Devicenet 156

16-1* Anzeigen-motor 206

2
24v/htl-drehgeber 46

5
5-9* Bussteuerung 118

A
Abkürzungen 4

Ae 54 Modus, 16-63 210

Aktiver Satz 30

Alarmwort 138

Alarmwort, 16-90 213

Alarmwort, 16-91 213

Allgemeine Warnung 3

Analogeingänge 6

Analogeingängen 6

Ä
Ändern Von Datenwerten 22

A
Anzahl Netz-ein, 15-03 195

Anzahl Überspannungen, 15-05 195

Anzahl Übertemperaturen, 15-04 195

Ausgang 29 Max. Frequenz, 5-65 116

Ausgang X30/6 Max. Frequenz, 5-68 116

Ausgangsdrehzahl 59

Ausgangsfilter, 14-55 193

Ausgangsfrequenz Speichern 5

Autom. Motoranpassung (ama) 49

Autom. Quittieren Zeit 14-21 189

B
Begriffsdefinitionen 4

Betriebsart 189

Betriebsstunden, 15-00 195

Betriebsverhalten 29

Bremsleistung 7, 69

Bremswiderst. Leistungsüberwachung 69

Bremswiderstand (ohm) 2-11 68

Bremswiderstand Leistung 68

Bremswiderstand Test 69

Bus-festdrehzahl 2 143

Bus-passwortzugriff 44

D
D-achsen-induktivität (ld) 52

Daten Ändern 20

Datenwerte Speichern 10-31 162

Dauer- Nenndrehmoment 48
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Dc Bremse, 8-52 141

Dc-brems 67

Dc-bremszeit 67

Dc-halten 58, 60

Dc-spannung 208

Definierte Parameter, 15-92 203

Devicenet F-parameter 10-39 163

Devicenet Sollwert 10-14 161

Devicenet Steuerung 10-15 161

Devicenet Und Can Feldbus 155

Digitaleingänge, 16-60 209

Digitalpoti Einzelschritt 89

Digitalpoti Max. Grenze 90

Digitalpoti Min. Grenze 90

Digitalpoti Speichern Bei Netz-aus 90

Displaymodus 16

Displaymodus - Wahl Der Anzeige 16

Displayzeile 2 37

Displayzeile 3, 0-24 38

Drehgeber Überwachung 217

Drehmom.grenze Verzögerungszeit 190

Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit 131

Drehzahlregler Vorsteuerung 132

E
Echtzeitkanal Abtastrate, 15-11 198

Echtzeitkanal Protokollart, 15-13 199

Echtzeitkanal, 15-1* 196

Eeprom Speichern 10-33 162

Ein.- Frequenz Für Stoppfunktion [hz], 1-82 60

Ein.-drehzahl Für Stoppfunktion [upm] 1-81 60

Einen Numerischen Datenwert Ändern 21

Einen Textwert Ändern 21

Eisenverlustwiderstand (rfe) 51

Elektronisch-thermisches Relais 64

Emv-filter 14-50 192

Erw. Zustandswort 213

Etr 62, 207

Externer Sollwert 209

F
Fc-baudrate 25

Fehlerspeicher, 15-3* 200

Fehlerspeicher: Fehlercode 200

Fehlerspeicher: Wert, 15-31 201

Fehlerspeicher: Zeit, 15-32 201

Festdrehzahl Jog 78, 81

Festsollwert 77

Festsollwertanwahl, 8-56 142

Freq.korr. Auf 103

Frequenz 206

Frequenzkorrektur Auf/ab 78

Führungshoheit, 8-01 135

Funktion Bei Stopp 60

G
Geänderte Parameter, 15-93 203

Geber 45

Geber-offset 52

Gegen-emk Bei 1000 Upm 52

Grafikdisplay 11

H
Hauptistwert [%], 16-05 205
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Hauptmenü 17

Hauptmenümodus 20

Hauptmenü-modus 13

Hauptreaktanz 49

Hauptreaktanz (xh) 51

Hz/upm Umschaltung 29

I
Igbt-ansteuerung, 14-0* 185

Info/wartung 195

Initialisierung 25

Inkrementaldrehgeber 209

Install. Optionen 15-6* 203

It-netz 192

K
Kl. 32/33 Drehgeber Richtung 118

Kl. 42, Ausgang Min. Skalierung, 6-51 126

Klemme 29 Min. Frequenz 113

Klemme 33 Max. Frequenz, 5-56 114

Klemme 33 Min. Frequenz, 5-55 114

Klemme 33 Min. Soll-/ Istwert, 5-57 114

Klemme 53 Skal. Max.spannung, 6-11 121

Klemme 53 Skal. Max.strom 122

Klemme 53 Skal. Min.strom 121

Klemme 54 Skal. Max. Strom 123

Klemme 54 Skal. Min. Strom 123

Klemme X30/6 Pulsausgang, 5-66 116

Kontroll-anzeigen 12

Kühlkörpertemp. 208

Kühlung 62

L
Ländereinstellungen 29

Lasttyp 57

Lcp 5, 7, 15, 23

Lcp 102 11

Lcp-bedieneinheit 11

Lcp-kopie 42

Lcp-tasten, 0-4* 41

Lcp-version 202

Lcp-version, 15-48 202

Leds 11

Leistung Ps, 16-11 206

Leistungsteil Bestellnummer, 15-47 202

Leistungsteil Seriennummer, 15-53 203

Leistungsteil Sw-version, 15-50 202

Losbrechmoment 6

Lüfterüberwachung, 14-53 193

M
Massenträgheit Max. 58

Massenträgheit Min. 57

Max. Ausgangsfrequenz 93

Max. Frequenz [hz], 4-14 92

Max. Sollwert 76

Minimale Aeo-frequenz, 14-42 192

Minimale Aeo-magnetisierung 14-41 192

Momentengrenze Generatorisch 93

Motorfangschaltung 59

Motorfreilauf 5, 14

Motorfreilauf, 8-50 140

Motorlaufstunden, 15-01 195

Motormagnetisierung Bei 0 Upm, 1-50 53
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Motornenndrehzahl 5, 48

Motornennfrequenz 48

Motornennleistung 47

Motornennleistung [ps] 48

Motornennstrom 48

Motorphasen Überwachung, 4-58 97

Motorpolzahl 52

Motorspannung 48, 206

N
Netzausfall-funktion 186

Netzausfall-spannung 14-11 187

Netz-ein Modus (hand) 29

Netz-emv-filterkreis 192

Netzversorgung 9

Norm. Übermom. 46

Numerischen Bedieneinheit Lcp 101 23

Nur Links 91

Nur Rechts 91, 118, 217

O
Option Installiert, 15-60 203

Optionsbestellnr., 15-62 203

Optionsseriennr., 15-63 203

Ortsollwert 29

P
Parameterauswahl 20

Parametereinstellung 17

Parameterinfo, 15-9* 203

Parametern Mit Arrays 22

Parameterzugriff 162

Passiv 57

Positive Drehgeberrichtung 217

Präziser Stopp-funktion 61

Präziser Stopp-wert 61

Präziser Stopp-zähler 212

Profibus Steuerung Deaktivieren, 9-28 149

Profibus-warnwort 150

Protokoll: Ereignis, 15-20 200

Protokoll: Wert, 15-21 200

Protokoll: Zeit, 15-22 200

Protokollierung, 15-2* 199

Pulse 117

Pulseing. 29, 16-67 210

Pulseing. 33 [hz] 211

Pulseingang 33 Filterzeit, 5-59 115

Pulssollwert 209

P-verstärkung 130

Pwm-jitter, 14-04 185

Q
Quadr. Drehmoment 46

Quadr.mom. Anpassung, 14-40 191

Quick Menu 13, 17

Quick-menü 13, 17

Quick-menü Passwort 43

Quickmenü Zugriff Ohne Pw 43

Quick-menü-modus 13

Quittierfunktion 14-20 188

R
Rampentyp 1 82
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Rampenverzögerung 90

Rampenzeit 89

Rampenzeit Ab 1 83

Rampenzeit Ab 2 84

Rampenzeit Ab 3 86

Rampenzeit Ab 4 87

Rampenzeit Auf 1 82

Rampenzeit Auf 3 85

Rampenzeit Jog 88

Rampenzeit Schnellstopp 88

Rcd 8

Rechtslauf 59

Regelverfahren 45

Regler I-zeit 14-31 191

Regler P-verstärkung,14-30 191

Relaisausgänge 107

Relativ. Skalierungssollwert Ressource 80

Reset 14

Reset Zähler-kwh, 15-06 196

Reset/initialisieren, 14-2* 188

Reset]-lcp Taste 41

Rotorstreureaktanz (x2) 51

Rotorwiderstand (rr) 50

S
Schnelles Übertragen Von Parametereinstellungen Zwischen Mehreren Frequenzumrichtern 15

Schnellstopp 141

Schritt Für Schritt 22

Serielle Schnittstelle 6

Signalausfall Zeit, 6-00 120

Smart Logic Controller, 13-00 164

Software-version, 15-43 201

Sollwertquelle 1 79

Sonderfunktionen 185

Sprache 28

Sprachpaket 2 28

Sprachpakets 1 28

Sprachpakets 3 28

Sprachpakets 4 28

Start, 8-53 141

Startdrehzahl [hz] 59

Startdrehzahl [upm] 59

Startfunktion 58

Startverzög. 58

Startverzögerung 58

Statorstreureaktanz 49

Statorstreureaktanz (x1) 51

Statorwiderstand (rs) 50

Status 13

Steuerkarte Sw-version, 15-49 202

Steuerwort Timeout-ende, 8-05 137

Steuerwort Timeout-funktion 136

Stufenloses Ändern Eines Datenwerts 21

Sw-version Option, 15-61 203

T
Taktfrequenz 185

Tasten Für Hand/ort-steuerung 24

Thermische Belastung 53, 207

Thermischer Motorschutz 62

Thermistor 8, 62

Thermistoranschluss, 1-93 64

Timeout Steuerwort Quittieren 137

Typ Bestellnummer, 15-46 202

Typ Seriennummer, 15-51 202
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Typencode (aktuell), 15-45 202

Typencode (original), 15-44 202

Typendaten, 15-4* 201

Ü
Überspannungssteuerung 71

U
Umgebung, 14-5* 192

V
Vormagnetisierung 60

Vvcplus 9, 45

W
Warnwort 2 213

Warnwort, 16-92 213

Werkseinstellung 25

Werkseinstellungen 218

Z
Zähler-kwh, 15-02 195

Zustandsmeldungen 11

Zustandswort Konfiguration, 8-13 138
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