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1 EinfUhrung

1.1 Softwareversion

Programmierhandbuch
Software-Versionen:
Steuerkarte MK I: 7.62, 48.2X und friihere Versionen
Steuerkarte MK II: 8.10
Die Software-Versionsnummer finden Sie unter
Parameter 15-43 Software Version.

Tabelle 1.1 Software-Version

1.1.1 Steuerkarte MK Il

Die Software-Versionen ab 8.03 lassen sich nur auf der
Steuerkarte MK Il installieren. Die Software-Versionen bis
einschlieBlich 7.62 sind nur fiir die Steuerkarte MK |
verwendbar. Sie kénnen die Version der Steuerkarte an der
Farbe des USB-Anschlusses erkennen:

MK I: Schwarzer USB-Anschluss.

MK II: Weier USB-Anschluss.

1.2 Zulassungen

1.3.2 Eingang

Steuerbefehl

Sie kénnen den angeschlossenen Motor Uber das LCP und
die Digitaleingdnge starten und stoppen.

Die Funktionen sind in zwei Gruppen unterteilt.

Funktionen in Gruppe 1 haben eine hdhere Prioritat als
Funktionen in Gruppe 2.

Gruppe 1 Reset, Freilaufstopp, Reset und Freilaufstopp,
Schnellstopp, DC-Bremse, Stopp und [Off]-Taste.
Gruppe 2 Start, Puls-Start, Reversierung, Start Rucklauf,

Festdrehzahl JOG und Ausgangsfrequenz

speichern.

CE® &

1.3 Definitionen

1.3.1 Frequenzumrichter

lvir,max
Maximaler Ausgangsstrom.

IvirN
Vom Frequenzumrichter gelieferter Ausgangsnennstrom.

Uvit,max
Maximale Ausgangsspannung.

Tabelle 1.2 Funktionsgruppen

1.3.3 Motor

Motor lauft
An der Antriebswelle erzeugtes Drehmoment und Drehzahl
von 0 U/min zur maximalen Drehzahl am Motor.

fioc
Motorfrequenz bei aktivierter Funktion Festdrehzahl JOG
(Uber Digitalklemmen).

fm
Motorfrequenz.

fmax
Maximale Motorfrequenz.

fmin
Minimale Motorfrequenz.

fmN
Motornennfrequenz (Typenschilddaten).

Im
Motorstrom (Istwert).

ImN
Motornennstrom (Typenschilddaten).

nMN
Motornenndrehzahl (Typenschilddaten).

13
Synchrone Motordrehzahl.

n = 2xPar..1-23x60s
s Par.. 1-39

Nslip

Motorschlupf.

Pm,N
Motornennleistung (Typenschilddaten in kW oder HP).

Tmn
Nenndrehmoment (Motor).

MG33MO03
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Um
Momentanspannung des Motors.

UmN
Motornennspannung (Typenschilddaten).
Losbrechmoment

Moment

Kippgrenze

175ZA078.10

Drehzahi

Abbildung 1.1 Losbrechmoment

nvir

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

Einschaltsperrbefehl
Ein Stoppbefehl, der zur Gruppe 1 der Steuerbefehle
gehort - siehe Tabelle 1.2.

Stoppbefehl
Ein Stoppbefehl, der zur Gruppe 1 der Steuerbefehle
gehort - siehe Tabelle 1.2.

1.3.4 Sollwerteinstellung

Analogsollwert
Ein Sollwertsignal an den Analogeingangen 53 oder 54
(Spannung oder Strom).

Binarsollwert
Ein an die serielle Kommunikationsschnittstelle
Ubertragenes Signal.

Festsollwert

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

Pulssollwert
Ein an die Digitaleingédnge Ubertragenes Pulsfrequenzsignal
(Klemme 29 oder 33).

Refmax

Bestimmt das Verhaltnis zwischen dem Sollwerteingang bei
100 % des Gesamtskalenwerts (in der Regel 10 V, 20 mA)
und dem resultierenden Sollwert. Der maximale Sollwert
wird in Parameter 3-03 Maximaler Sollwert eingestellt.

Refmin

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

1.3.5 Verschiedenes

Analogeingédnge

Die Analogeingange kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Es gibt zwei Arten von Analogeingédngen:

Stromeingang, 0-20 mA und 4-20 mA

Spannungseingang, -10 V DC bis +10 V DC.

Analogausgang
Die Analogausgange konnen ein Signal von 0-20 mA oder
4-20 mA ausgeben.

Automatische Motoranpassung, AMA
Der AMA-Algorithmus bestimmt die elektrischen Parameter
fur den angeschlossenen Motor im Stillstand.

Bremswiderstand

Der Bremswiderstand wird zur Aufnahme der bei generato-
rischer Bremsung erzeugten Energie bendtigt. Wahrend
generatorischer Bremsung erhoht sich die DC-Zwischen-
kreisspannung. Ein Bremschopper stellt sicher, dass die
generatorische Energie an den Bremswiderstand
Ubertragen wird.

Konstantmoment (CT)-Kennlinie
Konstantmomentkennlinie; wird fiir Anwendungen wie
Forderbédnder, Verdrangungspumpen und Krane eingesetzt.

Digitaleingange
Die Digitaleingdnge kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Digitalausgdange

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

DSP
Digitaler Signalprozessor.

ETR

Das elektronische Thermorelais ist eine Berechnung der
thermischen Belastung auf Grundlage der aktuellen
Belastung und Zeit. Damit ldsst sich die Motortemperatur
schétzen.

Hiperface®
Hiperface® ist eine eingetragene Marke von Stegmann.

4 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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Initialisierung
Eine Initialisierung (Parameter 14-22 Betriebsart) stellt die
Werkseinstellungen des Frequenzumrichters wieder her.

Arbeitszyklus fiir Aussetzbetrieb

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

LCP

Das LCP Bedienteil dient zum Steuern und Programmieren
des Frequenzumrichters. Die Bedieneinheit ist abnehmbar,
und Sie kdnnen sie mithilfe des optionalen Einbausatzes
bis zu 3 m (10 ft) entfernt vom Frequenzumrichter
anbringen (z. B. an einer Schaltschranktr).

LCP 101

Das numerische LCP Bedienteil dient zum Steuern und
Programmieren des Frequenzumrichters. Das Display ist
numerisch und die Bedieneinheit dient der Anzeige von
Prozesswerten. Das LCP 101 verfligt Gber keine Funktionen
zum Speichern und Kopieren.

Isb
Steht fiir ,Least Significant Bit”; bei binarer Codierung das
Bit mit der niedrigsten Wertigkeit.

msb
Steht fiir ,Most Significant Bit”; bei bindrer Codierung das
Bit mit der héchsten Wertigkeit.

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

Online/Offline-Parameter

Anderungen an Online-Parametern sind sofort nach
Anderung des Datenwertes wirksam. Driicken Sie [OK], um
Anderungen an Offline-Parametern zu aktivieren.

PID-Prozess

Die PID-Regelung sorgt durch eine Anpassung der
Ausgangsfrequenz an die wechselnde Last fiir eine
Aufrechterhaltung von erforderlichen Werten wie Drehzahl,
Druck, Temperatur usw.

PCD
Process Control Data (Prozessregelungsdaten).

Aus- und Einschaltzyklus

Schalten Sie die Stromversorgung aus, bis das Display (LCP)
dunkel ist. Schalten Sie den Strom anschlieend wieder
ein.

Pulseingang/Inkrementalgeber

Ein externer digitaler Impulsgeber fiir Istwertinformationen
Uber die Motordrehzahl. Der Drehgeber kommt in
Anwendungen zum Einsatz, bei denen eine grof3e
Genauigkeit bei der Drehzahlregelung erforderlich ist.

Fehlerstromschutzschalter
Fehlerstromschutzschalter.

Parametersatz

Sie kdnnen die Parametereinstellungen in vier Parameter-
satzen speichern. Sie kénnen zwischen den vier
Parametersatzen wechseln oder einen Satz bearbeiten,
wahrend ein anderer Satz gerade aktiv ist.

SFAVM

Schaltmodus mit der Bezeichnung ,Statorfluss-orientierte
asynchrone Vektormodulation” (Parameter 14-00 Schalt-
muster).

Schlupfausgleich

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

SLC

Der SLC (Smart Logic Control) ist eine Abfolge benutzerde-
finierter Aktionen, die ausgefiihrt werden, wenn die
zugehdrigen benutzerdefinierten Ereignisse vom SLC als
+~wahr” bewertet werden. (Siehe Kapitel 3.13 Parameter: 13-
** Smart Logic).

STW (ZSW)
Zustandswort

Frequenzumrichter-Standardbus
SchlieBt RS485-Bus mit FC-Protokoll oder MC-Protokoll ein.
Siehe Parameter 8-30 FC-Protokoll.

THD

Total Harmonic Distortion ist die gesamte Spannungsver-
zerrung, die aus den einzelnen
Spannungsoberschwingungen berechnet wird.

Thermistor
Ein temperaturabhéangiger Widerstand, installiert am
Frequenzumrichter oder Motor.

Abschaltung

Ein Zustand, der in Fehlersituationen eintritt, z. B. bei einer
Ubertemperatur des Frequenzumrichters oder wenn der
Frequenzumrichter den Motor, den Prozess oder den
Mechanismus schiitzt. Der Frequenzumrichter verhindert
einen Neustart, bis die Ursache der Stérung behoben
wurde. Starten Sie den Frequenzumrichter zum Beenden
des Alarmzustands neu. Sie diirfen die Abschaltung nicht
zu Zwecken der Personensicherheit verwenden.

MG33MO003
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Abschaltblockierung

Der Frequenzumrichter wechselt in Stérungssituationen
zum Selbstschutz in diesen Zustand. Der Frequenzum-
richter erfordert einen Eingriff, z. B. bei einem Kurzschluss
am Ausgang. Sie kdnnen eine Abschaltblockierung nur
durch Unterbrechen der Netzversorgung, Beheben der
Fehlerursache und erneuten Anschluss des Frequenzum-
richters aufheben. Der Neustart wird verzégert, bis der
Fehlerzustand Uber die [Reset]-Taste am LCP quittiert wird.
In einigen Féllen erfolgt die Aufhebung automatisch (durch
vorherige Programmierung). Sie dirfen die Abschaltblo-
ckierung nicht zu Zwecken der Personensicherheit
verwenden.

VT-Kennlinie

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

VvCt

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

60° AVM
60° Asynchrone Vektormodulation (Parameter 14-00 Schalt-
muster).

Leistungsfaktor
Der Leistungsfaktor ist das Verhéltnis zwischen Iy und lefr.

V3xUxI, cosdp
V3 XU X Iy

Der Leistungsfaktor einer 3-Phasen-Regelung ist definiert
als:

Leistungs- faktor =

Leistungs- faktor = M xcospl _ 1—1
Lgpe Igpr

Der Leistungsfaktor gibt an, wie stark ein Frequenzum-

richter die Netzversorgung belastet.

Je niedriger der Leistungsfaktor, desto hoher der leff bei

gleicher kW-Leistung.

Igpr = \/If + I% +I§ + .+ Ii

Dariiber hinaus weist ein hoher Leistungsfaktor darauf hin,
dass der Oberschwingungsstrom sehr niedrig ist.

Die in den Frequenzumrichtern eingebauten DC-Spulen
erzeugen einen hohen Leistungsfaktor. Dadurch wird die
Netzbelastung reduziert.

da cosdpl = 1

Zielposition

Die endgiiltige Zielposition, festgelegt durch Positionie-
rungsbefehle. Der Profilgenerator verwendet diese Position
zur Berechnung dieses Drehzahlprofils.

Sollposition

Der vom Profilgenerator berechnete tatsachliche Positions-
sollwert. Der Frequenzumrichter verwendet diese
Sollposition als Sollwert fiir Position PI.

Istposition

Die Istposition eines Drehgebers oder ein Wert, den die
Motorsteuerung bei Regelung ohne Rickfiihrung
berechnet. Der Frequenzumrichter verwendet die
Istposition als Istwert flr Position PI.

Positionsfehler

Der Positionsfehler ist die Differenz zwischen der Ist- und
der Sollposition. Der Positionsfehler ist der Eingang fiir den
Pl-Positionsregler.

Positionseinheit
Die physische Einheit fiir Positionswerte.

1.4 Safety

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

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

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

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

Sicherheitsvorschriften

. Trennen Sie vor Reparaturarbeiten die Netzver-
sorgung zum Frequenzumrichter. Stellen Sie
sicher, dass die Netzversorgung unterbrochen
wurde und die erforderliche Zeit verstrichen ist,
bevor Sie die Motor- und Netzstecker ziehen.
Informationen zur Entladezeit entnehmen Sie
Tabelle 1.3.

. Die [Off]-Taste unterbricht nicht die Netzver-
sorgung. Sie diirfen diese daher nicht als
Sicherheitsschalter verwenden.

. Achten Sie auf korrekte Schutzerdung. Dariiber
hinaus muss der Benutzer gemal den geltenden
nationalen und lokalen Bestimmungen vor der
Versorgungsspannung geschiitzt werden.
Entsprechend muss der Motor vor Uberlast
geschiitzt werden.

. Der Erdableitstrom Ubersteigt 3,5 mA. Lassen Sie
die ordnungsgemaRe Erdung der Geréte durch
einen zertifizierten Elektroinstallateur iberprifen.

6 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.

MG33MO03



Einflihrung

Programmierhandbuch

o Sie dirfen die Stecker fiir die Motor- und
Netzversorgung nicht entfernen, wahrend der
Frequenzumrichter an die Netzspannung
angeschlossen ist. Stellen Sie sicher, dass die
Netzversorgung unterbrochen wurde und die
erforderliche Zeit verstrichen ist, bevor Sie die
Motor- und Netzstecker ziehen.

. Der Frequenzumrichter hat auB3er den Spannungs-
eingdngen L1, L2 und L3 noch weitere
Spannungseingdnge, wenn DC-Zwischenkreis-
kopplung bzw. externe 24 V DC-Versorgung
installiert sind. Priifen Sie vor Beginn der Repara-
turarbeiten, ob alle Spannungseingange getrennt
wurden und ob die erforderliche Zeit verstrichen
ist. Informationen zur Entladezeit entnehmen Sie
Tabelle 1.3.

AWARNUNG

UNERWARTETER ANLAUF

Bei Anschluss des Frequenzumrichters an Versor-
gungsnetz, DC-Versorgung oder Zwischenkreiskopplung
kann der angeschlossene Motor jederzeit unerwartet
anlaufen. Ein unerwarteter Anlauf im Rahmen von
Programmierungs-, Service- oder Reparaturarbeiten kann
zu Sachschaden, schweren Verletzungen oder sogar zum
Tod fiihren! Der Motor kann liber einen externen
Schalter, einen Feldbus-Befehl, ein Sollwerteingangs-
signal, liber ein LCP oder nach einem quittierten
Fehlerzustand anlaufen.

So verhindern Sie ein unerwartetes Starten des Motors:
. Trennen Sie den Frequenzumrichter vom Netz.

° Dricken Sie [Off/Reset] am LCP, bevor Sie
Parameter programmieren.

. Verkabeln und montieren Sie Frequenzum-
richter, Motor und alle angetriebenen Gerate
vollstéandig, bevor Sie den Frequenzumrichter an
Versorgungsnetz, DC-Versorgung oder
Zwischenkreiskopplung anschlieBen.

AWARNUNG

ENTLADEZEIT

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

. Stoppen Sie den Motor.

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

. Trennen oder verriegeln Sie den PM-Motor.

. Warten Sie, damit die Kondensatoren
vollstandig entladen kénnen. Die notwendige
Wartezeit finden Sie in Tabelle 1.3 sowie auf
dem Typenschild auf der Oberseite des
Frequenzumrichters.

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

Spannung Mindestwartezeit (Minuten)
vl

4 7 15
200-240 0,25-3,7 kW - 5,5-37 kW
380-500 0,25-7,5 kW - 11-75 kW
525-600 0,75-7,5 kW - 11-75 kW
525-690 - 1,5-7,5 kW 11-75 kW

Tabelle 1.3 Entladezeit

MG33MO03
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HINWEIS|

Befolgen Sie bei Verwendung der Funktion ,Safe Torque
Off* immer die Anweisungen im Produkthandbuch VLT®
Frequency Converters - Safe Torque Off.

HINWEIS

Vom Frequenzumrichter gesendete Steuersignale oder
interne Steuersignale kénnen in seltenen Fallen félschli-
cherweise aktiviert oder verzégert werden bzw. werden
liberhaupt nicht gesendet. Bei der Verwendung in sicher-
heitskritischen Situationen, z. B. bei der Steuerung der
elektromagnetischen Bremsfunktion einer
Hubanwendung, diirfen Sie sich nicht ausschlieBlich auf
diese Steuersignale verlassen.

HINWEIS

Gefahrliche Situationen sind vom Maschinenbauer/
Integrator zu identifizieren, der dann dafiir verant-
wortlich ist, notwendige SchutzmaBnahmen zu ergreifen.
Sie konnen zusitzliche Uberwachungs- und Schutzvor-
richtungen vorsehen. Dabei sind immer geltende
Sicherheitsvorschriften zu beachten, z. B. Bestimmungen
fiir technische Anlagen, Unfallverhiitungsvorschriften
usw.

Vertikalférder- und Hubanwendungen

Sie missen die Steuerung der externen Bremsen immer
redundant auslegen. Die Funktionen des Frequenzum-
richters sind keinesfalls als primare Sicherheitsschaltung zu
betrachten. Erfillen Sie alle einschldagigen Normen, z. B.
Hebezeuge: IEC 60204-32

Aufzlige: EN 81

Protection Mode

Wenn ein Hardwaregrenzwert des Motorstroms oder der
DC-Zwischenkreisspannung uberschritten wird, wechselt
der Frequenzumrichter in den Protection Mode. ,Protection
mode” bedeutet eine Anderung der PWM-Modulations-
strategie und eine niedrige Taktfrequenz, um Verluste auf
ein Minimum zu reduzieren. Dies wird 10 s nach dem
letzten Fehler fortgesetzt und erhoht die Zuverldssigkeit
und Robustheit des Frequenzumrichters, wahrend die
vollstandige Regelung des Motors wiederhergestellt wird.
In Hub- und Vertikalférderanwendungen kénnen Sie den
Protection Mode nicht einsetzen, da der Frequenzumrichter
diese Betriebsart nicht wieder verlassen kann und daher
die Zeit bis zur Aktivierung der Bremse verldngert. Dies ist
nicht empfehlenswert.

Der ,Protection Mode” wird durch Einstellen von
Parameter 14-26 WR-Fehler Abschaltverz6gerung auf 0
deaktiviert. Dies bedeutet, dass der Frequenzumrichter
sofort abschaltet, wenn einer der Hardwaregrenzwerte
Uberschritten wird.

HINWEI

Die Deaktivierung des Schutzmodus in Hubanwen-
dungen (Parameter 14-26 WR-Fehler Abschaltverzégerung
= 0) wird empfohlen.

8 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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1.5 Elektrische Verdrahtung

o~
Inngns _ =
A 44 L ] §
wee X/ [ =
power R SR
input A A A 0 98 S =
@ (PE) 99 L ——L»
y e S
DC bus Switch Mode
Power Supply q
£ (R+) 82 Brake
resistor
110V DC 50 (+10V OUT) (R-) 81 -
5201
0/-10VDC-— — =
Q53 (AIN) 9
i0m ﬁ o ON=0/4-20 mA relay 1
0/4-20 mA 5202 OFF=0/-10V DC -
0-10VDCI—==—1-Qs4aIN) [ L[] Q| +1ovDC 240VAC,2A
+10V DC ﬁ”;
0/4-20 mA
o 55 (COM A IN)
r~ e
/ / 12 (+24V OUT)
L L 240V AC, 2 A
13 (+24V OUT) -
joo ;o ‘Pa’-E 00 400V AC, 2 A
| ,1 , ,1 24V (PNP)
| | BOIN :'\X} 0V (NPN)
| | \
—_ 24V (PNP)
R 19N T v o } Analog Output
| e | HE0M
1 \ ! 20 (COMDIN) ) \ hounazg
\ ‘ l B CTARGTST D\X—}MV (PNP)
5801
| | —r24av| | OV (NPN) = ON=Terminated
| | ‘ | L | o H 2 OFF=Open
\ \
‘ ‘ | ‘ - ov| | 5V
\ \ 1) | 24v(PNP)
| | 29 (D IN/OUT) 0V (NPN)
‘ = | - r24v| |
I | { \ 5801
| | |
| | - oV
| | | RS485 (N RS485) 69 R5485
} | | | 24V (PNP) Interface
\ i \ | 132 (DIN) | 0V (NPN) ‘ (P RS485) 68
2)
| | 24V (PNP)
\ ] \ f BN (COM RS485) 61
o o (DIN) 0V (NPN) /b : Chassis
1)
Jg :Earth

o B

Abbildung 1.2 Anschlussdiagramm des Grundgeréts

A = Analog, D = Digital

Klemme 37 wird flir die Funktion Safe Torque Off genutzt. Installationsanweisungen zu Safe Torque Off (STO) finden Sie im

Produkthandbuch zu Safe Torque Off fiir den VLT® Frequenzumrichter.

1) Klemme 37 ist nicht Teil von FC301 (auBer Bauform A1). Relais 2 und Klemme 29 haben im FC301 keine Funktion.
2) SchlieBen Sie den Kabelschirm nicht an.

Sehr lange Steuerleitungen und Analogsignale kdnnen in seltenen Fillen — abhdnging von der Installation - aufgrund von
Storungen in den Netzkabeln zu Brummschleifen mit 50/60 Hz fiihren.

Wenn 50/60-Hz-Brummschleifen auftreten, missen Sie ggf. testen, ob Sie durch einseitiges Auflegen des Kabelschirms bzw.
durch Verbinden des Kabelschirms tber einen 100-nF-Kondensator mit Masse eine Besserung herbeifiihren kénnen.

MG33MO003
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SchlieBen Sie die Digital- und Analogein- und -ausgénge
aufgeteilt nach Signalart an die Bezugspotenziale des

Frequenzumrichters (Klemmen 20, 55 und 39) an, um eine
gegenseitige Beeintrachtigung durch Fehlerstréome zu

vermeiden. Zum Beispiel kann durch Schalten am Digital-
eingang das Analogeingangssignal gestort werden.

Eingangspolaritdt der Steuerklemmen

¥ PNP (Source)
2 Digitaleingangsverkabelung 8
N >
+ o
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37
[ J [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ [ ]
[ ] [ ] ® ® [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] ?
|
T
\
\
\
\
o/
_
Abbildung 1.3 (PNP) = Quelle
o}
e )
NPN (Sink) Q
M Hiavhend B
+ Digitaleingangsverkabelung o
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37
‘ ¢
\
\
\
|
\
\
\
\
| -
| /
| |
S N IR E BN B _ J
e e e e e

Abbildung 1.4 (NPN) = Verbraucher

HINWEIS|

Steuerleitungen miissen abgeschirmt sein.

Siehe den Abschnitt Erdung abgeschirmter Steuerleitungen

im Projektierungshandbuch zum korrekten Abschluss der

Steuerleitungen.

130BT106.10

130BT107.11

ﬁ
130BA681.10

Abbildung 1.5 Erdung abgeschirmter Steuerleitungen

1.5.1 Start/Stopp

Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang [8]
Start.

Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang [0]
Ohne Funktion (Standardeinstellung [2] Motorfreilauf invers).
Klemme 37 = Safe Torque Off (falls verfiigbar).

L)
o N 130BA155.12
> | |
< 0 [fe]
o~
+ a o
12]13]18]19|27(29|32|33|20|37
L 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C (L ]
O]0[0|0|0]0]|0|0|0|O
IC>! IOH >! IO! IC)! IO! IO! IO! IO! ICID!

N L |

Start/Stopp Sicherer Stopp

Drehzahl

Start/Stopp
(18)

Abbildung 1.6 Start/Stopp

10 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG33MO03
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1.5.2 Puls-Start/Stopp

Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang, [9]
Puls-Start.

Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang, [6]
Stopp (inv.)

Klemme 37 = Safe Torque Off (falls verfligbar).

130BA156.11

P 5-10 [9]

O[NP 5-12 [6]

>

T

N

+
12113(18(19
—
O

Start Stopp invers Sicherer Stopp

Drehzahl|

Start (18)_ I_

Stopp invers

*

Abbildung 1.7 Puls-Start/Stopp

1.5.3 Drehzahl auf/Drehzahl ab

Klemmen 29/32 = Drehzahlkorrektur auf/ab
Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digital-
eingang [9] Start (Werkseinstellung).

Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digital-
eingang [19] Sollw. speich.

Klemme 29 = Parameter 5-13 Klemme 29 Digital-
eingang [21] Drehzahl auf.

Klemme 32 = Parameter 5-14 Klemme 32 Digital-
eingang [22] Drehzahl ab.

HINWEIS|

Klemme 29 nur bei FC x02 (x=Baureihentyp)

o
b
12 +24V E
R
J 18 Par.5-10
27 Par.5-12
29 Par.5-13
32 Par. 5-14
37
Abbildung 1.8 Drehzahl auf/Drehzahl ab
1.5.4 Potenziometer Sollwert
Spannungssollwert iiber ein Potenziometer
Sollwertquelle 1 = [1] Analogeingang 53
(Werkseinstellung).
Klemme 53, Skal. Min. Spannung = 0 V.
Klemme 53, Skal. Max. Spannung = 10 V.
Klemme 53, Min. Soll-/Istwert = 0 U/min.
Klemme 53, Max. Soll-/Istwert = 1500 U/min.
Schalter S201 = AUS (U)
< =
£ <
I X
= =
Drehzahl UPM % J/ 8
APer 39[42[50[53[54]55
O|0|0|0|0|O
IOI IOI >I I<)I IOI I<)I
/ Bezugsspannunrg [ S
/ P6-1110V : _
P I
/
/
%
/ 1kQ

Abbildung 1.9 Potenziometer Sollwert

1.6 Integrierter Bewegungsregler (IMC)

Der integrierte Bewegungsregler (IMC) ermdglicht die
Positionssteuerung. Weitere Informationen zum IMC finden
Sie unter Kapitel 4 Integrierter Bewegungsregler (IMC).

MG33MO03
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2 Programmieren

2.1 Grafische und numerische LCPs

Am einfachsten lasst sich der Frequenzumrichter tiber die
grafische Bedieneinheit (LCP 102) programmieren. Informa-
tionen zur numerischen Bedieneinheit LCP 101 finden Sie
in Kapitel 2.1.16 Programmierung auf der numerischen LCP-
Bedieneinheit.

Das LCP ist in 4 Funktionsbereiche unterteilt:
1. Grafisches Display mit Statuszeilen.

2. Meniitasten und Anzeigeleuchten - Anderung der
Parameter und Umschalten zwischen Displayfunk-
tionen.

3. Navigationstasten und Anzeigeleuchten.
4. Bedientasten mit Anzeigeleuchten

Auf dem LCP-Display kdnnen Sie bei der Anzeige von
Status bis zu 5 Betriebsvariablen anzeigen.

Displayzeilen:
a. Statuszeile: Statusmeldungen mit der Anzeige
von Symbolen und Grafiken.

b. Zeile 1-2: Bedienerdatenzeilen mit Anzeige der
definierten oder gewdhlten Daten. Fligen Sie
durch Driicken der Taste [Status] eine zusatzliche
Zeile hinzu.

C Statuszeile: Statusmeldungen mit angezeigtem
Text.

HINWEIS

Wenn die Inbetriebnahme verzégert wird, zeigt das LCP
die Meldung INITIALISIERUNG an, bis es betriebsbereit
ist. Das Hinzufiigen oder Entfernen von Optionen kann
die Inbetriebnahme verzogern.

130BA018.13

D

Status

B

1234rpm 10,4A 43,5Hz

43,5Hz

Run OK

Menu Menu Log

Warn.

Quick Main Alarm
Status

Alarm

Abbildung 2.1 LCP

12 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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2.1.1 LCD-Display

Das Display verfligt iber eine Hintergrundbeleuchtung und
6 alphanumerische Zeilen. Die Displayzeilen zeigen die
Drehrichtung (Pfeil), die gewahlten Parametereinstellungen
sowie die aktuell gewdhlten Programm-Satze an. Die
Anzeige ist in 3 Bereiche unterteilt.

Oberer Bereich
Der obere Bereich zeigt im normalen Betriebsstatus bis zu
2 Messungen.

Mittlerer Bereich

In der oberen Zeile des Arbeitsbereichs werden
unabhdngig vom Zustand (auBer bei Alarm oder Warnung)
bis zu 5 Messungen mit der entsprechenden Einheit
angezeigt.

Unterer Bereich
Der untere Bereich zeigt immer den Zustand des Frequen-
zumrichters in der Betriebsart Status an.

It
Oberer Bereich < tatus 11(1)

43 UPM 544 A 25,3 kW
Mittlerer Bereich<

Unterer Bereich <

Abbildung 2.2 Display

130BP074.10

1,4 Hz

2,9 %

! Leist.teil Temp. (W29)

Auto-Fern-Betrieb

Der aktive Parametersatz (als Aktiver Parametersatz in
Parameter 0-10 Aktiver Satz ausgewdhlt) wird angezeigt. Bei
Programmierung eines anderen Satzes als dem aktiven
Parametersatz wird die Nummer des programmierten
Satzes rechts angezeigt.

Displaykontrast anpassen

Driicken Sie [Status] und [4], um die Helligkeit des Displays
zu verringern.

Driicken Sie [Status] und [¥], um die Helligkeit des Displays
zu erhéhen.

Sie kénnen die meisten Parametersatze direkt Gber das LCP
andern, sofern Uber Parameter 0-60 Main Menu Password
oder Parameter 0-65 Quick-Menii Passwort kein Passwort
erstellt wurde.

Anzeigeleuchten

Uberschreiten bestimmte BetriebsgréBen vorgegebene
Grenzen, leuchtet die Alarm- und/oder Warn-LED auf. Das
LCP zeigt einen Status- und Alarmtext an.

Die On-LED ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter an die
Netzspannung angeschlossen ist oder tiber eine DC-Bus-
Zwischenkreisklemme oder eine externe 24-V-DC-
Versorgung gespeist wird. Gleichzeitig leuchtet die
Hintergrund-Leuchtanzeige.

. Grine LED/On (An): Das Steuerteil ist betriebs-
bereit.

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

. Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

Abbildung 2.3 Anzeigeleuchten

LCP-Tasten

Die Steuertasten sind nach Funktionen aufgeteilt. Die
Tasten unter der Displayanzeige und die LED-Anzeigen
dienen zur Programmierung von Parametersatzen. Hierzu
gehort auch die Wahl der Displayanzeige im Normal-
betrieb.

o

Quick Main Alarm g

Status I
Menu Menu Log =

[=3

m

Abbildung 2.4 LCP-Tasten

[Status]

Gibt den Zustand des Frequenzumrichters und/oder des
Motors an. Durch Driicken der Taste [Status] kdnnen Sie
zwischen 3 verschiedenen Anzeigen wahlen: 5 Betriebsva-
riablen, 4 Betriebsvariablen oder Zustand Smart Logic
Control.

[Status] dient zur Wahl der Displayanzeige. Sie kdnnen
damit aus dem Quick-Men(, dem Hauptmeni oder dem
Alarmmodus schnell zurlick zur Standardanzeige wechseln.
Verwenden Sie die [Status]-Taste darliber hinaus zum
Umschalten zwischen der Anzeige von 4 oder 5 Betriebsva-
riablen.

[Quick Menu]

bietet schnellen Zugang zu verschiedenen Quick-Meniis,
z. B.:
. Benutzer-Mend.

. Kurzinbetriebnahme.
. Liste gednderter Parameter.
. Protokollierung.

Driicken Sie [Quick Menu], um die im Quick-Men(
enthaltenen Parameter zu programmieren. Sie kdnnen
direkt zwischen der Betriebsart Quick-Meni und der
Betriebsart Hauptmeni wechseln.

MG33MO003
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[Main Menu]

Dient zur Programmierung aller Parameter.

Sie kdnnen direkt zwischen Hauptmenimodus und Quick-
Meniimodus umschalten.

Gleichzeitiges Driicken der Tasten [Quick Menu] und [Main
Menul] fiir 3 s Dieser Parameter-Shortcut ermdglicht die
direkte Eingabe einer Parameternummer.

[Alarm Log]

Zeigt eine Liste mit den 5 letzten Alarmen an (nummeriert
von A1-A5). Um zusatzliche Informationen zu einem
Alarmzustand zu erhalten, markieren Sie mit Hilfe der
Navigationstasten die betreffende Alarmnummer, und
driicken Sie [OK]. Es werden Informationen zum Zustand
des Frequenzumrichters angezeigt, bevor dieser in den
Alarmzustand wechselt.

[Back]
Bringt Sie zum friiheren Schritt oder zur nachsthoheren
Ebene in der Navigationsstruktur.

[Cancel]

Hebt die letzte Anderung/den letzten Befehl auf, sofern die
Anzeige nicht gedndert wurde (d. h. Wechsel zu einem
anderen Parameter).

[Info]

zeigt Informationen zu einem Befehl, Parameter oder einer
Funktion im Anzeigefenster an. [Info] zeigt detaillierte
Informationen an, wenn Sie weitere Hilfe benétigen.

Sie kdnnen den Info-Modus verlassen, indem Sie entweder
[Info], [Back] oder [Cancel] driicken.

Abbildung 2.5 Back

Abbildung 2.6 Cancel

Abbildung 2.7 Info

Navigationstasten

Die 4 Navigationstasten dienen zur Navigation zwischen
den verschiedenen Optionen im Quick-Men(, Hauptmen
und Alarm Log. Bewegen Sie den Cursor mit den Tasten.

[OK]

Driicken Sie diese Taste zur Auswahl eines Parameters, der
mit dem Cursor markiert wurde. Auch die Anderung eines
Parameters ist moglich.

Tasten fiir die Hand-Steuerung
Die Tasten fiir die Hand-Steuerung befinden sich unten am
LCP.

L] L] L]

Abbildung 2.8 Tasten fiir die Hand-Steuerung

130BP046.10

[Hand On]

Ermdglicht die Steuerung des Frequenzumrichters (iber das
LCP. [Hand On] startet ebenfalls den Motor. Dann kénnen
Sie die Motordrehzahl mit Hilfe der Navigationstasten
eingeben. Sie konnen die Taste Uber Parameter 0-40 [Hand
on] Key on LCP [1] Aktivieren oder [0] Deaktivieren.

Externe Stoppsignale, die durch Steuersignale oder einen
Feldbus aktiviert werden, heben einen tber das LCP
erteilten Startbefehl auf.

Die folgenden Steuersignale sind nach wie vor wirksam,
auch wenn [Hand On] aktiviert ist.
. [Hand On] - [Off] - [Auto Onl.

. Quittieren.

. Motorfreilaufstopp invers.

. Reversierung.

. Satzanwahl Bit 0 - Satzanwahl Bit 1.

. Stoppbefehl Uber serielle Schnittstelle.
. Schnellstopp.

. DC-Bremse.

[Off]

Dient zum Stoppen des angeschlossenen Motors. Sie
konnen die Taste Uber Parameter 0-41 [Off]-LCP Taste [1]
Aktivieren oder [0] Deaktivieren. Ist keine externe
Stoppfunktion aktiv und die Taste [Off] inaktiv, kénnen Sie
den Motor jederzeit durch Abschalten der Spannung
stoppen.

[Auto On]

Ermdoglicht die Steuerung des Frequenzumrichters lber die
Steuerklemmen und/oder serielle Schnittstelle. Legen Sie
ein Startsignal an den Steuerklemmen und/oder am Bus
an, startet der Frequenzumrichter. Sie kénnen die Taste
Uber Parameter 0-42 [Auto On]-LCP Taste [1] Aktivieren oder
[0] Deaktivieren.

14 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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HINWEIS|

Ein aktives HAND-OFF-AUTO-Signal liber die Digita-
leingénge hat hohere Prioritat als die Bedientasten
[Hand On] (Hand-Betrieb) - [Auto On] (Auto-Betrieb).

[Reset]

Dient zum Zurlicksetzen des Frequenzumrichters nach
einem Alarm (Abschaltung). Sie kdnnen die Taste Uber
Parameter 0-43 [Reset]-LCP Taste [1] Aktivieren oder [0]
Deaktivieren.

Durch Gedriickthalten der Taste [Main Menul] fiir 3
Sekunden kénnen Sie eine Parameternummer direkt
eingeben. Dieser Parameter-Shortcut ermdglicht die direkte
Eingabe einer Parameternummer.

2.1.2 Schnelle Ubertragung von
Parametereinstellungen zwischen
mehreren Frequenzumrichtern

Speichern Sie die Daten im LCP oder mithilfe der MCT 10
Konfigurationssoftware auf einem PC, sobald die Konfigu-
ration eines Frequenzumrichters abgeschlossen ist.

- 2

M ~

o

(=}

=

Quick Main Alarm =

Status Menu Menu Log -
Warn.
Alarm

Abbildung 2.9 LCP

Datenspeicherung im LCP

HINWEI

Stoppen Sie vor der Durchfiihrung dieses Vorgangs den

Motor.

Gehen Sie zum Speichern von Daten im LCP wie folgt vor:
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP Copy.

2. Driicken Sie die Taste [OK].

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

Alle Parametereinstellungen werden nun im LCP
gespeichert. Der Fortschritt des Vorgangs wird vom
Fortschrittsbalken angezeigt. Driicken Sie [OK], sobald
100 % erreicht sind.

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

Dateniibertragung vom LCP zum Frequenzumrichter

HINWEI

Stoppen Sie vor der Durchfiihrung dieses Vorgangs den

Motor.

So Ubertragen Sie Daten vom LCP zum Frequenzumrichter:
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP Copy.

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

Die im LCP gespeicherten Parametereinstellungen werden

nun im Frequenzumrichter gespeichert. Der Fortschritt des
Vorgangs wird vom Fortschrittsbalken angezeigt. Driicken

Sie [OK], sobald 100 % erreicht sind.

2.1.3 Anzeigemodus

Im normalen Betrieb kdnnen bis zu 5 verschiedenen
Betriebsvariablen im Arbeitsbereich angezeigt werden: 1.1,
1.2 und 1.3, sowie 2 und 3.

2.1.4 Displayanzeige - Auswahl des
Anzeigemodus

Durch Driicken von [Status] kdnnen Sie zwischen 3
verschiedenen Statusanzeigen umschalten.

Jede Statusanzeige zeigt unterschiedlich formatierte
Betriebsvariablen an (siehe dazu Beispiele unten).

Tabelle 2.1 zeigt die Messwerte an, die Sie mit den
einzelnen Betriebsvariablen verkniipfen kénnen. Durch die
Installation von Optionen werden zusatzliche Messungen
verfuigbar.

Definieren Sie die Verkniipfungen uber
. Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2.
. Parameter 0-22 Displayzeile 1.3.
. Parameter 0-23 Displayzeile 2.

. Parameter 0-24 Display Line 3 Large.

MG33MO03
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Jeder in Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 bis

Parameter 0-24 Display Line 3 Large ausgewahlte Anzeigepa-
rameter verfiigt iber eine eigene Skalierung und Ziffern
nach einem moglichen Dezimalkomma. Je groBer der
numerische Wert eines Parameters, desto weniger Stellen
werden nach dem Dezimalkomma angezeigt.

Beispiel: Stromanzeige: 5,25 A, 15,2 A, 105 A.

Betriebsvariable Einheit
Parameter 16-00 Control Word Hex
Parameter 16-01 Reference [Unit] [Einheit]
Parameter 16-02 Reference [%] %
Parameter 16-03 Status Word Hex
Parameter 16-05 Main Actual Value [%] %
Parameter 16-10 Power [kW] [kw]
Parameter 16-11 Power [hp] [PS]
Parameter 16-12 Motor Voltage [V]
Parameter 16-13 Frequency [Hz]
Parameter 16-14 Motor current [A]
Parameter 16-16 Drehmoment [Nm] Nm
Parameter 16-17 Drehzahl [UPM] [U/min]
Parameter 16-18 Motor Thermal %
Parameter 16-20 Rotor-Winkel

Parameter 16-30 DC Link Voltage \Y
Parameter 16-32 Brake Energy /s kw
Parameter 16-33 Brake Energy Average kw
Parameter 16-34 Heatsink Temp. °C
Parameter 16-35 FC Uberlast %
Parameter 16-36 Nenn-WR-Strom A
Parameter 16-37 Max.-WR-Strom A
Parameter 16-38 SL Contr.Zustand

Parameter 16-39 Control Card Temp. °C
Parameter 16-40 Logging Buffer Full

Parameter 16-50 Externer Sollwert

Parameter 16-51 Puls-Sollwert

Parameter 16-52 Istwert [Einheit] [Einheit]
Parameter 16-53 Digitalpoti Sollwert

Parameter 16-60 Digital Input bin
Parameter 16-61 Terminal 53 Switch Setting |V
Parameter 16-62 Analogeingang 53

Parameter 16-63 Terminal 54 Switch Setting |V
Parameter 16-64 Analogeingang 54

Parameter 16-65 Analogausgang 42 [mA]
Parameter 16-66 Digitalausgéinge [bin]
Parameter 16-67 Pulse Input #29 [Hz] [Hz]
Parameter 16-68 Pulseingang 33 [Hz] [HzZ]
Parameter 16-69 Pulsausg. 27 [Hz] [HzZ]
Parameter 16-70 Pulsausg. 29 [Hz] [HzZ]
Parameter 16-71 Relay Output [bin]

Parameter 16-72 Zdhler A

Parameter 16-73 Zdhler B

Parameter 16-80 Bus Steuerwort 1 Hex
Parameter 16-82 Bus Sollwert 1 Hex
Parameter 16-84 Feldbus-Komm. Status Hex

Betriebsvariable Einheit
Parameter 16-85 FC Steuerwort 1 Hex
Parameter 16-86 FC Sollwert 1 Hex

Parameter 16-90 Alarmwort

Parameter 16-92 Warnwort

Parameter 16-94 Erw. Zustandswort

Tabelle 2.1 Einheiten

Statusanzeige |

Dieser Anzeigestatus erscheint standardmagig nach
Inbetriebnahme oder Initialisierung.

Detaillierte Informationen zu den Einheiten, die mit den
angezeigten Betriebsvariablen (1.1, 1.2, 1.3, 2 und 3)
verkniipft sind, erhalten Sie, wenn Sie die [Info]-Taste
driicken.

Siehe die Betriebsvariablen in Abbildung 2.10.

799 UPM

=~
1(1)
783A 36,4 kW

130BP041.10

0,000

53,2%

Auto-Fern-Ram

ol

Abbildung 2.10 Statusanzeige |

Statusanzeige I

Siehe die in Abbildung 2.11 angezeigten Betriebsvariablen
(1.1, 1.2, 1.3 und 2).

In diesem Beispiel sind als Variablen in der ersten und

zweiten Zeile ,Drehzahl’, ,Motorstrom®, ,Motorleistung”
und ,Frequenz” ausgewahlt.

10

0 207 UPM 525A 24,4 kW

6,9 Hz

Auto-Fern-Betrieb

@ @1308%62.10

o)

Abbildung 2.11 Statusanzeige Il
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Statusanzeige Il

Diese Anzeige zeigt das auszuwertende Ereignis und die
zugehdrige Aktion der Smart Logic Control an. Weitere
Informationen finden Sie unter Kapitel 3.13 Parameter: 13-**
Smart Logic.

= 2
1(1) o
O
778 UPM 0,86 A 4,0 kW g
R
Status: 0 Aus 0 (Aus)
Wenn: -
Dann: -

Auto-Fern-Betrieb

Abbildung 2.12 Statusanzeige I

2.1.5 Parametereinstellung

Der Frequenzumrichter kann fiir praktisch alle Einsatz-
gebiete verwendet werden. Sie kdnnen im
Frequenzumrichter zwischen zwei Programmiermodi
auswahlen:

. Hauptmeni-Modus.

. Quick-Menu-Modus.

Das Hauptmen bietet Zugriff auf alle Parameter. Im Quick-
Meni wird der Benutzer durch nur einige wenige
Parameter gefiihrt, die einen Einstieg in den Betrieb des
Frequenzumrichters erméglichen.

Andern Sie Parameter im Hauptmenii-Modus oder im
Quick-Meni-Modus.

2.1.6 Hauptfunktionen im Quick-Meni

Wenn Sie auf [Quick Menu] driicken, zeigt die Liste die
verschiedenen Bereiche des Quick-Mendis an.

Wahlen Sie Q7 Benutzer-Mendii, um die Parameter
anzuzeigen, die als personliche Parameter ausgewahlt
wurden. Diese Parameter wahlen Sie unter

Parameter 0-25 Benutzer-Menii aus. Sie kdnnen in diesem
Meni bis zu 50 verschiedene Parameter hinzufiigen.

Wahlen Sie Q2 Inbetriebnahme-Mend, um Zugriff auf eine
eingeschrankte Anzahl von Parametern zu erhalten, mit
denen Sie den Motor nahezu optimal laufen lassen
konnen. Die Werkseinstellungen fiir die anderen Parameter
beriicksichtigen die erforderlichen Steuerfunktionen und
die Konfiguration der Signalein- bzw. -ausgange (Steuer-
klemmen).

Die Auswahl der Parameter erfolgt tiber die Navigations-
tasten. Die in Tabelle 2.2 aufgefiihrten Parameter sind
zuganglich.

Parameter Einstellung

Parameter 0-01 LanguageParameter 0-01 S
prache
Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] [kW]

Parameter 1-22 Motornennspannung [V]
Parameter 1-23 Motornennfrequenz [Hz]
Parameter 1-24 Motornennstrom [A]

[U/min]
Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang |[0] Ohne Funktion"
[1] Komplette AMA

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl

Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert [U/min]
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert [U/min]
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 [s]
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 [s]

Parameter 3-13 Reference Site

Tabelle 2.2 Parameterauswahl

1) Wird Klemme 27 auf [0] Ohne Funktion programmiert, ist auch
keine +24-V-Beschaltung an Klemme 27 notwendig.

Wahlen Sie Liste gedinderte Par. aus, um folgende Informa-
tionen zu erhalten:
. Letzte 10 Anderungen. Mit den Navigationstasten
[a] [Y] kénnen Sie zwischen den letzten 10
geanderten Parametern wechseln.

. Die seit der Werkseinstellung vorgenommenen
Anderungen.

Wahlen Sie Protokolle, um Informationen zu den
angezeigten Betriebsvariablen zu erhalten. Die Informa-

o~ =3 . . .
ORPM 0.00A 1(1) S tionen werden als Kurvenbilder angezeigt.
\ g Sie kdnnen nur unter Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 und
|Q1 My Personal Menu - J A Parameter 0-24 Display Line 3 Large ausgewahlte Parameter
Q2 Quick Setup anzeigen. Sie kdnnen bis zu 120 Abtastwerte zum spdteren
Abruf im Speicher ablegen.
Q4 Smart Setup
Q5 Changes Made
Abbildung 2.13 Quick-Meniis
MG33MO003 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. 17
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2.1.7 Erste Inbetriebnahme

Die erste Inbetriebnahme kénnen Sie am einfachsten (iber die Taste [Quick Menu] durchfiihren. Folgen Sie dann dem
Verfahren zur Kurzinbetriebnahme (iber das LCP 102 (Tabelle 2.3 von links nach rechts gelesen). Das Beispiel gilt fiir
Regelungsanwendungen ohne Riickfiihrung.

Driicken Sie

Q2 Quick-Men.

L

Parameter 0-01 LanguageParameter 0-01 Sprache Legen Sie die Sprache fest.

. Stellen Sie die auf dem Motor-Typenschild
Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] . .
angegebene Nennleistung ein.

Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Parameter 1-22 Motor Voltage .
Motors angegebene Spannung ein.

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

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

. Stellen Sie die auf dem Typenschild des
Parameter 1-25 Motor Nominal Speed .
Motors angegebene Nenndrehzahl ein.

Sie kdnnen die Standardeinstellung fir die
Klemme [2] Motorfreilauf (inv.) zu [0] Ohne
Funktion @ndern. In diesem Fall ist fiir die
AMA kein Anschluss an Klemme 27
erforderlich.

Wahlen Sie die gewiinschte AMA-Funktion
aus. Die Aktivierung der kompletten AMA

Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang

Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung
wird empfohlen.

Legen Sie die Mindestdrehzahl der
Motorwelle fest.

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert

) Legen Sie die Hochstdrehzahl der
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert

Motorwelle fest.

. Legen Sie die Rampe-Auf-Zeit im Hinblick
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 .
auf die synchrone Motordrehzahl, ns, fest.

. Legen Sie die Rampe-Ab-Zeit im Hinblick auf
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 .
die synchrone Motordrehzahl, ns, fest.

Parameter 3-13 Reference Site Legen Sie fest, welcher Sollwert aktiv ist.

Tabelle 2.3 Verfahren zur Kurzinbetriebnahme

18 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG33MO03



Dt

Programmieren

Programmierhandbuch

Eine weitere Methode zur einfachen Inbetriebnahme des
Frequenzumrichters besteht bei Verwendung der Smart
Application Setup (SAS), die Sie auch durch Driicken von
[Quick Menu] finden kdénnen. Befolgen Sie die Anleitungen
auf den nachfolgenden Bildschirmen, um die aufgefiihrten
Anwendungen einzurichten.

Mit der [Info]-Taste kdnnen Sie wahrend des SAS Informa-

tionen Uber Einstellungen, Parameter und Meldungen

beziehen. Die folgenden 3 Anwendungen sind enthalten:
. Mechanische Bremse.

. Forderband.
. Pumpe/Liifter.

Sie konnen die folgenden 4 Feldbusse auswahlen:
. PROFIBUS

. PROFINET.
. DeviceNet

. EtherNet/IP.

HINWEIS

Der Frequenzumrichter ignoriert bei aktivem SAS die
Startbedingungen.

HINWEIS

Das Smart Setup lauft nach der ersten Netz-Einschaltung
des Frequenzumrichters oder einer Riicksetzung zu den
Werkseinstellungen automatisch an. Wenn Sie keine
Taste driicken, wird der SAS-Bildschirm nach den ersten
10 Minuten automatisch ausgeblendet.

2.1.8 Hauptmenimodus

Driicken Sie auf die Taste [Main Menu], um den Hauptme-
nimodus aufzurufen. Die in Abbildung 2.14 dargestellte
Anzeige erscheint auf dem Display.

Der mittlere und untere Bereich auf dem Display zeigt eine
Liste von Parametergruppen an, die Sie iber die [4]- und
[Y]-Tasten auswahlen kénnen.

N
1107 UPM 3,84A 1(1)

130BP066.10

1-** Motor/Last
2 - ** Bremsfunktionen

3-** Sollwert/Rampen

Abbildung 2.14 Hauptmeniimodus

Jeder Parameter hat eine Bezeichnung und eine Nummer,
die unabhéngig vom Programmiermodus unverandert
bleiben. Im Hauptmeniimodus sind die Parameter in
Gruppen unterteilt. Die erste Stelle der Parameternummer
(von links) gibt die Nummer der Parametergruppe an.

Sie kdnnen alle Parameter im Hauptmeni andern. Jedoch
werden je nach gewdhlter Konfiguration

(Parameter 1-00 Regelverfahren) ggdf. einige Parameter nicht
angezeigt. Beispielsweise werden bei Anwendungen mit
Regelung ohne Riickfiihrung alle PID-Parameter
ausgeblendet, und durch andere aktivierte Optionen
werden weitere Parametergruppen sichtbar.

2.1.9 Parameterauswahl

Im Hauptmeniimodus sind die Parameter in Gruppen
unterteilt. Wahlen Sie mit den Navigationstasten eine
Parametergruppe aus.

Wahlen Sie nach Auswahl einer Parametergruppe einen
Parameter mithilfe der Navigationstasten.

Der Arbeitsbereich zeigt Parameternummer und -namen
sowie den ausgewadhlten Parameterwert an.

o o

740 UPM 10,64 A 101] ~

O

Grundeinstellungen 0-0* =

]

0-01 Sprache ja}
[0] English

Abbildung 2.15 Parameterauswahl

2.1.10 Andern von Daten

Das Verfahren zum Andern von Daten ist im Quick-Men(i-
sowie im Hauptmenii-Modus identisch. Driicken Sie [OK]
zum Andern des ausgewihlten Parameters.

Das Verfahren zum Andern der Daten richtet sich danach,
ob der ausgewdhlte Parameter einen numerischen
Datenwert oder einen Textwert enthalt.

MG33MO03
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2.1.11 Andern eines Textwerts 2.1.13 Stufenlose Anderung von
numerischen Datenwerten

Handelt es sich bei dem gewdhlten Parameter um einen

Textwert, so dndern Sie diesen Textwert liber die Navigati- Wenn der gewdhlte Parameter fiir einen numerischen
onstasten [A] [V]. Datenwert steht, wahlen Sie eine Ziffer mit der Taste [«]
Platzieren Sie den Cursor auf dem zu speichernden Wert, 1.

und driicken Sie [OK].

= o o
740 UPM 10,64 A % A
Grundeinstellungen 0-0* § p
g =
0-01 Sprach @
prache ) m
=
<
[0] English
Abbildung 2.16 Andern eines Textwerts
2.1.12 Andern eines Datenwerts Abbildung 2.19 Auswahl einer Stelle
Wenn der gewdhlte Parameter fiir einen numerischen
Datenwert steht, andern Sie den gewdhlten Datenwert Mit [A] und [¥] kénnen Sie die markierte Ziffer stufenlos
Uber die Navigationstasten [<] [>] und [4] [Y]. Bewegen andern.
Sie den Cursor mit den Tasten [<] und [>] horizontal. Der Cursor zeigt die gewahlte Stelle an. Platzieren Sie den
Cursor auf der zu speichernden Ziffer, und driicken Sie
~1 o [OK].
113 UPM 1,78 A M =
O
re| £
3
1-60 Lastausgleich < o
tief :
o~
180 % o
[ v %
=
on
.- —
Abbildung 2.17 Andern eines Datenwerts
Andern Sie den Datenwert {iber die Tasten [4] und [V].
Uber [4] wird der Datenwert erhéht, Giber [¥] wird er
redt‘mert. Platzieren Sie derj Cursor. auf dem zu Abbildung 2.20 Speichern
speichernden Wert, und driicken Sie [OK].
o . .o .
729UPM 621A i = 2.1.14 Wert, Schritt fur Schritt
1- 6% 4
3
1-60 Lastausgleich i Bestimmte Parameter konnen Sie Schritt flr Schritt andern.
i Dazu gehdren folgende:
T80 % . Parameter 1-20 Motor Power [kW].
[ v
. Parameter 1-22 Motor Voltage.

Abbildung 2.18 Speichern eines Datenwerts

. Parameter 1-23 Motor Frequency.

Die Parameter werden als Gruppe der numerischen
Datenwerte sowie als unendlich variierende numerische
Datenwerte gedndert.
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2.1.15 Anzeigen und Programmieren von
indizierten Parametern

Parameter werden bei der Platzierung in einem FIFO-
Speicher indexiert.

Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode bis

Parameter 15-32 Alarm Log: Time enthalten einen
auslesbaren Fehlerspeicher. Wahlen Sie einen Parameter
aus, drlicken Sie [OK], und verwenden Sie die Navigations-
tasten [4] [¥], um im Wertespeicher zu navigieren.

So wird beispielsweise Parameter 3-10 Festsollwert folgen-
dermaflen geandert:
1. Wahlen Sie einen Parameter, driicken Sie [OK],
und verwenden Sie [A] [Y], um durch die
indizierten Werte zu blattern.

2. Wenn Sie einen Parameterwert andern mochten,
wahlen Sie den indizierten Wert und driicken Sie
[OK].

3. Andern Sie den Wert mithilfe der Tasten [4] [¥].

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

5. Driicken Sie [Cancel], um abzubrechen. Driicken
Sie [Back], um den Parameter zu verlassen.

2.1.16 Programmierung auf der
numerischen LCP-Bedieneinheit

Die folgenden Anweisungen beziehen sich auf das

numerische LCP (LCP 101).

Die Bedieneinheit ist in vier Funktionsgruppen unterteilt:
. Numerisches Display.

. Meniitasten und Anzeigeleuchten — Anderung der
Parameter und Umschalten zwischen Displayfunk-
tionen.

. Navigationstasten und Anzeigeleuchten.
. Bedientasten mit Anzeigeleuchten

Displayzeile
Statusmeldungen mit der Anzeige von Symbolen und
numerischem Wert.

Anzeigeleuchten
. Griine LED/On (An): Zeigt an, ob das Steuerteil
eingeschaltet ist.

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

. Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

LCP-Tasten
[Menu]

Wahlen Sie eine der folgenden Betriebsarten:
. Status.

. Kurzinbetriebnahme.

. Hauptmend.

130BA191.10

1 ‘ ——‘ ‘—— ——‘ Setup Y
|

—s =

Status Quick Main
2 Menu Setup Menu
C

Warn.

3 On

Jot,

Alarm

N

Abbildung 2.21 LCP-Tasten

Statusmodus

Der Statusmodus zeigt den Zustand des Frequenzum-
richters oder des Motors an.

Wenn ein Alarm auftritt, wechselt das LCP 101 automatisch
in den Statusmodus.

Sie kdnnen mehrere Alarme anzeigen.

MG33MO03
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HINWEIS|

Das Kopieren von Parametern ist bei der numerischen
LCP-Bedieneinheit (LCP 101) nicht mdglich.

[Back]

Dient zur Navigation zuriick.

Verwenden Sie [4] [¥] fir den Wechsel zwischen Befehlen
und zur Navigation innerhalb von Parametern.

130BP079.10

e
~N
8 -
o S
rpm 8
)/_\ L4 Setup 1
Abbildung 2.22 Statusmodus P 2 _03 Setup 1
e
o
- ]
S Status Quick Main
§ Menu Setup Menu
R
N Setup 1 Abbildung 2.24 Hauptmenii/Kurzinbetriebnahme

Abbildung 2.23 Alarm

Hauptmenii/Kurzinbetriebnahme

Werden zum Programmieren aller Parameter oder nur der
Parameter im Quick-Menu verwendet (siehe auch die
Beschreibung des LCP 102 in Kapitel 2.1 Grafische und
numerische LCPs).

Wenn der Wert blinkt, driicken Sie [A] oder [¥], um
Parameterwerte zu dndern.

1. Driicken Sie auf die Taste [Main Menu], um das
Hauptmeni auszuwahlen.

2. Wahlen Sie die Parametergruppe [xx-__] und
driicken Sie auf [OK].

3. Wahlen Sie den Parameter [__-xx] und driicken
Sie auf [OK].

4. Wenn der Parameter ein Arrayparameter ist,
wahlen Sie die Arraynummer und driicken Sie auf
[OK].

5. Wahlen Sie den erforderlichen Datenwert und
driicken Sie auf [OK].

Parameter mit funktionalen Anzeigewerten wie [1], [2] usw.
Eine Beschreibung der unterschiedlichen Auswahlmdglich-
keiten finden Sie in den einzelnen
Parameterbeschreibungen in Kapitel 3 Parameterbeschrei-
bungen.

2.1.17 LCP-Tasten

Die Tasten fiir die Hand-Steuerung befinden sich unten am
LCP.

L1 L1 L1

Abbildung 2.25 LCP-Tasten

130BP046.10

[Hand On]

Ermdoglicht die Steuerung des Frequenzumrichters tber das
LCP. [Hand On] startet ebenfalls den Motor. Dann kdnnen
Sie die Motordrehzahl mit Hilfe der Navigationstasten
eingeben. Sie kdnnen die Taste Uber Parameter 0-40 [Hand
on] Key on LCP [1] Aktivieren oder [0] Deaktivieren.

Externe Stoppsignale, die durch Steuersignale oder einen
Feldbus aktiviert werden, heben einen UGber das LCP
erteilten Startbefehl auf.

Die folgenden Steuersignale sind nach wie vor wirksam,
auch wenn [Hand On] aktiviert ist.
. [Hand On] - [Off] - [Auto On].

. Quittieren.
. Motorfreilaufstopp invers.
. Reversierung.

. Parametersatzauswahl Isb — Parametersatzauswahl
msb.

. Stoppbefehl Uber serielle Schnittstelle.
. Schnellstopp.

. DC-Bremse.

22 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.
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[Off]

Dient zum Stoppen des angeschlossenen Motors. Sie
konnen die Taste Uber Parameter 0-41 [Off]-LCP Taste [1]
Aktivieren oder [0] Deaktivieren.

Ist keine externe Stoppfunktion aktiv und die Taste [Off]
inaktiv, kdnnen Sie den Motor jederzeit durch Abschalten
der Spannung stoppen.

[Auto On]

Ermoglicht die Steuerung des Frequenzumrichters tber die
Steuerklemmen und/oder serielle Schnittstelle. Legen Sie
ein Startsignal an den Steuerklemmen und/oder am Bus
an, startet der Frequenzumrichter. Sie kdnnen die Taste
Uber Parameter 0-42 [Auto On]-LCP Taste [1] Aktivieren oder
[0] Deaktivieren.

HINWEI
Ein aktives HAND-OFF-AUTO-Signal iiber die Digita-
leingange hat hohere Prioritdt als die Bedientasten

[Hand On] - [Auto On].

[Reset]

Dient zum Zurilicksetzen des Frequenzumrichters nach
einem Alarm (Abschaltung). Sie kdnnen die Taste Uber
Parameter 0-43 [Reset]-LCP Taste [1] Aktivieren oder [0]
Deaktivieren.

2.1.18 Initialisierung auf
Werkseinstellungen

Sie kdnnen die Werkseinstellungen des Frequenzumrichters
auf zwei Weisen initialisieren.

Empfohlene Initialisierung (liber
Parameter 14-22 Betriebsart)
1. Wahlen Sie Parameter 14-22 Operation Mode aus.

2 Driicken Sie [OK].

3 Wahlen Sie [2] Initialisierung aus.
4. Driicken Sie [OK].
5

Trennen Sie die Netzversorgung, und warten Sie,
bis das Display erlischt.

6. Stellen Sie die Verbindung zur Netzversorgung
wieder her. Der Frequenzumrichter ist nun zuriick-
gesetzt.

Parameter 14-22 Operation Mode initialisiert alles auf3er:
. Parameter 14-50 RFI Filter.

. Parameter 8-30 FC-Protokoll.

. Parameter 8-31 Address.

. Parameter 8-32 FC-Baudrate.

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

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

. Parameter 15-00 Operating hours bis
Parameter 15-05 Over Volt's.

. Parameter 15-20 Historic Log: Event bis
Parameter 15-22 Historic Log: Time.

. Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode bis
Parameter 15-32 Alarm Log: Time.

Manuelle Initialisierung
1. Trennen Sie die Netzversorgung, und warten Sie,
bis das Display erlischt.

LCP 102: Schalten Sie die Netzver-
sorgung wieder ein und driicken Sie
gleichzeitig die Tasten [Status] - [Main
Menu] - [OK].

2. 2a

2b  LCP 101, numerische Anzeige: Driicken
Sie wahrend der Netz-Einschaltung
[Menu] - [OK].

3. Lassen Sie die Tasten nach 5 Sekunden los.

4, Der Frequenzumrichter ist nun mit den Werksein-
stellungen programmiert.

Dieses Verfahren initialisiert alles auBer:
. Parameter 15-00 Operating hours.

. Parameter 15-03 Power Up's.
. Parameter 15-04 Over Temp's.
. Parameter 15-05 Over Volt's.

HINWEI

Eine manuelle Initialisierung setzt auch die Einstellungen
der seriellen Kommunikation, des EMV-Filters

(Parameter 14-50 RFI Filter) und des Fehlerspeichers
zuriick.

MG33MO03
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3 Parameterbeschreibungen

3.1 Parameter:0-* Betrieb und Display

. . Option: Funktion:
Parametergruppe zum Einstellen der allgemeinen . :
Grundfunktionen des Frequenzumrichters, zur Funktion der 5a] | e sizleriel | o Sjpiei 22l 2
LCP-Tasten und zur Konfiguration des LCP-Displays. [51] | Bahasa Bestandteil von Sprachpaket 2
Indonesia
0-01 Language . .
[52] | Hrvatski Bestandteil von Sprachpaket 3
Option: Funktion:
Zur Definition der im Display 53] | Arabic
verwendeten Sprache. Der Frequenzum- 0-02 Motor Speed Unit
richter wird mit 4 verschiedenen Option:  Funktion:
Sprachpaketen geliefert. Englisch und YITT,
Deutsch sind in allen Paketen enthalten. M
Sie kénnen Englisch nicht l6schen oder Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem
andern. Motor nicht einstellen.
[0] * | English Bestandteil der Sprachpakete 1-4
Die im Display angezeigten Informationen sind von
[11 | Deutsch Bestandteil der Sprachpakete 1-4 den Einstellungen in Parameter 0-02 Motor Speed Unit
[2] [ Francais Bestandteil von Sprachpaket 1 und Parameter 0-03 Regional Settings abhangig. Die
Werkseinstell P -02 M
B3] | Dansk Besae el oo SRdRas | e‘r seinstellungen von ara‘meter 00‘ ot?r Speed
Unit und Parameter 0-03 Regional Settings hangen von
[4] | Spanish Bestandteil von Sprachpaket 1 der Region der Welt ab, in welcher der Frequenzum-
richter ausgeliefert wird.
[5]1 | Italiano Bestandteil von Sprachpaket 1 HINWEI
[6] |Svenska Bestandteil von Sprachpaket 1 Bei Anderung der Hz/UPM-Umschaltung
werden bestimmte Parameter auf ihren
[7]1 | Nederlands Bestandteil von Sprachpaket 1 Ausgangswert zuriickgesetzt. Wihlen Sie
[10] | Chinese Bestandteil von Sprachpaket 2 el Gl bdeselie ke il Gy )
(Umschaltung Hz/UPM) aus, bevor Sie andere
[20] [ Suomi Bestandteil von Sprachpaket 1 Parameter dndern.
[22] | English US Bestandteil von Sprachpaket 4
[0] | RPM | Auswahl zur Anzeige von Motordrehzahlvariablen und
[27] | Greek Bestandteil von Sprachpaket 4 -parametern bezogen auf die Motordrehzahl (U/min).
28] | Bras.port Bestandieil von Sprachpaket 4 [1]1 *| Hz | Auswahl zur Anzeige von Motordrehzahlvariablen und
-parametern bezogen auf die Ausgangsfrequenz (Hz).
[36] | Slovenian Bestandteil von Sprachpaket 3
- 0-03 Landereinstellungen
[39] | Korean Bestandteil von Sprachpaket 2
Option: Funktion:
[40] | Japanese Bestandteil von Sprachpaket 2 EH"”! [E
41] | Turkish il hpaket 4 . . . 9
[41] | Turkis Bestandteil von Sprachpaket Diesen Parameter konnen Sie bei
[42] | Trad.Chinese Bestandteil von Sprachpaket 2 laufendem Motor nicht einstellen.
[43] | Bulgarian Bestandteil von Sprachpaket 3
- - [0] * | Interna- | Aktiviert Parameter 1-20 Motornennleistung [kW],
[44] | Srpski Bestandteil von Sprachpaket 3 . i i . .
tional um die Motorleistung in kW einzustellen und
[45] | Romanian Bestandteil von Sprachpaket 3 legt die Werkseinstellung von
Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 50 Hz fest.
[46] [ Magyar Bestandteil von Sprachpaket 3
[11 JUS Aktiviert Parameter 1-20 Motornennleistung [kW],
[47] | Czech Bestandteil von Sprachpaket 3 um die Motorleistung in HP einzustellen und legt
die Werkseinstellung von
[48] | Polski Bestandteil von Sprachpaket 4 Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 60 Hz fest.
[49] [ Russian Bestandteil von Sprachpaket 3
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0-04 Netz-Ein Modus (Hand)

Option: Funktion:

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

[0] | Wiederanlauf Startet den Frequenzumrichter unter
Beibehaltung derselben Start/Stopp-
Einstellungen (eingestellt iber [Hand On/
Off1]) wie vor dem Netz-Aus des Frequen-

zumrichters neu.

[1] * | LCP Startet den Frequenzumrichter nach
Stop,Letz.Soll. Wiederanlegen der Netzspannung und
Driicken von [Hand On] mit einem
gespeicherten Ortsollwert neu.
[2] [LCP Stop, Setzt den Ortsollwert bei Wiederanlauf
Sollw.=0 bei einem Neustart des Frequenzum-

richters auf 0.

3.1.1 0-1* Parametersatze

Parameter zum Einstellen und Steuern der einzelnen
Parametersatze.

Der Frequenzumrichter verfiigt iber vier voneinander
unabhangig programmierbare Parametersatze. Hierdurch ist
er sehr flexibel und kann Probleme mit erweiterten Steuer-
funktionen zu losen. Haufig bedeutet dies
Kosteneinsparungen flr externe Steuer- und Regeleinrich-
tungen. Sie kdnnen Parametersdtze zur Programmierung
des Frequenzumrichters flir den Betrieb anhand eines
Steuerprinzips in einem Parametersatz (z. B. Motor 1 fiir
horizontale Bewegung) und anhand eines anderen Steuer-
prinzips in einem weiteren Parametersatz (z. B. Motor 2 fiir
vertikale Bewegung) nutzen. Alternativ kann ein OEM-
Maschinenbauer Parametersdtze nutzen, um alle ab Werk
eingebauten Frequenzumrichter fiir unterschiedliche
Maschinentypen in einer Produktreihe identisch mit den
gleichen Parametern zu programmieren. und danach
wahrend der Produktion/Inbetriebnahme einfach einen
Parametersatz abhéngig von der Maschine zu wahlen, bei
der der Frequenzumrichter eingebaut ist.

Sie kdnnen den aktiven Parametersatz (d. h. der Satz, in
dem der Frequenzumrichter gerade arbeitet) Gber
Parameter 0-10 Aktiver Satz auswahlen, und dieser wird im
LCP angezeigt. Uber Externe Anwahl kénnen Sie bei
laufendem oder gestopptem Frequenzumrichter Gber
Digitaleingang oder serielle Kommunikation zwischen
mehreren Parametersatzen umschalten. Falls eine
Anderung des Satzes wihrend des Betriebs nétig sein
sollte, stellen Sie sicher, dass Parameter 0-12 Satz
verkniipfen mit wie erforderlich programmiert ist. Uber
Parameter 0-11 Programm Satz kdnnen Sie Parameter in
jedem der verschiedenen Satze programmieren,
unabhdngig vom aktiven Parametersatz, mit dem der

Frequenzumrichter weiterhin laufen kann, wahrend die
Programmierung stattfindet. Mit Parameter

Parameter 0-51 Set-up Copy kénnen Sie Parametereinstel-
lungen von einem Satz zum anderen kopieren, um eine
schnellere Inbetriebnahme zu ermdglichen, wenn Sie
dhnliche Parametereinstellungen in unterschiedlichen
Sédtzen benétigen.

0-10 Aktiver Satz

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Konfiguration zur Steuerung
der Funktionen des Frequenzumrichters.

[0] | Werksein- Sie kdnnen diese Einstellungen nicht @ndern.

stellung Dieser Parameter enthdlt den Datensatz von
Danfoss, und diesen kdnnen Sie als
Datenquelle verwenden, um die anderen
Parametersatze in einen bekannten Zustand
zuriick zu versetzen.

[1] %] Satz 1 [1] Satz 1 bis [4] Satz 4 sind die 4 separaten
Parametersatze, in denen Sie alle Parameter
programmieren kénnen.

[2] |Satz2

[3] [Satz3

[4] |Satz 4

[9] | Externe Diese Option dient zur Konfigurationsauswahl

Anwahl mit Hilfe von Digitaleingangen und der
seriellen Kommunikationsschnittstelle. Dieser
Satz verwendet die Einstellungen aus
Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit. Vor
Anderungen an Funktionen mit und ohne
Ruckfihrung muss der Frequenzumrichter
gestoppt werden.

Verwenden Sie Parameter 0-51 Set-up Copy, um einen
Parametersatz in alle anderen Parametersatze zu kopieren.
Stoppen Sie den Frequenzumrichter, bevor Sie zwischen
Parametersatzen wechseln, bei denen Parameter, die als
nicht wéhrend des Betriebs dinderbar gekennzeichnet sind,
verschiedene Werte aufweisen. Wenn Sie bei der Definition
von Parametern in zwei verschiedenen Parametersatzen
Konflikte vermeiden mochten, verknilpfen Sie die Satze mit
Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit. Wdhrend des Betriebs
nicht édnderbare Parameter kdnnen Sie an der
Kennzeichnung FALSCH in der Parameterliste in

Kapitel 5 Parameterlisten erkennen.

0-11 Programm Satz

Option: Funktion:

Wahlen Sie den wahrend des Betriebs zu
bearbeitenden (d. h. zu programmierenden)
Parametersatz aus. Dies ist entweder der
aktive Parametersatz oder einer der inaktiven
Parametersatze.

[0] | Werksein-
stellung

Kann nicht bearbeitet werden, dient jedoch
als Datenquelle zum Zuriicksetzen der

MG33MO003
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0-11 Programm Satz 0-12 Satz verkniipfen mit

Option: Funktion: Option: Funktion:
anderen Parametersatze in einen bekannten Fur einen konfliktfreien Wechsel von einem
Zustand. Parametersatz in einen anderen wahrend

11 * | Satz 1 TiSieRenentsaEbieIdlsaEdIkennen des Betriebs konnen Sie Parametersatze mit

wahrend des Betriebs unabhsingig vom Parametern, die wdhrend des Betriebs nicht

. . . dndert werden kénnen, miteinander
aktiven Parametersatz frei bearbeiten. gedndert werden konnen, miteinande

verknupfen. Diese Verknlipfung sorgt fiir die

(2] |Satz2 Synchronisierung der wéhrend des Betriebs

B8] |Satz3 nicht dnderbaren Parameterwerte, wenn

[4] [Satz 4 wiéhrend des Betriebs der Parametersatz

[9]1 | Aktiver Satz | Kann auch wahrend des Betriebs bearbeitet gewechselt wird. Wéhrend des Betriebs nicht
werden. Bearbeiten Sie den ausgewahlten dnderbare Parameter kénnen Sie an der
Parametersatz tiber eine Reihe von Quellen: Kennzeichnung FALSCH in der Parame-
LCP, FU RS485, Frequenzumrichter-USB oder terliste in Kapitel 5 Parameterlisten erkennen.
bl a1 5 Rl S ity Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit wird

Satz verwendet, wenn in Parameter 0-10 Aktiver

Satz [9] Externe Anwahl ausgewahlt ist. Die

externe Anwahl ermdglicht den Wechsel

von einem Parametersatz zu einem anderen

P 0-11 nnngl wahrend des Betriebs (d. h. bei laufendem
Motor).
2000 Beispiel:

BN w N Ll
o
&

Verwenden Sie die externe Anwahl, um bei
Satz laufendem Motor von Satz 1 zu Satz 2 zu
1 wechseln. Programmieren Sie zuerst
Parameter in Satz 1 und stellen Sie dann

sicher, dass Satz 1 und 2 synchronisiert

P 0-11

00[|
00|
ool

(verkniipft) werden. Die Synchronisierung

kann auf zwei Arten erfolgen:

B> w N

1. Wahlen Sie die folgenden Optionen:

Sat . [2] Konfiguration 2 in
z
a Parameter 0-11 Programm Satz.

Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit

P 0-11 r mit [1] Konfiguration 1.
- [ I
5 Dadurch beginnt die Verknilipfung (Synchro-

nisierung).

1
L]
2
3
4

SPS-Feldbus

130BP075.10

Satz

1
2 Abbildung 3.2 Satz 1
P 0-11
3
4 ODER
130BA199.10 2. Ist Satz 1 aktiv, kopieren Sie Satz 1 zu
Abbildung 3.1 Programm Satz Satz 2. Stellen Sie dann Parameter 0-12 Satz

verkniipfen mit auf [2] Satz 2. So beginnt die
Verkniipfung.
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0-12 Satz verknupfen mit

0-14 Anzeige: Par.sdtze/Kanal bearbeiten

Option: Funktion: Range: Funktion:
= 0% | [-2147483648 | Anzeige der Einstellungen von
= - 2147483647 | | Parameter 0-11 Programm Satz fur jeden der
% 4 verschiedenen Kommunikationskanale.
Wird die Anzeige als Hex dargestellt, wie es
im LCP der Fall ist, steht jede Zahl fiir einen
L Kanal.
Abbildung 3.3 Satz 2 Die Ziffern 1-4 stehen fiir die Nummer des
jeweiligen Parametersatzes. ,F* steht fir
Werkseinstellung, und ,A” steht fiir den
Ist die Verkniipfung vollstandig, enthalt aktiven Parametersatz. Von rechts nach links
Parameter 0-13 Readout: Linked Set-ups {1,2} lauten die Kanale wie folgt: LCP, FC-Seriell,
und weist so darauf hin, dass alle nicht USB, Feldbus 1-5.
wdhrend des Betriebs dnderbaren Parameter Beispiel: Die Nummer AAAAAA21h bedeutet
nun in Satz 1 und 2 gleich sind. Liegen Folgendes:
Anderungen fiir einen nicht wéhrend des . Der Frequenzumrichter hat dber
Betriebs dnderbaren Parameter vor, z. B. A I S ——
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) in empfangen. Diese Auswahl ist in
Parametersatz 2, werden diese automatisch Parameter 0-11 Programm Satz
auch in Parametersatz 1 tibernommen. Nun aufgefihrt.
konnen Sie wéahrend des Betriebs zwischen
Parametersatz 1 und 2 wechseln. * Ein Benutzer hat iber das LCP
Parametersatz 1 ausgewahlt.
[0] * | Nicht
verkniipft . Alle anderen Kanale verwenden
den aktiven Parametersatz.
[1] |[Satz 1
[3] [Satz3 ;
4] |satz 4 Range: Funktion:
0* [ [0 -255]|Erméglicht das Auslesen des aktiven Parameter-
satzes, auch wenn [9] Mehrere Parametersditze in
Array [5] Parameter 0-10 Aktiver Satz ausgewahlt sind.
Range: Funktion:
o*| [0- Zeigt eine Liste aller Parametersitze, die mit der 3.1.2 0-2* LCP-Display
255 ] Funktion aus Parameter 0-12 This Set-up Linked to
verkntipft worden sind. Der Parameter hat 1 Index Definieren Sie Variablen, die im LCP angezeigt werden
fur jeden Parametersatz. Der Wert fir jeden Index sollen.
gibt an, welche Satze mit diesem Parametersatz
verknupft sind. HINWEI
Index LCP-Wert Informationen zum Erstellen von Displaytexten finden
0 {0} Sie unter:
L 0.2 . Parameter 0-37 Display Text 1.
i gf} . Parameter 0-38 Display Text 2.
4 {4} . Parameter 0-39 Display Text 3.
Tabelle 3.1 Beispiel fur Satzverkniipfung
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0-20 Displayzeile 1.1

0-20 Displayzeile 1.1

Option: Funktion: Option: Funktion:

Auswahl der Variable fir die [1610] | Leistung [kW] Aktuelle Leistungsaufnahme des
Anzeige in der 1. Zeile, linke Motors in kW.
Stelle im Display. [1611] | Leistung [PS] Aktuelle Leistungsaufnahme des

[0] Keine Kein Anzeigewert ausgewahlt. Motors in HP.

[9] Performance Monitor [1612] [ Motorspannung Am Motor anliegende Spannung.

(15] Readout: actual [1613] | Frequenz Motorfrequenz, d. h. die

setup Ausgangsfrequenz des Frequen-
[37] Displaytext 1 zumrichters in Hz.
[38] Displaytext 2

- [1614] | Motorstrom Phasenstrom des Motors als
[39] Displaytext 3 .
- gemessener Effektivwert.

[953] | Profibus-Warnwort
[1005] |Zahler Ubertragungs- [1615] | Frequenz [%] Motorfrequenz, d. h. die

fehler Ausgangsfrequenz des Frequen-
[1006] | Zahler Empfangs- zumrichters in Prozent.

fehler [1616] [ Drehmoment [Nm] Aktuelles Motordrehmoment in

[1007] | Zahler Bus-Off Nm.

101 W 1

(1013] arnparameter [1617] | Drehzahl [UPM] Drehzahl in UPM (Umdrehungen

[1230] |Warnparameter * pro Minute), d. h. die Motorwel-

[1472] | VLT-Alarmwort lendrehzahl mit Riickfihrung.

[1473] | VLT-Warnwort — - -

[1474] | VLT Erw. [1618] | Therm. Motorschutz lI3|e u:er die hETR-FunhktlonI

Zustandswort ere,\j| nete thermische Belastung
tor.

[1501] [ Motorlaufstunden am Aotor

[1502] | Zhler-kwh [1619] | KTY-Sensortem-

[1580] |Fan Running Hours peratur

[1600] | Steuerwort Aktuelles Steuerwort. [1620] | Rotor-Winkel

- - - - [1621] | Torque [%] High Res.
[1601] [ Sollwert [Einheit] Zeigt den Gesamtsollwert (die -
. [1622] | Drehmoment [%] Aktuelle Motorbelastung in
Summe aus Digital-/Analog-
i Prozent des Motornenndreh-
eingang/Festsollwert/Bus/Sollw.
, moments.
speichern/Frequenzkorrektur auf
und ab) in der ausgewiahlten [1623] | Motor Shaft Power
Einheit an. [kw1]
[1602] [ Sollwert % Zeigt den Gesamtsollwert (die ki) | Elliseiiee] Sy
. Resistance
Summe aus Digital-/Analog-
eingang/Festsollwert/Bus/Sollw. [1625] | Max. Drehmoment
speichern/Frequenzkorrektur auf (Nm]
und ab) in Prozent an. [1630] [ DC-Spannung DC-Zwischenkreisspannung im
Frequenzumrichter

[1603] | Zustandswort Aktuelles Zustandswort.

[1632] [ Bremsleistung/s Derzeitige an einen externen

[1605] | Hauptistwert [%] Istwert als Prozentangabe. Bremswiderstand {ibertragene

[1606] | Actual Position Istposition in den unter Bremsleistung.

Parameter 17-70 Position Unit Die Angabe erfolgt in Form eines
ausgewahlten Positionseinheiten. Augenblickswerts.

[1607] | Target Position Aktive Zielposition in den unter [1633] | Bremsleist/2 min An einen externen Bremswi-
Parameter 17-70 Position Unit derstand Ubertragene
ausgewdhlten Positionseinheiten. Bremsleistung. Die Durchschnitts-

leist ird laufend fur di

[1608] [ Position Error Istpositions-Pl-Fehler in den unter €isting wirc fattiend Hr cie

. . letzten 120 Sekunden berechnet.
Parameter 17-70 Position Unit
ausgewdahlten Positionseinheiten. [1634] | Kuhlkorpertemp. Aktuelle Kuhlkorpertemperatur
— des Frequenzumrichters. Der
[1609] | Benutzerdefinierte B
) Abschaltgrenzwert betragt 95
Anzeige
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0-20 Displayzeile 1.1 0-20 Displayzeile 1.1

Option: Funktion: Option: Funktion:
15 °C (203 %9 °F); die erneute Parameter 6-50 Klemme 42 Analog-
Aktivierung erfolgt bei 70 £5 °C ausgang fir die Auswahl des
(203 %9 °F). anzuzeigenden Werts.
[1635] | FC Uberlast Prozentuale Last der Wechsel- [1666] [ Digitalausgange Bindrwert aller Digitalausgdnge.
sl [1667] [ Pulseingang 29 [Hz] | Der Istwert des an Klemme 29
[1636] [ Nenn-WR-Strom Nennstrom des Frequenzum- anliegenden Impulssignals.
richters. [1668] | Pulseingang 33 [Hz] [ Der Istwert des an Klemme 33
[1637] | Max.-WR-Strom Maximaler Strom des Frequen- anliegenden Impulssignals.
ZATIE . [1669] [ Pulsausg. 27 [Hz] Aktuelles Pulssignal an Klemme
[1638] [SL Contr.Zustand Der aktuelle Zustand des Smart 27 im Digitalausgang-Modus.
Logic Controllers. [1670] [ Pulsausg. 29 [HZ] Aktuelles Pulssignal an Klemme
[1639] | Steuerkartentemp. Temperatur der Steuerkarte. 29 im Digitalausgang-Modus.
[1644] | Speed Error [RPM] [1671] [ Relaisausgange
[1645] [ Motor Phase U [1672] | Z&hler A Anwendungsabhéangig (z. B. SLC-
Current Steuerung).
[1646] | Motor Phase V [1673] | Z&hler B Anwendungsabhangig (z. B. SLC-
Current Steuerung).
[1647] | Motor Phase W . :
e [1675] [ Analogeingang Istwert an Eingang X30/11 als
[1648] | Speed Ref. After X30/11 Soll- oder Schutzwert.
Ramp [RPM] [1676] | Analogeingang Istwert an Eingang X30/12 als
[1650] | Externer Sollwert Die Summe der externen X30/12 Soll- oder Schutzwert.
Sollwerte in % (Summe aus [1677] | Analogausgang Der Istwert an Ausgang X30/8 in
Analog/Puls/Bus). X30/8 [mA] mA. Verwenden Sie
[1651] | Puls-Sollwert Die an den Digitaleingédngen (18, Parameter 6-60 Klemme X30/8
19, oder 32, 33) anliegende Analogausgang fir die Auswahl
Frequenz in Hz. des anzuzeigenden Werts.
[1652] | Istwert [Einheit] Der Sollwert von den program- [1678] | Analogausgang
mierten Digitaleingéngen. X45/1 [mA]
[1653] | Digitalpoti Sollwert (1679] :na::gau;gang
45/3 [m
[1657] | Feedback [RPM] [mA]
—— - — — [1680] [ Bus Steuerwort 1 Steuerwort (CTW) vom Bus-
[1660] [ Digitaleingdnge Signalzustdande von den 6 Digital-
Master.
klemmen (18, 19, 27, 29, 32 und
33). Insgesamt sind 16 Bits [1682] | Bus Sollwert 1 Mit dem Steuerwort vom Bus-
vorhanden, aber nur sechs davon Master gesendeter Hauptsollwert.
werden verwendet. Eingang 18 [1684] | Feldbus-Komm. Zustandswort fir erweiterte
entspricht dem dufersten linken Statis Feldbus-Komm.option
verwendeten Bit. Signal Low = 0;
Signal High = 1. [1685] [ FC Steuerwort 1 Steuerwort (CTW) vom Bus-
Master.
[1661] [ AE 53 Modus Einstellung Eingangsklemme 54.
Strom = 0; Spannung = 1. [1686] [ FC Sollwert 1 An den Bus-Master gesendetes
Zustandswort.
[1662] | Analogeingang 53 Der Istwert an Eingang 53 als
Soll- oder Schutzwert. [1687] | Bus Readout Alarm/
Warning
[1663] [ AE 54 Modus Einstellung Eingangsklemme 54. [1689] | Configurable Alarm/
Strom = 0; Spannung = 1. Warning Word
[1664] | Analogeingang 54 Istwert an Eingang 54 als Soll- [1690] | Alarmwort Mindestens ein Alarm in Hex-
oder Schutzwert. Code.
[1665] [ Analogausgang 42 Der Istwert an Ausgang 42 in mA. [1691] [ Alarmwort 2 Mindestens ein Alarm in Hex-
Verwenden Sie Code.
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0-20 Displayzeile 1.1 0-22 Displayzeile 1.3 Klein

Option: Funktion: Einstellung fiir die Displayanzeige in der 1. Zeile, rechte Stelle.
[1692] | Warnwort Mindestens eine Warnung in Hex- Diese Optionen entsprechen den fiir Parameter 0-20 Displayzeile
Code. 1.1 aufgelisteten Funktionen.
[1693] [ Warnwort 2 Mindestens eine Warnung in Hex- 0-23 Displayzeile 2 Grof3
Code. Einstellung fiir die Displayanzeige in der 2. Zeile. Die Optionen
[1694] [ Erw. Zustandswort Mindestens eine Zustandsbe- sind identisch mit der Auflistung flir Parameter 0-20 Displayzeile

-
-

dingung in Hex-Code.

[1836] [ Analogeingang X48/2 0-24 Displayzeile 3

I - Einstellung fir die Displayanzeige in der 3. Zeile.
[1837] [ Temp. Eing. X48/4
[1839] [ Temp. Eing. X48/10 Range: Funktion:
[1860] | Digital Input 2 Size [0 - | Definieren Sie bis zu 50 Parameter, die im Q7
[3110] | Bypass-Zustandswort related* | 9999 ] | Benutzer-Menii angezeigt werden sollen. Der
[3111] | Bypass-Laufstunden Zugriff auf dieses Menii erfolgt iiber die Taste
[4235] | S-CRC Value [Quick Menu] am LCP. Die Parameter werden
[4282] | Safe Control Word im Q1 Benutzer-Menu in der Reihenfolge
[4283] | Safe Status Word angezeigt, in der Sie in diesem Arrayparameter
[4285] | Active Safe Func. programmiert wurden. Das Loschen von
[4286] | Safe Option Info Parametern erfolgt, indem Sie den Wert auf
[9913] | Leerlaufzeit 0000 setzen.
[9914] |Paramdb Anfragen in Dies ermoglicht lhnen zum Beispiel einen
W.schlange schnellen und einfachen Zugriff auf einen bis
[9917] |tCon1 time maximal 50 Parameter, die regelmaBig
[9918] |tCon2 time gedndert werden missen (z. B. aus Griinden
[9919] | Time Optimize der Anlagenwartung). Zudem ermdoglicht diese
MersiE Funktion einem OEM die schnelle
[9920] | Kahlk Temp, LT1 Inbetriebnahme seiner Geréte.
[9921] (Kihlk.Temp LT 2
[9922] |Kuhlk.Temp LT 3 3.1.3 0-3* LCP-Benutzerdef
[9923] | Kiihlk.Temp LT 4
[9924] | Luhlk.Temp LT 5 Sie kénnen die Displayelemente fiir verschiedene Zwecke
[9925] [ Kiihlk.Temp LT 6 anpassen:
[9926] | Kiihlk.Temp LT 7 . Kundenspezifische Auswahl der Anzeige. Der
[9927] | Kuhlk.Temp LT 8 angezeigte Wert ist proportional zur Drehzahl
[9951] | PC Debug 0 (linear, radiziert oder 3. Potenz - je nach Wahl der
[9952] |PC Debug 1 Einheit in Parameter 0-30 Custom Readout Unit).
[9953] | PC Debug 2 e Displaytext. Dies ist eine in einem Parameter
[9954] [PC Debug 3 gespeicherte Textfolge.
[9955] [ PC Debug 4

Benutzerdefinierte Anzeige
Der anzuzeigende berechnete Wert basiert auf den Einstel-
lungen in:

. Parameter 0-30 Custom Readout Unit.

[9956] | Fan 1 Feedback
[9957] | Fan 2 Feedback
[9958] [ PC Auxiliary Temp
[9959] [ Power Card Temp.

. Parameter 0-31 Custom Readout Min Value (nur

0-21 Displayzeile 1.2 Klein linear).

Einstellung fur die Displayanzeige in der 1. Zeile, mittlere Stelle. ° Parameter 0-32 Custom Readout Max Value.
Diese Optionen entsprechen den fir Parameter 0-20 Displayzeile . Parameter 4-13 Motor Speed High Limit [RPM].
1.1 aufgelisteten Funktionen.

. Parameter 4-14 Motor Speed High Limit [Hz].
. Istdrehzahl.
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Eir}zge(;t fiir benutzerdef. Anzeige E Option: Funktion:
Max. Wert 8 [12] | PULSE/s
benutzerdef.
Anzeige ‘(\(\0"5 [20] |I/s
PK-32 060°‘° 211 |/min
A
0‘6\@ 0‘0& N [22] |I/h
. b ' \(\é\‘\ _9@‘9 [23] | m’s
& &7 24] | m¥/min
.(\e'b‘e & \é\e B
Mir_] Wert p2 \)’bb é\ef(’ [25] m’/h
Ik_)I:r:E:thzerdef. %‘@L} Motordrehzahl 301 | ko/s
Anzeige [31] | kg/min
P K-31 0 Max Drehzahl
PF-17 (UPM) [32] |kg/h
PF-15(H2) 33] [t/min
Abbildung 3.4 Benutzerdefinierte Anzeige [34] |t/h
[40] [m/s
[41] | m/min
Die Beziehung hdngt von der Art der in [45] |m
Parameter 0-30 Custom Readout Unit ausgewahlten [60] |°C
MaBeinheit ab: [70] | mbar
[71] |bar
Geréatetyp Drehzahlbeziehung [72] |Pa
Dimensionslos [73] | kPa
Drehzahl [74] [m wg
Durchfluss, Volumen [80] | kwW
Durchfluss, Masse Linear [120] | GPM
Velocity (Pos. Geschwindigkeit) [121] | Gal/s
Lange [122] | gal/min
Temperatur [123] | gal/h
Druck Quadratisch [124] | cfm
Leistung Kubisch [125] | FuB®/s
[126] | FuR*/min
Tabelle 3.2 Drehzahlbeziehungen fiir verschiedene [127] | Fu®/h
Geratetypen (1301 | Ib/s
[131] | Ib/min
Option: Funktion: (1401 | FuB/s _
Sie kénnen die gewtinschte Einheit fir die [1411 ] Fuf/min
benutzerdefinierte Anzeige am LCP program- (1451] ft
mieren. Die ausgewahlte Einheit ergibt (1601 ) °F
automatisch eine lineare, quadratische oder (1701 | psi
kubische Skalierungsbeziehung zur Ausgangs- (1711 Ib/in®
drehzahl. Diese Beziehung hangt von der [172] | inch wg
gewihlten Einheit ab (siehe Tabelle 3.2). Sie [173] | ft wg
kénnen den tatsichlich berechneten Wert in [176] | kpsi
Parameter 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige [177] [ MPa
auslesen und/oder im Display durch Auswahl [178] | kBar
von [16-09] Benutzerdefinierte Anzeige in [180] | PS

Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 bis
Parameter 0-24 Display Line 3 Large anzeigen.

[0] * | Ohne
[ %

[5] PPM

[10] |I/min
[11] | UPM
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0-31 Min. Wert benutzerdef. Anzeige

0-38 Displaytext 2

andere Einstellung als 0 ist nur
maoglich, wenn Sie in
Parameter 0-30 Einheit fiir
benutzerdefinierte Anzeige eine
lineare Einheit auswahlen. Fur
Einheiten mit 2. und 3. Potenz
ist der Mindestwert 0.

0-32 Custom Readout Max Value

Range: Funktion:

100 Custom-
ReadoutUnit*

[ par. 0-31 -
999999.99
CustomRea-
doutUnit]

Dieser Parameter gibt den
maximalen Wert an, der
angezeigt werden soll, wenn die
Drehzahl des Motors den
eingestellten Wert fir

Parameter 4-13 Motor Speed High
Limit [RPM] oder

Parameter 4-14 Motor Speed High
Limit [Hz] erreicht hat (je nach
Einstellung in

Parameter 0-02 Motor Speed
Unit).

0-33 Source for User-defined Readout

Option: Funktion:

Eingabe der Quelle fiir benutzer-
definierte Anzeige.

[105] | Mom.relativ zu Nenn.
[240] * | Default Source

0-37 Displaytext 1

Range: Funktion:

0* | [O0- Geben Sie einen im grafischen Display anzeigbaren
251] Text ein, indem Sie [37] Displaytext 1 in

. Parameter 0-20 Displayzeile 1.1,

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2,
. Parameter 0-22 Displayzeile 1.3,
. Parameter 0-23 Displayzeile 2, oder

. Parameter 0-24 Displayzeile 3.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 CustomRea- [ [-999999.99 - | Uber diesen Parameter wird der 0* [ [0- Geben Sie einen im grafischen Display anzeigbaren
doutUnit* par. 0-32 Mindestwert der benutzerdefi- 25] Text ein, indem Sie [38] Displaytext 2 in
CustomRea- nierten Anzeige (liegt bei . Parameter 0-20 Displayzeile 1.1,
doutUnit] Drehzahl 0 vor) festgelegt. Eine

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2,
. Parameter 0-22 Displayzeile 1.3,
. Parameter 0-23 Displayzeile 2, oder

. Parameter 0-24 Displayzeile 3.

0-39 Displaytext 3

Range: Funktion:

0* | [0- Geben Sie einen im grafischen Display anzeigbaren
25] Text ein, indem Sie [39] Displaytext 3 in

. Parameter 0-20 Displayzeile 1.1,

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2,
. Parameter 0-22 Displayzeile 1.3,
. Parameter 0-23 Displayzeile 2, oder

. Parameter 0-24 Displayzeile 3.

3.1.4 0-4* LCP-Tasten

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

0-40 [Hand On]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] | Deaktiviert Keine Wirkung beim Driicken der Taste [Hand
On]. Wahlen Sie [0] Deaktiviert, um ein
unbeabsichtigtes Starten des Frequenzum-

richters im Handbetrieb zu vermeiden.

[1] | Aktiviert Das LCP schaltet direkt in den Handbetrieb,
wenn die [Hand On]-Taste gedriickt wird.
[2] | Passwort Nach Driicken von [Hand on] ist ein Passwort

erforderlich. Wenn Parameter 0-40 [Hand On]-
LCP Taste im Benutzer-Menii vorhanden ist,
definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-65 Quick-Menii Passwort.
Andernfalls definieren Sie das Passwort in
Parameter 0-60 Hauptmendi Passwort.

[3] [ Hand Off/On | Bei einmaligem Driicken von [Hand on]
wechselt das LCP in den Modus Aus. Bei
erneutem Driicken schaltet das LCP in den

Handbetrieb.

[4] | Hand Off/On
m. Pw.

Entspricht [3] Hand Aus/Eis, jedoch ist ein
Passwort erforderlich (siehe Option [2]
Passwort).

[9] | Aktiviert,
Ref=0
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0-41 [Off]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0

o}

Deaktiviert | Unterbindet einen Ort-Stopp des Frequenzum-
richters.

[11 | Aktiviert

[2] [ Passwort | Vermeidet einen unbefugten Stopp. Ist
Parameter 0-41 [Off]-LCP Taste im Quick-Menti
enthalten, definieren Sie das Passwort in
Parameter 0-65 Quick-Mendii Passwort.

0-42 [Auto On]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] | Deaktiviert | Unterbindet einen Ort-Start des Frequenzum-
richters im Auto-Betrieb.

[1] | Aktiviert

[2

—

Unterbindet unbefugten Start in der Betriebsart
Auto On. Ist Parameter 0-42 [Auto On]-LCP Taste
im Quick-Menii enthalten, definieren Sie das

Passwort

Passwort in Parameter 0-65 Quick-Mendii Passwort.

0-43 [Reset]-LCP Taste
Option: Funktion:

[0] | Deaktiviert

Keine Wirkung, wenn die [Reset]-Taste
gedriickt wird. Unterbindet eine
versehentliche Alarmquittierung.

[1] | Aktiviert
[2] | Passwort

Vermeidet ein unbefugtes Zurticksetzen. Ist
Parameter 0-43 [Reset]-LCP Taste im Quick-
Menli enthalten, definieren Sie das Passwort
in Parameter 0-65 Quick-Menii Passwort.

[71 | Aktiviert
ohne AUS

Der Frequenzumrichter wird zurlickgesetzt,
ohne in die Betriebsart Aus versetzt zu
werden.

[8] | Passwort
ohne AUS

Der Frequenzumrichter wird zuriickgesetzt,
ohne in die Betriebsart Aus versetzt zu
werden. Beim Driicken der [Reset]-Taste ist ein
Passwort erforderlich (siehe Option [2]
Passwort).

0-44 [Off/Reset]-LCP Taste

Zur Aktivierung oder Deaktivierung der [Off/Reset]-Taste.

0-45 [Drive Bypass]-LCP Taste

Driicken Sie [Off] und wahlen Sie [0] Deaktiviert, um ein unbeab-
sichtigtes Stoppen des Frequenzumrichters zu unterbinden.
Driicken Sie [Off] und wahlen Sie [2] Passwort, um eine
unbefugte Uberbriickung des Frequenzumrichters zu vermeiden.
Ist Parameter 0-45 [Drive Bypass] Key on LCP im Quick-Meni
enthalten, definieren Sie das Passwort in Parameter 0-65 Personal
Menu Password.

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert Wabhlen Sie diesen
Parameter, um die Taste
zu deaktivieren.

[1] * Aktiviert

[2] Passwort

3.1.5 0-5* Kopie/Speichern

Kopieren von Parametern vom und zum LCP. Verwenden
Sie diese Parameter zum Speichern und Kopieren der
Parametersdtze von einem Frequenzumrichter zum
anderen.

0-50 LCP-Kopie

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie
bei laufendem Motor nicht
einstellen.

[0] * | Keine Kopie

[1] | Speichern in LCP Kopiert alle Parameter in allen
Parametersatzen aus dem Speicher
des Frequenzumrichters in den LCP-

Speicher.

[2] | Lade von LCP, Alle Kopiert alle Parameter in allen
Parametersdtzen vom LCP-Speicher in
den Speicher des Frequenzum-

richters.

[3]1 |Lade von LCPnur
Fkt. unabhdngigen Parameter. Sie kdnnen

Kopiert nur die von der MotorgréR3e

die letzte Auswahl zum Program-
mieren mehrerer Frequenzumrichter

Option: Funktion: mit der gleichen Funktion ohne
[0] Deaktiviert Beeintrachtigung der Motordaten
[ * Aktiviert verwenden.
[2] Passwort [4] |Datei MCO -> LCP
[5] | Datei LCP -> MCO
[6] | Data from DYN to
LCP
[71 | Data from LCP to
DYN
[9] | Safety Par. from LCP
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0-50 LCP-Kopie

0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW

Ubertragung abgeschlossen ist.

0-51 Set-up Copy

Option: Funktion:
[0] * [ No copy Keine Funktion.
[1] | Copy to Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
set-up 1 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programming
Set-up) zu Satz 1.
[2] | Copy to Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
set-up 2 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programming
Set-up) zu Satz 2.
[3] | Copy to Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
set-up 3 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programming
Set-up) zu Satz 3.
[4] | Copy to Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
set-up 4 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programming
Set-up) zu Satz 4.
[9] | Copy to all | Kopiert die Parameter im aktuellen Satz zu
jedem der Sétze 1 bis 4.

3.1.6 0-6* Passwort

0-60 Main Menu Password

Range: Funktion:
100* | [-9999 - Dieser Parameter definiert das Passwort zum
9999 ] Zugriff auf das Hauptmenu Uber die Taste

[Main Menul]. Ist Parameter 0-61 Access to Main
Menu w/o Password auf [0] Vollstindig
eingestellt, wird dieser Parameter ignoriert.

0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW

Option: Funktion:
[0] * | Vollstandig

Deaktiviert das in Parameter 0-60 Main
Menu Password definierte Passwort.

Option: Funktion: Option: Funktion:
[10] [ Delete LCP copy Verwenden Sie diese Option zum [6] [Alle: Kein Zugriff | Kein Zugriff von LCP, Feldbus oder FU-
data Loschen der Kopie, nachdem die Standardbus zulassig.

Wird [0] Volistindig ausgewahlt, werden

Parameter 0-60 Main Menu Password,

Parameter 0-65 Personal Menu Password und
Parameter 0-66 Access to Personal Menu w/o Password
ignoriert.

HINWEI

Auf Wunsch ist ein komplexerer Kennwortschutz fiir
OEMs verfiigbar.

0-65 Quick-Menii Passwort

Range: Funktion:
200% | [-9999 - [ Definieren Sie das Kennwort fiir den Zugriff
9999 | auf das Quick-Menii tiber die [Quick Menu]-

Taste. Ist Parameter 0-66 Quickmenii Zugriff
ohne PW auf [0] Vollstdndig eingestellt, wird
dieser Parameter ignoriert.

0-66 Quickmenii Zugriff ohne PW

Ist Parameter 0-61 Access to Main Menu w/o Password auf [0]

Vollsténdig eingestellt, wird dieser Parameter ignoriert.
Option: Funktion:

[0] * | Vollstandig

Deaktiviert das unter Parameter 0-65 Quick-
Menti Passwort definierte Passwort.

[11 | LCP: Nur Lesen | Verhindert das unbefugte Bearbeiten der
Quick-Menti-Parameter.

[3] | Bus: Nur Lesen | Schreibgeschiitzte Funktionen fiir
Parameter des Quick-Mentiis bei Feldbus

und/oder FU-Standardbus.

[5] | Alle: Nur Lesen | Schreibgeschiitzte Funktion fiir Parameter
des Quick-Mentis bei LCP, Feldbus oder FU-
Standardbus.

0-67 Passwort Bus-Zugriff

Range: Funktion:

[11 [LCP: Nur Lesen [ Verhindert das unbefugte Bearbeiten von

Hauptmeniiparametern.

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

[3]1 |[Bus: Nur Lesen [ Nicht veranderbare Funktionen fiir
Parameter am Feldbus bzw. FU-

Standardbus.

[4] [Bus: Kein Zugriff [ Kein Zugriff auf Parameter tiber Feldbus
bzw. FU-Standardbus zulassig.

Nicht veranderbare Funktion fiir
Parameter am LCP, Feldbus bzw. FU-
Standardbus.

[51 | Alle: Nur Lesen

0*| [0 -9999 ]| Verwenden Sie diesen Parameter, um den
Frequenzumrichter tber Feldbus oder MCT 10
Konfigurationssoftware zu entriegeln.

0-68 Safety Parameters Password

Range: Funktion:
300%| [O - Geben Sie das Passwort fiir den Zugriff auf die
9999 ] Sicherheitsparameter ein. Ist

Parameter 0-69 Password Protection of Safety
Parameters auf [0] Deaktiviert eingestellt, wird
dieser Parameter ignoriert.
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0-69 Password Protection of Safety Parameters

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

0-70 Date and Time

Range: Funktion:
Size [0 - 01| Einstellung von Datum und Uhrzeit der
related* internen Uhr. Das zu verwendende

Format wird in Parameter 0-71 Date
Format und Parameter 0-72 Time Format
eingestellt.

0-73 Zeitzonenversatz

Range: Funktion:
0 min*| [-780 - 780 Geben Sie den Zeitzonenversatz zum
min] UTC ein. Dieser Parameter wird fiir die

automatische Sommerzeitumstellung
bendtigt.

0-74 DST/Summertime

Option: Funktion:
Wahlen Sie aus, wie MESZ/Sommerzeit behandelt
werden sollen. Geben Sie fiir manuelle MESZ/
Sommerzeit das Start- und Enddatum in
Parameter 0-76 DST/Summertime Start und
Parameter 0-77 DST/Summertime End ein.

[0] * [ Off

[2] | Manual

0-76 DST/Summertime Start

Range: Funktion:
Size [0 - 0] Einstellung von Datum und Uhrzeit, wenn
related* MESZ/Sommerzeit startet. Das Datum

wird im in Parameter 0-71 Date Format
ausgewahlten Format programmiert.

0-77 DST/Summertime End

Range: Funktion:
Size [0 - 0] Einstellung von Datum und Uhrzeit, wenn
related* MESZ/Sommerzeit endet. Das Datum wird

im in Parameter 0-71 Date Format
ausgewahlten Format programmiert.

0-79 Clock Fault

0-81 Working Days
Array [7]
Array mit 7 Elementen ([0]-[6] unter der Parameternummer im

Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]

und [¥] von Element zu Element.

Option: Funktion:

Legen Sie fir jeden Wochentag fest, ob es ein Arbeits-
oder Nichtarbeitstag ist. Erstes Element des Arrays ist
Montag. Die Arbeitstage werden fiir die Zeitablauf-
steuerung verwendet.

[0] | No
[1] | Yes

0-82 Additional Working Days

Array [5]

Array mit 5 Elementen ([0]-[4] unter der Parameternummer im
Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]

und [Y] von Element zu Element.

Range: Funktion:

Size related* [0-0] Datumsangaben fir zusatzliche
Arbeitstage, die normalerweise
laut Parameter 0-81 Working Days

keine Arbeitstage waren.

0-83 Additional Non-Working Days

Array [15]
Array mit 15 Elementen ([0]-[14] unter der Parameternummer im
Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]

und [¥] von Element zu Element.

Range: Funktion:

Size related* [0-0] Datumsangaben fur zusatzliche
Arbeitstage, die normalerweise
laut Parameter 0-81 Working Days

keine Arbeitstage waren.

0-84 Time for Fieldbus

Range: Funktion:

0 [0 - 4294967295 ] | Zeigt die Zeit fir den Feldbus an.

0-85 Summer Time Start for Fieldbus

Range: Funktion:
0% | [0 - 4294967295 ] | Zeigt den Beginn der Sommerzeit fir den
Feldbus an.

Option: Funktion: 0-86 Summer Time End for Fieldbus

Aktivierung oder Deaktivierung der Uhrwarnung, Range: Funktion:
wenn die Uhr nicht eingestellt oder aufgrund einer - —
b ehalnlalia et eI keine urer 0 [0 - 4294967295 ] Eellj:) das Ende der Sommerzeit fiir den
installiert ist. Wenn die VLT® Analog-E/A- eiabus an.
Optionskarte MCB 109 installiert ist, lautet der
Standardwert [1] Aktiviert.

[0] | Disabled

[1] | Enabled
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0-89 Date and Time Readout

Range:

Funktion:

0*

[0-25]

Zeigt das aktuelle Datum und die Uhrzeit an.
Datum und Uhrzeit werden kontinuierlich
aktualisiert.

Die Uhr beginnt erst zu zahlen, wenn in
Parameter 0-70 Date and Time eine Werksein-
stellung verandert wurde.
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3.2 Parameter: 1= Motor/Last

; Option: Funktion:
3.2.1 1-0* Grundeinstellungen ption unktion

Sie in Parametergruppe 7-1* Drehmom. PI-

- . R R . Regler einstellen.
Definieren Sie, ob der Frequenzumrichter in der Betriebsart

Drehzahlregelung oder Drehmomentregler liuft, und ob [5] | Wobbel Aktiviert die Wobble-Funktion in
die interne PID-Regelung aktiv sein soll. Parameter 30-00 Wobbel-Modus bis
Parameter 30-19 Wobbel Deltafreq. skaliert.
1-00 Regelverfahren
. . [6] | Flachenwickler | Aktiviert die fiir die Steuerung des Flachen-
Option: Funktion:

wicklers zustdndigen Parameter in den

Wahlen Sie das fiir die Anwendung bei Parametergruppen 7-2* PID-Prozess. Istw. und

aktivem Fernsollwert (d. h. Gber Analog- 7-3* PID-Prozessregler eingestellt.

eingang oder Feldbus) zu verwendende

SauErErEbEn aus B Bxnsslwer: lemm [71 | Erw.PID- Spezifische Parameter in den Parameter-

Drehz.m.Ruick. | gruppen 7-2* PID-Prozess. Istw. bis 7-5* Adv.
Process PID II.

nur aktiv sein, wenn
Parameter 3-13 Reference Site auf [0]

Umschalt. Hand/Auto oder [1] Fern [8] |Erw.PID- Spezifische Parameter in den Parameter-
eingestellt ist. Drehz.o.Riick. | gruppen 7-2* PID-Prozess. Istw. bis 7-5* Adv.
[0] | Ohne Ermoglicht Drehzahlregelung (ohne Istwert- Process PID Il

Riickfiihrung [ signal vom Motor) mit automatischem [9] | Positioning W

Schlupfausgleich fiir nahezu konstante Diese Option ist nur in Software-

Drehzahl bei variierenden Lasten. Version 48.XX verfiigbar.

Kompensationen sind aktiv, konnen aber in
der Parametergruppe 1-0* Motor/Last

. . Zur Aktivierung des Positionierungsmodus.
angezeigt werden. Die Parameter zur

Drehzahlregelung miissen Sie in Parameter- [10] | Synchron- W
gruppe 7-0% PID Drehzahlregler einstellen. ization

Diese Option ist nur in Software-
[1] | Mit Drehgeber | Erméglicht Drehzahlregelung mit Version 48.XX verfiigbar.
Ruckfuhrung (mit Istwertsignal). Das

vollstandige Haltemoment erreichen Sie bei Zur Aktivierung des Synchronisie-

0 U/min. rungsmodus.
Fur eine hohere Genauigkeit der Drehzahl,

stellen Sie ein Istwertsignal zur Verfiigung 1-01 Steuerprinzip

und stellen Sie den PID-Drehzahlregler ein. Option: Funktion:

Die Parameter zur Drehzahlregelung E[['l”[ !E

mussen Sie in Parametergruppe 7-0* PID

Drehzahlregler einstellen. Diesen Parameter konnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

[2] [ Drehmoment- | Ermdglicht eine Drehmomentregelung mit

regler Ruckfihrung (mit Istwertsignal). Nur

- . . . Wahlt das einzusetzende Motorsteuerprinzip.
moglich mit der Option Fluxvektor mit P P

Geber, Parameter 1-01 Steuerprinzip. [o] | U/f Sondermotor-Modus fiir parallel geschaltete

HINWEI Motoren in speziellen Motoranwendungen
verwendet. Bei Auswahl von U/f lasst sich die

Dies gilt nur fiir FC302. Kennlinie des Steuerverfahrens in

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

[3] [ PID-Prozess Ermoglicht die Verwendung der Prozessre- Parameter 1-56 U/f-Kennlinie - f [Hz] andern.

gelung im Frequenzumrichter. Die

L . [1] [ VVCplus Das Voltage Vector Control-Verfahren eignet
Parameter fiir die Prozessregelung missen P . .

o sich fiir die meisten Anwendungen. Die
Sie in den Parametergruppen 7-2* PID- . .
X Hauptvorteile des VVC*-Verfahrens sind das
Prozess einstellen. Istw. und 7-3* PID- .
i einfachere und robustere Motormodell.
Prozessregler eingestellt.

— - - [2] | Fluxvektor Flux-Vektor-Steuerung ohne Geberriickfiihrung
[4] | Drehmom. o. | Ermdglicht die Verwendung eines . ; ) -
. oh. Geber fur einfache Installation und Widerstandsfa-
Riick. Drehmoments ohne Riickfiihrung im VVC*-

= ) higkeit gegenuber plotzlichen Lastwechseln.
Modus (Parameter 1-01 Steuerprinzip). Die

PID-Parameter fiir das Drehmoment mussen
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1-01 Steuerprinzip 1-03 Drehmomentverhalten der Last

Option: Funktion: Option: Funktion:
W VT und AEO sind beides Vorgénge zur
Dies gilt nur fiir FC302. R

[0] | Konstant. Die Motorwellenleistung liefert ein
[3] | Fluxvektor Drehzahl- und Drehmomentregelung mit hoher * | Drehmoment | konstantes Drehmoment unter variabler
mit Geber | Genauigkeit, geeignet fiir die anspruchsvollsten Drehzahlregelung.
Anwendungen. [1] | Quadr. Die Motorwellenleistung liefert ein variables
Drehmoment | Drehmoment unter variabler Drehzahlre-
Dies gilt nur fiir FC302. gelung. Legen Sie das variable Drehmoment
in Parameter 14-40 VT Level fest.

[2] | Autom. Optimiert automatisch den Energiever-
Die beste Wellenleistung wird in der Regel durch die

Verwendung eines der beiden Fluxvektor-Steuermodi [2]
Fluxvektor oh. Geber und [3] Fluxvektor mit Geber erreicht. Minimum Magnetisation und

1-02 Drehgeber Anschluss Parameter 14-42 Minimum AEO Frequency

Energieoptim. | brauch, indem es die Magnetisierung und
Frequenz Uber Parameter 14-41 AEO

. . minimiert.
Option: Funktion:
W [5] | Konstante Die Funktion liefert eine konstante Leistung
Leistung im Feldschwachungsbereich.

Diesen Parameter konnen Sie bei

) ) Die Drehmomentform des motorischen
laufendem Motor nicht einstellen.

Betriebs wird im generatorischen Betrieb als
Grenze verwendet. Dadurch soll die Leistung

Wahlen Sie die Schnittstelle aus, an der die im generatorischen Betrieb begrenzt werden,

Rickfiihrung vom Motor empfangen werden die andernfalls durch die hohe DC-Zwischen-
soll. kreisspannung, die im generatorischen
[1] | 24V/HTL- Drehgeber fiir Kanal A und B, der nur an Betrieb verfiigbar ist, im motorischen Betrieb
* Drehgeber die Klemmen 32/33 der Digitaleingange erheblich groBer wird.
angeschlossen werden kann. Sie missen die Py [W] = @ygeqy [rad/s] x T[Nm]
Klemmen 32/33 auf Keine Funktion program- Dieses Verhiltnis mit der konstanten
mieren. Leistung ist in Abbildung 3.5 dargestellt:
[2] | Option Option des Drehgebermoduls, die nur in TINm]  PIW] °
MCB102 Parametergruppe 17-1*Inkrementalgeber e @
Schnittstelle. e Proml — p g
o
HINWEI :
Dies gilt nur fiir FC302. : : T

Wnom 2Wnom W [rad/S]

[3] | Option MCB | Optionales Resolver-Schnittstellenmodul, das Abbildung 3.5 Konstante Leistung
103 Sie in Parametergruppe 17-5* Resolver

konfigurieren kénnen.

[41 [mco Drehgeberschnittstelle 1 der optionalen 1-04 Uberlastmodus

Drehgeber 1 | VLT® Bewegungssteuerung MCO 305. Option: Funktion:

[51 |mco Drehgeberschnittstelle 2 der optionalen W

Drehgeber 2 | VLT® Bewegungssteuerung MCO 305. Diesen Parameter konnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.
1-03 Drehmomentverhalten der Last

Option: Funktion: Verwenden Sie diesen Parameter zur
m.‘.m Konfiguration des Frequenzumrichters fir
Diesen Parameter konnen Sie bei eine hohe oder normale Uberlast.
laufendem Motor nicht einstellen. Uberpriifen Sie zur Auswahl der Frequen-

zumrichtergroe immer die technischen

Wahlen Sie die erforderliche Drehmoment- RE() 10 IS (e negers i) G G T

kennlinie.
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1-04 Uberlastmodus

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Dieser Parameter definiert den Begriff Rechtslauf
entsprechend dem LCP-Richtungspfeil. Wird fiir
einfachen Wechsel der Laufrichtung der Wellen-
drehung ohne Umstecken der Motordrahte
verwendet.

[0] * [ Normal | Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender
Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf
mit dem Motor: U=U, V=V, und W=W.

[11 [Invers | Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender
Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf

mit dem Motor: U=U, V=V und W=W.

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Option: Funktion: Range: Funktion:
Projektierungshandbuch, damit Ihnen der 0 [Manual] | Die Funktionalitat dieser Option ist von der Art
verfligbare Ausgangsstrom bekannt ist. des Istwertgebers abhdngig. Diese Option stellt
[0] |Hohes Ermoglicht ein Ubersteigen des en Frequenzumrichter auf eine Verwendung des
N Ubermoment | Drehmoments um bis zu 160 %. in Parameter 1-41 Geber-Offset eingegebenen
Rotor-Winkelversatzes ein, wenn ein Absolutist-
[1] | Norm. Fur berdimensionierte Motoren - wertgeber verwendet wird.
Ubermom. ermdglicht ein Ubersteigen des Wenn Sie einen Inkremental-Istwertgeber
Drehmoments um bis zu 110 %. auswahlen, passt der Frequenzumrichter den
Rotor-Winkelversatz beim ersten Start nach der
Netz-Einschaltung oder bei Anderung der
Option: Funktion: Motordaten automatisch an.
Definiert, welches Regelverfahren [1] | Auto Der Frequenzumrichter passt den Rotor-Winkel-
(Parameter 1-00 Regelverfahren), d. h. versatz beim ersten Start nach der Netz-
Anwendungssteuerverfahren, bei Einschaltung oder bei Anderung der Motordaten
(Ort-)Betrieb (LCP) angewendet werden soll. unabhingig vom ausgewihlten Istwertgeber
Ein Ortsollwert kann nur aktiv sein, wenn automatisch an. Das heiBt, dass die Optionen
Parameter 3-13 Reference Site auf [0] Manuell und Auto fiir den Inkrementalgeber
Umschalt. Hand/Auto oder [2] Ort eingestellt fdlamiiseh Singl
ist. StandardmaBig ist der Ortsollwert nur im
Hand-Betrieb aktiv. [2] | Auto Der Frequenzumrichter passt den Rotor-Winkel-
Every versatz automatisch bei jedem Start oder bei
(0] |Drehzahl Start einer Anderung der Motordaten an.
ohne Ruickf.
[ | Drehzahl mit [3] | Off Bei Auswahl dieser Option schaltet die automa-
Riickf tische Offset-Anpassung aus.
[2] * | Wie Par. 1-00 [4] | Once with | Diese Option aktualisiert automatisch
Store Parameter 1-41 Geber-Offset, wenn der Winkelwert
0 betragt. Diese Option gilt nur fiir Absolutist-
Option: Funktion: wertgeber. Die Funktion verwendet die
W Rotorlageerkennung und wendet anschlieBend
Diesen Parameter kénnen Sie bei laufendem DC-Halten an, um die Offset-Anpassung genauer
. . zu gestalten.
Motor nicht einstellen.

3.2.2 1-1* Motorauswahl

HINWEI

Sie konnen die Parameter in dieser Parametergruppe bei
laufendem Motor nicht dndern.

3.2.3 Einstellung von Asynchronmotoren

Geben Sie die folgenden Motordaten ein. Diese Angaben
finden Sie auf dem Motor-Typenschild.

—_

Parameter 1-20 Motor Power [kW] oder
Parameter 1-21 Motor Power [HP].

Range: Funktion: 2. Parameter 1-22 Motor Voltage.
VIV
M 3. Parameter 1-23 Motor Frequency.
Dieser Parameter ist nur fiir FC302 und
nur in Kombination mit einem PM-Motor 4. Parameter 1-24 Motor Current.
mit Riickfihrung giiltig. 5. Parameter 1-25 Motor Nominal Speed.
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Bei Betrieb im Fluxvektor-Steuerverfahren oder fir
optimale Leistung im VVC*-Modus sind zusatzliche
Motordaten zur Konfiguration der folgenden Parameter
erforderlich. Die Daten finden Sie im Motordatenblatt
(diese Daten sind in der Regel nicht auf dem Motor-
Typenschild zu finden). Fihren Sie tber

Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung [1] Komplette
Anpassung oder durch manuelle Eingabe der Parameter
eine komplette automatische Motoranpassung durch. Sie
missen Parameter 1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe) stets
manuell eingeben.

1. Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).
Parameter 1-31 Rotorwiderstand (Rr).

Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

2

3

4. Parameter 1-34 Rotorstreureaktanz (X2).
5 Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh).

6

Parameter 1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe).

Anwendungsspezifische Anpassung bei der
Durchfithrung von VVC+

VVC* ist der robusteste Steuermodus. In den meisten
Situationen bietet dieser ohne weitere Anpassungen
optimale Leistung. Fiihren Sie fir eine Leistungsopti-
mierung eine komplette AMA durch.

Anwendungsspezifische Anpassung im Fluxvektorbetrieb
Das Fluxvektor-Steuerverfahren ist der bevorzugte
Steuermodaus fiir eine optimale Wellenleistung in
dynamischen Anwendungen. Fiihren Sie eine AMA durch,
da fur diesen Steuermodus genaue Motordaten erforderlich
sind. Je nach Anwendung kénnen weitere Anpassungen
erforderlich sein.

Siehe Tabelle 3.3 fiir anwendungsbezogene Empfehlungen.

Anwendung Einstellungen

Anwendungen mit Behalten Sie berechnete Werte bei.
niedrigem Tragheits-

moment

Anwendungen mit hohem |Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr.
Tragheitsmoment Drz..

Erhéhen Sie den Strom je nach
Anwendung auf einen Wert
zwischen Standard- und
Maximalwert.

Stellen Sie die Rampenzeiten
entsprechend der Anwendung ein.
Eine zu schnelle Rampe auf
verursacht Uberstrom bzw. ein zu
hohes Drehmoment. Eine zu
schnelle Rampe ab fiihrt zu einer
Uberspannungsabschaltung.

Anwendung Einstellungen

Hohe Last bei niedriger Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr.
Drehzahl Drz..

Erhohen Sie den Strom je nach
Anwendung auf einen Wert
zwischen Standard- und
Maximalwert.

Lastfreie Anwendung Passen Sie Parameter 1-18 Min.
Current at No Load an, um durch
Reduzierung des Drehmoment-
Rippels und der Vibrationen einen

sanfteren Motorbetrieb zu erreichen.

Nur Fluxvektor-Steuerver- | Stellen Sie Parameter 1-53 Steuer-
fahren ohne Geber prinzip Umschaltpunkt ein.

Beispiel 1: Wenn der Motor bei 5 Hz
oszilliert and eine dynamische
Leistung bei 15 Hz erforderlich ist,
stellen Sie Parameter 1-53 Steuer-
prinzip Umschaltpunkt auf 10 Hz ein.
Beispiel 2: Wenn bei der Anwendung
dynamische Lastdnderungen bei
niedriger Drehzahl erforderlich ist,
reduzieren Sie Parameter 1-53 Steuer-
prinzip Umschaltpunkt. Uberwachen
Sie das Motorverhalten, um sicherzu-
stellen, dass das Steuerprinzip
Umschaltpunkt nicht zu sehr
reduziert wird. Symptome fir ein
ungeeignetes Steuerprinzip
Umschaltpunkt sind Motorschwin-
gungen oder die Abschaltung des
Frequenzumrichters.

Tabelle 3.3 Empfehlungen fiir Flux-Anwendungen
3.2.4 Konfiguration von PM-Motoren

HINWEI

Nur giiltig fur FC302.

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie ein PM-Motor
konfiguriert wird.

Erste Programmierschritte
Aktivieren Sie den PM-Motorbetrieb. Wahlen Sie dazu in
Parameter 1-10 Motor Construction [1] PM, Vollpol.

Programmierung von Motordaten

Nach Auswahl eines PM-Motors sind die Parameter fiir PM-
Motoren in den Parametergruppen 1-2* Motordaten, 1-3*
Erw. Motordaten und 1-4* Erw. Motordaten Il aktiv.

Die erforderlichen Informationen finden Sie auf dem
Motor-Typenschild und im Datenblatt des Motors.

Programmieren Sie die folgenden Parameter in der
angegebenen Reihenfolge:
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1. Parameter 1-24 Motor Current.

2. Parameter 1-25 Motor Nominal Speed.

3. Parameter 1-26 Motor Cont. Rated Torque.
4, Parameter 1-39 Motor Poles.

Fihren Sie Gber Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung [1]
Komplette Anpassung eine komplette AMA durch.

Wird keine komplette AMA durchgefiihrt, missen Sie die
folgenden Parameter manuell konfigurieren:
1. Parameter 1-30 Stator Resistance (Rs)

Geben Sie den Widerstand der Statorwicklung
(Rs) zwischen Leiter und Bezugspotenzial an.
Wenn nur Leiter-Leiter-Daten verfligbar sind,
teilen Sie den Wert durch 2, um den Wert
zwischen Leiter und Bezugspotenzial zu erhalten.

2. Parameter 1-37 d-axis Inductance (Ld)
Geben Sie die direkte Achseninduktivitdt des PM-
Motors zwischen Leiter und Bezugspotenzial an.
Wenn nur Leiter-Leiter-Daten verfligbar sind,
teilen Sie den Wert durch 2, um den Wert
zwischen Leiter und Bezugspotenzial zu erhalten.

3. Parameter 1-40 Back EMF at 1000 RPM.
Geben Sie die Gegen-EMK des PM-Motors
zwischen zwei AuBenleitern bei 1000 UPM
(Effektivwert) ein. Die Gegen-EMK ist die
Spannung, die von einem PM-Motor erzeugt wird,
wenn kein Frequenzumrichter angeschlossen ist
und die Welle extern gedreht wird. Sie wird
normalerweise bei Motornenndrehzahl oder bei
1000 UPM gemessen zwischen zwei AuBenleitern
angegeben. Wenn der Wert nicht fiir eine
Motordrehzahl von 1000 UPM verfligbar ist,
berechnen Sie den korrekten Wert wie folgt:
Wenn die Gegen-EMK z. B. 320 V bei 1800 UPM
betrdgt, kann sie wie folgt bei 1000 UPM
berechnet werden:
Gegen-EMK= (Spannung/UPM)x1000 =
(320/1800)x1000 = 178.

Testmotorbetrieb
1. Starten Sie den Motor mit niedriger Drehzahl (100
bis 200 UPM). Wenn sich der Motor nicht dreht,
Uberprifen Sie die Installation, die allgemeine
Programmierung und die Motordaten.

2. Prufen Sie, ob die Startfunktion in
Parameter 1-70 Startfunktion den Anwendungsan-
forderungen entspricht.

Rotorlageerkennung

Diese Funktion wird flir Anwendungen empfohlen, in
denen der Motor aus dem Stillstand startet, z. B. Pumpen
oder Horizontalforderer. Bei einigen Motoren ist ein
Gerausch zu hoéren, wenn der Frequenzumrichter die
Rotorlageerkennung durchfiihrt. Dies schadet dem Motor
nicht.

Parken

Diese Funktion wird fir Anwendungen empfohlen, in
denen sich der Motor mit niedriger Drehzahl dreht, z. B.
Auftretens eines Windmihlen-Effekts (Motor wird durch
Last gedreht) in Lufteranwendungen.

Parameter 2-06 Parking Strom und Parameter 2-07 Parking
Zeit kénnen angepasst werden. Erhéhen Sie bei
Anwendungen mit hohem Tragheitsmoment die Werksein-
stellung dieser Parameter.

Anwendungsspezifische Anpassung bei der
Durchfithrung von VVC+

VVC™ ist der robusteste Steuermodus. In den meisten
Situationen bietet dieser ohne weitere Anpassungen
optimale Leistung. Fiihren Sie fiir eine Leistungsopti-
mierung eine komplette AMA durch.

Starten Sie den Motor mit Nenndrehzahl. Falls die
Anwendung nicht einwandfrei funktioniert, priifen Sie die
VVC* PM-Einstellungen. Tabelle 3.4 enthalt Empfehlungen
fur verschiedene Anwendungen.

Anwendung

Einstellungen

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment

ILast/IMotor<5

Erhohen Sie Parameter 1-17 Voltage
filter time const. um den Faktor 5 bis
10.

Reduzieren Sie

Parameter 1-14 Damping Gain
Reduzieren Sie Parameter 1-66 Min.
Current at Low Speed (< 100 %)

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment
50>ILast/IMotor>5

Behalten Sie die Standardwerte bei.

Anwendungen mit hohem
Tragheitsmoment

ILast/IMotor>50

Erhohen Sie Parameter 1-14 Damping
Gain, Parameter 1-15 Filter niedrige
Drehzahl und Parameter 1-16 Filter
hohe Drehzahl

Hohe Last bei niedriger
Drehzahl
<30 % (Nenndrehzahl)

Erhohen Sie Parameter 1-17 Voltage
filter time const..

Erhohen Sie Parameter 1-66 Min.
Current at Low Speed zur Einstellung
des Startmoments. 100 % ist
Nenndrehmoment als Startmoment.
Dieser Parameter ist unabhangig von
Parameter 30-20 Startmoment hoch
und Parameter 30-21 High Starting
Torque Current [%]. Wenn Sie fir
langere Zeit in einem Strombereich
von mehr als 100 % arbeiten, kann
der Motor Uberhitzen.

Tabelle 3.4 Empfehlungen fiir verschiedene Anwendungen

Wenn der Motor bei einer bestimmten Drehzahl zu
schwingen beginnt, erhéhen Sie Parameter 1-14 Damping
Gain. Erhohen Sie den Wert in kleinen Schritten. Abhangig
vom Motor kénnen Sie diesen Parameter zwischen 10 %
und 100 % hoher als den Standardwert einstellen.
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Anwendungsspezifische Anpassung im Fluxvektorbetrieb
Das Fluxvektor-Steuerverfahren ist der bevorzugte
Steuermodus fiir eine optimale Wellenleistung in
dynamischen Anwendungen. Fiihren Sie eine AMA durch,
da fiir diesen Steuermodus genaue Motordaten erforderlich
sind. Je nach Anwendung kdnnen weitere Anpassungen
erforderlich sein.

Anwendungsspezifische Empfehlungen entnehmen Sie
Kapitel 3.2.3 Einstellung von Asynchronmotoren.

3.2.5 Inbetriebnahme des Motors SynRM
mit VVC*

Dieser Abschnitt enthélt eine Beschreibung der
Inbetriebnahme des Motors SynRM mit VVC*.

HINWEI

Der SmartStart-Assistent ermdglicht die grundlegende
Konfiguration von SynRM-Motoren.

Erste Programmierschritte
Wahlen Sie zur Aktivierung des SynRM-Motorbetriebs [5]
Sync aus. Reluktanz in Parameter 1-10 Motorart.

Programmierung von Motordaten

Nachdem Sie die ersten Programmierschritte durchgefiihrt
haben, sind die Parameter fiir SynRM-Motoren in Parame-
tergruppe 1-2* Motordaten, 1-3* Erw. Motordaten und 1-4*
Erw. Motordaten Il aktiv.

Verwenden Sie die Motor-Typenschilddaten und das
Motordatenblatt, um die folgenden Parameter in der
aufgefiihrten Reihenfolge zu programmieren:

1. Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

2. Parameter 1-24 Motornennstrom.

3. Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.

4. Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.

Fuhren Sie liber Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung [1]
Komplette Anpassung oder durch manuelle Eingabe der
folgenden Parameter eine komplette AMA durch:

1. Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

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

3 Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat).
4, Parameter 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat).
5

Parameter 1-48 Inductance Sat. Point.

Anwendungsspezifische Einstellungen

Starten Sie den Motor mit Nenndrehzahl. Falls die
Anwendung nicht einwandfrei funktioniert, priifen Sie die
VVC* SynRM-Einstellungen. Anwendungsspezifische
Empfehlungen finden Sie in Tabelle 3.5:

Anwendung

Einstellungen

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment

ILast/IMotor<5

Erhéhen Sie Parameter 1-17 Voltage
filter time const. um den Faktor 5 -
10.

Reduzieren Sie

Parameter 1-14 Damping Gain.
Reduzieren Sie Parameter 1-66 Min.
Current at Low Speed (< 100 %).

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment
50>ILast/IMotor>5

Behalten Sie die Standardwerte bei.

Anwendungen mit hohem
Tragheitsmoment

ILast/IMotor>50

Erhohen Sie Parameter 1-14 Damping
Gain, Parameter 1-15 Filter niedrige
Drehzahl und Parameter 1-16 Filter
hohe Drehzahl.

Hohe Last bei niedriger
Drehzahl
<30 % (Nenndrehzahl)

Erhéhen Sie Parameter 1-17 Voltage
filter time const..

Erhohen Sie Parameter 1-66 Min.
Current at Low Speed zur Einstellung
des Startmoments. 100 % ist
Nenndrehmoment als Startmoment.
Dieser Parameter ist unabhangig von
Parameter 30-20 Startmoment hoch
und Parameter 30-21 High Starting
Torque Current [%]. Wenn Sie fur
langere Zeit in einem Strombereich
von mehr als 100 % arbeiten, kann
der Motor Uberhitzen.

Dynamische
Anwendungen

Erhéhen Sie

Parameter 14-41 Minimale AEO-
Magnetisierung fir hochdynamische
Anwendungen. Durch die
Einstellung von

Parameter 14-41 Minimale AEO-
Magnetisierung wird ein gutes
Gleichgewicht zwischen Energieef-
fizienz und Dynamik gewahrleistet.
Passen Sie Parameter 14-42 Minimale
AEO-Frequenz an, um die Mindest-
frequenz festzulegen, bei der der
Frequenzumrichter die minimale
Magnetisierung verwenden sollte.

Motorgro3en unter 18 kW

(24 hp)

Vermeiden Sie kurze Rampe-Ab-

Zeiten.

Tabelle 3.5 Empfehlungen fiir verschiedene Anwendungen
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Wenn der Motor bei einer bestimmten Drehzahl zu 1-11 Motorhersteller

schwingen beginnt, erh6hen Sie

Option: Funktion:
Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor. Erhéhen Sie den Wert der — -
. .. . . . . [2] | Std.-PM, Wahlbar, wenn [1] PM, Vollpol-SPM in
Dampfungsverstarkung in kleinen Schritten. Abhangig vom Vollool b er 1-10 Motorart shit ist
.. S . ollpo arameter 1- otorart ausgewdhlt ist.
Motor kénnen Sie diesen Parameter zwischen 10 % und P 9
[10] | Danfoss Wahlbar, wenn [1] PM, Vollpol-SPM in

100 % hoher als den Standardwert einstellen.
OGD LA10 [ Parameter 1-10 Motorart ausgewahlt ist. Nur

1-10 Motorart fur T4, T5 mit 1,5-3 kW verfugbar. Die Einstel-

Option: Funktion: lungen werden fiir diesen spezifischen Motor

automatisch geladen.

[11] | Danfoss Wahlbar, wenn [1] PM, Vollpol-SPM in

OGD V210 Parameter 1-10 Motorart ausgewdhlt ist. Nur
fur T4, T5 mit 0,75-3 kW verfugbar. Die
Einstellungen werden fiir diesen spezifischen

Auswahl der Motorart.

[0] | Asynchron Verwendung fiir Asynchronmotoren.

*

[1]1 | PM (Oberfl. Verwendung flr Schenkelpol- oder Vollpol-
mon.) PM-Motoren.

Motor automatisch geladen.

PM-Motoren kénnen in 2 Gruppen unterteilt

werden: Vollpol-Motoren mit oberflichen- 1-14 Dampfungsfaktor

montierten (SPM) Magneten oder Range: Funktion:

Schenkelpol-Motoren mit internen (IPM) 140 [0 - Der Dampfungsfaktor stabilisiert die PM-Maschine,

%* 250 %] | damit diese ruhig und stabil lauft. Der Wert des

HINWEIS Dampfungsfaktors regelt die dynamische Leistung
Diese Option gilt nur fiir FC302 der PM-Maschine. Ein hoher Dampfungsfaktor
fuhrt zu hoher dynamischer Leistung, eine

Magneten.

eringe Dampfungsverstarkung fiihrt zu einer
[2] [PM Verwendung fiir Schenkelpol- oder Vollpol- J . 9 P .g . J ’ .
v b VLM geringen dynamischen Leistung. Die dynamische
(Vergraben) PM—Motoren.kN G ; Leistung steht in Bezug zu den Maschinendaten
-Motoren konnen in ruppen unterteilt L
und zum Lasttyp. Wenn die Dampfungsver-

werden: Vollpol-Motoren mit oberflachen- . P Lo p. J . .
; SPM) M J starkung zu hoch oder zu niedrig ist, wird die
montierten ( ) Magneten oder Freslluie) iseleil

Schenkelpol-Motoren mit internen (IPM)

Magneten. 1-15 Filter niedrige Drehzahl
HINWEIS| Range: Funktion:

Diese Option gilt nur fiir FC302. Size [0.01 - 20 | Diese Zeitkonstante wird unter 10 %
related* s] Nenndrehzahl verwendet. Schnelle
[5] [SynRM Verwendung fiir Synchronreluktanzmotoren. Regelung erhalten Sie durch eine kurze

Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie
HINWEIS prng

jedoch diesen Wert zu kurz wahlen,
Diese Option gilt nur fir FC302.
Diese Option ist in Firmwareversionen
ab 7.31 voll funktionsféahig. Wenden 1-16 Filter hohe Drehzahl
Sie sich an Danfoss, bevor Sie diese

wird die Regelung instabil.

. e X Range: Funktion:
Option bei einem Frequenzumrichter
- - - - — 3
i et Aeren FmmEree S e Size [0.01 - 20 | Diese Zeitkonstante wird Gber 10 %
related* s] Nenndrehzahl verwendet. Schnelle

verwenden.
Regelung erhalten Sie durch eine kurze

Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie

1-11 Motorhersteller jedoch diesen Wert zu kurz wahlen,

wird die Regelung instabil.

Option: Funktion:
Automatische Festlegung der werkseitigen
Standardwerte fiir den gewahlten Motor. :
Wenn Sie den Standardwert Std. Asynchron Range: Funktion:
verwenden, miissen Sie die Einstellungen Size [0.001 - | Reduziert den Einfluss des hochfre-
gemaf der Auswahl von related* 15] quenten Rippels und der Systemresonanz
Parameter 1-10 Motorart festlegen. bei der Berechnung der Versorgungs-

[1] | Std. Standard-Motormodell, wenn [0] Asynchron in spannung. Ohne dieses Filter kénnen

Asynchron | Parameter 1-10 Motorart ausgewahlt ist. Unwelligkeiten in den Strémen die
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1-17 Spannungskonstante

Range: Funktion:

1-21 Motornennleistung [PS]

Range: Funktion:

berechnete Spannung verzerren und die
Stabilitat des Systems beeintrachtigen.

angezeigt, wenn Parameter 0-03 Ldnder-
einstellungen [1] US ist.

1-18 Min. Current at No Load

Range: Funktion:

1-22 Motornennspannung

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 50 %] | Stellen Sie diesen Parameter ein, um einen
sanfteren Motorbetrieb zu erreichen.

3.2.6 1-2* Motordaten

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

HINWEIS|

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

HINWEIS|

Die folgenden Parameter haben keine Auswirkung, wenn
Parameter 1-10 Motor Construction auf [1] PM (Oberfl.
mon.), [2] PM (Vergraben), [5] Sync. Reluktanz eingestellt
ist:

. Parameter 1-20 Motor Power [kW].
. Parameter 1-21 Motor Power [HP].
. Parameter 1-22 Motor Voltage.

. Parameter 1-23 Motor Frequency.

1-20 Motornennleistung [kW]

Range: Funktion:
related*  { 3000.00 Diesen Parameter kénnen Sie bei
kW]

laufendem Motor nicht einstellen.

Eingabe der Motornennleistung in kW
gemal den Motor-Typenschilddaten. Die
Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzumrichters.
Dieser Parameter wird im LCP angezeigt,
wenn Parameter 0-03 Ldndereinstellungen
[0] International ist.

1-21 Motornennleistung [PS]

Range: Funktion:
Size [0.09 - Eingabe der Motornennleistung in HP
related* 3000.00 hp] [ gemaR den Motor-Typenschilddaten. Die

Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzumrichters.
Dieser Parameter wird auf dem LCP

Size [10 - 1000
related* V]

Geben Sie die Motornennspannung
von den Motor-Typenschilddaten ein.
Die Werkseinstellung entspricht der
Nennleistung des Frequenzumrichters.

1-23 Motornennfrequenz

Range: Funktion:
related* [ 1000

Ab Softwareversion 6.72 aufwarts ist die
Ausgangsfrequenz des Frequenzum-
richters auf 590 Hz begrenzt.

Hz]

Stellen Sie einen Motorfrequenzwert ein, der
den Motor-Typenschilddaten entspricht. Wenn
ein anderer Wert als 50 Hz oder 60 Hz
ausgewahlt wird, passen Sie die lastunab-
hangigen Einstellungen in

Parameter 1-50 Motor Magnetisation at Zero
Speed bis Parameter 1-53 Steuerprinzip
Umschaltpunkt an. Stellen Sie fuir 87-Hz-Betrieb
bei 230/400-V-Motoren die Typenschilddaten
fur 230 V/50 Hz ein. Passen Sie flr 87-Hz-
Betrieb Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
und Parameter 3-03 Maximaler Sollwert an.

1-24 Motornennstrom

Range: Funktion:
Size [0.10 - Geben Sie den Motornennstrom von
related* 10000.00 A] den Motor-Typenschilddaten ein. Der

Frequenzumrichter verwendet die
Daten zur Berechnung von
Motordrehmoment, Motoriberlast-
schutz usw.

1-25 Motornenndrehzahl

Range: Funktion:
Size [10 - Geben Sie die Motornenndrehzahl von
related* 60000 RPM] | den Motor-Typenschilddaten ein. Diese

Daten werden zur Berechnung des
Schlupfausgleichs verwendet. nmn = ns

= Nslip.

1-26 Dauer-Nenndrehmoment

Range: Funktion:
Size [0.1 - Geben Sie den Wert von den Motor-
related* | 100000.0 Typenschilddaten ein. Die

Nm] Werkseinstellung entspricht der
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1-26 Dauer-Nenndrehmoment

1-29 Autom. Motoranpassung

Range: Funktion: Option: Funktion:
Nennleistung. Dieser Parameter ist Motordaten beim Motorenhersteller anfragen
verfligbar, wenn Parameter 1-10 Motorart und diese unter Parameter 1-31 Rotorwiderstand
auf [1] PM (Oberfl. mon.) eingestellt ist, d. (Rr) bis einschlieBlich Parameter 1-36 Eisenver-
h. der Parameter gilt nur fir PM- und lustwiderstand (Rfe) eingeben.
Vollpolmotoren. Sie konnen die komplette AMA nicht bei
Permanentmagnetmotoren durchfiihren.
P AL, WO BRI [2] | Reduz. Flhrt nur eine reduzierte AMA des Statorwi-
Option: Funktion: Anpassung | derstands Rs im System durch. Diese Option ist
W fiir Standard-Asynchron- und Vollpol-PM-
Diesen Parameter kénnen Sie bei Motoren verflgbar.
laufendem Motor nicht einstellen. [3] | Enable Verwenden Sie diese Option bei Sonder-
Complete motoren (z. B. S3-Motoren) und
Mit der AMA-Funktion wird die dynamische AMA I Hochleistungsmotoren. Die Funktionalitat ist
Motorleistung durch automatische Optimierung ahnlich wie bei Option [1] Komplette
der erweiterten Motorparameter Anpassung, die Optimierung erfolgt jedoch auf
(Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis Grundlage der Drehmomentkalibrierung.
Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)) bei [4] | Enable Verwenden Sie diese Option bei Sonder-
Motorstillstand optimiert. Reduced motoren (z. B. S3-Motoren) und
Aktivieren Sie die AMA-Funktion durch Driicken AMA I Hochleistungsmotoren. Die Funktionalitat ist
von [Hand On] nach Auswahl von Komplette dhnlich wie bei Option [2] Reduz. Anpassung,
Anpassung oder [2] Reduz. Anpassung. Siehe die Optimierung erfolgt jedoch auf Grundlage
auch den Abschnitt Automatische Motoran- der Drehmomentkalibrierung.
passung im Projektierungshandbuch. Nach einer
normalen Sequenz zeigt das Display Folgendes HINWEI
an: Driicken Sie [OK], um die AMA . . 1.
. . . Fiihren Sie zur bestméglichen Anpassung des
abzuschlieBen. Nach dem Driicken der [OK]- A i .
. . . . Frequenzumrichters eine AMA an einem kalten
Taste ist der Frequenzumrichter betriebsbereit.
Motor durch.
HINWEIS . Sie konnen eine AMA nicht bei laufendem
Stellen Sie vor der Durchfiihrung der Motor durchfiihren.
AMA I sicher, dass in Sie k die AMA bei i
Parameter 14-43 Motor Cos-Phi ein Wert ¢ !e o‘nnen X e . €l angeschlossenem
. Sinusfilter nicht ausfiihren.
eingestellt wurde.
[0] | Anpassung HINWEI
* Jaus Es ist wichtig die Motorparametergruppe 1-2* Motordaten
[1] | Komplette | Fuhrt Folgendes durch: korrekt einzustellen, da diese Parameter einen Teil des
Anpassung *  AMA des Statorwiderstands Rs, AMA-Algorithmus bilden. Fiihren Sie eine automatische
. Der Rotorwiderstand R;, Motoranpassung (AMA) durch, um optimale dynamische
) Motorleistung sicherzustellen. Je nach Nennleistung des
. Die Statorstreureaktanz Xi, . . A
Motors kann dies bis zu 10 Minuten dauern.
. Die Rotorstreureaktanz X2 und
. Die Hauptreaktanz Xh. HINWEI
Wahlen Sie diese Option nicht, wenn Sie einen Wahrend der AMA diirfen Sie kein externes Drehmoment
LC-Filter zwischen dem Frequenzumrichter und erzeugen.
dem Motor einsetzen.
FC301: Die vollstaindige AMA umfasst beim HINWEI
FC301 nicht die Xn-Messung. Stattdessen wird . . .
Wenn eine der Einstellungen in Parametergruppe 1-2*
der Xh-Wert von der Motordatenbank . ) ) .
. . . Motordaten geandert wird, kehren die erweiterten
bestimmt. Die beste Anpassungsmethode ist Rs 3 .
. Motorparameter Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
(siehe Parametergruppe 1-3* Erw. Motordaten). . .
) . . . . Parameter 1-39 Motorpolzahl auf ihre Werkseinstellung
Um eine optimale Leistung zu erzielen, wird suriick
empfohlen, dass Sie die erweiterten ’
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HINWEIS|

AMA funktioniert problemlos bei einem Motor, der um 1
GroBe kleiner ist, in der Regel auch bei einem Motor, der
2 GroBen kleiner ist, aber selten bei Motoren, die 3
GroBen kleiner sind, und niemals bei Motoren, die 4
GroBen kleiner sind. Beachten Sie, dass die Genauigkeit
der gemessenen Motordaten abnimmt, wenn Sie mit
Motoren arbeiten, die kleiner als die NenngréBe des
Frequenzumrichters sind.

3.2.7 1-3* Erw. Motordaten

Parameter flr erweiterte Motordaten. Vergewissern Sie sich,
dass die Motordaten in Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)
bis Parameter 1-39 Motorpolzahl dem Motor entsprechen.
Die Werkseinstellungen basieren auf gangigen Daten
normaler Standardmotoren. Falsche Eingaben in die
Motorparameter kdnnen zu Fehlfunktionen oder
ungewollten Reaktionen des Frequenzumrichters fiihren.
Falls die Motordaten unbekannt sind, wird die
Durchfiihrung einer AMA (Automatische Motoranpassung)
empfohlen. Siehe Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung.
Sie kénnen die Parametergruppen 1-3* Erw. Motordaten und
1-4* Erw. Motordaten Il bei laufendem Motor nicht andern.

HINWEIS

Eine einfache Uberpriifung des Summenwerts von X1 +
Xh besteht im Dividieren der Leiter-Leiter-Spannung
durch sqrt(3) und durch erneutes Dividieren dieses
Ergebnisses durch den Motor-Leerlaufstrom. [VL-L/
sqrt(3)l/Ine = X1 + Xh, siehe Abbildung 3.6. Diese Werte
sind fiir ein ordnungsgemafBles Magnetisieren des Motors
wichtig. Fiir Hochpolmotoren wird diese Uberpriifung
dringend empfohlen.

P 1-30 P1-33 P1-34 o
N wn

ho R Xis X'2s S
— 1+ — 2
A ™M
\
\
| Ur P1-36 P1-35 P1-31
| Rre Xh R
\
\
O .

Abbildung 3.6 Ersatzschaltbild eines Asynchronmotors

1-30 Statorwiderstand (Rs)

Range:

1-30 Statorwiderstand (Rs)

Funktion:

Range: Funktion:

Size [0.0140 - | Stellen Sie hier den Wert des Statorwi-

related* | 140.0000 | derstands gemal3 Motorersatzschaltbild ein.
Ohm] Geben Sie den Wert von einem Motorda-

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

HINWEIS

Fiir Schenkelpol-PM-Motoren:

Die AMA ist nicht verfiigbar.

Wenn nur Leiter-Leiter-Daten bereit-
stehen, teilen Sie den Wert durch 2,
um den Wert zwischen Leiter und
Sternpunkt zu erhalten. Messen Sie
den Wert alternativ mit einem
Ohmmeter, damit auch der Kabelwi-
derstand beriicksichtigt wird. Teilen
Sie den gemessenen Wert durch 2
und geben Sie das Ergebnis ein.

HINWEIS

Der Parameterwert wird nach jeder
Momentkalibrierung aktualisiert,
wenn Option [3] 1.Start mit speichern
oder Option [4] bei jedem Start mit
speichern in Parameter

Parameter 1-47 Momentkalibrierung
niedr. Drehzahl ausgewahlt ist.

1-31 Rotorwiderstand (Rr)

Range: Funktion:

Size [0.0100 - W

related* 1100.0000 | pgrameter 1-31 Rotorwiderstand (Rr)
Ohm]

hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motor Construction
auf [1] PM (Oberfl. mon.) SPM, [5]
Sync. Reluctance eingestellt ist.

Stellen Sie den Wert fiir den Rotorwi-
derstand R: ein, um die Wellenleistung mit
Hilfe einer der folgenden Methoden zu
verbessern:

. Fuhren Sie eine AMA an einem
kalten Motor durch. Der Frequen-
zumrichter misst den Wert am
Motor. Alle Kompensationen
werden auf 100 % zuriickgesetzt.

. Geben Sie den Wert fiir Ry
manuell ein. Den Wert erhalten
Sie vom Motorhersteller.

. Verwenden Sie die Werksein-
stellung fur R:. Der
Frequenzumrichter ermittelt
anhand der Motor-
Typenschilddaten automatisch
einen Standardwert.
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1-33 Statorstreureaktanz (X1) 1-34 Rotorstreureaktanz (X2)

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [ 0.0400 - W Typenschilddaten automatisch

related* | 400.0000 Bfeaa [BarEmeiar ia i 5 einen Standardwert.

oot Asynchronmotoren relevant. Siehe Abbildung 3.6.

HINWEI

Der Parameterwert wird nach jeder
Momentkalibrierung aktualisiert,
wenn Option [3] 1st start with store
oder Option [4] Every start with store
in Parameter

Parameter 1-47 Momentkalibrierung
niedr. Drehzahl ausgewahlt ist.

Stellen Sie die Statorstreureaktanz des

Motors mit Hilfe einer der folgenden
Methoden ein:

. Fiihren Sie eine AMA an einem
kalten Motor durch. Der Frequen-
zumrichter misst den Wert am
Motor.

. Geben Sie den Wert fiir X;
manuell ein. Den Wert erhalten

Sie vom Motorhersteller. 1-35 Hauptreaktanz (Xh)

o Verwenden Sie die Werksein- Range: Funktion:
stellung fir Xi. Der Size [ 1.0000 - Stellen Sie die Hauptreaktanz des Motors
Frequenzumrichter ermittelt related* | 10000.0000 | mit Hilfe einer der folgenden Methoden
anhand der Motor- Ohm] ein:
Typenschilddaten automatisch 1. Fuhren Sie eine AMA an einem
einen Standardwert. kalten Motor durch. Der
Siehe Abbildung 3.6. Frequenzumrichter misst den

Wert am Motor.
HINWEI :
Der Parameterwert wird nach jeder ;
Momentkalibrierung aktualisiert,
wenn Option [3] st start with store
oder Option [4] Every start with store
in Parameter

Parameter 1-47 Momentkalibrierung
niedr. Drehzahl ausgewabhlt ist.

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

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

einen Standardwert.

1-34 Rotorstreureaktanz (X2)

1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe)

Range: Funktion:
Size [0.0400 - Eu'l"[!g Range: Funktion:
* . . .. Size 0- Definiert den Eisenverlustwiderstand
related* 1400.0000 | pjasar Parameter ist nur fiir [ ) i ;
Ohm] related* | 10000.000 (Rre) zum Ausgleich von Eisenverlust im

Asynchronmotoren relevant.
Ohm] Motor.

Der Wert Rre wird bei Ausfiihrung der
AMA nicht ermittelt.
Der Wert Rre ist besonders in

Stellen Sie die Rotorstreureaktanz des
Motors mit Hilfe einer der folgenden
Methoden ein:

Anwendungen zur Drehmomentre-

° A St @ AL I S gelung wichtig. Ist Rre unbekannt, so

kalten Motor durch. Der Frequen- belassen Sie Parameter 1-36 Eisenverlust-

zumrichter misst den Wert am widerstand (Rfe) in der Werkseinstellung.

Motor.
e  Geben Sie den Wert fiir X, 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)
manuell ein. Den Wert erhalten Range: Funktion:
e Size [0.0 - Geben Sie die direkte Achseninduktivitat
. Verwenden Sie die Werksein- related* | 1000.0 des PM-Motors zwischen Leiter und
stellung fiir Xa. Der mH] Sternpunkt an. Den Wert kénnen Sie dem
Frequenzumrichter ermittelt Datenblatt des Permanentmagnetmotors
anhand der Motor- entnehmen.
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1-37 Indukt. D-Achse (Ld)

Range: Funktion:

Wenn nur Leiter-Leiter-Daten bereitstehen,
teilen Sie den Wert durch 2, um den Wert
zwischen Leiter und Sternpunkt zu
erhalten. Messen Sie den Wert alternativ
mit einem Induktivitatsmessgerat.
Hierdurch wird die Induktivitat des Kabels
berticksichtigt. Teilen Sie den gemessenen
Wert durch 2 und geben Sie das Ergebnis
ein.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM, Vollpol
(Permanentmagnet-Motor) oder [5] Sync.
Reluctance eingestellt ist.

Verwenden Sie diesen Parameter fiir eine
Auswahl mit einer Dezimalstelle.
Verwenden Sie Parameter 30-80 D-Achsen-
Induktivitdt (Ld) fur eine Auswahl mit drei
Dezimalstellen .

Nur FC302.

HINWEI

Der Parameterwert wird nach jeder
Momentkalibrierung aktualisiert,
wenn Option [3] 1.Start mit speichern
oder Option [4] bei jedem Start mit
speichern in Parameter

Parameter 1-47 Momentkalibrierung
niedr. Drehzahl ausgewahlt ist.

1-38 Indukt. Q-Achse (Lq)

Range: Funktion:

Size related* | [0.000 - 1000 Legen Sie den Wert der
mH] Induktivitat der Q-Achse fest.

Siehe Motordatenblatt.

1-39 Motorpolzahl

Range: Funktion:
Size related* | [2 - 132 ]| Geben Sie die Anzahl der Motorpole
ein.
Motorp | ~nn bei 50 Hz ~nn bei 60 Hz
olzahl
2 2700-2880 3250-3460
4 1350-1450 1625-1730
6 700-960 840-1153

Tabelle 3.6 Polzahl fiir normale Drehzahlbereiche

Tabelle 3.6 zeigt die typischen Nenndrehzahlen
verschiedener Motortypen in Abhdngigkeit von der Polzahl.
Sie missen flr andere Frequenzen ausgelegte Motoren
separat definieren. Der Motorpolwert ist immer eine
gerade Zahl, da sie sich auf die Gesamtpolzahl bezieht,
nicht auf Polpaare. Der Frequenzumrichter erstellt den
Ausgangswert von Parameter 1-39 Motorpolzahl basierend

auf Parameter 1-23 Motornennfrequenz und
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl

1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM

Range: Funktion:

related” 19000 | pjeser Parameter ist nur aktiv, wenn
Vi Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
eingestellt ist, die PM (Permanent-
magnet)-Motoren aktivieren.

Einstellung der Nenn-Gegen-EMK fiir eine
Motordrehzahl von 1000 U/min.

Die Gegen-EMK ist die Spannung, die von
einem PM-Motor erzeugt wird, wenn kein
Frequenzumrichter angeschlossen ist und die
Welle extern gedreht wird. Die Gegen-EMK
wird normalerweise bei Motornenndrehzahl
oder bei 1000 U/min gemessen zwischen zwei
AuBenleitern angegeben. Wenn der Wert nicht
fiir eine Motordrehzahl von 1000 U/min
verfuigbar ist, berechnen Sie den korrekten
Wert wie folgt: Wenn die Gegen-EMK z. B.

320 V bei 1800 U/min betragt, kénnen Sie sie
bei 1000 U/min berechnen:

Beispiel

Gegen-EMK 320 V bei 1800 U/min. Gegen-
EMK= (Spannung/U/min)*1000 =
(320/1800)*1000 = 178.

HINWEI

Bei der Verwendung von PM-Motoren
empfiehlt sich der Einsatz von Bremswi-
derstanden.

1-41 Geber-Offset

Range: Funktion:

- 327671 | Djeser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM, Vollpol
(Permanentmagnetmotor) eingestellt ist.

Eingabe des richtigen Versatzwinkels zwischen
dem PM-Motor und der Indexposition des instal-
lierten Drehgebers/Resolvers. Der Wertebereich
von 0 - 32768 entspricht 0-2 x pi (BogenmaR).
Wenn Geber-Offset unbekannt: Wenden Sie nach
dem Anlaufen des Frequenzumrichters DC-Halten
an und geben Sie den Wert von

Parameter 16-20 Rotor-Winkel in diesen Parameter
ein.
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1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) 1-47 Momentkalibrierung niedr. Drehzahl

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [0 - Dieser Parameter entspricht der Induktivi- Einschalten. Der Wert wird nach einem Aus- und
related* 1000 tatssattigung von Ld. Idealerweise hat Einschaltzyklus quittiert.

il elfzeiay Pelamsier Gempelber tait i [3]] 1st Der Frequenzumrichter kalibriert das Drehmoment

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

start beim ersten Einschalten nach der Netz-Einschaltung.
der Motorhersteller eine Induktivi-

with Diese Option wird zur Aktualisierung der Motorpa-
tatskurve liefert, geben Sie den

Induktivitatswert bei 200 % des
Nennwerts ein.

store rameter verwendet:
. Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

. Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat) . Parameter 1-34 Rotorstreureaktanz (X2).

Range: Funktion: . Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

Size [0- Dulese"r f’arameter entspricht der' Induktivi- [4] | Every Der Frequenzumrichter kalibriert das Drehmoment

related e tétssattlgung von Lq, Idealerweise h'at start bei jedem Start, Ausgleich méglicher Anderungen
il et Pelamstier eemelben Bt v with der Motortemperatur seit dem letzten Einschalten.

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

store Diese Option wird zur Aktualisierung der Motorpa-
der Motorhersteller eine Induktivi-

rameter verwendet:
tatskurve liefert, geben Sie den

Induktivitatswert bei 200 % des
Nennwerts ein.

° Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

. Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1).

. Parameter 1-34 Rotorstreureaktanz (X2).

1-46 Verstarkung Positionserkennung e Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

Range: Funktion:
120 %* | [20 - Zur Einstellung der Amplitude des Testim-
200 %] pulses wahrend der Positionserkennung Range: Funktion:
beim St'art'. Stellen Sie dié?en Parameter . Size - EH'I"HE]
zur Optimierung der Positionsmessung ein. related* | 500 e T el R i (o el T
1-47 Momentkalibrierung niedr. Drehzahl "1 | dieses Parameters einzustellen.

Bearbeiten Sie den Wert nur dann

manuell, wenn die Anwendung einen
Verwenden Sie diesen Parameter zur Optimierung anderen als den durch die AMA

der Drehmomentschatzung im gesamten Drehzahl-

Option: Funktion:

ermittelten Wert benétigt.
bereich. Das geschdtzte Drehmoment basiert auf der

. - :
Wellenleistung, Puele = P - Rs x . Achten Sie Wihlen Sie die d-Achsen-Induktivititssitti-

gungsgrenze aus. Der Frequenzumrichter nutzt
diesen Wert, um die Leistung von SynRM-

darauf, dass der Wert Rs korrekt ist. In dieser Formel
muss der Wert Rs der Verlustleistung in Motor, Kabel
und Frequenzumrichter entsprechen. Wenn Sie

. L. Motoren zu optimieren.
diesen Parameter aktivieren, berechnet der Frequen-

zumrichter bei der Netz-Einschaltung den Wert Rs, Wahlen Sie den Wert, der mit dem Punkt
sodass eine optimale Drehmomentschitzung und tbereinstimmt, an dem die Induktivitdt dem
somit eine optimale Leistung gewahrleistet werden Mittelwert von Parameter 1-37 Indukt. D-Achse
kann. Nutzen Sie diese Funktion, wenn es nicht (Ld) und Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
méglich ist, Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) auf (LdSat) entspricht, in Prozent des Nennstroms.

jede Frequenz einzustellen, um Kabellange, Frequen-
zumrichterverluste und Temperaturabweichungen
am Motor auszugleichen.

[0] | Aus

[11 1. Start | Kalibrierung beim ersten Einschalten nach der Netz-

nach Einschaltung und Beibehaltung dieses Werts, bis
Netz- | durch einen Aus- und Einschaltzyklus ein Reset
Ein erfolgt.

[2] | Jeder | Kalibrierung bei jedem Start, Ausgleich moglicher
Start Anderungen der Motortemperatur seit dem letzten
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1-49 qg-Axis Inductance Saturation Point 1-51 Min Speed Normal Magnetising [RPM]

Range: Funktion: Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt.
Size [0- W Range: Funktion:
related” 1200 | Nehmen Sie eine AMA vor, um den Wert Size 1o - W
e dieses Parameters einzustellen. related* 300 RPMI | parameter 1-51 Min Speed Normal
Bearbeiten Sie den Wert nur dann Magnetising [RPM] hat keine
manuell, wenn die Anwendung einen Auswirkungen, wenn
anderen als den durch die AMA Parameter 1-10 Motor
ermittelten Wert benétigt. Construction=[1] PM, Vollpol.
Geben Sie die q-Achsen-Induktivitatssatti- Stellen Sie die erforderliche Drehzahl fiir
gungsgrenze ein. Der Frequenzumrichter nutzt den normalen Magnetisierungsstrom ein.
diesen Wert, um die Leistung von IPM-Motoren Wenn die eingestellte Drehzahl niedriger
zu optimieren. als die Schlupfdrehzahl des Motors ist,
Wahlen Sie den Wert, der mit dem Punkt haben Parameter 1-50 Motor Magneti-
Uibereinstimmt, an dem die Induktivitdt dem sation at Zero Speed und
Durchschnitt von Parameter 1-38 Indukt. Q- Parameter 1-51 Min Speed Normal
Achse (Lg) und Parameter 1-45 g-axis Inductance Magnetising [RPM] keine Bedeutung.
Sat. (LgSat) entspricht, in Prozent des Verwenden Sie diesen Parameter
Nennstroms. zusammen mit Parameter 1-50 Motor
Magnetisation at Zero Speed. Siehe
. Tabelle 3.6.
3.2.8 1-5* Lastunabh. Einstellung

1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz]
1-50 Motor Magnetisation at Zero Speed Range: Funktion:

Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt. Size [0- Stellen Sie die erforderliche Frequenz fiir
Range: Funktion: related* 250.0 Hz] | de normalen Magnetisierungsstrom ein.

100% | [0 - mlm Wenn die eingestellte Frequenz niedriger
* 300 %] als die Schlupffrequenz des Motors ist, ist

Parameter 1-50 Motor Magnetisation at
Zero Speedhat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motor Construction = [1]
PM (Oberfl. mon.).

Parameter 1-50 Motor Magnetisation at
Zero Speed inaktiv.

Verwenden Sie diesen Parameter
zusammen mit Parameter 1-50 Motor

Magnetisation at Zero Speed. Siehe
Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit Abbildung 3.7.

Parameter 1-51 Min Speed Normal Magnetising

[RPM], wenn beim Betrieb mit niedriger 1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt

Drehzahl eine angepasste thermische Belastung N
. , Range: Funktion:
des Motors gewlinscht wird.

Geben Sie den Wert als Prozentsatz des Magnet- size [4- W

related” 1180 | piasen Parameter kénnen Sie bei

isierungsnennstroms ein. Eine zu niedrige

Einstellung kann ein reduziertes Drehmoment Hz] laufendem Motor nicht einstellen.
an der Motorwelle bewirken.
Magn. strom Flux-Modellwechsel
Eingabe des Frequenzwerts fiir den Wechsel
Pur.‘lof:o _ E zwischen zwei Modellen, zur Bestimmung der
! Motordrehzahl. Wéhlen Sie den Wert basierend
el Hz auf den Einstellungen in
1308A045.11 Par.1-52 RPM

Parameter 1-00 Regelverfahren und

Abbildung 3.7 Motormagnetisierung A 40 S

Es gibt die folgenden Optionen:
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1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt

1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt

Range: Funktion: Range: Funktion:

. Wechseln zwischen Flux-Modell 1 P X0 fun %0125
und Flux-Modell 2. v ;

. Wechseln zwischen variablem S
Strommodell und Flux-Modell 2. .

e Kein Wechsel zwischen Modellen bei o -
niedriger Drehzahl, wenn Abbildung 3.9 Parameter 1-00 Regelver-
Parameter 40-50 Flux Sensorless Model fahren = [0] Ohne Riickfiihrung,

Shift auf Option [0] Aus eingestellt ist. Parameter 1-01 Steuerprinzip = [2] Flux ohne
HINWEI ceter
Dies gilt nur fiir FC302.
Dieses Modell wird verwendet, wenn Range: Funktion:
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [1] Drehzahl 0V*| [0-100 | Der Wert dieses Parameters reduziert die
mit Riickf. oder [2] Drehmoment und V] verfligbare Hoéchstspannung fiir den Fluxvektor
Parameter 1-01 Steuerprinzip auf [3] Flux mit des Motors bei Feldschwéchung, damit mehr
Geber eingestellt ist. Mit diesem Parameter Spannung zur Aufrechterhaltung des
konnen Sie den Umschaltpunkt einstellen, bei Drehmoments zur Verfiigung steht. Durch die
dem der Frequenzumrichter zwischen Flux- Erhéhung des Werts wird die Gefahr eines
Modell 1 und Flux-Modell 2 wechselt, was bei Kippens bei hoher Drehzahl erhoht.
einigen sensiblen Anwendungen zur Drehzahl-
und Drehmomentregelung hilfreich ist.
fum X 0.1 fa X 0,125 Array [6]
Range: Funktion:
Size [0- Mit diesem Parameter kdnnen Sie die
related* 1000 V] | Spannung an den einzelnen Frequenz-
PEE - punkten einstellen, um eine zum Motor
Abbildung 3.8 Parameter 1-00 Regelver- passende U/f-Kennlinie zu erhalten.
fahren = [1] Drehzahl mit Riickf. oder [2] Die zugehorigen Frequenzen definieren Sie
Drehmoment und Parameter 1-01 Steuer- in Parameter 1-56 U/f-Kennlinie - f [Hz].
prinzip = [3] Flux mit Geber Dieser Parameter ist ein Arrayparameter
[0-5], der nur zuganglich ist, wenn
Parameter 1-01 Steuerprinzip auf [0] U/f
Variabler Strom - Flux-Modell - ohne Geber eingestellt ist.
Dieses Modell wird verwendet, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0] Ohne
Rtickfiihrung und Parameter 1-01 Steuerprinzip Array [6]
auf [2] Fluxvektor oh. Geber eingestellt ist. Range: Funktion:
Rl P2 SN GO e ST Size [0- Mit diesem Parameter kénnen Sie die
AL I L T IR R P T related* 1000.0 Hz] | Frequenz der gewahlten U/f-Kennlinie
der Strommessung und des Motormodells .
einstellen.
ermittelt Die zugehorige Spannung definieren Sie
Unter frorm X 0,1 arbeitet der Frequenzum- in Parameter 1-55 U/f-Kennlinie - U [V].
r"ichter mit einem konstanten Strommodell. Sieser Beeeer (5 cli Ay A
Uber frorm X 0,125 wird der Motor mit dem {0255, et i e el [ e
Flux-Modell im Frequenzumrichter betrieben. Parameter 101 Steuerprinzlp AUt 0] U/f.
eingestellt ist.
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Motorspannung 130BA166.10 1-59 Fangschaltung Testpulse Frequenz
Par. 1-55 [x]

Range: Funktion:
A
1555 — — — — — —— Size [0 - | Asynchronmotor: Zur Festlegung der Frequenz
1554 — — — — — related* | 500 % | fir die Motorfangschaltungs-Testimpulse, die
| ] zur Erkennung der Motorrichtung verwendet
5508 ——————— | | werden. Bei Asynchronmotoren bedeutet der
| | | Wert 100 %, dass der Schlupf doppelt so
1-5521-— —— — | | | hoch ist. Erhohen Sie diesen Wert, um das
1-55[1] | | | | erzeugte Drehmoment zu reduzieren.
1-55[0] | | | | Bei Synchronmotoren ist dieser Wert der
156 1 |56 1 I56 T |56 1 |56 T |56 - Prozentwert nmn des freilaufenden Motors.
[0] [1] 2] [3] [4] (5] Oberhalb dieses Werts wird immer eine
Ausgangsfrequenz Motorfangschaltung durchgefiihrt. Unterhalb
Par. 1-56 [x] dieses Werts wird der Startmodus in
Abbildung 3.10 U/f-Kennlinie Parameter 1-70 Startfunktion ausgewahlt.

3.2.9 1-6* Lastabh. Einstellung

1-57 Torque Estimation Time Constant

150 ms* | [50 - 1000 Mﬂm Range: Funktion:
ms] Dieser Parameter gilt nur mit 100% | [O- Geben Sie einen Prozentwert fiir den
Softwareversion 48.XX. @ 300 %] Spannungsausgleich im Verhéltnis zur Last bei
Motorbetrieb mit niedriger Drehzahl ein, und
Geben Sie die Zeitkonstante fiir die erzielen Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der
Drehmomentbestimmung unter dem Frequenzbereich, in dem dieser Parameter
Modellinderungspunkt im Fluxvektor- aktiv ist, hangt von der MotorgréRe ab.
Steuerverfahren ohne Geber ein.
MotorgroBe Kreuzungspunkt
Range: Funktion:
Size lo- [RINIMER Um F
related® 1200 % | pioser Parameter ist nur in VVC* 100%4 Par.1-60 Par.1-61 é
! verfligbar. -
HINWEI .
Dieser Parameter wirkt sich nur auf PM- 60%+ :
Motoren aus. :
|
Zur Festlegung des Strombereichs fir die i
Motorfangschaltungs-Testimpulse, die zur |
Erkennung der Motorrichtung verwendet :
werden. 100 % bedeutet Im,n. Stellen Sie den 0% nh.mnlmsmm” > faus
Wert so ein, dass er hoch genug ist, um eine Abbildung 3.11 Kreuzungspunkt
Gerduschbeeintrachtigung zu vermeiden, und
niedrig genug, damit die Genauigkeit nicht
beeintrachtigt wird (der Strom muss vor dem v
nachsten Puls auf Null sinken kénnen).
Reduzieren Sie den Wert, um das erzeugte Range: Funktion:
Drehmoment zu reduzieren. 100 % | [0 - Geben Sie einen Prozentwert fiir den
Der Standardwert fiir Asynchronmotoren ist & 300 %] Spannungsausgleich im Verhaltnis zur Last bei
30 %, bei PM-Motoren kann er jedoch Motorbetrieb mit hoher Drehzahl ein, und
variieren. Bei PM-Motoren werden bei der erzielen Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der
Einstellung des Werts die Gegen-EMK und die Frequenzbereich, in dem dieser Parameter
D-Achsen-Induktivitt des Motors angepasst. aktiv ist, hangt von der MotorgréBe ab.
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MotorgroBe

Kreuzungspunkt

0,25-7,5 kW

>10 Hz

Tabelle 3.7 Umschaltfrequenz

1-62 Schlupfausgleich

Range: Funktion:

Size [-500 | Geben Sie den Prozentwert fiir den Schlupf-

related* |- ausgleich ein, um eine Kompensation fiir
500 %] [ Toleranzen im Wert von nmn vorzunehmen.

Der Schlupfausgleich wird automatisch, d. h.
anhand der Motornenndrehzahl nwn
errechnet.

Wenn Parameter 1-00 Regelverfahren auf [1]
Mit Drehgeber oder [2] Drehmomentregler
(Drehmomentregelung mit Riickfiihrung) oder
Parameter 1-01 Steuerprinzip auf [0] U/f
(spezieller Motormodus) gesetzt ist, ist diese
Funktion nicht aktiv.

1-63 Slip Compensation Time Constant

Range: Funktion:
Size [0.05 W
related* |- 5s]

Parameter 1-63 Slip Compensation Time
Constanthat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motor Construction = [1]
PM (Oberfl. mon.).

Geben Sie die Schlupfausgleichsreaktionsge-
schwindigkeit ein. Ein hoher Wert fiihrt zu
einer langsamen, ein niedriger Wert zu einer
schnellen Reaktion. Verwenden Sie bei
Niederfrequenzresonanzproblemen die
langere Zeiteinstellung.

1-64 Resonance Dampening

1-65 Resonance Dampening Time Constant

Range: Funktion:
ms]

Parameter 1-65 Resonance Dampening
Time Constanthat keine Auswirkungen,
wenn Parameter 1-10 Motor Construction
= [1] PM (Oberfl. mon.).

Legen Sie Parameter 1-64 Resonance Dampening
und Parameter 1-65 Resonance Dampening Time
Constant fest, um Probleme mit Hochfrequenzre-
sonanzen zu eliminieren. Geben Sie die
Zeitkonstante mit der besten Dampfung ein.

1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.

Range: Funktion:
related* | 200 %

Ist Parameter 40-50 Flux Sensorless
Model Shift auf [0] Aus eingestellt, wird
dieser Parameter ignoriert.

Geben Sie den minimalen Motorstrom bei
niedriger Drehzahl ein; siehe

Parameter 1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt.
Ein Erhohen dieses Stroms verbessert das
Motordrehmoment bei niedriger Drehzahl.
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. wird
nur aktiviert, wenn Parameter 1-00 Regelver-
fahren auf [0] Ohne Riickfiihrung eingestellt ist.
Der Frequenzumrichter lauft mit konstantem
Strom durch den Motor bei Drehzahlen unter
10 Hz.

Bei Drehzahlen tber 10 Hz wird der Motor
Uber das Motor-Flux-Modell im Frequenzum-
richter gesteuert.

Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch

Range: Funktion:
und/oder Parameter 4-17 Momentengrenze
Size [0- WM generatorisch passen Parameter 1-66 Min.
related= '} 500 % Parameter 1-64 Resonance Dampening Strom bei niedr. Drz. automatisch an. Der
] hat keine Auswirkungen, wenn Parameter mit dem héchsten Wert passt
Parameter 1-10 Motor Construction=[1] Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. an.
PM (Oberfl. mon.). Die Stromeinstellung unter
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. ergibt
Geben Sie den Wert fiir die Resonanz- sich aus dem Drehmoment erzeugenden
dampfung ein. Legen Sie Strom und dem Magnetisierungsstrom.
Parameter 1-64 Resonance Dampening und Beispiel: Stellen Sie Parameter 4-16 Momenten-
Parameter 1-65 Resonance Dampening Time grenze motorisch auf 100 % und
Constant fest, um Probleme mit Hochfrequenz- Parameter 4-17 Momentengrenze generatorisch
resonanzen zu eliminieren. Zum Reduzieren auf 60 % ein. Parameter 1-66 Min. Strom bei
der Resonanzschwankungen erhdhen Sie den niedr. Drz. wird je nach Motorgroe
Wert von Parameter 1-64 Resonance automatisch auf ca. 127 % angepasst.
Dampening.
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1-67 Lasttyp

Dieser Parameter gilt nur fir FC302.

entspricht.

Option: Funktion:

[0] * [ Passiv | Fiir Forderbander, Lifter- und Pumpenanwen-
dungen.

[1] | Aktiv | Fir Hubanwendungen. Mit dieser Option kann die

Rampe des Frequenzumrichters bei 0 U/min
auffahren. Wenn [1] Aktiv ausgewahlt ist, stellen Sie
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. so ein, dass
die Einstellung dem maximalen Drehmoment

1-68 Massentragheit Min.

Range: Funktion:

0 kgm?* | [0.0000 - Eingabe des Motortragheitsmoments
10000.0000 zur Erzielung einer besseren Drehmo-
kgm?] mentanzeige und somit zur besseren

Einschatzung des mechanischen
Drehmoments der Welle. Nur beim
Flux-Steuerverfahren verfiigbar.

1-69 Massentragheit Max.

Range: Funktion:
related? | 10000.0000 Nur giiltig fir FC302.
kgm?] Sie konnen diesen Parameter

bei laufendem Motor nicht
einstellen.

Nur aktiv bei Flux ohne
Ruckfihrung. Zur Ermittlung des
Beschleunigungsmoments bei
niedriger Drehzahl. Verwendet im
Drehmomentgrenzenregler.

3.2.10 1-7* Startfunktion

1-70 Startfunktion

1-70 Startfunktion

Wahlen Sie den Startmodus. Dies wird zur Initialisierung des VVC
*-Steuerungskerns fiir den zuvor freilaufenden Motor
durchgefiihrt. Durch beide Optionen werden Drehzahl und
Winkel geschétzt. Nur aktiv fir PM- und SynRM-Motoren in VVC*.

Option: Funktion:

ausgewadhlt). Parkstrom und -zeit
kénnen Sie in Parameter 2-06 Parking
Strom und Parameter 2-07 Parking Zeit
konfigurieren.

[2] | Rotor Det. w/
Parking

1-71 Startverzog.

Range: Funktion:
0s*| [0-255
s] Parameter 1-72 Startfunktion ausgewahlte
Startfunktion.

Geben Sie die vor Beginn der Beschleunigung

Dieser Parameter bezieht sich auf die in

erforderliche Zeitverzogerung ein.

1-72 Startfunktion

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Startfunktion, die wahrend der
eingestellten Startverzégerung ausgefiihrt
wird. Dieser Parameter ist mit

Parameter 1-71 Startverzdg. verknipft.

[0] | DC Halten Wahrend der Anlaufverzégerungszeit wird der
Motor mit einem DC-Haltestrom angesteuert

(Parameter 2-00 DC-Haltestrom).

[1] | DC Bremse Wahrend der Anlaufverzégerungszeit wird DC-
Bremsstrom (Parameter 2-01 DC-Bremsstrom)

ausgefihrt.

[2] | Freilauf/ Der Motor befindet sich fur die Dauer der

* | Verz.zeit Anlaufverzégerungszeit im Freilauf (Wechsel-

richter aus).

[3] | Startdrz. Re. | Nur mit VWC* méglich.

SchlieBen Sie die in

Wihlen Sie den Startmodus. Dies wird zur Initialisierung des VVC Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] und
+Steuerungskerns fiir den zuvor freilaufenden Motor Parameter 1-76 Startstrom beschriebene
durchgefiihrt. Durch beide Optionen werden Drehzahl und Funktion wéhrend der Anlaufverzégerungszeit
Winkel geschatzt. Nur aktiv fur PM- und SynRM-Motoren in VVC*. S
Unabhangig vom durch das Sollwertsignal
Option: Funktion: . . .
Ubermittelten Wert passt die Ausgangs-
[0] * [ Rotorlageerkennung | Zur Schétzung des elektrischen drehzahl die Einstellung der Startdrehzahl in
Winkels des Rotors und zu dessen Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] oder
Verwendung als Startpunkt. Standard- Parameter 1-75 Startdrehzahl [Hz] an, und der
auswahl fiir VLT® AutomationDrive- Ausgangsstrom entspricht der Einstellung des
Anwendungen. Startstroms in Parameter 1-76 Startstrom. Diese
[11 | Parken Durch die Parkfunktion wird ein Funktion wird in der Regel bei Hubanwen-
Gleichstrom an der Statorwicklung dungen ohne Kontergewicht und
angelegt und der Rotor dreht sich insbesondere bei Anwendungen mit
zum elektrischen Nullpunkt (wird in Konuslaufer-Motor verwendet, bei dem der
der Regel bei HVAC-Anwendungen
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1-72 Startfunktion

1-73 Motorfangschaltung

Option: Funktion: Option: Funktion:
Start im Rechtslauf erfolgt, gefolgt von einer Funktion. Bei Aktivierung von
Drehung in die Sollwertrichtung. Parameter 1-73 Motorfangschaltung werden
@] | start Nur mit VWC* méglich. Parameter 1-58 Fangschaltung Testpulse Strom
Sollrichtung | Zum Erhalt der in Parameter 1-74 Startdrehzahl und Parameter 1-59 Fangschaltung Testpulse
Frequenz zur Festlegung der Bedingungen fir
[UPM] und Parameter 1-76 Startstrom .
beschriebenen Funktion wahrend der Anlauf- die Motorfangschaltung verwendet.
verzégerungszeit. Der Motor dreht in die per [2] | Immer
Sollwert eingestellte Richtung. Wenn das aktiviert
Sollwertsignal gleich 0 ist, wird [3] | Enabled Ref.
Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] ignoriert, Dir.
und die Ausgangsdrehzahl ist gleich 0. Der [4] | Enab. Always
Ausgangsstrom entspricht der Einstellung des Ref. Dir.
Startstroms in Parameter 1-76 Startstrom. H I NWE I
HINWEIS)
[5] | VVC+/Flux Nur fir die m. Parameter 7774 Startdrehzahl Diese Funktion ist nicht fiir Hubanwendungen zu
Re. [UPM] beschriebene Funktion. Der Startstrom
wird automatisch berechnet. Diese Funktion empfehlen.
. . Um bei Leistungsstufen (iber 55 kW optimale Leistung zu
verwendet die Startdrehzahl nur bei der . .
. ) o erzielen, muss der Fluxvektorbetrieb verwendet werden.
Anlaufverzogerungszeit. Unabhéangig von dem
fur das Sollwertsignal eingestellten Wert ist die
Ausgangsdrehzahl identisch mit der in HINWEI
Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] Um die beste Leistung bei einer Motorfangschaltung zu
eingestellten Startdrehzahl. [3] Startdrz. Re. und erzielen, miissen die Parameter Parameter 1-30 Statorwi-
[5] WC*/Flux Re. werden in der Regel bei derstand (Rs) bis Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)
Hubanwendungen verwendet. [4] Start korrekt eingestellt sein.
Sollrichtung wird insbesondere bei
Anwendungen mit Kontergewicht und
horizontaler Bewegung verwendet. Range: Funktion:
[6] | Mech. Zur Verwendung der Funktionen zur Size [0 - Einstellen einer Motorstartdrehzahl. Nach
Bremse mechanischen Bremssteuerung related* | 600 dem Startsignal steigt die Ausgangsdrehzahl
(Parameter 2-24 Stopp-Verz6gerung bis RPM] | sprunghaft auf den eingestellten Wert an.
Parameter 2-28 Verstdrkungsfaktor). Dieser Stellen Sie die Startfunktion in
Parameter ist nur im Flux-Steuerverfahren in Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz.
einem Modus mit oder ohne Geber aktiv. Re., [4] Start Sollrichtung oder [5] VWC+/Flux
171 | VWC+/Flux Re. ein, und stellen Sie die Anlaufverzége-
counter-cw rungszeit in Parameter 1-71 Startverzog. ein.
Option: Funktion: Range: Funktion:
W Size [O- Dieser Parameter kann fur Hub- und Vertikal-
Diesen Parameter kénnen Sie bei related* |500.0 [férderanwendungen (Verschiebeanker).
laufendem Motor nicht einstellen. Hz] Einstellen einer Motorstartdrehzahl. Nach dem
Startsignal steigt die Ausgangsdrehzahl
Mit dieser Funktion kann der Frequenzum- sprunghaft auf den eingesteliten Wert an.
richter einen Motor, der aufgrund eines Stellen Sie die Startfunktion in
Netzausfalls unkontrolliert l3uft, ,fangen. Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz.
Re. [4] Start Sollrichtung oder [5] VWC+/Flux Re.
[0] | Deaktiviert Ohne Funktion ein, und stellen Sie die Anlaufverzoge-
[11 | Aktiviert Ermoglicht dem Frequenzumrichter, einen rungszeit in Parameter 1-71 Startverzog. ein.
drehenden Motor abzufangen und ihn zu
steuern.
Wenn Parameter 1-73 Motorfangschaltung
aktiviert ist, haben Parameter 1-71 Startverzég.
und Parameter 1-72 Startfunktion keine
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1-76 Startstrom 1-80 Funktion bei Stopp

Range: Funktion: Option: Funktion:
0 [0 - | Einige Motoren, z. B. Verschiebeanker-Motoren, Vormagnetisierungszeit
A* | par. bendtigen einen zusatzlichen Strom/eine zusétzliche ein (2 - 4 Rotor-Zeitkons-
1-24 | Startdrehzahl, damit sich der Rotor in Bewegung tanten - siehe die
Al setzt. Stellen Sie zum Erreichen dieser Steigerung Beschreibung der
den erforderlichen Strom in Zeitkonstanten in diesem
Parameter 1-76 Startstrom ein. Stellen Sie Abschnitt).
Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] ein. Stellen Sie . Stellen Sie
Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz. Re. [4] Parameter 1-72 Startfunkti
Start Sollrichtung ein, und stellen Sie in i B N B e eRar
Parameter 1-71 Startverzog. eine Anlaufverzoge- auf [1] DC Bremse ein.
rungszeit ein.
. Stellen Sie die
Dieser Parameter kann fiir Hub- und Vertikalforde- Siansdite i B kien
ranwendungen (Verschiebeanker). erler BEEamesia
(Parameter 2-00 DC-
3.2.11 1-8* Stoppfunktion it CEED
Parameter 2-01 DC-
Bremsstrom) so ein, dass
e
sie |_pre-mag = Unom/
Option: Funktion: (1,73 x Xh) entspricht.
Funktion des Frequenzumrichters, die nach Beispiel filr Rotor-Zeitkonstanten =
einem Stoppsignal und dem Erreichen der (Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr)
in Parameter 1-81 Min Speed for Function at TKW=02s
Stop [RPM] eingestellten Drehzahl ausgefiihrt 10 KW = 0,5 s
wird. 100 kW =17s
[0] | Motorfreilauf | Lasst den Motor im Motorfreilauf. Der Motor 1000 kW =25 s
: ist vom Frequenzumrichter getrennt. [4] | DC-Spannung | Bei gestopptem Motor wird die Spannung
[1] | DC-Halten Versorgt den Motor mit einem DC- uo bei 0 Hz durch Parameter 1-55 U/f-Kennlinie -
Haltestrom (siehe Parameter 2-00 DC- U [V] [0] definiert.
A7) [5] | Freilauf b. Wenn der Sollwert unter Parameter 1-81 Ein.-
[2] | Motortest Uberpriift, ob ein Motor angeschlossen min.Sollw. Drehzahl fiir Stoppfunktion [UPM] liegt, wird
wurde. der Motor vom Frequenzumrichter getrennt.
[3] | Vormagneti- Baut bei gestopptem Motor ein Magnetfeld [6] | Motortest,
sierung auf. Auf diese Weise kann der Motor bei Alarm
folgenden Startbefehlen schnell
Drehmoment erzeugen (nur Asynchron-
motoren). Diese Vormagnetisierungsfunktion Range: Funktion:
ist beim ersten Startbefehl ohne Wirkung. Size related* | [0 - 600 Definiert die Drehzahl zum
Fur das Vormagnetisieren des Motors vor . Aktivieren von
dem ersten Startbefehl stehen zwei andere Parameter 1-80 Function at Stop.

Losungen zur Verfigung:

. Starten Sie den Frequenzumrichter
mit einem Sollwert von 0 U/min,
und warten Sie 2 - 4 Rotor-
Zeitkonstanten, bevor Sie den
Drehzahl-Sollwert erhéhen.

. Verwenden Sie die Startverzo-
gerung mit DC-Halten:

. Stellen Sie
Parameter 1-71 Startverzdg
. auf die erforderliche

1-82 Min Speed for Function at Stop [Hz]

Range:

Funktion:

Size related*

Hz]

[0-20.0

Stellen Sie die Ausgangsfrequenz ein,
bei der Parameter 1-80 Function at
Stop aktiviert werden soll.
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1-83 Praziser Stopp-Funktion

1-83 Praziser Stopp-Funktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
W [5] | Drz. ZStopp Entspricht Stopp mit Drehzahlausgleich, aber
Diesen Parameter konnen Sie bei o.Reset die Anzahl der beim Rampe Ab auf 0 UPM
laufendem Motor nicht einstellen wird vom in Parameter 1-84 Prdziser Stopp-
Nur giiltig fir FC302 Wert eingegebenen Zahlerwert abgezogen.
Mit dieser Quittierfunktion konnen Sie eine
— - - - zuséatzliche Entfernung, die bei einer Rampe
[0] | Praz. Nur optimal, wenn die Betriebsgeschwin- . . .
o ) . ] Ab zuriickgelegt wurde, ausgleichen und die
* Rampenstopp | digkeit, z. B. die Betriebsdrehzahl eines . . Lt
Auswirkungen einer allmahlichen Abnutzung
Forderbands, konstant ist. Dies ist eine . . .
der mechanischen Bauteile reduzieren.
Regelung ohne Riickfiihrung. Erreicht ein
drehzahlkompensiertes Stoppen an einer Die Funktionen Préziser Stopp sind vorteilhaft in
definierten Position. Anwendungen, bei denen eine hohe Prézision erforderlich
[1] | ZStopp Zéhlt die Pulsanzahl, in der Regel von einem ist.
m.Reset Drehgeber, und erzeugt ein Stoppsignal Wenn Sie einen Standard-Stoppbefehl verwenden, wird die
nach einer vorprogrammierten Pulszahl — Genauigkeit durch die interne Zeit fiir die Aufgabe
Parameter Parameter 1-84 Préiziser Stopp-Wert bestimmt. Bei der Funktion Praziser Stopp ist dies nicht der
— wurde an Klemme 29 oder Klemme 33 Fall. Sie eliminiert die Abhangigkeit von der internen Zeit
empfangen. fir die Aufgabe und erhéht die Genauigkeit erheblich.
Dies ist eine direkte Riickfiihrung mit Die Toleranz des Frequenzumrichters wird in der Regel
Regelung mit einseitiger Riickfihrung. durch seine Zeit fiir die Aufgabe vorgegeben. Durch
Die Zahlerfunktion wird beim Startsignal Verwendung seiner speziellen Funktion Préziser Stopp ist
(beim Wechsel von Stopp zu Start) aktiviert die Toleranz unabhéngig von der Aufgabenzeit, da das
(Zeitgebung wird gestartet). Nach jedem Stoppsignal die Ausfiihrung des Programms des Frequen-
prézisen Stopp wird die Anzahl der beim zumrichters sofort unterbricht. Die Funktion Praziser Stopp
Rampe Ab auf 0 UPM gezahlten Pulse erzeugt eine hoch reproduzierbare Verzégerung vom
zuriickgesetzt. Auslosen des Stoppsignals bis zum Beginn des Rampe Ab-
Vorgangs. Zum Bestimmen dieser Verzogerung mussen Sie
[2] | ZStopp Entspricht [2] Zdhler (Reset), aber die Anzahl . 9ang . . . 9 9
) ) ) einen Test ausfihren, da es sich um eine Summe aus
o.Reset der beim Rampe Ab auf 0 UPM wird vom in i i
. Sensor, SPS, Frequenzumrichter und mechanischen
Parameter 1-84 Prdziser Stopp-Wert X
. v Bauteilen handelt.
eingegebenen Zdhlerwert abgezogen.
Mit dieser Quittierfunktion kénnen Sie eine Um eine optimale Genauigkeit sicherzustellen, sollten beim
zusitzliche Entfernung, die bei einer Rampe Rampe Ab-Vorgang mindestens 10 Zyklen erfolgen, siehe:
Ab zuriickgelegt wurde, ausgleichen und die ° Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.
Auswirkungen einer allmdhlichen Abnutzung . Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2.
der mechanischen Bauteile reduzieren. .
. Parameter 3-62 Rampenzeit Ab 3.
[3] | Drz. Stopp Stoppt unabhangig von der aktuellen .
Drehzahl immer genau am gleichen Punkt. ¢ Parameter 3-72 Rampenzeit Ab 4.
Wenn die vorliegende Drehzahl die (in Die Konfiguration der Funktion Praziser Stopp erfolgt hier;
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz die Aktivierung erfolgt tber DI an Klemme 29 oder
eingestellte) maximale Drehzahl Klemme 33.
unterschreitet, wird das Stoppsignal intern o
. L 1-84 Praziser Stopp-Wert
verzogert.
Die Berechnung der Verzégerung erfolgt Range: Funktion:
anhand der Solldrehzahl des Frequenzum- 100000* | [0 - Eingabe des Zahlerwerts fiir die
richters und nicht auf Grundlage der 999999999 ] [ integrierte Funktion Préziser Stopp,
aktuellen Drehzahl. Vergewissern Sie sich, Parameter 1-83 Prdziser Stopp-Funktion.
dass der Frequenzumrichter angelaufen ist, Die maximal zuldssige Frequenz an
bevor Sie den drehzahlkompensierten Stopp Klemme 29 oder 33 ist 110 kHz.
aktivieren.
[4] | Drz. ZStopp Entspricht Stopp mit Drehzahlausgleich, aber
m.Reset die Anzahl der beim Rampe ab auf 0 UPM
gezahlten Impulse wird bei jedem prazisen
Stopp zurilickgesetzt.
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1-84 Praziser Stopp-Wert

1-90 Thermischer Motorschutz

Nicht verwendet bei der Auswahl von [0]
Precise ramp stop, [1] Cnt stop with reset
und [2] Cnt stop w/o reset in

Parameter 1-83 Prdziser Stopp-Funktion.

3.2.12 1-9* Motortemperatur

1-90 Thermischer Motorschutz

Option:

Funktion:

Range: Funktion: Option: Funktion:
W verglichen. Siehe Kapitel 3.2.15 ETR
Nicht verwendet bei der Auswahl L) BBl el AUEL B
von [0] Precise ramp stop und [3] . Mittels eines mechanischen
Speed comp stop in Thermoschalters (Klixon-Schalter).
Parameter 1-83 Prdziser Stopp- Siehe Kapitel 3.2.17 Klixon-Schalter.
Funktion. Fiir den nordamerikanischen Markt: Die ETR-
Funktionen bieten einen Motoriberlastschutz
" " der Klasse 20 gemaf3 NEC.
1-85 z6gerung Drehzahlkompensation ¢
Range: Funktion: [0] | Kein Dauerhaft Gberlasteter Motor, wenn keine
- = — Motorschutz | Warnung oder Abschaltung des Frequenzum-
10 [0 - Eingabe der Verzogerungszeit fur Sensoren, SPS . o
i L richters erforderlich ist.
ms* 100 usw. zur Verwendung in Parameter 1-83 Prdiziser
ms] Stopp-Funktion. Im Modus fiir drehzahlkompen- [11 | Thermistor Aktiviert eine Warnung, wenn der
sierten Stopp hat die Verzégerungszeit bei Warnung angeschlossene Thermistor oder KTY-Sensor
verschiedenen Frequenzen groBRen Einfluss auf im Motor bei einer Motoriibertemperatur
die Stoppfunktion. auslost.
HINWEI [2] | Thermistor Stoppt (Abschaltung) den Frequenzumrichter,
Abschalt. wenn der angeschlossene Thermistor oder

KTY-Sensor im Motor bei einer Motoruber-
temperatur auslost.

Der Thermistorabschaltwert muss mehr als
3 kQ betragen.

Integrieren Sie zum Wicklungsschutz einen
Thermistor (PTC-Sensor) im Motor.

Den thermischen Motorschutz kénnen Sie
Uber eine Reihe von Verfahren realisieren:

. Mittels eines PTC-Sensors in den
mit einem der Analog- oder Digita-
leingange verbundenen
Motorwicklungen
(Parameter 1-93 Thermistor Source).
Siehe Kapitel 3.2.13 PTC-Thermistor-
verbindung.

. Mittels eines KTY-Sensors in den
Motorwicklungen verbunden mit
einem Analogeingang
(Parameter 1-96 KTY-Sensoran-
schluss). Siehe Kapitel 3.2.14 KTY-
Sensorverbindung.

. Durch Berechnung (ETR = Elektron-
isches Thermorelais) der
thermischen Belastung, basierend
auf der tatsachlichen Motorbe-
lastung und der Zeit. Die
berechnete thermische Belastung
wird mit dem Motornennstrom Iun
und der Motornennfrequenz fun

ETR Warnung
1

Berechnet die Last, wenn Satz 1 aktiv ist,
und aktiviert eine Warnung auf der Anzeige,
wenn der Motor Uberlastet ist. Program-
mieren Sie ein Warnsignal tUber einen der
Digitalausgange.

[4]

ETR Alarm 1

Berechnet die Last, wenn Satz 1 aktiv ist,
und stoppt (Abschaltung) den Frequenzum-
richter, wenn der Motor Uberlastet ist.
Programmieren Sie ein Warnsignal Gber
einen der Digitalausgénge. Das Signal wird
bei einer Warnung und bei einer
Abschaltung des Frequenzumrichters
(Ubertemperaturwarnung) ausgelést.

[5]

ETR Warnung
2

[6]

ETR Alarm 2

[7]

ETR Warnung
3

ETR Alarm 3

ETR Warnung
4

ETR Alarm 4

ATEX ETR

Aktiviert die thermische Uberwachungs-
funktion fur Ex-e-Motoren flur ATEX. Aktiviert
Parameter 1-94 ATEX ETR I-Grenze Gesw. red.,
Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. f-Pkt. und
Parameter 1-99 ATEX ETR interpol. I-Pkt..
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1-90 Thermischer Motorschutz §
+
Option: Funktion: 39]42]50]53]54]55
[21] Advanced Q 8 O 130BA152.10
ETR SISt

HINWEIS

Wenn [20] ATEX ETR ausgewadhlt ist, befolgen Sie die
Anweisungen im entsprechenden Kapitel des Projektie-
rungshandbuchs sowie die Anweisungen des
Motorherstellers.

HINWEIS

Wenn [20] ATEX ETR ausgewadhlt wird, stellen Sie
Parameter 4-18 Stromgrenze auf 150 % ein.

3.2.13 PTC-Thermistorverbindung

R
(al

4000

3000

1330

550

250

\_—/

v[C]

Pnominell—5°C|®nominell +5°C
Pnominell

-20°C

175HA183.10
Abbildung 3.12 PTC-Profil

Bei Verwendung eines Digitaleingangs und 10 V als
Stromversorgung:
Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.
Parametereinstellung:
. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistor Source auf
(6] Digitaleingang ein.

AUS

12(13(18(19]27|29|32|33|20|37

=i0)

PTC/Thermistor <8000 >2.7 ke

Abbildung 3.13 PTC-Thermistorverbindung - Digitaleingang

Bei Verwendung eines Analogeingangs und 10 V als
Stromversorgung

Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.

Parametereinstellung:

. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistor Source auf
[2] Analogeingang 54 ein.

130BA153.11

53|54

1o Ol 3| +10v

COl&

EIN

7y

PTC/Thermistor <3.0 kQ
>3.0 kQ

Abbildung 3.14 PTC-Thermistorverbindung - Analogeingang

Eingang Versorgungs- Abschalt-
Digital/Analog |spannung werte

Digital 0V <800 0=2,7 kQ
Analog 0V <3,0 kQ=3,0 kQ

Tabelle 3.8 Abschaltwerte

HINWEI

Priifen Sie, ob die gewdhlte Versorgungsspannung der
Spezifikation des benutzten Thermistorelements
entspricht.
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3.2.14 KTY-Sensorverbindung

HINWEIS

nur FC302.

KTY-Sensoren werden insbesondere in Permanentmagnet-
Servomotoren (PM-Motoren) zur dynamischen Anpassung
von Motorparametern als Statorwiderstand

(Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)) flir PM-Motoren und
auch als Rotorwiderstand (Parameter 1-31 Rotorwiderstand
(Rr)) fiir Asynchronmotoren verwendet, je nach Wicklungs-
temperatur. Die Berechnung lautet:

Rs = Rsygo X (1 + a, x AT) [Q] wenn a,, = 0.00393

KTY-Sensoren kénnen fiir den Motorschutz verwendet
werden (Parameter 1-97 KTY-Schwellwert).

FC302 kann mit drei KTY-Sensortypen arbeiten, die in
Parameter 1-95 KTY-Sensortyp definiert sind. Sie kdnnen die
tatsachliche Sensortemperatur tber Parameter 16-19 KTY-
Sensortemperatur auslesen.

4500

4000

130BB917.10

3500

3000

2500

2000

Resistance [Ohm]

1500

1000

500

-25 0 25 50 75 100 125 150

Abbildung 3.15 Auswahl KTY-Typ

Temperature [°C]

KTY type 1 ———-KTYtype2  ------" KTY type 3

KTY-Sensor 1: 1 kQ bei 100 °C (212 °F) (z. B. Philips KTY
84-1)

KTY-Sensor 2: 1 kQ bei 25 °C (77 °F) (z. B. Philips KTY 83-1)
KTY-Sensor 3: 2 kQ bei 25 °C (77 °F) (z. B. Infineon KTY-10)

HINWEI

Wenn die Temperatur des Motors durch einen Thermistor
oder KTY-Sensor verwendet wird, wird die PELV (Schutz-
kleinspannung - Protective extra low voltage) im Falle
von Kurzschliissen zwischen Motorwicklungen und
Sensor nicht kompiliert. Zur Ubereinstimmung mit der
PELV miissen Sie den Sensor zusétzlich isolieren.

3.2.15 ETR

Bei den Berechnungen wird die bei niedriger Drehzahl
herabgesetzte Kiihlung eines im Motor integrierten Lifters
berlicksichtigt.

t[s]

2.000

175ZA052.11

1.000]

600 .
500

400 ANEEA
300

200

~N
100 T~ fOUT=1xfMN
~ _ fOUT = 2 x fMN
60 =

50 fOUT=0,2xfMN
40

30
20

IM
1,0 1,2 14 1,6 1,8 2,0 IMN

Abbildung 3.16 ETR-Profil

10

3.2.16 ATEX ETR

Die VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 bietet ATEX-
anerkannte Uberwachung der Motortemperatur. Alternativ
kdnnen Sie auch eine externe PTC-Schutzvorrichtung mit
ATEX-Zulassung verwenden.

HINWEI

Verwenden Sie fiir diese Funktion ausschlieBlich Motoren
mit ATEX Ex-e-Zulassung. Siehe Motor-Typenschild,
Zulassungszertifikat, Datenblatt oder wenden Sie sich an
den Motorhersteller.
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Beim Steuern eines Ex-e-Motors mit erhéhter Sicherheit
mussen Sie bestimmte Einschrankungen einhalten. Die zu
programmierenden Parameter sind in Tabelle 3.9
aufgefiihrt.

Funktion Einstellung

Parameter 1-90 Thermischer [20] ATEX ETR

Motorschutz

Parameter 1-94 ATEX ETR I-Grenze |20%
Gesw. red.

Parameter 1-98 ATEX ETR interpol.
f-Pkt.
Parameter 1-99 ATEX ETR interpol.
I-Pkt.

Motor-Typenschild.

Parameter 1-23 Motornenn- Geben Sie den gleichen Wert

frequenz wie fUr Parameter 4-19 Max.

Ausgangsfrequenz ein.

Parameter 4-19 Max. Ausgangs- Motor-Typenschild, ggf.

frequenz reduziert bei langen
Motorkabeln, Sinusfilter oder
reduzierte Versorgungs-

spannung.

Parameter 4-18 Stromgrenze Durch 1-90 [20] zwangsweise

auf 150 %

Parameter 5-15 Klemme 33 [80] PTC-Karte 1

Digitaleingang

Parameter 5-19 Klemme 37 [4] PTC 1 Alarm

Sicherer Stopp

Parameter 14-01 Taktfrequenz Uberpriifen Sie, ob der
Standardwert die Anforderung
vom Motor-Typenschild erfillt.
Ist dies nicht der Fall,
verwenden Sie einen

Sinusfilter.

Parameter 14-26 WR-Fehler 0
Abschaltverzégerung

Tabelle 3.9 Parameter

HINWEIS

Vergleichen Sie die vom Motorenhersteller angegebene
minimale Taktfrequenz mit der minimalen Taktfrequenz
des Frequenzumrichters, der Werkseinstellung in
Parameter 14-01 Taktfrequenz. Wenn der Frequenzum-
richter diese Anforderung nicht erfiillt, verwenden Sie
einen Sinusfilter.

Weitere Informationen zur thermischen Uberwachung nach
ATEX ETR finden Sie in Anwendungshinweis fiir die
thermische Uberwachungsfunktion des FC 300 nach ATEX ETR.

3.2.17 Klixon-Schalter

Der thermische Klixon-Trennschalter verfuigt Gber eine
KLIXON®-Metallschale. Bei einer vordefinierten Uberlast
fuhrt die durch den Stromfluss durch die Schale
verursachte Warme zu einer Abschaltung.

Bei Verwendung eines Digitaleingangs und 24 V als
Stromversorgung:

Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.

Parametereinstellung:
. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistor Source auf
[6] Digitaleingang ein.

130BA151.10

>
N 2

+ < 0o AUS
12(13(18[19]27(29|32|33|20|37

C IC 1(C 1(C 1|C 1(C 1(C 1(C 1(C (L ]

O O|0]0O|0]|0|0|0

IC HOI IOI IOI IOI IOI IOI C )l IOI IOI

-
; [ [ .
PTC/Thermistor <6.6 kO $10.8 KO

Abbildung 3.17 Thermistorverbindung

1-91 Motor External Fan

Option: Funktion:

[0] *| No [ Kein externer Lufter erforderlich, d. h. die
Motorleistung wird bei niedriger Drehzahl reduziert.

[1]1 | Yes | Ein externer Motorlifter (Fremdbeliftung) wird
verwendet, daher ist bei niedriger Drehzahl keine
Leistungsreduzierung notwendig. Der Lifter folgt der
oberen Kurve in Abbildung 3.16 (fout = 1 x fun), wenn
der Motorstrom unter dem Motornennstrom liegt
(siehe Parameter 1-24 Motor Current). Uberschreitet der
Motorstrom den Nennstrom, reduziert der Frequen-
zumrichter die Betriebszeit so, als ob kein Lifter
montiert ist.

MG33MO003
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1-93 Thermistor Source

Option: Funktion:
HINWEIS
Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.
HINWEI
Stellen Sie den Digitaleingang in
Parameter 5-00 Digital I/0 Mode auf [0]
PNP - Aktiv bei 24 V ein.
Wabhlen Sie den Eingang fiir den Anschluss
des Thermistors (PTC-Sensor) aus. Die
Auswahl einer Analogeingang-Option [1]
Analogeingang 53 oder [2] Analogeingang 54
ist nicht moglich, wenn der Analogeingang
bereits als Sollwertquelle verwendet wird
(ausgewahlt unter Parameter 3-15 Reference 1
Source, Parameter 3-16 Reference 2 Source oder
Parameter 3-17 Reference 3 Source).
Bei der Verwendung der VLT® PTC Thermistor
Card MCB 112 mussen Sie immer [0] Keine
auswahlen.
[0] * | None
[1]1 | Analog
Input 53
[2] | Analog
Input 54
[3] | Digital input
18
[4] | Digital input
19
[5] | Digital input
32
[6] | Digital input
33
Range: Funktion:
0 %] [0-100 %] W
Nur giiltig fur FC302.
Nur angezeigt, wenn
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz auf
[20] ATEX ETR gesetzt ist.

Konfigurieren Sie die Reaktion fiir einen Betrieb innerhalb
der Ex-e-Stromgrenze.

0 %: Der Frequenzumrichter nimmt keine Anderungen vor,
sondern gibt nur Warnung 163 ATEX ETR cur.lim.warning
aus.

>0 %: Der Frequenzumrichter gibt Warnung 163 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aus und reduziert die Motordrehzahl
entsprechend Rampe 2 (Parametergruppe 3-5* Rampe 2).

Beispiel:

Aktueller Sollwert = 50 U/min

Parameter 1-94 ATEX ETR I-Grenze Gesw. red. = 20 %
Resultierender Sollwert = 40 U/min

1-95 KTY-Sensortyp

Option: Funktion:

HINWEIS

Nur giiltig fiir FC302.

Wahlen Sie den zu verwendenden Thermis-
torsensor.

[0] * | KTY-Sensor 1|1 kQ bei 100 °C (212 °F).

[11 | KTY-Sensor 2 | 1 kQ bei 25 °C (77 °F).

[2] | KTY-Sensor 3 |2 kQ bei 25 °C (77 °F).

[3] | Pt1000

1-96 KTY-Sensoranschluss

Option: Funktion:
HINWEIS
Nur giiltig fur FC302.
Auswahl der Analogeingangsklemme 54 als
KTY-Sensoreingang. Sie konnen Klemme 54
nicht als Thermistorquelle verwenden, wenn sie
ansonsten als Sollwert verwendet wird (siehe
Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1 bis
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3).
HINWEI
Verbindung zwischen Thermistorsensor
und Klemme 54 und 55 (GND). Siehe
Abbildung 3.15.

[0] * [ Ohne

[2] | Analog-

eingang
54

1-97 KTY-Schwellwert

Range: Funktion:

80 °C* | [-40 - 220 °C] | Wahlen Sie den Schwellwert des Thermis-

torsensors fur den thermischen
Motorschutz aus.

1-98 ATEX ETR interpol. f-Pkt.

Range: Funktion:
Size [0 - 1000.0 W
related* Hz]

Nur giiltig fur FC302.

Nur angezeigt, wenn
Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] gesetzt ist.
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Geben Sie die vier Frequenzpunkte [Hz] vom Motor-
Typenschild in dieses Array ein. Tabelle 3.10 zeigt das
Beispiel der Frequenz-/Strompunkte.

HINWEIS

Sie miissen alle Frequenz-/Stromgrenzenpunkte vom
Motor-Typenschild oder Motordatenblatt programmieren.

100%

130BB909.10

80%

40%

5 Hz 15 Hz 25 Hz 50 Hz
Abbildung 3.18 Beispiel fiir thermische Begrenzungskurve
ATEX ETR

x-Achse: fm [Hz]
y—AChse: Im/lm,n x 100 [%]

Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. | Parameter 1-99 ATEX ETR
f-Pkt. interpol. I-Pkt.

[0]=5 Hz [0]=40%

[11=15 Hz [11=80%

[2]=25 Hz [2]=100%

[3]1=50 Hz [3]1=100%

Tabelle 3.10 Interpolationspunkte

Alle Betriebspunkte unterhalb der Kurve sind kontinuierlich
zuldssig. Die Werte oberhalb der Linie werden jedoch nur
fiir begrenzte Zeit als Funktion der Uberlast berechnet. Bei
einem Maschinenstrom grof3er als 1,5 x Nennspannung
erfolgt sofort eine Abschaltung.

1-99 ATEX ETR interpol. I-Pkt.

Nur angezeigt, wenn Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz auf
[20] oder [21] gesetzt ist.

Range: Funktion:

Verwenden Sie die 4 Stromwerte [A] vom Motor-
Typenschild. Berechnen Sie die Werte des
Motornennstroms in Prozent, Im/Imn x 100 [%], und geben
Sie diese in dieses Array ein.

Zusammen mit Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. f-Pkt.
ergibt sich aus diesen eine Tabelle (f [Hz],I [%)]).

HINWEI

Sie miissen alle Frequenz-/Stromgrenzenpunkte vom
Motor-Typenschild oder Motordatenblatt programmieren.

3.2.18 PM-Einstellungen

Wenn [2] Std. PM, non salient in Parameter 1-10 Motorart
ausgewahlt ist, geben Sie die Motorparameter manuell in
der folgenden Reihenfolge ein:

1. Parameter 1-24 Motornennstrom.

Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.
Parameter 1-39 Motorpolzahl.

Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

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

N o v > w N

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM.

Fir PM-Motoren wurden die folgenden Parameter
hinzugefigt:
1. Parameter 1-41 Geber-Offset.

Parameter 1-07 Motor Angle Offset Adjust.
Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor.

Parameter 1-47 Momentkalibrierung niedr. Drehzahl.
Parameter 1-58 Fangschaltung Testpulse Strom.
Parameter 1-59 Fangschaltung Testpulse Frequenz.
Parameter 1-70 Startfunktion.

Parameter 30-20 Startmoment hoch.

© ® N o v oA W N

. Parameter 30-21 High Starting Torque Current [%].

HINWEI

Sie miissen die Standardparameter weiterhin konfigu-
rieren (z. B. Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz).

Size related*

CREERIIHIN WEIS

Nur giltig fur FC302.

Definition der Kurve der thermischen
Begrenzung. Ein Beispiel finden Sie in
Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. f-
Pkt..

Anwendung Einstellungen

Anwendungen mit Erhohen Sie Parameter 1-17 Voltage

niedrigem Tragheits- filter time const. um den Faktor 5 bis
moment 10.

ILast/IMotor <5 Reduzieren Sie

Parameter 1-14 Damping Gain
Reduzieren Sie Parameter 1-66 Min.

Current at Low Speed (< 100 %)
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Anwendung Einstellungen
Anwendungen mit Behalten Sie berechnete Werte bei.

niedrigem Tragheits-
moment
50>ILast/IMotor >5

Anwendungen mit hohem [Erhéhen Sie Parameter 1-14 Damping
Tragheitsmoment Gain, Parameter 1-15 Filter niedrige
ILast/IMotor > 50 Drehzahl und Parameter 1-16 Filter
hohe Drehzahl

Hohe Last bei niedriger Erhohen Sie Parameter 1-17 Voltage

Drehzahl filter time const..

<30 % (Nenndrehzahl) Erhohen Sie Parameter 1-66 Min.
Current at Low Speed (>100 % Uber
ldngere Zeit kann den Motor

Uberhitzen).

Tabelle 3.11 Empfehlungen fiir VVC*-Anwendungen

Wenn der Motor bei einer bestimmten Drehzahl zu
schwingen beginnt, erhéhen Sie Parameter 1-14 Damping
Gain. Erhdhen Sie den Wert in kleinen Schritten. Abhdngig
vom Motor kann ein guter Wert fir diesen Parameter 10 %
oder 100 % hoher als der Standardwert sein.

Stellen Sie das Startmoment in Parameter 1-66 Min. Current
at Low Speed ein. 100 % ist Nenndrehmoment als

Startmoment.
Anwendung Einstellungen
Anwendungen mit Behalten Sie berechnete Werte bei.

niedrigem Tragheits-
moment

Anwendungen mit hohem |Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr.
Tragheitsmoment Drz..

Erhdhen Sie die Drehzahl je nach
Anwendung auf einen Wert
zwischen Standard- und
Maximalwert.

Stellen Sie die Rampenzeiten
entsprechend der Anwendung ein.
Eine zu schnelle Rampe auf
verursacht Uberstrom bzw. ein zu
hohes Drehmoment. Eine zu
schnelle Rampe ab fiihrt zu einer
Uberspannungsabschaltung.

Hohe Last bei niedriger Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr.
Drehzahl Drz..

Erhohen Sie die Drehzahl je nach
Anwendung auf einen Wert
zwischen Standard- und
Maximalwert.

Tabelle 3.12 Empfehlungen fiir Flux-Anwendungen

Stellen Sie das Startmoment in Parameter 1-66 Min. Strom
bei niedr. Drz. ein. 100 % ist Nenndrehmoment als
Startmoment.
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3.3 Parameter: 2-** Bremsfunktionen

3.3.1 2-0* DC Halt/DC Bremse

Parametergruppe zur Konfiguration der DC-Bremse- und
DC-Haltefunktionen.

2-00 DC-Haltestrom

2-02 DC Braking Time
Range:
10 s*

Funktion:

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

2-03 DC-Bremse Ein [UPM]

Der maximale Wert hangt vom
Motornennstrom ab.

Vermeiden Sie Anlegen eines Stroms von
100 % liber zu lange Zeit. Es kann den
Motor beschadigen.

%]

Der angegebene Strom bezieht sich in Prozent auf
den in Parameter 1-24 Motornennstrom festgelegten
Motornennstrom Imn. 100 % DC-Bremsstrom
entsprechen Iun.

Der DC-Bremsstrom wird bei einem Stoppbefehl
angewendet, wenn die Drehzahl niedriger als der in
Parameter 2-03 DC-Bremse Ein [UPM] eingestellte
Grenzwert ist; wenn die Funktion DC-Bremse invers
aktiv ist oder Uber die serielle Kommunikations-
schnittstelle aktiviert wird. Der Parkstrom ist
wahrend der Zeitdauer aus Parameter 2-02 DC
Braking Time aktiv.

Range: Funktion: Range: Funktion:
50 [O- W Size related*| [0 - par. Aktiviert und definiert die Einsatz-
%* | 160 Der maximale Wert héingt vom 4-13 RPM] drehzahl fiir den DC-Bremsstrom
%] Motornennstrom ab. aus Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
Vermeiden Sie Anlegen eines Stroms von ) GIE SEeTploopEl,
100 % iliber zu lange Zeit. Es kann den Motor »
T 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
beschadigen.
Geringe Werte der DC-Halten-Funktion fiihren Range: Funktion:
zu groBeren Stromen als erwartet, mit Size [0 - par. W
h6hefen I\/I'otorle.istur.lgsgréﬁen. Dies?r Fehler related* 414 HzZl | parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
verstarkt sich bei steigender Motorleistung. hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motor Construction
Der angegebene Haltestrom bezieht sich in Prozent =[1] PM (Oberfl. mon.).
auf den in Parameter 1-24 Motornennstrom festge-
legten Motornennstrom Imn. 100 % DC-Haltestrom Aktiviertundldefiniertidiel Einsatzs
entsprechen Iux. drehzahl fiir den DC-Bremsstrom aus
Dieser Parameter halt die Motorfunktion Parameter 2-01 DC-Bremsstrom nach
(Haltemoment) oder warmt den Motor vor. einem Stoppsignal.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn DC-Halten in
Parameter 1-72 Startfunktion [0] oder 2-05 Maximaler Sollwert
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp [1] ausgewahlt N
Range: Funktion:
wurde.
Size [ par. 3-02 - Dies ist ein Zugriffsparameter zu
2-01 DC-Bremsstrom related* [ 999999.999 Parameter 3-03 Maximaler Sollwert
R Funkti ReferenceFeedba- | fiir altere Produkte. Der maximale
ange: unktion:
9 ckUnit] Sollwert bestimmt den Hochstwert
>0 [0- Mﬂm aus der Summe aller Sollwerte. Die
%* | 1000

maximale Sollwerteinheit entspricht
der Optionsauswahl in

Parameter 1-00 Regelverfahren und
der Einheit in Parameter 3-01 Soll-/
Istwerteinheit.

2-06 Parking Strom

Range: Funktion:
50% [ [0- Stellen Sie den Strom in Prozent des
* 1000 %] Motornennstroms ein,

Parameter 1-24 Motornennstrom. Dieser wird
bei Aktivierung in Parameter 1-70 Startfunktion

verwendet.

2-07 Parking Zeit

Range: Funktion:

3 s*[ [0.1-60 s][Legen Sie die Dauer des Parkstroms in
Parameter 2-06 Parking Strom fest, sobald
dieser aktiviert wurde.
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3.3.2 2-1* Generator. Bremsen 2-12 Brake Power Limit (kW)

Range: Funktion:

Parametergruppe zur Auswahl der dynamischen Bremspa-

verwendet und gibt daher an, wenn eine
rameter. Gilt nur fiir Frequenzumrichter mit Bremschopper.

Warnung/ein Alarm ausgegeben wird.

2-10 Bremsfunktion Zur Berechnung des Parameter 2-12 Brake

Option: Funktion: Power Limit (kW) konnen Sie die folgende

Formel verwenden.

[0] | Aus Es ist kein Bremswiderstand installiert.

UIV] * s
Pl W1 = g FaT T,

[1] | Bremswi- | Ein Bremswiderstand ist zur Ableitung der

derstand | tiberschiissigen Bremsenergie als Wirme im Pbravg ist die Durchschnittsleistung, die im
System integriert. Bei angeschlossenem Bremswi- Bremswiderstand abgefiihrt wird. Ror ist
derstand ist beim Bremsen (generatorischer der Widerstand des Bremswiderstands. tor
Betrieb) eine hohere Zwischenkreisspannung ist die aktive Bremsdauer innerhalb der
verfiigbar. Die Funktion Bremswiderstand ist nur Zeitdauer von 120 s, Tor.
bei Frequenzumrichtern mit eingebauter U ist die Gleichspannung, wenn der
Bremselektronik verfiigbar. Bremswiderstand aktiv ist. Dies ist von der

Einheit folgendermallen abhangig:
[2] | AC- Verbessert die Bremsung ohne Verwendung eines T2 Einheiten: 390 V
Bremse Bremswiderstands. Dieser Parameter steuert eine

T4 Einheiten: 810 V
T5 Einheiten: 810 V
T6 Einheiten: 943 V/1099 V fur die
BaugréBen D bis F

T7 Einheiten: 1099 V
die OVC-Funktion das Bremsmoment erhohen,

ohne die Uberspannungsgrenze zu iiberschreiten. HINWEI
HINWEI Unabhiangig davon, ob Rpr

unbekannt ist oder Tpr von 120 s
abweicht, der praktische Ansatz ist
der Betrieb der Bremsanwendung;
lesen Sie

Parameter 16-33 Bremsleist/2 min aus
und geben Sie diesen Wert

. + 20 % in Parameter 2-12 Bremswi-
2-11 Brake Resistor (ohm) derstand Leistung (kW)

Ubermagnetisierung des Motors bei Betrieb mit
einer generatorischen Last. Mit dieser Funktion
konnen Sie die OVC-Funktion verbessern. Durch
Erhchen der elektrischen Verluste im Motor kann

Die AC-Bremse ist weniger effizient als das
dynamische Bremsen mit Widerstand.

Die AC-Bremse ist im VVC*-Betrieb mit und
ohne Riickfiihrung verfiigbar.

Range: Funktion:

Size [5.00 - Stellen Sie den Wert des Bremswiderstand

related* |65535.00 |in Q ein. Dieser Wert dient zur Leistungs- 2-13 Bremswiderst. Leistungstiberwachung
Ohm] tiberwachung des Bremswiderstands Option: Funktion:

(siehe Parameter 2-13 Brake Power Dieser Parameter ist nur bei Frequenzum-

Monitoring). Dieser Parameter ist nur bei el mit Eiemse aki,

Frequenzumrichtern mit eingebauter

Bremselektronik aktiv. Dieser Parameter ermdglicht Leistungs-

Verwenden Sie diesen Parameter fiir tberwachung des Bremswiderstands. Die

Werte ohne Dezimalstellen. Fir eine Bl & e el e el et

Auswah! mit zwei Dezimalstellen des Widerstands (Parameter 2-11 Brake

verwenden Sie Parameter 30-81 Bremswi- eaibita b)), € el 2l el el

spannung und der Einschaltzeit des

derstand (Ohm).
Widerstands.
[0] * | Deaktiviert Keine Bremsleistungsiiberwachung
Range: Funktion: erforderlich.
Size [0.001 - | Parameter 2-12 Brake Power Limit (kW) ist [1] | Warnung Aktiviert eine Warnung am Display, wenn
related* | 2000.000 | die erwartete Durchschnittsleistung, die die Uber die Einschaltzeit an den
kw] Uber einen Zeitraum von 120 s im Bremswiderstand Ubertragene Leistung
Bremswiderstand abgefiihrt wird. Dieser 100 % der Uberwachungsgrenze
Wert wird als Uberwachungsgrenze fiir (Parameter 2-12 Brake Power Limit (kW))
Parameter 16-33 Bremsleist/2 min Uiberschreitet.
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2-13 Bremswiderst. Leistungsiiberwachung

2-15 Bremswiderstand Test

[9]

Warning & trip
60s

[10]

Warning 300s

[11]

Trip 300s

[12]

Warning & trip
300s

[13]

Warning 600s

[14]

Trip 600s

[15]

Warning & trip
600s

Ist die Leistungsiiberwachung auf [0] Deaktiviert oder [1]
Warnung eingestellt, bleibt die Bremsfunktion auch bei
Uberschreiten der Uberwachungsgrenze aktiv. Dies kann zu
einer thermischen Uberlastung des Widerstands fiihren.
Zusatzlich kann eine Meldung Uber Relais bzw. die Digita-
lausgdnge erfolgen. Die typische Messgenauigkeit fir die
Leistungsiiberwachung hangt von der Genauigkeit des
Widerstands ab (min. £20 %).

2-15 Bremswiderstand Test

Option:

Funktion:

Parameter 2-15 Bremswiderstand Test ist nur bei
Frequenzumrichtern mit eingebauter
Bremselektronik aktiv.

Funktion zum Uberpriifen und Uberwachen des
Bremswiderstandes. Dieser Parameter definiert,
welche Funktion beim Erkennen eines Fehlers
am Bremswiderstand ausgefiihrt werden soll.

Option: Funktion: Option: Funktion:
Der Frequenzumrichter zeigt die Warnung W
L3 R i i el Ejbertragene Die Funktion zum Trennen des Bremswi-
i 0 - . . .
Lelstung.unter 050 Ca7 U e derstands wird bei der Netz-Einschaltung
i Sl getestet. Der Test ,Brems-IGBT” erfolgt
[21 |Alarm Steigt die berechnete Leistung auf tiber jedoch nur, wenn kein Bremsen
100 % der Uberwachungsgrenze, so stattfindet. Bei einer Warnung oder
schaltet der Frequenzumrichter ab und Abschaltung wird die Bremsfunktion
zeigt einen Alarm an. getrennt.
[3] [Warnung/Alarm | Der Frequenzumrichter gibt bei
Uberschreiten der Uberwachungsgrenze Die Testseque?z lautet wie folgt:
eine Warnung aus und schaltet dann mit 1. Der Uberlagerungsscheitelwert im DC-
einem Alarm ab Zwischenkreis wird ohne Bremsen 300
ms lang gemessen.
[4] [ Warning 30s . ; ;
5] | Trip 30s 2. Der Uberlagerungsscheitelwert im DC-
- - Zwischenkreis wird 300 ms lang mit
[6] [Warning & trip .
30s eingeschalteter Bremse gemessen.
(71 | warning 60s 3. Wenn der Uberlagerungsscheitelwert
18] | Trip 60s im DC-Zwischenkreis beim Bremsen

niedriger als der Uberlagerungsschei-
telwert im DC-Zwischenkreis vor dem
Bremsen +1 % ist: Der Bremswiders-
tandstest ist fehlgeschlagen und zeigt
eine Warnung oder einen Alarm an.

4. Wenn der Uberlagerungsscheitelwert
im DC-Zwischenkreis beim Bremsen
héher ist als der Uberlagerungsschei-
telwert im DC-Zwischenkreis vor dem
Bremsen +1 %: Bremswiderstandstest ist
in Ordnung.

[0] | Deaktiviert

Uberwacht den Bremswiderstand und die
Brems-IGBT auf einen Kurzschluss wahrend des
Betriebs. Bei einem Kurzschluss wird Warnung
25 Bremswiderst. angezeigt.

[1] | Warnung

Uberwacht den Bremswiderstand und die
Brems-IGBT auf einen Kurzschluss und flhrt bei
der Netz-Einschaltung einen Test auf eine
Trennung des Bremswiderstands durch.

[2] | Alarm

Fiihrt eine Uberwachung auf einen Kurzschluss
oder eine Trennung des Bremswiderstands oder
einen Kurzschluss der Brems-IGBT durch. Bei
einem Fehler schaltet der Frequenzumrichter ab
und zeigt einen Alarm an (Abschaltblockierung).

[3] | Stopp und
Absch.

Fiihrt eine Uberwachung auf einen Kurzschluss
oder eine Trennung des Bremswiderstands oder
einen Kurzschluss der Brems-IGBT durch. Wenn
ein Fehler auftritt, wird der Frequenzumrichter
auf Motorfreilauf heruntergefahren und schaltet
anschlieBend ab. Es wird ein Alarm mit
Abschaltblockierung angezeigt (z. B. Warnung
25, 27 oder 28).
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2-15 Bremswiderstand Test

Funktion:

Option:

2-18 Bremswiderstand Testbedingung

Range: Funktion:

[4] | AC-Bremse | Fiihrt eine Uberwachung auf einen Kurzschluss
oder eine Trennung des Bremswiderstands oder
einen Kurzschluss der Brems-IGBT durch. Wenn
ein Fehler auftritt, fihrt der Frequenzumrichter
eine geregelte Rampe ab aus. Diese Option ist

nur fiir FC302 verfugbar.

Abschaltb-
lockierung

HINWEIS|

Beheben Sie eine Warnung, die in Zusammenhang mit
[0] Deaktiviert oder [1] Warnung auftritt, indem Sie die
Netzversorgung aus- und wieder einschalten. Zuvor
miissen Sie den Fehler beheben. Bei [0] Deaktiviert oder
[1] Warnung lauft der Frequenzumrichter selbst bei
einem festgestellten Fehler weiter.

2-16 AC-Bremse max. Strom

[5

—

Range: Funktion:
100 %* [ [0 - 1000.0 %] | Geben Sie den max. zuldssigen
Motorstrom wahrend der AC-
Bremsfunktion ein. Zu hohe Stréme
konnen die Motorwicklung Uberhitzen.
HINWEIS|

Parameter 2-16 AC-Bremse max. Strom hat keine Auswir-
kungen, wenn Parameter 1-10 Motor Construction=[1] PM,
Volipol.

2-17 Uberspannungssteuerung

Option: Funktion:

Mit der Uberspannungssteuerung wird das
Risiko reduziert, dass der Frequenzumrichter
aufgrund einer Uberspannung im
Zwischenkreis durch generatorische Leistung
von der Last abschaltet.

[0] * | Deaktiviert Keine Uberspannungssteuerung erforderlich.

[1]1 | Aktiv (ohne Bei Auswahl von Aktiv (ohne Stopp) ist die

Stopp) Uberspannungssteuerung wirksam, sofern
kein Stoppsignal zum Stoppen des Frequen-
zumrichters verwendet wird.

[2] | Aktiviert Aktiviert Uberspannungssteuerung.

HINWEIS

Aktivieren Sie die Uberspannungssteuerung nicht bei
Hubanwendungen.

[0] * | Bei Netz-Ein Der Bremswiderstandstest wird bei

einer Netz-Einschaltung durchgefiihrt.

[11 | Nach Motorfreilauf | Der Bremswiderstandstest wird nach
einem Motorfreilauf durchgefiihrt.

2-19 Uberspannungsverstirkung

Range: Funktion:
100 %*

[10 - 200 %] | Wahlen Sie Uberspannungsverstirkung.

3.3.3 2-2* Mech. Bremse

Parameter zum Steuern des Betriebs eines elektromagne-
tischen (mechanischen) Bremse, wie sie in der Regel fiir
Hubanwendungen benétigt wird.

Zum Steuern einer mechanische Bremse ist ein Relais-
ausgang (Relais 01 oder Relais 02) oder ein programmierter
Digitalausgang (Klemme 27 oder 29) erforderlich. In
Situationen, in denen der Frequenzumrichter nicht in der
Lage ist, den Motor anzuhalten (aufgrund einer
GbermédRBigen Last), muss dieser Ausgang in der Regel
geschlossen sein. Wahlen Sie fiir Anwendungen mit einer
elektromagnetischen Bremse unter Parameter 5-40 Relais-
funktion, Parameter 5-30 Klemme 27 Digitalausgang oder
Parameter 5-31 Klemme 29 Digitalausgang die Option [32]
Mechanische Bremse aus. Bei Auswahl von [32] Mechanische
Bremse ist die mechanische Bremse beim Anlaufen
geschlossen, bis der Ausgangsstrom (ber dem unter
Parameter 2-20 Bremse dffnen bei Motorstrom ausgewahlten
Niveau liegt. Beim Stoppen wird die mechanische Bremse
aktiviert, wenn die Drehzahl unter den unter

Parameter 2-21 Bremse schliessen bei Motordrehzahl festge-
legten Wert féllt. Tritt am Frequenzumrichter ein
Alarmzustand, ein Uberstrom oder eine Uberspannung auf,
so wird die mechanische Bremse sofort geschlossen. Dies
gilt auch bei der Funktion Safe Torque Off.

HINWEIS

Die Schutzmodus- und Abschaltverzogerungsfunktionen
(Parameter 14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit und
Parameter 14-26 WR-Fehler Abschaltverzégerung) konnen
die Aktivierung der mechanischen Bremse in einem
Alarmzustand moglicherweise verzégern. Bei Hubanwen-
dungen miissen Sie diese Funktionen daher deaktivieren.
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Start- 1=Ein

klemme 18 p=Ayus|

130BA074.12

Par 1-71

Startverzdgerungs- h

zeit
Drehzahl

Ausgangsstrom

Vormagnetisierungs-
strom oder
DC-Haltestrom

Par 2-23
Bremsverzogerungs-
zeit

. Ein
Relais 01
Aus

Mechanische Bremse
Blockiert
Mechanische Bremse
Frei

T

Par 2-21
Bremsaktivierungs-
drehzahl

" ~lPar 1-74

Startdrehzahl

)\

—

™ T~

ad

Par 1-76 Startstrom/
Par 2-00 DC-Haltestrom

Par 2-20

Bremsldsestrom

Reaktionszeit EMK-Bremse

Abbildung 3.19 Mechanische Bremsung

2-20 Bremse 6ffnen bei Motorstrom

2-22 Bremse schlieBen bei Motorfrequenz

Zeit

16-37 A]

Startzustand ein. Der Standardwert besteht
aus dem Maximalstrom, den der Wechsel-
richter fur die jeweilige Leistungsgrof3e
bereitstellen kann. Die Obergrenze wird
unter Parameter 16-37 Max.-WR-Strom
angegeben.

HINWEI

Wenn der Steuerausgang der
mechanischen Bremse ausgewahlt,
aber keine mechanische Bremse
angeschlossen ist, funktioniert diese
Funktion aufgrund eines zu
niedrigen Motorstroms nicht mit der
Werkseinstellung.

2-21 Bremse schliessen bei Motordrehzahl

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [O- Stellen Sie den Motorstrom auf ein Lésen Size related* [ [0 - 5000.0 Definiert, bei welcher
related* | par. der mechanischen Bremse bei einem Hz] Motorfrequenz nach einem

Stoppsignal die mechanische
Bremse wieder aktiviert wird.

Range:

2-23 Mech. Bremse Verzégerungszeit

Funktion:

0s*| [0-5
sl

Geben Sie die Bremsverzogerungszeit des
Motorfreilaufs nach der Rampe-Ab Zeit ein. Die
Welle wird auf einer Drehzahl von Null mit vollem
Haltemoment gehalten. Stellen Sie sicher, dass die
mechanische Bremse die Last blockiert hat, bevor
der Motor in den Motorfreilauf geht. Siehe
Abschnitt Mechanische Bremssteuerung im Projektie-
rungshandbuch.

Stellen Sie zur Anpassung des Ubergangs der Last
auf die mechanische Bremse Parameter 2-23 Mech.
Bremse Verzogerungszeit und Parameter 2-24 Stopp-
Verzdgerung ein.

Range: Funktion: Die Einstellung der Parameter zur Bremsen-
Size [0 - par. [Stellen Sie die Motordrehzahl auf eine Verzégerungszeit beeintrichtigt nicht das
related* 4-53 RPM] | Aktivierung der mechanischen Bremse Drehmoment. Der Frequenzumrichter registriert
bei einem Stoppzustand ein. Die obere nicht, dass die mechanische Bremse die Last halt.
Drehzahlgrenze wird in .
Nach der Einstellung von Parameter 2-23 Mech.
Parameter 4-53 Warnung Drehz. hoch . .
festqeleat Bremse Verzogerungszeit sinkt das Drehmoment
SR innerhalb weniger Minuten auf null. Die plétzliche
Drehmomentanderung fiihrt zu Bewegungen und
Geréauschentwicklung.
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2-24 Stopp-Verzégerung

Range: Funktion:

0s*| [0-5 [Legen Sie das Zeitintervall ab dem Zeitpunkt, an
s] dem der Motor gestoppt wird, bis zum SchlieBen
der Bremse fest.

Stellen Sie zur Anpassung des Ubergangs der Last
auf die mechanische Bremse Parameter 2-23 Mech.
Bremse Verzégerungszeit und Parameter 2-24 Stopp-
Verzdgerung ein.

Dieser Parameter ist Teil der Stoppfunktion.

2-25 Bremse liiften Zeit

Range: Funktion:

0.20 s*| [0 - 5 s] | Dieser Wert definiert die Zeitdauer bis zum
Offnen der mechanische Bremse. Dieser
Parameter muss als Timeout wirken, wenn
Bremsenrickfiihrung aktiviert ist.

3.3.4 Mechanische Bremse in Hub- und
Vertikalférderanwendungen

Die Regelung der mechanischen Bremse in Hub- und
Vertikalférderanwendungen unterstiitzt die folgenden
Funktionen:

. 2 Kanadle fir den Istwert der mechanischen
Bremse fiir einen zusatzlichen Schutz gegen
unerwartetes Verhalten aufgrund eines
Kabelbruchs.

. Uberwachung der Riickfiihrung der mechanischen
Bremse Uber den gesamten Zyklus. Hiermit

konnen Sie die mechanische Bremse schiitzen -
insbesondere, wenn mehrere Frequenzumrichter
mit derselben Welle verbunden sind.

Keine Rampe Auf, bis die Rickfiihrung bestatigt,
dass die mechanische Bremse gedffnet ist.

Verbesserte Lastregelung beim Stopp. Wenn der
Wert von Parameter 2-23 Mech. Bremse Verzdge-
rungszeit zu niedrig eingestellt ist, wird Warnung
22 Sollw. Mechanische Bremse aktiviert, und eine
Rampe Ab des Drehmoments ist nicht zuldssig.

Sie kdnnen den Ubergang bei der Ubertragung
der Last von der Bremse an den Motor konfigu-
rieren. Zur Minimierung der Bewegung kdénnen
Sie Parameter 2-28 Verstdrkungsfaktor erhohen.
Andern Sie fiir einen reibungslosen Ubergang
wahrend des Vorgangs die Einstellung von
Drehzahlregelung zu Positionsregelung.

- Stellen Sie Parameter 2-28 Verstdrkungs-
faktor auf 0 ein, um die
Positionssteuerung wahrend
Parameter 2-02 DC-Bremszeit zu
aktivieren. Hierdurch aktivieren Sie die
PID-Parameter Parameter 2-30 Position P
Start Proportional Gain bis
Parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass
Filter Time fur die Positionssteuerung.

~
N
<
QO
<<
o
=]
M
B =
N
N\
Motor-drehzahl I I I I
Vormagnetis. Drehmomen- Brems- Rampe 1 Auf Rampe 1 Ab Stopp- Brems-
trampenzeit | freigabe- | P.3-41 P.3-42 verzogerung|  verzégerung
| P.2-27 | zeit | | P.2-24 | aktivieren
P.2-25 P.2-23
Drehmomentsollw. 2-26 el - - - - -
| | |
| | |
Drehmoment-Sollw. | | |
| |
T T
| | |
Relais } | |
Verstarkungsfaktor
P.2-28 l l
Verstarkung s | |
I | )
I
|
| |
Mech.Bremse | -
| | |
1 2 | 3
|
Abbildung 3.20 Sequenz zum Liiften der Bremse bei mechanischer Bremsansteuerung fiir Vertikalférder- und Hubanwendungen
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Parameter 2-26 Drehmomentsollw. bis Parameter 2-33 Speed
PID Start Lowpass Filter Time sind nur fur die mechanische
Bremssteuerung fiir Hubanwendungen (Flux mit Motor-
Istwert) verfligbar.

2-26 Drehmomentsollw.

Range: Funktion:

0% | [-300 |Der Wert definiert das an der geschlossenen

@ - mechanischen Bremse anliegende Drehmoment
300 %] | vor dem Losen.

Das Drehmoment/die Last an einem Kran ist
positiv und liegt zwischen 10 und 160 %. Stellen
Sie zum Erreichen eines optimalen Startpunkts
Parameter 2-26 Drehmomentsollw. auf ca. 70 % ein.
Drehmoment/Last an einem Aufzug kénnen
positiv oder negativ sein und zwischen -160 %
und 160 % liegen. Stellen Sie zum Erreichen eines
optimalen Startpunkts Parameter 2-26 Drehmo-
mentsollw. auf 0 % ein.

Je groBer die Drehmomentabweichung ist
(Parameter 2-26 Drehmomentsollw. gegenuber Ist-
Drehmoment), desto mehr Bewegung tritt beim
Lastlibergang auf.

3.3.5 2-3* Erw. Mechanische Bremse

Sie kdnnen Parameter 2-30 Position P Start Proportional Gain
bis Parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time fir
einen sehr sanften Ubergang von der Drehzahlregelung zur
Positionssteuerung wahrend Parameter 2-25 Bremse liiften
Zeit - der Zeitraum, in der die Last von der mechanischen
Bremse an den Frequenzumrichter libertragen wird.
Parameter 2-30 Position P Start Proportional Gain bis
Parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time sind
aktiviert, wenn Parameter 2-28 Verstdrkungsfaktor auf 0
eingestellt ist. Nahere Informationen finden Sie unter
Abbildung 3.20.

2-30 Position P Start Proportional Gain
Funktion:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0000*

2-31 Speed PID Start Proportional Gain

Funktion:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0150*

2-32 Speed PID Start Integral Time

Range:

Funktion:

2-27 Drehmoment Rampenzeit

Range: Funktion:

0.2 s*| [0 -5 s] [ Der Wert definiert die Dauer der Drehmo-
mentrampe im Rechtslauf. Der Wert 0

ermoglicht eine sehr schnelle Magnetisierung
im Flux-Steuerverfahren.

200.0 ms* | [1.0 - 20000.0 ms] |

2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time
Funktion:
[ 10.1-100.0 ms] |

Range:
10.0 ms*

2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain

Range: Funktion:
2-28 Verstarkungsfaktor 0.0000%| [0.0000 - W
Range:  Funktion: [ Dieser Parameter ist nur mit
1* | [0- |Nur bei Flux mit Rickflihrung aktiv. Die Funktion Softwareversion 48.XX
4] gewihrleistet einen reibungslosen Ubergang vom verfiigbar.
Drehmomentregelungsmodus zum Drehzahlrege-
lungsmodus, wenn die Last von der Bremse an den Eingabe der Proportionalverstirkung
Motor iibertragen wird. fur die Positionsregelung bei
Erhohen Sie den Faktor zur Minimierung der stillstand im Drehzahlmodus
Bewegungen. Aktivieren Sie die Funktion Erweiterte
mechanische Bremse (Parametergruppe 2-3* Erw.
mechanische Bremse), indem Sie
Parameter 2-28 Verstdrkungsfaktor auf 0 einstellen.
2-29 Torque Ramp Down Time
Range: Funktion:
0 s* | [0-55] | Drehmoment Rampe-Ab-Zeit.
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3.4 Parameter: 3-** Sollwert/Rampen 3-01 Soll-/Istwerteinheit
. . Option: Funktion:
Parameter zum Einstellen der Sollwertverarbeitung, von
Grenzwerten und Bereichen und zur Konfiguration der el |
Reaktion des Frequenzumrichters auf Anderungen. [0} |*C
[70] | mbar
3.4.1 3-0* Soll [71] | bar
A - ollwertgrenzen
[72] |Pa
A [73] [kPa
3-00 Sollwertbereich
[74] | m wg
Option:  Funktion: 180] | kW
Wahlen Sie den Bereich fiir das Sollwertsignal und [120] | gPm
fur das Istwertsignal aus. Die Signalwerte knnen nur 1211 Gal/s
positiv oder positiv und negativ sein. Der minimale [122] | gal/min
Grenzwert kann einen negativen Wert besitzen, es [123] | gal/h
sei denn unter Parameter 1-00 Regelverfahren wurde [124] | cfm
[1] Mit Drehgeber oder [3] PID-Prozess ausgewahlt. [125] | FuR”/
uB’/s
[0] | Min. Wahlen Sie den Bereich fiir das Sollwertsignal und [126] | FuR*/min
bis fur das Istwertsignal aus. Die Signalwerte kdnnen nur 11271 | Fu®/n
Max. positiv oder positiv und negativ sein. Der minimale 1130] [ 1b/s
Grenzwert kann einen negativen Wert besitzen, es [131] | Ib/min
sei denn unter Parameter 1-00 Regelverfahren wurde [132] | 1b/h
[1] Mit Drehgeber oder [3] PID-Prozess ausgewahlt. [140] | Fut/s
[11|-Max. | Fur sowohl positive als auch negative Werte (beide 11411 | FuB/min
bis + [ Laufrichtungen, relativ zur Parameter 4-10 Motor 1145] | ft
Max. Drehrichtung). 11507 | Ib ft
[160] | °F
3-01 Soll-/Istwerteinheit [170] | psi
Option: Funktion: 11711 [ 1b/in?
Definiert die technische Einheit des PID- [172] | inch wg
Prozessreglers fiir die Anzeige des Soll-/ 1731 | ft wg
Istwertes. Parameter 1-00 Regelverfahren 11801 | ps

muss [3] Prozess oder [8] Erweiterte PID-

Regelung sein. 3-02 Minimaler Sollwert

[0] [Ohne Range: Funktion:

% Size [-999999.999 - | Zur Eingabe des minimalen Sollwerts.
[21 | U/min [UPM] related* | par. 3-03 Der minimale Sollwert bestimmt den
3] Hz ReferenceFeed- | Mindestwert aus der Summe aller
141 | Nm backUnit] Sollwerte.

[5]1 |PPM Der minimale Sollwert ist nur aktiv,
101 | 1/min wenn Parameter 3-00 Sollwertbereich
2] | PULSE/s auf [0] Min.- Max. eingestellt ist.

[20] |I/s Die minimale Sollwerteinheit

[21] [I/min entspricht:

[22] [I/h . Die Konfiguration von

23] |m¥s Parameter 1-00 Regelver-
24] | m¥/min fahren: fur [1] Mit Drehgeber,
251 | m¥h UPM; fir [2] Drehmoment,
[30] |kg/s Nm.

[31] | kg/min . der unter

[32] |kg/h Parameter 3-01 Soll-/Istwert-
331 [t/min einheit ausgewahlten

341 |t/h Einheit.

[40] | m/s Wenn die Option [10] Synchroni-

[41] | m/min sierung in
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3-02 Minimaler Sollwert

Range: Funktion:

3-05 On Reference Window

Range: Funktion:

Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewahlt ist, definiert dieser
Parameter die maximale Drehzahlab-
weichung, wenn der in

Parameter 3-26 Master Offset
definierte Positionsversatz
durchgefiihrt wird.

3-03 Maximaler Sollwert

Range: Funktion:

Size [ par. 3-02 - Geben Sie den maximalen Sollwert

related* [ 999999.999 ein. Der maximale Sollwert bestimmt
ReferenceFeed- | den Hochstwert aus der Summe aller
backUnit] Sollwerte.

Die Einheit fur die maximale Sollwert-
einheit entspricht:
. Die in

Parameter 1-00 Regelver-
fahren ausgewahlte
Konfiguration: Fur [1] Mit
Drehgeber, UPM; fur [2]
Drehmoment, Nm.

. der unter
Parameter 3-00 Sollwert-
bereich ausgewahlten
Einheit.

Wenn [9] Positionierung in
Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewahlt wird, definiert dieser
Parameter die Standarddrehzahl fir
die Positionierung.

3-04 Reference Function

Option: Funktion:
[0] | Sum Zur Addition von externen und Festsollwert-
quellen.
[1] | External/ Zur Auswahl der externen oder der Fest-
Preset Sollwertquelle.

Dient zum Wechsel zwischen externem
Sollwert und Festsollwert per Befehl oder
Digitaleingang.

3-05 On Reference Window

Offnen Sie das Toleranzfenster fiir

den In-Referenz- oder In-Ziel-Status.

Je nach in Parameter 1-00 Regelver-

fahren ausgewahlter Option definiert

dieser Parameter Folgendes:

. Drehzahlmodus: Drehzahl-

fenster fiir In-Referenz-
Status.

. Drehmomentmodus:
Drehmomentfenster fir In-
Referenz-Status.

. Positionsmodus: Drehzahl-
fenster fir In-Ziel-Status.
Néahere Angaben finden Sie
auch in Parameter 3-08 On
Target Window.

3-06 Minimum Position

Range: Funktion:
~100000 [-2147483648 W
Cusmm_Rea' - 2147483647 | pjaser Parameter ist nur
doutUnit2 CustomReas mit Softwareversion 48.XX
doutUnit2] verfiigbar.
Zur Eingabe der minimalen
Position. Dieser Parameter
definiert den Positionsbereich
im linearen Achsenmodus
(Parameter 17-76 Position Axis
Mode) und in der Positionsbe-
grenzungsfunktion
(Parameter 4-73 Position Limit
Function).
3-07 Maximum Position
Range: Funktion:
Cusmm_Rea' [-2147483647 | pjaser Parameter ist nur mit
doutUnit2 - 2147483647 | goftwareversion 48.XX
CustomRea- |\ erfiigbar.
doutUnit2]

Zur Eingabe der maximalen
Position. Dieser Parameter

Range: Funktion: definiert den Positionsbereich im
Size [0 - 999999.999 \' W/ linearen und Achsenmodus
* - q q q P 17-76 Position Axi
related Refer.enceFeedba Dieser Parameter ist. nur mit ;M aZJr)neter 6 Position Axis
ckUnit] Softwareversion 48.XX ode).
verfiigbar. Positionsbereichsgrenzen:
. Linear:
Parameter 3-06 Minimum
Position bis
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3-07 Maximum Position

Range: Funktion:

Parameter 3-07 Maximum
Position.

. Drehend: 0-
Parameter 3-07 Maximum
Position.

Die Positionsbegrenzungsfunktion
verwendet diesen Parameter
(Parameter 4-73 Position Limit
Function).

3-08 On Target Window

Range: Funktion:

HINWEISHEEEE

Dieser Parameter ist nur
mit Softwareversion 48.XX
verfligbar.

5 CustomRea- [0 -
doutUnit2* 2147483647
CustomRea-
doutUnit2]

Der Frequenzumrichter
behandelt die Positionierung
als abgeschlossen und sendet
das Zielsignal, wenn die
Istposition in

Parameter 3-08 On Target
Window liegt (fir die Dauer
von Parameter 3-09 On Target
Time) und die Istdrehzahl
weniger als Parameter 3-05 On
Reference Window betragt.

3-09 On Target Time

Range: Funktion:
1 ms*| [0 - 60000 W
ms]

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX verfiigbar.

Eingabe der Zeit zur Bewertung des In-
Ziel-Fensters, siehe auch
Parameter 3-08 On Target Window.

3.4.2 3-1* Sollwerteinstellung

Wabhlen Sie einen oder mehrere Festsollwerte aus. Wahlen
Sie Festsollwertbit 0/1/2 [16], [17] oder [18] fir die
entsprechenden Digitaleingdange in Parametergruppe 5-1*
Digitaleingéinge aus.

3-10 Festsollwert

Array [8]
Bereich: 0-7
Range: Funktion:
0 %*| [-100 -
100 %]

Geben Sie bis zu acht unterschiedliche
Festsollwerte (0-7) mittels Array-Programmierung
in diesen Parameter ein. Der Festsollwert wird als
Prozentwert des Werts Refuax

(Parameter 3-03 Maximaler Sollwert) angegeben.
Wenn ein Sollwertmin ungleich 0

(Parameter 3-02 Minimaler Sollwert) programmiert
wurde, wird der Festsollwert als prozentualer
Anteil des gesamten Sollwertbereichs, d. h.
anhand der Differenz zwischen Sollwertmax und
Sollwertmin, berechnet. AnschlieBend wird der
Wert zu Sollwertwin hinzuaddiert. Wahlen Sie bei
der Verwendung von Festsollwerten Festsollwert-
Bit 0/1/2 [16], [17] oder [18] fir die
entsprechenden Digitaleingange in Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge aus.

130BA149.10

12 (+24V)
Festsollwert 76543210
————10101010 29 [P 5-13=Festsollw. Bit 0]
¢———— —11001100 32 [P 5-14=Festsollw. Bit 1]
L————11110000 33 [P 5-15=Festsollw. Bit 2]

Abbildung 3.21 Festsollwert

Festsollwert-Bit 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
Tabelle 3.13 Festsollwert-Bits
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3-11 Festdrehzahl Jog [Hz] 3-14 Preset Relative Reference

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0 - par. [ Die Festdrehzahl JOG ist eine feste 0% | [-100 | Der aktuelle Sollwert, X, wird mit dem in
related* 4-14 Hz] | Ausgangsdrehzahl, bei deren Aktivierung & - Parameter 3-14 Preset Relative Reference
der Frequenzumrichter in Betrieb ist. 100 %] | eingestellten Prozentwert Y erhoht oder reduziert.

Néhere Angaben finden Sie auch in Hierdurch ergibt sich der aktuelle Sollwert Z. Der

Parameter 3-80 Rampenzeit JOG. aktuelle Sollwert (X) ist die Summe der

ausgewabhlten Eingénge in:
3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab . Parameter 3-15 Reference 1 Source.

Range: Funktion:

. Parameter 3-16 Reference 2 Source.

0 %*| [0- |Geben Sie einen (relativen) Prozentwert ein, der

100 %] | dem eigentlichen Sollwert hinzugefiigt oder von * PEIBEE 27 G & Seiae

ihm abgezogen wird, um eine Drehzahlkorrektur . Parameter 8-02 Control Source.
auf bzw. eine Drehzahlkorrektur ab zu erreichen.
Wenn Frequenzkorrektur Uber einen der Digita- Y, i L Resultierender
leingange (Parameter 5-10 Klemme 18 x | Z=x+x*v/100 [P tatsachlicher

> Sollwert
Digitaleingang bis Parameter 5-15 Klemme 33

.. " 130BA059.12
Digitaleingang) ausgewahlt wurde, wird der

Abbildung 3.22 Relativer Festsollwert
(relative) Prozentwert dem Gesamt-Sollwert
hinzugefiigt. Wenn Drehzahl ab tber einen der
Digitaleingange (Parameter 5-10 Klemme 18 Digital-
eingang bis Parameter 5-15 Klemme 33 z

Digitaleingang) ausgewahlt wurde, wird der

130BA278.10

(relative) Prozentwert vom Gesamt-Sollwert
abgezogen. Uber die DigiPot-Funktion haben Sie
Zugriff auf weitere Funktionen. Siehe Parameter-

gruppe 3-9* Digitales Potentiometer.

3-13 Sollwertvorgabe

\
\
\
\
\
Option: Funktion: -100 0 A 100 %

Bestimmung, welche Sollwertvorgabe aktiviert P3-14
wird. Abbildung 3.23 Aktueller Sollwert

[0] | Umschalt. | Verwenden des Ortsollwerts im Hand-Betrieb
* Hand/Auto | oder des Fernsollwerts in der Betriebsart Auto.

3-15 Variabler Sollwert 1
[1] | Fern Verwenden des Fernsollwerts im Hand-Betrieb

Option: Funktion:

und in der Betriebsart Auto.

Dieser Parameter bestimmt die Quelle

[2] | Ort Verwenden des Ortsollwerts im Hand-Betrieb X X P
des ersten Sollwertsignals. Es ist mdglich,

und in der Betriebsart Auto. . L .
bis zu drei variable Sollwertsignale zu

H I N WE I definieren (Parameter 3-15 Variabler

Bei Einstellung von [2] Ort startet der Sollwert 1, Parameter 3-16 Variabler
Frequenzumrichter nach einem Netz-Aus Sollwert 2 und Parameter 3-17 Variabler
erneut mit dieser Einstellung. Sollwert 3), die den Gesamtsollwert

bilden. Die Summe der Sollwertsignale

legt die aktuellen Sollwerte fest.
[3] |Linked to [Wahlen Sie diese Option, um den FFACC-Faktor egt die aktueflen Soflwerte fes

H/A MCO [in Parameter Parameter 32-66 Vorsteuerung der [0] | Deaktiviert

Beschleunigung zu aktivieren. Durch die [1]1 | Analogeingang

Aktivierung von FFACC werden der Jitter 53

reduziert und die Ubertragung des Bewegungs- [2] | Analogeingang

reglers zur Steuerkarte des Frequenzumrichters 54

beschleunigt. Dies fiihrt zu schnelleren [7]1 |Pulseingang 29

Antwortzeiten fiir dynamische Anwendungen [8] |Pulseingang 33

und Positionsregelung. Weitere Informationen [11] | Bus Sollwert Sollwert der Klemmen 68 und 69.

zum FFACC finden Sie im VLT® Produkthandbuch
Bewegungssteuerung MCO 305.

[20

Digitalpoti
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3-15 Variabler Sollwert 1 3-17 Variabler Sollwert 3

Option: Funktion: Option: Funktion:
[21] | Analogeing. VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 [8] | Pulseingang 33
X30-11 [11] | Bus Sollwert Sollwert der Klemmen 68 und 69.
[22] [ Analogeing. VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 [20] | Digitalpoti
X30-12
30 - [21] | Analogeing.
[29] | Analogeingang X30-11
X48/2
& [22] | Analogeing.
3-16 Variabler Sollwert 2 X30-12
Option: Funktion: 2| Avie e Hlingking
X48/2
Dieser Parameter bestimmt die Quelle
des zweiten Sollwertsignals. Es ist 3-18 Relativ. Skalierungssollw. Ressource
maoglich, bis zu drei variable Sollwert- Option: Funktion:
signale zu definieren YITT,
(Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1, M
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 und Diesen Parameter kdnnen Sie bei
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3), die laufendem Motor nicht einstellen.
den Gesamtsollwert bilden. Die Summe
der Sollwertsignale legt die aktuellen Wahlen Sie einen variablen Wert aus, der
Sollwerte fest. dem (unter Parameter 3-14 Preset Relative
[0] | Deaktiviert Reference definierten) Festwert
: hinzugefiigt werden soll. Die Summe des
[11 | Analogeingang . .
- variablen und des relativen Festsollwert
- (mit Y in Abbildung 3.24 markiert) wird
[2] | Analogeingang . oy
54 mit dem aktuellen Sollwert (mit X in
= el % Abbildung 3.24 markiert) multipliziert. Das
7] 4 sefngang Produkt hieraus wird anschlieBend zum
[8] | Pulseingang 33 eigentlichen Sollwert addiert (X+X*Y/
[11] | Bus Sollwert Sollwert der Klemmen 68 und 69. 100), um den resultierenden eigentlichen
[20] | Digitalpoti Sollwert anzugeben.
[21] | Analogeing.
Y_’ i Resultierender
X30-11 2 ;i;&&*v/wo Z - tateschiicher
[22] | Analogeing. Sollwert
X30-12 130BA050.12
1291 [ Analogeingang Abbildung 3.24 Resultierender
X48/2 aktueller Sollwert
3-17 Variabler Sollwert 3
Option: Funktion: [0] * | Deaktiviert
Dieser Parameter bestimmt die Quelle [11 | Analogeingang
des dritten Sollwertsignals. Es ist 53
méglich, bis zu drei variable Sollwert- [2] [Analogeingang
signale zu definieren 54
(Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1, [7]1 [ Pulseingang 29
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 und [8] | Pulseingang 33
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3), die [11] | Bus Sollwert Sollwert der Klemmen 68 und 69.
den Gesamtsollwert bilden. Die Summe — -
. . [20] | Digitalpoti
der Sollwertsignale legt die aktuellen T FETE—
Sollwerte fest. 211 | Analogeing.
X30-11
[0] | Deaktiviert [22] | Analogeing.
[11 | Analogeingang X30-12
53 [29] | Analogeingang
[2] | Analogeingang X48/2
54
[7] | Pulseingang 29

76
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3-19 Festdrehzahl Jog [UPM]

3-22 Master Scale Numerator

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
begrenzt die max. Einstellung.
Nahere Angaben finden Sie auch in
Parameter 3-80 Rampenzeit JOG.

3.4.3 3-2* Sollwerte ||

3-20 Preset Target

Range: Funktion:

0 CustomRea- | [-2147483648 - W

doutUnit2 ZlerRssy Dieser Parameter ist nur
Ssieinliiza mit Softwareversion
doutUnit2]

48.XX verfugbar.

Array [8]

Einstellen von bis zu 8
Zielpositionen. Wahlen Sie
mittels der Digitaleingange
oder Feldbus-Steuerwort aus
den 8 voreingestellten
Positionen aus.

3-21 Touch Target

Range: Funktion:
0 CustomRea- | [-2147483648 - W
Slgis i R Dieser Parameter ist nur
CUSt°mBea' mit Softwareversion 48.XX
el verfligbar.
Eingabe der Zielposition im
Touch-Probe-Positionie-
rungsmodus. Dieser Parameter
definiert den Abstand vom
Erkennungsereignis des Touch-
Probe-Sensors zur finalen
Zielposition in Positionsein-
heiten.
3-22 Master Scale Numerator
Range: Funktion:

1*| [-2147483648
- 2147483647 ]

HINVEIS

Dieser Parameter ist nur mit Software-
version 48.XX verfiigbar.

Parameter 3-22 Master Scale Numerator und
Parameter 3-23 Master Scale Denominator

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0 - Geben Sie einen Wert fiir die Festdrehzahl definieren die Getriebelibersetzung zwischen
related* | par. njoG €in, bei der es sich um eine feste Master und Follower im Synchronisie-
4-13 Ausgangsdrehzahl handelt. Der Frequenzum- rungsmodus.
RPM] richter lauft bei dieser Drehzahl, wenn die Par. 3 - 22
Master Umdrehungen = Par. 3-23
Festdrehzahlfunktion aktiviert ist. &lrs &=

x Follower Umdrehungen

3-23 Master Scale Denominator

Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX
verfiigbar.

Range:
1* [ [-2147483648 -
2147483647 ]

Siehe Parameter 3-22 Master Scale
Numerator.

3-24 Master Lowpass Filter Time

Range: Funktion:
20 ms*| [1 - 2000 ms] W

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX verfiigbar.

Zur Eingabe der Zeitkonstante fur die
Master-Drehzahlberechnung im
Synchronisierungsmodus.

3-25 Master Bus Resolution

Range: Funktion:
65536* | [128 - 65536 MM

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX verfiigbar.

Zur Eingabe der Auflésung des Feldbus-
Master-Signals (Feldbussollwert 1) im
Synchronisierungsmodus.

3-26 Master Offset

Range: Funktion:

0 CustomRea- | [-2147483648 W

doutUnit2* - 2147483647 | piaser Parameter ist nur mit
CustomRea- | gotrwareversion 48.XX
doutUnit2]

verfiigbar.

Zur Eingabe des Positionsver-
satzes zwischen Master und
Follower im Synchronisie-
rungsmodus. Dieser Wert wird
bei jeder Aktivierung eines
Digitaleingangs mit Option [7113]
Enable Reference oder Bit 5 des

MG33MO003
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3-26 Master Offset

Range: Funktion:

Feldbus-Steuerworts zur
Follower-Position hinzugefiigt.
Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert definiert die maximale
Abweichung von der Master-
Istdrehzahl wéahrend der
Ausfiihrung des Versatzes.

3-27 Virtual Master Max Ref

Range: Funktion:

= Sy Dieser Parameter ist nur mit Software-
i version 48.XX verfiigbar.

Zur Eingabe des maximalen Sollwerts fir den
virtuellen Master. Der tatsachliche Sollwert ist
unter Verwendung der in

Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1
ausgewahlten Quelle oder des Feldbussollwerts
1 relativ zu diesem Wert. Die Drehrichtung wird
durch das Vorwarts/Rlickwarts-Signal an einem
Digitaleingang oder Feldbus geregelt.
Verwenden Sie Parametergruppe 3-6* Rampe 3
zum Konfigurieren von Beschleunigung und
Verzégerung.

3-28 Master Offset Speed Ref

Range: Funktion:

ECR IR |HINWE!S

R b Dieser Parameter ist nur mit Software-
i) version 48.XX verfiigbar.

Geben Sie den Drehzahlsollwert ein, um den
Master-Versatz im Synchronisierungsmodus
zu andern. Um die Kompatibilitdt mit den
Softwareversionen 48.01 und 48.10 zu
gewahrleisten, ist dieser Parameter nur aktiv,
wenn Parameter 3-02 Minimaler Sollwert auf
0 eingestellt ist.

3.4.4 Rampen
3-4* Rampe 1

Konfigurieren Sie die folgenden Rampenparameter fir jede
der vier Rampen (Parametergruppen 3-4* Rampe 1, 3-5*
Rampe 2, 3-6* Rampe 3 und 3-7* Rampe 4):

. Rampentyp,

. Rampenzeiten (Dauer von Beschleunigung und
Verzégerung) und

. Grad der Erschiitterungskompensation fiir S-
Rampen.

Beginnen Sie, indem Sie die linearen Rampenzeiten
entsprechend Abbildung 3.25 und Abbildung 3.26 einstellen.

o
RPM S
~
«Q
<
P4-13 ]
m
High-limit % -
Reference = — — - — N — —
e ! :
P4-11 | ‘ |
Low limit T
/ | || |
I P31 R | Time
‘ Ramp (X)Up | [ Ramp (X) Down
Time (Acc) ‘ | I'" Time (Dec) |
—_
‘ tacc rol Tdec |

Abbildung 3.25 Lineare Rampenzeiten

Wenn S-Rampen ausgewdhlt wurden, stellen Sie den
erforderlichen Grad fir die nicht-lineare Kompensation von
Erschiitterungen ein. Stellen Sie diese Erschiitterungskom-
pensation ein, indem Sie das Verhaltnis von Rampe-auf-
und Rampe-ab-Zeiten definieren, bei denen
Beschleunigung und Verzégerung variabel sind (d. h.
zunehmend oder abnehmend). Die Beschleunigungs- und
Verzégerungseinstellungen fiir S-Rampen werden als
Prozentsatz der eigentlichen Rampenzeit definiert.

Drehzahl 130BA168.10

A

S-Form Ende
(Rampe Auf X)

3-Form Ende
mpe Ab X)

Ruckalisgleich
S-Form Epde |

Linear

S-Form Ende

(REmpe Auf I ampe Ab X)
| | l
| | | | I |V
|
Rampe- /\uf Rampe-Ab
H_zeut (X) F—Zait (x) —
Abbildung 3.26 Lineare Rampenzeiten
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3-40 Rampentyp 1

3-42 Rampenzeit Ab 1

3-41 Rampenzeit Auf 1

sl

Range: Funktion:
Size [0.01 [ Geben Sie die Rampe-Auf Zeit ein, d. h. die
related* |- 3600 | Beschleunigungszeit von 0 UPM bis zur

synchronen Motordrehzahl ns. Wahlen Sie die
Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wdhrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet. Der Wert 0,00 entspricht
im Drehzahlmodus 0,01 s. Beachten Sie auch
die Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.

Egescn, [S] x n [UPM]

Par.3-41 = Sollw. [UPM]

3-42 Rampenzeit Ab 1

Option: Funktion: Range: Funktion:
W Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte
Wenn Sie [1] S-Rampe konst.Ruck Stromgrenz.e nlc.ht lberschreitet. Der Wert
cosElHEn ordl dlem Sallkoar e 0,00 entspr!chtllm Drehzahlmod.us 0,01 s.
der Rampe dndern, kénnen Sie die Beachten Sie die Rampe—fkuf Zeit unter
Rampenzeit verldngern, um eine Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1.
ruckfreie Bewegung zu erzeugen. Dies Par. 3 - ap - faec[S1 X [UPM]
. s : Sollw. [UPM]
kann zu einer langeren Start- oder
Stoppzeit fiihren. 3-45 SS-Form Anfang (Rampe Auf 1)
Moglicherweise ist eine zusatzliche Range: Funktion:
Anpassung der S-Formen oder der e | [ R ——— i -
. f - r Eingabe des Verhéltnisses der gesamten
Schaltinitiatoren erforderlich. ° e ) ! < )
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-41 Rampenzeit Auf
) . 1), in der sich das Beschleunigungsmoment
Wahlen Sie den Rampentyp entsp'rechend erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
den f\nforderungen an Beschleunigung/ ruckartige Drehmomentanderungen in der
UEmEE g AUS. Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
Eine lineare Rampe sorgt fir eine konstante gleich haher ist
Beschleunigung bzw. Verzégerung. Eine S-
Rampe ergibt eine nicht lineare 3-46 S-Form Ende (Rampe Auf 1)
Beschleunigung und gleicht Rucke in der .
Range: Funktion:
Anwendung aus.
. 50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
[0] | Linear 99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-41 Rampenzeit Auf
1), in der sich das Beschleunigungsmoment
[1]1 [S-Rampe Beschleunigung mit geringstméglichem Ruck. el B elher Praraenisein mimimir
konst.Ruck ruckartige Drehmomentanderungen in der
(21 | S-Rampe Die S-Rampe basiert auf den unter Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
konst. Zeit | Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 und gleich hoher ist.
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 eingestellten
Werten. 3-47 S-Form Anfang (Rampe Ab 1)

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-42 Rampenzeit Ab

1), in der sich das Verzégerungsdrehmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-42 Rampenzeit Ab

1), in der sich das Verzégerungsdrehmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der

Range: Funktion: Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
Size [0.01 | Geben Sie die Rampe-Ab Zeit ein, d. h. die gleich hoher ist.
related* |- 3600 | Verzbgerungszeit von der synchronen
s] Motordrehzahl ns bis zu 0 UPM. Wahlen Sie
eine Rampe-Ab Zeit, die bei generatorischem
Motorbetrieb nicht zu einer Uberspannung im
Wechselrichter fuhrt, und so, dass der
erzeugte Strom die unter
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3.4.5 3-5* Rampe 2

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

3-50 Rampentyp 2

Option: Funktion:
Wabhlen Sie den Rampentyp entsprechend
den Anforderungen an Beschleunigung/
Verzégerung aus. Eine lineare Rampe sorgt
fur eine konstante Beschleunigung bzw.
Verzogerung. Eine S-Rampe ergibt eine nicht
lineare Beschleunigung und gleicht Rucke in
der Anwendung aus.
[0] | Linear
[1] |S-Rampe Beschleunigung mit geringstmdglichem Ruck.
konst.Ruck
[2] |S-Rampe Die S-Rampe basiert auf den unter
konst. Zeit Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 und
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2 eingestellten
Werten.

HINWEIS

Wenn Sie [1] S-Rampe konst.Ruck auswéhlen und den
Sollwert wahrend der Rampe andern, kdnnen Sie die
Rampenzeit verlangern, um eine ruckfreie Bewegung zu
erzeugen. Dies kann zu einer langeren Start- oder
Stoppzeit fiihren.

Moglicherweise ist eine zusatzliche Anpassung der S-
Formen oder der Schaltinitiatoren erforderlich.

3-51 Rampenzeit Auf 2

Range: Funktion:
Size [0.01
- 3600
s] Motornenndrehzahl ns. Wahlen Sie die

Geben Sie die Rampe-Auf-Zeit ein, d. h. die
related* Beschleunigungszeit von 0 UPM bis zur
Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wéhrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet. Der Wert 0,00 entspricht
im Drehzahlmodus 0,01 s. Beachten Sie auch
die Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2.

gescht, [S] x ng [UPM]
Sollw. [UPM]

3-52 Rampenzeit Ab 2

Range: Funktion:
Size [0.01
- 3600 | Verzdgerungszeit von der Motornenndrehzahl
s] ns bis 0 UPM. Wahlen Sie eine Rampe-Ab-Zeit,
die bei generatorischem Motorbetrieb nicht

Par.3-51 =

Geben Sie die Rampe-ab-Zeit ein, d. h. die
related*

zu einer Uberspannung im Frequenzumrichter
fuhrt, und so, dass der erzeugte Strom die
unter Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte

3-52 Rampenzeit Ab 2

Range:

Funktion:

Stromgrenze nicht berschreitet. Der Wert
0,00 entspricht im Drehzahlmodus 0,01 s.
Beachten Sie die Rampe-Auf Zeit unter
Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2.

tec [s] x ng [UPM]

Par.3-52 = = o TP

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhdltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-51 Rampenzeit Auf

2), in der sich das Beschleunigungsmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomenténderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

3-56 S-Form Ende (Rampe Auf 2)

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-51 Rampenzeit Auf

2), in der sich das Beschleunigungsmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-52 Rampenzeit Ab

2), in der sich das Verzégerungsdrehmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-52 Rampenzeit Ab

2), in der sich das Verzégerungsdrehmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.
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3.4.6 3-6* Rampe 3

Zum Konfigurieren der Rampenparameter siehe Parameter-
gruppe 3-4* Rampe 1.

3-60 Rampentyp 3

Option: Funktion:
Wabhlen Sie den Rampentyp entsprechend
den Anforderungen fiir Beschleunigung und
Verzégerung aus. Eine lineare Rampe sorgt
fur eine konstante Beschleunigung bzw.
Verzogerung. Eine S-Rampe ergibt eine nicht
lineare Beschleunigung und gleicht Rucke in
der Anwendung aus.
[0] | Linear
[1] [S-Rampe Beschleunigt mit geringstmoglichem Ruck.
konst.Ruck
[2] | S-Rampe Die S-Rampe basiert auf den unter
konst. Zeit Parameter 3-61 Rampenzeit Auf 3 und
Parameter 3-62 Rampenzeit Ab 3 eingestellten
Werten.

HINWEIS

Wenn Sie [1] S-Rampe konst.Ruck auswéhlen und den
Sollwert wahrend der Rampe andern, kdnnen Sie die
Rampenzeit verlangern, um eine ruckfreie Bewegung zu
erzeugen. Dies kann zu einer langeren Start- oder
Stoppzeit fiihren.

Moglicherweise ist eine zusatzliche Anpassung der S-
Formen oder der Schaltinitiatoren erforderlich.

3-61 Rampenzeit Auf 3

Range: Funktion:
Size [0.01 [Geben Sie die Rampe-Auf-Zeit ein, d. h. die
related* |- 3600 | Beschleunigungszeit von 0 UPM bis zur

s] Motornenndrehzahl ns. Wahlen Sie die

Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wéhrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet. Der Wert 0,00 entspricht
im Drehzahlmodus 0,01 s. Beachten Sie auch
die Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
Parameter 3-62 Rampenzeit Ab 3.

3-62 Rampenzeit Ab 3

Range: Funktion:
Size [0.01
- 3600 | Verzdgerungszeit von der Motornenndrehzahl
s] ns bis 0 UPM. Wahlen Sie eine Rampe-Ab Zeit,
die bei generatorischem Motorbetrieb nicht

Geben Sie die Rampe-ab-Zeit ein, d. h. die
related*

zu einer Uberspannung im Wechselrichter
fuihrt, und so, dass der erzeugte Strom die
unter Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte

Stromgrenze nicht Uberschreitet. Der Wert

3-62 Rampenzeit Ab 3

Range:

Funktion:

0,00 entspricht im Drehzahlmodus 0,01 s.
Beachten Sie die Rampe-Auf Zeit unter
Parameter 3-61 Rampenzeit Auf 3.

tgec [s] x ns [UPM]

Par.3-62 = Sollw, [UPM]

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhdltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-61 Rampenzeit Auf

3), in der sich das Beschleunigungsmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomenténderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-61 Rampenzeit Auf

3), in der sich das Beschleunigungsmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-62 Rampenzeit Ab

3), in der sich das Verzogerungsdrehmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-62 Rampenzeit Ab

3), in der sich das Verzogerungsdrehmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.
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3.4.7 3-7* Rampe 4

Zum Konfigurieren der Rampenparameter siehe Parameter-
gruppe 3-4* Rampe 1.

3-70 Rampentyp 4

Option: Funktion:
Wabhlen Sie den Rampentyp entsprechend
den Anforderungen fiir Beschleunigung und
Verzégerung aus. Eine lineare Rampe sorgt
fur eine konstante Beschleunigung bzw.
Verzogerung. Eine S-Rampe ergibt eine nicht
lineare Beschleunigung und gleicht Rucke in
der Anwendung aus.
[0] | Linear
[1] [S-Rampe Beschleunigt mit geringstmoglichem Ruck.
konst.Ruck
[2] | S-Rampe Die S-Rampe basiert auf den unter
konst. Zeit Parameter 3-71 Rampenzeit Auf 4 und
Parameter 3-72 Rampenzeit Ab 4 eingestellten
Werten.

HINWEIS

Wenn Sie [1] S-Rampe konst.Ruck auswdahlen und den
Sollwert wahrend der Rampe dndern, kénnen Sie die
Rampenzeit verlangern, um eine ruckfreie Bewegung zu
erzeugen. Dies kann zu einer langeren Start- oder
Stoppzeit fiihren.

Moglicherweise sind weitere Anpassungen der S-Formen
oder der Schaltinitiatoren erforderlich.

3-71 Rampenzeit Auf 4

Range: Funktion:
Size [0.01
- 3600
s] Motornenndrehzahl ns. Wahlen Sie die

Geben Sie die Rampe-auf-Zeit ein, d. h. die
related* Beschleunigungszeit von 0 UPM bis zur
Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom
die in Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wdhrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet. Der Wert 0,00 entspricht
im Drehzahlmodus 0,01 s. Beachten Sie auch
die Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
Parameter 3-72 Rampenzeit Ab 4.

gescht, [S] x ng [UPM]
Sollw. [UPM]

3-72 Rampenzeit Ab 4

Range: Funktion:
Size [0.01
- 3600 | Verzdgerungszeit von der Motornenndrehzahl
s] ns bis 0 UPM. Wahlen Sie eine Rampe-Ab Zeit,
die bei generatorischem Motorbetrieb nicht

Par.3-71 =

Geben Sie die Rampe-ab-Zeit ein, d. h. die
related*

zu einer Uberspannung im Wechselrichter
fuhrt, und so, dass der erzeugte Strom die
unter Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte

3-72 Rampenzeit Ab 4

Range:

Funktion:

Stromgrenze nicht Uberschreitet. Der Wert
0,00 entspricht im Drehzahlmodus 0,01 s.
Beachten Sie die Rampe-Auf Zeit unter
Parameter 3-71 Rampenzeit Auf 4.

tgec [s] x ns [UPM]

Par.3-72 = ~ Sollw. [UPMT TUPM]

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhdltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-71 Rampenzeit Auf

4), in der sich das Beschleunigungsmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomenténderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Auf-Zeit (Parameter 3-71 Rampenzeit Auf

4), in der sich das Beschleunigungsmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

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

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-72 Rampenzeit Ab

4), in der sich das Verzogerungsdrehmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

3-78 S-Form Ende (Rampe Ab 4)

Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-72 Rampenzeit Ab

4), in der sich das Verzogerungsdrehmoment
reduziert. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.
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3.4.8 3-8* Weitere Rampen

3-80 Rampenzeit JOG

Range: Funktion:

Size [0.01 | Geben Sie die Rampenzeit JOG ein, d. h. die
- 3600 | Zeit fur Beschleunigung/Verzégerungszeit

related*
s] zwischen 0 U/min und der Motornennfrequenz
ns. Vergewissern Sie sich, dass der resultierende
fur die vorliegende Rampenzeit JOG
erforderliche Ausgangsstrom nicht die unter
Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze Uberschreitet. Die Rampenzeit
JOG beginnt bei Aktivierung eines Jog-Signals
Uber das LCP, einen ausgewdhlten Digital-
eingang oder die serielle
Kommunikationsschnittstelle. Wenn der
Zustand der Festdrehzahl JOG deaktiviert wird,
gelten die normalen Rampenzeiten.

UPM )

P 4-13 UPM
Max. Drehzahl 4+ - — - — o —

P 1-25
Motornenndrehzahl

P 3-19
Festdrz. (JOG)

P4-11 UPM 1 .
Min. Drehzahl I
I

|P 3-80 | IP3-80

|Rampenzeit IRampenzejt

110G I loc !

130BA070.10 T 1 I 1

Abbildung 3.27 Rampenzeit JOG

Par. 3-80 = Crestdrenzan jog [S] X ng [UPM]
! A Festdrehzahl JOG JOG (Par.. 3 - 19) [UPM]

3-81 Rampenzeit Schnellstopp

Range: Funktion:
Size [0.01 - | Geben Sie die Schnellstopprampenzeit ein, d.
related* | 3600 s] | h. die Verzégerungszeit von der synchronen

Motordrehzahl bis zu 0 UPM. Stellen Sie
sicher, dass im Wechselrichter aus dem
generatorischen Betrieb des Motors, der zum
Erzielen der vorgegebenen Rampe-Ab-Zeit
notwendig ist, keine Uberspannung im
Wechselrichter entsteht. Stellen Sie auBerdem

UPM }

P 4-13 UPM
Max. Drehzahl
Sollwert

P 1-25
Motornenndrehzahl

P 4-11 UPM
Min. Drehzahl

|
130BA069.10 Sdhnellstopp

Abbildung 3.28 Rampenzeit Schnellstopp

3-82 Rampentyp Schnellstopp

Option: Funktion:
Wahlen Sie den Rampentyp entsprechend
den Anforderungen fiir Beschleunigung
und Verzogerung aus. Eine lineare Rampe
sorgt fir eine konstante Beschleunigung
bzw. Verzégerung. Eine S-Rampe ergibt
eine nicht lineare Beschleunigung und
gleicht Rucke in der Anwendung aus.
[0] * | Linear
[1] | S-Rampe
konst.Ruck
[2] | S-Rampe konst.
Zeit
Range: Funktion:
50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhaltnisses der gesamten
99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-42 Rampenzeit Ab

1), in der sich das Verzégerungsdrehmoment
erhoht. Ein hoher Prozentsatz minimiert
ruckartige Drehmomentanderungen in der
Anwendung, da hierbei der Erschiitterungsaus-
gleich hoher ist.

3-84 Schnellstopp S-Form Ende

Range: Funktion:
sicher, dass der erzeugte Strom, der zum - —
i . 50 %*| [1- Zur Eingabe des Verhadltnisses der gesamten
Erreichen der vorgegebenen Rampe-Ab-Zeit )
_ . X 99 %] Rampe-Ab-Zeit (Parameter 3-42 Ramp 1 Ramp
notwendig ist, nicht die Stromgrenze . . . .
" X X i Down Time), in der sich das Verzégerungsdreh-
Uiberschreitet (die Stromgrenze wird unter . .
moment reduziert. Ein hoher Prozentsatz
Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegt). Der S . B
L L . minimiert ruckartige Drehmomentanderungen
Schnellstopp wird {iber ein Signal an einem . . ) .
. . . i in der Anwendung, da hierbei der Erschitte-
ausgewadhlten Digitaleingang oder (iber die . o
K o . . rungsausgleich hoher ist.
serielle Kommunikationsschnittstelle aktiviert.
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3-89 Ramp Lowpass Filter Time

3-91 Digitalpoti Rampenzeit

einstellen.

3.4.9 3-9* Digitalpoti

Die Digitalpotentiometer-Funktion ermoglicht dem
Benutzer die Erhéhung oder Reduzierung des
resultierenden Sollwerts durch Anpassung der Konfigu-
ration der Digitaleingdnge Uber die Funktionen Erhohen,
Vermindern oder Loschen. Zur Aktivierung der Funktion
mussen Sie mindestens einen Digitaleingang auf Erhéhen
oder Vermindern programmieren.

Drehzahl

A

130BA158.11

le———— P 3.95 —————»

»
Zeit (s)
Erh. —4—M 1}
Abbildung 3.29 Erhohung des aktuellen Sollwerts
Drehzahl 130BA159.11
A
~———— P 395 ———»
»
Zeit (s)
Verm. —
Erh. %

Abbildung 3.30 Erh6hung/Reduzierung des aktuellen Sollwerts

3-90 Step Size

Range: Funktion:
0.10 % | [0.01 - Eingabe der SchrittgréBe fiir die Erhohung/
@ 200 %] Verringerung als Prozentsatz der synchronen

Motordrehzahl, ns. Wird ein Digitalpoti-

Auf/Ab-Signal angelegt, so erhéht/verringert
sich der resultierende Sollwert entsprechend
dem in diesem Parameter eingestellten Wert.

Range: Funktion: Range: Funktion:
1 ms* [ [1-200 ms] | Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die 1 [0 - Geben Sie die Rampenzeit ein, die zum Anpassen
Sanftheit von Drehzahlanderungen s* | 3600 s] | des Sollwerts 0-100 % der festgelegten Funktion

des digitalen Potentiometers (Erhohen, Vermindern
oder Loschen) benotigt wird.

Wenn Erhéhen/Vermindern lénger als die in
Parameter 3-95 Rampenverzogerung eingestellte
Rampenverzogerungszeit aktiviert ist, erfolgt eine
Rampe auf/ab mit dem aktuellen Sollwert gemaR
dieser Rampenzeit. Die Rampenzeit wird als die Zeit
definiert, die zum Anpassen des Sollwerts durch
den in Parameter 3-90 Step Size festgelegten Einzel-
schritt benotigt wird.

3-92 Power Restore

Option: Funktion:

[0] * | Off

Mit diesem Parameter kénnen Sie den Sollwert des
digitalen Potentiometers nach einer Netz-Einschaltung
auf 0 % zurlicksetzen.

Stellt den letzten Digitalpoti-Sollwert nach einer Netz-
Einschaltung wieder her.

3-93 Maximum Limit

Range: Funktion:
100 %* | [-200 - Einstellen des maximalen zuldssigen Werts
200 %] fur den resultierenden Sollwert. Dies wird

empfohlen, wenn das digitale Potenti-
ometer zur Feineinstellung des
resultierenden Sollwerts verwendet wird.

3-94 Digitalpoti Min. Grenze

Range: Funktion:
-100 %* | [-200 - Einstellen des minimalen zuldssigen Werts
200 %] fir den resultierenden Sollwert. Dies wird

empfohlen, wenn das digitale Potenz-
iometer zur Feineinstellung des
resultierenden Sollwerts verwendet wird.

3-95 Rampenverzégerung

Range: Funktion:
Size [0

related* [-01]

Eingabe der Verzogerung zur Aktivierung der
Funktion des digitalen Potentiometers, bevor
der Frequenzumrichter beginnt, die Rampe
auf/ab zu fahren. Der Sollwert aktiviert das Auf-
und Abfahren der Rampe mit einer Verzégerung
von 0 ms, sobald Erhéhen/Vermindern aktiviert
wird. Nahere Angaben finden Sie auch in
Parameter 3-91 Digitalpoti Rampenzeit.
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3.5 Parameter: 4-** Grenzen/Warnungen

3.5.1 4-1* Motor Grenzen

Definieren Sie Drehmoment-, Strom- und Drehzahlgrenzen
fir den Motor und die Reaktion des Frequenzumrichters,
falls die Grenzen Uliberschritten werden.

Eine Grenze kann eine Meldung im Display erzeugen. Eine
Warnung erzeugt immer eine Meldung im Display oder am
Feldbus. Eine Uberwachungsfunktion kann eine Warnung
oder einen Alarm auslosen. Daraufhin stoppt der Frequen-
zumrichter und erzeugt eine Alarmmeldung.

4-10 Motor Drehrichtung

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Zur Auswahl der erforderlichen Motordreh-
richtung(en). Verwenden Sie diesen Parameter,
um unerwiinschte Reversierung zu vermeiden.
Wenn Parameter 1-00 Regelverfahren auf [3] PID-
Prozess eingestellt ist, wird

Parameter 4-10 Motor Drehrichtung
standardmaBig auf [0] Nur Rechts eingestellt.
Durch die Einstellung unter

Parameter 4-10 Motor Drehrichtung werden die
Einstellungsoptionen fiir Parameter 4-13 Max.
Drehzahl [UPM] nicht eingeschrankt.

[0] | Nur Rechts | Der Sollwert ist auf Rechtslauf eingestellt.
Reversierungseingang (Werkseinstellung

Klemme 19) muss offen sein.

[11 | Nur Links Der Sollwert ist auf Linkslauf eingestellt.
Reversierungseingang (Werkseinstellung
Klemme 19) muss geschlossen sein. Wenn eine
Reversierung bei offenem Reversierungseingang
erforderlich ist, kbnnen Sie die Motorrichtung

Uber Parameter 1-06 Drehrichtung rechts andern.

4-12 Min. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:

Size [O- Geben Sie die Untergrenze fiir die

related* par. 4-14 | Motordrehzahl ein. Sie konnen die min.
Hz] Motordrehzahl so einstellen, dass sie der

minimalen Ausgangsfrequenz der
Motorwelle entspricht. Die min.
Motordrehzahl darf die Einstellung in
Parameter 4-14 Motor Speed High Limit [Hz]
nicht tberschreiten.

4-13 Max. Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:

Size [ par. Geben Sie die Obergrenze fir die

related* 4-11 - Motordrehzahl ein. Sie konnen die
60000 maximale Motordrehzahl entsprechend
RPM] der empfohlenen maximalen

Motornenndrehzahl des Herstellers
einstellen. Die max. Motordrehzahl darf
die Einstellung in Parameter 4-11 Min.
Drehzahl [UPM] nicht Gberschreiten.

4-14 Motor Speed High Limit [Hz]

Range: Funktion:
Size [ par. Geben Sie die Obergrenze der
related* | 4-12 - Motordrehzahl in Hz ein.

par. 4-19 | Parameter 4-14 Motor Speed High Limit [Hz]
Hz] konnen Sie gemal der empfohlenen
maximalen Motordrehzahl des Herstellers
einstellen. Die max. Motordrehzahl darf den
Wert in Parameter 4-12 Motor Speed Low
Limit [Hz] Uberschreiten. Die Ausgangs-
frequenz darf 10 % der Taktfrequenz
(Parameter 14-01 Switching Frequency) nicht
Uberschreiten.

4-16 Momentengrenze motorisch

Range: Funktion:

Size related* [0 - 1000.0 %] Diese Funktion begrenzt

[2] | Beide Ermoglicht Motorlauf in beide Richtungen. Anwendungsab- [Anwendungsab- das Drehmoment am
Richtungen hangig* hangig] Schaft zum Schutz der
- mechanischen Instal-
ation,
Range: Funktion:
Size [0 - par. [ Geben Sie die Untergrenze fir die HINWEI
related* 4-13 Motordrehzahl ein. Sie kdnnen die min. Durch eine Anderung von Parameter 4-16 Momenten-
RPM] Motordrehzahl so einstellen, dass sie der grenze motorisch, wenn Parameter 1-00 Regelverfahren
vom Hersteller empfohlenen minimalen auf [0] Ohne Riickfiihrung eingestellt ist, wird
Motordrehzahl entspricht. Die min. Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. automatisch neu
Motordrehzahl darf die Einstellung in angepasst.
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] nicht
Uberschreiten.
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HINWEIS|

Die Drehmomentgrenze reagiert auf das tatsachliche,
ungefilterte Drehmoment, einschlieBllich aller Drehmo-
mentspitzen. Dies ist nicht das Drehmoment, das am LCP
oder Uber den Feldbus angezeigt wird, da dieses
Drehmoment gefiltert ist.

4-17 Momentengrenze generatorisch

Range: Funktion:

100 %*| [0 - 1000.0 %] | Diese Funktion begrenzt das
Drehmoment am Schaft zum Schutz

der mechanischen Installation.

4-18 Stromgrenze

Range: Funktion:
related* | 1000.0

Wenn unter Parameter 1-90 Thermischer
g Motorschutz [20] ATEX ETR ausgewshlt
ist, miissen Sie die Stromgrenze in
Parameter 4-18 Stromgrenze auf 150 %
einstellen.

Dies ist eine echte Stromgrenzenfunktion, die
im Uibersynchronen Bereich fortgesetzt wird.
Aufgrund der Feldschwachung fallt das
Motordrehmoment bei der Stromgrenze
entsprechend ab, wenn die Erhohung der
Spannung Uber der synchronisierten
Motordrehzahl endet.

4-19 Max. Ausgangsfrequenz

4-20 Variable Drehmomentgrenze

Option: Funktion:

Wabhlen Sie einen Analogeingang zur
Skalierung der Einstellungen in
Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch
und Parameter 4-17 Momentengrenze
generatorisch von 0 bis 100 % (oder
invers). Die Signalpegel, die 0 % und

100 % entsprechen, definieren Sie z. B. in
Parametergruppe 6-1* Analogeingang 1
zur Skalierung des Analogeingangs.
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren mit oder
ohne Riickfiihrung eingestellt ist.

[0] * | Ohne Funktion
[2] | Analogeing. 53

[4] | Analogeing. 53
inv.

[6] | Analogeing. 54

[8] | Analogeing. 54
inv.

[10] | Analogeing.
X30-11

[12] | An.eing. X30-11
inv.

[14] | Analogeing.

X30-12
[16] | An.eing. X30-12

inv.
4-21 Variable Drehzahlgrenze
Option: Funktion:

Range: Funktion: Wahlen Sie einen Analogeingang zur
Size [n- W Skalierung der Einstellungen in
related* 590 | hiocan Parameter kénnen Sie bei Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz
HZl | laufendem Motor nicht einstellen. von 0 bis 100 % (oder umgekehrt). Die
Signalpegel, die 0 % und 100 %
HINWEI entsprechen, definieren Sie z. B. in
Die maximale Ausgangsfrequenz darf Pamsr:zelt.e rgruppj 6_1\* Aln alo.geingang 7
zur Skalierung des Analogeingangs.
10 % der Wechselrichtertaktfrequenz Dieser Paramiter ist nur jktiv? wegnn sich
(Parameter 14-01 Taktfrequenz) nicht Parameter 1-00 Regelverfahren in
Uberschreiten. Parameter [4] Drehmom. o. Riick.
befindet.
Gibt das absolute Limit der Ausgangsfrequenz -
an. Dies gewahrleistet eine erhohte Sicherheit in [0] * | Ohne Funktion
Anwendungen, in denen eine Uberdrehzahl 12 | frslegema i
unbedingt vermieden werden muss. Diese [4] 'Analogeing. 53
Grenze ist in allen Konfigurationen absolut nv.
(unabhangig von der Einstellung in [6] | Analogeing. 54
Parameter 1-00 Regelverfahren). [8] | Analogeing. 54
inv.
[10] | Analogeing.
X30-11
[12] | An.eing. X30-11
inv.
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4-21 Variable Drehzahlgrenze

4-24 Brake Check Limit Factor

Option: Funktion: Range: Funktion:
[14] | Analogeing. . Ein Stromwandler mit einem Bereich von
X30-12 4-20 mA ist an Analogeingang 53
[16] | An.eing. X30-12 angeschlossen.
inv. e Parameter 4-24 Brake Check Limit Factor ist
Auswahl der Eingangsquelle fiir die Funktion in
Parameter 2-15 Bremswiderstand Test. Wenn mehrere Frequenzum-
. . s . . . Wabhlen Sie den Eingang, der den Wert in Parameter 4-82 Power
richter gleichzeitig einen Bremswiderstandstest durchfiihren, fuhrt
der Widerstand im Netz zu einem Spannungsabfall am Netzver- Limit Motor Mode von 0 - 100 % skaliert.
sorgungs- oder Zwischenkreis, und ein fehlerhafter Option: Funktion:
Bremswiderstandstest wird ggf. durchgefiihrt. Verwenden Sie an [0] * Ohne Funktion
jedem Bremswiderstand jeweils einen externen Stromwandler. [2] Analogeing. 53
Wenn bei einer Anwendung ein zu 100 % gliltiger Bremswiders- [4] Analogeing. 53 inv.
tandstest durchgefiihrt wird, schlieBen Sie den Wandler an einen 161 Analogeing. 54
Analogeingang an. [8] Analogeing. 54 inv.
Option: Funktion: [10] Analogeing. X30-11
[0] * DC-link voltage | Der Frequenzumrichter priift den [12] An.eing. X30-11 inv.
Bremswiderstandstest durch, indem [14] Analogeing. X30-12
er die DC-Zwischenkreisspannung [16] An.eing. X30-12 inv.
Uberwacht. Der Frequenzumrichter
speist den Stom in en Bremi-
derstand, wodurch die Wahlen Sie den Eingang, der den Wert in Parameter 4-83 Power
Zwischenkreisspannung reduziert Limit Generator Mode von 0 - 100 % skaliert.
wird. Option: Funktion:
[ Analog Input Wahlen Sie einen externen [0] * Ohne Funktion
53 Stromwandler fiir die Uberwachung [2] Analogeing. 53
der Bremse. [4] Analogeing. 53 inv.
[2] Analog Input Wahlen Sie einen externen 6] Analogeing. 54
54 Stromwandler fiir die Uberwachung 8] Analogeing. 54 inv.
der Bremse. [10] Analogeing. X30-11
[12] An.eing. X30-11 inv.
Range: Funktion: [16] An.eing. X30-12 inv.
98 [0 - [Geben Sie die von Parameter 2-15 Bremswiderstand .
%* | 100 % | Test beim Bremswiderstandstest verwendete 3.5.2 4-3* Drehzahl Uberwach.
1 Grenze ein. Der Frequenzumrichter verwendet die
Grenze abhédngig von der Auswahl in Die Parametergruppe enthalt Einstellungen zur
Parameter 4-23 Brake Check Limit Factor Source: Uberwachung und Verarbeitung von Istwerten von
[0] Zwischenkreisspannung - der Frequenzumrichter Drehgebern, Resolvern usw.
wendet die Grenze auf die EEPROM-Daten im
e
Zwischenkreis an.
[1] Analogeingang 53 oder [2] Analogeingang 54 - Option: Funktion:
der Bremswiderstandstest schlagt fehl, wenn der Diese Funktion wird zur Uberwachung
Eingangsstrom am Analogeingang geringer als das der Konsistenz im Istwertsignal
Produkt aus maximalem Eingangsstrom und verwendet, d. h. ob das Istwertsignal
Grenze ist. verfligbar ist.
Beispielsweise schldgt bei der folgenden Konfigu- Dititnlent e Wal sllien e [Freguermtii-
ration der Bremswiderstandstest fehl, wenn der S (52 Sy Chiss
Eingangsstrom unter 16 mA liegt: Istwertfehlers. Die gewdhlte Aktion wird
ausgefihrt, wenn das Istwertsignal mit
dem in Parameter 4-31 Drehgeber max.
Fehlabweichung festgelegten Wert langer
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4-30 Drehgeberiiberwachung Funktion 4-32 Drehgeber Timeout-Zeit

Option: Funktion: Range: Funktion:
als der in Parameter 4-32 Drehgeber Size [0 - 60 [ Definiert in Parameter 4-31 Drehgeber max.
Timeout-Zeit festgelegte Wert von der related* s] Fehlabweichung, wie lange der Drehzahl-
Ausgangsdrehzahl abweicht. fehler Uberschritten sein muss, bevor die

[0] | Deaktiviert Funktion in Parameter 4-30 Drehgebertiber-

[11 | Warnung
[2] | Alarm
[3] [ Festdrz. (JOG)

[4] [ Drehz. speich.
15 | Max. Drehzahl Diese Funktion wird zur Uberwachung

wachung Funktion ausgefiihrt wird.

4-34 Drehgeberiiberwachung Funktion

Option: Funktion:

[6] | Regelung o verwendet, ob die Anwendung dem

erwarteten Drehzahlprofil folgt. Bei einer

Geber
[71 | Anwahl Regelung mit Ruckfihrung wird der Drehzahl-
Datensatz 1 sollwert zum PID mit der Geberriickfiihrung
81 | Anwahl (gefiltert) verglichen. Bei einer Regelung ohne
Datensatz 2 Ruckfuhrung wird der Drehzahlsollwert zum
91 |[Anwahl PID schlupfkompensiert und mit der Frequenz
Datensatz 3 verglichen, die zum Motor gesendet wird
1101 | Anwahl (Parameter 16-13 Frequenz).

Die Reaktion wird aktiviert, wenn die

Datensatz 4 X " X i
gemessene Differenz hoher ist als in

[11] | Stopp und Alarm

Parameter 4-35 Drehgeber-Fehler fur die in

Warnung 90 Drehgeberiiberwachung ist aktiv, sobald der Parameter 4-36 Drehgeber-Fehler Timeout-Zeit

Wert in Parameter 4-31 Drehgeber max. Fehlabweichung festgelegte Zeit angegeben.

tberschritten wird, unabhéngig von der Einstellung von Ein Drehgeber-Fehler bei Regelung mit

Parameter 4-32 Drehgeber Timeout-Zeit. Warnung/Alarm 61 Ruickfiihrung ist kein Hinweis darauf, dass ein

Istwertfehler steht in Bezug zur Verlustfunktion des Motor- Problem mit dem Istwertsignal besteht. Ein

Istwerts. Drehgeber-Fehler kann sich aus der Drehmo-
mentgrenze bei zu groflen Lasten ergeben.

[0] | Deaktiviert
[1] | Warnung
[2] | Alarm

[31 | Alarm nach
Stopp

Range: Funktion:

300 RPM* | [1 - 600 RPM] | Definiert den maximal zuldssigen
Drehzahlfehler (Ausgangsdrehzahl

gegenlber Istwert).

Dot Warnung/Alarm 78 Spurfehler steht im Bezug zur Spurfeh-

\ lerfunktion.

- 4-35 Drehgeber-Fehler

Range: Funktion:

10 [1 - 600 | Geben Sie die maximal zuldssigen Drehzah-
RPM* RPM] labweichung zwischen der Motordrehzahl
und dem Rampen-Ausgang bei keiner gleich-

Ntatsachl.

zeitigen Rampe ein. Bei einer Regelung ohne
Ruckfuhrung wird die Motordrehzahl
geschatzt, und bei einer Regelung mit
Ruckfuhrung wird der Istwert vom
Drehgeber/Resolver verwendet.

l—————— P 4-32 ————— Zeit
[s]
130BA221.10

Abbildung 3.31 Drehgeber max. Fehlabweichung
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4-36 Drehgeber-Fehler Timeout-Zeit

4-43 Motor Speed Monitor Function

Range: Funktion:

Option:

Funktion:

1 s*| [0 - 60 s] [ Eingabe des Timeout-Zeitraums, in dem eine
den in Parameter 4-35 Drehgeber-Fehler
eingestellten Wert tiberschreitende Abweichung

zuldssig ist.

4-37 Drehgeber-Fehler Rampe

Range: Funktion:
100 [1 - 600 |Geben Sie den maximal zuldssigen Drehzah-
RPM* RPM] labweichung zwischen der Motordrehzahl

und dem Rampen-Ausgang bei Rampe ein.
Bei einer Regelung ohne Riickfiihrung wird
die Motordrehzahl geschatzt, und bei einer
Regelung mit Riickfihrung wird der Istwert
vom Drehgeber/Resolver verwendet.

4-38 Drehgeber-Fehler Rampe Timeout-Zeit
Range: Funktion:

1s*[ [0-60s]

Geben Sie den Timeout-Zeitraum ein, in dem
eine den in Parameter 4-37 Drehgeber-Fehler
Rampe eingestellten Wert tberschreitende
Abweichung wahrend der Rampe zulassig ist.

4-39 Drehgeber-Fehler nach Rampen-Timeout
Range: Funktion:

5s*| [0-60 s]

Eingabe des Timeout-Zeitraums nach der
Rampe, wobei Parameter 4-37 Drehgeber-Fehler
Rampe und Parameter 4-38 Drehgeber-Fehler
Rampe Timeout-Zeit weiterhin aktiv sind.

3.5.3 4-4* Drehzahliberwachung

4-43 Motor Speed Monitor Function

Parameter 16-48 Speed Ref. After
Ramp [RPM] ab.

. Die Differenz zwischen den
Drehzahlen Uberschreitet den Wert
in Parameter 4-44 Motor Speed
Monitor Max.

Bei Drehzahl mit Ruckfiihrung stellt die
tatsachliche Drehzahl den Istwert des
Drehgebers dar, der in der in

Parameter 7-06 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit
festgelegten Zeit gemessen wird. Bei einer
Regelung ohne Rickfiihrung ist die
tatsachliche Drehzahl identisch mit der
geschatzten Motordrehzahl.

Speed E
nRef P &
v NS z

4 . a
opmfE——————— e ——
-nRef p— -
Durchge- Parameter 16-48 Speed Ref.

zogene Linie |After Ramp [RPM]

Gestrichelte | Parameter 4-44 Motor Speed

Linie Monitor Max

Abbildung 3.32 Drehzahlsollwert und
maximal zulassige Drehzahldifferenz

[0] | Deaktiviert

[1]1 | Warnung

Der Frequenzumrichter meldet Warnung 101,
Speed monitor, wenn die Drehzahl au3erhalb
des zuldssigen Bereichs liegt.

Option: Funktion: [21 | Alarm Der Frequenzumrichter schaltet ab und
W meldet Alarm 101, Speed monitor.
Dieser Parameter ist nur im Flux-Steuer- [3] |Festdrz.
verfahren verfiigbar. (JOG)

[4] | Drehz.
Wihlen Sie die Reaktion des Frequenzum- speich.
richters fiir den Fall aus, dass die [5] | Max.
Motordrehzahl-Uberwachungsfunktion eine zu Drehzahl
hohe Drehzahl oder eine falsche Drehrichtung [6] | Regelung o.
erkennt. Geber
Bei aktiver Motordrehzahliberwachung [7] | Anwahl
erkennt der Frequenzumrichter einen Fehler, Datensatz 1
falls die folgenden Bedingungen fiir einen in [8] | Anwahl
Parameter 4-45 Motor Speed Monitor Timeout Datensatz 2
festgelegten Zeitraum zutreffen. 91 |Anwahl
. Die tatsachliche Drehzahl weicht von Datensatz 3
der Solldrehzahl in [101 | Anwahl
Datensatz 4
[11] | Stopp und
Alarm
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4-43 Motor Speed Monitor Function

Option: Funktion:
[12] | Trip/ Der Frequenzumrichter meldet Alarm 101,
Warning Drehzahliiberwachung im Betriebsmodus und

Warnung 101, Speed monitor im Stopp- oder
Freilaufmodus. Diese Option ist nur im Betrieb
mit Ruckfiihrung verfugbar.

[13] | Trip/Catch Wahlen Sie diese Option aus, wenn Sie eine
Last abfangen miissen, wenn beispielsweise
die mechanische Bremse ausfallt. Diese
Option ist nur im Betrieb mit Ruckfiihrung
verfugbar.

Der Frequenzumrichter schaltet ab und
meldet Alarm 101, Speed monitor im
Betriebsmodus. Im Stoppmodus fangt der
Frequenzumrichter die fliegende Last ab und
meldet Warnung 101, Speed monitor.

Im Abfangmodus verwendet der Frequenzum-
richter das Haltemoment zur Steuerung der
Nulldrehzahl bei einer eventuell fehlerhaften
Bremse (mit Ruckfiihrung). Um diesen Modus
zu verlassen, senden Sie ein neues Startsignal
an den Frequenzumrichter. Ein Motorfreilauf
oder die STO-Funktion (Safe Torque Off)
beendet ebenfalls die Funktion.

4-44 Motor Speed Monitor Max

Range: Funktion:

300 110 - 500 W

R R Nur beim Flux-Steuerverfahren
verfiigbar.

Eingabe der maximal zuldssigen Drehzah-
labweichung zwischen der tatsachlichen
Drehzahl der mechanischen Welle und
dem Wert in Parameter 16-48 Speed Ref.
After Ramp [RPM].

4-45 Motor Speed Monitor Timeout

Range: Funktion:

Nur beim Flux-Steuerverfahren verfiigbar.

sl

Eingabe des Timeout-Zeitraums, in dem eine in
Parameter 4-44 Motor Speed Monitor Max
definierte Abweichung zulassig ist. Der Timer fiir
diesen Parameter wird zuriickgesetzt, sobald die
Abweichung den Wert in Parameter 4-44 Motor
Speed Monitor Max nicht mehr Uberschreitet.

3.5.4 4-5* Warnungen Grenzen

Verwenden Sie diese Parameter zum Anpassen von
Warnungsgrenzen fiir Strom, Drehzahl, Sollwert und
Istwert.

Auf dem LCP werden Warnungen angezeigt, die als
Ausgédnge programmiert oder Uber Feldbus in das
erweiterte Zustandswort ausgelesen werden kénnen.

IMotor A S
g
IGRENZE | ____ ET____J' _____________ » R Er__
(P 4-18) o % ! i
WoeH L _ i _ 1 ___ 1 __%__L___L_.
(P 4-51) i : % : i
lw B
i : EEREICH/ : :
i | % | i
e R e
o P
E i % : i nMofo":[UPM]

T ]
NMIN NNIEDRIG SOLLWERT NHOCH NMAX
(P 4-11) (P 4-52) (P 4-53) (P 4-13)

Abbildung 3.33 Einstellbare Warnungen

4-50 Warnung Strom niedrig

Range: Funktion:
0 A*| [0 - par. [ Geben Sie den Min.-Stromwert l.ow ein. Wenn
4-51 A] der Motorstrom dieses Limit unterschreitet,

zeigt das Display die Meldung Strom niedrig an.
Sie kdnnen die Signalausgdange programmieren,
ein Statussignal an Klemme 27 oder 29 (nur
FC302) und an Relaisausgang 01 oder 02 (nur
FC302) zu erzeugen. Siehe Abbildung 3.33.

4-51 Warnung Strom hoch

Range: Funktion:

Size [ par. Geben Sie den Max.-Stromwert lnigH ein.

related* 4-50 - par. [ Wenn der Motorstrom diesen Grenzwert
16-37 Al Uberschreitet, zeigt das Display die

Meldung Strom hoch an. Sie kénnen die
Signalausgange programmieren, ein
Statussignal an Klemme 27 oder 29 (nur
FC302) und an Relaisausgang 01 oder 02
(nur FC302) zu erzeugen. Siehe
Abbildung 3.33.

4-52 Warnung Drehz. niedrig

Range: Funktion:
0 RPM* [ [0 - par. |Eingabe des Werts niow. Wenn die
4-53 RPM] | Motordrehzahl diesen Grenzwert

Uiberschreitet, zeigt das Display die Meldung
Drehzahl niedrig an. Sie konnen die Signal-
ausgange programmieren, ein Statussignal
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4-52 Warnung Drehz. niedrig

4-56 Warnung Istwert niedr.

tatsachliche Sollwert diese
Grenze unterschreitet, wird auf
dem Display Sollwertniepric
angezeigt. Sie kdnnen die Signal-
ausgdnge programmieren, ein
Statussignal an Klemme 27 oder
29 (nur FC302) und an Relais-
ausgang 01 oder 02 (nur FC302)
Zu erzeugen.

4-55 Warnung Sollwert hoch

Range: Funktion: Range: Funktion:
an Klemme 27 oder 29 (nur FC302) und an oder 02 (nur FC302) zu
Relaisausgang 01 oder 02 (nur FC302) zu erzeugen.
erzeugen.
4-57 Warnung Istwert hoch
Range: Funktion: Size [ par. 4-56 - Zur Eingabe der Istwert-
Size [ par. Geben Sie den maximalen Drehzahlwert related* | 999999.999 Obergrenze. Wenn die
related* 4-52 - ein. Wenn die Motordrehzahl diesen ReferenceFeedba- Motordrehzahl diesen Grenzwert
60000 Wert Uberschreitet, zeigt das Display die ckUnit] Uberschreitet, zeigt das Display
RPM] Meldung Drehzahl hoch an. Sie kdnnen die Meldung Istwerthoch an. Sie
die Signalausgange programmieren, ein konnen die Signalausgange
Statussignal an Klemme 27 oder 29 und programmieren, ein Statussignal
an Relaisausgang 01 oder 02 zu an Klemme 27 oder 29 (nur
erzeugen. Siehe Abbildung 3.33. FC302) und an Relaisausgang 01
oder 02 (nur FC302) zu
Range: Funktion: -
-999999.999% | [-999999.999 - | Geben Sie den minimalen
par. 4-55 ] Sollwert ein. Wenn der Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Die Funktion Fehlende Motorphase erkennt,
ob die Motorphase wahrend der
Motordrehung fehlt. Zeigt bei einer fehlenden
Motorphase den Alarm 30, 31 oder 32 an.
Aktivieren Sie diese Funktion, um einen
Motorschaden zu vermeiden.

Nahere Angaben finden Sie auch in

Range: Funktion: Kapitel 3.5.5 Kombinationen der Parameter 4-58
999999.999*% | [ par. 4-54 - Geben Sie den maximalen Sollwert und 4-59.
999999.999 ] ein. Wenn der tatsachliche Sollwert — - - -
X . k [0] | Deaktiviert Der Frequenzumrichter gibt keinen Alarm
diesen Grenzwert Uberschreitet, .
. . aufgrund einer fehlenden Motorphase aus.
zeigt das Display Sollwert . . . .
L X Diese Option wird aufgrund der Gefahr eines
Sollwerthoch an. Sie kdnnen die .
. . X Motorschadens nicht empfohlen.
Signalausgénge programmieren,
ein Statussignal an Klemme 27 [1] | Abschaltung | Fiir eine schnelle Erkennungszeit und einen
oder 29 (nur FC302) und an Relais- 100 ms Alarm bei einer fehlenden Motorphase.
ausgang 01 oder 02 (nur FC302) zu [2] | Abschaltung
erzeugen. 1000 ms
_ [3]1 | Abschalt. Spezielle Option, relevant fiir Krananwen-
G LELTE [FASE Wi 100ms 3- dungen beim Absenken einer geringen Last,
Range: Funktion: Ph.erk bei dem der Frequenzumrichter einer falsche
Size [-999999.999 - Zur Eingabe der Istwert- Erkennung fehlender Motorphasen vermeidet.
related* | par. 4-57 Untergrenze. Wenn der Istwert Diese Option ist eine reduzierte Version der
ReferenceFeedba- unter diese Grenze fallt, zeigt Option [1] Abschaltung 100 ms.
ckUnit] das Display Istwertniedrig an. Sie 1-phasig fehlend wird wie in Option [1]
kénnen die Signalausgange Abschaltung 100 ms gehandhabt. Die 3-
programmieren, ein Statussignal phasige Erkennung wird im Vergleich zu
an Klemme 27 oder 29 (nur Option [1] Abschaltung 100 ms reduziert.
FC302) und an Relaisausgang 01 Die 3-phasige Erkennung funktioniert nur
beim Anlaufen und im niedrigen Drehzahl-
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4-58 Motorphasen Uberwachung

Option: Funktion:

bereich, wenn ein hoher Strom vorhanden ist,
wodurch fehlerhafte Abschaltungen bei
geringem Motorstrom vermieden werden.

HINWEI

Nur verfiigbar bei FC302 Flux mit
Ruckfuhrung.

[5] | Motor Check [ Der Frequenzumrichter erkennt automatisch
eine Trennung des Motors und setzt den
Betrieb fort, wenn der Motor wieder

angeschlossen wird.

HINWEI

Nur giiltig fiir FC302.

4-59 Motor Check At Start

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei laufendem
Motor nicht einstellen.

HINWEI

Nur giltig fur FC302.

Verwenden Sie diesen Parameter, um die fehlende
Motorphase bei Motorstillstand zu erkennen. Zeigt
Alarm 30, Motorphase U fehlt, Alarm 31, Motor Phase V
fehlt oder Alarm 32, Motorphase W fehlt bei einer
fehlenden Motorphase im Stillstand an. Verwenden Sie
diese Funktion vor dem L&sen einer mechanischen
Bremse. Aktivieren Sie diese Funktion, um einen
Motorschaden zu vermeiden.

Nahere Angaben finden Sie auch in

Kapitel 3.5.5 Kombinationen der Parameter 4-58 und
4-59.

[0] [Aus

. AVORSICHT

GEFAHR VOR MOTORSCHADEN
Die Verwendung dieser Funktion kann zu
einem Motorschaden fiihren.

Der Frequenzumrichter gibt keinen Alarm aufgrund
einer fehlenden Motorphase aus.

[11 | Ein [Vor jedem Start Uberprift der Frequenzumrichter, ob
alle 3 Motorphasen vorhanden sind. Die Priifung wird
ohne Bewegung an ASM-Motoren durchgefiihrt. Bei
PM- und SynRM-Motoren wird die Priifung als Teil der

Positionserkennung durchgefiihrt.

Wenn Parameter 4-59 Motor Check At Start auf [1] Ein
eingestellt ist, stellen Sie Parameter 4-58 Motorphasen
Uberwachung nicht auf die folgenden Optionen ein:

. [0] Deaktiviert.

. [5] Motortest.

3.5.5 4-6* Drehz.ausblendung

Bei einigen Systemen ist es notwendig, bestimmte
Ausgangsfrequenzen oder -drehzahlen zu vermeiden, um
Resonanzprobleme im System zu verhindern. Sie kdnnen
maximal vier Frequenz- oder Drehzahlbereiche vermeiden.

4-60 Ausbl. Drehzahl von [UPM]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen kann es
4-13 RPM] notwendig sein, bestimmte

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

4-61 Bypass Speed From [Hz]

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen ist es
4-14 Hz] notwendig, bestimmte Ausgangsfre-

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

4-62 Ausbl. Drehzahl bis [UPM]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related* | [0 - par. Bei einigen Systemen kann es
4-13 RPM] notwendig sein, bestimmte

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

4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related* [ [0 - par. Bei einigen Systemen kann es
4-14 Hz] notwendig sein, bestimmte

Ausgangsdrehzahlen zu vermeiden,
um Resonanzprobleme im System zu
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4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz]

Array [4]

Range: Funktion:

verhindern. Geben Sie hier die
Maximalgrenzen der zu
vermeidenden Drehzahlen ein.

3.5.6 4-7* Positionstiberwachung

4-70 Positionsfehlerfunktion

Option: Funktion:

HINVEIS

Dieser Parameter ist nur mit Software-

4-72 Position Error Timeout

Range:

Funktion:

0.100 [0.000 - MM

s* 60.000 s]

Dieser Parameter ist nur mit Softwa-
reversion 48.XX verfiigbar.

Wenn der in Parameter 4-71 Maximum
Position Error definierte Wert langer als die
in diesem Parameter definierte Zeit
vorhanden ist, aktiviert der Frequenzum-
richter die in Parameter 4-70 Position Error
Function ausgewahlte Funktion.

4-73 Position Limit Function

maximal zuldssige Positionsfehler
Uberschritten wird.

4-71 Maximum Position Error

Range: Funktion:

1000 Custom- | [0 - W

ReadoutUnit2* | 2147483647 Bfesar [Bammmeiar A6

CUStom'Rea' mit Softwareversion 48.XX
doutUnit2] verfiigbar.

Eingabe des maximal
zuldssigen Positions-Drehgeber-
Fehlers in Positionseinheiten,
die in Parametergruppe 17-7*
Position Scaling (Positionsska-
lierung) definiert sind. Wenn
dieser Wert wahrend der in
Parameter 4-72 Position Error
Timeout eingestellten Zeit
Uberschritten wird, wird die
Positionsfehlerfunktion in
Parameter 4-70 Position Error
Function aktiviert.

version 48.XX verfligbar. Option: Funktion:
Auswahl der Funktion, die aktiviert wird, W
wenn der Positionsfehler den maximal Dieser Parameter ist nur mit Software-
zuldssigen Wert Uberschreitet. Der Positions- version 48.XX verfiigbar.
fehler ist die Differenz zwischen der Ist- und
d.er SO”pCiSItIOh. Der Pc.>s.|t|onsfehler ist der Wahlen Sie die Funktion aus, die aktiviert wird,
Eingang fiir den Pl-Positionsregler. wenn die Position auBerhalb den in
[0] * [ Deaktiviert | Der Frequenzumrichter berwacht nicht den R 5403 Rt Redifan Une
e Parameter 3-07 Maximum Position definierten
[11 | Warnung Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung Grenzen liegt.
aus, wenn der maximal zuldssige Positions-
fehler tiberschritten wird. Der [0] | Disabled Der Frequenzumrichter iberwacht nicht die
Frequenzumrichter setzt den Betrieb fort. Positionsgrenzen.
[2] | Abschaltung | Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn der [1] | Warning Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung aus,

wenn die Position auBerhalb der Grenzen liegt.

[2] | Warning &

Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung aus,

Trip wenn das Ziel auBerhalb der Positionsgrenzen
liegt. Der Frequenzumrichter startet die Positio-
nierung und schaltet anschlieBend ab, wenn die
Positionsgrenze erreicht ist.

[3] | Abs. Pos. Der Frequenzumrichter tiberwacht die Positions-
2 Mode grenzen nur im absoluten

Stop Positionierungsmodus. Der Frequenzumrichter
gibt eine Warnung aus und stoppt an der Positi-
onsgrenze, wenn die Zielposition aul3erhalb der
Positionsgrenzen liegt.

[4] | Abs. Pos. | Der Frequenzumrichter Gberwacht die Positions-

Md. Stop | grenzen nur im absoluten

& Trip Positionierungsmodus. Der Frequenzumrichter
stoppt an der Positionsgrenze und schaltet ab,
wenn die Zielposition auBerhalb der Positions-
grenzen liegt.

[5] | Position Wenn das eingestellte Ziel aulerhalb der Positi-

Stop onsgrenzen liegt, verwendet der

Frequenzumrichter die Positionsgrenze als Ziel.
Diese Option funktioniert in allen Betriebsmodi,
einschlieBlich Drehzahl- und Drehmomentre-
gelung. Der Frequenzumrichter gibt an der
Grenzposition eine Warnung aus.
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4-73 Position Limit Function

4-74 Start Fwd/Rev Function

4-74 Start Fwd/Rev Function

Option:

Funktion:

Range:

Option: Funktion: Option: Funktion:
[6] | Position Wenn das eingestellte Ziel aulerhalb der Positi- [5] | Qstop & Der Frequenzumrichter fiihrt den Schnellstopp
Stop & onsgrenzen liegt, verwendet der Trip durch und schaltet mit der Meldung Alarm
Trip Frequenzumrichter die Positionsgrenze als Ziel. 215, Start Fwd/Rev ab.
Diese Option funktioniert in allen Betriebsmodi, 6] | Coast Der Frequenzumrichter fiihrt einen
einschlieBlich Drehzahl- und Drehmomentre- .
Motorfreilauf durch.
gelung. Der Frequenzumrichter schaltet an der
Grenzposition ab. [7] | Coast & Der Frequenzumrichter fiihrt einen
- . — Warning Motorfreilauf durch und zeigt Warnung 215,
[7] | Speed Wenn das eingestellte Ziel auerhalb der Positi- Start Fwd/Rev an.
Stop onsgrenzen liegt, fihrt der Frequenzumrichter
eine Rampe Ab durch und stoppt an der [8] | Coast & Der Frequenzumrichter fiihrt einen
Grenzposition. Diese Option funktioniert in allen Trip Motorfreilauf durch und schaltet mit der
Betriebsmodi. Der Frequenzumrichter gibt am Meldung Alarm 215, Start Fwd/Rev ab.
Stopp eine Warnung aus. [9] |Zero Speed | Der Frequenzumrichter fihrt den Motor tiber
[8] |Speed Wenn das eingestellte Ziel auBerhalb der Positi- Ref Rampe auf Nulldrehzahl und sorgt dafur, dass
Stop & onsgrenzen liegt, fiihrt der Frequenzumrichter der Motor bei dieser Drehzahl weiterhin
Trip eine Rampe Ab durch und stoppt an der magnetisiert ist. Im Positionierungs- und
Grenzposition. Diese Option funktioniert in allen Synchronisierungsmodus bleibt der Positions-
Betriebsmodi. Der Frequenzumrichter schaltet regler aktiv und behalt die Istposition bei.
bei einem Stopp ab.

4-75 Touch Timout

Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur mit Software-
Version 48.XX verfligbar.

Wahlen Sie die Aktion aus, die der Frequen-
zumrichter ausfihrt, wenn an einem
Digitaleingang mit den ausgewahlten
Optionen [12] Start nur Rechts oder [13] Start
nur Links ein aktives Signal erfasst wird.

Der Frequenzumrichter fiihrt die in diesem
Parameter ausgewahlte Funktion aus, wenn er
bis zu einem Endbegrenzungsschalter fahrt
und die Bewegung dann nur in der
umgekehrten Richtung mdglich ist. Wenn eine
Option mit Abschaltung ausgewahlt ist, kann
der Frequenzumrichter die Bewegung nach
dem Zurlcksetzen fortfahren.

6000.0
S*

[0.1 -

6000.0 s]

Geben Sie den Timeout-Wert fiir die
Touch-Probe-Positionierung ein. Wenn der
Frequenzumrichter bei aktiver Touch-
Probe-Positionierung den Touch-Probe-
Sensor innerhalb dieser Zeit nicht erkennt,
schaltet der Frequenzumrichter mit der
Meldung Alarm 216, Touch-Proben-Timeout
ab. Der Wert 6000 entspricht Aus.

[0]

Stop

Der Frequenzumrichter stoppt den Motor.

(1

Stop &
Warning

Der Frequenzumrichter stoppt den Motor und
zeigt Warnung 215, Start Fwd/Rev an.

[2

Stop & Trip

Der Frequenzumrichter stoppt den Motor und
schaltet mit der Meldung Alarm 215, Start
Fwd/Rev ab.

[3]

Qstop

Der Frequenzumrichter fiihrt den Schnellstopp
durch.

[4]

Qstop &
Warning

Der Frequenzumrichter fiihrt den Schnellstopp
durch und zeigt Warnung 215, Start Fwd/Rev
an.
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3.5.7 4-8* Power Limit

Parameter zur Konfiguration der Leistungsbegrenzungs-
funktion.

4-80 Power Limit Func. Motor Mode

Wahlen Sie aus, ob die Leistungsbegrenzungsfunktion aktiviert
ist. Definieren Sie die Leistungsgrenze fiir den Motorbetrieb in
Parameter 4-82 Power Limit Motor Mode.

Option: Funktion:

[0] * Disabled

[1 Enabled

[2] When Activated Aktivierung Uber Digital-
eingang oder Feldbus.

4-81 Power Limit Func. Generator Mode

Wahlen Sie aus, ob die Leistungsbegrenzungsfunktion im Genera-
torbetrieb aktiviert ist. Definieren Sie die Leistungsgrenze flr den
Motorbetrieb in Parameter 4-83 Power Limit Generator Mode.

Option: Funktion:

[0] * Disabled

[1] Enabled

[2] When Activated Aktivierung Uber Digital-
eingang oder Feldbus.

4-82 Power Limit Motor Mode

Range: Funktion:
100.0 %* | [0.0 - Geben Sie die maximale Ausgangsleistung
200.0 %] ein, wenn die Leistungsbegrenzungs-

funktion aktiviert ist. Zugehorige
Parameter: Parameter 1-20 Motornenn-
leistung [kW],

Parameter 1-21 Motornennleistung [PS].

4-83 Power Limit Generator Mode
Range: Funktion:

100.0 %*

[0.0 -
200.0 %]

Geben Sie die maximale Generator-
leistung ein, wenn die
Leistungsbegrenzungsfunktion aktiviert ist.
Zugehorige Parameter:

Parameter 1-20 Motornennleistung [kW],
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS].

3.5.8 4-9* Directional Limits

Die richtungsabhédngige Begrenzungsfunktion erlaubt es,
verschiedene Drehmoment- und Drehzahlgrenzen fir
verschiedene Kombinationen von Drehmomentwirk-
richtung und Drehrichtung festzulegen. Ein Beispiel finden 3
Sie in Abbildung 3.34. In der Abbildung zeigen die

Quadranten 1-4 verschiedene Kombinationen von
Drehrichtung und Drehmomentwirkrichtung sowie die
Parameter, die in verschiedenen Quadranten wirken.

n g
g
par. 4-91, 2
n par.4-92 n o
Braking Driving
& 3
M s
8 1 &
4
T
par. 4-93,
par. 4-94
n n
Driving Braking

Abbildung 3.34 Directional Limits (richtungsabhangige
Begrenzung)

Ein Drehzahlgrenzwert darf den Wert von

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] oder

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] nicht UGberschreiten. Ein
Drehmomentgrenzwert darf den Wert von

Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch oder
Parameter 4-17 Momentengrenze generatorisch nicht
Uberschreiten.

4-90 Directional Limit Mode

Wahlen Sie aus, ob die richtungsabhdngige Begrenzung aktiviert
ist. Bei aktivierter richtungsabhangiger Begrenzung lassen sich
verschiedene Drehzahl- und Drehmomentgrenzen fiir Links- und
Rechtslauf festlegen.

Option: Funktion:

[0] * Disabled Richtungsabhangige

Begrenzung ist aktiviert.

[1] Speed Richtungsabhéngige
Begrenzung der Drehzahl ist

aktiviert.

[2] Torque Richtungsabhéngige
Begrenzung des Drehmoments

ist aktiviert.
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4-90 Directional Limit Mode

Rechtslauf fe

Option:

Wahlen Sie aus, ob die richtungsabhdngige Begrenzung aktiviert
ist. Bei aktivierter richtungsabhdngiger Begrenzung lassen sich
verschiedene Drehzahl- und Drehmomentgrenzen fiir Links- und

stlegen.

Funktion:

[3]

Speed and Torque | Richtungsabhdngige

Begrenzung von Drehmoment
und Drehzahl ist aktiviert.

4-91 Positive Speed Limit [RPM]

Range: Funktion:
Size related* | [O - par. 4-13 Geben Sie die Grenze fur die
RPM] Motordrehzahl bei Rechtslauf

ein.

4-92 Positive Speed Limit [Hz]

Range: Funktion:
Size related*| [O - par. 4-14 Geben Sie die Grenze fir die
Hz] Motordrehzahl bei Rechtslauf

ein.

4-93 Negative Speed Limit [RPM]

Range: Funktion:

Size related*| [O - par. 4-13 Geben Sie die Grenze fir die
RPM] Motordrehzahl bei Linkslauf ein.

4-94 Negative Speed Limit [Hz]

Range: Funktion:

Size related* [ [0 - par. 4-14 Geben Sie die Grenze fiir die
Hz] Motordrehzahl bei Linkslauf ein.

Range:

4-95 Positive Torque limit

Funktion:

Size related*

[0-160.0 %]

Geben Sie die Grenze fir das
Motordrehmoment bei Rechtslauf
ein.

Range:

4-96 Negative Torque limit

Funktion:

Size related*

[0-160.0 %]

Geben Sie die Grenze fir das
Motordrehmoment bei Linkslauf
ein.

O
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3.6 Parameter: 5-** Digit. Ein-/Ausgdange 3.6.2 5-1* Digitaleingange

3.6.1 5-0% GrundeinSte”ungen Die Digitaleingdnge dienen zur Auswahl verschiedener
Funktionen im Frequenzumrichter. Tabelle 3.15 zeigt,
welche Funktionen Digitaleingdngen zugeordnet werden
kénnen.

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

5-00 Schaltlogik

. . Funktionen in Gruppe 1 haben eine hohere Prioritdt als
Option:  Funktion: . .
Funktionen in Gruppe 2.
HINWEIS
Fiihren Sie einen Aus- und Einschaltzyklus Gruppe 1 Reset, Freilaufstopp, Reset und Freilaufstopp,
t.:!urch, um den Parameter nach dessen Schnellstopp, DC-Bremse, Stopp und [Off]-Taste.
Anderung zu aktivieren. Gruppe 2 Start, Puls-Start, Reversierung, Start Rucklauf,
Festdrehzahl JOG und Ausgangsfrequenz
Digitaleingange und programmierte Digitalausgange speichern.
sind flr einen Betrieb in PNP- oder NPN-Systemen
vorprogrammierbar. Tabelle 3.14 Funktionsgruppen
[0] * [ PNP | Aktion bei positiven Richtungspulsen (¢). PNP- Funktion des Digita- Wahlen Sie | Anschluss
Systeme werden an GND geschaltet. leingangs
[11 [NPN | Aktion bei negativen Richtungspulsen (). NPN- Ohne Funktion [0] Alle, Klemme 32, 33
Systeme werden an +24 V geschaltet (intern im Reset M Alle
Frequenzumrichter). Motorfreilauf invers [2] Alle, Klemme 27
Mot freil./Res. inv. [3] Alle
Schreltrampe e
Option: Funktion: DC-Bremse invers [5] Alle
W Stopp (invers) [6] Alle
Diesen Parameter kénnen Sie bei laufendem Start (8] Alle, Klemme 18
Motor nicht einstellen. Puls-Start [l Alle
Reversierung [10] Alle, Klemme 19
[0] * | Input Definiert Klemme 27 als Digitaleingang. Start + Reversierung 01 Alle
Start nur Rechts [12] Alle
[11 [Output | Definiert Klemme 27 als Digitalausgang. Start nor Links 03] Al
Festdrehzahl JOG [14] Alle, Klemme 29
Festsollwert ein [15] Alle
Option: Funktion: Festsollwert Bit 0 [16] Alle
W Festsollwert Bit 1 [17] Alle
Dieser Parameter ist nur fiir FC302 Festsollwert Bit 2 [18] Alle
verfiigbar. Sollwert speichern [19] Alle
Drehz. speich. [20] Alle
[0] * | Eingang | Definiert Klemme 29 als Digitaleingang. Drehzahl auf [21] Alle
[11 [Ausgang [ Definiert Klemme 29 als Digitalausgang. Drehzahl ab (221 Alle
Satzanwahl Bit 0 [23] Alle
Satzanwahl Bit 1 [24] Alle
Praz. Stopp invers [26] 18, 19
Praziser Start, Stopp [27] 18, 19
Frequenzkorrektur Auf [28] Alle
Frequenzkorrektur Ab [29] Alle
Zéhlereingang [30] 29, 33
Pulseingang flankenge- [31] 29, 33
steuert
Pulseingang zeitbasiert [32] 29, 33
Rampe Bit 0 [34] Alle
Rampe Bit 1 [35] Alle
Praziser Puls-Start [40] 18, 19
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Funktion des Digita- Wahlen Sie |Anschluss Nur flr einen speziellen Digitaleingang vorgesehene
leingangs Funktionen werden im zugehorigen Parameter angegeben.
Praz. Puls-Stopp inv. [41] 18, 19
Externe Verriegelung [51] - Sie kdnnen alle Digitaleingdnge auf die folgenden
DigiPot Auf [55] Alle Funktionen programmieren:
DigiPot Ab [56] Alle
DigiPot l6schen [57] Alle [0] |Ohne Funktion | Keine Reaktion auf Signale, die an die
DigiPot Heben [58] Alle Klemme Ubertragen werden.
Zéhler A (+1) [60] 29, 33 [1] | Reset Setzt den Frequenzumrichter nach dem
Zéhler A (-1) [61] 29, 33 Ausschalten/nach einem Alarm zuriick. Sie
Reset Zahler A [62] Alle koénnen nicht alle Alarme quittieren.
Zahler B (+1) [63] 29, 33 [2] | Motorfreilauf (Werkseinstellung Digitaleingang 27):
Zzhler B (-1) [64] 29, 33 invers Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC).
Reset Zihler B [65] Alle Der Frequenzumrichter beldsst den Motor
Mech. Bremse Signal [70] Alle im Motorfreilauf. Logisch
Mech. Bremse Signal inv. [71] Alle /0"=Freilaufstopp.
PID-Fehler inv. 172] Alle [3]1 | Mot.freil./Res. Reset und Freilaufstopp, invertierter
PID-Reset I-Anteil 73] Alle inv. Eingang (NC). Motor bleibt im
PID aktiviert 74] Al Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird
— quittiert. Logisch ,0“=Motorfreilaufstopp
MCO-spezifisch [75] Alle
und Reset.
PTC-Karte 1 [80] Alle - - - -
[4] [ Schnellst.rampe | Invertierter Eingang (NC). Es wird ein
PROFIdrive OFF2 [91] Alle . " .
(inv) Stopp gemal Schnellstopp-Rampenzeit
PROFldrive OFF3 [52] Alle Parameter 3-81 Rampenzeit Schnellstopp
Erkennung von leichter [94] Alle ausgefihrt. Nach Anhalten des Motors
Last dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Netzausfall [96] 32,33 Logisch ,0“=Schnellstopp.
Netzausfall invers 1971 32,33 [5] | DC-Bremse Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (NC).
Start flankengesteuert (98] Alle invers Halt den Motor durch Anlegen einer DC-
Sicherheitsoption - Reset [100] - Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum
Master-Versatz aktivieren [108] Alle an. Siehe Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
Virtuellen Master starten [109] Alle bis Parameter 2-03 DC-Bremse Ein [UPM].
Referenzfahrt starten [110] Alle Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert
Touch aktivieren [111] Alle in Parameter 2-02 DC Braking Time
Relative Position [112] Alle ungleich 0 ist. Logisch ,0“ =DC-Bremse.
Sollwert aktivieren [113] Alle [6] | Stopp (invers) Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine
Sync. an Pos. Modus [114] Alle Stoppfunktion, wenn die ausgewahlte
Referenzfahrt-Sensor [115] 18, 32, 33 Klemme von einer logischen 1 zu einer
Referenzfahrt-Sensor [116] 18, 32, 33 logischen 0 wechselt.
invers Das Stoppen erfolgt entsprechend der
Touch-Sensor [117] 18, 32, 33 gewahlten Rampenzeit:
Touch-Sensor invers [118] 18, 32, 33 . Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1,
Drehzahlmodus [119] Alle . Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2,
Power Limit Mot. [231] Alle . Parameter 3-62 Rampenzeit Ab 3
Power Limit Gen. [232] Alle und
Power Limit Both [233] Alle
. Parameter 3-72 Rampenzeit Ab 4.

Tabelle 3.15 Funktion des Digitaleingangs

Die VLT® AutomationDrive FC301/FC302-Standardklemmen
sind 18, 19, 27, 29, 32 und 33. Die VLT® General Purpose
I/0 MCB 101-Klemmen sind X30/2, X30/3 und X30/4.
Funktionen der Klemme 29 ausschlieBlich als Ausgang in
FC302.
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HINWEI [18] | Festsollwert Bit | Wie [16] Festsollwert Bit 0.
Befindet sich der Frequenzumrichter 2
wahrend eines Stoppbefehls in der FestsollwertBit 3 ] 0
Momentgrenze, kann dieser
aufgrund der internen Regelung Festsollwert 0 0 0 0
eventuell nicht ausgefiihrt werden. Festsollwert 1 0 0 !
Konfigurieren Sie einen Digital- Festsollwert 2 0 ! 0
ausgang fiir [27] Mom.grenze u. Festsollwert 3 0 ! !
Stopp, um eine Abschaltung des Festsollwert 4 1 0 0
Frequenzumrichters auch in der Festsollwert 5 1 0 1
Momentgrenze sicherzustellen. Festsollwert 6 1 1 0
SchlieBen Sie diesen Digitalausgang Festsollwert 7 1 1 1
an einen Digitaleingang an, der als
Motorfreilauf konfiguriert ist. Tabelle 3.16 Festsollwert-Bit
8] | Start (V\./.erksein.stellung Digitéleingang ”18): [19] | Sollw. Speichert den Istwert, der jetzt der
\IQIIZ::]esfl(jrSetianr:eynuSTa:jtl/esfou;s-er:?:r:ezu speich. | Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fur '[27]
Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wird
k(t));]fig:trieren. Logisch 1" = Start, logisch Drehzahl auf/ab benutzt, richtet sich die
,U° = Stopp. . .
[9] | Puls-Start Wenn ein Puls fur mindestens 2 ms 3,2::::::22?;3;22’2;:21SaL::Ze 2
aktiviert wird, startet der Motor. Bei Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) im Bereich von 0
AlamELnE) Vel Siefpp (Invee) wiiel @l -Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.
Mokl @eteapp @Rl el e (e [20] | Drehz. Speichert die Motor-Istfrequenz (Hz), der jetzt der
DI vilie] ek speich. Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fir [27]
[10] | Reversierung (“Werkseinstellung Digitaleingang 19). Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wird
Andert die Drehrichtung der Motorwelle. Drehzahl auf/ab benutzt, richtet sich die
\é\/éhleh Sie Zur.n Urln!errer: IOgi:h »1" Das Drehzahldnderung immer nach Rampe 2
eversierungssignal andert nur die (Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 und
Dkre.h.richt\t;\?.gh.lDieS.Stagtf.L;nk:.or; wird nic.ht Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) im Bereich von 0
aktiviert. Wahlen le beide Richtungen in -Parameter 1-23 Motornennfrequenz.
Parameter 4-10 Motor Drehrichtung. Die
Funktion ist im Regelverfahren Pl-Prozess HINWE’
nicht aktiv. Wenn Ausgangsfrequenz speichern aktiv
[11] | Start + Aktiviert einen Start-/Stoppbefehl bei is.t, ke.mn .der Freque?zumricht.er nicht dber
Reversierung gleichzeitiger Reversierung. Signale beim ein niedriges Start-Signal (Optl?n (8)
Start sind nicht gleichzeitig moglich. angehalten W.erden."Stopp.en S_I_e den
[12] | Start nur Rechts | Beendet den Linkslauf und ermdglicht Frefquen.zumrlchter uber eine fu.r [2
cinen Rechtslauf. Freilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset,
[13]] Start nur Links [ Beendet den Rechtslauf und ermdglicht invers programmierte Klemme.
einen Linkslauf. [21] | Drehzahl | Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl
[14] | Festdrehzahl (Werkseinstellung Digitaleingang 29): Zur auf ab, wenn eine digitale Steuerung der Drehzahl
JOG Aktivierung der Festdrehzahl JOG. Siehe auf/ab (Motorpotenziometer) erfolgen soll.
Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog [Hz]. Aktivieren Sie diese Funktion durch Auswahl von
[15] [ Festsollwert ein | Dient zum Wechsel zwischen externem [19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz
Sollwert und Festsollwert. Es wird davon speichern. Wird Drehzahl auf/ab weniger als
ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in 400 ms aktiviert, erhoht bzw. reduziert sich der
Parameter 3-04 Reference Function resultierende Sollwert um 0,1 %. Wird Drehzahl
ausgewahlt worden ist. Logisch ,0" = auf/ab mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1" = einer resultierende Sollwert der Einstellung von
der acht Festsollwerte ist aktiv. Parameter 3-x1/ 3-x2 fiir Rampe auf/ab.
[16] | Festsollwert Bit | Festsollwert-Bit O, 1 und 2 erlaubt die
0 Wahl zwischen einem der acht
Festsollwerte wie in Tabelle 3.16
angegeben.
[17] | Festsollwert Bit | Wie [16] Festsollwert Bit 0.
1
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Abschaltung | Frequenzkor- [30] | Zéhlereingang | Die Funktion Praziser Stopp in
rektur Auf Parameter 1-83 Prdziser Stopp-Funktion
Unverdnderte Drehzahl 0 0 funktioniert als Zahler Stop oder als Zahler
Reduziert um %-Wert 1 0 Stop mit Drehzahlausgleich mit oder ohne
Erhéht um %-Wert 0 1 Reset. Sie missen den Zahlerwert in
Reduziert um %-Wert 1 1 Parameter 1-84 Prdziser Stopp-Wert
einstellen.
Tabelle 3.17 Abschaltung/Drehzahl auf [31] | Puls flanken- | Zahlt die Anzahl der Pulsflanken pro
gesteuert Abtastzeit. Hierdurch steht eine héhere
[22] | Drehzahl ab | Wie [21] Drehzahl auf. Auflésung bei Hochfrequenzen zur
[23] | Satzanwahl Bit | Wéhlen Sie [23] Satzanwahl Bit 0 oder Verfligung, jedoch ist diese nicht so genau
0 Satzanwahl [24] Satzanwahl Bit T aus, um wie bei niedrigeren Frequenzen. Verwenden
eine der vier Konfigurationen zu wahlen. Sie dieses Pulsprinzip fiir Drehgeber mit
Programmieren Sie Parameter 0-10 Aktiver geringer Auflésung (z. B. 30 PPR).
Satz auf externe Anwahl. e OIS
[24] | Satzanwahl Bit | (Werkseinstellung Digitaleingang 32): Wie sampletime | [ [ [ §
1 [23] Satzanwab Bit 0. 2
[26] | Praziser Stopp | Sendet ein inverses Stopp-Signal, wenn die a
invers Funktion Préziser Stopp in Abbildun.g S B el s
Parameter 1-83 Préziser Stopp-Funktion S
aktiviert ist.
Die Funktion Praziser Stopp invers ist flr
die Klemmen 18 oder 19 verfiigbar. [32] | Pulszeitbasiert | Misst die Dauer zwischen Pulsflanken.
[27] | Praziser Start, | Bei Auswahl von [0] Priziser Rampenstopp in Hierdurch steht eine hohere Auflésung bei
Stopp Parameter 1-83 Priziser Stopp-Funktion niedrigeren Frequenzen zur Verfiigung,
varEnEE. jedoch ist diese nicht so genau wie bei
Praziser Start, Stopp ist fur die Klemmen 18 Hochfrequenzen. Dieses Prinzip weist eine
und 19 verfiigbar. Grenzfrequenz auf, durch die es fir
Ein praziser Start stellt sicher, dass der Drehgeber mit geringer Auflésung (z. B. 30
Rotordrehwinkel vom Stillstand zum PPR) bei niedrigen Drehzahlen nicht
Sollwert bei jedem Start gleich ist (fiir geeignet ist.
dieselbe Rampenzeit und denselben
Sollwert). Diese Funktion ist das Aquivalent Speedrpm] speedrpm] E
zum prazisen Stopp, bei dem der Rotord- ’A m g
rehwinkel, in dem der Rotor vom Sollwert a Time[sec] b Time[sec] 8
zum Stillstand dreht, bei jedem Stopp a: niedrige Drehge-  b: standardmaiBige
gleich ist. beraufldsung Drehgeberauflosung
Bei Verwendung von Parameter 1-83 Prdziser
Stopp-Funktion Option [1] ZStopp m.Reset - °
oder [2] ZStopp o.Reset: %:mp“n: %
Der Frequenzumrichter benétigt ein Signal TimesStart - Read Timer. 2?,?,“@‘:;;%
Praziser Stopp, bevor der Wert 8
Parameter 1-84 Préziser Stopp-Wert erreicht Abbildung 3.36 Dauer zwischen
ist. Wenn dieses Signal nicht vorhanden ist, Pulsflanken
stoppt der Frequenzumrichter nicht, wenn
der Wert in Parameter 1-84 Prdziser Stopp-
AT SRR [34] | Rampe Bit 0 Ermoglicht eine Wahl zwischen einer der 4
Sie mussen Praziser Start, Stopp von einem verfiigbaren Rampen geméR Tabelle 3.18.
Digitaleingang auslosen. Die Funktion ist fur (35] | Rampe Bit 1 Wie [34] Rampe Bit 0.
die Klemmen 18 und 19 verfligbar.
[28] | Frequenzkor- | Erhoht den Sollwert um einen (relativen) Festes Rampenbit 1 0
rektur Auf Sollwert, der in Parameter 3-12 Frequenzkor- Rampe 1 0 0
rektur Auf/Ab eingestellt ist. Rampe 2 0 1
[29] | Frequenzkor- Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Rampe 3 1 0
rektur Ab Prozentwert, der in Rampe 4 1 1
Parameter 3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab
eingestellt ist. Tabelle 3.18 Festes Rampenbit
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[40]

Praziser Puls-
Start

Fur einen prazisen Puls-Start ist lediglich
ein Puls von 3 ms an Klemme 18 oder
19 erforderlich.

Bei Verwendung fir

Parameter 1-83 Prdziser Stopp-Funktion [1]
ZStopp m.Reset oder [2] ZStopp o.Reset:
Wenn der Sollwert erreicht wird, aktiviert
der Frequenzumrichter intern das Signal
Praziser Stopp. Das heif3t, dass der
Frequenzumrichter den Prazisen Stopp
ausfihrt, wenn der Zahlerwert von
Parameter 1-84 Prdziser Stopp-Wert
erreicht ist.

[73]

PID-Reset I-
Anteil

Die Aktivierung dieser Option setzt den
I-Anteil des PID-Prozessreglers zurick.
Entspricht Parameter 7-40 PID-Prozess
Reset I-Teil. Nur verfligbar, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [6]
Fléichenwickler, [7] Erw.PID-Drehz.m.Rlick.
oder [8] Erw.PID-Drehz.o.Rlick. eingestellt
ist.

[41]

Praziser Puls-
Stopp invers

Sendet ein Puls-Stopp-Signal, wenn die
Funktion Praziser Stopp in

Parameter 1-83 Prdziser Stopp-Funktion
aktiviert wird. Die Funktion Praziser Puls-
Stopp invers ist fir die Klemmen 18 oder
19 verfligbar.

[74]

PID aktiviert

Aktiviert den erweiterten PID-Prozess-
regler. Entspricht Parameter 7-50 PID-
Prozess erw. PID. Nur verfuigbar, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [7]
Erw.PID-Drehz.m.Rtick. oder [8] Erw.PID-
Drehz.o.Riick. eingestellt ist.

[80]

PTC-Karte 1

Sie kénnen alle Digitaleingange auf [80]
PTC-Karte 1 einstellen. Es darf aber nur
jeweils ein Digitaleingang auf diese
Option eingestellt sein.

[51]

Externe Verrie-
gelung

Diese Funktion ermdglicht die
Ubermittlung eines externen Fehlers an
den Frequenzumrichter. Dieser Fehler
wird wie ein intern generierter Alarm
behandelt.

[91]

PROFIdrive OFF2

Die Funktionalitat ist dieselbe wie beim
entsprechenden Steuerwort-Bit der
PROFIBUS/PROFINET-Option.

[55]

DigiPot Auf

DigiPot Auf-Signal fiir die in Parameter-
gruppe 3-9* Digitalpoti beschriebene
Digitalpotenziometer-Funktion. Meter.

[92]

PROFIdrive OFF3

Die Funktionalitat ist dieselbe wie beim
entsprechenden Steuerwort-Bit der
PROFIBUS/PROFINET-Option.

[56]

DigiPot Ab

DigiPot Ab-Signal fir die in Parameter-
gruppe 3-9* Digitalpoti beschriebene
Digitalpotenziometer-Funktion. Meter.

[57]

DigiPot I6schen

Léscht den in Parametergruppe 3-9*
Digitalpoti beschriebenen Digitalpotenzi-
ometer-Sollwert. Meter.

[60]

Zahler A

(Nur Klemme 29 oder 33). Eingang zum
Erhohen der Zahlung im SLC-Zahler.

[61]

Zahler A

(Nur Klemme 29 oder 33). Eingang zum
Verringern der Zahlung im SLC-Zédhler.

[62]

Reset Zahler A

Eingang zum Reset von Zahler A.

[63]

Zahler B

(Nur Klemme 29 oder 33). Eingang zum
Erhéhen der Zdhlung im SLC-Z&hler.

[64]

Zahler B

(Nur Klemme 29 oder 33). Eingang zum
Verringern der Zahlung im SLC-Z&hler.

[65]

Reset Zahler B

Eingang zum Reset von Zahler B.

[70]

Mech. Bremse
Signal

Bremsen-Istwert fir Hubanwendungen:
Stellen Sie Parameter 1-01 Steuerprinzip
auf [3] Fluxvektor mit Geber; stellen Sie
Parameter 1-72 Startfunktion auf [6] Sollw.
Mechanische Bremse

[71]

Mech. Bremse

Sign. inv.

Invertierter Bremsen-Istwert fur

Hubanwendungen.

[72]

PID-Fehler inv.

Die Aktivierung dieser Option kehrt den
resultierenden Fehler vom PID-Prozess-
regler um. Nur verfiigbar, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [6]
Fldichenwickler, [7] Erw.PID-Drehz.m.Riick.
oder [8] Erw.PID-Drehz.o.Riick. eingestellt
ist.

[94]

Erkennung von
leichter Last

Evakuiermodus fiir Aufziige. Bei dieser
Funktion wird der Motor vor dem Offnen
der mechanischen Bremse magnetisiert.
Die Bewegung startet in die Richtung
(nach oben oder unten), die vom VLT®
Lift Controller MCO 361 unter
Verwendung der Drehzahl von
Parameter 30-27 Light Load Speed [%]
festgelegt wurde. Diese Bewegung wird
fur die in Parameter 30-25 Light Load
Delay [s] festgelegte Dauer fortgefiihrt,
wahrend der Strom gemessen wird.
Wenn der Motorstrom den Stromsollwert
in Parameter 30-26 Light Load Current [%]
Uberschreitet, ist der Aufzug blockiert.
Die Richtung wird nach der in
Parameter 30-25 Light Load Delay [s]
festgelegten Verzogerungszeit
umgekehrt. Fir die durchzufiihrende
Funktion missen Sie einen Start- oder
Startriicklaufbefehl ausfiihren und den
Digitaleingang auswahlen.

HINWEI

Die Motorfangschaltung setzt die
Erkennung von geringer Last auf3er
Kraft.

[96]

Netzausfall

Auswahl zur Verbesserung des
kinetischen Speichers.

Wenn die Netzspannung auf einen Wert
zurlickkehrt, der nahe, jedoch immer
noch unterhalb des Erkennungswerts
liegt, erhéht der Frequenzumrichter die
Ausgangsdrehzahl und der kinetische
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Speicher bleibt aktiv. Um diesen Fall zu
vermeiden, senden Sie ein Statussignal
an den Frequenzumrichter. Wenn das
Signal am Digitaleingang niedrig (0) ist,
fuhrt der Frequenzumrichter eine
Zwangsabschaltung des kinetischen
Speichers durch.

HINWEI

Nur fiir Pulseingange an den
Klemmen 32/33 verfiigbar.

[

Touch aktivieren

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

Aktiviert die Uberwachung des Touch-
Sensor-Eingangs.

[112

Relative Position

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

Diese Option ermdglicht die Auswahl
zwischen absoluter und relativer Positio-

[97] [ Netzausfall Wenn das Signal am Digitaleingang hoch
. e . . nierung. Die Option ist fiir den nachsten
invers (1) ist, fihrt der Frequenzumrichter eine Positioni e i
Zwangsabschaltung des kinetischen ositionierungsbefehl gultig.
Speichers durch. Weitere Details finden (3] SoIFV\{ert W
Sie in der Beschreibung von [96] aktivieren Diese Option ist nur in Software-
Netzverlust. Version 48.XX verfiigbar.
HINWEI Positionierungsmodus: Der Frequenzum-
Nur fur Pu|5eing§nge an den richter aktiviert den ausgewahlten
Klemmen 32/33 verfiigbar. Positionierungstyp sowie das Positionie-
[98] [ Start flankenge- | Flankengesteuerter Startbefehl. Halt den rungsziel und beginnt mit der Bewegung
s e L . in Richtung des neuen Ziels. Die
steuert Startbefehl aktiv. Sie kénnen die beai ‘ g h
Funktion fur eine Start-Drucktaste Bewegung beginnt sofort oder nac
Abschluss der aktiven Positionierung, je
verwenden.
- — - c = nach den Einstellungen von
[100] | Safe Option Setzt die Sicherheitsoption zurtick. Nur »
. . i i . Parameter 17-90 Absolute Position Mode
Reset bei installierter Sicherheitsoption . »
" und Parameter 17-91 Relative Position
verfugbar.
— Mode.
[107] | Ziel invers Andert das Vorzeichen der eingestellten = X
Synchronisierungsmodus: Ein hohes
Zielposition. Wenn beispielsweise das . . "
B Signal sperrt die Follower-Istposition an
Ziel 1000 betrdgt, wird der Wert durch N
Aktivi di Onti ¢ 1000 der Master-Istposition. Der Follower
nlv:jerutng eser ption atir - startet und holt den Master ein. Ein
geancert niedriges Signal stoppt die Synchroni-
[108] | Master-Versatz W ) ) )
» sierung, und der Follower fiihrt einen
LN Diese Option ist nur in Software- kontrollierten Stopp durch.
Version 48.XX verfiigbar. [114] [ Sync. an Pos. !ﬂll‘l’l’l!ﬁﬂ
Aktiviert den in Parameter 3-26 Master Modus Diese Option ist nur in Software-
Offset ausgewadhlten Master-Versatz, Version 48.XX verfiigbar.
wenn Parameter 17-93 Master Offset . L L .
. . . Wahlen Sie die Positionierung im
Selection eine Auswahl von [7] Absolut bis L.
) Synchronisierungsmodus.
[5] Relative Touch-Sensor hat.
X [115] | Referenzfahrt- MM
[109] | Virtuellen W Sensor
Diese Option ist nur in Software-
Master starten | pjase Option ist nur in Software- ¢ P )
) . Version 48.XX verfiigbar.
Version 48.XX verfiigbar.
Schlieerkontakt zur Definition der
Startet den in Parameter 3-27 Virtual » X L
Referenzfahrtposition. Die Funktion ist in
Master Max Ref konfigurierten virtuellen . .
Mast Parameter 17-80 Homing Function
aster.
; o 'r” definiert. Nur an den Digitaleingéngen
[110] | Referenzfahrt M 18, 32 und 33 verfligbar.
LI Diese Option ist nur in Software- [116] | Referenzfahrt- W
Version 48.XX verfiigbar. i . . .
9 S Diese Option ist nur in Software-
Startet die in Parameter 17-80 Homing Version 48.XX verfiigbar.
Functi ahlte Ref fahrt- .
SRR s e Offnerkontakt zur Definition der
funktion. Muss aktiviert bleiben, bis die . X .
Referenzfahrtposition. Die Funktion ist in
Referenzfahrt abgeschlossen ist, da diese X .
Parameter 17-80 Homing Function
ansonsten abgebrochen wird. L. T
definiert. Nur an den Digitaleingangen
18, 32 und 33 verfligbar.
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[117]

Touch-Sensor

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

Schlieerkontakt. Dient als Sollwert fiir
die Touch-Probe-Positionierung. Nur an
den Digitaleingdngen 18, 32 und 33
verfugbar.

[118]

Touch-Sensor

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

Offnerkontakt. Dient als Sollwert fiir die
Touch-Probe-Positionierung. Nur an den
Digitaleingangen 18, 32 und 33
verfugbar.

[119

Drehzahlmodus

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

Wahlen Sie den Drehzahlmodus, wenn
[9] Positionierung oder [10] Synchroni-
sierung in Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewahlt ist. Der Drehzahlsollwert wird
durch Referenzquelle 1 oder Feldbus-
REF1 relativ zu Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert eingestellt.

[231]

Power Limit
Mot.

Wahlen Sie diese Option, um die
Leistungsbegrenzungsfunktion im
Motorbetrieb zu aktivieren. Siehe
Parametergruppe 4-8* Power Limit.

[232]

Power Limit
Gen.

Wahlen Sie diese Option, um die
Leistungsbegrenzungsfunktion im
Generatorbetrieb zu aktivieren. Siehe
Parametergruppe 4-8* Power Limit.

[233]

Power Limit
Both

Wahlen Sie diese Option, um die
Leistungsbegrenzungsfunktion im Motor-
und im Generatorbetrieb zu aktivieren.
Siehe Parametergruppe 4-8* Power Limit.

5-10 Klemme 18 Digitaleingang

Option:  Funktion:

(81~

Start

Die Funktionen werden in Parametergruppe 5-1*
Digitaleingdnge beschrieben.

5-11 Klemme 19 Digitaleingang

Option:

Funktion:

[10] *

Reversierung

Die Funktionen werden in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge beschrieben.

5-12 Klemme 27 Digitaleingang

Option: Funktion:
[2] *

Motorfreilauf invers | Die Funktionen werden in Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge

beschrieben.

5-13 Klemme 29 Digitaleingang

Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur fiir FC302
verfligbar.

Option:

Wahlen Sie die Funktion aus der Reihe
verfligbarer Digitaleingange sowie aus
den zusatzlichen Optionen [60] Zdhler A
(+1), [61] Zdhler A (-1), [63] Zéhler B (+1)
und [64] Zdhler B (-1) aus. In den Smart
Logic Control-Funktionen werden Zahler
verwendet.

Festdrehzahl
JOoG

[14] * Die Funktionen werden in Parameter-

gruppe 5-1* Digitaleingdnge beschrieben.

5-14 Klemme 32 Digitaleingang

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der
verfligbaren Digitaleingange aus.

Ohne Funktion | Die Funktionen werden in Parametergruppe 5-1*

Digitaleingdnge beschrieben.

5-15 Klemme 33 Digitaleingang

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Funktion aus der Reihe
verfligbarer Digitaleingdnge sowie aus den
zusatzlichen Optionen [60] Zdhler A (+1), [61]
Zdhler A (-1), [63] Zdhler B (+1) und [64] Zéhler
B (-1) aus. In den Smart Logic Control-
Funktionen werden Zahler verwendet.

[0] * | Ohne

Funktion

Die Funktionen werden in Parametergruppe

5-1* Digitaleingédnge beschrieben.

5-16 Klemme X30/2 Digitaleingang

Option: Funktion:
[0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT®
Funktion Universal-E/A-Optionsmodul MCB 101 im

Frequenzumrichter installiert ist. Die
Funktionen werden in Parametergruppe 5-1*

Digitaleingdnge beschrieben.
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5-17 Klemme X30/3 Digitaleingang

Option: Funktion:
[0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT®
Funktion Universal-E/A-Optionsmodul MCB 101 im

Frequenzumrichter installiert ist. Die
Funktionen werden in Parametergruppe 5-1*

Digitaleingdnge beschrieben.

5-18 Klemme X30/4 Digitaleingang

Option: Funktion:
[0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT®
Funktion Universal-E/A-Optionsmodul MCB 101 im

Frequenzumrichter installiert ist. Die
Funktionen werden in Parametergruppe 5-1*

Digitaleingdnge beschrieben.

5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration der Safe

Torque Off-Funktion. Eine Warnmeldung fiihrt dazu, dass der
Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst und den
automatischen Wiederanlauf aktiviert. Eine Alarmmeldung fihrt
dazu, dass der Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst
und ein manueller Reset erforderlich wird (iiber einen Feldbus,
eine Digital I/O oder durch Driicken der [RESET]-Taste am LCP).
Wenn die VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 montiert wird,
konfigurieren Sie die PTC-Optionen, damit Sie alle Vorteile der

Alarmhandhabung nutzen kénnen.
Option: Funktion:

[1] S.Stopp/Alarm

Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
(STO) aktiviert ist. Manueller Reset
tber LCP, Digitaleingang oder
Feldbus.

[3] S.Stopp/
Warnung

Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
aktiviert ist (Klemme 37 aus). Nach
der Wiederherstellung der Schaltung
fur die Funktion Safe Torque Off
nimmt der Frequenzumrichter den
Betrieb ohne manuellen Reset wieder
auf.

[4] PTC 1 Alarm Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
(STO) aktiviert ist. Manueller Reset
tiber LCP, Digitaleingang oder

Feldbus.

[5] PTC 1 Warnung [ Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
aktiviert ist (Klemme 37 aus). Nach
Wiederherstellung der Safe Torque Off
(STO)-Funktion fahrt der Frequenzum-
richter ohne manuellen Reset fort,
sofern kein Digitaleingang mehr aktiv
ist, der auf [80] PTC-Karte 1 eingestellt
ist.

5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration der Safe
Torque Off-Funktion. Eine Warnmeldung fiihrt dazu, dass der
Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst und den
automatischen Wiederanlauf aktiviert. Eine Alarmmeldung fuhrt
dazu, dass der Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst
und ein manueller Reset erforderlich wird (liber einen Feldbus,
eine Digital 1/0 oder durch Driicken der [RESET]-Taste am LCP).
Wenn die VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 montiert wird,
konfigurieren Sie die PTC-Optionen, damit Sie alle Vorteile der
Alarmhandhabung nutzen kénnen.

Option: Funktion:

[6] PTC 1 & Relais A [ Diese Option wird verwendet, wenn
die VLT® PTC Thermistor Card MCB
112 Uber ein Sicherheitsrelais an
Klemme 37 mit einer Stopp-Taste
verschaltet ist. Der Frequenzumrichter
wechselt in den Freilauf, wenn Safe
Torque Off (STO) aktiviert ist.
Manueller Reset tber LCP, Digital-
eingang oder Feldbus.

[71] PTC 1 & Relais
w die VLT® PTC Thermistor Card MCB
112 Uber ein Sicherheitsrelais an

Diese Option wird verwendet, wenn

Klemme 37 mit einer Stopp-Taste
verschaltet ist. Der Frequenzumrichter
wechselt in den Freilauf, wenn Safe
Torque Off aktiviert ist (Klemme 37
aus). Nach Wiederherstellung der Safe
Torque Off (STO)-Funktion fahrt der
Frequenzumrichter ohne manuellen
Reset fort, sofern kein Digitaleingang
mehr aktiv ist, der auf [80] PTC-Karte 1
eingestellt ist.

[8] PTC 1 & Relais
A/W Kombination aus Alarm und Warnung

Uber diese Option kénnen Sie eine

verwenden.

[9] PTC 1 & Relais
W/A Kombination aus Alarm und Warnung

Uber diese Option kénnen Sie eine

verwenden.
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HINWEIS 5-21 Klemme X46/3 Digitaleingang

Die Optionen [4] PTC 1 Alarm bis [9] PTC 1 & Relay W/A Option: Funktion:

sind nur verfiigbar, wenn der MCB 112 angeschlossen ist. [0] * | Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-

HINWEIS Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter

Die Auswahl von Automatisches Quittieren/Warnung installiert ist. Die Funktionen werden in

aktiviert den automatischen Wiederanlauf des Frequen-
zumrichters.

Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge
beschrieben..

5-22 Klemme X46/5 Digitaleingang

Funktion Num | PTC Relais Option: Funktion:
mer [0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
Deaktiviert o1 |- _ Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-
Safe Torque Off- N (- Safe Torque Off Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter
Alarm [A68] installiert ist. Die Funktionen werden in
Warnung Safe 131 _ Safe Torque Off Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge
Torque Off [We8] beschrieben.
PTC 1 Alarm (4] |PTC1 Safe Torque |- 5-23 Klemme X46/7 Digitaleingang
o (71} Opti Funkti
ion: unktion:
PTC 1 Warnung [5] PTC 1 Safe Torque |- P
Off [W71] [0] * | Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
PTC 1 & Relais A [6] |PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-
Off [A71] [A68] Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter
PTC 1 &Relais W |[7] |PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off installiert ist. Die Funktionen werden in
Off [W71] [We6s] Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge
PTC 1 & Relais A/W |[8] |PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off beschrieben.
Off [A71] [wée] 5-24 Klemme X46/9 Digitaleingang
PTC 1 & Relais W/A [[9] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off Option: Funktion:
Off [W71] [A68]
[0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
Tabelle 3.19 Ubersicht der Funktionen, Alarm- und Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-

Warnmeldungen Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter

W steht fiir Warnung, A fiir Alarm. Weitere Informationen finden Sie installiert ist. Die Funktionen werden in

unter ,Alarm- und Warnmeldungen” in Kapitel 6 Fehlersuche und - Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge

beschrieben.

beseitigung.

5-25 Klemme X46/11 Digitaleingang

Ein geféhrlicher Fehler im Zusammenhang mit der

Funktion Safe Torque Off fiihrt zu Alarm 72 Geféihrl.Fehler. Option: Funktion:
Siehe Tabelle 6.1. [o] * Ohne. Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-

5-20 Klemme X46/1 Digitaleingang

Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter

Option: Funktion: installiert ist. Die Funktionen werden in
[0] * | Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das Parametergruppe 5-1* Digitaleingénge
Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais- beschrieben.

Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter 5-26 Klemme X46/13 Digitaleingang

installiert ist. Die Funktionen werden in

Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge Option: Funktion:
beschrieben.. [0] * [ Ohne Dieser Parameter ist aktiv, wenn das
Funktion Optionsmodul VLT® Erweiterte Relais-
Optionskarte MCB 113 im Frequenzumrichter
installiert ist. Die Funktionen werden in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge
beschrieben.
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3.6.3 5-3* Digitalausgange

Die 2 elektronischen Digitalausgange sind fir die Klemmen
27 und 29 gleich. Stellen Sie die E/A-Funktion fir Klemme
27 in Parameter 5-01 Terminal 27 Mode ein, und stellen Sie
die E/A-Funktion fiir Klemme 29 in Parameter 5-02 Klemme
29 Funktion ein.

HINWEIS

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

[12]

AuBerh.Stromber.

Der Motorstrom liegt auBerhalb
des in Parameter 4-18 Stromgrenze
definierten Bereichs.

[13]

Unter Min.-Strom

Der Motorstrom liegt unter dem in
Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig eingestellten Wert.

[14]

Uber Max.-Strom

Der Motorstrom liegt Gber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom
hoch eingestellten Wert.

[0]

Ohne Funktion

Werkseinstellung fir alle Digita-
lausgange und Relaisausgdnge.

Steuer. bereit

Die Steuerkarte ist bereit, zum
Beispiel: Rickfihrung von einem
Frequenzumrichter, bei dem die
Steuerung extern mit 24 V (VLT®
24V DC Supply MCB 107) versorgt
wird und der Netzstrom fir die
Einheit nicht erkannt wurde.

[15]

AuBerh.Drehzahlber.

Die Ausgangsfrequenz liegt
auBerhalb des in

Parameter 4-52 Warnung Drehz.
niedrig und

Parameter 4-53 Warnung Drehz.
hoch eingestellten Frequenzbe-
reichs.

[16]

Unter Min.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt unter
dem in Parameter 4-52 Warnung
Drehz. niedrig eingestellten Wert.

[2]

Bereit

Der Frequenzumrichter ist
betriebsbereit und legt ein Versor-
gungssignal an der Steuerkarte an.

[17]

Uber Max.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt tber
dem in Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch eingestellten Wert.

Bereit/Fern-Betrieb

Der Frequenzumrichter ist
betriebsbereit und lauft in der
Betriebsart Auto.

[18]

AuBerh.Istwertber.

Der Istwert liegt auBBerhalb des in
Parameter 4-56 Warnung Istwert
niedr. und Parameter 4-57 Warnung
Istwert hoch eingestellten Bereichs.

[19]

Unter Min.-Istwert

Der Istwert liegt unter dem in
Parameter 4-56 Warnung Istwert

[4] Freigabe/k. Warnung Betriebsbereit. Es wurde kein niedr. eingestellten Wert.
Start-/Stoppbefehl angelegt (Start/ [20] |Uber Max.-Istwert Der Istwert liegt iiber dem in
Deaktivieren). Es sind keine Parameter 4-57 Warnung Istwert
Warnungen aktiv. hoch eingestellten Wert.

Bl Motor ein Der Motor lauft und ein Wellen- [21] [ Warnung Ubertemp Der Frequenzumrichter aktiviert
drehmoment ist vorhanden. die Ubertemperaturwarnung, wenn

[6] Motor ein/k. Warnung | Die Ausgangsdrehzahl ist hoher als die Temperatur den Grenzwert fiir
die in Parameter 1-81 Min Speed for Motor, Frequenzumrichter,
Function at Stop [RPM] eingestellte Bremswiderstand oder Thermistor
Drehzahl. Der Motor lauft und es {iberschreitet.
liegen keine Warnungen vor. [22] |Bereit, k.therm.Warn. | Der Frequenzumrichter ist

[71 Grenzen OK, k.Warn. Der Motor lauft innerhalb der in betriebsbereit, und es liegt keine
Parameter 4-50 Warnung Strom Ubertemperaturwarnung vor.
niedrig bis Parameter 4-53 Warnung [23] | Fern, Ber,, k. therm. Der Frequenzumrichter ist
Drehz. hoch programmierten Warn. betriebsbereit und lauft in der
Strom- und Drehzahlbereiche. Es Betriebsart Auto. Es liegt keine
liegen keine Warnungen vor. Ubertemperaturwarnung vor.

[8] Ist=Sollw., k. Warn. Die Motordrehzahl entspricht dem [24] | Bereit, keine Uber-/ Der Frequenzumrichter ist
Sollwert. Keine Warnungen. Unterspannung betriebsbereit, und die

[91 |Alarm Ein Alarm aktiviert den Ausgang. Netzspannung liegt innerhalb des
Es liegen keine Warnungen vor. festgelegten Spannungsbereichs

[10] [Alarm oder Warnung | Ein Alarm oder eine Warnung (siehe Abschnitt Allgemeine
aktiviert den Ausgang. technische Daten im Projektierungs-

[11] [ Moment.grenze Die Drehmomentgrenze, eingestellt handbuch des Frequenzumrichters).
in Parameter 4-16 Momentengrenze [25] | Ruckwiérts Der Motor lauft bzw. ist bereit, im
motorisch oder Rechtslauf zu drehen, wenn
Parameter 4-17 Momentengrenze logisch = 0 und im Linkslauf bei
generatorisch, ist Uberschritten. logisch = 1. Der Ausgang dndert
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Bussteuerung eingestellt. Fir den
Fall eines Bus-Timeouts wird der
Ausgangszustand festgehalten.

sich, wenn das Reversierungssignal [46] [Bus-Strg. 1 bei TO Regelt die Ausgabe (iber den Bus.
angelegt wird. Der Zustand des Ausgangs wird in
[26] [Bus OK Aktive Kommunikation (kein Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg.
Timeout) Uber die serielle Bussteuerung eingestellt. Bei einem
Kommunikationsschnittstelle. Bus-Timeout wird der Zustand des
[27] | Mom.grenze und Dient zur Durchfiihrung eines Ausgangs auf hoch gesetzt (ein).
Stopp Motorfreilaufstopps in Verbindung [47] | Bus-Strg. 0 bei TO Regelt die Ausgabe tber den Bus.
mit einer Momentgrenzenbe- Der Zustand des Ausgangs wird in
dingung. Wenn der Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg.
Frequenzumrichter ein Stoppsignal Bussteuerung eingestellt. Bei einem
erhélt und sich an der Drehmo- Bus-Timeout wird der Zustand des
mentgrenze befindet, ist das Signal Ausgangs auf niedrig gesetzt (aus).
logisch ,0" [51] | MCO-gesteuert Aktiv, wenn ein VLT® Advanced
[28] | Bremse, k. Warnung Die Bremse ist aktiv und es liegen Cascade Controller MCO 102 oder
keine Warnungen vor. eine VLT® Motion Control MCO
[29] | Bremse OK, k. Alarm Die Bremse ist betriebsbereit, es 305 angeschlossen ist. Der
liegen keine Fehler vor. Ausgang wird Uber die Option
[30] [ Stor.Bremse (IGBT) Der Ausgang ist logisch , 1%, wenn gesteuert.
der Brems-IGBT einen Kurzschluss [55] [ Pulsausgang
hat. Die Funktion dient zum [60] | Vergleicher O Siehe Parametergruppe 13-1*
Schutz des Frequenzumrichters im Vergleicher. Wird der Vergleich-
Falle eines Fehlers in der erwert 0 als wahr ausgewertet,
Bremselektronik. Verwenden Sie wird der Ausgang aktiviert.
den Ausgang/das Relais, um die Andernfalls ist er AUS.
Netzspannung zum Frequenzum- [61] | Vergleicher 1 Siehe Parametergruppe 13-1*
richter abzuschalten. Vergleicher. Wird der Vergleicher 1
[31] |Relais 123 Das Relais wird aktiviert, wenn [0] als wahr ausgewertet, wird der
Steuerwort in der Parametergruppe Ausgang aktiviert. Andernfalls ist
8-** Opt./Schnittstellen ausgewahlt er AUS.
ist. [62] [ Vergleicher 2 Siehe Parametergruppe 13-1*
[32] | Mechanische Ermoglicht die Steuerung einer Vergleicher. Wird der Vergleich-
Bremssteuerung externen mechanischen Bremse. erwert 2 als wahr ausgewertet,
Weitere Informationen zur wird der Ausgang aktiviert.
mechanischen Bremssteuerung Andernfalls ist er AUS.
finden Sie im Projektierungs- [63] | Vergleicher 3 Siehe Parametergruppe 13-1*
handbuch des Frequenzumrichters. Vergleicher. Wird der Vergleich-
[33] | Sicherer Stopp Zeigt an, dass Safe Torque Off an erwert 3 als wahr ausgewertet,
aktiviert (nur FC302) Klemme 37 aktiviert wurde. wird der Ausgang aktiviert.
[35] [ Externe Verriegelung Andernfalls ist er AUS.
[40] | AuBerh. Sollw.-Ber. Aktiv, wenn die Istdrehzahl [64] | Vergleicher 4 Siehe Parametergruppe 13-1*
auBerhalb der Einstellungen in Vergleicher. Wird der Vergleich-
Parameter 4-52 Warnung Drehz. erwert 4 als wahr ausgewertet,
niedrig bis Parameter 4-55 Warnung wird der Ausgang aktiviert.
Sollwert hoch liegt. Andernfalls ist er AUS.
[41] | Unter Min.-Sollwert Aktiv, wenn die Istdrehzahl unter [65] | Vergleicher 5 Siehe Parametergruppe 13-1*
der Drehzahlsollwerteinstellung Vergleicher. Wird der Vergleich-
liegt. erwert 5 als wahr ausgewertet,
[42] | Uber Max.-Sollwert Aktiv, wenn die aktuelle Drehzahl wird der Ausgang aktiviert.
Uber der Einstellung fiir den Andernfalls ist er AUS.
Drehzahl-Sollwert liegt. [70] [Logikregel O Siehe Parametergruppe 13-4*
[43] [Erweiterte PID-Grenze Logikregeln. Ergibt Logikregel 0
[45] [ Bussteuerung Regelt die Ausgabe tber den Bus. wabhr, aktiviert sie den Ausgang.
Der Zustand des Ausgangs wird in Andernfalls ist er AUS.
Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg. [71] | Logikregel 1 Siehe Parametergruppe 13-4*

Logikregeln. Ergibt Logikregel 1
wahr, aktiviert sie den Ausgang.
Andernfalls ist er AUS.
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[72] [Logikregel 2 Siehe Parametergruppe 13-4* Logic Action [37] Digitalausgang F-
Logikregeln. Ergibt Logikregel 2 AUS ausgefiihrt wird.
wabhr, aktiviert sie den Ausgang. [90] | kWh-Z&hler Puls Sendet einen Puls (Pulsbreite
Andernfalls ist er AUS. 200 ms) an die Ausgangsklemme,
[73] [Logikregel 3 Siehe Parametergruppe 13-4* wenn sich der kWh-Z&hler dndert
Logikregeln. Ergibt Logikregel 3 (Parameter 15-02 Zihler-kWh).
wabhr, aktiviert sie den Ausgang. [96] | Reversierung nach W
Andernfalls ist er AUS. Rampe Diese Option ist nur in
[74] [Logikregel 4 Siehe Parametergruppe 13-4* Software-Version 48.XX
Logikregeln. Ergibt Logikregel 4 verfiigbar.
wahr, aktiviert sie den Ausgang. . . .
Andernfalls ist er AUS. Zeigt an, ob die Drehrichtung
[75] [Logikregel 5 Siehe Parametergruppe 13-4* reversiert werden muss. Hangt
. | . davon ab, ob der Drehzahlsollwert
Loglkrege(n: Ergl'bt Logikregel 5 nach der in Parameter 16-48 Speed
Zv:gzril;:::/suei; :re AdS; Ausgang. Ref. After Ramp [RPM] festgelegten
— - Rampe positiv oder negativ ist.
[80] [ SL-Digitalausgang A Siehe Parameter 13-52 SL-Controller [98] | Virtual Master D, W
Aktion. Der Ausgang ist EIN, wenn (Richtg. virt. Master . . ; )
die Smart Logic Action [38] Digital- Diese Option ist nur in
ausgang A-EIN ausgefiihrt wird. Software-Version 48.XX
Der Ausgang ist AUS, wenn die verfiigbar.
Smart Logic Action [32] Digital- Ein virtuelles Master-Signal steuert
ausgang A ausgefiihrt wird. die Drehrichtung von Followern.
[81] | SL-Digitalausgang B Siehe Parameter 13-52 SL-Controller [120] | Ortsollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn Parameter 3-13 Reference Site = [2]
die Smart Logic Action [39] Digital- Ort ist.
ausgang B-EIN ausgefihrt wird. Der
Eingang ist AUS, wenn die Smart In Ortsoll | Fernsoll
Logic Action [33] Digitalausgang B- Parameter 3-1 | wert wert
AUS ausgefiihrt wird. 3 Reference aktiv aktiv
[82] [ SL-Digitalausgang C Siehe Parameter 13-52 SL-Controller Site [120] [121]
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn eingestellte
die Smart Logic Action [40] Digital- Sollwert-
ausgang C-EIN ausgefiihrt wird. vorgabe
Der Eingang ist AUS, wenn die Sollwert- L 0
Smart Logic Action [34] Digital- vorgabe: Ort
ausgang C-AUS ausgefiihrt wird. Parameter 3-1
[83] | SL-Digitalausgang D Siehe Parameter 13-52 SL-Controller 3 Reference
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn Site [2] Ort
die Smart Logic Action [41] Digital- Soliwert- 0 1
ausgang D-EIN ausgefiihrt wird. vorgabe: Fern
Der Eingang ist AUS, wenn die Parameter 3-1
Smart Logic Action [35] Digital- 3 Reference
ausgang D-AUS ausgefiihrt wird. Site [1] Fern
[84] [ SL-Digitalausgang E Siehe Parameter 13-52 SL-Controller Sollwert-
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn vorgabe:
die Smart Logic Action [42] Digital- Umschalt.
ausgang E-EIN ausgefiihrt wird. Der Hand/Auto
Eingang ist AUS, wenn die Smart Hand 1 0
Logic Action [36] Digitalausgang E- Hand=Aus 1 0
AUS ausgefiihrt wird. Auto=>Aus 0 0
[85] | SL-Digitalausgang F Siehe Parameter 13-52 SL-Controller Auto 0 1
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn
die Smart Logic Action [43] Digital- Tabelle 3.20 Ortsollwert aktiv
ausgang F-EIN ausgefihrt wird. Der
Eingang ist AUS, wenn die Smart
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[121]

Fernsollwert aktiv

Der Ausgang ist aktiv, wenn
Parameter 3-13 Reference Site = [1]
Fern oder [0] Umschalt. Hand/Auto,
wahrend das LCP gleichzeitig in
der Betriebsart Auto ist. Siehe
Tabelle 3.20.

[122] | Kein Alarm Der Ausgang ist aktiv, wenn kein
Alarm vorliegt.
[123] | Startbefehl aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn ein

Startbefehl ausgefiihrt wird (d. h.
Uber einen Digitaleingang-
Busanschluss oder [Hand On] oder
[Auto On]) und kein Stopp- oder
Startbefehl aktiv ist.

werden unter 10 % getrennt. Die
Verzégerung betragt 10 Sekunden
und fiihrt zu einem Neustart,
wenn die Nennleistung wéahrend
der Verzégerung tber 10 %
ansteigt. Parameter 5-80 AHF-
Kondens. Verzog. wird zur
Gewahrleistung einer Mindest-
Ruhezeit fiir die Kondensatoren
verwendet.

[124]

Reversierung aktiv

Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter den Motor im
Linkslauf betreibt (das logische
Produkt der Statusbits ,Betrieb”
UND ,Reversierung”).

[189]

Ext. Luftersteuerung

Die internen Logiken fiir die
interne Liftersteuerung werden an
diesen Ausgang Ubertragen, um
die Steuerung eines externen
Lufters zu ermoglichen (relevant
fur HP-Kanalkihlung).

[190]

Safe Function active

[191]

Safe Opt. Reset req.

[125]

Hand-Betrieb

Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter im Hand-
Betrieb ist (angezeigt durch LED
Uber [Hand On]).

[192]

RS Flipflop 0

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[193]

RS Flipflop 1

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[126]

Autobetrieb

Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter in der
Betriebsart Auto ist (angezeigt
durch LED UGber [Auto On]).

[194]

RS Flipflop 2

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[195]

RS Flipflop 3

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[151]

ATEX ETR I-Alarm

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 164 ,ATEX ETR I-Grenze
Alarm" aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[196]

RS Flipflop 4

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[197]

RS Flipflop 5

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[198]

RS Flipflop 6

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[152]

ATEX ETR f-Alarm

Nur auswdhlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 166 ,ATEX ETR f-Grenze
Alarm" aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[199]

RS Flipflop 7

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[153]

ATEX ETR I-Warnung

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 163, ATEX ETR I-Grenze
Warnung alarm aktiv ist, ist der
Ausgang 1.

[154]

ATEX ETR f-Warnung

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Warnung 165, ATEX ETR f-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der

[221]

IGBT-cooling

Verwenden Sie diese Option zur
Handhabung von Uberstromab-
schaltungen. Wenn der
Frequenzumrichter einen
Uberstromzustand erkennt, zeigt er
Alarm 13, Uberstrom an und 16st
einen Reset aus. Falls der
Uberstromzustand dreimal in Folge
auftritt, zeigt der Frequenzum-
richter Alarm 13, Uberstrom an und
leitet eine 3-minttige Verzégerung
vor dem ndchsten Reset ein.

[222

Referenzfahrt OK

HINVEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfligbar.

Die Referenzfahrt ist mit der
ausgewdhlten Referenzfahrt-

Ausgang 1.
[188] | AHF-Kondensatoran- | Die Kondensatoren werden bei funktion (Parameter 17-80 Homing
schluss 20 % eingeschaltet (Hysterese von Function) abgeschlossen.
50 % fuhrt zu einem Intervall von
10 - 30 %). Die Kondensatoren
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[223]

On Target (In Ziel)

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Die Positionierung ist
abgeschlossen und das In-Ziel-
Signal wird gesendet, wenn die
Istposition innerhalb von
Parameter 3-05 On Reference
Window liegt (fur die Dauer von
Parameter 3-09 On Target Time)
und die Istdrehzahl

Parameter 3-05 On Reference
Window nicht uUberschreitet.

[224

Position Error

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfligbar.

Der Positionsfehler tiberschreitet
den Wert in

Parameter 4-71 Maximum Position
Error fur die in

Parameter 4-72 Position Error
Timeout eingestellte Zeit.

[225

Position Limit

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfligbar.

Die Position liegt auBerhalb der in
Parameter 3-06 Minimum Position
und Parameter 3-07 Maximum
Position festgelegten Grenzen.

[226]

Touch on Target
(Berlihrung in Ziel)

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfligbar.

Die Zielposition wird im Touch-

Probe-Positionierungsmodus
erreicht.

[227]

Touch Activated
(BerUhren aktiviert)

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.
Touch-Probe-Positionierung aktiv.

Der Frequenzumrichter tiberwacht
den Touch-Probe-Sensoreingang.

[231]

In Power Lim. Mot.

[232]

In Power Lim. Gen.

[233]

In Power Limit

Option:

5-30 Klemme 27 Digitalausgang

Funktion:

[0y

Ohne Funktion | Die Funktionen werden in Parametergruppe

5-3* Digitalausgdnge beschrieben.

5-31 Klemme 29 Digitalausgang

Option: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.

[0] * | Ohne Funktion | Die Funktionen werden in Parametergruppe

5-3* Digitalausgdnge beschrieben.

5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang

Option: Funktion:
[0] Ohne Funktion

Dieser Parameter ist aktiv, wenn
das Optionsmodul VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101 im Frequen-
zumrichter installiert ist. Die
Funktionen werden in Parameter-
gruppe 5-3* Digitalausgdnge
beschrieben.

Steuer. bereit

1
[2] Bereit
[3] Bereit/Fern-Betrieb
[4] Freigabe/k. Warnung
[5] Motor ein
[6] Motor ein/k. Warnung
[71 Grenzen OK, k.Warn.
[8] Ist=Sollw., k.Warn.
[9] Alarm

[10] [Alarm oder Warnung

[11] | Moment.grenze

[12] | AuBerh.Stromber.
[13] | Unter Min.-Strom
[14] | Uber Max.-Strom
[15] | AuBerh.Drehzahlber.
[16] [ Unter Min.-Drehzahl
[17]1 | Uber Max.-Drehzahl
[18] | AuBerh.Istwertber.

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

[26] | Bus OK

[27] | Mom.grenze u. Stopp
[28] [ Bremse, k. Warnung
[29] | Bremse OK, k. Alarm

[30] [ Stor.Bremse (IGBT)
[31] | Steuerw. OFF 1,2,3
[32] | Mechanische Bremse
[33] | Sich.Stopp aktiv

[38] | Motor-Istwertfehler
[39] [Drehg. Abw.

[40] | AuBerh. Sollw.-Ber.
[41] [ Unter Min.-Sollwert
[42] | Uber Max.-Sollwert
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5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang 5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
[43] [Erw. PID-Grenze [190] | Safe Function active
[45] | Bussteuerung [191] [ Safe Opt. Reset req.
[46] [Bus-Strg. 1 bei TO [192] | RS Flipflop 0
[47] | Bus-Strg. 0 bei TO [193] | RS Flipflop 1
[50] | On Reference [194] | RS Flipflop 2
[55] | Pulsausgang [195] | RS Flipflop 3
[60] [ Vergleicher O [196] | RS Flipflop 4
[61] [ Vergleicher 1 [197] [ RS Flipflop 5
[62] [ Vergleicher 2 [198] | RS Flipflop 6
[63] [ Vergleicher 3 [199] | RS Flipflop 7
[64] | Vergleicher 4 [222] | Homing Ok W
[65] | Vergleicher 5 Diese Option ist nur in
[70] | Logikregel 0 Software-Version 48.XX
[71]1 [Logikregel 1 verfiigbar.
[72] [Logikregel 2
[73] [Logikregel 3 [223] | On Target W
[74] | Logikregel 4 . .. .
- Diese Option ist nur in
[75] [Logikregel 5 .
oy Software-Version 48.XX
[80] | SL-Digitalausgang A verfiigbar.
[81] [SL-Digitalausgang B
[82] [SL-Digitalausgang C
J dang [224] | Position Error W
[83] [ SL-Digitalausgang D
[84] |SL-Digitalausgang E Diese Option ist nur in
[85] | SLDigitalausgang F Softyvare—Verswn 48.XX
[90] [kWh counter pulse Sendet einen Puls (Pulsbreite verfiigbar.
200 ms) an die Ausgangsklemme,
wenn sich der kWh-Zshler dndert [225] | Position Limit W
(Parameter 15-02 Zéhler-kWh). Diese Option ist nur in
[96] |Reverse After Ramp W Software-Version 48.XX
. . . verfiigbar.
Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar. [226] | Touch on Target W
Diese Option ist nur in
[98] | Virtual Master Dir. W Software-Version 48.XX
. . . verfiigbar.
Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX _
verfiigbar. [227] | Touch Activated W
Diese Option ist nur in
[120] | Hand-Sollwert aktiv Software-Version 48.XX
[121] | Fern-Sollwert aktiv verfligbar.
[122] | Kein Alarm
[123] | Startbefehl aktiv 5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang
[124] | Reversierung aktiv Obti Funkti
[125] | Handbetrieb ption: unktion:
[126] | Autobetrieb [0] Ohne Funktion Dieser Parameter ist aktiv, wenn
[151] | ATEX ETR I-Alarm das Optionsmodul VLT® General
[152] | ATEX ETR f-Alarm Purpose 1/0 MCB 101 im Frequen-
[153] | ATEX ETR I-Warnun zumrichter installiert ist. Die
[1541 | ATEX ETR FW. J Funktionen werden in Parameter-
-Warnun
IR gruppe 5-3* Digitalausgédnge
[188] | AHF Capacitor Connect .
beschrieben.
[189] | Ext. Luftersteuerung
[1] Steuer. bereit
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5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang 5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang

Option: Funktion: Option: Funktion:

[2] Bereit [74] [ Logikregel 4

[3] Bereit/Fern-Betrieb [75] | Logikregel 5

[4] Freigabe/k. Warnung [80] [ SL-Digitalausgang A

[5] Motor ein [81] | SL-Digitalausgang B

[6] Motor ein/k. Warnung [82] [ SL-Digitalausgang C

[71 Grenzen OK, k.Warn. [83] [SL-Digitalausgang D

[8] Ist=Sollw., k.Warn. [84] [ SL-Digitalausgang E

[9] Alarm [85] [SL-Digitalausgang F

[10] [Alarm oder Warnung [120] | Hand-Sollwert aktiv

[11] [ Moment.grenze [121] | Fern-Sollwert aktiv

[12] | AuBerh.Stromber. [122] | Kein Alarm

[13] | Unter Min.-Strom [123] | Startbefehl aktiv

[14] | Uber Max.-Strom [124] [ Reversierung aktiv

[15] [ AuBerh.Drehzahlber. [125] [ Handbetrieb

[16] | Unter Min.-Drehzahl [126] | Autobetrieb

[17] | Uber Max.-Drehzahl [151] [ ATEX ETR I-Alarm

[18] | AuBerh.Istwertber. [152] | ATEX ETR f-Alarm

[19] | Unter Min.-Istwert [153] | ATEX ETR I-Warnung

[20] | Uber Max.-Istwert [154] | ATEX ETR f-Warnung

[21] | Warnung Ubertemp. [189] [ Ext. Liftersteuerung

[22] | Bereit, k.therm.Warn. [190] | Safe Function active

[23] [Fern, Ber., k. therm. [191] [ Safe Opt. Reset req.

[24] | Bereit, k.Uber-/Untersp. [192] [ RS Flipflop 0

[25] | Reversierung [193]1 [ RS Flipflop 1

[26] | Bus OK [194] | RS Flipflop 2

[27] [ Mom.grenze u. Stopp [195] | RS Flipflop 3

[28] [Bremse, k. Warnung [196] | RS Flipflop 4

[29] | Bremse OK, k. Alarm [197] [ RS Flipflop 5

[30] [ Stor.Bremse (IGBT) [198] | RS Flipflop 6

[31] [ Steuerw. OFF 1,2,3 [199] | RS Flipflop 7

[32] | Mechanische Bremse

[33] |Sich.Stopp aktiv 3.6.4 5-4* Relais

[39] [Drehg. Abw.

[40] [ AuBerh. Sollw.-Ber. Parameter zur Konfiguration der Timing- und Ausgangs-

[41] [Unter Min.-Sollwert funktionen des Relais.

[42] | Uber Max.-Sollwert

[43] | Erw. PID-Grenze

[45] | Bussteverung Option: Funktion:

[46] |Bus-Strg. 1 bei TO Relais 1 [0], Relais 2 [1].

[47] |Bus-Strg. 0 bei TO VLT® Extended Relay Card MCB

(511 | MCO-gesteuert 113: Relais 3 [2], Relais 4 [3], Relais

[59] [Remote,enable,no TW 5 141, Relais 6 [5].

[60] | Vergleicher 0 VLT® Relay Card MCB 105: Relais 7

[61] | Vergleicher 1 [6], Relais 8 [7], Relais 9 [8].

1621 [Vergleichen 2 [51] | MCO-gesteuert Aktiv, wenn ein VLT® Advanced

[63] |Vergleicher 3 Cascade Controller MCO 102 oder

] |Vl de 4 eine VLT® Motion Control MCO 305

[65] | Vergleicher 5 angeschlossen ist. Der Ausgang

701 | Logikregel 0 wird (iber die Option gesteuert.

71 | Logikregel 1 [221] [ IGBT-cooling Verwenden Sie diefe Option zur
- Handhabung von Uberstromab-

[72] | Logikregel 2 schaltungen. Wenn der

[73] | Logikregel 3 Frequenzumrichter einen

112 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG33MO03



Dt

Parameterbeschreibungen Programmierhandbuch

5-40 Relaisfunktion 5-40 Relaisfunktion

Option: Funktion: Option: Funktion:

Uberstromzustand erkennt, zeigt er
Alarm 13, Uberstrom an und 16st
einen Reset aus. Falls der
Uberstromzustand dreimal in Folge
auftritt, zeigt der Frequenzum-
richter Alarm 13, Uberstrom an und
leitet eine dreiminttige
Verzégerung vor dem néachsten
Reset ein.

[0]

Ohne Funktion

Samtliche Digital- und
Relaisausgange sind
standardmaBig auf ,Ohne Funktion”
gesetzt.

Steuer. bereit

Die Steuerkarte ist bereit, zum
Beispiel: Rickfiihrung von einem
Frequenzumrichter, bei dem die
Steuerung extern mit 24 V (VLT @
24 V DC Supply MCB 107) versorgt
wird und der Netzstrom fir den
Frequenzumrichter nicht erkannt
wurde.

[2]

Bereit

Der Frequenzumrichter ist
betriebsbereit. Die Netzversorgung
sowie die Stromversorgung der
Regler sind OK.

B3]

Bereit/Fern-Betrieb

Der Frequenzumrichter ist
betriebsbereit und lauft in der
Betriebsart Auto.

motorisch oder
Parameter 4-17 Momentengrenze
generatorisch, ist Uberschritten.

[12]

AuBerh.Stromber.

Der Motorstrom liegt auBerhalb
des in Parameter 4-18 Stromgrenze
definierten Bereichs.

[13]

Unter Min.-Strom

Der Motorstrom liegt unter dem in
Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig eingestellten Wert.

[14]

Uber Max.-Strom

Der Motorstrom liegt tiber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom
hoch eingestellten Wert.

[15]

AuBerh.Drehzahlber.

Die Ausgangsdrehzahl/-frequenz
liegt auBerhalb des unter
Parameter 4-52 Warnung Drehz.
niedrig und

Parameter 4-53 Warnung Drehz.
hoch eingestellten Frequenzbe-
reichs.

[16]

Unter Min.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt unter
dem in Parameter 4-52 Warnung
Drehz. niedrig eingestellten Wert.

[17]

Uber Max.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt tiber
dem in Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch eingestellten Wert.

[18]

AuBerh.Istwertber.

Der Istwert liegt auf3erhalb des in
Parameter 4-56 Warnung Istwert
niedr. und Parameter 4-57 Warnung

[4] Freigabe/k. Warnung | Betriebsbereit. Es wurden keine Istwert hoch eingestellten Bereichs.
Start- oder Stoppbefehle angelegt [19] | Unter Min.-Istwert Der Istwert liegt unter dem in
(Starten/Deaktivieren). Es sind Parameter 4-56 Warnung Istwert
keine Warnungen aktiv. niedr. eingestellten Wert.

[51 |In Betrieb Der Motor lauft und ein Wellen- [20] | Uber Max.-Istwert Der Istwert liegt iber dem in
drehmoment ist vorhanden. Parameter 4-57 Warnung Istwert

[6] Motor ein/k. Warnung | Die Ausgangsdrehzahl ist hoher als hoch eingestellten Wert.
die in Parameter 1-81 Ein.-Drehzahl [21] | Warnung Ubertemp Die Ubertemperaturwarnung wird
fiir Stoppfunktion [UPM] eingestellte aktiviert, wenn die Temperatur den
Drehzahl. Der Motor lauft und es Grenzwert entweder im Motor, im
liegen keine Warnungen vor. Frequenzumrichter, im Bremswi-

[7] Grenzen OK/k. Warn. | Der Motor lduft innerhalb der derstand oder im angeschlossenen
programmierten Bereiche flr Thermistor Ubersteigt.
Strom und Drehzahl, die unter [22] [ Bereit, k.therm.Warn. | Der Frequenzumrichter ist
Parameter 4-50 Warnung Strom betriebsbereit, und es liegt keine
niedrig bis Parameter 4-53 Warnung Ubertemperaturwarnung vor.
Drehz. hoch festgelegt wurden. [23] | Fern, Ber.,, k. therm. Der Frequenzumrichter ist
Keine Warnungen. betriebsbereit und lauft in der

[8] Ist=Sollw./k. Warn. Die Motordrehzahl entspricht dem Betriebsart Auto. Es liegt keine
Sollwert. Keine Warnungen. Ubertemperaturwarnung vor.

[9] [Alarm Ein Alarm aktiviert den Ausgang. [24] | Bereit, k.Uber-/ Der Frequenzumrichter ist
Keine Warnungen. Untersp. betriebsbereit, und die

[10] [Alarm oder Warnung [ Ein Alarm oder eine Warnung Netzspannung liegt innerhalb des
aktiviert den Ausgang. festgelegten Spannungsbereichs

[11] | Moment.grenze Die Drehmomentgrenze, eingestellt (siehe Abschnitt Allgemeine
in Parameter 4-16 Momentengrenze
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5-40 Relaisfunktion 5-40 Relaisfunktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
technische Daten im Projektierungs- weiteren funktionalen Auswir-
handbuch). kungen auf den
[25] | Rickwarts Der Motor lauft bzw. ist bereit, im Frequenzumrichter. Typische
Rechtslauf zu drehen, wenn logisch Anwendung: Steuerung eines
= 0 und im Linkslauf bei logisch = Zusatzgerats vom Feldbus aus.
1. Der Ausgang andert sich, sobald Diese Funktion steht zur
das Reversierungssignal angelegt Verfligung, wenn Sie [0] FC-Profil
wird. unter Parameter 8-10 Steuerwort-
[26] |[Bus OK Aktive Kommunikation (kein profil ausgewahlt haben.
Timeout) Uber die serielle [37] | Steuerwort Bit 12 Aktivieren von Relais 2 (nur FC302)
Kommunikationsschnittstelle. durch das Steuerwort vom
[27] | Mom.grenze u. Stopp | Dient zur Durchfiihrung eines Feldbus. Keine weiteren funkti-
Freilaufstopps bei einer Drehmo- onalen Auswirkungen auf den
mentbegrenzung. Wenn der Frequenzumrichter. Typische
Frequenzumrichter ein Stoppsignal Anwendung: Steuerung eines
erhalten hat und sich an der Zusatzgerats vom Feldbus aus.
Drehmomentgrenze befindet, ist Diese Funktion steht zur
das Signal logisch ,0" Verfiigung, wenn Sie [0] FC-Profil
[28] |Bremse, k. Warnung | Die Bremse ist aktiv und es liegen unter Parameter 8-10 Steuerwort-
keine Warnungen vor. profil ausgewahlt haben.
[29] |Bremse OK, k. Alarm Die Bremse ist betriebsbereit, es [38] [ Motor-Istwertfehler Fehler in der Drehzahl-Istwert-
liegen keine Fehler vor. schleife vom Motor, der in
[30] [ Stér.Bremse (IGBT) Der Ausgang ist logisch ,1% wenn Regelung mit Riickfihrung l3uft.
der Brems-IGBT einen Kurzschluss Der Ausgang kann schlieBlich
hat. Die Funktion dient zum Schutz verwendet werden, um den
des Frequenzumrichters im Falle Frequenzumrichter bei einem
eines Fehlers in der Notfall in den Betrieb ohne
Bremselektronik. Verwenden Sie Ruickfiihrung zu schalten.
den Digitalausgang/das Relais, um [39] [Drehg. Abw. Wenn die Differenz zwischen
die Netzspannung zum Frequen- berechneter Drehzahl und der
zumrichter abzuschalten. tatsdchlichen Drehzahl in
[31] | Relais 123 Der Digitalausgang/das Relais wird Parameter 4-35 Drehgeber-Fehler
aktiviert, wenn Sie [0] Steuerwort in groer als angegeben ist, wird der
Parametergruppe 8-** Opt./Schnitt- Digitalausgang/das Relais aktiv.
stellen auswahlen. [40] [ AuBerh. Sollw.-Ber. Aktiv, wenn die Istdrehzahl
[32] | Mechanische Bremse | Auswahl der mechanischen auBerhalb der Einstellungen in
Bremssteuerung. Wenn Parameter 4-52 Warnung Drehz.
ausgewahlte Parameter in Parame- niedrig bis Parameter 4-55 Warnung
tergruppe 2-2* Mechanische Bremse Sollwert hoch liegt.
aktiv sind. Der Ausgang muss [41] | Unter Min.-Sollwert Aktiv, wenn die Istdrehzahl unter
verstarkt sein, um den Strom fiir der Drehzahlsollwerteinstellung
die Spule in der Bremse zu liegt.
libertragen. Dies wird in der Regel [42] | Uber Max.-Sollwert Aktiv, wenn die aktuelle Drehzahl
durch das AnschlieBen eines lber der Einstellung fiir den
externen Relais an den Drehzahl-Sollwert liegt.
ausgewdhlten Digitalausgang [43] | Erweiterte PID-Grenze
geldst. [45] [ Bussteuerung Regelt den Digitalausgang/das
[33] | Sich. Stopp aktiv MM Relais iiber den Bus. Der Zustand
Diese Option gilt nur fiir CES5 AR Bl in
FC302. Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg.
Bussteuerung eingestellt. Der
Zeigt an, dass Safe Torque Off an Ausgangszustand wird fiir den Fall
Klemme 37 aktiviert wurde. . )
eines Bus-Timeout festgehalten.
[36] [ Steuerwort Bit 11 Aktivieren von Relais 1 durch das [46] | Bus-Strg. 1 bei TO Regelt die Ausgabe Gber den Bus,
Steuerwort vom Feldbus. Keine -
Der Zustand des Ausgangs wird in
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5-40 Relaisfunktion

5-40 Relaisfunktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg. [72] [Logikregel 2 Siehe Parametergruppe 13-4* Smart
Bussteuerung eingestellt. Bei einem Logic Control. Wird Logikregel 2 in
Bus-Timeout wird der Zustand des der SLC als WAHR ausgewertet,
Ausgangs auf hoch gesetzt (ein). wird der Ausgang aktiviert.
[47] [Bus-Strg. 0 bei TO Regelt die Ausgabe Uber den Bus. Andernfalls ist er AUS.
Der Zustand des Ausgangs wird in [73] | Logikregel 3 Siehe Parametergruppe 13-4* Smart
Parameter 5-90 Dig./Relais Ausg. Logic Control. Wird Logikregel 3 in
Bussteuerung eingestellt. Bei einem der SLC als WAHR ausgewertet,
Bus-Timeout wird der Zustand des wird der Ausgang aktiviert.
Ausgangs auf niedrig gesetzt (aus). Andernfalls ist er AUS.
[50] | Ist=Sollwert [74] [ Logikregel 4 Siehe Parametergruppe 13-4* Smart
[51] [ MCO-gesteuert Logic Control. Wird Logikregel 4 in
[59] |Fern, Ber., k. therm. der SLC als WAHR ausgewertet,
[60] | Vergleicher 0 Siehe Parametergruppe 13-1* wird der Ausgang aktiviert.
Vergleicher. Wird der Vergleicher 0 Andernfalls ist er AUS.
in der SLC als WAHR ausgewertet, [75] [Logikregel 5 Siehe Parametergruppe 13-4* Smart
wird der Ausgang aktiviert. Logic Control. Wird Logikregel 5 in
Andernfalls ist er AUS. der SLC als WAHR ausgewertet,
[61] | Vergleicher 1 Siehe Parametergruppe 13-1* wird der Ausgang aktiviert.
Vergleicher. Wird der Vergleicher 1 Andernfalls ist er AUS.
in der SLC als WAHR ausgewertet, [80] [ SL-Digitalausgang A Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
wird der Ausgang aktiviert. Aktion. Ausgang A ist bei Smart
Andernfalls ist er AUS. Logic Action aus [32]. Ausgang A
[62] | Vergleicher 2 Siehe Parametergruppe 13-1* ist bei Smart Logic Action ein [38].
Vergleicher. Wird der Vergleicher 2 [81] | SL-Digitalausgang B Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
in der SLC als WAHR ausgewertet, Aktion. Ausgang B ist bei Smart
wird der Ausgang aktiviert. Logic Action aus [33]. Ausgang B
Andernfalls ist er AUS. ist bei Smart Logic Action ein [39].
[63] | Vergleicher 3 Siehe Parametergruppe 13-1* [82] [ SL-Digitalausgang C Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
Vergleicher. Wird der Vergleicher 3 Aktion. Ausgang C ist bei Smart
in der SLC als WAHR ausgewertet, Logic Action aus [34]. Ausgang C
wird der Ausgang aktiviert. ist bei Smart Logic Action ein [40].
Andernfalls ist er AUS. [83] | SL-Digitalausgang D Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
[64] [ Vergleicher 4 Siehe Parametergruppe 13-1* Aktion. Ausgang D ist bei Smart
Vergleicher. Wird der Vergleicher 4 Logic Action ein [35]. Ausgang D
in der SLC als WAHR ausgewertet, ist bei Smart Logic Action ein [41].
wird der Ausgang aktiviert. [84] [ SL-Digitalausgang E Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
Andernfalls ist er AUS. Aktion. Ausgang E ist bei Smart
[65] [ Vergleicher 5 Siehe Parametergruppe 13-1* Smart Logic Action ein [36]. Ausgang E
Logic Control. Wird der Vergleicher ist bei Smart Logic Action ein [42].
5 in der SLC als WAHR [85] | SL-Digitalausgang F Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
ausgewertet, wird der Ausgang Aktion. Ausgang F ist bei Smart
aktiviert. Andernfalls ist er AUS. Logic Action ein [37]. Ausgang F
[70] | Logikregel O Siehe Parametergruppe 13-4* Smart ist bei Smart Logic Action ein [43].
Logic Control. Wird Logikregel 0 in [96] |Reversierung nach W
der SLC als WAHR ausgewertet, Rampe Diese Option ist nur in
wird der Ausgang aktiviert. Software-Version 48.XX
Andernfalls ist er AUS. verfiigbar.
[71] | Logikregel 1 Slehe Parameter.gruppe.73-4* Sm?rt Siehe die Beschreibung von
Logic Control. Wird Logikregel 1 in . . .
Kapitel 3.6.3 5-3* Digitalausgdnge.
der SLC als WAHR ausgewertet,
wird der Ausgang aktiviert.
Andernfalls ist er AUS.
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5-40 Relaisfunktion

5-40 Relaisfunktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
[98] | Virtual Master Dir. MM [Hand On] oder [Auto On]) und
(Richtg. virt. Master) Diese Option ist nur in der letzte Befehl ein Stopp
Software-Version 48.XX gewesen ist.
verfiigbar. [124] | Reversierung aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Siehe die Beschreibung von Frequenzumrichter den Motor im
Kapitel 3.6.3 5-3* Digitalausgénge. Linkslauf betreibt (das logische
Produkt der Statusbits ,Betrieb”
[120] | Hand-Sollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn UND ,Reversierung.
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe = - - -
[125] | Hand-Betrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der
[2] Ort oder wenn . .
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe = Freq.uen.zumnchter. im Hand-
. Betrieb ist (angezeigt durch LED
[0] Umschalt. Hand/Auto, wahrend .
das LCP gleichzeitig im Hand- . ber [Hand oh])' _
Betrieb ist. [126] | Autobetrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter in der
In Ortsoll | Fernsoll Betriebsart Auto ist (angezeigt
Parameter 3-1 | wert wert durch LED {iber [Auto On]).
3 Sollwert- aktiv aktiv [151] | ATEX ETR I-Alarm Nur auswahlbar, wenn
vorgabe [120] [121] Parameter 1-90 Thermischer
eingestellte Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
Sollwert- [21] Advanced ETR eingestellt ist.
vorgabe Wenn Alarm 164 ATEX ETR |-Grenze
Sollwert- 1 0 Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
vorgabe: Ort [152] | ATEX ETR f-Alarm Nur auswahlbar, wenn
Parameter 3-13 Parameter 1-90 Thermischer
Sollwert- Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
vorgabe [2] Ort [21] Advanced ETR eingestellt ist.
Sollwert- 0 1 Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
vorgabe: Fern Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
Parameter 3-13 [153] [ ATEX ETR I-Warnung Nur auswahlbar, wenn
Sollwert- Parameter 1-90 Thermischer
vorgabe [1] Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
Fern [21] Advanced ETR eingestellt ist.
Sollwert- Wenn der Alarm 163 ATEX ETR I-
vorgabe: Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Umschalt. Ausgang 1.
Hand/Auto [154] [ ATEX ETR f-Warnung Nur auswahlbar, wenn
Hand 1 0 Parameter 1-90 Thermischer
Hand=Aus 1 0 Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
Auto=Aus 0 0 [21] Advanced ETR eingestellt ist.
Auto 0 1 Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Tabelle 3.21 Ortsollwert aktiv Ausgang 1.
[188] | AHF-Kondensatoran-
[121] | Fernsollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn schluss
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe = [189] [ Ext. Luftersteuerung Die internen Logiken fiir die
[1] Fern oder [0] Umschalt. Hand/ interne Liftersteuerung werden an
Auto, wahrend das LCP gleichzeitig diesen Ausgang Ubertragen, um
in der Betriebsart Auto ist. Siehe die Steuerung eines externen
Tabelle 3.21. Lufters zu ermdglichen (relevant
[122] | Kein Alarm Der Ausgang ist aktiv, wenn kein fuir HP-Kanalkiihlung).
Alarm vorliegt. [190] | Safe Function active
[123] | Startbefehl aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn ein [191] [ Safe Opt. Reset req.
Startbefehl aktiv ist (d. h. tber [192] | RS Flipflop 0 Siehe Parametergruppe 13-1*
Digitaleingang, Busanschluss, Vergleicher.
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5-40 Relaisfunktion

5-40 Relaisfunktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
[193]1 [ RS Flipflop 1 Siehe Parametergruppe 13-1* und Parameter 3-07 Maximum
Vergleicher. Position festgelegten Grenzen.
[194] | RS Flipflop 2 Siehe Parametergruppe 13-1* [226] | Touch on Target W
Vergleicher. (Beriihrung in Ziel) Diese Option ist nur in
[195] [ RS Flipflop 3 Siehe Parametergruppe 13-1* Software-Version 48.XX
Vergleicher. verfiigbar.
- - ®T
[196] | RS Flipflop 4 aehle 'P:rametergruppe 13-1 Die Zielposition wird im Touch-
ergleicher. N
Probe-Positionierungsmodus
[1971 [ RS Flipflop 5 Siehe Parametergruppe 13-1* erreicht
Vergleicher. [227]| Touch Activated HINWEIS
[198] | RS Flipflop 6 Siehe Parametergruppe 13-1* . -
Vergleicher (Berlhren aktiviert) | pjase Option ist nur in
[199] | RS Flipflop 7 Siehe Parametergruppe 13-1*% Sofgvatl;e-Verswn 48.XX
Vergleicher. vertugbar.
12221 | Referenzfahrt OK W Touch-Probe-Positionierung aktiv.

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Die Referenzfahrt ist mit der
ausgewahlten Referenzfahrt-
funktion (Parameter 17-80 Homing
Function) abgeschlossen.

[223]

On Target (In Ziel)

HINVEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Die Positionierung ist
abgeschlossen und das In-Ziel-
Signal wird gesendet, wenn die
Istposition innerhalb von
Parameter 3-05 On Reference
Window liegt (fur die Dauer von
Parameter 3-09 On Target Time) und
die Istdrehzahl Parameter 3-05 On
Reference Window nicht
Uberschreitet.

[224

Position Error

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Der Positionsfehler tberschreitet
den Wert in

Parameter 4-71 Maximum Position
Error fiur die in

Parameter 4-72 Position Error
Timeout eingestellte Zeit.

[225

Position Limit

HINVEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Die Position liegt auBBerhalb der in
Parameter 3-06 Minimum Position

Der Frequenzumrichter Gberwacht

den Touch-Probe-Sensoreingang.

5-41 On Delay, Relay

Array [20]

Range: Funktion:

0.01 s*| [0.01 - Eingabe der Einschaltverzogerung des
600 s] Relais. Wahlen Sie eines der zwei internen

mechanischen Relais in einer Reihenfunktion
aus. Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 5-40 Function Relay.

Ausgewadhltes
Ereignis

Relaisausgang

130BA171.10

L

Ausgewdhltes

Einschalt-Verzégerung Abschalt-Verzégerung
P5-41 P 5-42

—

Ereignis

Relaisausgang

Einschalt-Verzégerung
P 5-41

Abbildung 3.37 Ein Verzogerung, Relais
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5-42 Off Delay, Relay Sollwert 130BA076.10

Array[20] [UPM]A
. P max.
Range: Funktion: Sollwert_L
0.01 s*| [0.01 - | Geben Sie die Einschaltverzégerung des Relais P 5-53/
600 s] ein. Wahlen Sie eines der zwei internen p5-58 |
mechanischen Relais in einer Reihenfunktion |
aus. Nahere Angaben finden Sie in |
Parameter 5-40 Function Relay. Andert sich die min |
ausgewabhlte Ereignisbedingung vor Ablauf Sollwert |
einer Einschaltverzégerung, bleibt der Relais- P gg;/ N | -
. p o= I I
ausgang unveréndert. min. Freq. max. Freq. Eingang
P 5-50/ P 5-51/ [Hz]
130BA172.10 P 5-55 P 5-56
i Abbildung 3.39 Pulseingang
1
Ausgewdhltes u |
Ereignis | | I
I ! | 5-50 Klemme 29 Min. Frequenz
I I | Range: Funktion:
i N N I I
Relaisausgang I : : : 100 Hz* [ [0 - 110000 [ Geben Sie die untere Frequenzgrenze
le > '. .' Hz] entsprechend der unteren Motorwellend-
Einschalt- Abschalt- rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in
Verzdégerung Verzdgerung Parameter 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/
P5-41 P 5-42 Istwert ein. Siehe Abbildung 3.39.
Abbildung 3.38 Aus Verzégerung, Relais
5-51 Klemme 29 Max. Frequenz
. . . . L . Range: Funktion:
Andert sich die ausgewdhlte Ereignisbedingung vor Ablauf
. .. . . Size [0 - 110000 | Geben Sie die obere Frequenzgrenze
der Ein-/Ausschaltverzégerung, bleibt der Relaisausgang
related* Hz] entsprechend der oberen Motorwel-

unverandert.
lendrehzahl (d. h. oberer Sollwert) in

. .. Parameter 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/
3.6.5 5-5* Pulseingange

Istwert ein.
Die Impulseingangsparameter dienen dazu, ein entspre- 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert
chendes Fenster fiir den Impulsreferenzbereich zu .
. . . . ; . Range: Funktion:

definieren, indem die Skalierungs- und Filtereinstellungen
- _— S N 0 ReferenceFeed- [ [-999999.999 - | Geben Sie die untere
fur die Impulseingdnge konfiguriert werden. Pulseingénge

backUnit* 999999.999 Sollwertgrenze fiir die

sind Klemmen 29 und 33. Programmieren Sie Klemme 29
(Parameter 5-13 Klemme 29 Digitaleingang) oder Klemme 33
(Parameter 5-15 Klemme 33 Digitaleingang) auf [32]
Pulseingang. Wird Klemme 29 als Eingang verwendet,
stellen Sie Parameter 5-01 Terminal 27 Mode auf [0] Eingang.

ReferenceFeed- | Motorwellendrehzahl [U/
backUnit] min] ein. Dies ist auch der
min. Istwert (siehe auch
Parameter 5-57 Term. 33 Low
Ref./Feedb. Value). Setzen Sie
Klemme 29 auf Digital-
eingang

(Parameter 5-02 Klemme 29
Funktion = [0] Eingang
(Werkseinstellung) und
Parameter 5-13 Klemme 29
Digitaleingang = gultiger
Wert).
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5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert

5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert

stellung) und

Parameter 5-13 Klemme 29 Digital-
eingang = gultiger Wert).

Dieser Parameter ist nur fiir FC302
verfligbar.

5-54 Pulseingang 29 Filterzeit
Range: Funktion:
100 [1-

ms* 1000 ms]

Geben Sie die Pulsfilterzeitkonstante ein. Das
Tiefpassfilter reduziert den Einfluss auf das
Istwertsignal und gleicht Schwankungen des
Signals durch die Regelung aus. Dies ist z. B.
bei starken Storgerauschen ein Vorteil. Ein
hoher Wert fiir die Zeitkonstante verbessert
die Dampfung, erhoht jedoch auch die
Zeitverzogerung durch das Filter.

5-55 Term. 33 Low Frequency
Range: Funktion:

100 Hz*

[0 - 110000 [ Geben Sie die untere Frequenz
Hz] entsprechend der unteren Motorwel-
lendrehzahl (d. h. unterer Sollwert) in
Parameter 5-57 Term. 33 Low Ref./Feedb.
Value ein.

5-56 Term. 33 High Frequency
Range: Funktion:

100 Hz*

[0 - 110000 [ Geben Sie die obere Frequenz
Hz] entsprechend der oberen Motorwellend-
rehzahl (d. h. oberer Sollwert) in
Parameter 5-58 Term. 33 High Ref./Feedb.
Value ein.

5-57 Term. 33 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:

0 ReferenceFeed-
backUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ReferenceFeedba-
ckUnit]

Eingabe des min.
Sollwerts [U/min] fir die
Motorwellendrehzahl. Dies
ist auch der min. Istwert
(siehe auch

Parameter 5-52 Term. 29
Low Ref./Feedb. Value).

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [-999999.999 - Eingabe des maximalen Sollwerts Size [-999999.999 - Eingabe des max. Sollwerts
related* | 999999.999 [U/min] fir die Motorwellend- related* 999999.999 [UPM] fiir die Motorwellend-
ReferenceFeedba- | rehzahl und des maximalen ReferenceFeedba- rehzahl. Siehe auch
ckUnit] Istwerts, siehe auch ckUnit] Parameter 5-53 Klemme 29 Max.
Parameter 5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert.
Soll-/Istwert. Wahlen Sie Klemme
(Parameter 5-02 Klemme 29 Range: Funktion:
Funktion = [0] Eingang (Werksein- 100 ms* | [1 - 1000 EH'I"[!E]

ms] Diesen Parameter kénnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Pulsfilterzeitkonstante ein.
Der Tiefpassfilter verringert den Einfluss
der Regelung auf das Istwertsignal und
dampft Schwingungen des Istwertsignals.
Dies ist vorteilhaft, wenn viele Storsignale
im System vorhanden sind.

3.6.6 5-6* Pulsausgange

HINWEI

Sie kdnnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

Mit diesen Parametern konfigurieren Sie die Pulsausgange
mit ihren Funktionen und ihrer Skalierung. Die Klemmen
27 und 29 werden jeweils Gber Parameter 5-01 Terminal 27
Mode bzw. Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion den Pulsaus-
gangen zugeordnet.

Ausgangswert 130BA089.11

max.

Ausgangswert -+ — — —
P 5-60{term27)
P 5-63(term29)

-
max. Freq. Ausgang
P 5-62(term27) [Hz]

P 5-65(term29)

Abbildung 3.40 Konfiguration der Pulsausgange
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Optionen zur Anzeige von Ausgangsvariablen: 5-60 Klemme 27 Pulsausgang

Option: Funktion:

[97] [ Reference After Ramp MM

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX

Parameter zum Konfigurieren der
Skalierungs- und Ausgangsfunktionen
der Pulsausgange. Die Pulsausgange
sind der Klemme 27 oder 29

zugewiesen. Stellen Sie hierzu Klemme verfiigbar.

27 in Parameter 5-01 Terminal 27 Mode

oder Klemme 29 in Tatsachlicher Drehzahlsollwert nach

Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion auf der Rampe. Verwenden Sie diesen

Ausgang ein. Ausgang als Master-Signal fir die
[0] Ohne Funktion Drehzahlsynchronisierung der

[45] | Bussteuerung Follower-Frequenzumrichter. Der

Sollwert wird in
Parameter 16-48 Speed Ref. After
Ramp [RPM] eingestellt.

[48] | Bussteuerungs-
Timeout
[51] [ MCO-gesteuert

[97] |Sollwert nach MM [99] | Virtual Master Speed W

Rampe Diese Option ist nur in Software- Diese Option ist nur in
Version 48.XX verfiigbar. Software-Version 48.XX
Tatsachlicher Drehzahlsollwert nach der verfiigbar.

Rampe. Verwenden Sie diesen Ausgang

als Master-Signal fiir die Drehzahlsyn- Virtuelles Master-Signal fiir die
chronisierung der Follower- Steuerung der Drehzahl oder
Frequenzumrichter. Der Sollwert wird Position der Follower.

in Parameter 16-48 Speed Ref. After [100] | Ausgangsfrequenz

Ramp [RPM] eingestellt. [101] | Sollwert

[99] | Virtual Master W [102] | Istwert

Speed (Virtuelle

Diese Option ist nur in Software- [103] [ Motorstrom
Master-Drehzahl) | yiarsion 48.XX verfiigbar. [104] | Mom.relativ zu Max.
Virtuelles Master-Signal fiir die [105] | Mom.relativ zu Nenn.
Steuerung der Drehzahl oder Position [106] | Leistung
der Follower. [107] | Drehzahl
[100] [ Ausgangsfrequenz [108] | Drehmoment
[101] | Sollwert [109] [ Max.Ausgangsfreq.
[102] | Istwert [119] | Drehm. % lim.

[103] [ Motorstrom

[104] | Mom.relativ zu 5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz

Max Range: Funktion:
[105] | Mom.relativ zu Size [0 - 32000 | Legen Sie die max. Frequenz fir
Nenn. related* Hz] Klemme 27 fest. Der angegebene Wert
[106] | Leistungs- bezieht sich auf die gewahlte
[107] [ Drehzahl Ausgangsvariable in
[108] | Drehmoment Parameter 5-60 Klemme 27 Pulsausgang.
[109] | Max.
Ausgangsfe
Option: Funktion:
HINVES
Option: Funktion:

Dieser Parameter ist nur fir
FC302 verfiuigbar.

[0] Ohne Funktion Zur Auswahl des Anzeigeausgangs
fur Klemme 27.

[45] | Bussteuerung [0] Ohne Funktion Zur Auswahl des Anzeigeausgangs
[48] | Bus-Strg., Timeout fur Klemme 29.

[45] | Bussteuerung
[48] | Bus-Strg., Timeout
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5-63 Klemme 29 Pulsausgang

Option: Funktion:
[97] | Reference After Ramp MM

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Tatsachlicher Drehzahlsollwert nach
der Rampe. Verwenden Sie diesen
Ausgang als Master-Signal fir die
Drehzahlsynchronisierung der
Follower-Frequenzumrichter. Der
Sollwert wird in

Parameter 16-48 Speed Ref. After
Ramp [RPM] eingestellt.

5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang

Wahlen Sie die Variable zur Anzeige an Klemme X30/6 aus.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® General Purpose I/0O
MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist.

Gleiche Optionen und Funktionen wie in Parametergruppe 5-6*

Pulsausgdnge.
Option: Funktion:
[97] |Reference After Ramp W

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.XX
verfiigbar.

Tatsachlicher Drehzahlsollwert nach
der Rampe. Verwenden Sie diesen
Ausgang als Master-Signal fiir die

bezieht sich auf die gewéhlte Funktion
in Parameter 5-63 Terminal 29 Pulse
Output Variable.

[99] | Virtual Master Speed W Drehzahlsynchronisierung der
Diese Option ist nur in Follower-Frequenzumrichter. Der
Software-Version 48.XX Sollwert wird in
verfiigbar. Parameter 16-48 Speed Ref. After
Ramp [RPM] eingestellt.
Virtuelles Master-Signal fiir die [99] [ Virtual Master Speed MM
Steuerung der Drehzahl oder Diese Option ist nur in
Position der Follower. Software-Version 48.XX
[100] | Ausgangsfrequenz verfﬁgba r.
[101] | Sollwert
11021 [ Istwert Virtuelles Master-Signal fir die
[103] | Motorstrom Steuerung der Drehzahl oder
[104] | Mom.relativ zu Max. Position der Follower.
[105] [ Mom.relativ zu Nenn. [100] | Ausgangsfrequenz
[106] | Leistung [101] | Sollwert
[107] | Drehzahl [102] | Istwert
[108] | Drehmoment [103] | Motorstrom
[109] [ Max.Ausgangsfreq. [104] | Mom.relativ zu Max.
[119] | Drehm. % lim. [105] | Mom.relativ zu Nenn.
[106] | Leistung
7077 reheah
Range: Funktion: [108] | Drehmoment
Size [0 - Legen Sie die max. Frequenz fir [109] | Max.Ausgangsfreq.
related* 110000 Hz] | Klemme 29 fest. Der angegebene Wert [119] | Drehm. % lim.

Wabhlen Sie die Variable zur Anzeige an Klemme X30/6 aus.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® General Purpose 1/0
MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist.

Gleiche Optionen und Funktionen wie in Parametergruppe 5-6*
Pulsausgdnge.

Option: Funktion:

5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang

[0] Ohne Funktion

[45] | Bussteuerung

[48] | Bus-Strg., Timeout
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5-68 Ausgang X30/6 Max. Frequenz

Range: Funktion:
related* | 32000 Diesen Parameter kénnen Sie bei
Hz]

laufendem Motor nicht einstellen.

Wahlen Sie die maximale Frequenz an
Klemme X30/6 mit Bezug auf die
Ausgangsvariable in

Parameter 5-66 Terminal X30/6 Pulse Output
Variable.

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT®
General Purpose I/O MCB 101 im Frequen-
zumrichter installiert ist.

3.6.7 5-7* 24 V Drehgeber

Schlieen Sie den 24-V-Drehgeber an Klemme 12 (24-V-DC-
Versorgung), Klemme 32 (Kanal A), Klemme 33 (Kanal B)
und Klemme 20 (GND) an. Die Digitaleingange 32/33 sind
aktiv fir Drehgebereingdnge, wenn [1] 24V/HTL-Drehgeber
in Parameter 1-02 Drehgeber Anschluss oder

Parameter 7-00 Drehgeberrtickfithrung gewdhlt ist. Der
verwendete Drehgeber hat zwei Kandle (A und B) und wird
mit 24 V betrieben. Maximale Eingangsfrequenz: 110 kHz.

Drehgeberverbindung zum Frequenzumrichter
24-V-Inkrementalgeber. Maximale Kabellange 5 m (16,4 ft).

+24V DC
GND

130BA090.12

I
o=
O
@]
@]
O
O
O
@]
@]
o=l
T

LT
[IT

18 19 27 29 32 33 20 37

-

] ]

24V oder 10-30V Encoder

Abbildung 3.41 Drehgeberverbindung

RECHTS
A [ ] [

130BA646.10

5

:

LINKS
A

nnn @ (e

Abbildung 3.42 Drehgeber-Drehrichtung

5-70 KIl. 32/33 Drehgeber Aufl. [Pulse/U]
Range:
1024*

Funktion:

[1 - 4096 ]| Stellen Sie die Drehgeberimpulse pro
Umdrehung an der Motorwelle ein. Lesen Sie
den korrekten Wert vom Drehgeber ab.

5-71 KI. 32/33 Drehgeber Richtung
Option:

Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die
Geber-Drehrichtung mit der Antriebs-
Drehrichtung Ubereinstimmt! Mit diesem
Parameter kann die Logik der Geber-
Drehrichtung invertiert werden.

.—
2
*

Rechtslauf | Wahlen Sie Rechtslauf [0], wenn der A-Kanal bei
Rechtsdrehung 90° hinter Kanal B ist.

[11 | Linkslauf | Wahlen Sie Linkslauf [1], wenn der A-Kanal bei

Rechtsdrehung 90° vor Kanal B ist.

5-72 Term 32/33 Encoder Type

Option: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur mit
Software-Version 48.XX verfiigbar.

Wahlen Sie den Signaltyp des an den
Klemmen 32 und 33 angeschlossenen
Drehgebers aus.

[0] * [ Quadrature A/B
Format

Drehgeber mit 2 Spuren: A und B, um 90°
verschoben zur Erkennung der
Drehrichtung.
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5-72 Term 32/33 Encoder Type

Option: Funktion:

[11 [Single Channel [ Drehgeber mit 1 Spur angeschlossen an
33 Klemme 33.

[2] | Signle Channel
w/Dir.

Drehgeber mit 1 Spur angeschlossen an
Klemme 33. Die Richtung wird mit einem
Signal an Klemme 32 eingestellt: 0 V =
vorwarts/Rechtslauf, 24 V = rlickwarts/
Linkslauf.

3.6.8 5-8* Encoderausgang

5-80 AHF-Kondens. Verzog.

Range: Funktion:
25 s*| [1- Garantiert eine Mindestruhezeit fir die Konden-
120 s] satoren. Der Zeitgeber startet, sobald der AHF-

Kondensator getrennt wird, und muss ablaufen,
bevor der Ausgang wieder aktiviert werden darf.
Er wird nur erneut aktiv, wenn die Frequenzum-
richterleistung zwischen 20 und 30 % liegt.

3.6.9 5-9* Bussteuerung

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

5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

Range: Funktion:
0* [0 -
2147483647 ]

Dieser Parameter speichert den Zustand
der busgesteuerten Digitalausgange und
Relais.

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

Eine logische 0 gibt an, dass der Ausgang
niedrig oder inaktiv ist.

Bit 23
Bit 24-31

Option C Ausgangsklemme Relais 8

Zukunftigen Klemmen vorbehalten

Tabelle 3.22 Bus-gesteuerte Digitalausgéange und Relais

5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:
0%*| [O- Legen Sie die auf Ausgangsklemme 27
100 %] Ubertragene Ausgangsfrequenz fest, wenn die

Klemme als [45] Bussteuerung in
Parameter 5-60 Klemme 27 Pulsausgang
konfiguriert ist.

5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:
0%*| [O- Legen Sie die auf Ausgangsklemme 27
100 %] Ubertragene Ausgangsfrequenz fest, wenn die

Klemme als [48] Bus/Steuerwort Timeout in
Parameter 5-60 Klemme 27 Pulsausgang
konfiguriert ist und ein Timeout festgestellt
wird.

5-95 Klemme 29, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:
0%*| [O- Legen Sie die auf Ausgangsklemme 29
100 %] Ubertragene Ausgangsfrequenz fest, wenn die

Klemme als [45] Bussteuerung in
Parameter 5-63 Klemme 29 Pulsausgang
konfiguriert ist.

5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:
0%*| [O- Legen Sie die auf Ausgangsklemme 29
100 %] Ubertragene Ausgangsfrequenz fest, wenn die

Klemme als [48] Bus/Steuerwort Timeout in
Parameter 5-63 Klemme 29 Pulsausgang
konfiguriert ist und ein Timeout festgestellt
wird.

Bit 0 Digitalausgangsklemme 27
Bit 1 Digitalausgangsklemme 29 5-97 Klemme X30/6, Wert bei Bussteuerung
Bit 2 Digitalausgangsklemme X 30/6 R Funkti
nge: nktion:
Bit 3 Digitalausgangsklemme X 30/7 ange unktio
Bit 4 Relais 1 Ausgangsklemme 0%*| [O- Legen Sie die an die Ausgangsklemme X30/6
0 i1 .
Bit s Relais 2 Ausgangsklemme 100 %] ;Ibertragerlwe j:sganisfreguenz fest, wenn die
emme als s-Strg. in
Bit 6 Option B Ausgangsklemme Relais 1 [45] Bus-Strg. |
- - - Parameter 5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang
Bit 7 Option B Ausgangsklemme Relais 2 L.
konfiguriert ist.
Bit 8 Option B Ausgangsklemme Relais 3
Bit 9-15 Zukunftigen Klemmen vorbehalten
Bit 16 Option C Ausgangsklemme Relais 1
Bit 17 Option C Ausgangsklemme Relais 2
Bit 18 Option C Ausgangsklemme Relais 3
Bit 19 Option C Ausgangsklemme Relais 4
Bit 20 Option C Ausgangsklemme Relais 5
Bit 21 Option C Ausgangsklemme Relais 6
Bit 22 Option C Ausgangsklemme Relais 7
MG33MO003 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. 123




Parameterbeschreibungen

VLT® AutomationDrive FC 301/302

5-98 Klemme X30/6, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:
0%*| [O- Legen Sie die auf Ausgangsklemme X30/6
100 %] tibertragene Ausgangsfrequenz fest, wenn die

Klemme als [48] Bus/Steuerwort Timeout in
Parameter 5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang
konfiguriert ist und ein Timeout festgestellt
wird.
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3.7 Parameter: 6-** Analoge Ein-/Ausg. 6-01 Signalausfall Funktion

Option: Funktion:

3.7.1 6-0* Grundeinstellungen

Wenn gleichzeitig mehrere Timeouts

N L . . . auftreten, priorisiert der Frequenzumrichter
Die Analogeingdnge sind fiir Spannung (FC301: 0 bis 10 V,

FC302: 0 bis £ 10 V) oder Strom (FC301/FC302: 0/4 bis 20
mA) konfigurierbar.

die Timeout-Funktionen wie folgt:
1. Parameter 6-01 Signalausfall
Funktion.

2. Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-
HINWEIS|

Funktion.
Sie kénnen Thermistoren an einen Analog- oder Digital-

eingang anschlielen.

[0] * | Aus
[11 [Drehz. speich. |Speichern des aktuellen Werts.

6-00 Live Zero Timeout Time (21 |Stopp Fir Stopp Uberlagert.

Range: Funktion: [3]1 |Festdrz. (JOG) |Fur Festdrehzahl JOG uberlagert.
10 [1 - | Eingabe der Signalausfall-Zeit in s. Die Signalausfall- [4] | Max. Drehzahl | Fir max. Drehzahl iiberlagert.
5* 99 s] [ Zeit ist bei Analogeingéangen, d. h. Klemme 53 oder TR g e - T —
Klemme 54, aktiv, die als Soll- oder Istwertan- appin ur >topp mit anschilelbendem Alarm
Alarm Uberlagert.

schlisse verwendet werden.

Wenn der in Bezug zum ausgewdhlten [20] | Motorfreilauf
Eingangsstrom stehende Wert des Sollwertsignals [211 | Freilauf und
unter 50 % des in folgenden Parametern Alarm
eingestellten Wert fallt:
e Parameter 6-10 Terminal 53 Low Voltage 3.7.2 6-1* Analogeingang 1

. Parameter 6-12 Terminal 53 Low Current
Parameter zur Skalierung und Konfigurieren der

O RICT LG A el A Grenzwerte fir Analogeingang 1 (Klemme 53).

. Parameter 6-22 Terminal 54 Low Current

Bei einem ldngeren Zeitraum als in Soll-/Istwert o
Parameter 6-00 Live Zero Timeout Time eingestellt Par 6 (UPM] é
wird die in Parameter 6-01 Live Zero Timeout Function 'Max.-Soll/ 1500 §
ausgewdhlte Funktion aktiviert. Istwert! 1200 1 -
Option: Funktion: 600 —
Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Wenn Par 6-xx 300 i
das Eingangssignal an Klemme 53 oder 54 mwgrst?”/ 150 ~
weniger als 50 % des definierten Werts Ex.
betragt: Par 6-xx Par 6-xx Analogeingang
‘Min. Spannung’ 'Max. Spannung’
. Parameter 6-10 Klemme 53 Skal. oder 'Min. Strom'  oder 'Max. Strom'
Min.Spannung Abbildung 3.43 Analogeingang 1
. Parameter 6-12 Klemme 53 Skal.
Min.Strom
. Parameter 6-20 Klemme 54 Skal.
Min.Spannung Range: Funktion:
. Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Size [-10.00 - Geben Sie den minimalen (unteren)
Wi S related* par. 6-11 V] | Spannungswert ein. Dieser Skalie-
rungswert des Analogeingangs muss
Bei einem langeren Zeitraum als in T -
Parameter 6-00 Live Zero Timeout Time Ry G- Teamiming] 53 low FaE/
slngrelie tdle dle i Feedb. Value entsprechen.
Parameter 6-01 Signalausfall Funktion
ausgewahlte Funktion aktiviert.
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6-11 Terminal 53 High Voltage

6-16 Terminal 53 Filter Time Constant

fur den Analogeingang muss dem in
Parameter 6-15 Terminal 53 High Ref./Feedb.
Value eingestellten maximalen Soll-/Istwert
entsprechen.

6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom

Funktion:

Range:

0.14 [0 - par. | Geben Sie den minimalen Stromwert ein.
mA¥* 6-13 mA] [ Dieses Sollwertsignal muss dem minimalen
Sollwert aus Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert entsprechen. Stellen Sie den Wert auf
min. 2 mA ein, um die Signalausfall-Funktion
in Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu

aktivieren.

6-13 Terminal 53 High Current

Range: Funktion:
20 mA* [ [par. 6-12 | Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms
- 20 mA] des Analogeingangs. Der angegebene Wert

bezieht sich auf die Festlegung in
Parameter 6-15 Terminal 53 High Ref./Feedb.
Value.

6-14 Terminal 53 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:
0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - | Eingabe des
backUnit* 999999.999 Analogeingangs-Skalie-

ReferenceFeedba- | rungswerts, der der min
ckUnit] Spannung/dem min. Strom
in Parameter 6-10 Terminal
53 Low Voltage und
Parameter 6-12 Terminal 53
Low Current entspricht.

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

Range: Funktion:

Size [-999999.999 - Geben Sie den Skalierungswert

related* [ 999999.999 des Analogeingangs an, der dem
ReferenceFeedba- | maximalen Soll-/Istwert aus
ckUnit] Parameter 6-11 Terminal 53 High

Voltage und
Parameter 6-13 Terminal 53 High
Current entspricht.

6-16 Terminal 53 Filter Time Constant

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - W
10 s]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Range: Funktion: Range: Funktion:
10 V*| [par. 6-10 | Geben Sie den maximalen (oberen) Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Diese
-10V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert Konstante ist eine Filterzeitkonstante fiir

das digitale Tiefpassfilter erster Ordnung,
um Rauschen an Klemme 53 zu
unterdriicken. Ein hoher Wert ergibt mehr
Dampfung, erhoht jedoch auch die Reakti-
onszeit.

3.7.3 6-2* Analogeingang 2

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte
fur Analogeingang 2 (Klemme 54).

6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung

Range: Funktion:
Size [-10.00 - | Geben Sie den minimalen (unteren)
related* par. 6-21 V] [ Spannungswert ein. Dieser Skalie-

rungswert des Analogeingangs muss
dem minimalen Sollwert aus
Parameter 3-02 Minimaler Sollwert
entsprechen. Nahere Angaben finden
Sie auch in Kapitel 3.4 Parameter: 3-**
Sollwert/Rampen.

6-21 Terminal 54 High Voltage

Range: Funktion:
10 V*| [par. 6-20 | Geben Sie den maximalen (oberen)
-10V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert

fir den Analogeingang muss dem in
Parameter 6-25 Terminal 54 High Ref./Feedb.
Value eingestellten maximalen Soll-/Istwert
entsprechen.

6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom

Range: Funktion:

Size [O- Geben Sie den minimalen Stromwert ein.

related* par. 6-23 [ Dieses Sollwertsignal muss dem minimalen
mA] Sollwert aus Parameter 3-02 Minimaler

Sollwert entsprechen. Stellen Sie den Wert
auf min. 2 mA ein, um die Signalausfall-
Funktion in Parameter 6-01 Signalausfall
Funktion zu aktivieren.

6-23 Terminal 54 High Current

Range: Funktion:
20 mA* [ [par. 6-22 - | Eingabe des Hochstromwerts
20 mA] entsprechend des in

Parameter 6-25 Terminal 54 High Ref./
Feedb. Value eingestellten hohen Soll-/
Istwerts.
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6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert

Range:

Funktion:

6-34 Term. X30/11 Low Ref./Feedb. Value

Range:

Funktion:

0 ReferenceFeed-

[-999999.999 -

Eingabe des Skalie-

backUnit* 999999.999 rungswerts fiir den
ReferenceFeedba- | Analogeingang, der dem
ckUnit] minimalen Soll-/Istwert aus

Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert entspricht.

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

0 ReferenceFeed-
backUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ReferenceFeedba-
ckUnit]

Legt den Skalierungswert
des Analogeingangs fest,
der dem minimalen
Spannungswert
entsprechen muss
(eingestellt in

Parameter 6-30 Terminal
X30/11 Low Voltage).

Range: Funktion:
Size [-999999.999 - Eingabe des Skalierungswerts
related* | 999999.999 fir den Analogeingang, der dem
ReferenceFeedba- maximalen Soll-/Istwert aus
ckUnit] Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert entspricht.

6-35 Term. X30/11 High Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:

100 Reference- [-999999.999 - Legt den Skalierungswert

FeedbackUnit* 999999.999 des Analogeingangs fest,
ReferenceFeedba- | der dem Hochspan-
ckUnit] nungswert entsprechen

6-26 Terminal 54 Filter Time Constant

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - W
10 s]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dies
ist eine Filterzeitkonstante fir das digitale
Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen
an Klemme 54 zu unterdriicken. Eine
Erhohung des Werts ergibt mehr
Dampfung, erhoht jedoch auch die
Zeitverzogerung.

3.7.4 6-3* Analogeingang 3 Universal-E/A
MCB 101

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der
Grenzwerte fiir Analogeingang 3 (X30/11) im VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101.

6-30 Terminal X30/11 Low Voltage

muss (eingestellt in
Parameter 6-31 Terminal
X30/11 High Voltage).

6-36 Term. X30/11 Filter Time Constant

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - 10 W

sl Diesen Parameter konnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.
Dieser ist eine Filterzeitkonstante fiir das
digitale Tiefpassfilter erster Ordnung, um
Rauschen an Klemme X30/11 zu
unterdrticken. Ein hoher Wert ergibt mehr
Dampfung, erhoht jedoch auch die Reakti-
onszeit.

3.7.5 6-4* Analogeingang X30/12

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der
Grenzwerte fiir Analogeingang 4 (X30/12) im VLT®

Range: Funktion: Universal-E/A MCB 101.
0.07 V*| [0 - par. Dieser Skalierungswert fiir den Analog- =
6-31 V] eingang muss dem in
Parameter 6-34 Term. X30/11 Low Ref./ Range: Funktion:
Feedb. Value eingestellten minimalen 0.07 V*| [0 - par. Dieser Skalierungswert fir den Analog-
Soll-/Istwert entsprechen. 6-41 V] eingang muss dem in
Parameter 6-44 Term. X30/12 Low Ref./
Feedb. Value eingestellten minimalen
Range: Funktion: Soll-/Istwert entsprechen.
10 V*| [par. 6-30 - | Dieser Skalierungswert fiir den Analog-
10 V] eingang muss dem in Parameter 6-35 Term.
X30/11 High Ref./Feedb. Value eingestellten
maximalen Soll-/Istwert entsprechen.
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6-41 Terminal X30/12 High Voltage

Range: Funktion:
10 V*| [par. 6-40 - | Dieser Skalierungswert fir den Analog-
10 V] eingang muss dem in Parameter 6-45 Term.

X30/12 High Ref./Feedb. Value eingestellten
maximalen Soll-/Istwert entsprechen.

Range:

6-44 Term. X30/12 Low Ref./Feedb. Value

Funktion:

0 ReferenceFeed-

[-999999.999 -

Legt den Skalierungswert

backUnit* 999999.999 des Analogausgangs fest,
ReferenceFeedba- | der dem minimalen
ckUnit] Spannungswert

entsprechen muss
(eingestellt in
Parameter 6-40 Terminal
X30/12 Low Voltage).

Range:

6-45 Term. X30/12 High Ref./Feedb. Value

Funktion:

3.7.6 6-5* Analogausgang 1

Parameter zum Konfigurieren und zur Skalierung der
Funktion fir Analogausgang 1 (Klemme 42).
Analogausgdnge sind Stromausgange: 0/4-20 mA. Die
Masseklemme (Klemme 39) ist fiir den analogen und
digitalen Masseanschluss identisch und weist dasselbe
elektrische Potential auf. Die Auflésung am Analogausgang
ist 12 Bit.

6-50 Klemme 42 Analogausgang

Option:

Funktion:

Wahlen Sie die Funktion von Klemme 42
als analogen Stromausgang aus. Je nach
Auswahl betrdagt die Ausgabe entweder
0 - 20 mA oder 4 — 20 mA. Sie kdnnen
den Stromstarkenwert im LCP unter
Parameter 16-65 Analogausgang 42
anzeigen.

[0]

Ohne Funktion

Zeigt an, dass kein Signal am Analog-
ausgang anliegt.

100 Reference- [[999999.999 - | Legt den Skalierungswert [52] [MCO 0 - 20 mA
FeedbackUnit* 999999.999 des Analogeingangs fest, [53] |MCO 4 - 20 mA
ReferenceFeedba- | der dem maximalen [58] |Istposition W
Gl IR Diese Option ist nur in Software-
entsprechen muss Version 48.XX verfiigbar.
(eingestellt in
parameter 6-41 Terminal Die Istposition. 0 — 20 mA entspricht
X30/12 High Voltage). Parameter 3-06 Minimum Position bis
Parameter 3-07 Maximum Position.
Range: Funktion: 20 mA Diese Option ist nur in Software-
0,001 5| 10,001 10 EH'I"[!E Version 48.XX verfiigbar.
s] Diesen Parameter konnen Sie bei Die Istposition. 4._,20 mA er?t,Spricht
. ) Parameter 3-06 Minimum Position bis
laufendem Motor nicht einstellen. . "
Parameter 3-07 Maximum Position.
[100] | Ausgangs- 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. frequenz
Dlisret 61 el st 20 el [101] | Sollwert Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min -
digitale Tiefpassfilter erster Ordnung, um Max] 0% = 0 mA; 100 % = 20 mA
Rausche"n an KI(?mme X30/12 zu Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max -
ur:terdrucken. Eln hoher Wert erg.ibt mehr Max] -100 % = 0 mA: 0 % = 10 mA;
Dampfung, erhéht jedoch auch die Reakti- +100 % = 20 MA.
onszeit.
[102] | Istwert
[103] [ Motorstrom Der Wert stammt aus
Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der
Maximalstrom des Wechselrichters
(160 % Stromstarke) entspricht 20 mA.
Beispiel: Normalstrom des Wechsel-
richters (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A.
Normalstrom des Motors = 22 A,
Anzeige 11,46 mA.
7205";1124“ =11.46 mA
Falls der Normalstrom des Motors
20 mA entspricht, lautet die Ausgangs-
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6-50 Klemme 42 Analogausgang

6-50 Klemme 42 Analogausgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
einstellung von Parameter 6-52 KI. 42, [137] | Drehzahl 4 - Stammt aus Parameter 3-03 Maximaler
Ausgang max. Skalierung: 20 mA Sollwert. 20 mA = Wert unter
It X100 38.4x100 _ e Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.
Thotoriuma 2 [138] | Drehm. 4 - Der Drehmoment-Sollwert bezieht sich
[104] | Mom.relativ zu Die Drehmomenteinstellung bezieht sich 20 mA auf 160 % Drehmoment.

Max. auf die Einstellung unter [139] | Bus 0 — 20 mA | Ein Ausgangswert, der tiber Feldbus-
Parameter 4-16 Momentengrenze Prozessdaten eingestellt wird. Der
motorisch. Ausgang funktioniert unabhéngig von

[105] | Mom.relativ zu Das Drehmoment bezieht sich auf die den internen Funktionen im Frequen-

Nenn. Einstellung des Motor-Drehmoments. Zzumrichter.

[106] | Leistungs- Stammt aus Parameter 1-20 Motornenn- [140] | Bus 4 - 20 mA Ein Ausgangswert, der Giber Feldbus-
leistung [kW]. Prozessdaten eingestellt wird. Der

[107] | Drehzahl Stammt aus Parameter 3-03 Maximaler Ausgang funktioniert unabhéngig von
Sollwert. 20 mA = Wert unter den internen Funktionen im Frequen-
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert. zumrichter.

[108] | Drehmoment Der Drehmoment-Sollwert bezieht sich [141] | Bus 0 = 20 mA Parameter 4-54 Warnung Sollwert niedr.
auf 160 % Drehmoment. Timeo. definiert das Verhalten des

[109] | Max. 0 Hz = 0 mA, Parameter 4-19 Max. Analogausgangs im Falle eines Feldbus-

Ausgangsfreq. Ausgangsfrequenz = 20 mA. Timeouts.

[113] [ PID begrenz. [142] | Bus 4 - 20 mA | Parameter 4-54 Warnung Sollwert niedr.
Ausgang Timeo. definiert das Verhalten des
[119] [ Drehm. % lim. Analogausgangs im Falle eines Feldbus-
[130] | Ausg.freq. 4 - 0 Hz =4 mA, 100 Hz = 20 mA. Timeouts.

20 mA [147] | Hauptistw. 0 —
[131] [ Sollwert 4 - Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min - 20 mA

20 mA Max] 0% = 4 mA; 100 % = 20 mA [148] | Main act val
Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max - 4-20 mA
Max] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; [149] [ Drehm.% lim. 4 [ Analogausgang bei Null-Drehmoment =
+100 % = 20 mA. - 20 mA 12 mA. Das motorische Drehmoment

[132] [ Istwert 4-20 mA erhoht den Ausgangsstrom bis zur

[133]

Motorstrom 4 -
20 mA

Der Wert stammt aus

Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der
Maximalstrom des Wechselrichters

(160 % Stromstarke) entspricht 20 mA.
Beispiel: Normalstrom des Wechsel-
richters (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A.
Normalstrom des Motors = 22 A,

Anzeige 11,46 mA.

16 mAx22A
38.44

+4mA=13.17mA

Falls der Normalstrom des Motors

20 mA entspricht, lautet die Ausgangs-
einstellung von Parameter 6-52 KI. 42,
Ausgang max. Skalierung:

nr,, X100 38 4x100

>3 =175%

Motor yormar

[134]

Drehm. % max. 4
-20 mA

Die Drehmomenteinstellung bezieht sich
auf die Einstellung unter

Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch.

[135]

Drehm.% nom. 4
-20 mA

Die Drehmoment-Einstellung bezieht
sich auf die Einstellung des Motor-

maximalen Drehmomentgrenze von
20 mA (eingestellt unter
Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch).
Das generatorische Drehmoment senkt
die Ausgabe bis zur Drehmomentgrenze
fur den generatorischen Betrieb
(eingestellt unter
Parameter 4-17 Momentengrenze genera-
torisch).
Beispiel: Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch = 200 % und
Parameter 4-17 Momentengrenze genera-
torisch = 200 %. 20 mA = 200 %
motorisches Drehmoment und 4 mA =
200 % generatorisches Drehmoment.

0mA 4mA

Par4-17
(200%)

12mA 20 mA

t
Par 4-16
(200%)

t
0% Torque

130BB372.10

Abbildung 3.44 Drehmomentgrenze

Drehmoments.
[136] | Leistung 4 - Stammt aus Parameter 1-20 Motornenn-
) [150] [ Max.Ausg.fr. 4 — [0 Hz = 0 mA, Parameter 4-19 Max.
20 mA leistung [kW].
20 mA Ausgangsfrequenz = 20 mA.
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6-50 Klemme 42 Analogausgang 6-54 Terminal 42 Output Timeout Preset

Option: Funktion: Range: Funktion:

[158] | Motor Volt. 0 - 0%*| [O- Halt das voreingestellte Niveau von Ausgang
20 mA 100 %] 42.

[159] | Motor Volt. 4 — Wenn Sie in Parameter 6-50 Terminal 42 Output
20 mA eine Timeout-Funktion wahlen, wird der

Ausgang bei einem Feldbus-Timeout auf dieses

6-51 Terminal 42 Output Min Scale Niveau voreingestellt.

Range: Funktion:
0%*| [O0- Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0 mA
200 %] oder 4 mA) des Analogsignals an Ausgangs- Option: Funktion:
klemme 42.

Bei den folgenden Anzeigeparametern aus der

Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert des Auswahl in Parameter 6-50 Klemme 42 Analogausgang

Gesamtbereichs der in Parameter 6-50 Terminal
42 Output ausgewahlten Variable ein.

ist ein Filter gewahlt, wenn Parameter 6-55 Klemme 42,
Ausgangsfilter eingeschaltet ist.

6-52 KI. 42, Ausgang max. Skalierung Auswahl 0-20 mA | 4-20 mA

Range: Funktion: Motorstrom (0~Imax) [103] [133]
100 [0- |Dieser Parameter skaliert die maximale Ausgabe Drehmomentgrenze (0-Tiim) [104] [134]
%* | 200 % |des ausgewihlten Analogsignals an Klemme 42. Nenndrehmoment (0-Tnom) [105] [135]

1 Setzen Sie den Wert auf den Maximalwert der Leistung (0-Pnom) [106] [136]
aktuellen Signalausgabe. Skalieren Sie die Drehzahl (0-Speedmax) [107] [137]

Ausgabe auf einen Strom, der bei Vollausschlag
unterhalb von 20 mA oder bei einer Ausgabe von WELEE ]S Bkl (e S PRV ENLEL 37
weniger als 100 % des maximalen Signalwerts 20
mA betragt. Sollen die 20 mA Ausgangsstrom

bereits bei 0 bis 100 % des Signalwertes erreicht [11 [Ein | Filter ein.

[0] * | Aus | Filter aus.

werden, ist der prozentuale Wert direkt
einzugeben, d. h. 50 % = 20 mA. Wenn bei %
maximalem Signal (100 %) ein kleinerer Strom mit 3.7.7 66 Analogausgang 2 MCB 101

einem Wert zwischen 4 und 20 mA erforderlich

ist, berechnen Sie den Prozentwert wie folgt: Analogausgéange sind Stromausgange: 0/4-20 mA. Die

Masseklemme (Klemme X30/8) ist fir den analogen

20 mA/ gewiinschte maximale Strom x 100 % Masseanschluss identisch und weist dasselbe elektrische
ie. 10mA: %“00 - 200% Potential auf. Die Auflésung am Analogausgang ist 12 Bit.
»T Option: Funktion:

Dieser Parameter definiert die Funktion
des Analogausgangs, Klemme X30/8. Je
Lo — nach Auswahl betrdgt die Ausgabe

0%  Analog- Analog- 1003 Variabelfur

R entweder 0-20 mA oder 4-20 mA. Sie

Abbildung 3.45 Ausgang max. Skalierung kénnen den Stromstérkenwert im LCP

unter Parameter 16-65 Analogausgang 42

anzeigen.
s 0 Ohne Funkti Wenn kein Signal am Analogausgan
6-53 Terminal 42 Output Bus Control ol anicion er‘ =i SR
. anliegt.
Range: Funktion: [52] |MCO 0 - 20 mA
0 %*| [0 - 100 %] | Halt bei Bussteuerung das Niveau von [100] [ Ausgangs- 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
Ausgang 42. frequenz
[101] | Sollwert Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min. -

Max.] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA.
Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max. -
Max.] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA;
+100 % = 20 mA

[102] | Istwert
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6-60 Klemme X30/8 Analogausgang

6-60 Klemme X30/8 Analogausgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
[103] | Motorstrom Der Wert stammt aus Iz, X100 _38.4x100 _ 175%
Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der Iiotary e 2
Maximalstrom des Wechselrichters [134] | Drehm. % max. | Die Drehmomenteinstellung bezieht sich
(160 % Stromstarke) entspricht 20 mA. 4 -20 mA auf die Einstellung unter
Beispiel: Normalstrom des Wechsel- Parameter 4-16 Momentengrenze
richters (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. motorisch.
Normalstrom des Motors = 22 A, [135] | Drehm.%nm. Die Drehmoment-Einstellung bezieht
Anzeige 11,46 mA. 4-20 mA sich auf die Einstellung des Motor-
20mAx224 Drehmoments.
Sapad = l1.46ma :
[136] | Leistung 4 - 20 Stammt aus Parameter 1-20 Motornenn-
Falls der Normalstrom des Motors 20 mA .
. . . mA leistung [kW].
entspricht, lautet die Ausgangsein- 377 | Drehzahl 420 5 , 203 Mo
- t t 1 -
stellung von Parameter 6-62 KI. X30/8, [137] | Drehza ammt aus Farameter aximater
Ausgang max. Skalierung: mA Sollwert. 20 mA = Wert unter
L %100 ' . Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.
VLT 0 38.4x100 o
oo, 22 5% [138] | Drehm. 4 - 20 | Der Drehmoment-Sollwert bezieht sich
[104] | Mom.relativ zu | Die Drehmomenteinstellung bezieht sich mA auf 160 % Drehmoment.

Max. auf die Einstellung unter [139] | Bus 0 - 20 mA Ein Ausgangswert, der Uber Feldbus-
Parameter 4-16 Momentengrenze Prozessdaten eingestellt wird. Der
motorisch. Ausgang funktioniert unabhéngig von

[105] | Mom.relativ zu | Das Drehmoment bezieht sich auf die den internen Funktionen im Frequen-

Nenn. Einstellung des Motor-Drehmoments. zumrichter.

[106] | Leistung Stammt aus Parameter 1-20 Motornenn- [140] Bus 4 - 20 mA | Ein Ausgangswert, der tber Feldbus-
leistung [kW]. Prozessdaten eingestellt wird. Der

[107] | Drehzahl Stammt aus Parameter 3-03 Maximaler Ausgang funktioniert unabhangig von
Sollwert. 20 mA = Wert unter den internen Funktionen im Frequen-
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert. zumrichter.

[108] | Drehmoment Der Drehmoment-Sollwert bezieht sich (141]|Bus 0 - 20 mA | Parameter 4-54 Warnung Sollwert niedr.
auf 160 % Drehmoment. Timeo. definiert das Verhalten des

[109] | Max. Im Verhaltnis zu Parameter 4-19 Max. Analogausgangs im Falle eines Bus-

Ausgangsfreq. | Ausgangsfrequenz. Timeouts.

[113] | PID begrenz [142] [ Bus 4 - 20 mA | Parameter 4-54 Warnung Sollwert niedr.

Ausgang Timeo. definiert das Verhalten des

[119] | Drehm. % lim Analogausgangs im Falle eines Bus-
Ti ts.
[130] | Ausg.freq. 420 |0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. imeou™s
mA [149] | Drehm.% lim. 4 - | Drehmomentsollwert.
20 mA P ter 3-00 Sollwertbereich [Min.-
[131] | Sollwert 4-20 Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min.- m arameoer otiwer Oerelc (Min
mA Max.] 0% = 4 mA; 100 % = 20 mA. Max] 0% = 4 mA; 100 % = 20 mA.
Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max- Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max. -
Max] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; Max]-100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA;
+100 % = 20 mA +100 % = 20 mA.
0 = .
[132] | Istwert 4-20 mA [150] | Max.Ausg.fr. 4 - [ Im Verhéltnis zu Parameter 4-19 Max.
20 mA Ausgangsfrequenz.
Motorstrom 4-20 | Der Wert stammt aus

[133]

mA

Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der
Maximalstrom des Wechselrichters

(160 % Stromstarke) entspricht 20 mA.
Beispiel: Normalstrom des Wechsel-
richters (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A.
Normalstrom des Motors = 22 A,

Anzeige 11,46 mA.

16 mAx22A
38.44

=9.17mA
Falls der Normalstrom des Motors 20 mA
entspricht, lautet die Ausgangsein-
stellung von Parameter 6-62 KI. X30/8,

Ausgang max. Skalierung:

MG33MO03
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378 67" Analogausgang 3 MCB 113

Range: Funktion:

Parameter zur Skalierung und zum Konfigurieren der
Grenzwerte fiir Analogausgang 3, Klemmen X45/1 und
X45/2. Analogausgange sind Stromausgdnge: 0/4-20 mA.
Die Auflésung am Analogausgang ist 11 Bit.

0 %*| [0- |Skaliert den min. Ausgang des ausgewahlten

200 %] | Analogsignals an Klemme X30/8. Dieser Parameter
skaliert den Mindestwert in Prozent des
maximalen Signalpegels. Geben Sie zum Beispiel

den Wert 25 % ein, wenn der Ausgang 0 mA bei 6-70 KI. X45/1 Ausgang

25 % des maximalen Ausgangswert betragen soll. Option: Funktion:

Skalierungswerte bis zu 100 % konnen die

. X Dieser Parameter definiert die
entsprechende Einstellung in

Parameter 6-62 Terminal X30/8 Max. Scale nicht
Uberschreiten.

Funktion des Analogausgangs,
Klemme X45/1.
[0] Ohne Funktion Wenn kein Signal am Analog-

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101 im Frequenzumrichter
installiert ist.

ausgang anliegt.

[52] | MCO 305 0-20 mA
[53] | MCO 305 4-20 mA

6-62 KI. X30/8, Ausgang max. Skalierung [100] [ Ausgangsfrequenz 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
0-20 mA

Range: Funktion:
- _ [101] | Sollwert 0-20 mA Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min.
100 [0 - | Skaliert den max. Ausgang des ausgewahlten ~Max] 0 % = 0 mA: 100 % = 20
%* 200 % | Analogsignals an Klemme X30/8. Stellen Sie den mA
] Wert auf Maximalwert des Stromsignalausgangs

Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max.
- Max.] -100 % = 0 mA; 0 % = 10
mA; +100 % = 20 mA.

ein. Sie konnen den Ausgang so skalieren, dass
beim Skalenendwert ein Strom unter 20 mA bzw.

. A 100 9
bei einem Ausgang von unter 100 % des [102] | 1stwert

[103] [ Motorstrom 0-20 mA | Der Wert stammt aus

Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der
Maximalstrom des Wechselrichters
(160 % Stromstarke) entspricht 20
mA.

Beispiel: Normalstrom des Wechsel-
richters (11 kW) = 24 A. 160 % =
38,4 A. Normalstrom des Motors =

maximalen Signalwerts 20 mA erzielt werden.
Sollen die 20 mA Ausgangsstrom bereits bei 0 bis
100 % des Signalwertes erreicht werden, ist der
prozentuale Wert direkt einzugeben, d. h. 50 % =
20 mA. Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein
kleinerer Strom mit einem Wert zwischen 4 und
20 mA erforderlich ist, berechnen Sie den
Prozentwert wie folgt:

20 mA / gewiinschte maximale Strom x 100 % 22 A, Anzeige 11,46 mA.
: 20 -4
e.10mA: 100 = 160 % 20mAx2z4 _
i.e T 0) W-ll.l}GmA
. Falls der Normalstrom des Motors
6-63 KI. X30/8, Wert bei Bussteuerung . .
. 20 mA entspricht, lautet die
Range: Funktion: Ausgangseinstellung von
0 %* [ [0 - 100 %] | Halt das Niveau von Ausgang X30/8 bei Parameter 6-52 KI. 42, Ausgang max.
Bussteuerung. Skalierung:

Inr,, X100 38 4x100

6-64 KI. X30/8, Wert bei Bus-Timeout T 22 0%

Range: Funktion: [104] | Mom.relativ zu Max. | Die Drehmomenteinstellung bezieht
0 %*| [O- Halt das voreingestellte Niveau von Ausgang 0-20 mA sich auf die Einstellung unter
100 %] X30/8 Parameter 4-16 Momentengrenze
0 .

Wenn Sie in Parameter 6-60 Klemme X30/8 motorisch.

Analogausgang eine Timeout-Funktion wahlen,

[105] | Drehmoment relativ | Das Drehmoment bezieht sich auf
wird der Ausgang bei einem Feldbus-Timeout zu Nenn-Motordreh- | die Einstellung des Motor-
moment 0-20 mA Drehmoments.

[106] | Leistung 0-20 mA Stammt aus

Parameter 1-20 Motornennleistung
[kW].

[107] | Drehzahl 0-20 mA Stammt aus

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.
20 mA = Wert unter

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.

auf dieses Niveau voreingestellt.
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6-70 KIl. X45/1 Ausgang

Option:

Funktion:

6-70 KIl. X45/1 Ausgang

Option:

Funktion:

[108]

Drehmomentsollw.
0-20 mA

Der Drehmoment-Sollwert bezieht
sich auf 160 % Drehmoment.

[141]
Timeo.

Bus-Strg. 0 - 20 mA

Parameter 4-54 Warnung Sollwert
niedr. definiert das Verhalten des

[109] | Max.Ausgangsfreq. Im Verhaltnis zu Parameter 4-19 Max. Analogausgangs bei einem Feldbus-
0-20 mA Ausgangsfrequenz. Timeout.

[130] | Ausg.freq. 4-20 mA 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. [142] [ Bus-Strg. 4 - 20 mA | Parameter 4-54 Warnung Sollwert

[131] | Sollwert 4-20 mA Parameter 3-00 Sollwertbereich [Min.- Timeo. niedr. definiert das Verhalten des
Max.] 0% = 4 mA; 100 % = 20 mA. Analogausgangs bei einem Feldbus-
Parameter 3-00 Sollwertbereich [-Max- Timeout.
Max.] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; [150] | Max.Ausgangsfreq. Im Verhaltnis zu Parameter 4-19 Max.
+100 % = 20 mA. 4-20 mA Ausgangsfrequenz.

[132]

Istwert 4-20 mA

[133]

Motorstrom 4-20 mA

Der Wert stammt aus

Parameter 16-37 Max.-WR-Strom. Der
Maximalstrom des Wechselrichters
(160 % Stromstarke) entspricht 20
mA.

Beispiel: Normalstrom des Wechsel-
richters (11 kW) = 24 A. 160 % =
38,4 A. Normalstrom des Motors =

22 A, Anzeige 11,46 mA.

16 mAx22A
38.44

=9.17mA

Falls der Normalstrom des Motors
20 mA entspricht, lautet die
Ausgangseinstellung von
Parameter 6-52 Kl. 42, Ausgang max.
Skalierung:

yr,, X100 38 4x100

> =175%

Motor yopmar

[134]

Drehm.% max. 4-20
mA

Die Drehmomenteinstellung bezieht
sich auf die Einstellung unter
Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch.

[135]

Drehm.% nom. 4-20
mA

Die Drehmoment-Einstellung
bezieht sich auf die Einstellung des
Motor-Drehmoments.

[136]

Leistung 4-20 mA

Stammt aus
Parameter 1-20 Motornennleistung
[kW].

[137]

Drehzahl 4-20 mA

Stammt aus

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.
20 mA = Wert unter

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert.

[138]

Drehm. 4-20 mA

Der Drehmoment-Sollwert bezieht
sich auf 160 % Drehmoment.

[139]

Bus 0 - 20 mA

Ein Ausgangswert, der tber
Feldbus-Prozessdaten eingestellt
wird. Der Ausgang funktioniert
unabhangig von den internen
Funktionen im Frequenzumrichter.

[140]

Bus 4 - 20 mA

Ein Ausgangswert, der Uber
Feldbus-Prozessdaten eingestellt
wird. Der Ausgang funktioniert
unabhangig von den internen
Funktionen im Frequenzumrichter.

6-71 Klemme X45/1 Min. Skalierung

Range: Funktion:
0,00 %*| [0,00 - Dieser Parameter skaliert das Min.-Analog-
200,00 %] signal an Ausgangsklemme X45/1 in

Prozent des max. Signalpegels. Ist
beispielsweise 0 mA (oder 0 Hz) bei 25 %
des maximalen Ausgangswerts
erforderlich, programmieren Sie 25 %.
Skalierungswerte bis zu 100 % kdnnen nie
hoher sein als die entsprechende
Einstellung in Parameter 6-72 Klemme
X45/1 Max. Skalierung.

6-72 Klemme X45/1 Max. Skalierung

Range: Funktion:
100%* | [0,00 - Dieser Parameter skaliert das Max.-Analog-
200,00 %] | signal an Ausgangsklemme X45/1 in Prozent

des max. Signalpegels. Setzen Sie den Wert
auf den Maximalwert der aktuellen Signal-
ausgabe. Sie konnen den Ausgang so
skalieren, dass beim Skalenendwert ein
Strom unter 20 mA bzw. bei einem Ausgang
von unter 100 % des maximalen Signalwerts
20 mA erzielt werden. Sollen die 20 mA
bereits bei 0 - 100 % des Signalwertes
erreicht werden, so geben Sie den prozen-
tualen Wert direkt ein, z. B. 50 % = 20 mA.
Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein
kleinerer Strom zwischen 4 und 20 mA
erforderlich ist, berechnen Sie den
Prozentwert wie folgt (Beispiel mit erforder-
lichem max. Ausgangssignal von 10 mA):

Iggreicy [mA]
Teewonscrr max [MA]

20 - 4mA
_leoo% = 160 %

x100 %

MG33MO003
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Strom = 6-81 Klemme X45/3 Min. Skalierung
[mAl A 5
< Option: Funktion:
20 - 5 Parameter 6-82 Klemme X45/3 Max.

Skalierung nicht Gberschreiten.

Dieser Parameter ist aktiv, wenn die VLT®
Extended Relay Card MCB 113 im
Frequenzumrichter installiert ist.

0/4 - 6-82 Klemme X45/3 Max. Skalierung
I I |
0% Analogausg. Analogausg. 100% Analogausgangssignal Option: Funktion:
skal. skal. ex: Drehzahl
min. max. [UPM] [0,00 %] | 0,00 - Skaliert den max. Ausgang des
P6-71 P 6-72

* 200,00 % | ausgewahlten Analogsignals an Klemme
X45/3. Stellen Sie den Wert auf
Maximalwert des Stromsignalausgangs

Abbildung 3.46 Ausgang max. Skalierung

ein. Sie kdnnen den Ausgang so skalieren,

6-73 Klemme X45/1, Wert bei Bussteuerung dass beim Skalenendwert ein Strom unter

Range: Funktion: 20 mA bzw. bei einem Ausgang von unter
0,00 %* | [0,00 - 100,00 %] | Halt den Strom an Analogausgang 3 100 % des maximalen Signalwerts 20 mA
(Klemme X45/1) auf konstantem erzielt werden. Sollen die 20 mA bereits
Niveau, sofern er busgesteuert ist. bei 0 - 100 % des Signalwertes erreicht
werden, so geben Sie den prozentualen
Wert direkt ein, z. B. 50 % = 20 mA. Wenn
Range: Funktion: bei maximalem Signal (100 %) ein
0,00 %*| [0,00 - Halt das voreingestellte Stromniveau kleinerer Strom zwischen 4 und 20 mA
100,00 %] von Analogausgang 3 (Klemme X45/1). erforderlich ist, berechnen Sie den
Wenn Sie in Parameter 6-70 KI. X45/1 Prozentwert wie folgt (Beispiel mit
erforderlichem max. Ausgangssignal von

Ausgang eine Timeout-Funktion

wahlen, wird der Ausgang bei einem 10 mA):
Feldbus-Timeout auf dieses Niveau _Toneicn [mAl__ 100 %
X I Tegwinscrr max [mA
voreingestellt. _ 2015 ;::Axwo% - 160%
3.7.9 6-8* Analogausgang 4 MCB 113 6-83 KI. X45/3, Wert bei Bussteuerung
Option: Funktion:

Parameter zur Skalierung und zum Konfigurieren der
Grenzwerte flr Analogausgang 4, Klemmen X45/3 und
X45/4. Analogausgange sind Stromausgange: 0/4 bis 20

mA. Die Auflésung am Analogausgang ist 11 Bit. 6-84 KIl. X45/3, Wert bei Bus-Timeout
6-80 Klemme X45/3 Ausgang Option: Funktion:

Option: Funktion: [0,00 %] * | 0,00 - Halt das voreingestellte Niveau von
100,00 % Ausgang 4 (X45/3). Wenn Sie in
Parameter 6-80 Kl. X45/3 Ausgang eine
Timeout-Funktion wahlen, wird der

[0,00 %] * | 0,00 - 100,00 % | Halt das Niveau von Ausgang 4
(X45/3), sofern er busgesteuert ist.

Dieser Parameter definiert die Funktion des
Analogausgangs, Klemme X45/3.

[0] * | Ohne Funktion | Gleiche Optionen wie flr Parameter 6-70 KI.
X45/1 Ausgang verfugbar.

6-81 Klemme X45/3 Min. Skalierung

Option: Funktion:

[0,00 %] *| 0,00 - Skaliert den min. Ausgang des

200,00 % | ausgewahlten Analogsignals an Klemme
X45/3. Dieser Parameter skaliert das Min.-

Ausgang bei einem Feldbus-Timeout

auf dieses Niveau voreingestellt.

Signal in Prozent des max. Signalpegels.
Wenn z. B. 0 mA (oder 0 Hz) bei 25 %
des max. Ausgangswerts benotigt
werden, programmieren Sie 25 %. Skalie-
rungswerte bis zu 100 % konnen die
entsprechende Einstellung in
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3.8 Parameter: 7-** PID Regler 3.8.2 Drehzahlregler
Anderungsgeschwindigkeit
3.8.1 7-0*PID Drehzahlregler

Diese Funktion implementiert eine prazise Drehmoment-

HINWEIS verteilung zwischen mehreren Motoren an eine

Wenn Sie separate Drehgeber verwenden (nur FC302), gemeinsamen mech:a\nischen Welle.

miissen Sie die Rampen-Einstellungsparameter gemaf Der Drehzahlregler Anderungsgeschwindigkeit eignet sich
der Getriebeiibersetzung zwischen den beiden fur Anwendungen in Seefahrt und Bergbau, bei denen
Drehgebern programmieren. Redundanz und héhere Dynamik bend&tigt werden. Der

Drehzahlregler Anderungsgeschwindigkeit erméglicht eine

S Verringerung der Tragheit durch die Nutzung mehrerer
S0 A G i kleiner Motoren anstelle eines gro3en Motors.
Option: Funktion: Abbildung 3.47 zeigt das Konzept der Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht
einstellen.

Auswahl des Drehgebers fiir Regelung
mit Istwertrlickfihrung.

Der Istwert kann von einem anderen
Drehgeber stammen (typisch in der
Anwendung selbst installiert), als dem
in Parameter 1-02 Drehgeber Anschluss
gewahlten Drehgeber-Istwert vom
Motor.

[0] [ Drehgeber (Par.1-02)
[11 | 24V/HTL-Drehgeber
[2] [ Option MCB102

[3] | Option MCB 103

[4] [ MCO Drehgeber 1
[5] | MCO Drehgeber 2
[6] | Analogeingang 53

[7]1 | Analogeingang 54

[8] [ Pulseingang 29

[9] | Pulseingang 33
[11] ] MCB 15X
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Abbildung 3.47 Drehzahlregler Anderungsgeschwindigkeit
Der Wert in Parameter 7-01 Speed PID Droop stellt sicher, Drehzahlregler Anderungsgeschwindigkeit aktivieren
dass die Last gleichmafig zwischen den Motoren verteilt Aktivieren des Drehzahlreglers Anderungsgeschwindigkeit:
wird. Wenn das Drehmoment des Motors bei 100 % des . Betreiben Sie den Frequenzumrichter in einer der
Nenndrehmoments liegt, reduziert der Frequenzumrichter folgenden Betriebsarten:

seinen Ausgangwert fir diesen Motor um 100 % des Werts
in Parameter 7-01 Speed PID Droop. Wenn das Drehmoment
des Motors bei 50 % des Nenndrehmoments liegt,
reduziert der Frequenzumrichter seinen Ausgangwert flr
diesen Motor um 50 % des Werts in Parameter 7-01 Speed * Flux ohne Geber (Parameter 1-01 Steuer-
PID Droop. Dies sorgt fiir eine gleichméaBige Verteilung der prinzip, [2] Fluxvektor ohne Geber).

. Flux mit Rickfiihrung
(Parameter 1-01 Steuerprinzip, [3]
Fluxvektor mit Geber)

Motorenlast. . Betreiben Sie den Frequenzumrichter im

Eine Nebenwirkung einer Nutzung des Drehzahlreglers Drehzahlmodus (Parameter 1-00 Regelverfahren,
Anderungsgeschwindigkeit besteht darin, dass die Option [0] Drehzahl ohne Riickfiihrung oder [1]
tatsdchliche Wellendrehzahl nicht genau mit dem Sollwert Drehzahl mit Riickfiihrung).

tibereinstimmt. Der Drehzahlregler Anderungsgeschwin-
digkeit ist bei Anwendungen mit niedrigen Drehzahlen

nicht effizient, weil der Einstellbereich moglicherweise
nicht ausreicht. . Stellen Sie sicher, dass sich alle Frequenzum-

richter im Drehmomentverteilungssystem
denselben Drehzahlsollwert und dasselbe Start-
und Stoppsignal verwenden.

. Stellen Sie sicher, dass Parameter 1-62 Schlupfaus-
gleich den Standardwert enthalt (0 %).

Verwenden Sie die Drehzahltrimmung, wenn die
Anwendung folgende Funktionen erfordert:

. Genaue Drehzahl (die tatsachliche Wellendrehzahl ° Stellen Sie sicher, dass sich alle Frequenzum-
entspricht dem Drehzahlsollwert). richter im Drehmomentverteilungssystem
. Préizise Drehzahlanpassung bis zu 0 U/min. dieselben Parametereinstellungen verwenden.
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. Einstellung des Werts in Parameter 7-01 Speed PID
Droop.

HINWEI

Verwenden Sie nicht die Uberspannungssteuerung, wenn
Sie die Drehzahlregler-Anderungsgeschwindigkeit-
Funktion verwenden (wdhlen Sie [0] Deaktiviert in
Parameter 2-17 Uberspannungssteuerung).

HINWEIS

Wenn der Drehzahlsollwert niedriger ist als der Wert in
Parameter 7-01 Speed PID Droop, gleicht der Frequenzum-
richter den Drehzahlregler-Anderungsgeschwindigkeit-
Faktor dem Drehzahlsollwert an.

Beispiel eines PM-Motors

In einer Konfiguration mit folgender Konfiguration:
. Drehzahlsollwert = 1500 U/min.

. Parameter 7-01 Speed PID Droop = 50 U/min.

Der Frequenzumrichter liefert folgende Ausgangswerte:

Belastung des Motors Ausgang
0% 1500 U/min
100% 1450 U/min
100 % generatorische Last 1550 UPM

Tabelle 3.24 Ausgang mit Drehzahlregler
Anderungsgeschwindigkeit

Aus diesem Grund wird die Drehzahlregelung manchmal
auch als negativer Schlupfausgleich bezeichnet (der
Frequenzumrichter reduziert den Ausgangswert statt ihn
zu erhéhen).

3.8.3 Drehzahltrimmung

Die Drehzahltrimmungsfunktion ist ein Zusatz zur
Drehzahlregler Anderungsgeschwindigkeit Die Drehzahlt-
rimmung sorgt fiir eine Drehmomentverteilung mit
préziser Drehzahl ab auf 0 U/min. Die Funktion erfordert
eine Verdrahtung des Analogsignals.

Im Drehzahltrimmungsmodus fiihrt der Master-Frequen-
zumrichter eine PID bei normaler Drehzahl ohne Anderung
durch. Die Follower-Frequenzumrichter verwenden die
Drehzahl-PID-Anderung, aber statt auf ihre eigene Last zu
reagieren, vergleichen sie ihre eigene Last mit der Last von
anderen Frequenzumrichtern im System und verwenden
anschlieBend diese Daten als Eingangswert fiir die
Drehzahl-PID-Anderung.

Eine Konfiguration mit einer einzelnen Quelle, bei der der
Masterfrequenzumrichter Drehmomentdaten an alle
Follower sendet, ist durch die Zahl der verfligbaren
Analogausgdnge am Master-Frequenzumrichter begrenzt.
Mit einem Kaskadenprinzip kénnen Sie diese Beschrankung
Uberwinden, jedoch wird die Steuerung dadurch langsamer
und ungenauer.

Der Master-Frequenzumrichter wird im Drehzahlmodus
betrieben. Die Follower-Frequenzumrichter werden im
Drehzahlmodus mit Drehzahltrimmung betrieben. Die
Justierfunktion verwendet die Drehmomentdaten von allen
Frequenzumrichtern des Systems.
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Abbildung 3.48 Drehzahltrimmung

Abbildung 3.48 zeigt eine Einzelquellenkonfiguration, in der 7-02 Drehzahlregler P-Verstirkung

der Master das Drehmomentsignal an alle Follower sendet.

Range: Funktion:
Die Anzahl der verfligbaren Analogausgdnge am Master - - - — —
.. . . . s L. Size [0 - [ Eingabe der Proportionalverstarkung fir die
beschrankt diese Konfiguration. Mit einem Kaskadenprinzip ) ) .
related* | 1] Drehzahlregelung. Die Proportionalverstarkung

kdnnen Sie diese Beschrankung beseitigen. Das Kaskaden-
prinzip fihrt zu einer langsameren und ungenaueren
Steuerung im Vergleich zur Konfiguration mittels

Analogausgéangen.
Parameter 1-00 Regelverfahren [0] Ohne

7-01 Speed PID Droop Riickfiihrung und [1] Mit Drehgeber verwendet.

verstarkt den Fehler (d. h. die Abweichung
zwischen dem Istwert- und dem Sollwertsignal).
Dieser Parameter wird mit den

Die Funktion fiir die Anderungsgeschwindigkeit erméglicht dem Eine schnelle Regelung wird bei hoher
Frequenzumrichter die Reduzierung der Motordrehzahl propor- Verstdrkung erreicht. Eine zunehmende

tional zur Last. Der Droop-Wert ist direkt proportional zum Verstarkung destabilisiert den Prozess.

Lastwert. Verwenden Sie die Droop-Funktion, wenn mehrere Verwenden Sie diesen Parameter fiir Werte mit
Motoren mechanisch verbunden sind und sich die Last an den drei Dezimalstellen. Verwenden Sie

Motoren ggf. unterscheidet. Parameter 3-83 Schnellstopp S-Form Anfang Start
Sorgen Sie dafiir, dass Parameter 1-62 Schlupfausgleich (iber eine flir Werte mit 4 Dezimalstellen.

Werkseinstellung verfiigt.
Range: Funktion:

0 RPM* [0 - 200 RPM] Geben Sie den Droop-
Wert bei 100 % Last ein.
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7-03 Drehzahlregler I-Zeit

7-06 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit

von Fehlern bendotigt. Je groBer der Fehler,
desto schneller nimmt die Verstarkung zu.
Die Integrationszeit verursacht eine
Verzogerung des Signals und somit einen
Dampfungseffekt und kann zum Eliminieren
des stationaren Zustands eines Drehzahl-
fehlers verwendet werden. Sie erreichen eine
schnelle Regelung durch eine kurze Integrati-
onszeit; bei zu kurzer Integrationszeit wird
der Prozess jedoch instabil. Eine GbermaBig
lange Integrationszeit deaktiviert die
Integration und fihrt zu groBeren
Abweichungen vom erforderlichen Sollwert,
da der Prozessregler beim Regulieren von
Fehlern zu lange braucht. Dieser Parameter
wird mit den unter Parameter 1-00 Regelver-
fahren festgelegten Parametern [0] Ohne
Riickfiihrung und [1] Mit Drehgeber
verwendet.

7-04 Drehzahlregler D-Zeit

Range: Funktion:

Size [0 - [Eingabe der Differentiationszeit fir die

related* [ 200 Drehzahlregelung. Der Differentiator reagiert
ms] nicht auf konstante Fehler. Er liefert

Verstirkung proportional zur Anderungsge-
schwindigkeit des Drehzahl-Istwerts. e
schneller sich der Fehler é@ndert, desto starker
ist die Verstarkung vom Differentiator. Die
Verstarkung ist proportional zur Geschwin-
digkeit, mit der sich Fehler andern. Ein Setzen
dieses Parameters auf O deaktiviert den
Differentiator. Dieser Parameter wird mit
Parameter 1-00 Regelverfahren [1] Mit Drehgeber
verwendet.

Range:

7-05 Drehzahlregler D-Verstark./Grenze

Funktion:

5* [‘] -
20]

Festlegung einer Grenze fir die vom Differentiator
gelieferte Verstarkung. Erwagen Sie eine
Beschrankung der Verstarkung bei héheren
Frequenzen. Richten Sie beispielsweise einen reinen
D-Link bei niedrigen Frequenzen und einen
konstanten D-Link bei hoheren Frequenzen ein.
Dieser Parameter wird mit Parameter 1-00 Regelver-
fahren [1] Mit Drehgeber verwendet.

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [1.0 - [Eingabe der Integrationszeit fiir die Drehzahl- Size [0.1 W

related* | 20000 | regelung, mit der festgelegt wird, wie viel related* |- 100 Starkes Filtern kann die dynamische
ms] Zeit die interne PID-Regelung zum Beheben ms]

Leistung beeintrachtigen.

Dieser Parameter wird mit den Regelver-
fahren fiir Parameter 1-00 Regelverfahren
[1] Mit Drehgeber und [2] Drehmoment-
regler verwendet.

Stellen Sie die Filterzeit bei ,Fluxvektor
ohne Geber” auf 3 - 5 ms ein.

Festlegung einer Zeitkonstante fiir den Tiefpass-
filter der Drehzahlregelung. Der Tiefpassfilter
verbessert die stationare Leistung und dampft
Schwingungen des Istwertsignals. Dies ist
vorteilhaft, wenn viele Storsignale im System
sind; siehe Abbildung 3.49. Wenn beispielsweise
eine Zeitkonstante (t) von 100 ms programmiert
wird, liegt die Abschaltfrequenz fir den Tiefpass-
filter bei 1/0,1= 10 RAD/s, was (10/2 x m) =

1,6 Hz entspricht. Der PID-Regler reguliert nur
ein Istwertsignal, das mit einer Frequenz von
unter 1,6 Hz schwankt. Wenn das Istwertsignal
mit einer Frequenz von mehr als 1,6 Hz
schwankt, reagiert der PID-Regler nicht.
Einstellungen von Parameter 7-06 Drehzahlregler
Tiefpassfilterzeit aus der Praxis anhand der
Anzahl von Impulsen pro Umdrehung am
Drehgeber:

Drehgeber-PPR | Parameter 7-06 Drehzahl-

regler Tiefpassfilterzeit

512 10 ms
1024 5 ms
2048 2 ms
4096 1 ms

Tabelle 3.25 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit
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Istwert = 7-07 Drehzahlregler Getriebefaktor
N
g Range: Funktion:
Gestorter Istwert 2 1*| [0.0001 - 32.0000 ] | Der Frequenzumrichter multipliziert den
Drehzahlistwert mit diesem Verhaltnis.
[— =
5
]
- — — — — — — — - = = - s
[
00O | o
o0 ’—‘
O%O 0 nl n2
> T |
O O O O I
Motor I | |
AN
Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2
0‘6 t (Sek.)
’ Abbildung 3.50 Drehzahlregler Getriebeiibersetzung
TiefpaB-Filt
etpanrter 7-08 Drehzahlregler Vorsteuerung
fo=10Hz Range: Funktion:
0 %* [ [0 - 500 %] | Das Sollwertsignal umgeht den Drehzahl-
regler mit dem angegebenen Wert. Diese
Istwert Funktion erhoht die dynamische Leistung der
Drehzahlregelschleife.
Entstorter Istwert
7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp
Range: Funktion:
Size related*| [10 - Der Drehzahlfehler zwischen Rampe
100000 RPM] | und aktueller Geschwindigkeit wird
mit der Einstellung in diesem
Parameter verglichen. Wenn der
Drehzahlfehler diesen Parameter-
eintrag Ubersteigt, wird er tber
einen Beschleunigungs- bzw.
Verzégerungsvorgang auf kontrol-
lierte Weise korrigiert.
f
0.6 t (Sek.)
Abbildung 3.49 Istwertsignal
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Abbildung 3.51 Drehzahlabweichung zwischen Rampe und
Istdrehzahl

3.8.4 7-1* Drehmom. PI-Regler

Parameter zur Konfiguration der Drehmoment-PI-Regelung.

7-10 Torque Pl Feedback Source

Auswahl des Istwertanschlusses fiir den Drehmomentregler.
Option: Funktion:

[0] * | Controller Off

Auswahl des Betriebs bei Regelung ohne
Ruckfuihrung.

[11 | Analog Input 53 [ Auswahl zur Verwendung des Drehmo-
mentistwerts von Analogeingang.

[2] [Analog Input 54 | Auswahl zur Verwendung des Drehmo-
mentistwerts von Analogeingang.

[3] | Estimed Torque [ Auswahl zur Verwendung des vom
Frequenzumrichter geschétzten Drehmo-

mentistwerts.

7-12 Drehmom.Regler P-Verstarkung

Range: Funktion:
100 %* | [O - Eingabe der Proportionalverstarkung fir die
500 %] Drehmomentregelung. Bei Auswahl eines

hoheren Werts reagiert der Regler schneller.
Eine zu hohe Einstellung fihrt zur
Instabilitat des Reglers.

7-13 Drehmom.Regler I-Zeit

7-16 Torque Pl Lowpass Filter Time

Eingabe der Zeitkonstante fir den Tiefpassfilter der Drehzahlre-
gelung.

Range: Funktion:

5 ms*

| [0.1 - 100 ms] |

7-18 Torque Pl Feed Forward Factor

Eingabe des Werts fir den Drehmoment-Vorwartsschubfaktor.
Das Sollwertsignal umgeht den Drehmomentregler mit diesem

Wert.
Range: Funktion:

0 %* [ 10-100 %] |

7-19 Current Controller Rise Time

Funktion:

[15 - 100 %] | Eingabe des Werts fur die
Anstiegzeit des Stromreglers als

Range:

Size related*

Prozentwert des Steuerungs-
zeitraums.

3.8.5 7-2* PID-Prozess Istw.

Definiert die Ressourcen fir die Istwertriickfihrung an die
PID-Prozessregelung und die Verarbeitung des Istwerts.

7-20 PID-Prozess Istwert 1
Option:

Funktion:

Das effektive Istwertsignal setzt sich
aus bis zu zwei verschiedenen
Eingangssignalen zusammen.
Definiert den Eingang des Frequen-
zumrichters, der als Quelle des ersten
Istwertsignals dient. Das zweite
Eingangssignal wird unter

Parameter 7-22 PID-Prozess Istwert 2
definiert.

[0] * | Keine Funktion

[11 [Analogeingang 53

[2] | Analogeingang 54

[31 | Pulseingang 29

[4] [ Pulseingang 33

[7] | Analogeing. X30/11
[8] | Analogeing. X30/12
[15

Analogeingang
X48/2

0.020 s*| [0.002 - 2 [Eingabe der Integrationszeit fiir die Option: Funktion:
s] Drehmomentregelung. Wenn Sie einen Das effektive Istwertsignal setzt sich
niedrigen Wert auswahlen, reagiert der aus bis zu zwei verschiedenen
Regler schneller. Ein zu niedriger Wert Eingangssignalen zusammen.
fuhrt zu einer Instabilitat des Reglers. Definiert den Eingang des Frequen-
zumrichters, der als Quelle des
zweiten Istwertsignals dient. Das
erste Eingangssignal wird unter
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7-22 PID-Prozess Istwert 2

7-34 PID-Prozess |-Zeit

[0] * | Keine Funktion

[11 [Analogeingang 53

[2] | Analogeingang 54

[3] |Pulseingang 29

[4] | Pulseingang 33

[71 [Analogeing. X30/11
[8] [ Analogeing. X30/12
[15] [ Analogeingang
X48/2

3.8.6 7-3* PID-Prozessregler

7-30 Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

Option: Funktion: Range: Funktion:
Parameter 7-20 PID-Prozess Istwert 1 10000 s*| [0.01 - Eingabe der PID-Integrationszeit. Der
definiert. 10000 s] Integrator liefert eine steigende

Verstarkung bei konstanter Abweichung
zwischen Soll- und Istwertsignal. Die
Integrationszeit ist die Zeit, die der
Integrator bendtigt, um die gleiche
Verstarkung wie die Proportionalver-
starkung zu erreichen.

7-35 PID-Prozess D-Zeit

Range: Funktion:
0s*| [0-10 |Eingabe der PID-Differentiationszeit. Der Differen-
s] tiator reagiert nicht auf eine konstante

Abweichung, sorgt jedoch fiir eine Verstarkung,
wenn sich die Abweichung verandert. Je kirzer
die PID-Differentiationszeit, desto starker die
Verstarkung vom Differentiator.

Die Normal- und Invers-Regelung wird realisiert,
indem eine Differenz zwischen Sollwert- und
Istwertsignal festgelegt wird.

[0] * | Normal | Stellt die Prozessregelung so ein, dass die
Ausgangsfrequenz erhéht wird.

[11 |Invers | Stellt die Prozessregelung so ein, dass die

Ausgangsfrequenz gesenkt wird.

7-31 PID-Prozess Anti-Windup
Option:
[0] |Aus

Funktion:

Setzt die Regelung einer Abweichung auch fort, wenn
die Ausgangsfrequenz nicht erhoht oder verringert
werden kann.

[1] * | Ein | Stoppt die Integration einer Abweichung, wenn die
Ausgangsfrequenz nicht mehr weiter nachgeregelt

werden kann.

7-32 PID-Prozess Reglerstart bei

Range: Funktion:

0 RPM*| [0 - Eingabe der Motordrehzahl, die als
6000 Startsignal fir eine PID-Regelung erreicht
RPM] werden muss. Wenn die Netzversorgung

eingeschaltet ist, beschleunigt der Frequen-
zumrichter den Motor und fahrt mit
Drehzahlregelung ohne Ruckfiihrung. Bei
Erreichen der PID-Prozess-Reglerstartdrehzahl
wechselt der Frequenzumrichter zum PID-
Prozessregler.

7-33 PID-Prozess P-Verstarkung

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 10 ] [ Eingabe der PID-Proportionalverstarkung.
Die Proportionalverstarkung multipliziert
die Abweichung zwischen Sollwert- und

Istwertsignal.

7-36 PID-Prozess D-Verstarkung/Grenze

Range: Funktion:
51 [1- Eingabe einer Grenze fir die Differentiationsver-
501] starkung. Wenn es keine Grenze gibt, erhoht sich

bei schnellen Veranderungen die Differentiations-
verstarkung. Begrenzen Sie die
Differentiationsverstarkung, um eine reine Differen-
tiationsverstarkung bei langsamen Anderungen
und eine konstante Differentiationsverstarkung bei
schnell auftretenden Anderungen zu erreichen.

7-38 PID-Prozess Vorsteuerung

Range: Funktion:
0%*| [O- Eingabe eines Vorwartsschubfaktors fiir die PID-
200 %] | Regelung. Damit kann ein entsprechend grof3er

Anteil des Sollwertes an der PID-Regelung vorbei-
geleitet werden, sodass sich diese nur auf einen
Teil des Regelsignals auswirkt. Jede Sollwertan-
derung wirkt sich auf die Motordrehzahl aus. Mit
dem Vorwiértsschubfaktor wird bei der Anderung
des Sollwerts eine hohe Dynamik bei weniger
Ubersteuerung erreicht. Parameter 7-38 PID-Prozess
Vorsteuerung ist aktiv, wenn

Parameter 1-00 Regelverfahren auf [3] Prozess
eingestellt ist.

7-39 Bandbreite Ist=Sollwert

Range: Funktion:
5%*| [O- Eingabe der Bandbreite Ist=Sollwert. Die PID-
200 %] Regelabweichung (die Differenz zwischen

Sollwert und Istwert) geringer ist, als der in
diesem Parameter eingestellte Wert, ist das
Zustandsbit Ist=Sollwert gleich 1.
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3.8.7 7-4* Adv. Process PID |

Diese Parametergruppe wird nur verwendet, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [7] Erweiterte PID-
Drehzahl CL oder [8] Erweiterte PID-Drehzahl OL eingestellt
ist.

7-40 PID-Prozess Reset I-Teil

Option:  Funktion:
[0] * [ Nein
[11 |Ja Wahlen Sie [1] Ja, um den I|-Teil des PID-Prozessreglers

zurtickzusetzen. Die Auswahl fallt automatisch zu [0]
Nein zurtick. Durch ein Zuriicksetzen des I-Teils kann
von einem mdglichst genauen Punkt gestartet
werden, nachdem etwas in dem Prozess gedandert
wurde, z. B. die Textilrolle gewechselt wurde.

7-41 PID-Prozessausgang neg. Begrenzung

Range: Funktion:
-100 %* [ [-100 - par. Eingabe einer negativen Grenze
7-42 %] fur den Ausgang des PID-Prozess-

reglers.

7-42 PID-Prozessausgang pos. Begrenzung

Range: Funktion:
100 %* | [par. 7-41 - Eingabe einer positiven Grenze fiir
100 %] den Ausgang des PID-Prozess-

reglers.

7-43 PID-Prozess P-Skal.Min.Sollw.

Range: Funktion:
100 % | [O- Eingabe eines Prozentsatzes fiir die Skalierung
8 100 %] | des PID-Prozessausgangs, wenn er bei dem

minimalen Sollwert betrieben wird. Der
Prozentsatz fiir die Skalierung wird linear
zwischen der Skalierung bei minimalem
Sollwert (Parameter 7-43 PID-Prozess P-
Skal.Min.Sollw. ') und der Skalierung bei
maximalem Sollwert (Parameter 7-44 PID-
Prozess P-Skal.Max.Sollw. ) angepasst.

7-45 PID-Prozess Vorsteuerungsfaktor

Option: Funktion:

[0] * [ Deaktiviert Definiert den Eingang des Frequenzum-
richters, der als Vorsteuerungsfaktor
dient. Der Vorsteuerungsfaktor wird dem
Ausgang des PID-Reglers hinzugefiigt.
Dadurch wird die dynamische Leistung

erhoht.

7-44 PID-Prozess P-Skal.Max.Sollw.

[1] | Analogeingang
53
[2] [Analogeingang
54
[7] | Pulseingang 29

[8] | Pulseingang 33
[11] | Bus Sollwert
[20] | Digitalpoti

[21] | Analogeing.
X30-11

[22] | Analogeing.
X30-12

[29] | Analogeingang
X48/2

[32] | Bus PCD

Wahlt einen von Parameter 8-02 Aktives
Steuerwort konfigurierten Feldbus-
Sollwert aus. Andern Sie die

Parameter 8-42 PCD-Konfiguration
Schreiben fir den eingesetzten Bus, um
die Vorsteuerung unter

Parameter 7-48 PCD Feed Forward bereit-
zustellen. Verwenden Sie Index 1 fir die
Vorsteuerung [748] (und Index 2 als
Sollwert [1682]).

7-46 Auswahl FF-Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

[0] * | Normal | Wahlen Sie [0] Normal, um den Vorwartsschub-
faktor festzulegen, damit die FF-Ressource als
positiver Wert behandelt wird.

[11 |Invers | Wahlen Sie [1] Invers, um die FF-Ressource als

negativen Wert zu behandeln.

7-48 PCD Feed Forward

Range: Funktion:
100 % | [0 - Eingabe eines Prozentsatzes fiir die Skalierung Range: Funktion:
* 100 %] | des PID-Prozessausgangs, wenn er bei dem 0% | [0 - 65535 ] | Dieser Parameter enthalt den Wert von
maximalen Sollwert betrieben wird. Der Parameter 7-45 PID-Prozess Vorsteuerungsfaktor
Prozentsatz fiir die Skalierung wird linear [32] Bus-PCD.
zwischen der Skalierung bei minimalem
Sollwert (Parameter 7-43 PID-Prozess P-
Skal.Min.Sollw. ) und der Skalierung bei Option: Funktion:
iR B SlEert (e - [0] * [ Normal | Wéhlen Sie [0] Normal, um den resultierenden
Rrozessi & Skal Mak.Solliv S langepasst Ausgang vom PID-Prozessregler wie vorhanden zu
verwenden.
[11 |Invers | Wahlen Sie [1] Invers, um den resultierenden
Ausgang vom PID-Prozessregler umzukehren.
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7-49 PID-Ausgang Normal/Invers 7-57 PID-Prozess Istw. Filterzeit

Option: Funktion: Range: Funktion:
Dieser Vorgang wird nach Anwendung des 0.001 s*[ [0.001 - 1 |Festlegung einer Zeitkonstante fiir den
Vorwartsschubfaktors durchgefihrt. s] Tiefpassfilter-Istwert der ersten Ordnung.

Der Tiefpassfilter verbessert die stationare
Leistung und dampft Schwingungen des

3.8.8 7-5* Adv. Process PID Il.

Sollwert-/Istwertsignals. Allerdings kann

starkes Filtern die dynamische Leistung
Diese Parametergruppe wird nur verwendet, wenn

Parameter 1-00 Regelverfahren auf [7] Erweiterte PID-
Drehzahl CL oder [8] Erweiterte PID-Drehzahl OL eingestellt
ist. 3.8.9 7-9* Position PI Ctrl. (Position PI-
Regler)

beeintrachtigen.

7-50 PID-Prozess erw. PID
Option: Funktion:

Parameter zur Konfiguration des Positionsreglers.

[0] | Deaktiviert | Deaktiviert die erweiterten Teile des PID- —
7-90 PI-Positionsregelung Istwertanschluss
Prozessreglers.

— — - - - Option: Funktion:
[1] * | Aktiviert Aktiviert die erweiterten Teile des PID-Reglers. : YITT,
Dieser Parameter ist nur mit Software-
Range: Funktion: version 48.XX verfligbar.
1*| [0- |Die Vorsteuerung dient dazu, das erforderliche Auswahl des Istwertanschlusses fur den PI-
100 ] Niveau basierend auf einem bekannten, verfligbaren Positionsregler.
Signal zu erreichen. Der PID-Regler (ibernimmt nur [0] | Drehgeber [Verwenden Sie den Istwertanschluss, der als
den kleineren Teil der Steuerung aufgrund von * P1-02 Motor-Istwert in Parameter 1-02 Drehgeber
unbekannten Zeichen. Der Standard-Vorwartsschub- Anschluss ausgewahlt wurde. Beim Steuerver-
faktor unter Parameter 7-38 PID-Prozess Vorsteuerung fahren Fluxvektor ohne Geber wird die
ist immer sollwertbezogen, bei Parameter 7-51 PID- geschétzte Position der Motorsteuerung
Prozess FF-Verstdrkung stehen mehr Optionen zur verwendet.
Auswahl. Bei Wickleranwendungen ist der Vorwarts- [11 | 24v- Ein 24-V-Drehgeber, angeschlossen an die
schubfaktor in der Regel die Drehgeber | Klemmen 32, 33.
Produktionsgeschwindigkeit des Systems. HINWEI

Stellen Sie Parameter 5-14 Klemme 32
Digitaleingang und

7-52 PID-Prozess FF-Rampe Auf

Range: Funktion: Parameter 5-15 Klemme 33 Digital-
0.01 s*[ [0.01 - 10 s] | Steuert die Dynamik des Vorwartsschub- eingang auf [0] Keine Funktion ein.
signals bei Rampe auf. [2] |MCB 102 Drehgeber an eine Drehgeberoption
angeschlossen (Steckplatz fir B-Option).
Konfigurieren Sie den Drehgeber in Parameter-
Range: Funktion: gruppe 17-1%* Inc. Enc. (Inkrementalgeber).
0.01 s*| [0.01 - 10 s] | Steuert die Dynamik des Vorwértsschub- Schnittstelle.
signals bei Rampe ab. [31 [MCB 103 Resolver an eine Resolver-Option
angeschlossen (Steckplatz fiir B-Option).
Konfigurieren Sie den Resolver in Parameter-
Range: Funktion: gruppe 17-5% Resolver Interface (Resolver-
Schnittstelle).

0.001 s*| [0.001 - 1 | Festlegung einer Zeitkonstante fir den

s] Tiefpassfilter-Sollwert der ersten Ordnung. 7-91 Position Pl Droop

Der Tiefpassfilter verbessert die stationdre Range: Funktion:

Leistung und dampft Schwingungen des — : : :

. . 0.0 **| [0.0 - Geben Sie die Rotorwinkelabweichung bei

Sollwert-/Istwertsignals. Allerdings kann . L . .

. . . . 360.0 °] einer Last von 100 % in einem Zwischenkreis-

starkes Filtern die dynamische Leistung . .

. kopplungssystem ein. Im System befinden sich
beeintrachtigen.

mindestens zwei mechanisch angeschlossene

Motoren im Positionierungs- oder Synchronisie-
rungsmodus. Konfigurieren Sie im
Positionierungsmodus Parameter 7-01 Speed PID
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7-91 Position Pl Droop

7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX verfiigbar.

Eingabe der Proportionalverstarkung fiir
den PI-Positionsregler. Durch die
Erhohung des Verstarkungswerts wird
die Steuerung dynamischer, jedoch
weniger stabil. 0 = Aus.

7-93 Position Pl Integral Time

Range: Funktion:
20000.0 1.0 - W
ms* 20000.0 ms]

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX
verfligbar.

Eingabe der Integrationszeit fiir den
Pl-Positionsregler. Durch die Verrin-
gerung des Werts wird die
Steuerung dynamischer, jedoch
weniger stabil. 20000 = Aus.

7-94 Position Pl Feedback Scale Numerator

Range: Funktion:

1*] [-2000000000 W

- ey Dieser Parameter ist nur mit Software-
version 48.XX verfiigbar.

Dieser Parameter ist der Zahler in der
Gleichung, die die Getriebelbersetzung
zwischen Motor und Istwertvorrichtung
definiert, wenn die Istwertvorrichtung nicht
an der Motorwelle montiert ist.

Par. 7 -94

Geber- Umdrehungen = m

x Motor Umdrehungen

Range: Funktion: Range: Funktion:
Droop so, dass eine Drehzahlabweichung 1*| [-2000000000 - W
méglich ist. 2000000000 ] Dieser Parameter ist nur mit
T pe—— Softwareversion 48.XX
7-92 Position Pl Proportional Gain verfiigbar.
Range: Funktion:
0.0150* | [0.0000 - W Siehe Parameter 7-94 Position Pl
1.0000 ]

Feedback Scale Numerator.

7-97 Position Pl Maximum Speed Above Master

Range: Funktion:
100 RPM* [ [0 - 65000 MM
RPM]

Dieser Parameter ist nur mit
Softwareversion 48.XX
verfligbar.

Eingabe des Werts, bei dem die
Follower-Drehzahl die Master-
Istdrehzahl tberschreiten darf. Gilt
nur im Synchronisierungsmodus.

7-98 Position Pl Feed Forward Factor

Funktion:

CRERIIHINWEIS

Dieser Parameter ist nur mit Softwa-
reversion 48.XX verfiigbar.

Range:
98 %*

Eingabe der Menge, bei der der durch den
Profilgenerator berechnete Drehzahlsollwert
den PI-Positionsregler umgehen darf.

7-99 Position Pl Minimum Ramp Time

Range: Funktion:
001 s*[ [0.000 - W
3600 s]

Dieser Parameter ist nur mit Software-
version 48.XX verfiigbar.

Eingabe der kiirzesten Rampenzeit fiir den
Ausgang des PI-Positionsreglers. Verwenden
Sie diesen Parameter, um die Beschleu-
nigung bei der Korrektur grof3er
Positionsabweichungen zu begrenzen, zum
Beispiel beim Starten der Synchronisierung
mit einem laufenden Master oder nach der
Wiederherstellung nach einer Uberlastsi-
tuation wahrend der Positionierung.
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3.9 Parameter: 8-** Opt./Schnittstellen
HINWEIS|

Kapitel 3.9 Parameter: 8-** Opt./Schnittstellen deckt alle
Produktserien ab, die in dieser Bedienungsanleitung
enthalten sind, jedoch kann sich der Options- und
Parameterumfang bei den verschiedenen Produktserien
unterscheiden. Weitere Informationen finden Sie im
produktspezifischen Programmierhandbuch.

3.9.1 8-0* Grundeinstellungen

8-01 Control Site

Die Einstellung in diesem Parameter umgeht die Einstellungen in
Parameter 8-50 Coasting Select bis Parameter 8-56 Preset Reference
Select.

8-02 Aktives Steuerwort

Wahlen Sie die Quelle des Steuerworts aus: eine von zwei
seriellen Schnittstellen oder vier installierten Optionen. Bei der
ersten Netz-Einschaltung legt der Frequenzumrichter diesen
Parameter automatisch als [3] Option A fest, wenn in Steckplatz A
eine giiltige Feldbus-Option installiert ist. Wird die Option
entfernt, stellt der Frequenzumrichter eine Konfigurationsan-
derung fest und setzt Parameter 8-02 Aktives Steuerwort wieder
auf die Werkseinstellung [1] FC-Seriell RS485 zurlick. AnschlieBend
schaltet der Frequenzumrichter ab. Wenn nach der ersten Netz-
Einschaltung eine Option installiert wird, verdndert sich die
Einstellung von Parameter 8-02 Aktives Steuerwort nicht, aber der
Frequenzumrichter wird abgeschaltet und zeigt Folgendes an:
Alarm 67, Option gedndert.

Wenn Sie eine Busoption in einem Frequenzumrichter
nachriisten, bei dem urspriinglich keine Busoption installiert war,
schalten Sie die Steuerung auf eine Bus-basierte Steuerung um.

seriellen Schnittstellen oder vier installierten Optionen. Bei der
ersten Netz-Einschaltung legt der Frequenzumrichter diesen
Parameter automatisch als [3] Option A fest, wenn in Steckplatz A
eine glltige Feldbus-Option installiert ist. Wird die Option
entfernt, stellt der Frequenzumrichter eine Konfigurationsan-
derung fest und setzt Parameter 8-02 Aktives Steuerwort wieder
auf die Werkseinstellung [1] FC-Seriell RS485 zurtick. AnschlieBend
schaltet der Frequenzumrichter ab. Wenn nach der ersten Netz-
Einschaltung eine Option installiert wird, verandert sich die
Einstellung von Parameter 8-02 Aktives Steuerwort nicht, aber der
Frequenzumrichter wird abgeschaltet und zeigt Folgendes an:
Alarm 67, Option gecindert.

Wenn Sie eine Busoption in einem Frequenzumrichter
nachristen, bei dem urspriinglich keine Busoption installiert war,
schalten Sie die Steuerung auf eine Bus-basierte Steuerung um.
Dies ist aus Griinden der Sicherheit erforderlich, um eine
versehentliche Anderung zu vermeiden.

Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Option:

[0] [ Deaktiviert

[1] | FC-Seriell RS485

[2] | FC-Seriell USB

[3] | Option A

[4] [ Option B

[5] | Option CO

Option: Funktion: Dies ist aus Griinden der Sicherheit erforderlich, um eine
[0] Digital and ctrl.word Steuerung Uber Digital- versehentliche Anderung zu vermeiden.
eingang und Steuerwort. Option: Funktion:
[1] Digital only Steuerung nur tber [6] | Option C1
Digitaleingange. [30] | Externer CAN
[2] Controlword only Steuerung nur Uber [35] | Option A Fast
Steuerwort. 8-03 Steuerwort Timeout-Zeit
8-02 Aktives Steuerwort Range: Funktion:
.. L. . . 20 s*| [0,1 - Geben Sie die maximale erwartete Dauer
Wahlen Sie die Quelle des Steuerworts aus: eine von zwei . .
18000,0 s] |zwischen dem Empfang von 2 aufeinander

folgenden Telegrammen ein. Wenn diese
Dauer Uberschritten wird, weist dies darauf
hin, dass die serielle Kommunikation beendet
wurde. Die in Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion ausgewahlte Funktion wird
anschlieBend ausgefiihrt. Ein glltiges
Steuerwort 16st den Timeout-Zahler aus.

8-04 Steuerwort Timeout-Funktion

Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die Timeout-Funktion wird

aktiviert, wenn das Steuerwort nicht innerhalb des unter
Parameter 8-03 Steuerwort Timeout-Zeit angegebenen Zeitraums
aktualisiert wird.

Funktion:

HINWEIS

Fiir eine Anderung des Parametersatzes
nach einem Timeout nehmen Sie
folgende Konfiguration vor:

Option:

1. Programmieren Sie
Parameter 0-10 Aktiver Satz auf
[9] Externe Anwahl.

2. Wahlen Sie den relevanten
Link in Parameter 0-12 Satz
verkniipfen mit aus.
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8-04 Steuerwort Timeout-Funktion

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

Option: Funktion:
[0] | Aus Nimmt die Steuerung tiber den Feldbus
(Feldbus oder Standard) mithilfe des jiingsten
Steuerworts wieder auf.
[1] | Drehz. Speichert die Ausgangsfrequenz bis zur
speich. Wiederherstellung der Kommunikation.
[2] | Stopp Stopp und bei Wiederaufnahme der

Kommunikation automatischer Wiederanlauf.

[3] | Festdrz. Der Motor lauft mit JOG-Drehzahl bis zur

(JOG) Wiederaufnahme der Kommunikation.
[4] | Max. Der Motor lauft bis zur Wiederaufnahme der
Drehzahl Kommunikation mit maximaler Drehzahl.

[5] | Stopp und
Alarm

Motor stoppt, setzt den Frequenzumrichter
anschlieBend auf einen Neustart zuriick:
o Uber den Feldbus.

. Uber [Reset].
. Uber einen Digitaleingang.

HINWEIS

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.XX verfiigbar.

[6] | Qstop and
trip

Stoppt den Motor mit der Schnellstopprampe
(Parameter 3-81 Rampenzeit Schnellstopp).
Fiihren Sie einen Reset durch, um den
Frequenzumrichter neu zu starten.

[71 | Anwahl Andert den Parametersatz nach einem

Datensatz 1 | Steuerwort-Timeout. Wenn die Kommuni-
kation nach einem Timeout wiederhergestellt
wird, stellt Parameter 8-05 End-of-Timeout
Function den vor dem Timeout verwendeten
Parametersatz wieder her oder behilt den von

der Timeout-Funktion hergestellten Parame-

8-05 End-of-Timeout Function

Wahlen Sie die Aktion aus, die der Frequenzumrichter nach dem
Empfang eines glltigen Steuerworts nach einem Timeout
ausfihren soll.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Parameter 8-04 Control
Timeout Function wie folgt gesetzt ist:
. [7] Konfiguration 1.

. [8] Konfiguration 2.
. [9] Konfiguration 3.

. [10] Konfiguration 4.

Funktion:

[0] Hold set-up Behélt den in Parameter 8-04 Control
Timeout Function ausgewahlten
Parametersatz bei und zeigt eine
Warnung an, bis

Parameter 8-06 Reset Control Timeout
umgeschaltet wird. Der Frequen-
zumrichter kehrt danach zu seinem
urspriinglichen Parametersatz
zurlick.

[1] * Resume set-up [ Fahrt mit der Konfiguration fort, die

vor dem Timeout aktiv war.

8-06 Timeout Steuerwort quittieren

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie [0] Par.satz halten in

Parameter 8-05 End-of-Timeout Function auswahlen.

Option: Funktion:

[0] * | Kein Reset | Speichert den in Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion festgelegten Satz nach einem
Steuerwort-Timeout.

[1] [ Reset Versetzt den Frequenzumrichter nach einem
Steuerwort-Timeout wieder in die urspriingliche
Konfiguration. Der Frequenzumrichter fiihrt das
Reset durch und kehrt dann unverziiglich zur

Einstellung [0] Kein Reset zuriick.

8-07 Diagnose Trigger

Dieser Parameter hat bei DeviceNet keine Funktion.

tersatz bei.
Option: Funktion:
[8] | Anwahl Siehe [7] Anwahl Datensatz 1. L Deaktiviert
Datensatz 2
[1 Alarme
[9] [ Anwahl Siehe [7] Anwahl Datensatz 1.
[2] Alarme/Warnungen
Datensatz 3
[10] | Anwahl Siehe [7] Anwahl Datensatz 1. 8-08 Anzeigefilter
Datensatz 4 Verwenden Sie diese Funktion, wenn die Anzeige des Drehzah-
[26] | Trip listwerts im Feldbus schwankt. Wahlen Sie [1] Motordaten LP-Filter,
wenn die Funktion erforderlich ist. Damit die Anderungen
Ubernommen werden kénnen, missen Sie einen Aus- und
Einschaltzyklus durchfuhren.
Option: Funktion:
[0] | Motordaten Normale Feldbusanzeigen.
Std-Filt.
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8-08 Anzeigefilter

Verwenden Sie diese Funktion, wenn die Anzeige des Drehzah-
listwerts im Feldbus schwankt. Wéhlen Sie [1] Motordaten LP-Filter,
wenn die Funktion erforderlich ist. Damit die Anderungen
ibernommen werden kdnnen, missen Sie einen Aus- und
Einschaltzyklus durchfiihren.

8-13 Konfiguration Zustandswort STW

Dies ist ein Arrayparameter mit 16 Elementen, ein Element fir
jedes Bit im Bereich 0 - 15. Die Elemente 5 und 11 - 15 sind
konfigurierbar. Sie kdnnen die Bits auf eine der folgenden

Optionen konfigurieren.

Option:

Funktion:

. Parameter 16-11 Leistung [PS].

. Parameter 16-12 Motorspannung.

. Parameter 16-14 Motorstrom.

. Parameter 16-16 Drehmoment [Nm].

. Parameter 16-17 Drehzahl [UPM].

Option: Funktion: [0] | Ohne Funktion Der Eingang ist immer niedrig.
[1] | Motordaten Gefilterte Feldbusanzeigen der folgenden [1] * | Standardprofil Abhdngig vom in
LP-Filter Parameter: Parameter 8-10 Control Profile
. Parameter 16-10 Leistung [kW]. festgelegten Profilsatz.
[2] Nur Alarm 68 Der Eingang steigt an, wenn Alarm

68, Safe Torque Off aktiviert aktiv
ist und sinkt ab, wenn Alarm 68,
Safe Torque Off aktiviert nicht
aktiviert ist.

Abschalt. o. Al. 68

[15

KI.33 D.-Eing. Zustand

[4] Position Error W
. Parameter 16-22 Drehmoment [%].
Diese Option ist nur in
. Parameter 16-25 Max. Drehmoment Software-Version 48.XX
[Nm]. verfiigbar.
Der Positionsfehler Gberschreitet
3.9.2 8-1* Steuerwort Steuerwort den Wert von
Parameter 4-71 Maximum Position
Parameter 4-72 Position Error
Wahlen Sie die Interpretation der Steuer- und Zustandsworter Timeout eingestellte Zeit.
aus, die dem installierten Feldbus zugewiesen sind. Nur die 5] Position Limit EH‘I"[!E
glltigen Optionen fiir den in Steckplatz A installierten Feldbus
sind im LCP-Display sichtbar. Diese Option ist nur in
Richtlinien zur Auswahl von [0] FC-Profil und [1] PROFIdrive-Profil Software-Version 48.XX
finden Sie im Projektierungshandbuch. verflgbar.
Weitere Richtlinien zur Auswahl von [1] PROFIdrive-Profil finden Eine Positionsgrenze ist erreicht.
Sie in der Installationsanleitung des installierten Feldbus. [6] |Touch on Target W
Option: Funktion: (il i ) Diese Option ist nur in
[0] [ FC-Profil Software-Version 48.XX
[11 | Profidrive-Profil verfiigbar.
[3] | Positionier.modus W Die Zielposition wird im Touch-
Diese Option ist nur in Software- Probe-Positionierungsmodus
Version 48.XX verfiigbar. erreicht.
[71 | Touch Activated MM
Weist bewegungsspezifische Funktionen (Berlihren aktiviert) Diese Option ist nur in
zu verschiedenen Steuer- und Zustands- Software-Version 48.XX
wortbits hinzu. Diese Option ist verfiigbar.
verfligbar, wenn [9] Positionierung oder Der Touch-Positionierungsmodus
[10] Synchronisierung in ist aktiviert.
Parameter 1-00 Regelverfahren ausgewahlt [10] |KL18 D-Eing. Zustand
ist. [11] |KL.19 D-Eing. Zustand
[5] | ODVA [12] |KI.27 D.--Eing. Zustand
[71 | CANopen DSP 402 [13] |KI.29 D-Eing. Zustand
[14] [KI.32 D.-Eing. Zustand
1
1

[16

KI.37 D-Eing. Zustand

Der Eingang steigt an, wenn
Klemme 37 bei 0 V liegt, und sinkt
ab, wenn Klemme 37 bei 24 V
liegt.
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8-13 Konfiguration Zustandswort STW

Dies ist ein Arrayparameter mit 16 Elementen, ein Element fiir
jedes Bit im Bereich 0 - 15. Die Elemente 5 und 11 - 15 sind
konfigurierbar. Sie kdnnen die Bits auf eine der folgenden

8-14 Konfigurierbares Steuerwort STW

Dies ist ein Arrayparameter mit 16 Elementen, ein Element fir

jedes Bit im Bereich 0 - 15. Sie kdnnen die Bits auf eine der

folgenden Optionen konfigurieren.

Optionen konfigurieren. Option: Eunktion:
Option: Funktion: Dieser Parameter ist in Software-
[21] | Warnung Ubertemp Versionen unter 4.93 nicht gultig.
[30] [ Stor.Bremse (IGBT) [0] Keine Die Informationen in diesem Bit
[40] [ AuBerh. Sollw.-Ber. werden vom Frequenzumrichter
[41] |Load throttle active ignoriert.
[60] | Vergleicher O [1] * [ Standardprofil Die Funktionalitat des Bits hangt von
[61] | Vergleicher 1 der Auswahl in Parameter 8-10 Steuer-
[62] [ Vergleicher 2 wortprofil ab.
1631 | Vergleicher 3 [2] CTW gliltig, aktiv | Wenn dieses Bit auf 1 gesetzt ist,
[64] | Vergleicher 4 niedrig ignoriert der Frequenzumrichter die
[65] | Vergleicher 5 verbleibenden Bits des Steuerworts.
[70] | Logikregel 0 [3] Safe Option Reset | Diese Funktion ist nur in den Bits 12-15
711 [Logikregel 1 des Steuerworts verfligbar, wenn eine
[72] | Logikregel 2 Sicherheitsoption im Frequenzumrichter
73] [ Logikregel 3 i?stalliert ist. Der Reset wird bei einem
Ubergang von 0 = 1 ausgefiihrt.
[741 |Logikregel 4 Quittieren die Sicherheitsoption gemaf3
172 | Loslazeel 2 der Einstellung in
[80] | SL-Digitalausgang A Parameter 42-24 Wiederanlauf.
[81] | SL-Digitalausgang B [4] PID-Fehler inv. Kehrt den resultierenden Fehler vom
[82] | SL-Digitalausgang C PID-Prozessregler um. Nur verfiigbar,
[83] |SL-Digitalausgang D wenn Parameter 1-00 Regelverfahren auf
[84] [ SL-Digitalausgang E [6] Fldichenwickler, [7] Erw.PID-
[85] [SL-Digitalausgang F Drehz.m.Riick. oder [8] Erw.PID-
[86] [ ATEX ETR I-Alarm Drehz.o.Riick. eingestellt ist.
[87] | ATEX ETR f-Alarm [5] PID Reset I-Anteil | Setzt den |-Anteil des PID-Prozess-
[88] [ATEX ETR I-Warnung reglers zuriick. Entspricht
[89] | ATEX ETR f-Warnung Parameter 7-40 PID-Prozess Reset I-Teil.
[90] | Safe Function active Nur verfigbar, wenn
[91] | Safe Opt. Reset req. Parameter 1-00 Regelverfahren auf [6]
[92] [IGBT-cooling Siehe Parametergruppe 5-3* Digita- Flachenwickler, [7] Erw.PID-Drehz.m.Riick.
lausgdinge. oder [8] Erw.PID-Drehz.o.Riick.
[231] | In Power Lim. Mot. Siehe Parametergruppe 4-8* Power Slhoesclaey
Limit. Verwenden Sie diese Option [6] PID aktiviert Aktiviert den erweiterten PID-Prozess-
i MisErbEies, regler. Entspricht Parameter 7-50 PID-
[232] | In Power Lim. Gen. Siehe Parametergruppe 4-8* Power Prozess erw. PID. Nur verfiigbar, wenn
Limit, Verwenden Sie diese Option Parameter 1-00 Regelverfahren auf [6]
nur im Generatorbetrieb. Fldchenwickler, [7] Erw.PID-Drehz.m.Riick.
[233] [ In Power Limit Siehe Parametergruppe 4-8* Power oder [8] Erw.PID-Drehz.o.Riick.
Limit. Verwenden Sie diese Option eingestellt ist
sowohl im Motor- als auch im LU s i W
Generatorbetrieb. starten Diese Option ist nur in Software-

Version 48.XX verfiigbar.

Startet die in Parameter 17-80 Homing
Function ausgewahlte Referenzfahrt-
funktion. Muss aktiviert bleiben, bis die
Referenzfahrt abgeschlossen ist, da
diese ansonsten abgebrochen wird.
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8-14 Konfigurierbares Steuerwort STW

Dies ist ein Arrayparameter mit 16 Elementen, ein Element fiir

8-14 Konfigurierbares Steuerwort STW

Dies ist ein Arrayparameter mit 16 Elementen, ein Element fir
jedes Bit im Bereich 0 - 15. Sie kdnnen die Bits auf eine der jedes Bit im Bereich 0 - 15. Sie kdnnen die Bits auf eine der

folgenden Optionen konfigurieren. folgenden Optionen konfigurieren.

Option: Funktion: Option: Funktion:
[12] | Touch aktivieren Mﬂm Aktiviert den in Parameter 3-26 Master
Diese Option ist nur in Software- Offset ausgewahlten Master-Versatz,
Version 48.XX verfiigbar wenn Parameter 17-93 Master Offset
Selection eine Auswahl von [1] Absolut
Zur Auswahl des Touch-Probe-Position- bis [5] Relative Touch-Sensor hat
[ dus. Mit dieser Opti — :
|ekrtljln.gsmos.usd. |Ubleser hp |ond [20] | Ziel invers Andert das Vorzeichen der eingestellten
_T_ IVI:':nbleS € t.erwac ang des Zielposition. Wenn beispielsweise das
5 ouc' Vr; e->ensoreingangs. Ziel 1000 betragt, wird der Wert durch
=) | e 25, M Aktivierung dieser Option auf -1000
el Diese Option ist nur in Software- geindert.
Version 48.XX verfugbar. [231] | Power Limit Mot. | Siehe Parametergruppe 4-8* Power Limit.
Wahlen Sie die Positionierung im Verwenden Sie diese Option nur im
Synchronisierungsmodus. Motorbetrieb.
[14] |Rampe 2 W [232] | Power Limit Gen. | Siehe Parametergruppe 4-8* Power Limit.
Diese Option ist nur in Software- Zerwende; S'? S'ese Option nur im
. . torbetrieb.
Version 48.XX verfiigbar. enera
. [233] | Power Limit Both | Siehe Parametergruppe 4-8* Power Limit.
Auswahl zwischen Rampe 1 (Parameter- Verwenden Sie diese Option sowohl im
_A4*
gruppe 3-4" Rampe 1) und Rampe 2 Motor- als auch im Generatorbetrieb.
(Parametergruppe 3-5* Rampe 2).
[15] |Relais 1 W 8-17 Configurable Alarm and Warningword
Diese Option ist nur in Software- Das konfigurierbare Alarm- und Warnwort hat 16 Bit (0-15). Sie
Version 48.XX verfligbar. konnen die Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren.
Steuerrelais 1. Option: Funktion:
[16] | Relais 2 RINITER o] * off
Diese Option ist nur in Software- ( 10 Volts low warning
Version 48.XX verfiigbar. [2] Live zero warning
Steuerrelais 2. (3] No motor warning
i el mee s EH“"HE [4] Mains phase loss warning
" _ . [5] DC link voltage high warning
Diese Option ist nur in Software- 6] e Tl vallene o Wl
Version 48.XX verfligbar.
9 [7] DC overvoltage warning
Wabhlen Sie den Drehzahlmodus, wenn 18] DC undervoltage warning
[9] Positionierung oder [10] Synchroni- 9] Inverter overloaded wamning
sierung in Parameter 1-00 Regelverfahren 110} Ve BT e WE
ausgewabhlt ist. Der Drehzahlsollwert
. g [11] Motor thermistor overtemp warning
wird durch Referenzquelle 1 oder 3] T T -
. orque limit warning
Feldbus-REF1 relativ zu
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert [13] Over current warning
eingestellt. [14] Earth fault warning
[18] | Virtual Master Eu 'I"HE] [17] Controlword timeout warning
(Virtueller Master) | s L. . [19] Discharge temp high warning
Diese Option ist nur in Software- 221 Hoist mech brake warning
Version 48.XX verfiigbar.
9 [23] Internal fans warning
Startet den in Parameter 3-27 Virtual [24] External fans warning
Master Max Ref konfigurierten virtuellen 25] S fesEiE SN0 @t e
Master.
rioT Wt vereat YITT, [26] Brake powerlimit warning
aster-Versatz !:u. ‘ / ‘gs
- [27] Brake chopper short circuit warning
aktivieren Diese Option ist nur in Software- 28] Brake check warning
Version 48.XX verflgbar. [29] Heatsink temperature warning
[30] Motor phase U warning
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8-17 Configurable Alarm and Warningword

8-17 Configurable Alarm and Warningword

Das konfigurierbare Alarm- und Warnwort hat 16 Bit (0-15). Sie Das konfigurierbare Alarm- und Warnwort hat 16 Bit (0-15). Sie
konnen die Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren. konnen die Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[31] Motor phase V warning [10045] Earth fault 2 alarm

[32] Motor phase W warning [10046] Powercard supply alarm

[34] Fieldbus communication warning [10047] 24V supply low alarm

[36] Mains failure warning [10048] 1.8V supply low alarm

[40] T27 overload warning [10049] Speed limit alarm

[41] T29 overload warning [10060] Ext interlock alarm

[45] Earth fault 2 warning [10061] Feedback error alarm

[47] 24V supply low warning [10063] Mech brake low alarm

[58] AMA internal fault warning [10065] Controlboard overtemp alarm

[59] Current limit warning [10067] Option config changed alarm

[60] External interlock warning [10068] Safe stop alarm

[61] Feedback error warning [10069] Powercard temp alarm

[62] Frequency max warning [10073] Safestop auto restart alarm

[64] Voltage limit warning [10074] PTC thermistor alarm

[65] Controlboard overtemp warning [10075] lllegal profile alarm

[66] Heatsink temp low warning [10078] Tracking error alarm

[68] Safe stop warning [10079] lllegal PS config alarm

[73] Safe stop autorestart warning [10081] CSIV corrupt alarm

[76] Power unit setup warning [10082] CSIV param error alarm

[77] Reduced powermode warning [10084] No safety option alarm

[78] Tracking error warning [10090] Feedback monitor alarm

[89] Mech brake sliding warning [10091] Al54 settings alarm

[163] ATEX ETR cur limit warning [10164] ATEX ETR current lim alarm

[165] ATEX ETR freq limit warning [10166] ATEX ETR freq limit alarm

[10002] Live zero error alarm

[10004] Mains phase loss alarm
[10007] DC overvoltage alarm Range: Funktion:

[10008] DC undervoltage alarm Size [0 - Wahlen Sie 0 zum Auslesen des
[10009] Invarer evailend sk related* 2147483647 ] tatsachlichen Feldbus-

[10010] ETR overtemperature alarm Produktcodes geméR der
[10011] Thermistor overtemp alarm installierten Feldbus-Option.
[10012] Torque limit alarm Wahlen Sie 1 zum Auslesen der
[10013] Overcurrent alarm tatsachlichen Lieferanten-ID.
[10014] Earth fault alarm

[10016] Short circuit alarm 3.9.3 8-3* Ser. FC-Schnittst.

[10017] CTW timeout alarm

[10026] Brake powerlimit alarm Option: Funktion:

L7 161 Qe 187207 SEneare el Definiert das Ubertragungsprotokoll fiir die
[10028] Brake check alarm serielle FC-Schnittstelle. Eine Anderung in
(10029 Heatsink temp alarm diesem Parameter wird erst nach erneutem
[10030] Phase U missing alarm Netz-Ein des Frequenzumrichters wirksam.
[10031] Phase V missing alarm 0] * | FC

[10032] Phase W missing alarm [ | FC/MC-Profil

[10033] Inrush fault alarm 21 | Modbus RTU

[10034] Fieldbus com faul alarm

[10036] Mains failure alarm

[10037] Phase imbalance alarm

[10038] Internal fault

[10039] Heatsink sensor alarm
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8-31 Address

8-37 FC Interchar. Max.-Delay

Glltiger Bereich: Abhdngig vom
ausgewahlten Protokoll.

8-32 FC-Baudrate

Funktion:

Option:

[0] | 2400 Baud Auswahl der Baudrate an der FC-Schnittstelle.

[1] | 4800 Baud
[2] | 9600 Baud
[3]1 | 19200 Baud
[4] | 38400 Baud
[5] | 57600 Baud
[6] | 76800 Baud
[71] 115200 Baud

8-33 Paritat/Stoppbits

Option: Funktion:
[o] * Paritat:G, Stoppbit:1
[1] Paritat:U, Stoppbit:1
[2] Paritat:K, Stoppbit:1
[3] Paritat:K, Stoppbit:2

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size related* [ [1 - 255 1| Eingabe der Adresse der FC-Schnitt- Size [0.00 - |[Legen Sie das maximal zulassige Zeitin-
stelle (Standard) related* 35.00 ms] | tervall zwischen dem Empfang von zwei

8-34 Geschatzte Zykluszeit

Range: Funktion:
0ms*| [0-

1000000 ms] | stelle aufgrund von Uberlast oder einer

In lauten Umgebungen kann die Schnitt-

schlechten Wahl bei der BaugroBe blockiert
werden. Dieser Parameter legt die Dauer
zwischen zwei aufeinander folgenden
BaugroBen im Netzwerk fest. Wenn die
Schnittstelle wahrend dieses Zeitraums

Byte fest. Dieser Parameter aktiviert bei
Unterbrechung der Ubertragung ein
Timeout.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 8-30 FC-Protokoll auf [1] FC/MC-
Profil gesetzt ist.

3.9.4 8-4* FC/MC-Protokoll

8-40 Telegrammtyp

Option: Funktion:

[1] * [ Standardtelegr. 1 | Ermdglicht den Einsatz von frei konfigu-
rierbaren oder Standard-Telegrammen

far die FC-Schnittstelle.

[100
[101
[102
[103
[104
[105
[106
[107
[108
[200

Ohne
PPO 1
PPO 2
PPO 3
PPO 4
PPO 5
PPO 6
PPO 7
PPO 8

Anw.Telegramm 1

Ermoglicht den Einsatz von frei konfigu-
rierbaren oder Standard-Telegrammen
fuir die FC-Schnittstelle.

[202] [ Anw.Telegramm 3

8-41 Protokoll-Parameter

keine gultigen BaugroBen erkennt, wird der Option: Funktion:
Empfangspuffer geleert. [0] * [Keine Dieser Parameter
enthdlt eine Liste mit
8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay in
Range: Funktion: Parameter 8-42 PCD-
10 ms* | [1- 10000 | Definiert die minimale Verzégerung, Konfiguration
ms] welche der Frequenzumrichter nach dem Schreiben und
Empfangen eines FC-Telegramms wartet, Parameter 8-43 PCD-
bevor sein Antworttelegramm gesendet Konfiguration Lesen
wird. Diese Funktion dient dem Umgehen zur Auswahl
von Modem-Umsteuerzeiten. verfligbaren
Signalen.
8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay [15] | Readout: actual setup
Range: Funktion: [302] | Minimaler Sollwert
Size [11 - Definiert die maximale Zeitverzo- [303] | Maximaler Sollwert
related* 10001 ms] gerung zwischen dem Ubertragen [312] | Frequenzkorrektur Auf/Ab
einer Abfrage und dem Empfang der [341] | Rampenzeit Auf 1
Antwort. Wenn eine Antwort vom [342] |Rampenzeit Ab 1
Frequenzumrichter die Zeiteinstellung 13511 | Rampenzeit Auf 2
Uberschreitet, wird sie verworfen. [352] | Rampenzeit Ab 2
[380] [ Rampenzeit JOG
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8-41 Protokoll-Parameter 8-41 Protokoll-Parameter

Option: Funktion: Option: Funktion:

[381] [ Rampenzeit Schnellstopp [1613] | Frequenz

[411] | Min. Drehzahl [UPM] [1614] | Motorstrom

[412] [ Min. Frequenz [HZ] [1615] | Frequenz [%]

[413] | Max. Drehzahl [UPM] [1616] | Drehmoment [Nm]

[414] [ Max Frequenz [Hz] [1617] | Drehzahl [UPM]

[416] | Momentengrenze motorisch [1618] | Therm. Motorschutz

[417] | Momentengrenze generatorisch [1619] [ KTY-Sensortemperatur

[482] | Power Limit Motor Mode [1620] | Rotor-Winkel

[483] | Power Limit Generator Mode [1621] [ Max. Drehmoment [%] Auflésung

[491] | Positive Speed Limit [RPM] [1622] | Drehmoment [%)]

[492] | Positive Speed Limit [Hz] [1623] | Motor Shaft Power [kW]

[493] [ Negative Speed Limit [RPM] [1624] | Calibrated Stator Resistance

[494] | Negative Speed Limit [Hz] [1625] | Max. Drehmoment [Nm]

[495] [ Positive Torque limit [1630] [ DC-Spannung

[496] | Negative Torque limit [1632] | Bremsleistung/s

[553] | Klemme 29 Max. Soll-/Istwert [1633] | Bremsleist/2 min

[558] [ Klemme 33 Max. Soll-/Istwert [1634] | Kuhlkdrpertemp.

[590] [ Dig./Relais Ausg. Bussteuerung [1635] [ FC Uberlast

[593] [ Klemme 27, Wert bei Bussteuerung [1638] | SL Contr.Zustand

[595] [Klemme 29, Wert bei Bussteuerung [1639] [ Steuerkartentemp.

[597] | Klemme X30/6, Wert bei [1642] | Service Log Counter
Bussteuerung [1645] | Motor Phase U Current

[615] | Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert [1646] | Motor Phase V Current

[625] | Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert [1647] | Motor Phase W Current

[653] |KI. 42, Wert bei Bussteuerung [1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM]

[663] | KI. X30/8, Wert bei Bussteuerung [1650] | Externer Sollwert

[673] | Klemme X45/1, Wert bei [1651] | Puls-Sollwert
Bussteuerung [1652] | Istwert [Einheit]

[683] [Klemme X45/3, Wert bei [1653] | Digitalpoti Sollwert
Bussteuerung [1657] | Feedback [RPM]

[748] | PCD Feed Forward [1660] | Digitaleingange

[890] | Bus-Festdrehzahl 1 [1661] | AE 53 Modus

[891] | Bus-Festdrehzahl 2 [1662] | Analogeingang 53

[1397] | Alert Alarm Word [1663] | AE 54 Modus

[1398] | Alert Warning Word [1664] | Analogeingang 54

[1399] | Alert Status Word [1665] | Analogausgang 42

[1472] | VLT-Alarmwort [1666] | Digitalausgange

[1473] | VLT-Warnwort [1667] | Pulseingang 29 [Hz]

[1474] [ VLT Erw. Zustandswort [1668] | Pulseingang 33 [Hz]

[1500] [ Betriebsstunden [1669] | Pulsausg. 27 [Hz]

[1501] | Motorlaufstunden [1670] | Pulsausg. 29 [Hz]

[1502] | Zahler-kWh [1671] | Relaisausgénge

[1600] | Steuerwort [1672] | Zahler A

[1601] | Sollwert [Einheit] [1673] | Zahler B

[1602] | Sollwert % [1674] | Praziser Stopp-Zéhler

[1603] | Zustandswort [1675] | Analogeingang X30/11

[1605] | Hauptistwert [%] [1676] | Analogeingang X30/12

[1606] | Actual Position [1677] | Analogausgang X30/8 [mA]

[1609] | Benutzerdefinierte Anzeige [1678] | Analogausgang X45/1 [mA]

[1610] | Leistung [kW] [1679] | Analogausgang X45/3 [mA]

[1611] | Leistung [PS] [1680] | Bus Steuerwort 1

[1612] | Motorspannung [1682] | Bus Sollwert 1
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8-41 Protokoll-Parameter 8-41 Protokoll-Parameter

Option: Funktion: Option: Funktion:
[1684] | Feldbus-Komm. Status [3453] | Slave-Indexposition
[1685] | FC Steuerwort 1 [3454] | Master-Indexposition
[1686] | FC Sollwert 1 [3455] | Kurvenposition
[1687] | Bus Readout Alarm/Warning [3456] | Schleppabstand
[1689] | Configurable Alarm/Warning Word [3457] | Synchronisierungsfehler
[1690] | Alarmwort [3458] | Istgeschwindigkeit
[1691] | Alarmwort 2 [3459] | Master-Istgeschwindigkeit
[1692] | Warnwort [3460] | Synchronisationsstatus
[1693] | Warnwort 2 [3461] | Achsenstatus
[1694] | Erw. Zustandswort [3462] | Programmstatus
[1695] | Erw. Zustandswort 2 [3464] | MCO 302-Zustand
[1696] | Wartungswort [3465] [ MCO 302-Steuerung
[1827] | Safe Opt. Est. Speed [3466] | SPI Error Counter
[1828] | Safe Opt. Meas. Speed [3470] | MCO Alarmwort 1
[1829] | Safe Opt. Speed Error [3471] [ MCO Alarmwort 2
[1836] [ Analogeingang X48/2 [mA] [3644] | Klemme X49/7, Wert bei
[1837] | Temp. Eing. X48/4 Bussteuerung
[1838] | Temp. Eing. X48/7 [3654] | Klemme X49/9, Wert bei
[1839] | Temp. Eing. X48/10 Bussteuerung
[1843] | Analogausgang X49/7 [3664] | Klemme X49/11, Wert bei
[1844] | Analogausgang X49/9 Bussteuerung
[1845] | Analogausgang X49/11 [4280] | Status der Sicherheitsoption
[1860] | Digital Input 2 [4282] | Sicheres Steuerwort
[3310] | Synchronisierungsfaktor Master (M: [4283] | Sicheres Zustandswort
S) [4285] | Aktive Sicherheitsfunkt.
[3311] | Synchronisierungsfaktor Slave (M: [4287] | Zeit bis zur manuellen Prifung
S) 3 R
- 8-42 PCD-Konfiguration Schreiben
[3401] | PCD 1 Schreiben an MCO .
[3402] | PCD 2 Schreiben an MCO Range: Funkiion:
[3403] | PCD 3 Schreiben an MCO Size [0 - Wahlen Sie die Parameter, die den
[3404] | PCD 4 Schreiben an MCO related* 9999 ] Telegrammen des PCD zugewiesen
[3405] | PCD 5 Schreiben an MCO werden sollen. Die Anzahl der
[3406] | PCD 6 Schreiben an MCO verfigbaren PCD ist vom Telegrammtyp
; abhangig. Die Werte in den PCD werden
[3407] [ PCD 7 Schreiben an MCO ; o
- anschlieBend als Datenwerte in die
[3408] | PCD 8 Schreiben an MCO . .
ausgewadhlten Parameter geschrieben.
[3409] | PCD 9 Schreiben an MCO
[3410] [ PCD 10 Schreiben an MCO 8-43 PCD-Konfiguration Lesen
[3421] | PCD 1 Lesen von MCO .
Range: Funktion:
[3422] [ PCD 2 Lesen von MCO
(34231 | PCD 3 Lesen von MCO Size [0 - Wabhlen Sie die Paramet.er, die den PCD
related* 9999 ] der Telegramme zugewiesen werden
[3424] [ PCD 4 Lesen von MCO ; -
sollen. Die Anzahl der verfiigbaren PCD
[3425] [ PCD 5 Lesen von MCO . -
ist vom Telegrammtyp abhangig. PCD
[3426] | PCD 6 Lesen von MCO enthalten die tatsachlichen Datenwerte
[3427] | PCD 7 Lesen von MCO der ausgewahlten Parameter.
[3428] [ PCD 8 Lesen von MCO
[3429] [ PCD 9 Lesen von MCO
[3430] [ PCD 10 Lesen von MCO
[3440] | Digitaleingdange
[3441] | Digitalausgéange
[3450] | Istposition
[3451] | Sollposition
[3452] [ Masteristposition
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8-45 BTM-Transaktionsbefehl

Option: Funktion:
HINWEIS
Diesen Parameter kénnen
Sie bei laufendem Motor
nicht einstellen.

[0] * | Aus

[1] | Transaktion starten

[2] | Transaktion festschreiben

[3]1 | Fehler quitt.

8-46 BTM-Transaktionszustand

Option: Funktion:
[0] * | Aus

[1] Transaktion gestartet

[2] Transaktion wird festgeschrieben

[3] Zeitliberschreitung

[4] Fehler Par. existiert nicht
[5] Fehler Par. auB8erh. Bereich
[6] Transaction Failed

[7] SO Config Check

[8] SO Config Check Done

8-47 BTM Zeitiiberschreitung
Range:

60 s* [ [1 - 360 s] [ Auswahl der BTM-Zeituberschreitung,
nachdem eine BTM-Transaktion gestartet

Funktion:

wurde.

8-48 BTM Maximum Errors

Range: Funktion:

21*| [0 - 21 ][ Wahlt die maximal zuldssige Anzahl der Fehler im
Bulk-Ubertragungsmodus, bevor die Verbindung
abgebrochen wird. Bei Festlegung des
Maximalwerts findet kein Verbindungsabbruch
statt.

8-49 BTM Error Log
Range:
0.255*

Funktion:

[0.000 -
9999.255 ]

Liste der Parameter, die im Bulk-Ubertra-
gungsmodus einen Fehler hervorgerufen
haben. Der Wert nach dem Dezimalbruch
stellt den Fehlercode dar (255 = kein
Fehler)

3.9.5 8-5* Betr. Bus/Klemme

Parameter fiir die Konfiguration der Steuerwortzusammen-
fihrung.

HINWEIS

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

8-50 Coasting Select

Wahlen Sie den Ausloser fir die Motorfreilauffunktion aus.

Option: Funktion:

[0] [ Digital input | Ein Digitaleingang l6st die Motorfreilauf-
funktion aus.

[11 |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder

der Feldbus 16st die Motorfreilauffunktion aus.

[2] |Logic AND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle und ein Digitaleingang 16sen

die Motorfreilauffunktion aus.

[3] * | Logic OR Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle oder ein Digitaleingang 16sen

die Motorfreilauffunktion aus.

8-51 Schnellstopp

Wahlen Sie den Ausloser fir die Schnellstoppfunktion aus.

Option: Funktion:
[0] Klemme

[1] Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme

8-52 DC Brake Select

Wahlen Sie die Steuerung der DC-Bremse (iber die Klemmen

(Digitaleingang) und/oder tber den Feldbus.

Funktion:

HINWEIS

Wenn Parameter 1-10 Motor Construction
auf [1] PM, Vollpol gesetzt ist, steht nur
die Auswahl [0] Klemme zur Verfligung.

Option:

[0] | Digital input | Aktiviert einen Startbefehl tiber einen Digital-
eingang.

[1] | Bus Aktiviert einen Startbefehl Giber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus-

Option.

Aktiviert einen Startbefehl Gber den
Feldbus/die serielle Kommunikationsschnitt-

[2] | Logic AND

stelle und Uber einen der Digitaleingédnge.

[3] | Logic OR Aktiviert einen Startbefehl iber den
Feldbus/die serielle Kommunikationsschnitt-

stelle oder Uber einen der Digitaleingdnge.
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8-53 Start Select

Wahlen Sie den Ausloser fir die Startfunktion aus.

Option: Funktion:

[0] | Digital input [ Ein Digitaleingang l6st die Startfunktion aus.

[11 |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder

der Feldbus I6st die Startfunktion aus.

[2] [Logic AND [ Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle und ein Digitaleingang |6sen

die Startfunktion aus.

[3] * | Logic OR Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle oder ein Digitaleingang 16sen

die Startfunktion aus.

8-54 Reversierung

Wabhlen Sie den Ausloser fiir die Reversierungsfunktion aus.

8-56 Preset Reference Select

Option: Funktion:

[2] | Logic AND

Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
schnittstelle und ein Digitaleingang |6sen die
Festsollwertanwahl aus.

[3] * | Logic OR | Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
schnittstelle oder ein Digitaleingang l6sen die

Festsollwertanwahl aus.

8-57 Auswahl Profidrive OFF2

Definiert fiir die AUS2-Anwahl des Frequenzumrichters die

Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingdnge) und/oder den
Feldbus. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie

Parameter 8-01 Control Site auf [0] Klemme und Steuerwort und
Parameter 8-10 Steuerwortprofil auf [1] Profidrive-Profil eingestellt
haben.

l6sen die Reversierungsfunktion aus.

[3]1 | Bus ODER Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-

Klemme onsschnittstelle oder ein Digitaleingang

I6sen die Reversierungsfunktion aus.

8-55 Set-up Select

Wahlen Sie den Ausloser fir die Konfigurationsauswahl aus.

Option: Funktion:

[0] [ Digital input | Ein Digitaleingang I6st die Konfigurations-
auswahl aus.

[11 |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
der Feldbus 16st die Konfigurationsauswahl

aus.

[2] |Logic AND [ Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle und ein Digitaleingang 16sen

die Konfigurationsauswahl aus.

Option: Funktion: Option: Funktion:
[0] | Klemme Ein Digitaleingang 16st die Reversierungs- [0] Klemme
funktion aus. [1] Bus
[11{ Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle 2] Bus UND Klemme
oder der Feldbus I16st die Reversierungs- il Bus ODER Klemme
funktion aus. 8-58 Auswahl Profidrive OFF3
(2] Bus UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati- Definiert fiir die AUS3-Anwahl des Frequenzumrichters die
Klemme onsschnittstelle und ein Digitaleingang Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingénge) und/oder den

Feldbus. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie

Parameter 8-01 Control Site auf [0] Klemme und Steuerwort und
Parameter 8-10 Steuerwortprofil auf [1] Profidrive-Profil eingestellt
haben.

Option: Funktion:
[0] Klemme

[11 Bus

[2] Bus UND Klemme

[3] * Bus ODER Klemme

3.9.6 8-8* FC-Anschlussdiagnose

Diese Parameter dienen zur Uberwachung der Buskommu-
nikation tiber die Frequenzumrichter-Schnittstelle.

8-80 Bus Message Count

Range: Funktion:

[3] * | Logic OR Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle oder ein Digitaleingang 16sen

die Konfigurationsauswahl aus.

8-56 Preset Reference Select

Option: Funktion:
Wahlen Sie den Ausloser fiir die Festsollwer-
tanwahl aus.
[0] | Digital Ein Digitaleingang l6st die Festsollwertanwahl
input aus.
[1] |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
der Feldbus st die Festsollwertanwahl aus.

0% [0 - 0 ] Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus
erfassten giiltigen Telegramme.

8-81 Bus Error Count
Array [6]

Range: Funktion:

0* [0 - 0] Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus
erfassten Telegramme mit Fehlern (z. B. CRC-
Fehler).

156 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.

MG33MO003



Deanfits

Parameterbeschreibungen Programmierhandbuch

8-82 Slave Messages Rcvd

Range: Funktion:

0* [0 - 0 ] | Dieser Parameter zeigt die vom Frequenzumrichter
an den Follower gesendete Zahl giiltiger
Telegramme.

8-83 Slave Error Count

Range: Funktion:

0* | [0-01|Dieser Parameter zeigt die Zahl von Fehlertele-
grammen, die nicht vom Frequenzumrichter
ausgefiihrt werden.

3.9.7 8-9*Bus-Festdrehzahl

8-90 Bus Jog 1 Speed

Range: Funktion:
100 RPM* [ [0 - par. 4-13 | Geben Sie die Festdrehzahl JOG ein.
RPM] Aktivieren Sie die Festdrehzahl JOG

Uber die serielle Schnittstelle oder
die Feldbus-Option.

8-91 Bus Jog 2 Speed

Range: Funktion:
200 RPM#*| [0 - par. 4-13 | Geben Sie die Festdrehzahl JOG ein.
RPM] Aktivieren Sie die Festdrehzahl JOG

Uber die serielle Schnittstelle oder
die Feldbus-Option.

3.10 Parameter: 9-** PROFIBUS

Informationen zu PROFIBUS-Parameterbeschreibungen
finden Sie im VLT® PROFIBUS DP MCA 101 Programmietr-
handbuch.

3.11 Parameter: 10-**CAN/DeviceNet

Zur Parameterbeschreibung bei DeviceNET siehe das
DeviceNet Produkthandbuch.

3.12 Parameter: 12-** Ethernet

Zur Parameterbeschreibung bei Ethernet siehe das VLT®
EtherNet/IP MCA 121 Produkthandbuch.
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3.13 Parameter: 13-** Smart Logic

Die Smart Logic Control (SLC) ist eine Folge benutzerdefi-
nierter Aktionen (siehe Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion), die ausgefiihrt werden, wenn das zugehorige
Ereignis (siehe Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis) als
wahr ermittelt wird.

Die Bedingung fiir ein Ereignis kann ein bestimmter Status
sein oder wenn der Ausgang einer Logikregel oder einer
Vergleicher-Funktion wahr wird. Dies fiihrt zu einer
zugehorigen Aktion, wie abgebildet in:

Par. 13-51 Par. 13-52 a
SL Controller Event SL Controller Action ~
&
o
[=3
(5]
Running Coast
Warning Start timer
Torque limit Set Do X low

Digital input X 30/2

Select set-up 2

Par.13-43
Logic Rule Operator 2

D
oD

Par. 13-11
Comparator Operator

<

TRUE longer than..

Abbildung 3.52 Smart Logic Control (SLC)

Ereignisse und Aktionen sind jeweils nummeriert und
paarweise verknipft (Zustdnde). Wenn also das erste
Ereignis erfillt ist (d. h. wahr wird), wird die erste Aktion
ausgefiihrt. Danach werden die Bedingungen des zweiten
Ereignisses ausgewertet, und wenn WAHR, wird die zweite
Aktion ausgefiihrt usw. Es wird jeweils nur ein Ereignis
ausgewertet. Ist das Ereignis FALSCH, wird wahrend des
aktuellen Abtastintervalls keine Aktion (im SLC) ausgefiihrt
und es werden keine anderen Ereignisse ausgewertet. Das
bedeutet, wenn der SLC startet, wird bei jedem Abtastin-
tervall zuerst das erste Ereignis (und nur das erste)
ausgewertet. Nur wenn das erste Ereignis als TRUE (WAHR)
ausgewertet wird, fihrt der SLC die erste Aktion aus und
beginnt, das zweite Ereignis auszuwerten. Es ist moglich,
zwischen 1 und 20 Ereignisse und Aktionen zu program-
mieren.

Wenn das letzte Ereignis/die letzte Aktion ausgefiihrt
worden ist, beginnt die Sequenz neu beim ersten
Ereignis/bei der ersten Aktion. Abbildung 3.53 zeigt ein
Beispiel mit drei Ereignissen/Aktionen:

Start
Ereignis P13-01

Zustand 1
Ereignis 1/
Aktion 1

130BA062.13

éustandz/

Sto reignis

Ere%nis P13-0 Aktion 2
<<

A Stop

\ Ereignis P13-02
|

Zustand 4
Ereignis 4/
Aktion 4

Zustand 3
Ereignis 3/
Aktion 3

/

~ Stop
- Ereignis P13-02

Abbildung 3.53 Ereignisse und Aktionen

Starten und Stoppen des SLC

Starten und stoppen Sie den SLC durch Auswahl von [1]
Ein oder [0] Aus in Parameter 13-00 SL Controller Mode. Der
SLC startet immer in Zustand [0] (in dem er Ereignis [0]
auswertet). Der SLC startet, wenn das Startereignis
(definiert unter Parameter 13-01 SL-Controller Start) als
WAHR ausgewertet wird (vorausgesetzt, dass [1] Ein unter
Parameter 13-00 SL Controller Mode ausgewahlt ist). Der SLC
stoppt, wenn das Stoppereignis (Parameter 13-02 SL-
Controller Stopp) WAHR ist. Parameter 13-03 Reset SLC setzt
alle SLC-Parameter zuriick und startet die Programmierung
von Neuem.

HINWEI

Der SLC ist nur in der Betriebsart AUTO aktiv, nicht
jedoch im Hand On-Betrieb.

3.13.1 13-0*SLC-Einstellungen

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

13-00 SL Controller Mode

Option: Funktion:
[0] Off Deaktiviert den Smart Logic Controller.
[1] On Aktiviert den Smart Logic Controller.

13-01 SL-Controller Start

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestartet

werden soll.

Option: Funktion:

[0] FALSCH Definiert, bei welchem Ereignis die
Smart Logic Control gestartet
werden soll.

Gibt den Festwert FALSE (FALSCH)
ein.

[1 WAHR Gibt den Festwert TRUE (WAHR) ein.
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13-01 SL-Controller Start

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestartet

13-01 SL-Controller Start

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestartet

werden soll. werden soll.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[2] Motor ein Motor lauft. Temperatur den Grenzwert fiir

[3] Im Bereich Der Motor lauft innerhalb der in Rl e Rl S

derstand oder Thermistor
Parameter 4-50 Warnung Strom P
niedrig bis Parameter 4-53 Warnung uberschreitet.
Drehz. hoch programmierten Strom- [17] | Netzsp.auss.Bereich | Die Netzspannung liegt auferhalb
und Drehzahlbereiche. des vorgegebenen Spannungsbe-
ichs.
[4] Ist=Sollwert Der Motor lauft auf Sollwert. reichs

[5]

Moment.grenze

Die in Parameter 4-16 Momenten-
grenze motorisch oder

Parameter 4-17 Momentengrenze
generatorisch eingestellte Drehmo-
mentgrenze ist Uberschritten.

[18]

Reversierung

Der Ausgang ist aktiv, wenn der
Frequenzumrichter den Motor im
Linkslauf betreibt (das logische
Produkt der Statusbits ,Betrieb” UND
~Reversierung”).

(6]

Stromgrenze

Die in Parameter 4-18 Stromgrenze
eingestellte Motorstromgrenze ist
Uberschritten.

AuBerh.Stromber.

Der Motorstrom liegt auBerhalb des
in Parameter 4-18 Stromgrenze
definierten Bereichs.

(8l

Unter Min.-Strom

Der Motorstrom liegt unter dem in
Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig eingestellten Wert.

Uber Max.-Strom

Der Motorstrom liegt tGber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom hoch
eingestellten Wert.

(101

AuBerh.Drehzahlber.

Die Drehzahl liegt auBerhalb des in
Parameter 4-52 Warnung Drehz.
niedrig und Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch eingestellten Frequenz-
bereichs.

[11]

Unter Min.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt unter
dem in Parameter 4-52 Warnung
Drehz. niedrig eingestellten Wert.

[12]

Uber Max.-Drehzahl

Die Ausgangsdrehzahl liegt tiber
dem in Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch eingestellten Wert.

[13]

AuBerh.Istwertber.

Der Istwert liegt auf3erhalb des in
Parameter 4-56 Warnung Istwert niedr.
und Parameter 4-57 Warnung Istwert
hoch eingestellten Bereichs.

[14]

Unter Min.-Istwert

Der Istwert liegt unter dem in
Parameter 4-56 Warnung Istwert niedr.
eingestellten Wert.

[15]

Uber Max.-Istwert

Der Istwert liegt Gber dem in
Parameter 4-57 Warnung Istwert hoch
eingestellten Wert.

[16]

Warnung Ubertemp.

Der Frequenzumrichter aktiviert die
Ubertemperaturwarnung, wenn die

[19] | Warnung Eine Warnung ist aktiv.

[20] [ Alarm (Abschaltung) [ Ein Alarm mit Abschaltung ist aktiv.

[21] [ Alarm (Absch.verrgl.) | Ein Alarm mit Abschaltblockierung
ist aktiv.

[22] [ Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 0.

[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 1 in der Logikregel.

[24] [ Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 2.

[25] [ Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von
Vergleicher 3.

[26] [ Logikregel O Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 0.

[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 1.

[28] [ Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 2.

[29] [Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 3.

[33] [ Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 18.

[34] [ Digitaleingang 19 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 19.

[35] [ Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 27.

[36] [ Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 29.

[37] [ Digitaleingang 32 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 32.

[38] | Digitaleingang 33 Verwendet das Ergebnis von Digital-
eingang 33.

[39] [ Startbefehl Ein Startbefehl wird erteilt.
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13-01 SL-Controller Start

13-01 SL-Controller Start

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestartet Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestartet
werden soll. werden soll.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[40] | FU gestoppt Ein Stoppbefehl (Festdrehzahl JOG, [82] [ Digitaleingang X46/7 | Verwenden Sie den Wert x46/7
Schnellstopp, Motorfreilauf) wird (VLT® Extended Relay Card MCB
ausgegeben - und nicht vom SLC 113).
selbst. —— -
[83] [ Digitaleingang X46/9 | Verwenden Sie den Wert x46/9
[41] [ Alarm quitt. Ein Reset wird ausgegeben. (VLT® Extended Relay Card MCB
[42] [ Alarm auto. quitt. Ein automatisches Quittieren wird 13).
durchgefiihrt. [84] | Digitaleing. X46/11 [ Verwenden Sie den Wert x46/11
[43] |[[OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur (VLT® Extended Relay Card MCB
auf dem grafischen LCP verfiigbar. 113).
[44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur [85] | Digitaleing. X46/13 | Verwenden Sie den Wert x46/13
auf dem grafischen LCP verfiigbar. (VLT® Extended Relay Card MCB
113).
[45] | [Links]-Taste [«] wird gedruickt. Nur auf dem )
grafischen LCP verfiigbar. [94] | RS Flipflop 0 Siehe Parametergruppe 13-1*
- - Vergleicher.
[46] [ [Rechts]-Taste [*] wird gedriickt. Nur auf dem
grafischen LCP verfiigbar. [95] | RS Flipflop 1 Siehe Parametergruppe 13-1*%
Vergleicher.
[47] | [Auf]-Taste [A] wird gedriickt. Nur auf dem
grafischen LCP verfiigbar. [96] | RS Flipflop 2 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.
[48] [[Ab]-Taste [¥] wird gedriickt. Nur auf dem
H H _1%
grafischen LCP verfiigbar. [97]1 | RS Flipflop 3 Siehe Parametergruppe 13-1
Vergleicher.
[50] [ Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von ST S =
Vel £ [98] | RS Flipflop 4 iehe Parametergruppe 13-1
Vergleicher.
[51] [ Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von 597 TRS Finflon 5 Sehe P P
Vergleicher 5. [99] ipflop iehe Parametergruppe 13-
Vergleicher.
[60] [Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von
. [100] | RS Flipflop 6 Siehe Parametergruppe 13-1*
Logikregel 4.
Vergleicher.
[61] [Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von
. [1011 | RS Flipflop 7 Siehe Parametergruppe 13-1%
Logikregel 5.
Vergleicher.
[76] | Digitaleingang X30/2 | Verwenden Sie den Wert von x30/2
(VLT® General Purpose /0 MCB 101). 13-02 SL-Controller Stopp
[77]1 | Digitaleingang X30/3 | Verwenden Sie den Wert von x30/3 Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestoppt
(VLT® General Purpose 1/0 MCB 101). werden soll.
[78] [ Digitaleingang X30/4 | Verwenden Sie den Wert von x30/4 Option: Funktion:
(VLT® General Purpose 1/O MCB 101). [0] FALSCH Beschreibungen der Optionen [0]
— - Falsch-[61] Logikregel 5 finden Sie
[79] | Digitaleingang X46/1 | Verwenden Sie den Wert x46/1 unter Parameter 13-01 SL-Controller
(VLT® Extended Relay Card MCB Start
113).
[1] WAHR
[80] [ Digitaleingang X46/3 | Verwenden Sie den Wert x46/3 21 ietar din
(VLT® Extended Relay Card MCB B3] |Im Bereich
13). [4] Ist=Sollwert
[81] | Digitaleingang X46/5 | Verwenden Sie den Wert x46/5 [5] Moment.grenze
(VLT® Extended Relay Card MCB [6] Stromgrenze
113). [71 AuBerh.Stromber.
[8] Unter Min.-Strom
[91 | Uber Max.-Strom
[10] | AuBerh.Drehzahlber.
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13-02 SL-Controller Stopp

13-02 SL-Controller Stopp

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestoppt Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestoppt
werden soll. werden soll.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[11] | Unter Min.-Drehzahl [70] | Timeout 3 Timeout des Smart Logic Controller-
[12] | Uber Max.-Drehzahl Zeitgebers 3.
[13] | AuBerh.Istwertber. [71] |Timeout 4 Timeout des Smart Logic Controller-
[14] | Unter Min.-Istwert Zeitgebers 4.
[15] [ Uber Max.-Istwert
= [72] | Timeout 5 Timeout des Smart Logic Controller-
[16] [Warnung Ubertemp. X
Zeitgebers 5.
[17] | Netzsp.auss.Bereich
[18] | Reversierung [73] |Timeout 6 Timeout des Smart Logic Controller-
[19] | Wamnung Zeitgebers 6.
[20] [ Alarm (Abschaltung) [74] | Timeout 7 Timeout des Smart Logic Controller-
[21] [ Alarm (Absch.verrgl.) Zeitgebers 7.
[22] | Vergleicher 0 [75] | Startbefehl gegeben
[23] | Vergleicher 1 [76] | Digitaleingang X30/2
[24] | Vergleicher 2 [77]1 | Digitaleingang X30/3
[25] | Vergleicher 3 [78] | Digitaleingang X30/4
[26] | Logikregel O [79] | Digitaleingang X46/1
[27] | Logikregel 1 [80] | Digitaleingang X46/3
(28] | Logikregel 2 [81] | Digitaleingang X46/5
[29] | Logikregel 3 [82] | Digitaleingang X46/7
[30] | Timeout O [83] [ Digitaleingang X46/9
[31] | Timeout 1 [84] | Digitaleing. X46/11
[32] | Timeout 2 [85] | Digitaleing. X46/13
[33] | Digitaleingang 18 [90] |ATEX ETR I-Warnung | Nur auswihlbar, wenn
[34] |Digitaleingang 19 Parameter 1-90 Thermischer
[35] |Digitaleingang 27 Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[36] [ Digitaleingang 29 [21] Advanced ETR eingestellt ist.
[37] [ Digitaleingang 32 Wenn Alarm 164 ATEX ETR I-Grenze
[38] | Digitaleingang 33 Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
[39] | Startbefehl [91] | ATEX ETR I-Alarm Nur auswahlbar, wenn
[40] | FU gestoppt Parameter 1-90 Thermischer
[41] | Alarm quitt. Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[42] [Alarm auto. quitt. [21] Advanced ETR eingestellt ist.
[43] |[OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
auf dem grafischen LCP verfiigbar. Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
[44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur [92] | ATEX ETR f-Warnung | Nur auswahlbar, wenn
auf dem grafischen LCP verfiigbar. Parameter 1-90 Thermischer
[45] [ [Links]-Taste [«] wird gedriickt. Nur auf dem Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
grafischen LCP verfiigbar. [21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn der Alarm 163 ATEX ETR I-
[46] | [Rechts]-Taste [>] wird gedrickt. Nur auf dem Grenze Warnung aktiv ist, ist der
grafischen LCP verfligbar. Ausgang 1.
[47] | [Auf]-Taste [4] wird gedrickt. Nur auf dem [93] | ATEX ETR f-Alarm Nur auswahlbar, wenn
grafischen LCP verfiigbar. Parameter 1-90 Thermischer
[48] | [Ab]-Taste 7] e el Ny £ el Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
grafischen LCP verfigbar. [21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
[50] [ Vergleicher 4 Grenze Warnung aktiv ist, ist der
[51] [ Vergleicher 5 Ausgang 1.
[60] | Logikregel 4
[61] [Logikregel 5
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13-02 SL-Controller Stopp

Definiert, bei welchem Ereignis die Smart Logic Control gestoppt

werden soll.
Option: Funktion:

[94] | RS Flipflop 0

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[95] [RS Flipflop 1 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[96] | RS Flipflop 2 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[97] RS Flipflop 3 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[98] | RS Flipflop 4 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[99] | RS Flipflop 5 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[100] | RS Flipflop 6 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[101] | RS Flipflop 7 Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[102] [ Relay 1
[103] | Relay 2
[104] | Relay 3

X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB

113.

[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB

113.

[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB

113.

[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

13-03 Reset SLC

Option: Funktion:

[0] * [ Do not reset
SLC Einstellungen in Parametergruppe 13-**

Zur Beibehaltung der programmierten

Smart Logic.

[1] | Reset SLC Setzt alle Parameter in der Parametergruppe
13-** Smart Logic auf die Werkseinstellungen

zurlick.

3.13.2 13-1* Vergleicher

Vergleicher dienen zum Vergleichen von Betriebsvariablen
(z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Analogeingang
usw.) mit festen Sollwerten.

Par. 13-11 =

Comparator Operator IN
Par.13-10 2
Comparator Operand < §
Par. 13-12 TRUE longer than. —

Comparator Value

Abbildung 3.54 Vergleicher

Es gibt Digitalwerte, die mit festgelegten Zeitwerten
verglichen werden. Siehe Erklarung unter

Parameter 13-10 Vergleicher-Operand. Vergleicher werden
einmal pro Abtastintervall ausgewertet. Sie kdnnen das
Ergebnis (wahr oder falsch) direkt benutzen. Alle Parameter
in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter mit einem
Index von 0-5. Wahlen Sie Index 0, um Vergleicher 0 zu
programmieren, Index 1, um Vergleicher 1 zu program-
mieren usw.

13-10 Vergleicher-Operand

Option: Funktion:

Die Optionen [1] Sollwert bis [31]
Zdhler B sind Variablen, die anhand
ihrer jeweiligen Werte verglichen
werden. Die Optionen [50] FALSCH
bis [186] Autobetrieb sind digitale
Werte (WAHR/FALSCH), bei denen
der Vergleich auf der Dauer der Zeit
beruht, Gber die sie auf WAHR oder
FALSCH stehen. Siehe

Parameter 13-11 Vergleicher-Funktion.

Wahlen Sie die vom Vergleicher zu
tberwachende Variable aus.

[0] Deaktiviert Der Vergleicher ist deaktiviert.

[1 Sollwert Der resultierende Fernsollwert in

Prozent.

[U/min] oder [Hz], wie in
Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung
eingestellt.

[2] Istwert

[3] Motordrehzahl [U/min] oder [Hz], wie in
Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung

eingestellt.

[4] Motorstrom

[5] Motordrehmoment

[6] Motorleistung

[7] Motorspannung

[8] Zwischenkreisspann.
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13-10 Vergleicher-Operand 13-10 Vergleicher-Operand

Option: Funktion: Option: Funktion:
[9] Therm. Motorschutz | Wert wird in Prozent angegeben. Parameter 4-54 Warnung Sollwert
[10] | Gerdtetemperatur Wert wird in Prozent angegeben. niedr. eingestellte Wert.
[17] [ Kahikbrpertemp. W T 17 e anaRaE [62] | Uber Max.-Sollwert Der Drehzahlsollwert des Motors ist
) ] héher als der in
[12] [Analogeingang 53 Wert wird in Prozent angegeben. Parameter 4-55 Warnung Sollwert
[13] [Analogeingang 54 Wert wird in Prozent angegeben. hoch eingestellte Wert.
1141 |Interne 10v Beim Analogeingang 10 handelt es [65] [ Moment.grenze Das Drehmoment Uberschreitet den
sich um eine 10-V-Versorgung. in Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch oder
[15] [Interne 24V AlS24V ist ein 24-V-Schaltnetzteil Parameter 4-17 Momentengrenze
Sl generatorisch eingestellten Wert.
[17] | Steuerk.Temperatur A.ngabe des Werts in [?]. AICCT ist e Der Motorstrom ist hoher als der in
die Temperatur der Steuerkarte. Parametel 418 Stromgrenze
[18] [Pulseingang 29 Wert wird in Prozent angegeben. eingestellte Wert.
[19] [Pulseingang 33 Wert wird in Prozent angegeben. [67] | AuBerh.Stromber. Der Motorstrom liegt auBerhalb des
[20] | Alarmnummer Die Anzahl der registrierten Alarme. in Parameter 4-18 Stromgrenze
definierten Bereichs.
[21] | Warnnummer
221 | Analogeing, X30/11 [68] | Unter Min.-Strom Der Motorstrom liegt unter dem in
23] | Anal - _ X30/12 Parameter 4-50 Warnung Strom
nalogeing.
5o a0 gA 9 niedrig eingestellten Wert.
ahler
311 | zahler B [69] | Uber Max.-Strom Der Motorstrom ist hoher als der in
[34] | Analog Input x48/2 Parameter 4-51 Warnung Strom hoch
[35] | Temp Input x48/4 eingestellte Wert.
[36] | Temp Input x48/7 [70] | AuBerh. Freq.ber. Die Drehzahl liegt auBerhalb des in
[37]1 | Temp Input x48/10 Parameter 4-52 Warnung Drehz.
[38] |Actual Position niedrig und Parameter 4-53 Warnung
[50] | FALSCH Hiermit geben Sie den Festwert Drehz. hoch eingestellten Frequenz-
FALSCH in den Vergleicher ein. bereichs.
511 |WAHR Hiermit geben Sie den Festwert [71] | Unter Min.-Drehzahl | Die Ausgangsdrehzahl liegt unter
WAHR in den Vergleicher ein. dem in Parameter 4-52 Warnung
Drehz. niedrig eingestellten Wert.
[52] | Steuer. bereit Die Steuerkarte erhalt eine Versor-
gungsspannung. [72] | Uber Max.-Drehzahl | Die Ausgangsdrehzahl liegt tiber
B T — dem in Parameter 4-53 Warnung
[53] | FU bereit Der Frequenzumrichter ist betriebs- Drehz. hoch eingestellten Wert,
bereit und sendet ein Signal an die
Steuerkarte. [75] [ AuBerh.Istwertber. Der Istwert liegt auBerhalb des in
- ot Parameter 4-56 Warnung Istwert
(541 | Motor ein Motor lauft. niedr. und Parameter 4-57 Warnung
[55] [ Reversierung Der Ausgang ist aktiv, wenn der Istwert hoch eingestellten Bereichs.
EreEL:eanL;mrlc.l:erddenl M.otc:' m [76] [ Unter Min.-Istwert Der Istwert ist niedriger als der in
Tilelit [bila (e logld e Parameter 4-56 Warnung Istwert
Produkt der Statusbits Betrieb UND ; .
R . ) niedr. eingestellte Grenzwert.
eversierung).
[77]1 | Uber Max.-Istwert Der Istwert liegt Gber dem in
[56] [Im Bereich Der Motor lauft innerhalb der in
p ter 4-50 Warnung Strom Parameter 4-57 Warnung Istwert hoch
arameter 4-
eingestellten Wert.
niedrig bis Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch programmierten Strom- [80] | Warnung Ubertemp. | Dieser Operand wird wahr, wenn
und Drehzahlbereiche. der Frequenzumrichter eine
Ubertemperaturwarnung erkennt,
[60] | Ist=Sollwert Der Motor lauft auf Sollwert. .. X
zum Beispiel wenn die Temperatur
[61] | Unter Min.-Sollwert | Der Drehzahlsollwert des Motors ist die Grenze im Motor, im Frequen-
geringer als der in
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13-10 Vergleicher-Operand 13-10 Vergleicher-Operand

Option: Funktion: Option: Funktion:
zumrichter, im Bremswiderstand [131] | Digitaleingang 19 Digitaleingang 19 (aktiv=wabhr).
Al ST SIS [132] | Digitaleingang 27 Digitaleingang 27 (aktiv=wabhr).
[82] [ Netzsp.auss.Bereich Die Netzspannung liegt auBerhalb [133] | Digitaleingang 29 Digitaleingang 29 (aktiv_wahr).
des vorgegebenen Spannungsbe-
reichs. [134] | Digitaleingang 32 Digitaleingang 32 (aktiv=wahr).
[85] |Warnung Wenn eine Warnung ausgeldst wird, [135] | Digitaleingang 33 Digitaleingang 33 (aktiv=wahr).
erhdlt dieser Operand die [150] | SL-Digitalausgang A | Verwendet das Ergebnis von SLC-
Warnnummer. Ausgang A.
[86] [Alarm (Abschaltung) | Ein Alarm mit Abschaltung ist aktiv. [151] | SL-Digitalausgang B | Verwendet das Ergebnis von SLC-
[87] [ Alarm (Absch.verrgl.) | Ein Alarm mit Abschaltblockierung Ausgang B.
ist aktiv. [152] [ SL-Digitalausgang C | Verwendet das Ergebnis von SLC-
[90] |[Bus OK Aktive Kommunikation (kein Ausgang C.
Timeout) ber die serielle Kommuni- [153] | SL-Digitalausgang D | Verwendet das Ergebnis von SLC-
kationsschnittstelle. Ausgang D.
[91] | Mom.grenze u. Wenn der Frequenzumrichter ein [154] | SL-Digitalausgang E | Verwendet das Ergebnis von SLC-
Stopp Stoppsignal erhélt und sich an der Ausgang E.
Drehmomentgrenze befindet, ist das
. . " [155] [ SL-Digitalausgang F | Verwendet das Ergebnis von SLC-
Signal logisch ,0"
Ausgang F.
[92] | Stor.Bremse (IGBT) Die Brems-IGBT hat einen
[160] | Relais 1 Relais 1 ist aktiv.
Kurzschluss.
[93] | Mech. Bremse Die mechanische Bremse ist aktiv. (161] | Relais 2 Relais 2 ist aktiv.
[94] | Sich.Stopp aktiv Lk2]] Gk
[100] [ Vergleicher O Das Ergebnis von Vergleicher 0. (1631 | Relay 4
[164] | Relay 5
[101] | Vergleicher 1 Das Ergebnis von Vergleicher 1. [165] | Relay 6
[102] | Vergleicher 2 Das Ergebnis von Vergleicher 2. [166] | Relay 7
[103] [ Vergleicher 3 Das Ergebnis von Vergleicher 3. [167] | Relay 8
_ _ _ [168] | Relay 9
[104] | Vergleicher 4 Das Ergebnis von Vergleicher 4. [180] | Hand-Sollwert aktiv | Aktiv, wenn Parameter 3-13 Sollwert-
[105] [ Vergleicher 5 Das Ergebnis von Vergleicher 5. vorgabe = [2] Ort oder wenn
[110] | Logikregel 0 Das Ergebnis von Logikregel 0. Parameter 3-13 Sollwertvorgabe = [0]
Umschalt. Hand/Auto, wahrend das
[111] [ Logikregel 1 Das Ergebnis von Logikregel 1. LCP gleichzeitig im Hand-Betrieb ist.
[112] | Logikregel 2 Das Ergebnis von Logikregel 2. [181] | Fern-Sollwert aktiv Aktiv, wenn Parameter 3-13 Sollwert-
[113] | Logikregel 3 Das Ergebnis von Logikregel 3. vorgabe = [1] Fern oder [0] Umschalt.
T o e T Hand/Auto, wihrend das LCP gleich-
[114] Logikregel 4 as Ergebnis von Logikregel 4. zeitig in der Betriebsart Auto ist.
[115] | Logikregel 5 Das Ergebnis von Logikregel 5. [182] | Startbefehl Aktiv, wenn ein aktiver Startbefehl
[120] [ Timeout 0 Das Ergebnis von SLC-Timer 0. und kein Stoppbefehl vorhanden ist.
[121] [ Timeout 1 Das Ergebnis von SLC-Timer 1. [183] [ FU gestoppt Ein Stoppbefehl (Festdrehzahl JOG,
[122] [ Timeout 2 Das Ergebnis von SLC-Timer 2. ey el sl )
ausgegeben wird - und nicht vom
[123] | Timeout 3 Das Ergebnis von SLC-Timer 3. SLC selbst.
[124] [ Timeout 4 Das Ergebnis von SLC-Timer 4. [185] | Handbetrieb Aktiv, wenn sich der Frequenzum-
[125] | Timeout 5 Das Ergebnis von SLC-Timer 5. richter im Hand-Betrieb befindet.
[126] | Timeout 6 Das Ergebnis von SLC-Timer 6. [186] | Autobetrieb Aktiv, wenn sich der Frequenzum-
. . - richter in der Betriebsart Auto
[127] | Timeout 7 Das Ergebnis von SLC-Timer 7. X
befindet.
130] | Digitalei 18 Digitalei 18 (aktiv=wabhr).
[130] | Digitaleingang igitaleingang 18 (aktiv=wahr) [187] | Startbefehl gegeben
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13-10 Vergleicher-Operand

13-10 Vergleicher-Operand

Option: Funktion: Option: Funktion:
[190] | Digitaleingang X30/2 und Parameter 3-07 Maximum
[191] | Digitaleingang X30/3 Position festgelegten Grenzen.
[192] | Digitaleingang X30/4 [226] | Touch on Target W
[193] | Digital input x46/1 . . . .
[154] D‘g‘t I P o Diese Option ist nur in
al in .
D!g! I ' il Software-Version 48.20
[195] | Digital input x46/5 verfl'.igbar.
[196] | Digital input x46/7
1971 | Digital i t x46/9
[197] |g| . inpu xa6/ Die Zielposition wird im Touch-
[198] ngftal Tnput el Probe-Positionierungsmodus
[199] | Digital input x46/13 et
[222] | Homing Ok W
[227] | Touch Activated W
Diese Option ist nur in . - .
Software-Version 48.20 Diese Option ist nur in
verfiigbar. Softyvare-Versmn 48.20
verfiigbar.
Die Referenzfahrt ist mit der o )
ausgewahlten Referenzfahrtfunktion Touch—Probe—P05|t.|on|erling aktiv.
(Parameter 17-80 Homing Function) Der Frequenzumrichter Gberwacht
abgeschlossen. den Touch-Probe-Sensoreingang.
[223] | On Target W 13-11 Vergleicher-Funktion
Diese Option ist nur in Option: Funktion:
Softyvare—Ver5|on 48.20 Auswahl des im Vergleich zu verwendenden
verfugbar. Operators. Dies ist ein Arrayparameter, der die
Vergleicheroperatoren 0 bis 5 enthalt.
Die Positionierung ist abgeschlossen
o X [0]| < Das Ergebnis dieser Bewertung ist WAHR, wenn
und das In-Ziel-Signal wird
i " die in Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
gesendet, wenn die Istposition
X ausgewadbhlte Variable kleiner als der Festwert in
innerhalb von Parameter 3-05 On P er 13-12 Veraleicher-Wert ist. Das Eraebni
Reference Window liegt (fur die .Zr:lr;neher i d,e'-‘? elcher-ivert [st. LJas Ergebnis
Dauer von Parameter 3-09 On Target :DS @ sct, V\]/:n;:) V|e ”; icher-O d <hit
Time) und die Istdrehzahl Var.arzle e B . tergl eldc er; ;zerant .ausgewa €
Parameter 3-05 On Reference Window arlable groter 1st als der restwert in
. . . Parameter 13-12 Vergleicher-Wert.
nicht Uberschreitet.
[224] | Position Error EH‘I"! [E [1] | = (gleich) | Das Ergebnis dieser Bewertung ist WAHR, wenn
die in Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
Diese Option ist nur in ausgewahlte Variable ungefahr gleich dem
Software-Version 48.20 Festwert in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert ist.
verfligbar.
[21 > Inverse Logik von Option [0] <.
Der Positionsfehler iiberschreitet [5] | WAHR
den Wert in linger als..
Parameter 4-71 Maximum Position [6] | FALSCH
Error fur die in langer als..
Parameter 4-72 Position Error Timeout [7] | WAHR
eingestellte Zeit. kirzer als..
[225] | Position Limit W (8] | FALSCH
kirzer als..
Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfligbar.
Die Position liegt auBerhalb der in
Parameter 3-06 Minimum Position
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13-12 Comparator Value Parameter Einstellung | Hinweise

Array [6] Parameter 13-42 Logikregel [2] Motor ~
. Boolsch 2 [0] ein
Range: Funktion: -
_ — _ — Parameter 13-41 Logic Rule [3] UND
Size [-100000 - Definiert den Auslosepegel fir die Operator 1 [0] NICHT
related* 100000 ] von diesem Vergleicher tiberwachte
Variable. Dies ist ein Arraypa- Parameter 13-40 Logikregel [37] Digital-
rameter, der die Boolsch 1 [1] eingang 32
Vergleicheroperatorwerte 0 bis 5 Parameter 13-42 Logikregel [2] In
enthalt. Boolsch 2 [1] Betrieb
Parameter 13-41 Logic Rule
o tor 1 1] [1] UND -
: erator
3.13.3 RS Flip Flops i
1261 Ausgabe von
Die Reset/Set Flip-Flops speichern das Signal, bis ein ,Set” Parameter 13-15 RS-FF Operand i Parameter 13-41 Log
(Setzen) oder ,Reset” (Zuriicksetzen) erfolgt. S [0] Logikregel ikregel Verkniipfung
0
1 [0].
2 [27] Ausgabe von
Par. 13-15 § Parameter 13-16 RS-FF Operand . Parameter 13-41 Log
RS-FF O ds & Logikregel | . .
peran 3 R [0] ikregel Verkniipfung
Par. 13-16 o 1

10

RS-FF Operand R

Ausgabe von

Abbildung 3.55 Reset/Set Flip Flops Parameter 13-15 RS-
Parameter 13-51 SL-Controller |[94] RS
FF Operand S und

Ereignis [0 Flipflop 0
fgnis (0] Priop Parameter 13-16 RS-
Es werden zwei Parameter verwendet, und Sie kdnnen den FF Operand R.
Ausgang in den Logikregeln sowie als Ereignisse Parameter 13-52 SL-Controller [22] Betrieb | -
verwenden. Aktion [0]
27
) Parameter 13-51 SL-Controller [L ]'k |
= Ogikrege -
S | ,—\_§ Ereignis [1] 1 E
o
o
R a Parameter 13-52 SL-Controller 24] St
o -
Aktion [1] PP
Flip Flop Output
Abbildung 3.56 Flip Flop-Ausgédnge Tabelle 3.26 Operatoren
13-15 RS-FF Operand S
Sie kdnnen die beiden Operatoren aus einer langen Liste Option: Funktion:
auswahlen. Als Sonderfall konnen Sie den gleichen Digital- 0] [FALSCH
eingang sowohl fir ,Set” als auch fir ,Reset” verwenden.
[1] WAHR

Auf diese Weise konnen Sie den gleichen Digitaleingang
als Start/Stopp nutzen. Mit den folgenden Einstellungen
koénnen Sie einen Digitaleingang zugleich als Start und
Stopp konfigurieren (zum Beispiel DI32).

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

Parameter Einstellung | Hinweise
Parameter 13-00 SL Controller on B ;1 SuBerh.S.tromber.
Mode nter Min.-Strom
Parameter 13-01 SL-Controller WAHR B [91  [Uber Max.-Strom
Start [10] | AuBerh.Drehzahlber.
Parameter 13-02 SL-Controller Falsch j [11] 9nter Min.-Drehzahl
Stopp [12] | Uber Max.-Drehzahl
[13] [ AuBerh.Istwertber.
Parameter 13-40 Logikregel [37] Digital- [14] | Unter Min-Istwert
Boolsch 1 10] eingang 32 [15] [ Uber Max.-Istwert
[16] [Warnung Ubertemp.
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13-15 RS-FF Operand S 13-15 RS-FF Operand S

Option: Funktion: Option: Funktion:
[17] | Netzsp.auss.Bereich [78] | Digitaleingang X30/4
[18] [ Reversierung [79] | Digital input x46/1
[19] | Warnung [80] [ Digital input x46/3
[20] [ Alarm (Abschaltung) [81] [ Digital input x46/5
[21] [ Alarm (Absch.verrgl.) [82] [ Digital input x46/7
[22] [ Vergleicher O [83] [ Digital input x46/9
[23] [ Vergleicher 1 [84] [ Digital input x46/11
[24] [ Vergleicher 2 [85] | Digital input x46/13
[25] | Vergleicher 3 [90] [ATEX ETR I-Warnung
[26] [ Logikregel O [91] | ATEX ETR I-Alarm
[27] | Logikregel 1 [92] [ ATEX ETR f-Warnung
[28] [ Logikregel 2 [93] | ATEX ETR f-Alarm
[29] [Logikregel 3 [94] | RS Flipflop 0
[30] |Timeout O [95] | RS Flipflop 1
[31] | Timeout 1 [96] | RS Flipflop 2
[32] [ Timeout 2 [97] |RS Flipflop 3
[33] | Digitaleingang 18 [98] | RS Flipflop 4
[34] [ Digitaleingang 19 [99] (RS Flipflop 5
[35] | Digitaleingang 27 [100] | RS Flipflop 6
[36] [ Digitaleingang 29 [101] [ RS Flipflop 7
[37] | Digitaleingang 32 [102] [ Relay 1
[38] | Digitaleingang 33 [103] | Relay 2
[39] | Startbefehl [104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[40] | FU gestoppt 113.
[41] | Alarm quitt [105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[42] [ Alarm auto. quitt. 113.
[43] |[OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur
auf dem grafischen LCP verfiigbar. [106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur '3
auf dem grafischen LCP verfiigbar. [107] | Relay 6 X47/NLT® Extended Relay Card MCB
[45] [ [Links]-Taste [<] wird gedriickt. Nur auf dem '
grafischen LCP verfigbar. [108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[46] [ [Rechts]-Taste [>] wird gedriickt. Nur auf dem [109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
grafischen LCP verfugbar. [110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[47] | [Auf]-Taste [A] wird gedriickt. Nur auf dem [222)) | Foming OK E[I'I”[!Eﬂ
grafischen LCP verfligbar.
Diese Option ist nur in
[48] | [Ab]-Taste [v] wird gedriickt. Nur auf dem Software-Version 48.20
grafischen LCP verfligbar. verfiigbar.
[50] [ Vergleicher 4
[51] | Vergleicher 5 Die Referenzfahrt ist mit der
[60] | Logikregel 4 ausgewabhlten Referenzfahrtfunktion
(611 | Logikregel 5 (Parameter 17-80 Homing Function)
[70] | Timeout 3 abgeschlossen.
711 | Timeout 4 [223] | On Target !ﬂh‘""!g
[72] |Timeout 5 Diese Option ist nur in
[73] | Timeout 6 Software-Version 48.20
[74] | Timeout 7 verfligbar.
[75] | Startbefehl gegeben
[76] | Digitaleingang X30/2 Die Positionierung ist abgeschlossen
[77] | Digitaleingang X30/3 und das In-Ziel-Signal wird gesendet,
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13-15 RS-FF Operand S 13-16 RS-FF Operand R

Option: Funktion: Option: Funktion:
wenn die Istposition innerhalb von [71 AuBerh.Stromber.
Parameter 3-05 On Reference Window [8] Unter Min.-Strom
liegt (fur die Dauer von [9] Uber Max.-Strom
Parameter 3-09 On Target Time) und [110] | AuBerh.Drehzahlber.
die Istdrehzahl Parameter 3-05 On [11] | Unter Min.-Drehzahl
Reference Window nicht [12] | Uber Max-Drehzahl
Uberschreitet. [13] [ AuBerh.Istwertber.
[224] | Position Error W [14] | Unter Min.-Istwert
Diese Option ist nur in [15] | Uber Max-Istwert
Software-Version 48.20 [16] | Warnung Ubertemp.
verfiigbar. [17] | Netzsp.auss.Bereich
[18] | Reversierung
Der Positionsfehler tiberschreitet den [19] | Warnung
Wert in Parameter 4-71 Maximum [20] | Alarm (Abschaltung)
Position Error fir die in [21] | Alarm (Absch.verrgl.)
Parameter 4-72 Position Error Timeout [22] [ Vergleicher O
eingestellte Zeit. [23] | Vergleicher 1
[225] | Position Limit RINTZER 24| Mg ey 2
. .. . [25] [ Vergleicher 3
Diese Option ist nur in 261 | Logikregel 0
Software-Version 48.20
verfiigbar. [27] | Logikregel 1
[28] | Logikregel 2
Die Position liegt auBBerhalb der in [29] | Logikregel 3
Parameter 3-06 Minimum Position B | ety
und Parameter 3-07 Maximum [31] | Timeout 1
Position festgelegten Grenzen. [32] | Timeout 2
[33] [ Digitaleingang 18
[226] | Touch on Target Mﬂm 34 | Digitaleingang 19
Diese Option ist nur in [35] | Digitaleingang 27
Software-Version 48.20 136] | Digitaleingang 29
verfiigbar. [37] [ Digitaleingang 32
[38] [ Digitaleingang 33
Die Zielposition wird im Touch- [39] | Startbefehl
Probe-Positionierungsmodus erreicht. [40] | FU gestoppt
[227] | Touch Activated W [41] | Alarm quitt.
Diese Option ist nur in [42] | Alarm auto. quitt.
Software-Version 48.20 [43] | [OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur
verfiigbar. auf dem grafischen LCP verfugbar.
[44] [ [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur
Touch-Probe-Positionierung aktiv. auf dem grafischen LCP verfligbar.
Der Frequenzumrichter {iberwacht [45] [ [Links]-Taste [«] wird gedriickt. Nur auf dem
den Touch-Probe-Sensoreingang. grafischen LCP verfiigbar.
[46] | [Rechts]-Taste [>] wird gedriickt. Nur auf dem
Option: Funktion: grafischen LCP verfugbar.
[0] |FALSCH [47] | [Auf]-Taste [A] wird gedriickt. Nur auf dem
[11 | WAHR grafischen LCP verfligbar.
[2] [Motor ein [48] | [Ab]-Taste [v] wird gedriickt. Nur auf dem
31 Im Bereich grafischen LCP verfligbar.
[4] Ist=Sollwert
5] Moment.grenze [50] [ Vergleicher 4
6] Stromgrenze [51] [ Vergleicher 5
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13-16 RS-FF Operand R 13-16 RS-FF Operand R

Option: Funktion: Option: Funktion:
[60] [Logikregel 4 (Parameter 17-80 Homing Function)
[61] | Logikregel 5 abgeschlossen.
[70] |Timeout 3 [223] | On Target RINIZER
[71] | Timeout 4 . Lo .
TRE s Diese Option ist nur in
imeod Software-Version 48.20
[73] [Timeout 6 .
verfligbar.
[74] | Timeout 7
75] | Startbefehl b
[75] .ar. c ‘e gegeben Die Positionierung ist abgeschlossen
[76] ng{talefngang X30/2 und das In-Ziel-Signal wird gesendet,
[771 | Digitaleingang X30/3 wenn die Istposition innerhalb von
(78] | Digitaleingang X30/4 Parameter 3-05 On Reference Window
[79] | Digital input x46/1 liegt (fiir die Dauer von
[80] | Digital input x46/3 Parameter 3-09 On Target Time) und
[81] |Digital input x46/5 die Istdrehzahl Parameter 3-05 On
[82] | Digital input x46/7 Reference Window nicht
[83] | Digital input x46/9 Uberschreitet.
[84] [ Digital input x46/11 [224] | Position Error W
[85] | Digital input x46/13 DI Option ist .
iese ion ist nur in
[90] | ATEX ETR I-Warnung P )
Software-Version 48.20
[91] [ATEX ETR I-Alarm -
verfligbar.
[92] [ ATEX ETR f-Warnung
[93] [ATEX ETR f-Alarm . " 5
1041 | RS Flioflop 0 Der Positionsfehler tiberschreitet den
!p op Wert in Parameter 4-71 Maximum
(951 |RS FI!prop ! Position Error fur die in
[96] | RS Flipflop 2 Parameter 4-72 Position Error Timeout
(971 |RS Flipflop 3 eingestellte Zeit.
[98] | RS Flipflop 4 — — YITT,
[99] | RS Flipflop 5 225} Position Limit HINWEIS
[100] | RS Flipflop 6 Diese Option ist nur in
[101] | RS Flipflop 7 Software-Version 48.20
[102] | Relay 1 verfligbar.
[103] | Relay 2
[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB Die Position liegt auBerhalb der in
113. Parameter 3-06 Minimum Position
und Parameter 3-07 Maximum
[105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB Position festgelegten Grenzen.
113.
[226] | Touch on Target Mﬂm
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB . .. .
3 Diese Option ist nur in
) Software-Version 48.20
[107] [ Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB verfiigbar.
113.
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105. Die Zielposition wird im Touch-
Probe-Positionierungsmodus erreicht.
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[227] | Touch Activated W
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. . L .
Y oy ar Diese Option ist nur in
[222] | Homing Ok W Software-Version 48.20
Diese Option ist nur in verflgbar.
Software-Version 48.20
verfiigbar. Touch-Probe-Positionierung aktiv.
Der Frequenzumrichter Giberwacht
Die Referenzfahrt ist mit der den Touch-Probe-Sensoreingang.
ausgewahlten Referenzfahrtfunktion
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3.13.4 13-2* Timer

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

Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1, Parameter 13-42 Logic
Rule Boolean 2 oder Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3).
Ein Timer ist nur falsch, wenn er durch eine Aktion
gestartet wurde (z. B. [29] Start Timer 1), bis der in diesen
Parameter eingegebene Timer-Wert abgelaufen ist.
Daraufhin wird der Timer wieder als wahr ausgewertet.
Alle Parameter in dieser Parametergruppe sind Arraypa-
rameter mit einem Index von 0-2 Wahlen Sie Index 0, um
Timer 0 zu programmieren, Index 1, um Timer 1 zu
programmieren usw.

13-20 SL-Timer

Range: Funktion:
Size [O- Der Wert definiert die Dauer der Falsch-
related* 01 Ausgabe vom programmierten Timer. Ein

Timer ist nur falsch, wenn er durch eine
Aktion gestartet wurde (z. B. [29] Start Timer
1), bis der vorgegebene Timer-Wert
abgelaufen ist.

Prioritat der Berechnung

Die Ergebnisse von Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1,
Parameter 13-41 Logic Rule Operator 1 und

Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2 werden zuerst
berechnet. Das Ergebnis (wahr/falsch) der Berechnung wird
mit den Einstellungen unter Parameter 13-43 Logic Rule
Operator 2 und Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3
kombiniert und ergibt so das Endergebnis (wahr/falsch) der
Logikregel.

13-40 Logikregel Boolsch 1

3.13.5 13-4* Logikregeln

Parameter zur freien Definition von binédren Verkniipfungen
(boolesch). Es ist moglich, 3 boolesche Zustande in einer
Logikregel tiber UND, ODER und NICHT miteinander zu
verkniipfen. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) kdnnen Sie von
Timern, Vergleichern, Digitaleingdangen, Statusbits und
Ereignissen verwenden. Wahlen Sie boolesche Eingéange flir
die Berechnung unter Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1,
Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2 und

Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3 aus. Definieren Sie die
logischen Verknilpfungen fiir die ausgewdhlten Eingange
unter Parameter 13-41 Logic Rule Operator 1 und

Parameter 13-43 Logic Rule Operator 2.

Par. 13-41 Par. 13-43 =4

Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 &
Par. 13-40 9 P 9 P 5
Logic Rule Boolean 1 ® ]
Par. 13-42 D D 2
Logic Rule Boolean 2 e <D_<D

’7
Par. 13-44

Logic Rule Boolean 3

Abbildung 3.57 Logikregeln

Option: Funktion:

[0] FALSCH Wahlen Sie den ersten booleschen
Eingang (WAHR oder FALSCH) fiir
die ausgewahlte Logikregel aus.
Weitere Informationen finden Sie
unter Parameter 13-01 SL-Controller
Start und Parameter 13-02 SL-
Controller Stopp.

[11 | WAHR

[2] Motor ein

[3] Im Bereich

[4] Ist=Sollwert

[5] Moment.grenze

[6] Stromgrenze

[7 AuBerh.Stromber.

Unter Min.-Strom

[9 Uber Max.-Strom
[10] | AuBerh.Drehzahlber.
[11] | Unter Min.-Drehzahl
[12] | Uber Max.-Drehzahl
[13] [ AuBerh.Istwertber.
[14] [ Unter Min.-Istwert
[15] [ Uber Max.-Istwert
[16] | Warnung Ubertemp.
[17] [ Netzsp.auss.Bereich
[18] | Reversierung

[19] | Warnung

[20] [ Alarm (Abschaltung)
[21] [ Alarm (Absch.verrgl.)
[22] [ Vergleicher O

[23] [ Vergleicher 1

[24] [ Vergleicher 2

[25] [ Vergleicher 3

[26] [ Logikregel O

[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
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Parameterbeschreibungen

Programmierhandbuch

13-40 Logikregel Boolsch 1

Option:

Funktion:

13-40 Logikregel Boolsch 1

Option:

Funktion:

[37] [ Digitaleingang 32

[38] [ Digitaleingang 33

[39] | Startbefehl

[40] | FU gestoppt

[41] [ Alarm quitt.

[42] [ Alarm auto. quitt.

[43] [ [OK]-Taste

Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur
auf dem grafischen LCP verfiigbar.

[44] | [Reset]-Taste

Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur
auf dem grafischen LCP verfligbar.

[45] | [Links]-Taste

[«] wird gedriickt. Nur auf dem
grafischen LCP verfligbar.

[46] | [Rechts]-Taste

[»] wird gedriickt. Nur auf dem
grafischen LCP verfligbar.

[47]1 | [Auf]-Taste

[A] wird gedriickt. Nur auf dem

grafischen LCP verfligbar.

[48] | [Ab]-Taste

[v] wird gedriickt. Nur auf dem

grafischen LCP verfligbar.

[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

[75] | Startbefehl gegeben

[76] | Digitaleingang X30/2

[77] | Digitaleingang X30/3

[78] | Digitaleingang X30/4

[79] | Digital input x46/1

[80] | Digital input x46/3

[81] [ Digital input x46/5

[82] | Digital input x46/7

[83] [ Digital input x46/9

[84] | Digital input x46/11

[85] | Digital input x46/13

[90] | ATEX ETR I-Warnung

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 164 ATEX ETR I-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[91] | ATEX ETR I-Alarm

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[92] | ATEX ETR f-Warnung

Nur auswdhlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn der Alarm 163 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Ausgang 1.

[93] | ATEX ETR f-Alarm

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Ausgang 1.

[94] | RS Flipflop 0

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[95] [RS Flipflop 1

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[96] | RS Flipflop 2

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[97]1 |RS Flipflop 3

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[98] | RS Flipflop 4

Siehe Parametergruppe 13-1*

Vergleicher.

[99] |RS Flipflop 5 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[100] | RS Flipflop 6 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[101] | RS Flipflop 7 Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[102] | Relay 1

[103] | Relay 2

[104] | Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[105] [ Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[107] [ Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[108] [ Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.

MG33MO003
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Parameterbeschreibungen VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-40 Logikregel Boolsch 1 13-40 Logikregel Boolsch 1

Option: Funktion: Option: Funktion:

[222] [ Homing Ok RINITZER [227] [ Touch Activated RINIUZER
Diese Option ist nur in Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20 Software-Version 48.20
verfiigbar. verfiigbar.
Die Referenzfahrt ist mit der Touch-Probe-Positionierung aktiv.
ausgewahlten Referenzfahrtfunktion Der Frequenzumrichter tiberwacht
(Parameter 17-80 Homing Function) den Touch-Probe-Sensoreingang.

abgeschlossen.

[2231 | On Target Eu'l"[!ﬁ 13-41 Logic Rule Operator 1

R L . Array [6]
Diese Option ist nur in Y
Software-Version 48.20 Option: Funktion:
verfiigbar. Wahlen Sie die erste Verkniipfungsfunktion fiir

die booleschen Eingénge unter
Die Positionierung ist abgeschlossen Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1 und
und das In-Ziel-Signal wird gesendet Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2 aus.
wenn die Istposition innerhalb von Die Parameternummern in eckigen Klammern
Parameter 3-05 On Reference Window stehen fiir die booleschen Eingdange der
liegt (fur die Dauer von Parameter in Parametergruppe 13-** Smart Logic.
Parameter 3-09 On Target Time) und [0] | DISABLED Ignoriert:
die Istdrehzahl Parameter 3-05 On e Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2.
Reference Wlndow nicht . Parameter 13-43 Logic Rule Operator 2.
iberschreitet.
. Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3.
[224] | Position Error W

X ) ) X [1]1 | AND Wertet den Ausdruck [13-40] UND [13-42] aus.
Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20 [2] [OR Wertet den Ausdruck [13-40] ODER [13-42] aus.
verfiigbar. [3]| AND NOT | Wertet den Ausdruck [13-40] UND NICHT

[13-42] aus.

Der Positionsfehler tiberschreitet d
er rositionsiehier Uberschreitet den [4] | OR NOT Wertet den Ausdruck [13-40] ODER NICHT
Wert in Parameter 4-71 Maximum

[13-42] aus.
Position Error fir die in
Parameter 4-72 Position Error Timeout [5] [ NOT AND Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] UND
eingestellte Zeit. [13-42] aus.
1225] | Position Limit W [6] [ NOT OR Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] ODER
. . . . 13-42] aus.
Diese Option ist nur in [ 1au
Software-Version 48.20 [7]1 | NOT AND Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] UND NICHT
verfiigbar. NOT [13-42] aus.
[8] [ NOT OR Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] ODER
Die Position liegt auRerhalb der in NOT NICHT [13-42] aus.
Parameter 3-06 Minimum Position
und Parameter 3-07 Maximum 13-42 Logikregel Boolsch 2
Position festgelegten Grenzen. Option: Funktion:
[226] | Touch on Target Mﬂm [0] | FALSCH Wahlen Sie den zweiten booleschen
Diese Option ist nur in Eingangswert (wahr oder falsch) fiir
Software-Version 48.20 die ausgewahlte Logikregel aus.
verfiigbar. Weitere Informationen finden Sie

unter Parameter 13-01 SL-Controller
Start und Parameter 13-02 SL-
Controller Stopp.

Die Zielposition wird im Touch-
Probe-Positionierungsmodus erreicht.

[1] WAHR
[2] Motor ein
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13-42 Logikregel Boolsch 2 13-42 Logikregel Boolsch 2

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3] Im Bereich [48] | [Ab]-Taste [v] wird gedriickt. Nur auf dem
[4] Ist=Sollwert grafischen LCP verfligbar.
5] Moment.grenze [50] | Vergleicher 4
(6] SO G [51] [ Vergleicher 5
[7] AuBerh.S-tromber‘ [60] | Logikregel 4
[8] l:lnter Min.-Strom [61] | Logikregel 5
[9] Uber Max.-Strom [70] | Timeout 3
[10] AuBerh.I?rehzather. 711 | Timeout 4
[11] 9nter Min.-Drehzahl [72] | Timeout 5
[12] | Uber Max.-Drehzahl 73] | Timeout 6
[13] AuBerh.I.stwertber. [74] | Timeout 7
(4] L“Jnter GIASIET [75] | Startbefehl gegeben
(15] | Uber Max.:lstwert [76] | Digitaleingang X30/2
el e Uberte.mp. [77] | Digitaleingang X30/3
[17] Netzsp..auss.Berelch [78] | Digitaleingang X30/4
&l |iSEsE [79] | Digital input x46/1
(19 | Warnung [80] | Digital input x46/3
] || AVt G ose e ) [81] | Digital input x46/5
[21] [ Alarm .(Absch,verrgl.) [82] | Digital input x46/7
LAl | topEeen e [83] | Digital input x46/9
(23] | vergleicher 1 [84] | Digital input x46/11
[24] | Vergleicher 2 [85] | Digital input x46/13
[25] | Vergleicher 3 [90] | ATEX ETR I-Warnung | Nur auswahlbar, wenn
[26] | Logikregel 0 Parameter 1-90 Thermischer
[27] | Logikregel 1 Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[28] | Logikregel 2 [21] Advanced ETR eingestellt ist.
[29] | Logikregel 3 Wenn Alarm 164 ATEX ETR I-Grenze
[30] | Timeout 0 Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
[31] |[Timeout 1 =
- [91] [ ATEX ETR I-Alarm Nur auswahlbar, wenn
[32] | Timeout 2 Parameter 1-90 Thermischer
[33] | Digitaleingang 18 Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[34] [ Digitaleingang 19 [21] Advanced ETR eingestellt ist.
[35] | Digitaleingang 27 Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
[36] [ Digitaleingang 29 Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.
[37] | Digitaleingang 32 -
—— [92] | ATEX ETR f-Warnung | Nur auswéhlbar, wenn
Gl || Dlgfizialezig o Parameter 1-90 Thermischer
[39] | Startbefehl Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[40] | FU gestoppt [21] Advanced ETR eingestellt ist.
[41] | Alarm quitt. Wenn der Alarm 163 ATEX ETR I-
[42] | Alarm auto. quitt. Grenze Warnung aktiv ist, ist der
[43] | [OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur Ausgang 1.
auf dem grafischen LCP verfligbar.
[93] [ ATEX ETR f-Alarm Nur auswahlbar, wenn
[44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur Parameter 1-90 Thermischer
auf dem grafischen LCP verfiigbar. Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[45] | [Links]-Taste [«] wird gedriickt. Nur auf dem [21] Advanced ETR eingestellt ist.
grafischen LCP verfiigbar. Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
[46] | [Rechts]-Taste [>] wird gedriickt. Nur auf dem Ausgang 1.
grafischen LCP verfligbar.
[94] | RS Flipflop 0 Siehe Parametergruppe 13-1*
[47] | [Auf]-Taste [A] wird gedrickt. Nur auf dem Vergleicher.
grafischen LCP verfuigbar.
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13-42 Logikregel Boolsch 2 13-42 Logikregel Boolsch 2

Option: Funktion: Option: Funktion:
[95] | RS Flipflop 1 Siehe Parametergruppe 13-1* die Istdrehzahl Parameter 3-05 On
Vergleicher. Reference Window nicht
[96] | RS Flipflop 2 Siehe Parametergruppe 13-1* Uberschreitet.
Vergleicher. [224] | Position Error W
[97]1 |RS Flipflop 3 Siehe Parametergruppe 13-1* Diese Option ist nur in
Vergleicher. Software-Version 48.20
verfiigbar.
[98] | RS Flipflop 4 Siehe Parametergruppe 13-1* 9
Vergleicher.
Der Positionsfehler tiberschreitet den
[99] (RS Flipflop 5 Siehe Parametergruppe 13-1* W i P 2577 [t
Vergleicher. Position Error fiir die in
[100] [ RS Flipflop 6 Siehe Parametergruppe 13-1*% Parameter 4-72 Position Error Timeout
Vergleicher. eingestellte Zeit.
[101] [ RS Flipflop 7 Siehe Parametergruppe 13-1* [225] [ Position Limit Mﬂm
Vergleicher. Diese Option ist nur in
[102] | Relay 1 Software-Version 48.20
[103] | Relay 2 verfligbar.
[104] [ Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113. Die Position liegt auBerhalb der in
I Parameter 3-06 Minimum Position
[105] [ Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB und Parameter 3-07 Maximum
Ik Position festgelegten Grenzen.
[106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB [226] | Touch on Target W
113.
Diese Option ist nur in
[107] | Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB Software-Version 48.20
113. verfiigbar.
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
T = Die Zielposition wird im Touch-
[109] | Relay PRI el (aivel I 112, Probe-Positionierungsmodus erreicht.
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105. 12271 | Touch Activated EHM.'EE
[222] | Homing Ok W Diese Option ist nur in
Diese Option ist nur in Software-Version 48.20
Software-Version 48.20 verfiigbar.
verfiigbar.
Touch-Probe-Positionierung aktiv.
Die Referenzfahrt ist mit der Der Frequenzumrichter Giberwacht
ausgewihlten Referenzfahrtfunktion den Touch-Probe-Sensoreingang.
(Parameter 17-80 Homing Function)
abgeschlossen.
[223] | On Target W
Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfiigbar.
Die Positionierung ist abgeschlossen
und das In-Ziel-Signal wird gesendet,
wenn die Istposition innerhalb von
Parameter 3-05 On Reference Window
liegt (fur die Dauer von
Parameter 3-09 On Target Time) und
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13-43 Logic Rule Operator 2 13-44 Logikregel Boolsch 3

Array [6] Array [6]

Option: Funktion: Option: Funktion:
Wabhlen Sie die zweite logische Verkniipfung [11] | Unter Min.-Drehzahl
aus, die fur den Booleschen Eingangswert, [12] | Uber Max.-Drehzahl
berechnet in: [13] | AuBerh.Istwertber.

. Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1. [14] | Unter Min-Istwert
e Parameter 13-41 Logic Rule Operator [15] [ Uber Max.Istwert
1. [16] [Warnung Ubertemp.
. Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2. [17] | Netzsp.auss.Bereich
[18] | Reversierung
[13-44] steht dabei fiir d_ie boolesche Variable [19] | Warnung
aus Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3. 201 [ Alarm (Abschaltung)
[13-40/13-42] steht fur die boolesche Variable
aus [21] [ Alarm (Absch.verrgl.)
. Parameter 13-40 Logic Rule Boolean 1. P2 | Ve G 0
[23] | Vergleicher 1
. Parameter 13-41 Logic Rule Operator [24] |Vergleicher 2
" [25] | Vergleicher 3
. Parameter 13-42 Logic Rule Boolean 2. 126] | Logikregel 0

[0] | DISABLED Wiahlen Sie diese Option, um [27] | Logikregel 1
Parameter 13-44 Logic Rule Boolean 3 zu [28] [ Logikregel 2
ignorieren. [29] | Logikregel 3

11| AND [30] [ Timeout 0

1211 oR [31] |[Timeout 1

131 AND NOT [32] [ Timeout 2

[4] | OR NOT [33] | Digitaleingang 18

[5] | NOT AND [34] | Digitaleingang 19

[6] | NOT OR [35] | Digitaleingang 27

[71 | NOT AND [36] [ Digitaleingang 29

NOT [37] [ Digitaleingang 32

18] | NOT OR NOT [38] [ Digitaleingang 33

[39] | Startbefehl

Array [6] [41] [ Alarm quitt.

Option: Funktion: [42] | Alarm auto. quitt.

[0] |FALSCH Wihlen Sie den dritten booleschen [43] | [OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur
Eingangswert (WAHR oder FALSCH) auf dem grafischen LCP verfuigbar.
fur die ausgewahlte Logikregel aus. [44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur
Weitere Informationen finden Sie auf dem grafischen LCP verfligbar.
unter Parameter 13-01 SL-Controller [45] | [Links]-Taste [«] wird gedriickt. Nur auf dem
Start (Optionen [0] Falsch-[61] . .

Logikregel 5) and Parameter 13-02 SL- grafischen LCP verfligbar.
Controller Stopp (Optionen [70] SL [46] [ [Rechts]-Taste [>] wird gedriickt. Nur auf dem
Timeout 3-[75] Startbefehl gegeben). grafischen LCP verfligbar.

[11 [WAHR [47] [ [Auf]-Taste [A] wird gedriickt. Nur auf dem

[2] Motor ein grafischen LCP verfugbar.

31 |Im Bereich [48] | [Ab]-Taste [v] wird gedriickt. Nur auf dem

F; :\j‘t::;::veznze grafischen LCP verfugbar.

161 Stromgre?]ze [50] [ Vergleicher 4

[71 | AuBerh.Stromber. [51] | Vergleicher 5

[8] [Unter Min.-Strom [60] | Logikregel 4

[91 | Uber Max.-Strom [61] | Logikregel 5

[10] | AuBerh.Drehzahlber. [70] |Timeout 3
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13-44 Logikregel Boolsch 3

Array [6]
Option:

Funktion:

13-44 Logikregel Boolsch 3

Array [6]
Option:

Funktion:

[71] | Timeout 4

[72] |Timeout 5

[73] | Timeout 6

[74] | Timeout 7

[75] [ Startbefehl gegeben

[76] | Digitaleingang X30/2

[77] | Digitaleingang X30/3

[78] | Digitaleingang X30/4

[79] | Digital input x46/1

[98] | RS Flipflop 4

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[99] (RS Flipflop 5

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[100] | RS Flipflop 6

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[101] | RS Flipflop 7

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[80] | Digital input x46/3

[102] | Relay 1

[81] [ Digital input x46/5

[103] | Relay 2

[82] | Digital input x46/7

[83] [ Digital input x46/9

[84] | Digital input x46/11

[104] | Relay 3

X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[85] [ Digital input x46/13

[90] [ATEX ETR I-Warnung

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 164 ATEX ETR I-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[105] [ Relay 4

X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[106] | Relay 5

X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[107] | Relay 6

X47/VLT® Extended Relay Card MCB
113.

[91] | ATEX ETR I-Alarm

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1.

[108] | Relay 7

X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[109] | Relay 8

X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[110] | Relay 9

X34/VLT® Relay Card MCB 105.

[92] [ ATEX ETR f-Warnung

Nur auswahlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn der Alarm 163 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Ausgang 1.

[222] [ Homing Ok

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfiigbar.

Die Referenzfahrt ist mit der
ausgewabhlten Referenzfahrtfunktion
(Parameter 17-80 Homing Function)
abgeschlossen.

[93] | ATEX ETR f-Alarm

Nur auswéhlbar, wenn

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder
[21] Advanced ETR eingestellt ist.
Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Ausgang 1.

[94] | RS Flipflop 0

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[95] |RS Flipflop 1

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[96] |RS Flipflop 2

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[97] RS Flipflop 3

Siehe Parametergruppe 13-1*
Vergleicher.

[223

On Target

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfligbar.

Die Positionierung ist abgeschlossen
und das In-Ziel-Signal wird gesendet,
wenn die Istposition innerhalb von
Parameter 3-05 On Reference Window
liegt (fur die Dauer von

Parameter 3-09 On Target Time) und
die Istdrehzahl Parameter 3-05 On
Reference Window nicht
Uiberschreitet.
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13-44 Logikregel Boolsch 3 13-51 SL-Controller Ereignis

Array [6] Option: Funktion:

Option: Funktion: [11 [WAHR

[224] | Position Error !:u.‘""gs [2] | Motor ein

A A q q Im Bereich
Diese Option ist nur in 3] m “ereic
Software-Version 48.20 Pl | kel
verﬁjgbar. [5] Moment.grenze
[6] Stromgrenze
Der Positionsfehler tiberschreitet den 71 AuBerh.S.tromber.
Wert in Parameter 4-71 Maximum (8] L"Jnter il
Position Error fiir die in [9] | Uber Max.-Strom
Parameter 4-72 Position Error Timeout [10] | AuBerh.Drehzahlber.
eingestellte Zeit. [11] | Unter Min.-Drehzahl
12] | Uber Max.-Drehzahl
[225] | Position Limit HINWEIS el | e )
[13] | AuBerh.Istwertber.
Diese Option !St nurin [14] | Unter Min.-Istwert
Sof:YVatr,e—Versmn 48.20 [15] [ Uber Max.Istwert
vertugbar. [16] [Warnung Ubertemp.
[17] | Netzsp.auss.Bereich
Die Position liegt auBBerhalb der in -
[18] [ Reversierung
Parameter 3-06 Minimum Position
[19] | Warnung
und Parameter 3-07 Maximum
I [20] [ Alarm (Abschaltung)
Position festgelegten Grenzen.
[21] | Alarm (Absch.verrgl.)

[226] | Touch on Target W [22] | Vergleicher 0
Diese Option ist nur in [23] [ Vergleicher 1
Software-Version 48.20 [24] | Vergleicher 2
verfiigbar. [25] | Vergleicher 3

[26] | Logikregel 0
Die Zielposition wird im Touch- [27] | Logikregel 1
Probe-Positionierungsmodus erreicht. [28] | Logikregel 2
[227] | Touch Activated W [29] | Logikregel 3
. . A A [30] | Timeout 0
Diese Option ist nur in TRED -
. imeou
Software-Version 48.20
.. [32] [ Timeout 2
verfiigbar.
[33] [ Digitaleingang 18
34] | Digitalei 19
Touch-Probe-Positionierung aktiv. ol |g| é e!ngang
Der Frequenzumrichter Giberwacht (351 D!g!tale!ngang d
den Touch-Probe-Sensoreingang. bl | Disfelislugre, 22
[37] [ Digitaleingang 32
[38] [ Digitaleingang 33
3.13.6 13-5* SL-Programm 39] | Startbefehl
[40] | FU gestoppt

13-51 SL-Controller Ereignis [41] [Alarm quitt.

Option: Funktion: [42] | Alarm auto. quitt.

01 |FALSCH Wihlen Sie den Booleschen [43] [[OK]-Taste Die [OK]-Taste wird gedriickt. Nur
Eingangswert (WAHR oder FALSCH) auf dem grafischen LCP verfiigbar.
zur Definition des Smart Logic [44] | [Reset]-Taste Die [Reset]-Taste wird gedriickt. Nur
Controller-Ereignisses aus. Weitere auf dem grafischen LCP verfiigbar.
Informationen finden Sie unter -~ —— ]

- -
Parameter 13-01 SL-Controller Start [45] | [Links]-Taste [ ]:wrh geLCr:c t fl\fur;u em
(Optionen [0] Falsch-[61] Logikregel grafischen vertugbar.
5) und Parameter 13-02 SL-Controller [46] | [Rechts]-Taste [>] wird gedriickt. Nur auf dem
Stopp (Optionen [70] SL Timeout 3- grafischen LCP verfiligbar.
[74] SL Timeout 7 gegeben).
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Option: Funktion: Option: Funktion:
[47] | [Auf]-Taste [A] wird gedriickt. Nur auf dem [95] [RS Flipflop 1 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
grafischen LCP verfiigbar. [96] |RS Flipflop 2 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
[48] | [Ab]-Taste [¥] wird gedriickt. Nur auf dem 1971 |RS Flipflop 3 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
grafischen LCP verfligbar. [98] |RS Flipflop 4 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
[50]_| Vergleicher 4 [99] | RS Flipflop 5 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
[51] [ Vergleicher 5
[60] | Logikregel 4 [100] | RS Flipflop 6 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
[61] | Logikregel 5 [101] | RS Flipflop 7 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
[70] [ Timeout 3 [102] | Relay 1
[71] T?meout 4 [103] | Relay 2
[72] | Timeout 5 [104] [ Relay 3 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[73] | Timeout 6 113,
[74] | Timeout 7
[75] | Startbefehl gegeben [105] | Relay 4 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[76] | Digitaleingang X30/2 [
[77] | Digitaleingang X30/3 [106] | Relay 5 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[78] | Digitaleingang X30/4 113.
[79] | Digital input x46/1 [107] [ Relay 6 X47/VLT® Extended Relay Card MCB
[80] | Digital input x46/3 113,
[81] [ Digital input x46/5
[82] | Digital input x46/7 [108] | Relay 7 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[83] [ Digital input x46/9 [109] | Relay 8 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
o ngftal !npm xaon1 [110] | Relay 9 X34/VLT® Relay Card MCB 105.
[85] | Digital input x46/13
[90] | ATEX ETR I-Warnung | Nur auswahlbar, wenn [222] [ Homing Ok MM
Parameter 1-90 Thermischer Diese Option ist nur in
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder Software-Version 48.20
[21] Advanced ETR eingestellt ist. verfiigbar.
Wenn Alarm 164 ATEX ETR I-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1. Die Referenzfahrt ist mit der
[91] | ATEX ETR I-Alarm Nur auswahlbar, wenn ausgewabhlten Referenzfahrtfunktion
Parameter 1-90 Thermischer (Parameter 17-80 Homing Function)
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder abgeschlossen.
[21] Advanced ETR eingestellt ist. [223] | On Target EH'W[!E}
Wenn Alarm 166 ATEX ETR f-Grenze
Alarm aktiv ist, ist der Ausgang 1. Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
[92] [ATEX ETR f-Warnung | Nur auswdhlbar, wenn verfiigbar.
Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder ) L .
[21] Advanced ETR eingestellt ist. Die Posmonl?run.g bt ab.geschlossen
und das In-Ziel-Signal wird gesendet,
Wenn der Alarm 763' ATEX_ETR F wenn die Istposition innerhalb von
Grenze Warnung aktiv ist, ist der Parameter 3-05 On Reference Window
Ausgang 1. liegt (fur die Dauer von
[93] | ATEX ETR f-Alarm Nur auswahlbar, wenn Parameter 3-09 On Target Time) und
Parameter 1-90 Thermischer die Istdrehzahl Parameter 3-05 On
Motorschutz auf [20] ATEX ETR oder Reference Window nicht
[21] Advanced ETR eingestellt ist. Uiberschreitet.
Wenn die Warnung 165 ATEX ETR I-
Grenze Warnung aktiv ist, ist der
Ausgang 1.
[94] | RS Flipflop 0 Siehe Kapitel 3.13.2 13-1* Vergleicher.
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13-52 SL-Controller Aktion

verfligbar.

Der Positionsfehler tiberschreitet den
Wert in Parameter 4-71 Maximum
Position Error fiir die in

Parameter 4-72 Position Error Timeout
eingestellte Zeit.

Datensatz 2

Option: Funktion: Option: Funktion:

[224] | Position Error W Digitaleingéngen oder (iber einen
Diese Option ist nur in Feldbus gesendet werden.
Software-Version 48.20 [381 |Anwahl Andert den aktiven Parametersatz

(Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 2.

Wenn Sie den Parametersatz andern,
wird er mit anderen Einstellungsbefehlen
zusammengefihrt, die entweder von
Digitaleingdngen oder lber einen
Feldbus gesendet werden.

[225

Position Limit

HINVEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfligbar.

Die Position liegt auBBerhalb der in
Parameter 3-06 Minimum Position
und Parameter 3-07 Maximum
Position festgelegten Grenzen.

Anwabhl
Datensatz 3

Andert den aktiven Parametersatz
(Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 3.

Wenn Sie den Parametersatz andern,
wird er mit anderen Einstellungsbefehlen
zusammengefiihrt, die entweder von
Digitaleingéngen oder (iber einen
Feldbus gesendet werden.

[226]

Touch on Target

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfiigbar.

Die Zielposition wird im Touch-
Probe-Positionierungsmodus erreicht.

[5]

Anwabhl
Datensatz 4

Andert den aktiven Parametersatz
(Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 4.

Wenn Sie den Parametersatz andern,
wird er mit anderen Einstellungsbefehlen
zusammengefihrt, die entweder von
Digitaleingangen oder Uber einen
Feldbus gesendet werden.

[227]

Touch Activated

HINWEIS

Diese Option ist nur in
Software-Version 48.20
verfligbar.

Touch-Probe-Positionierung aktiv.
Der Frequenzumrichter iberwacht
den Touch-Probe-Sensoreingang.

[10]

Anwahl
Festsollw. 0

Wahlt Festsollwert 0 aus.

Wenn Sie den aktiven Festsollwert
andern, wird er mit anderen Festsoll-
wertbefehlen zusammengefiihrt, die
entweder von Digitaleingdngen oder
Uiber einen Feldbus gesendet werden.

[11]

Anwabhl
Festsollw.

=

Wahlt Festsollwert 1 aus.

Wenn Sie den aktiven Festsollwert
andern, wird er mit anderen Festsoll-
wertbefehlen zusammengefiihrt, die
entweder von Digitaleingangen oder
Uber einen Feldbus gesendet werden.

13-52 SL-Controller Aktion

Option:

Funktion:

Wahlen Sie die dem SLC-Ereignis
entsprechende Aktion aus. Aktionen
werden ausgefiihrt, wenn das entspre-
chende Ereignis (definiert in

Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis) als
wahr ausgewertet wird.

[12]

Anwahl
Festsollw. 2

Wahlt Festsollwert 2 aus.

Wenn Sie den aktiven Festsollwert
andern, wird er mit anderen Festsoll-
wertbefehlen zusammengefiihrt, die
entweder von Digitaleingdngen oder
Uber einen Feldbus gesendet werden.

[0]

Deaktiviert

(1

Keine Aktion

[2]

Anwahl
Datensatz 1

Andert den aktiven Parametersatz
(Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 1.

Wenn Sie den Parametersatz andern,
wird er mit anderen Einstellungsbefehlen
zusammengefiihrt, die entweder von

[13]

Anwabhl
Festsollw. 3

Wahlt Festsollwert 3 aus.

Wenn Sie den aktiven Festsollwert
andern, wird er mit anderen Festsoll-
wertbefehlen zusammengefiihrt, die
entweder von Digitaleingangen oder
Uber einen Feldbus gesendet werden.

[14]

Anwahl
Festsollw. 4

Wahlt Festsollwert 4 aus.

Wenn Sie den aktiven Festsollwert
andern, wird er mit anderen Festsoll-
wertbefehlen zusammengefiihrt, die
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Option: Funktion: Option: Funktion:
entweder von Digitaleingdngen oder [31] [ Start Timer 2 Startet Timer 2, weitere Beschreibung
Uber einen Feldbus gesendet werden. siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[15] [ Anwahl Wahlt Festsollwert 5 aus. [32] [ Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang A
Festsollw. 5 Wenn Sie den aktiven Festsollwert A-AUS aktivierten Ausgange werden deaktiviert.
dndern, wird er mit anderen Festsoll- [33] [ Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang B
wertbefehlen zusammengefiihrt, die L " -
B-AUS aktivierten Ausgdange werden deaktiviert.
entweder von Digitaleingdangen oder
iiber einen Feldbus gesendet werden. [34] | Digitalausgang [ Alle als Smart Logic-Ausgang C
C-AUS aktivierten Ausgange werden deaktiviert.
[16] | Anwahl Wahlt Festsollwert 6 aus.
Festsollw. 6 Wenn Sie den aktiven Festsollwert [35] |Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang D
andern, wird er mit anderen Festsoll- D-AUS aktivierten Ausgange werden deaktiviert.
wertbefehlen zusammengefiihrt, die [36] | Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang E
entweder von Digitaleingangen oder E-AUS aktivierten Ausginge werden deaktiviert.
Uber einen Feldbus gesendet werden.
[37] | Digitalausgang [ Alle als Smart Logic-Ausgang F
(171 | Anwahl Wahlt Festsollwert 7 aus. F-AUS aktivierten Ausgange werden deaktiviert.
Festsollw. 7 Wenn Sie den aktiven Festsollwert — -
sndern, wird er mit anderen Festsoll- [38] [ Digitalausgang AIIe.z 'les Smart L(?.glc-Ausgang A y
ertbereRlen Zlisammengeriidic A-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
entweder von Digitaleingangen oder [39] | Digitalausgang [ Alle als Smart Logic-Ausgang B
Uber einen Feldbus gesendet werden. B-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
[18] [Anwahl Rampe | Wahlt Rampe 1 aus. [40] | Digitalausgang [ Alle als Smart Logic-Ausgang C
1 C-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
[19] | Anwahl Rampe | Wahlt Rampe 2 aus. [41] [ Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang D
2 D-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
[20] [ Anwahl Rampe | Wahlt Rampe 3 aus.
3 [42] | Digitalausgang [ Alle als Smart Logic-Ausgang E
211 | AnwahlRampe | Wahlt Rampe 4 aus. E-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
4 [43] [ Digitalausgang | Alle als Smart Logic-Ausgang F
[22] | Start Sendet einen Startbefehl an den F-EIN aktivierten Ausgange werden aktiviert.
Frequenzumrichter. [60] [ Reset Zéhler A Zahler A wird auf 0 gesetzt.
[23] | Start Sendet einen Start Ricklauf-Befehl an [61] | Reset Zahler B Zahler B wird auf 0 gesetzt.
+Reversierung den Frequenzumrichter.
. [70] | Start Timer 3 Startet Timer 3, weitere Beschreibung
[24] | Stopp Sendet einen Stoppbefehl an den siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
Frequenzumrichter.
_ [71] | Start Timer 4 Startet Timer 4, weitere Beschreibung
[25] [ Schnellstopp Sendet einen Schnellstoppbefehl an den siche Parameter 13-20 SL-Timer.
Frequenzumrichter.
[72] | Start Timer 5 Startet Timer 5, weitere Beschreibung
[26] [ DC-Stopp Sendet einen DC-Stoppbefehl an den siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
Frequenzumrichter.
_ _ _ [73] | Start Timer 6 Startet Timer 6, weitere Beschreibung
[27] | Motorfreilauf Der Frequenzumrichter geht sofort in siche Parameter 13-20 SL-Timer.
Freilauf Gber. Alle Stoppbefehle,
einschlieBlich Freilaufbefehl, stoppen [74] | Start Timer 7 Startet Timer 7, weitere Beschreibung
den SLC siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
[28] | Drehz. speich. Speichert die Ausgangsfrequenz des [120] | Start Homing W
Frequenzumrichters. Diese Option ist nur in Software-
[29] | Start Timer O Startet Timer O, weitere Beschreibung Version 48.20 verfiigbar.
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
Aktiviert den Referenzfahrt-Modus und
[30] | Start Timer 1 Startet Timer 1, weitere Beschreibung L. .
startet die in Parameter 17-80 Homing
siehe Parameter 13-20 SL-Timer. . .
Function ausgewahlte Referenzfahrt-
funktion. Muss aktiv bleiben, bis die
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Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.

Wahlt den Modus ,Relative Position”
anstelle des Modus ,Absolute Position”

Mode

Option: Funktion: Option: Funktion:
Referenzfahrt abgeschlossen ist, da diese Deaktiviert den Modus ,Touch-Probe-
ansonsten abgebrochen wird. Positionierung”.
[121] | Stop Homing MM [128] | Target Inverse W
Diese Option ist nur in Software- Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar. Version 48.20 verfiigbar.
Deaktiviert den Referenzfahrt-Modus, Andert das Vorzeichen der eingestellten
wenn die Referenzfahrt nicht Zielposition.
abgeschlossen wird, wird eine aktive [129] | Target EH'I"[!E]
Referenzfahrtfunktion andernfalls
abgebrochen. Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.
2 CET HIN VES
Reference q . .
Diese Option ist nur in Software- Die aktive Zielposition wurde nicht
Version 48.20 verfiigbar. geandert.
[130] | Act. Speed W
Stellt den Modus ,Sollwert aktivieren” Mod
ein. ode Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.
[123] | Disable RINTER
Reference . L .
Diese Option ist nur in Software- Aktiviert den Drehzahlmodus, wenn die
Version 48.20 verfiigbar. Option [9] Positionierung oder [10]
Synchronisierung in
Stellt den Modus ,Sollwert deaktivieren” Parameter 1-00 Regelverfahren
ein. ausgewahlt ist.
[124] | Relative Position MM [131] | Deact. Speed W

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.

Deaktiviert den Drehzahlmodus und
aktiviert die in Parameter 1-00 Regelver-
fahren ausgewahlte Option.

aus.

[125] | Absolute W

Position Diese Option ist nur in Software-

Version 48.20 verfiigbar.
Wahlt den Modus ,Absolute Position”
anstelle des Modus ,Relative Position”
aus.

[126] | Activate Touch W

Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.

Aktiviert den Modus ,Touch-Probe-Positi-
onierung”.

[127] | Deactivate W
Touch Diese Option ist nur in Software-
Version 48.20 verfiigbar.
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3.13.7 13-9*% User Defined Alerts and
Readouts (Benutzerdefinierte Alarme
und Anzeigen)

In den Parametern dieser Gruppe kdnnen Sie anwendungs-

spezifische Meldungen, Warnungen und Alarme einstellen.

Stellen Sie anhand der folgenden Parameter den Frequen-

zumrichter so ein, dass eine Meldung angezeigt wird, und

fuhren Sie die entsprechende Aktion bei folgenden

Ereignissen durch:

. Parameter 13-90 Alert Trigger — das Ereignis, das

die benutzerdefinierte Aktion und Meldung
auslost.

. Parameter 13-91 Alert Action — die Aktion, die der
Frequenzumrichter ausfiihrt, wenn das in
Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis
auftritt.

. Parameter 13-92 Alert Text — der Text, den der
Frequenzumrichter anzeigt, wenn das in
Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis
auftritt.

Berticksichtigen Sie beispielsweise folgenden
Anwendungsfall:
Wenn beispielsweise an Digitaleingang 32 ein aktives
Signal erfasst wird, gibt der Frequenzumrichter die
Meldung Ventil 5 ge6ffnet aus und fahrt bis zur
Abschaltung herunter.
Nehmen Sie flir diese Konfiguration folgende Einstellungen
vor:

. Parameter 13-90 Alert Trigger = [37] Digitaleingang

32.

. Parameter 13-91 Alert Action = [5] Stop & warning
(Stopp und Warnung).

. Parameter 13-92 Alert Text = Ventil 5 geoffnet.

13-90 Alert Trigger

Array [10]

Wahlen Sie das Ereignis aus, das die benutzerdefinierte Aktion
und Meldung auslost.

Option: Funktion:
[0] * False

[1] True

[18] Reversing

[22] Comparator 0

[23] Comparator 1

[24] Comparator 2

[25] Comparator 3

[26] Logic rule 0

[27] Logic rule 1

[28] Logic rule 2

[29] Logic rule 3

[30] SL Time-out 0

[31] SL Time-out 1

[32] SL Time-out 2

[33] Digital input DI18

13-90 Alert Trigger

Array [10]
Wahlen Sie das Ereignis aus, das die benutzerdefinierte Aktion

und Meldung auslost.

Option: Funktion:
[34] Digital input DI19
[35] Digital input DI27
[36] Digital input DI29
[37] Digital input DI32
[38] Digital input DI33
[50] Comparator 4
[51] Comparator 5
[60] Logic rule 4

[61] Logic rule 5

[70] SL Time-out 3
[71] SL Time-out 4
[72] SL Time-out 5
[73] SL Time-out 6
[74] SL Time-out 7
[90] ECB Drive Mode
[91] ECB Bypass Mode
Array [10]

Auswahl der Aktion, die der Frequenzumrichter ausfiihrt, wenn
das in Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis auftritt.

Option: Funktion:

[0] * Info

[1] Warning

[2] Freeze output

[3] Freeze output & warn

[4] Stop

[5] Stop & warning

[6] Jogging

[71 Jogging & warning

[8] Max speed

[9] Max speed & warn

[10] Stop and trip

[11] Stop and trip w manual
reset

[12] Trip

[13] Trip w manual reset

[14] Trip Lock

Range: Funktion:

Size [0 - Array [10]

related* 20 ] Geben Sie den Text ein, den der Frequen-
zumrichter anzeigt, wenn das in
Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte

Ereignis auftritt.
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13-97 Alert Alarm Word
Range: Funktion:

0*| [0 - 4294967295 1| Angabe des Alarmworts eines benutzer-
definierten Alarms im Hex-Code.

13-98 Alert Warning Word

Range: Funktion:

0*| [0 - 4294967295 1| Angabe des Warnworts eines benutzerde-
finierten Alarms im Hex-Code.

13-99 Alert Status Word

Range: Funktion:

*

0*| [0 - 4294967295 ] | Angabe des Zustandsworts eines
benutzerdefinierten Alarms im Hex-Code.
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3.14 Parameter: 14-** Sonderfunktionen

3.14.1 14-0* IGBT-Ansteuerung

14-01 Taktfrequenz

Auswahl der Taktfrequenz des Frequenzumrichters. Durch eine

Anderung der Taktfrequenz kénnen Sie Stérgerdusche vom Motor
verringern. Der Standardwert ist von der Leistungsgrof3e

14-00 Schaltmuster abhangig.
Option: Funktion: Option: Funktion:
Wahlen Sie den Schaltmodus aus: 60° AVM oder 1111/ 10,0 kHz
SFAVM. [12] | 12,0kHz
HINWEI [131] 14,0 kHz
Zur Vermeidung eines Alarms kann der (14] | 16,0kHz
Frequenzumrichter den Schaltmodus 14-03 Ubermodulation
automatisch anpassen. " .
Option: Funktion:
[0] | Aus | Wahlen Sie [0] Off, damit keine Ubermodulation der
[0] [60° AVYM .
Ausgangsspannung stattfindet, um Drehmoment-Rippel
[1] * ] SFAVM an der Motorwelle zu vermeiden. Diese Funktion kann
14-01 Taktfrequenz fur Anwendungen wie Schleifmaschinen nitzlich sein.
Auswahl der Taktfrequenz des Frequenzumrichters. Durch eine [1] | Ein | Wahlen Sie [1] On, um die Funktion der Ubermodu-
Anderung der Taktfrequenz kénnen Sie Stérgerdusche vom Motor lation fiir die Ausgangsspannung zu aktivieren. Dies ist
verringern. Der Standardwert ist von der LeistungsgréRe die richtige Option, wenn die Ausgangspannung mehr
abhéangig. als 95 % der Eingangsspannung betragen muss (Ubliche
Option: Funktion: Einstellung bei Gbersynchronem Lauf). Die Ausgang-
\/ I/ spannung wird entsprechend dem Grad der
M Ubermodulation erhéht.
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzum- HINWEI
richters darf 10 % der Taktfrequenz nicht ‘
iberschreiten. Bei laufendem Motor Ubermodulation fiihrt aufgrund der Zunahme
miissen Sie die Taktfrequenz in von Oberschwingungen zu einem erhohten
Parameter 14-01 Taktfrequenz einstellen, bis Drehmoment-Rippel.
moglichst geringe Motorgerausche erreicht
sind. Eine Steuerung im FLUX-Modus fiihrt zu einem
Ausgangsstrom von bis zu 98 % des Eingangsstroms,
HINWEIS unabhéangig von Parameter 14-03 Ubermodulation.
Zur Vermeidung einer Abschaltung kann x . .
g . . ) 14-04 Acoustic Noise Reduction
der Frequenzumrichter die Taktfrequenz
automatisch anpassen. Option: Funktion:
[0] * | Off | Keine Anderung der Taktfrequenzgerdusche des
101 | 1,0 kHz Motors.
[1] | 1,5 kHz [ Standard-Taktfrequenz fiir 355-1200 kW [500-1600 [11 [On [Auswahl zur Verringerung der Stérgerdusche vom
HP], 690 V. Motor.
[2] |20 kHz | Standard-Taktfrequenz fiir 250-800 kW [350-1075 T K x
HP], 400 V und 37-315 kW [50-450 HP], 690 V. 14-06 Pausenzeit-Kompensation
Option: Funktion:
[31 |25 kHz 7 T -
[4] |3,0 kHz | Standard-Taktfrequenz fiir 18,5-37 KW [25-50 HP], [0] us | Keine Rompensation.
200 V und 37-200 kW [50-300 HP], 400 V. [11* | Ein Aktiviert die Pausenzeit-Kompensation.
[5] |3,5 kHz
[6] |4,0 kHz [ Standard-Taktfrequenz fiur 5,5-15 kW [7,5-20 HP],
200 V und 11-30 kW [15-40 HP], 400 V
[7]1 | 5,0 kHz | Standard-Taktfrequenz fiir 0,25-3,7 kW [0,34-5 HP],
200 V und 0,37-7,5 kW [0,5-10 HP], 400 V.
[8] |6,0 kHz
[9] |7,0 kHz
[10] | 8,0 kHz
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3.14.2 14-1* Netzausfall

Parameter zur Konfiguration der Uberwachung und des
Verhaltens bei Netzausfall. Wenn ein Netzfehler auftritt,
versucht der Frequenzumrichter die Regelung kontrolliert
fortzusetzen, bis die Leistung von der DC-Zwischenkreis-
spannung verbraucht ist.

14-10 Netzausfall-Funktion

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.

ausgewadhlt ist.

Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren

14-10 Netzausfall-Funktion

ausgewadhlt ist.

Option:

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.
Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren

Funktion:

Fault Voltage Level eingestellten Niveau aus
durch. Wenn fiir

Parameter 2-10 Bremsfunktion die Optionen
[0] Aus oder [2] AC-Bremse ausgewahlt sind,
folgt die Rampe der Uberspannungsrampe.
Wenn unter Parameter 2-10 Bremsfunktion
die Option [1] Bremswiderstand ausgewahlt

Option: Funktion:
ist, folgt die Rampe der Einstellung unter
W Parameter 3-81 Rampenzeit Schnellstopp.
Sie kénnen die Diese Auswahl ist bei Pumpenanwendungen
Parameter 14-10 Netzausfall-Funktion mit hoher Massentréigheit und hoher
nicht bei laufendem Motor &dndern. Reibung niitzlich. Bei Wiederherstellung der
Netzversorgung lasst die Ausgangsfrequenz
Parameter 14-10 Netzausfall-Funktion wird in den Motor bis zur Solldrehzahl hochlaufen.
der Regel bei sehr kurzen Unterbrechungen (Bei langerem Netzausfall lasst die geregelte
der Netzversorgung (Spannungseinbriiche) Rampe Ab die Ausgangsfrequenz bis auf
verwendet. Bei einer Last von 100 % und 0 U/min abfallen. Wenn die Netzversorgung
einer kurzen Spannungsunterbrechung fallt wiederhergestellt wurde, wird die
die DC-Spannung am Hauptkondensator Anwendung Uber die normale Rampe Auf
schnell ab. Bei gréeren Frequenzum- von 0 U/min bis zur vorherigen Solldrehzahl
richtern dauert es nur einige Millisekunden, hochgefahren.) Wenn die Energie im
bis das DC-Niveau auf ca. 373 V DC Zwischenkreis verloren geht, bevor eine
gesunken ist und der IGBT abgeschaltet Rampe-Ab des Motors auf 0 U/min stattge-
wird und die Kontrolle tiber den Motor funden hat, schaltet der Motor in den
verliert. Nach dem Wiederherstellen der Freilauf.
Netzversorgung und dem Neustart des IGBT Beschrénkung:
entsprechen Ausgangsfrequenz und Siehe Einfiihrungstext in
Spannungsvektor nicht der Drehzahl/ Parameter 14-10 Netzausfall-Funktion.
Frequenz des Mf)tor. Das Ergebnis ist [2] | Rampenstopp/ | Die Funktionalitdt ist dieselbe wie bei der
rjormalerweise Ukerspanntingloder Alarm Option [1] Rampenstopp, auBBer dass bei
ISRETOND, TR MRS 20 ey dieser Option ein Quittieren erforderlich ist,
Abschaltblockierung fiihrt. Sie kénnen die um nach der Netz-Einschaltung wieder ein
Parameter 14-10 Netzausfall-Funktion so Hochlaufen durchzufiihren.
programmieren, dass diese Situation
vEmieaER wiil [3] | Motorfreilauf [ Zentrifugen kdnnen eine Stunde lang ohne
Stromversorgung laufen. In solchen
Wahlen Sie die Funktion aus, die der Situationen konnen Sie die Freilauffunktion
AEERE CR RIS N S G bei einer Unterbrechung der Netzstromver-
Schwellwerts unter Parameter 14-11 Mains sorgung sowie bei einer
el piiaers (el et e s Motorfangschaltung auswahlen, die dann
[0] | Deaktiviert Der Frequenzumrichter gleicht keine greift, wenn die Netzversorgung wiederher-
* Unterbrechung des Netzversorgung aus. Die gestellt wurde.
Spannung im Zwischenkreis fallt schnell ab, [4] | Kinetischer Mit dem kinetischen Speicher wird durch
und die Kontrolle tber den Motor geht Speicher die Massentragheit des Motors und die Last
binnen Millisekunden bis Sekunden sichergestellt, dass der Frequenzumrichter
ve.rloren. Dies fiihrt zu einer Abschaltblo- so lange weiterl3uft, wie Energie im System
ckierung. vorhanden ist. Dies erfolgt durch eine
[1] | Rampenstopp [ Der Frequenzumrichter behalt Kontrolle Umwandlung der mechanischen Energie
Uiber den Motor und fiihrt eine geregelte und ihre Ubertragung in den Zwischenkreis
Rampe ab vom unter Parameter 14-11 Mains sowie durch die Aufrechterhaltung der
MG33MO003 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. 185




Dt

Parameterbeschreibungen

VLT® AutomationDrive FC 301/302

14-10 Netzausfall-Funktion

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.

ausgewadhlt ist.

Option:

Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren

Funktion:

14-10 Netzausfall-Funktion

ausgewadhlt ist.

Option:

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.
Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren

Funktion:

Steuerung Uber Frequenzumrichter und
Motor. Je nach Tragheit im System kann
dies den kontrollierten Betrieb verldngern.
Bei Luftern sind es in der Regel mehrere
Sekunden; bei Pumpen bis zu 2 s und bei
Kompressoren ist es nur ein Sekunden-
bruchteil. Bei vielen industriellen
Anwendung kann der kontrollierte Betrieb
auf diese Weise mehrere Sekunden
verlangert werden. Dies reicht hdufig fir
eine Rickkehr der Netzversorgung aus.

A B C DE A
UVl — o — v —

Y
14-11*1.35
n [RPM]
Ref

& 130BC918.10

t[S]

Normalbetrieb

Netzausfall

Kinetischer Speicher

D = Netzversorgung kehrt zuriick

mlOlN| x| >

Normalbetrieb: Rampen

Abbildung 3.58 Kinetischer Speicher

Das DC-Niveau bei [4] Kinetischer Speicher
betragt Parameter 14-11 Mains Fault Voltage
Level x 1,35.

Wenn die Netzversorgung nicht
zurtickkehrt, wird Upc so lange wie mdglich
aufrechterhalten. Dies geschieht durch ein
Rampe-Ab der Drehzahl in Richtung 0 U/
min. Der Frequenzumrichter geht schlief3lich
in den Freilauf Gber.

Wenn die Netzversorgung zuriickkehrt,
wahrend der Modus auf kinetischer
Speicher steht, steigt Upc Uber

Parameter 14-11 Mains Fault Voltage Level x
1,35. Dies wird mit einer der folgenden
Methoden festgestellt.

. Wenn Upc > Parameter 14-11 Mains
Fault Voltage Level x 1,35 x 1,05

. Wenn die Drehzahl Uber dem
Sollwert liegt. Dies ist relevant,
wenn die Netzversorgung mit
einem niedrigeren Niveau als

vorher zurtickkehrt, z. B.
Parameter 14-11 Mains Fault
Voltage Level x 1,35 x 1,02. Dies
erfillt nicht das unter Punkt 1
genannte Kriterium, und der
Frequenzumrichter versucht, durch
Steigern der Drehzahl Upc auf
Parameter 14-11 Mains Fault
Voltage Level x 1,35 zu senken.
Dies ist nicht moglich, da die
Netzspannung nicht abgesenkt
werden kann.

. Bei mechanischem Betrieb. Es gilt
der gleiche Mechanismus wie in
Punkt 2, allerdings verhindert die
Tragheit ein Ansteigen der
Drehzahl tber den Sollwert. Dies
fuhrt zu einem motorischen
Laufen des Motors, bis die
Drehzahl Giber dem Sollwert steigt
und die unter Punkt 2 genannte
Situation eintritt. Anstatt darauf zu
warten, wird Punkt 3 eingeflhrt.

[5] [ Kinet. Speich./
Alarm

Der Unterschied zwischen dem kinetischen
Speicher mit Alarm und dem kinetischen
Speicher ohne Alarm besteht darin, dass
letzterer immer eine Rampe-Ab auf 0 U/min
durchfiihrt und abschaltet, unabhéangig
davon, ob die Netzversorgung zuriickkehrt
oder nicht.

Diese Funktion kann keine Riickkehr der
Netzversorgung erkennen. Dies ist das
Grund fir das relativ hohe Niveau im
Zwischenkreis wahrend des Rampe-Ab.
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14-10 Netzausfall-Funktion

14-10 Netzausfall-Funktion

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet. Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.
Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv, Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewadhlt ist. ausgewadhlt ist.
Option: Funktion: Option: Funktion:
o o
4 e e oy AR ERRE 8
2 Uy, 2
Uoc b 14-11%1.35 a
e w n Re] o
Ref
Ref| 14-15
t[S]
0 t[s]
A|Normalbetrieb.
A [Normalbetrieb B [ Netzausfall.
B | Netzausfall C | Kinetischer Speicher.
C|Kinetischer Speicher D|Netzversorgung kehrt zuriick
D| Abschaltung E [ Normalbetrieb: Rampen.
Abbildung 3.59 Kinet. Speich./Alarm Abbildung 3.60 Kinetischer Speicher,
Abschaltung mit Wiederherstellung,
wobei die Netzversorgung oberhalb von
[6] | Alarm Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip
[7]1 | Kin. back-up, Diese Option gilt nur fiir VVC*. Beim Recovery Level zuriickkehrt.
trip w recovery | kinetischen Speicher mit Wiederherstellung
werden die Funktionen des kinetischen
Speichers mit denen des kinetischen Wenn die Netzstromversorgung wahrend
Speichers mit Abschaltung kombiniert. eines Betriebs im kinetischen Speicher mit
Dieses Merkmal ermdglicht es, zwischen einer niedrigeren Drehzahl als unter
kinetischem Speicher und kinetischem Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Speicher mit Abschaltung auf Grundlage Level definiert zurtickkehrt, fahrt der
der unter Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Frequenzumrichter auf 0 U/min herunter
Recovery Level konfigurierten Wiederherstel- und schaltet anschlieBend ab. Wenn die
lungsgeschwindigkeit auszuwahlen. Bei Rampe langsamer ist als die systemeigene
einem fortgesetzten Ausfall der Netzver- Rampe-Ab-Geschwindigkeit, wird die Rampe
sorgung fahrt der Frequenzumrichter auf mechanisch implementiert und fiir Upc gilt
0 U/min herunter und schaltet ab. Wenn die das normale Niveau (Upc, m x 1,35).
Netzstromversorgung wahrend eines
Betriebs im kinetischen Speicher mit einer
héheren Drehzahl als unter
Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Level definiert zurlickkehrt, wird der Normal-
betrieb wiederaufgenommen. Dies
entspricht der Einstellung [4] Kinetischer
Speicher. Das DC-Niveau bei [7] Kinetischer
Speicher betragt Parameter 14-11 Mains Fault
Voltage Level x 1,35.
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14-10 Netzausfall-Funktion 14-10 Netzausfall-Funktion

Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet. Die Optionen [1] Rampenstopp, [2] Rampenstopp/Alarm, [5] Kinet.
Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv, Speich./Alarm, [7] Kin. back-up, trip w recovery sind nicht aktiv,
wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren wenn die Option [2] Torque in Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewadhlt ist. ausgewadhlt ist.
Option: Funktion: Option: Funktion:
ABCD E F o TR R S
Up VI = o I f——t— §
Upe g 2
14-11%1.35 59 Uoc R
n [RPM] - 14-11%1.3! A
Ref| A 5]
0 Ref
t[S]

Normalbetrieb.

Netzausfall. Normalbetrieb.

Netzausfall.

Netzversorgung kehrt zuriick Kinetischer Speicher.

A
B
C[Kinetischer Speicher.
D
E

Kinetischer Speicher, Rampe-Ab bis Netzversorgung kehrt zurtick

mlo|Nn| @ >

Abschaltung.

Kinetischer Speicher, Rampe-Ab bis
Abschaltung. Abschaltung.

-n

F | Abschaltung.

Abbildung 3.61 Kinetischer Speicher,

Abschaltung mit Wiederherstellung, Abbildung 3.62 Kinetischer Speicher,

Abschaltung mit langsamer Rampe, Abschaltung mit Wiederherstellung,

wobei die Netzversorgung unterhalb wobei die Netzversorgung unterhalb

ELEREET Ll e, e T Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip

Recovery Level zuriickkehrt. In dieser Recovery Level zuriickkehrt; in dieser

Abbildung wird eine langsame Rampe Abbildung wird eine schnelle Rampe

verwendet. verwendet

Wenn die Rampe schneller ist als die

Rampe-Ab-Geschwindigkeit der 14-11 Mains Fault Voltage Level

Anwendung, wird Strom erzeugt. Dies fiihrt Range: Funktion:

zu einem hoheren Wert von Upc, der durch Size [180 | Dieser Parameter definiert den unteren Wert

elie Vet siang Gl S el related* |- 600 |der Spannung, bei dem die Funktion in

Bremswiderstands begrenzt wird. V]

Parameter 14-10 Mains Failure aktiviert wird.
Wahlen Sie die Erkennungsgrofe je nach
Versorgungsqualitat. Fir eine Versorgung von
380 V stellen Sie Parameter 14-11 Mains Fault
Voltage Level auf 342 V ein. Hieraus ergibt sich
eine DC-ErkennungsgroBe von 462 V
(Parameter 14-11 Mains Fault Voltage Levelx
1,35).
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14-11 Mains Fault Voltage Level

14-16 Kin. Back-up Gain

Konvertierung vom VLT 5000 zum
FC300:

Auch wenn die Einstellung der
Netzspannung bei einem Netzausfall
fur VLT 5000 und FC300 identisch ist,
unterscheidet sich die
ErkennungsgréBe. Verwenden Sie die
folgende Formel zum Erhalt derselben
Erkennungsgrof3e wie beim VLT 5000:
Parameter 14-11 Mains Fault Voltage
Level (VLT 5000-GroB3e) = in VLT 5000
verwendeter Wert x 1,35/Qwurz.(2).

14-12 Netzphasen-Unsymmetrie

Ein Betrieb bei starker Netzphasen-Asymmetrie kann die

Lebensdauer des Motors reduzieren. Die Bedingungen gelten als
schwer, wenn der Motor bei nahezu nomineller Last kontinu-
ierlich betrieben wird (z. B. eine Pumpe oder ein Lifter bei
nahezu voller Drehzahl).

Option: Funktion:

[o] * Alarm Der Frequenzumrichter
wird abgeschaltet.

[1] Warnung Es wird eine Warnung
ausgegeben.

[2] Deaktiviert Keine Aktion.

[3] Reduzier.

Range: Funktion:

60 s*| [0- [Dieser Parameter definiert den Timeout des

60 s] kinetischen Speichers im Fluxvektor-Modus beim
Betrieb in Niederspannungsnetzen. Wenn sich die
Versorgungsspannung im festgelegten Zeitraum
nicht tGber den in Parameter 14-11 Netzausfall-
Spannung definierten Wert +5 % erhoht, fiihrt der
Frequenzumrichter vor dem Stopp automatisch ein
Profil zur geregelten Rampe ab durch.

Range: Funktion: Range: Funktion:
W 100 %* [ [0 - 500 %] [ Eingabe der Verstarkung des kinetischen

14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level

Speichers in Prozent.

3.14.3 14-2* Reset/Initialisieren

Parameter zum Konfigurieren der Handhabung der
Funktionen Automatisches Quittieren, Spezielle
Abschaltung und Selbsttest/Initialisierung der Steuerkarte.

14-20 Quittierfunktion

Option: Funktion:

Wabhlen Sie die Quittierfunktion nach
einer Abschaltung aus. Nach dem
Quittieren kénnen Sie den Frequen-
zumrichter neu starten.

HINWEI

Der Motor kann unerwartet
anlaufen. Wird die eingestellte
Anzahl automatischer Quittie-
rungen innerhalb von 10
Minuten erreicht, aktiviert der
Frequenzumrichter [0] Manuell
Quittieren. Nach einem
manuellen Quittieren ist die
Parametereinstellung von
Parameter 14-20 Reset Mode
wieder wirksam. Wird die Anzahl
automatischer Quittierungen
nicht innerhalb von 10 Minuten
erreicht, wird der interne Zahler
fiir automatisches Quittieren
zuriickgesetzt. Auch nach einem
Manuellen Reset wird der
interne Zahler fiir automatisches
Quittieren zuriickgesetzt.

HINWEI

Automatisches Quittieren ist
auch beim Zuriicksetzen der
Funktion Safe Torque Off in
Firmware-Versionen 4.3x oder

Range: Funktion: frither giiltig.
Size [0 - 60000.000 Dieser Parameter legt die
related* ReferenceFeedba- Abschaltungs-Wiederherstel- [0] * | Manuell Quittieren | Wahlen Sie [0] Manuell Quittieren, um
ckUnit] lungsstufe des kinetischen eine Quittierung {ber die [Reset]-
Speichers fest. Die Einheit wird Taste oder die Digitaleingange
in Parameter 0-02 Motor Speed durchzufiihren.
Unit definiert. [11 | 1x Autom. Wabhlen Sie [1]-[12] Autom. Quittieren x
Quittieren 1...x20, um nach einer Abschaltung 1
bis 20 automatische Quittierungen
durchzufiihren.
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14-20 Quittierfunktion 14-22 Betriebsart

Option: Funktion: Option: Funktion:

[2] | 2x Autom. 1. Wabhlen Sie [1] Steuerkartentest.
Quittieren 2. Unterbrechen Sie die Netzversorgung

[31 |[3x Autom. und warten Sie, bis die Anzeige-
Quittieren leuchte im Display erlischt.

[4] | 4x Autom.

3. Stellen Sie die Schalter S201 (A53)

Quittieren
5] |5x Autom und S202 (A54) auf EIN/I.
x Autom.
Quittieren 4, SchlieBen Sie den Teststecker an
6] |6x Autom. (siehe Abbildung 3.63).
Quittieren 5. Stellen Sie die Verbindung zur
[71 | 7x Autom. Netzversorgung her.
OGN 6. Fuhren Sie verschiedene Tests durch.
[8] |8x Autom.
Quittieren 7. Die Ergebnisse werden am LCP
9] | 9x Autom angezeigt, und der Frequenzumrichter
Quittieren. wechselt in eine unendliche Schleife.
[10] | 10x Auto.Quittieren 8. Parameter 14-22 Betriebsart wird
[11] | 15x Auto.Quittieren automatisch auf Normalbetrieb

[12] | 20x Auto.Quittieren eingestellt. Fiihren Sie einen Aus- und

[13] | Unbegr. Auto. Quitt. [ Wahlen Sie diese Option zum
kontinuierlichen Zurticksetzen nach

Einschaltzyklus durch, um nach dem
Steuerkartentest im Normalbetrieb zu

einer Abschaltung. starten.

Ist das Testergebnis in Ordnung
LCP-Anzeige: Steuerkarte OK.

14-21 Automatic Restart Time Trennen Sie die Verbindung zur Netzver-

sorgung, und ziehen Sie den Teststecker ab.

[14] | Quitt. b. Netz-Ein

Range: Funktion:
10 s*| [0 - 600 | Geben Sie das Zeitintervall von der Dl gty Asielsudiite e dh Severlers
s] Abschaltung bis zum Start der automatischen it vt
Quittierfunktion ein. Dieser Parameter ist aktiv, Schlagt der Test fehl
wenn Sie Parameter 14-20 Reset Mode auf [1] - LCP-Anzeige: I/O-Fehler Steuerkarte.
[13] Autom. Quittieren einstellen. Tauschen Sie den Frequenzumrichter oder die

Steuerkarte aus. Die rote Anzeigeleuchte an

14-22 Betriebsart der Steuerkarte schaltet sich ein. Priifstecker

(verbinden Sie die folgenden Klemmen

Option: Funktion: o
Verwenden Sie diesen Parameter zur TUIPREEy 168 27 - 2P 0 - 20 - BR5 € = 5
Bestimmung von Normalbetrieb, zum " o4
Durchfiihren von Tests oder zur Initialisierung — [ | =
aller Parameter mit Ausnahme von L 8 LellEllnize g 2 g g FC 302 g
Parameter 15-03 Power Up's, O|0|0 0][e](e](e] §
Parameter 15-04 Over Temp's und | L] -
Parameter 15-05 Over Volt's. Diese Funktion ist
nur nach Aus- und Wiedereinschalten des ] ]
Frequenzumrichters aktiv. g 1510 (2; =AL (2; FC 301
Wahlen Sie [0] Normal Betrieb fur den Normal- O|O[D|D|D [e][e]
betrieb des Frequenzumrichters mit dem Motor L]
in der ausgewahlten Anwendung.
Wahlen Sie [1] Steuerkartentest, um die Analog- [ ]
und Digitalein- und -ausgange sowie die (3; 5 (5; 5 8(5; EE 385 &
Steuerspannung von +10 V zu testen. Dieser O|QI01DID
Test erfordert einen Testanschluss mit internen -~
Verbindungen. Gehen Sie fur den Steuerkar- Alalallelbig el i
tentest wie folgt vor:
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14-22 Betriebsart

14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit

[3] | Bootmodus
[5] | Clear
service logs

HINWEIS

Speichern Sie die Log-Informationen mit
der MCT 10 Konfigurationssoftware,
bevor Sie die Serviceprotokolle 16schen.

Wahlen Sie diese Option und schalten Sie das

Option: Funktion: Range: Funktion:
Wahlen Sie [2] Initialisierung, um alle Parame- 60 [0 - [ Geben Sie die Abschaltverzégerung bei Erreichen
terwerte auf die Werkseinstellungen s* 60 s] | der Drehmomentgrenze in Sekunden ein. Wenn das
zurlickzusetzen, mit Ausnahme von: Ausgangsmoment die Drehmomentgrenzen
Parameter 15-03 Power Up's, (Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch und
Parameter 15-04 Over Temp's und Parameter 4-17 Momentengrenze generatorisch)
Parameter 15-05 Over Volt's. Der Frequenzum- erreicht, wird eine Warnung ausgelost. Wenn die
richter wird bei der nachsten Netz-Einschaltung Warnung tiber die Drehmomentgrenze fiir die in
zuruickgesetzt. diesem Parameter festgelegte Zeit ununterbrochen
Parameter 14-22 Betriebsart kehrt ebenfalls zur besteht, schaltet der Frequenzumrichter ab. Deakti-
Werkseinstellung [0] Normal Betrieb zuriick. vieren Sie die Abschaltverzégerung, indem Sie den
Parameter auf 60 s einstellen. Die Temperaturiber-
[0] [ Normal
. . wachung des Frequenzumrichters ist weiterhin aktiv.
Betrieb
[1] | Steuerkar- | Achten Sie bei der Durchfiihrung eines Steuer- 14-26 WR-Fehler Abschalt ”
- -Fehler Abschaltverzogerun
tentest kartentests darauf, die Schalter S201 (A53) und 9 9
$202 (A54) wie in der Parameterbeschreibung Range: Funktion:
angegeben einzustellen. Andernfalls schlagt Size [0- Wenn der Frequenzumrichter wéhrend der
der Test fehl. related* 35 5] eingestellten Zeit eine Uberspannung
f IIt, hal h Ablauf
[2] | Initiali- Wahlen Sie diese Option, um die Initialisierung SIS £ S 218 OF e S E? L
. . . Zeit ab.
sierung vorzunehmen. Die Serviceprotokolle werden
- . . . Bei Wert = 0 wird der geschiitzte Modus
mit dieser Option nicht geldscht.
deaktiviert.

HINWEI

Deaktivieren Sie den Protection
Mode in Hubanwendungen.

14-28 Produktionseinstellungen

Range: Funktion:
Gerat aus und wieder ein, um das Protokoll zu :
B . . . 0% [Normal Betrieb]
I6schen. Weitere Informationen, siehe - -
Kapitel 3.15.4 Loschen des Serviceprotokolls. ! [Quitt. Service]
Siehe auch Parameter 16-42 Service Log Counter. 21 st e e e
Range: Funktion: 0% | [-2147483647 - 2147483647 ] | Nur zur internen Nutzung.
60 [0 - | Eingabe der Abschaltverzégerung bei Erreichen der
s* 60 s] [ Stromgrenze in Sekunden. Wenn der Ausgangsstrom
die Stromgrenze erreicht 3.14.4 14-3* Stromgrenze
(Parameter 4-18 Stromgrenze), wird eine Warnung
ausgegeben. Wenn die Stromgrenzenwarnung fiir Der Frequenzumrichter hat einen integrierten Stromgren-
den in diesem Parameter angegebenen Zeitraum zenregler, der aktiviert wird, wenn der Motorstrom und
kontinuierlich vorhanden war, wird der Frequenzum- somit das Drehmoment die in Parameter 4-16 Momenten-
richter abgeschaltet. Fiir einen kontinuierlichen grenze motorisch und Parameter 4-17 Momentengrenze
Betrieb an der Stromgrenze missen Sie den generatorisch eingestellten Drehmomentgrenzen
Parameter auf 60 s einstellen. Die Temperaturtiber- Uiberschreitet.
wachung des Frequenzumrichters ist weiterhin aktiv. Bei Erreichen der generatorischen oder motorischen
Stromgrenze versucht der Frequenzumrichter schnellst-
moglich, die eingestellten Drehmomentgrenzen wieder zu
unterschreiten, ohne die Kontrolle tiber den Motor zu
verlieren.
Solange der Stromgrenzenregler aktiv ist, kdnnen Sie den
Frequenzumrichter nur Giber einen Digitaleingang,
eingestellt auf [2] Motorfreilauf (inv.) oder [3] Motorfreilauf/
Reset, stoppen. Signale an den Klemmen 18-33 werden
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erst aktiv, wenn sich der Frequenzumrichter auBerhalb der
Stromgrenze befindet.

Durch Verwendung eines Digitaleingangs, eingestellt auf
[2] Motorfreilauf (inv.) oder [3] Motorfreilauf/Reset,
verwendet der Motor die Rampe-Ab-Zeit nicht, da der
Frequenzumrichter im Freilauf ist. Ist ein Schnellstopp
erforderlich, benutzen Sie die Funktion zur Ansteuerung
der mechanischen Bremse zusammen mit einer mit der
Anwendung verbundenen externen elektromechanischen
Bremse.

14-30 Current Lim Ctrl, Proportional Gain

Range: Funktion:
100 %* [ [0 - Eingabe des Werts der Proportionalver-
500 %] starkung fiir den Stromgrenzenregler. Bei

Auswahl eines hoheren Werts reagiert der
Regler schneller. Eine zu hohe Einstellung
fuhrt zur Instabilitat des Reglers.

14-31 Current Lim Ctrl, Integration Time

Range: Funktion:

Size related* | [0.002 - 2 s] [ Zur Einstellung der Integrationszeit
des Stromgrenzenreglers. Die
Einstellung auf einen niedrigeren
Wert verkiirzt die Reaktionszeiten.
Eine zu niedrige Einstellung fiihrt zu

Regelungsinstabilitat.

14-32 Regler, Filterzeit

Range: Funktion:
Size [1- | Steuert den Tiefpassfilter des Stromgrenzen-
related* | 100 reglers.

ms] Mit dieser Funktion wird auf Spitzen- oder

Durchschnittswerte reagiert. Wenn Sie
Durchschnittswerte auswahlen, ist in
manchen Féllen ein Betrieb mit hoherem
Ausgangsstrom moglich, und die Abschaltung
erfolgt stattdessen bei Erreichen des
Hardware-Stromgrenzwerts. Der Regler
reagiert jedoch langsamer, da er nicht auf
unmittelbare Werte reagiert.

14-35 Stall Protection

Option: Funktion:

Parameter 14-35 Stall Protection ist nur im
Fluxvektor-Modus aktiv.

[0] | Deaktiviert | Deaktiviert die Stall Protection bei der
Feldschwachung im Fluxvektor-Modus und
kann zum Verlust des Motors fiihren.

[1] * | Aktiviert Aktiviert die Stall Protection bei der

Feldschwachung im Fluxvektor-Modus.

14-36 Field-weakening Function

Wahlen Sie die Feldschwachungsfunktion im Fluxvektor-Modus

Range: Funktion:

0*| [Auto] | In diesem Modus berechnet der Frequenzumrichter
den optimalen Drehmomentausgang.

Die gemessene DC-Zwischenkreisspannung bestimmt
die Motorspannung zwischen den Phasen. Der
Magnetisierungssollwert basiert auf der Istspannung
und nutzt die Informationen tiber das Motormodell.

1 [1/x] | Der Frequenzumrichter reduziert den Drehmoment-
ausgang.

Der Frequenzumrichter stellt den Magnetisierungs-
sollwert umgekehrt proportional zur Drehzahl ein;
hierfir wird die statische Kennlinie verwendet, die
das Verhaltnis zwischen DC-Zwischenkreisspannung

und Drehzahl darstellt.

14-37 Fieldweakening Speed

Range: Funktion:

Size [10 - 60000 W

el A Dieser Parameter gilt nur fiir
FC302.

Eingabe der Startdrehzahl fir Option
[1] [1/x] in Parameter 14-36 Field-
weakening Function.

3.14.5 14-4* Energieoptimierung

Parameter zur Leistungsoptimierung bei Betrieb mit
variablem Drehmoment bzw. bei aktivierter automatischer
Energieoptimierung in Parameter 1-03 Drehmomentver-
halten der Last.

14-40 VT Level

Range: Funktion:
CRANCRHINWES
@ 90 %]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEIS!

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn Sie
Parameter 1-10 Motor Construction auf [1]
PM (Oberfl. mon.) einstellen.

Geben Sie den Grad der Motormagnetisierung bei
niedriger Drehzahl ein. Bei Auswahl eines
niedrigen Werts wird der Energieverlust im Motor
reduziert. Allerdings gilt dies auch fiir die Lastka-
pazitat.
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14-41 AEO Minimum Magnetisation

Range: Funktion:
related* 200 %]

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn
Sie Parameter 1-10 Motor Construction
auf [1] PM (Oberfl. mon.) einstellen.

Geben Sie die minimal zulassige Magneti-
sierung flr AEO ein. Ein niedriger Wert
verringert den Energieverlust im Motor,
kann aber auch die Widerstandsfahigkeit
gegenlber plétzlichen Lastwechseln senken.

14-42 Minimum AEO Frequency

Range: Funktion:

related* hz] Dieser Parameter ist nicht aktiv,

wenn Sie Parameter 1-10 Motor
Construction auf [1] PM (Oberfl.
mon.) einstellen.

Geben Sie die minimale Frequenz ein, bei
der die Automatische Energie
Optimierung (AEO) aktiv sein soll.

14-43 Motor Cos-Phi

Range: Funktion:
Size [0.40 - Der Cosinus phi wird anhand der
related* 0.95 ] Motordaten automatisch eingestellt und

sorgt flr eine optimale Funktion der
automatischen Energieoptimierung. Sie
mussen diesen Parameter normalerweise
nicht andern. wobei in bestimmten
Situationen eine Feineinstellung moglich
ist.

3.14.6 14-5* Umgebung

HINWEIS

Fiihren Sie einen Ein- und Ausschaltzyklus durch, wenn
Sie einen der Parameter in Parametergruppe 14-5*
Umgebung geandert haben.

Parameter, um den Frequenzumrichter an besondere
Gegebenheiten der Einsatzumgebung (EMV-Filter, IT-Netz,
Ausgangsfilter usw.) anzupassen.

14-50 EMV-Filter

Schalten Sie den EMV-Filter ein oder aus. Der EMV-Filter stellt
sicher, dass der Frequenzumrichter den EMV-Normen entspricht.
Wahlen Sie [0] Aus nur dann, wenn der Frequenzumrichter an
eine isolierte Netzstromquelle angeschlossen ist (IT-Netz).

14-50 EMV-Filter

Schalten Sie den EMV-Filter ein oder aus. Der EMV-Filter stellt
sicher, dass der Frequenzumrichter den EMV-Normen entspricht.
Wahlen Sie [0] Aus nur dann, wenn der Frequenzumrichter an
eine isolierte Netzstromquelle angeschlossen ist (IT-Netz).

Option: Funktion:

DK | Ein |

14-51 Zwischenkreiskompensation

Option: Funktion:

Die gleichgerichtete AC-DC-Spannung am Zwischenkreis
des Frequenzumrichters steht im Zusammenhang mit
Spannungsschwankungen. Diese Schwankungen
kénnen mit erhdhter Ladung an Umfang zunehmen.
Diese Schwankungen sind nicht erwiinscht, da sie
Stromschwankungen und Drehmoment-Rippeln fiihren
kénnen. Eine Kompensationsmethode besteht darin,
diese Spannungsschwankungen am Zwischenkreis zu
reduzieren. Im Allgemeinen ist eine Zwischenkreiskom-
pensation fir die meisten Anwendungen zu empfahlen.
Bei einer Feldschwéchung ist jedoch besondere Sorgfalt
anzuwenden, da dies zu Drehzahlschwankungen an der
Motorwelle fiihren kann. Schalten Sie bei einer
Feldschwachung die Zwischenkreiskompensation aus.

[0] | Aus | Deaktiviert die Zwischenkreiskompensation.

[1] | Ein

14-52 Liiftersteuerung

Auswahl der Mindestdrehzahl des Hauptlufters.

Aktiviert die Zwischenkreiskompensation.

Option: Funktion:

[0] * | Auto

Bei Auswahl von [0] Auto lauft der Lifter nur,
wenn die Innentemperatur des Frequenzum-
richters im Bereich von 35 °C (95 °F) bis ca.

55 °C (131 °F) liegt.

Der Lufter lauft mit niedriger Drehzahl bei 35 °C
(95 °F) und mit voller Drehzahl bei ca. 55 °C
(131 °F).

Der Liufter lauft immer bei mindestens 50 % der
Drehzahl. Der Lufter lauft mit halber Drehzahl
bei 35 °C (95 °F) und mit voller Drehzahl bei ca.
55 °C (131 °F).

[11 [Ein 50%

Der Lufter lauft immer bei mindestens 75 % der
Drehzahl. Der Lufter lauft bei 75 % der Drehzahl
bei 35 °C (95 °F) und mit voller Drehzahl bei ca.
55 °C (131 °F).

[2] | Ein 75%

[31 | Ein 100% | Der Lifter lauft immer bei 100 % der Drehzahl.

[4] | Autom. Diese Option ist dieselbe wie bei [0] Auto,
niedr. jedoch mit besonderer Berticksichtigung von
Temp.- Temperaturen um und unter 0 °C (32 °F). Bei
Bereich Auswahl von [0] Auto besteht das Risiko, dass

der Lifter bei ca. 0 °C anlauft, da der Frequen-
zumrichter von einem Sensorfehler ausgeht und

Option: Funktion: seine Schutzfunktion aktiviert; gleichzeitig wird
[0] Aus
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14-52 Liiftersteuerung

Auswahl der Mindestdrehzahl des HauptlUfters.

Option: Funktion:

die Warnung 66 Temperatur zu niedrig
ausgegeben. Sie kdnnen die Option [4] Autom.
niedr. Temp.-Bereich in sehr kalten Umgebungen
verwenden, damit die negativen Auswirkungen
dieser zusatzlichen Kiihlung sowie der Warnung
66 Temperatur zu niedrig vermieden werden.

14-53 Fan Monitor

Option: Funktion:

Legen Sie das Verhalten des Frequenzumrichters
bei Erkennung eines Lifterfehlers fest.

[0] | Disabled
[1] * [ Warning
[2] |Trip

14-55 Ausgangsfilter

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEI

Setzen Sie den Frequenzumrichter zuriick,
nachdem Sie [2] Fester Sinusfilter
ausgewahlt haben.

AVORSICHT

UBERHITZUNG DES FREQUENZUM-
RICHTERS

Beim Einsatz von Sinusfiltern besteht die
Gefahr einer Uberhitzung des Frequen-
zumrichters, die zu Personen- und
Sachschéden fiihren kann.

Stellen Sie Parameter 14-55 Ausgangsfilter
bei Verwendung eines Sinusfilters immer
auf [2] Fester Sinusfilter.

Definiert, ob und mit welchem Ausgangsfilter der
Frequenzumrichter verwendet wird.

[0 Dies ist die Werkseinstellung, die Sie bei dU/dt-
* Filtern oder Hochfrequenz-Gleichtaktfiltern (HF-

Kein Filter

CM) verwenden sollten.

[1] | Sinusfilter

—

Diese Einstellung dient lediglich der Abwarts-
kompatibilitat. Sie ermdglicht einen Betrieb tiber
das Fluxvektor-Steuerverfahren, wenn die
Parameter Parameter 14-56 Kapazitdit Ausgangs-
filter und Parameter 14-57 Induktivitdt
Ausgangsfilter mit der Kapazitat und Induktivitat

der Ausgangsfilter programmiert sind. Der

14-55 Ausgangsfilter

Option: Funktion:
Bereich der Taktfrequenz wird dadurch NICHT
eingeschrankt.
[2] | Fester Mit diesem Parameter wird das maximal
Sinusfilter | zuldssige Limit fur die Taktfrequenz festgelegt

und sichergestellt, dass der Filter innerhalb des
Sicherheitsbereichs der Taktfrequenzen betrieben
wird. Der Betrieb ist mit allen Steuerverfahren
moglich. Programmieren Sie fir das Fluxvektor-
Steuerverfahren die Parameter

Parameter 14-56 Kapazitdt Ausgangsfilter und
Parameter 14-57 Induktivitdt Ausgangsfilter (diese
Parameter haben keine Auswirkungen in VVC*
und U/f). Das Modulationsmuster wird auf SFAVM
gesetzt, was die geringsten Storgerdusche im
Filter ergibt.

14-56 Kapazitat Ausgangsfilter

Die Kompensationsfunktion des LC-Filters erfordert pro Phase

eine entsprechende per Sternschaltung verbundene Filterka-
pazitat (dreifache Kapazitat zwischen zwei Phasen bei
Dreieckschaltung).

Range: Funktion:
Size related* | [0.1 - 6500 | Festlegung der Kapazitat des
uF] Ausgangsfilters. Den Wert kdnnen Sie

dem Typenschild des Filters
entnehmen.

HINWEI

Dieser Wert wird fiir die
korrekte Kompensation im
Fluxvektor-Modus benétigt
(Parameter 1-01 Steuerprinzip).

14-57 Induktivitat Ausgangsfilter

Range: Funktion:
Size [0.001 - | Festlegung der Induktivitat des
related* 65 mH] Ausgangsfilters. Den Wert kdnnen Sie

dem Typenschild des Filters entnehmen.

HINWEIS

Dieser Wert wird fiir die korrekte
Kompensation im Fluxvektor-
Steuerverfahren benétigt
(Parameter 1-01 Steuerprinzip).

14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter

Range: Funktion:

Size related* | [1 - 1] [ Festlegung der Anzahl aktiver Wechsel-

richter.

194 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten.

MG33MO003



Parameterbeschreibungen

Programmierhandbuch

3.14.7 14-6* Auto-Reduzierung

Diese Gruppe enthdlt Parameter zur Leistungsreduzierung
des Frequenzumrichters bei hoher Temperatur.

14-60 Function at Over Temperature

Option: Funktion:

Wenn die Temperatur von Kihlkérper oder
Steuerkarte eine werkseitig programmierte
Temperaturgrenze Uberschreitet, wird eine Warnung
aktiviert. Wenn sich die Temperatur weiter erhoht,
wahlen Sie aus, ob der Frequenzumrichter
abschalten soll (Abschaltblockierung) oder der
Ausgangsstrom reduziert wird.

[0] * | Trip Der Frequenzumrichter schaltet ab (Abschaltblo-
ckierung) und gibt einen Alarm aus. Quittieren Sie
den Alarm mittels eines Aus- und Einschaltzyklus.
Der Motor lauft erneut an, wenn die Kihlkorper-
temperatur wieder unter die Alarmgrenze gefallen

ist.

[1] | Derate | Wenn die kritische Temperatur iberschritten wird,
wird der Ausgangsstrom reduziert, bis eine
zuldssige Temperatur erreicht wurde.

3.14.8 Keine Abschaltung bei
Wechselrichtertberlast

In einigen Systemen wurde der Frequenzumrichter nicht
richtig dimensioniert, um den Strom zu liefern, der an allen
Punkten der Forderhéhenkennlinie bendtigt wird. An
diesen Punkten bendétigt der Motor einen Strom, der héher
ist als der Nennstrom des Frequenzumrichters. Der
Frequenzumrichter ist zum Dauerbetrieb bei 110 % des
Nennstroms Uber 60 s geeignet. Liegt nach dieser Zeit die
Uberlast noch immer vor, schaltet der Frequenzumrichter
in der Regel mit einem Alarm ab (Freilaufstopp des
Motors).

1308A280.10
Strom

Y des
Nennwerts

110

105

100

S5

Wechselrichter-
Lastzahler

100
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94,7

\ i

|
|
|
-
!
|

I
]
| Zeit
Warnung |

Via rnuvl;'

Abbildung 3.64 Ausgangsstrom bei Uberlastbedingung

Falls der Dauerbetrieb mit der Sollkapazitdt nicht moglich
ist, lassen Sie den Motor fiir einige Zeit mit reduzierter
Drehzahl laufen.

Wahlen Sie Parameter 14-61 Function at Inverter Overload,
um die Motordrehzahl automatisch zu reduzieren, bis der
Ausgangsstrom unter 100 % des Nennstroms (eingestellt in
Parameter 14-62 Inv. Overload Derate Current) liegt.
Parameter 14-61 Function at Inverter Overload dient zum
Zuriicksetzen des Frequenzumrichters nach einem Alarm
(Abschaltung).

Der Frequenzumrichter schatzt die Belastung des
Leistungsteils liber einen Wechselrichterlastzahler. Eine
Warnung wird bei 98 % ausgegeben und das Reset der
Warnung erfolgt bei 90 %. Bei einem Wert von 100 %
schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt einen Alarm
aus.

Sie kdnnen den Status des Zahlers in

Parameter 16-35 Inverter Thermal auslesen.

Ist in Parameter 14-61 Function at Inverter Overload die
Option [3] Leistungsreduzierung gewahlt, wird die
Motordrehzahl bei Uberschreiten von 98 % reduziert, bis
der Zahler wieder unter 90,7 % fallt.

Ist die Einstellung bei Parameter 14-62 Inv. Overload Derate
Current zum Beispiel 95 %, schwankt die Pumpendrehzahl
durch eine stetige Uberlast zwischen Werten, die 110 %
und 95 % des Ausgangsnennstroms fiir den Frequenzum-
richter entsprechen.
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14-61 Function at Inverter Overload

14-80 Ext. 24 VDC fiir Option

14-62 Inv. Overload Derate Current

Range: Funktion:
95 %*| [50 - Eingabe des Stromniveaus (in % des
100 %] Ausgangsnennstroms fiir den Frequenzum-

richter) bei Betrieb mit reduzierter
Motordrehzahl, nachdem die Last am
Frequenzumrichter den zuldssigen Grenzwert
(110 % fir 60 s) Gberschritten hat.

3.14.9 14-7* Kompatibilitat

Die Parameter fiir die Kompatibilitdt von VLT 3000 und VLT
5000 mit FC300.

14-72 VLT-Alarmwort
Option:
[0]| O - 4294967295

Funktion:

Anzeige des entsprechenden Alarmworts
des VLT 5000.

14-73 VLT-Warnwort
Option:
[0] | O - 4294967295

Funktion:

Anzeige des entsprechenden Warnworts des

Option: Funktion: Option:  Funktion:
Verwendung im Falle einer stetigen Uberlast tiber getrennt, wenn er Uber eine externe Versorgung
der Temperaturgrenze (110 % fiir 60 s). betrieben wird.
[0] * | Trip Wahlen Sie [0] Abschaltung, damit der Frequenzum- n
. . ) 14-88 Option Data Storage
richter abschaltet und einen Alarm ausgibt.
Range: Funktion:
[1]1 | Derate | Zur Reduzierung der Motordrehzahl, um die Last
. ) ) . 0*| [0 - 65535 ] | Dieser Parameter speichert Optionsdaten zu
am Leistungsteil zu verringern und es abkihlen zu
lassen einem Aus- und Einschaltzyklus.

14-89 Option Detection

Auswahl des Verhaltens des Frequenzumrichters bei Erkennung

einer Anderung in der Optionskonfiguration.
Option: Funktion:

[o] *

Protect Option Speichert die aktuellen Einstellungen

Config. und vermeidet unbeabsichtigter
Anderungen bei Erkennung fehlender

oder defekter Optionen.

[11 | Enable Option
Change

Andert die Einstellungen des Frequen-
zumrichters und wird zum Andern der
Systemkonfiguration eingesetzt. Diese
Parametereinstellung kehrt nach einer
Optionsanderung zu [0] Protect Option
Config. zurlick.

3.14.11 14-9* Fehlereinstellungen

14-90 Fehlerebenen

Dies ist ein Arrayparameter mit 26 Elementen. Sie kdnnen die

Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren. Mit diesem
Parameter kénnen Sie Fehlerebenen anpassen.

Zustandsworts des VLT 5000.

3.14.10 14-8* Optionen

14-80 Ext. 24 VDC fiir Option

Option:  Funktion:

HINWEIS

Eine Funktionsanderung dieses Parameters
wird nur bei einem Aus- und Einschaltzyklus
wirksam.

[0] | Nein | Wahlen Sie [0] Nein, um die 24-V-DC-Versorgung des

VLT 5000. Option: Funktion:
[0] [ Aus Verwenden Sie [0] Aus mit Vorsicht, da
14-74 VLT Erw. Zustandswort .
hierdurch alle Warnungen und Alarme
Range: Funktion: fiir die gewahlte Quelle ignoriert werden.
0*| [0 - 4294967295 ] | Anzeige des entsprechenden externen [1] | Warnung

[2] | Abschaltung Die Anderung einer Fehlerebene von der
Standardoption [3] Abschaltblockierung zu
[2] Abschaltung fiihrt zu einem automa-
tischen Reset des Alarms. Bei Alarmen in
Verbindung mit Uberstrom verfiigt der
Frequenzumrichter tiber einen Hardware-
schutz, der eine 3-miniitige
Wiederherstellung nach 2 aufeinander
folgenden Uberstromereignissen einleitet.
Sie kdnnen diesen Hardwareschutz nicht
Uberlagern.

[3] | Abschaltblo-
ckierung

Frequenzumrichters zu verwenden.

[4]

Abschaltung
zeitverzogertes w-

Diese Option sorgt fir eine Verzogerung
zwischen automatischen Quittierungen,

[11*]Ja Wahlen Sie [1] Ja, wenn fur die Option eine externe . ) i
24-\-DC-Versorgung verwendet werden soll. Ein-/ Heser 52 o el (e (Ofpiion (24
Ausgénge sind galvanisch vom Frequenzumrichter Apcanging 18lamizdr. Jiene Ve EsrE )
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14-90 Fehlerebenen 14-90 Fehlerebenen

Dies ist ein Arrayparameter mit 26 Elementen. Sie kénnen die Dies ist ein Arrayparameter mit 26 Elementen. Sie kénnen die
Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren. Mit diesem Bits auf eine der folgenden Optionen konfigurieren. Mit diesem
Parameter kdnnen Sie Fehlerebenen anpassen. Parameter kdnnen Sie Fehlerebenen anpassen.
Option: Funktion: Option: Funktion:
verhindert die Wiederholung von nach 2 aufeinanderfolgenden Uberstrom-
Quittierversuchen bei Uberstrom. Der situationen (innerhalb eines kurzen
Hardwareschutz des Frequenzumrichters Zeitfensters).
erzwingt die 3-minitige Erholungszeit
Fehler Alarm Element in Off Warnung | Abschal- | Abschaltblo- Abschal-
Parameter 14-9 tung ckierung tung mit
0 Fehlerebenen verzoger—
tem Reset
10 V niedrig 1 1490,0 X D - - -
24 V niedrig 47 1490,1 X - - D -
1,8 V Versorgung niedrig 48 1490,2 X - - D -
Spannungsgrenze 64 1490,3 X D - - -
Erdschluss bei Rampe Auf/Ab 14 1490,4 - - D X -
Erdschluss 2 bei fortges. Betrieb 45 1490,5 - - D X -
Drehmomentgrenze 12 1490,6 X D - - -
Uberstrom 13 1490,7 - - X D -
Kurzschluss 16 1490,8 - - X D -
Kuhlkérpertemperatur 29 1490,9 - - X D -
Kuhlkorpersensor 39 1490,10 - - X D -
Steuerkartentemperatur 65 1490,11 - - X D -
Leistungskartentemperatur 69 1490,12 - 2 X D -
Kiihlkérpertemperatur? 244 1490,13 - - X D -
Kiihlkérpersensor” 245 1490,14 - - X D -
Leistungskarte Temperatur" 247 1490,15 - - X D -
Motorphase fehlt 30-32 1490,16 - - X D -
Wechselrichterlberlastung 9 1490,18 - - - D -
Stromgrenze 59 1490,19 - - - D -
Rotor blockiert 99 1490,20 D X
AlIC-Erdschluss 407 1490,21 X X X D X
404 DC-Zwischenkreisspannung 404 1490,22 X D
auBerhalb des Bereichs
300 Netzschutzfehler 300 1490,23 X X X D X

Tabelle 3.27 Auswabhltabelle fiir gewiinschte Aktion bei Auftreten eines ausgewéahlten Alarms

Die MCT 10 Konfigurationssoftware hat die in der Spalte ID aufgefiihrten Elementnummern. Verwenden Sie diese Tabelle zusammen mit der MCT

10 Konfigurationssoftware, um Informationen (iber bestimmte Fehlerebenen zu erhalten.

D steht fiir die Werkseinstellung.
X steht fiir eine mogliche Option.
1) Nur Frequenzumrichter mit hoher Leistung.

2) Bei Frequenzumrichtern mit kleiner und mittlerer Leistung ist Alarm 69 Umrichter Ubertemperatur nur eine Warnung.
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3.15 Parameter: 15-** Info/Wartung
3.15.1 15-0* Betriebsdaten

15-00 Operating hours
Range: Funktion:
0 h*| [0 - 2147483647 h] | Anzeigen der Laufstunden des

Frequenzumrichters. Die Speicherung

des Werts erfolgt beim Ausschalten
des Frequenzumrichters.

15-01 Running Hours

Range: Funktion:
0h*| [O-

2147483647 h]

Anzeigen der Laufstunden des Motors.
Setzen Sie den Zahler in

Parameter 15-07 Reset Running Hours
Counter zurlck. Die Speicherung des
Werts erfolgt beim Ausschalten des
Frequenzumrichters.

15-02 kWh Counter

Range: Funktion:

0 kWh*| [0 - Registriert die Leistungsaufnahme des
2147483647 Motors, gemessen als Mittelwert Gber
kWh] eine Stunde. Setzen Sie den Zahler in

Parameter 15-06 Reset kWh Counter
zurlick.

15-03 Power Up's

Range: Funktion:

15-07 Reset Motorlaufstundenzahler

Option: Funktion:
[0] * | Kein
Reset
[11 | Reset Wahlen Sie zum Zurlicksetzen des Motorlaufstun-

denzdhlers [1] Reset und driicken Sie [OK] (siehe
Parameter 15-01 Running Hours). Sie kdnnen diesen
Parameter nicht Uber die serielle Schnittstelle
RS485 auswahlen.

Wahlen Sie [0] Kein Reset, wenn kein Zurlickstellen
des Motorlaufstundenzéhlers erforderlich ist.

3.15.2 15-1* Echtzeitkanal

Das Datenprotokoll ermdglicht das kontinuierliche
Speichern von bis zu 4 Datenquellen

(Parameter 15-10 Logging Source) mit individuellen
Abtastraten (Parameter 15-11 Logging Interval). Mit einem
Triggerereignis (Parameter 15-12 Trigger Event) und einer
Abtastung vor Trigger (Parameter 15-14 Samples Before
Trigger) wird die Protokollierung nur durch Einzelwerte
gestartet und gestoppt.

15-10 Echtzeitkanal Quelle

Option: Funktion:
Wabhlen Sie die
Variablen, die
protokolliert werden
sollen.

[0] * Keine

0*| [0 - 2147483647 ] | Anzeigen der Anzahl der Einschalt-
vorgange des Frequenzumrichters.

15-04 Over Temp's

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen der Anzahl der Ubertemperaturfehler
des Frequenzumrichters.

15-05 Over Volt's

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen der Anzahl der Uberspannungen des
Frequenzumrichters.

15-06 Reset kWh Counter
Option:

Funktion:

Es ist kein Zurilckstellen des kWh-Zahlers
erforderlich.

[0] * | Do not reset

[11 | Reset counter | Driicken Sie [OK], um den kWh-Zahler auf 0
zurtickzusetzen (siehe Parameter 15-02 kWh
Counter).

[15] Readout: actual setup
[1397] | Alert Alarm Word
[1398] | Alert Warning Word
[1399] | Alert Status Word
[1472] | VLT-Alarmwort

[1473] | VLT-Warnwort

[1474] | VLT Erw. Zustandswort
[1600] | Steuerwort

[1601] | Sollwert [Einheit]
[1602] | Sollwert %

[1603] | Zustandswort

[1606] | Actual Position
[1610] | Leistung [kW]

[1611] | Leistung [PS]

[1612] | Motorspannung

[1613] | Frequenz

[1614] | Motorstrom

[1616] | Drehmoment [Nm]

[1617] | Drehzahl [UPM]

[1618] [ Therm. Motorschutz

[1620] | Rotor-Winkel

[1621] [ Max. Drehmoment [%] Auflésung
[1622] | Drehmoment [%]

[1624] | Calibrated Stator Resistance
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15-10 Echtzeitkanal Quelle

15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis

Option: Funktion: Auswahl des Triggerereignisses. Tritt das Triggerereignis ein,
[1625] | Max. Drehmoment [Nm] erscheint ein Fenster zum Speichern des Protokolls. Das Protokoll
[1630] | DC-Spannung enthdlt dann einen bestimmten Prozentsatz an Musterwerten vor
[1632] | Bremsleistung/s Eintreten des Triggerereignisses (Parameter 15-14 Echtzeitkanal
[1633] | Bremsleist/2 min Werte vor Trigger).
[1634] | Kiihlkérpertemp. Option: Funktion:
[1635] | FC Uberlast [4] Ist=Sollwert
[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM] [5] Moment.grenze
[1650] | Externer Sollwert [6] Stromgrenze
[1651] | Puls-Sollwert [7] AuBerh.Stromber.
[1652] | Istwert [Einheit] [8] Unter Min.-Strom
[1657] | Feedback [RPM] [9] Uber Max.-Strom
[1660] | Digitaleingange [10] AuBerh.Drehzahlber.
[1662] | Analogeingang 53 [11] Unter Min.-Drehzahl
[1664] | Analogeingang 54 [12] Uber Max.-Drehzahl
[1665] | Analogausgang 42 [13] AuBBerh.Istwertber.
[1666] | Digitalausgdnge [14] Unter Min.-Istwert
[1675] | Analogeingang X30/11 [15] Uber Max.-Istwert
[1676] | Analogeingang X30/12 [16] Warnung Ubertemp.
[1677] | Analogausgang X30/8 [mA] [17] Netzsp.auss.Bereich
[1689] | Configurable Alarm/Warning Word [18] Reversierung
[1690] | Alarmwort [19] Warnung
[1692] | Warnwort [20] Alarm (Abschaltung)
[1694] | Erw. Zustandswort [21] Alarm (Absch.verrgl.)
[1695] | Erw. Zustandswort 2 [22] Vergleicher 0
[1843] | Analogausgang X49/7 [23] Vergleicher 1
[1844] | Analogausgang X49/9 [24] Vergleicher 2
[1845] | Analogausgang X49/11 [25] Vergleicher 3
[1860] | Digital Input 2 [26] Logikregel 0
[3110] | Bypass-Zustandswort [27] Logikregel 1
[3466] | SPI Error Counter [28] Logikregel 2
[3470] [ MCO Alarmwort 1 [29] Logikregel 3
[3471] [ MCO Alarmwort 2 [33] Digitaleingang 18
. [34] Digitaleingang 19
55 [Digtaleingang 27
Array [4] [36] Digitaleingang 29
Range: Funktion: [37] Digitaleingang 32
Size related* | [0.000 - Geben Sie das Intervall zwischen [38] Digitaleingang 33
0.000 ] den einzelnen Abtastvorgangen [50] Vergleicher 4
der zu protokollierenden [51] Vergleicher 5
Variablen in Millisekunden ein. [60] Logikregel 4
[61] Logikregel 5
Auswahl des Triggerereignisses. Tritt das Triggerereignis ein,
erscheint ein Fenster zum Speichern des Protokolls. Das Protokoll Option: Funktion:
enthalt dann einen bestimmten Prozentsatz an Musterwerten vor [0] * | Log always | Wahlen Sie [0] Kontinuierlich zur kontinuier-
Eintreten des Triggerereignisses (Parameter 15-14 Echtzeitkanal lichen Protokollierung.
Werte vor Trigger). [11 | Log once Wahlen Sie [1] Einzelspeicherung zum
Option: Funktion: on trigger | bedingten Starten und Stoppen der Protokol-
[0] * FALSCH lierung mittels Parameter 15-12 Trigger Event
[1] WAHR und Parameter 15-14 Samples Before Trigger.
[2] Motor ein
[3] Im Bereich
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15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger Das Serviceprotokoll enthélt die in Tabelle 3.28 gezeigten

Range: Funktion: Elemente.
50%| [0 - Geben Sie den Prozentwert aller Abtastungen
100 1] vor einem Triggerereignis ein, die im Protokoll # |Alarm Log-Daten Parameternummer
anihelien s=in miesan, Siahe sud 1 | Uhrzeit der Parameter 0-89 Anzeige Datum/Uhrzeit
Parameter 15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis und Abschaltung (1 der oder Parameter 15-32 Fehlerspeicher:
Parameter 15-13 Logging Mode. Werte): Zeit
e Prioritat
Echtzeituhr (falls
3.15.3 Service Log verfiigbar).
e Prioritat
Die Service-Log-Funktion (Serviceprotokoll) speichert Betriebszeit (falls
detaillierte Protokolldaten in 5-Sekunden-Intervallen, wenn Echtzeituhr nicht
bestimmte Alarme auftreten. Servicetechniker kdnnen diese verfiigbar).
Informationen analysieren, um Fehler zu beheben und den
Frequenzumrichter zu optimieren. 2 [Alarmcode Parameter 15-30 Fehlerspeicher:
Fehlercode
Der Frequenzumrichter kann bis zu 24 Serviceprotokollauf- 3 |Frequenz Parameter 16-13 Frequenz
zeichnungen im Flash-Speicher speichern. 4 [ Drehzahl [U/min] Parameter 16-17 Drehzahl [UPM]
5 |Sollwert (%) Parameter 16-02 Sollwert %
Sie finden die Liste der Alarme, die eine Serviceprotokoll- 7 |#wischenkreis- Parameter 16-30 DC-Spannung
aufzeichnung auslosen, in Kapitel 3.15.6 Alarme, die eine spannung
Serviceprotokollaufzeichnung auslésen. Anwendungsab- 9 |Motorphase U Strom | Parameter 1645 Motor Phase U
hangige Abschaltungen und Alarme, z. B. Safe Torque Off, Current
lésen keine Serviceprotokollaufzeichnung aus. 10 [Motorphase V Strom | Parameter 16-46 Motor Phase V
Current
Abtastrate 11 | Motorphase W Strom | Parameter 16-47 Motor Phase W
Es gibt zwei Perioden mit unterschiedlichen Abtastraten: Current
12 | Motorphasen- Parameter 16-12 Motorspannung
. Langsames Abtasten: 20 Abtastungen mit einer spannung
Rate von 250 ms, woraus sich 5 s Historie vor der 15 | Steuerwort Parameter 16-00 Steuerwort
Abschaltung ergeben. 16 | Zustandswort Parameter 16-03 Zustandswort

. Schnelles Abtasten: 50 Abtastungen mit einer
Rate von 5 ms, woraus sich 250 ms detaillierter
Historie vor der Abschaltung ergeben.

HINWEIS 3.15.4 Loschen des Serviceprotokolls

Tabelle 3.28 Serviceprotokolldaten

Um den Echtzeituhrstempel (RTC) zu aktivieren,
verwenden Sie das Echtzeituhrmodul. Wenn die
Echtzeituhr nicht verfiigbar ist, wird die Betriebszeit in
Parameter 15-32 Fehlerspeicher: Zeit aufgezeichnet.

Im Flash-Speicher werden bis zu 24 Aufzeichnungen
gespeichert. Um weitere Protokolle zu speichern, 16schen
Sie den Serviceprotokollspeicher.

So l6schen Sie das Serviceprotokoll:

1. Wahlen Sie in Parameter 14-22 Betriebsart die
Option [5] Clear service logs.

2. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
wieder ein. Durch das Loschen des Servicepro-
tokolls verlangert sich die Hochlaufzeit um ca. 1 s.

Speichern Sie die Serviceprotokollaufzeichnungen mit der
MCT 10 Konfigurationssoftware, bevor Sie das Servicepro-
tokoll I8schen.

Loschen Sie das Serviceprotokoll nach einer
Inbetriebnahme, um alle beim Testen aufgetretenen
Alarme zu ldschen.
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Serviceprotokollanzeige
Parameter 16-42 Service Log Counter zeigt die Anzahl der im
Speicher vorhandenen Serviceprotokolle.

Der Frequenzumrichter zeigt auf eine der folgenden Arten
einen vollen Serviceprotokollspeicher an:

. Das LCP zeigt die Meldung:
Clear logs Service log full: 28 [M26]

. Bit 25 wird in Parameter 16-96 Wartungswort auf
hoch gesetzt (0x2000000).

Bei der Initialisierung des Frequenzumrichters wird der
Serviceprotokollspeicher nicht geléscht.

3.15.5 Lesen der Serviceprotokolldaten

Verwenden Sie die MCT 10 Konfigurationssoftware, um die
Serviceprotokolldaten zu lesen.

So lesen Sie die Serviceprotokolldaten:

1. Offnen Sie MCT 10 Konfigurationssoftware.
2. Wahlen Sie eine Frequenzumrichter.

3. Wahlen Sie das Plug-in Service-Log (Protokol-
lierung).

4, Wahlen Sie Vom Frequenzumrichter lesen aus.

- __W

File Edit View Inset Communication Tools Options Help

B scrvice log test.ssp - MCT 10 Set-up Software

DEW| @ = E e @
2 B USB1 "

o & Project NB! Read from drive” causes Service Log folder cont
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&y Preventive Maintenance
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. 1B Drive File System
[B# Software Customizer

{
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[

Read from drive

B Log0, Code14, Value 13
il Log1, Code7, Valued
- B Log 2, Code 45, Value15

e30bg260.10

Abbildung 3.65 MCT10, Vom Frequenzumrichter lesen

Abbildung 3.66 zeigt die Serviceprotokollansicht in der MCT
10 Konfigurationssoftware. Verwenden Sie den Cursor, um
die detaillierten Messwerte zu einem bestimmten
Zeitpunkt anzuzeigen.

DptionsHelp

Mt Frequemcy Service Logllog 0, Code 14,

Mot Soeedin R
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Abbildung 3.66 Serviceprotokollansicht, 5 s

Verwenden Sie die Zoomfunktion, um sich auf die letzten
250 ms vor dem Fehler zu konzentrieren. Siehe
Abbildung 3.67.

Options _ Help
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Abbildung 3.67 Detaillierte Serviceprotokollansicht, 250 ms
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3.15.6 Alarme, die eine
Serviceprotokollaufzeichnung
auslosen

Alarmtitel

Netzasymmetrie

DC hoch

DC niedrig

DC-Ubersp.

| N|o|un]| | H*

DC-Untersp.

9 Wechselrichteriiberlast

10 | Motor-ETR Ubertemp.

12 Drehmomentgrenze

13 | Uberstrom

14 Erdschluss

16 Kurzschluss

18 [Startfehler

25 Bremswiderstand

26 Bremstiberlast

27 Brems-IGBT

28 Bremswiderstandstest

30 U-Phasenfehler

31 V-Phasenfehler

32 | W-Phasenfehler

36 Netzausfall

37 | Versorgungsspannungsasymmetrie

44 Erdschluss AL44

45 Erdschluss 2

59 |Stromgrenze

Tabelle 3.29 Alarme, die eine Serviceprotokollaufzeichnung
auslosen

HINWEI

Wenn ein Alarm zwei Zustdande hat (Warnung/Alarm),
16st er nur bei Eintritt des Alarmzustands eine Service-
protokollaufzeichnung aus.

3.15.7 15-2* Protokollierung

Diese Parametergruppe zeigt lber die Arrayparameter bis
zu 50 protokollierte Dateneintrdge an. Die Daten werden
bei jedem Ereignis protokolliert (nicht zu verwechseln mit
SLC-Ereignissen). Als Ereignisse werden in diesem Kontext
Anderungen in einem der folgenden Bereiche definiert:

. Digitaleingange.

. Digitalausgéange.
. Warnwort.

. Alarmwort.

. Zustandswort

. Steuerwort.

. Erweitertes Zustandswort.

Die Protokollierung von Ereignissen erfolgt mit Wert und
einem Zeitstempel in ms. Das Zeitintervall zwischen zwei
Ereignissen hdngt davon ab, wie hdufig Ereignisse
auftreten (maximal einmal pro Abtastzeit). Die Datenproto-
kollierung erfolgt durchgéngig, wenn jedoch ein Alarm
auftritt, speichert der Frequenzumrichter das Protokoll und
Sie kdnnen die Werte auf dem Display anzeigen lassen.
Diese Funktion ist beispielsweise niitzlich, wenn Sie nach
einer Abschaltung eine Wartung durchfiihren. Sie kénnen
das in diesem Parameter enthaltene Ereignisprotokoll tiber
die serielle Kommunikationsschnittstelle oder das Display
anzeigen.

15-20 Historic Log: Event

Array [50]

Range: Funktion:

0* [ [0 - 255 ]| Zeigt den Ereignistyp der protokollierten
Ereignisse an.

15-21 Historic Log: Value

Array [50]
Range: Funktion:
ox| [0 - Zeigt den Wert des protokollierten

2147483647 ] Ereignisses an. Interpretieren Sie die

Ereigniswerte gemal3 Tabelle 3.30:

Digitaleingang | Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-60 Digital
Input zur Beschreibung
nach der Konvertierung zu
einem Bindrwert.

Digitalausgang | Dezimalwert: Siehe

(in diesem SW- | Parameter 16-66 Digita-
Release nicht |lausgédnge zur
Uberwacht) Beschreibung nach der
Konvertierung zu einem

Binarwert.

Warnwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-92 Warnwort

fur eine Beschreibung.

Alarmwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-90 Alarmwort

fur eine Beschreibung.

Zustandswort | Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-03 Status
Word zur Beschreibung
nach der Konvertierung zu
einem Bindrwert.

Steuerwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-00 Control

Word fur eine

Beschreibung.
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15-21 Historic Log: Value

15-33 Alarm Log: Date and Time

Zustandswort fur eine
Beschreibung.

Tabelle 3.30 Protokollierte Ereignisse

15-22 Historic Log: Time

Array [50]

Range: Funktion:

0 ms* [ [0 - 2147483647 | Zeigt die Zeit an, zu der das protokol-
ms] lierte Ereignis aufgetreten ist. Die Zeit

wird in ms seit Start des Frequenzum-
richters gemessen. Der maximale Wert
entspricht ca. 24 Tagen, d. h. die
Zéhlung startet nach diesem Zeitraum
erneut bei 0.

3.15.8 15-3* Alarm Log

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
konnen. Die neuesten Daten finden Sie unter 0 und die
dltesten Daten unter 9. Fehlercodes, Werte und Zeitstempel
konnen fir alle protokollierten Daten angezeigt werden

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] | Zeigt den Fehlercode an. Die jeweilige
Bedeutung kdnnen Sie unter

Kapitel 6 Fehlersuche und -beseitigung
nachschlagen.

15-31 Alarm Log: Value
Array [10]

Range: Funktion:

Array [50] Array [10]

Range: Funktion: Range: Funktion:
Erweitertes Dezimalwert: Siehe Size related* [ [0 - 0 ]| Arrayparameter; Datum und Uhrzeit 0-9:
Zustandswort | Parameter 16-94 Erw. Dieser Parameter zeigt, wann das

protokollierte Ereignis aufgetreten ist.

3.15.9 15-4* Typendaten

Parameter mit schreibgeschiitzten Informationen zur
Hardware- und Softwarekonfiguration des Frequenzum-
richters.

15-40 FC-Typ

Funktion:

Range:

0% [0 - 6 ] | Zeigt den Frequenzumrichter-Typ an. Die Anzeige
ist identisch mit den ersten sechs Zeichen im Feld
LLeistung” der Typencode-Definition der FC300-
Serie.

15-41 Leistungsteil

Range: Funktion:

0% [0 - 20 ] | Zeigt den Frequenzumrichter-Typ an. Die Anzeige
ist identisch mit den Zeichen 7 - 10 im Feld
JLeistung” der Typencode-Definition der FC300-
Serie.

15-42 Nennspannung

Range: Funktion:

0% [0 - 20 ] | Zeigt den Frequenzumrichter-Typ an. Die
Anzeige ist identisch mit den Zeichen 11 - 12 im
Feld ,Leistung” der Typencode-Definition der
FC300-Serie.

15-43 Software Version

Range: Funktion:
0% [0 - 51 [ Zeigt die kombinierte SW-Version (oder
Paketversion) an, die aus Leistungs-SW und

Steuerungs-SW besteht.

0*| [-32767 - 32767 ] | Zeigt eine zusatzliche Beschreibung des
Fehlers. Dieser Parameter wird haufig in
Verbindung mit Alarm 38, Interner Fehler
benutzt.

15-32 Alarm Log: Time
Array [10]

Range: Funktion:
0 s*| [0 - 2147483647 s] | Zeigt die Zeit an, zu der das protokol-

lierte Ereignis aufgetreten ist. Die Zeit

wird in Sekunden seit Start des
Frequenzumrichters gemessen.

15-44 Ordered Typecode String

Range: Funktion:

0% | [0 -40 ]| Zeigt den Typencode zur Nachbestellung des
Frequenzumrichters ohne nachgeriistete Optionen
an.

15-45 Actual Typecode String

Range: Funktion:

0*

[0-40] | Zeigt den tatsachlichen Typencode an.

MG33MO003
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15-46 Frequency Converter Ordering No

Range: Funktion:

0* | [0 - 81| Zeigt die 8-stellige Bestellnummer zur Nachbe-
stellung des Frequenzumrichters ohne
nachgertistete Optionen an. Zur Wiederherstellung
der Bestellnummer nach einem Austausch der
Leistungskarte, siehe Parameter 14-29 Service Code.

15-47 Power Card Ordering No
Range:
0*

Funktion:

[0-8] | Zeigt die Bestellnummer der Leistungskarte an.

15-48 LCP Id No
Range:
0* [0-20] | Zeigt die Ident.-Nummer des LCP an.

Funktion:

15-49 SW ID Control Card

Range:

Funktion:

0* | [0-20]]| Zeigt die Software-Versionsnummer der
Steuerkarte an.

15-50 SW ID Power Card

Range:

Funktion:

0* | [0-20]]| Zeigt die Software-Versionsnummer der
Leistungskarte an.

15-51 Frequency Converter Serial Number

Range: Funktion:

0* | [0-10]] Zeigt die Seriennummer des Frequenzumrichters
an.

15-53 Power Card Serial Number
Range:
0*

Funktion:

[0-19] | Zeigt die Seriennummer der Leistungskarte an.

15-54 Config File Name
Array [5]

Range: Funktion:

Size related* [ [0 - 16 ] | Anzeige der Dateinamen der Spezialkon-

figuration.

15-58 Smart Setup Filename

Range: Funktion:

Size related*

[0-20] | Zeigt den SmartStart-Dateinamen an.

15-59 Dateiname

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 16 ] [ Anzeige des aktuell verwendeten CSIV-
Dateinamens (Costumer Specific Initial

Values).

3.15.10 15-6* Install. Optionen

Diese schreibgeschiitzte Parametergruppe enthélt Informa-
tionen zur Hardware- und Softwarekonfiguration der in
Steckplatz A, B, CO und C1 installierten Optionen.

15-60 Option Mounted

Array [8]

Range: Funktion:

0*

[0-30] | Zeigt den Typ der installierten Option an.

15-61 Option SW Version
Array [8]

Range: Funktion:

0* [0 - 20 ] | Anzeigen der Softwareversion der installierten

Option.

15-62 Option Ordering No
Array [8]

Range: Funktion:

0* [0 - 8 ] | Zeigt die Bestellnummer fir die installierten
Optionen an.

15-63 Option Serial No
Array [8]

Range: Funktion:

0* | [0- 181 Zeigt die Seriennummer der installierten Option

o
=

15-70 Option A

Range: Funktion:

0* [ [0-301]|Zeigt den Typencode und die dazugehorige
Bedeutung fir die Option in Steckplatz A an. Die
Bedeutung des Typencodes AX lautet
beispielsweise keine Option.

15-71 Option A - Softwareversion

Range: Funktion:

0% | [0-20 ]| Zeigt die Softwareversion der in Steckplatz A
installierten Option an.

15-72 Option B
Range:

Funktion:

0% | [0-301]|Zeigt den Typencode und die dazugehorige
Bedeutung fiir die Option in Steckplatz B an. Die
Bedeutung des Typencodes BX lautet
beispielsweise Keine Option.

15-73 Option B - Softwareversion

Range: Funktion:

0% [ [0-20 ]| Zeigt die Softwareversion der in Steckplatz B
installierten Option an.

N
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15-74 Option CO

Range:

Funktion:

0* | [0-30 1| Zeigt den Typencode und die dazugehdrige
Bedeutung fiir die Option in Steckplatz C an. Die
Bedeutung des Typencodes CXXXX lautet
beispielsweise Keine Option.

15-75 Option CO - Softwareversion

Range: Funktion:

0* | [0-20 1| Zur Anzeige der Softwareversion fiir die in
Steckplatz C installierte Option.

15-76 Option C1
Range:
0* | [0-30 1| Zeigt den Typencode (CXXXX, falls keine Option)

und die dazugehorige Bedeutung, d. h. keine
Option, der in Steckplatz C1 installierten Option

Funktion:

©
S

15-77 Option C1 - Softwareversion

Range: Funktion:

0* | [0-20 ]| Anzeige der Softwareversion fir die installierte
Option in Optionssteckplatz C.

15-80 Laufstunden Liifter

Range: Funktion:
0 h*| [0 - 2147483647 h] | Anzeigen der Laufstunden des
Kihlkorperliifters (Schritte pro

Stunde). Die Speicherung des Werts

erfolgt beim Ausschalten des
Frequenzumrichters.

15-81 Liifter-Laufstunden

Range: Funktion:
0h*| [O- Eingabe des Werts zur Voreinstellung des
99999 h] Lifter-Laufstundenzéhlers, siehe

Parameter 15-80 Laufstunden Liifter.
Sie konnen diesen Parameter nicht Gber die
serielle Schnittstelle RS485 auswahlen.

15-89 Configuration Change Counter
Range: Funktion:

0| [0-65535] W

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

3.15.11 15-9* Parameterinfo

15-92 Defined Parameters

Range: Funktion:

0% | [0-9999 1| Zeigt eine Liste aller im Frequenzumrichter
definierten Parameter an. Die Liste endet mit 0.

15-93 Modified Parameters

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ]| Anzeigen einer Liste der gegeniiber ihren
Werkseinstellungen geanderten Parametern. Die
Liste endet mit 0. Die Anderungen sind ggf. erst
bis zu 30 s nach der Implementierung sichtbar.

15-98 Typendaten
Range:

0* | [0-40]|Dieser Parameter enthdlt von der MCT 10
Konfigurationssoftware verwendete Daten.

Funktion:

15-99 Parameter-Metadaten
Range: Funktion:
0*| [0-9999 ]| Dieser Parameter enthdlt von der MCT 10

Konfigurationssoftware verwendete Daten.

MG33MO003
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3.16 Parameter: 16-** Datenanzeigen

3.16.1 16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 Control Word

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen des Steuerworts, das als Hex-Code
Uiber die serielle Kommunikationsschnittstelle
vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

16-01 Reference [Unit]

Range: Funktion:

0 ReferenceFeed-| [-999999 - Zeigt den vorhandenen

backUnit* 999999 Sollwert an, der auf Impuls-
ReferenceFeed- | oder Analogbasis im Gerat
backUnit] angewendet wird und von

der Konfiguration in
Parameter 1-00 Configuration
Mode (Hz, Nm oder UPM)
abhangig ist.

16-02 Reference [%]

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Zeigt den Gesamtsollwert an. Der Gesamt-
200 %] sollwert ist die Summe der digitalen,

analogen, voreingestellten, Bus- und
Festsollwerte, plus Korrektur auf und
Korrektur ab.

16-03 Status Word

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ][ Anzeigen des Zustandsworts, das als Hex-Code
Uiber die serielle Kommunikationsschnittstelle
vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

16-05 Main Actual Value [%]
Range:

0 %*| [-100 - 100 %] [ Anzeige des 2-Byte-Wortes, das mit dem
Zustandswort an den Feldbus-Master

Funktion:

gesendet wird und den Hauptistwert
Uibermittelt.

16-06 Actual Position

Range: Funktion:

0 CustomRea- [-2000000000 | Anzeige der Istposition in

doutUnit2* - 2000000000 Positionseinheiten, die in
CustomRea- Parametergruppe 17-7* Position
doutUnit2] Scaling (Positionsskalierung)

definiert ist. Der Wert basiert
auf der Geberriickfiihrung bei
Regelung mit Rickfiihrung
oder auf dem von der
Motorsteuerung bei Regelung
ohne Ruckfiihrung berechneten

16-06 Actual Position

Range: Funktion:

Winkel. Informationen zur
Konfiguration der Anzeigen
finden Sie unter

Kapitel 3.17.5 17-7* Positionsska-
lierung.

16-07 Target Position

Range: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter gilt nur
mit Softwareversion
48.XX.

0 CustomRea-
doutUnit2*

[-2000000000 -
2000000000
CustomRea-
doutUnit2]

Anzeige der Ist-Endzielpo-
sition fir den aktiven
Positionierungsbefehl in
Positionseinheiten. Positions-
einheiten definieren Sie in
Parametergruppe 17-7*
Position Scaling (Positionsska-
lierung).

16-08 Position Error

Range: Funktion:

[-2000000000 - W

0 CustomRea-

el AL Dieser Parameter gilt nur
s el mit Softwareversion
doutUnit2]

48.XX.

Anzeige des Istpositionsfehler
in Positionseinheiten, der in
Parametergruppe 17-7*
Position Scaling (Positionsska-
lierung) definiert ist. Der
Positionsfehler ist die
Differenz zwischen der Ist-
und der Sollposition. Der
Positionsfehler ist der Eingang
fir den PI-Positionsregler.

16-09 Benutzerdefinierte Anzeige

Range: Funktion:

0 CustomRea-
doutUnit*

[0 - 999999.99
CustomRea-
doutUnit]

Zeigt den Wert auf der
benutzerdefinierten Anzeige
von Parameter 0-30 Einheit fiir
benutzerdefinierte Anzeige bis
Parameter 0-32 Custom Readout
Max Value an.
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3.16.2 16-1* Anzeigen-Motor

16-10 Power [kW]

Range: Funktion:

0 kW[ [0 - Zeigt die Motorleistung in kW an. Der
10000 angezeigte Wert wird anhand der aktuellen
kW] Motorspannung/des aktuellen Motorstroms

berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolge-
dessen kénnen vom Zeitpunkt der Anderung
eines Eingabewerts bis zur Anderung der
Datenanzeige bis zu 1,3 s vergehen. Die
Auflosung des Anzeigewerts am Feldbus
erfolgt in 10-W-Schritten.

16-11 Power [hp]

Range: Funktion:
0 hp*| [0 - Anzeige der Motorleistung in HP. Der
10000 hp] | angezeigte Wert wird anhand der aktuellen

Motorspannung/des aktuellen Motorstroms
berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolge-
dessen kénnen vom Zeitpunkt der Anderung
eines Eingabewerts bis zur Anderung der
Datenanzeige bis zu 1,3 s vergehen.

16-12 Motor Voltage

Range: Funktion:

0 V¥| [0 - 6000 V] | Zeigt die Motorspannung an; dies ist ein
berechneter Wert zur Regelung des Motors.

16-13 Frequency
Range: Funktion:

0 Hz*

[0 - 6500 Hz] | Zeigt die Motorfrequenz ohne Resonanz-
dampfung an.

16-14 Motor current

Range: Funktion:

0 A*| [0- 10000 |Zeigt den Motorstrom als gemessenen
Al Mittelwert an, lett. Der Wert wird gefiltert.
Infolgedessen konnen vom Zeitpunkt der
Anderung eines Eingabewerts bis zur
Anderung der Datenanzeige bis zu 1,3 s

vergehen.

16-15 Frequenz [%]

16-16 Drehmoment [Nm]

Range: Funktion:

0 [-3000 | Zeigt das an der Motorwelle anliegende

Nm* |-3000 |Drehmoment mit Vorzeichen an. Es ist keine
Nm] exakte Linearitat zwischen 160 % Motorstrom

und dem Drehmoment im Verhéltnis zum
Nennmoment. Einige Motoren unterstiitzen
mehr als 160 % Drehmoment. Daher hangen
Minimal- und Maximalwert vom maximalen
Motorstrom sowie vom verwendeten Motor ab.
Der Wert wird gefiltert. Infolgedessen kénnen
vom Zeitpunkt der Anderung eines Eingabewerts
bis zur Anderung der Datenanzeige bis zu 30 ms
vergehen. Im Fluxvektor-Steuerverfahren wird
diese Anzeige fiir Parameter 1-68 Massentrégheit
Min. kompensiert, um die Genauigkeit zu
erhdhen.

16-17 Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:
0 RPM* [ [-30000 - Zeigt die aktuelle Motordrehzahl an. Bei
30000 RPM] | der Prozessregelung mit oder ohne

Riickfiihrung wird die Motordrehzahl
geschatzt. Im Drehzahlmodus mit
Drehgeber-Riickfihrung wird die
Motordrehzahl gemessen.

16-18 Motor Thermal

Range: Funktion:
0%*| [O- Anzeige der berechneten thermischen
100 %] Belastung des Motors. Der Abschaltgrenzwert

betragt 100 %. Grundlage fiir die Berechnung
bildet die unter Parameter 1-90 Motor Thermal
Protection ausgewdhlte ETR-Funktion.

16-19 KTY-Sensortemperatur

Range: Funktion:

0 °C*| [0 -0 °C]| Zeigt die tatsachliche Temperatur an einem im
Motor eingebauten KTY-Sensor.
Siehe Parametergruppe 1-9* Motortemperatur.

16-20 Rotor-Winkel

Range:

Funktion:

0% | [0 - 65535 ]| Anzeige des aktuellen Drehgeber-/Resolver-
Winkelversatzes relativ zur Indexposition. Der

Range: Funktion:
— — - Wertebereich zwischen 0-65535 entspricht 0 - 2
0 %*| [-100 - | Zeigt ein 2-Byte-Wort zur Ubermittlung der X Pi (Radiant)
100 %] tatsachlichen Motorfrequenz (ohne Resonanz- )
dampfung) als Prozentwert (Skala 0000-4000 16-21 Max. Drehmoment [%] Auflésung
Hex) von Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz :
an. Stellen Sie Parameter 9-16 PCD-Konfiguration Range: Funktion:
Lesen Index 1 so ein, dass er anstelle des HIW 0 %* [ [-200 - 200 %] | Der angezeigte Wert entspricht dem an
mit dem Zustandswort gesendet wird. der Motorwelle anliegenden Nenndreh-
moment mit Vorzeichen und 0,1 %
Auflésung.
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16-22 Drehmoment [%]

Range: Funktion:

16-32 Brake Energy /s

Range: Funktion:

0 %* | [-200 - 200 %] | Der angezeigte Wert entspricht dem an
der Motorwelle anliegenden Drehmoment
mit Vorzeichen.

0 kW | [0 - 10000 kW] | Zeigt die an einen externen Bremswi-
derstand Ubertragene Bremsleistung als

Momentwert an.

16-23 Motor Shaft Power [kW]

16-33 Brake Energy Average

16-24 Calibrated Stator Resistance

Range: Funktion:

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 kW [ [0 - 10000 kW] | Anzeige der an der Motorwelle 0 kW[ [0 - Zeigt die an einen externen Bremswiderstand
anliegenden mechanischen Leistung. 10000 kW] | tibertragene Bremsleistung an. Die mittlere

Leistung wird als Durchschnittswert anhand
der in Parameter 2-13 Bremswiderst. Leistungs-
liberwachung gewdhlten Zeitdauer berechnet.

0.0000 Ohm* | [0.0000 - 100.0000

Ohm]

Zeigt den kalibrierten
Statorwiderstand an.

16-25 Max. Drehmoment [Nm]
Range:
0 [-200000000 | Zeigt das an der Motorwelle anliegende
Nm* [- 200000000 [Drehmoment mit Vorzeichen an. Einige
Nm] Motoren unterstiitzen mehr als 160 %
Drehmoment. Daher hangen Minimal- und
Maximalwert vom maximalen Motorstrom

Funktion:

sowie vom verwendeten Motor ab. Diese
Anzeige ist im Vergleich zur Standard-
Anzeige unter

Parameter 16-16 Drehmoment [Nm] speziell

16-34 Heatsink Temp.

Range: Funktion:
0°Cx| [0- Zeigt die Kuhlkorpertemperatur des Frequen-
255 °C] zumrichters an. Der Abschaltgrenzwert betragt

90 *5 °C (194 9 °F). Der Motor wird bei 60
+5 °C (140 9 °F) wieder zugeschaltet.

16-35 FC Uberlast

Funktion:

Range:

0 %* [ [0 - 100 %] | Zeigt die prozentuale Last am Wechselrichter
an.

16-36 Nenn-WR-Strom

fir hhere Werte ausgelegt. Range: Funktion:
Size [0.01 - Zeigt den Wechselrichter-Nennstrom
3.16.3 16-3* Anzeigen-FU related* 10000 A] an, der den Typenschilddaten des

16-30 DC Link Voltage

Range:

Funktion:

0 V*| [0- 10000 V]| Zeigt einen gemessenen Wert an. Der Wert
wird mit einer Zeitkonstante von 30 ms
gefiltert.

16-31 System Temp.

Range: Funktion:
* 127 °C]

Nur giiltig fir FC302.

Anzeige der hochsten internen Systemtem-
peratur. Bei kleineren BaugréBen (A-C) entspricht
die Systemtemperatur der Steuerkartentempera-
turmessung in Parameter 16-39 Steuerkartentemp..
Bei groBeren BaugroBen (D-F) entspricht die
Systemtemperatur der héchsten Temperatur, die
mittels Temperatursensoren an Hardwarekompo-
nenten, z. B. an den Leistungskarten, gemessen
wird.

angeschlossenen Motors entsprechen
muss. Die Daten werden fir die
Drehmomentberechnung, den
Motoriberlastschutz usw. verwendet.

16-37 Max.-WR-Strom

Range: Funktion:
Size [0.01 - Zeigt den Wechselrichter-Maximalstrom
related* 10000 A] an, der den Typenschilddaten des

angeschlossenen Motors entsprechen
muss. Die Daten werden fir die
Drehmomentberechnung, den
Motoriberlastschutz usw. verwendet.

16-38 SL Contr.Zustand

Range: Funktion:

0*| [0-100] | Zeigt den Zustand des Ereignisses bei Ausfihrung
durch den SL-Controller an.

16-39 Control Card Temp.

Range: Funktion:

0 °C*| [0 - 100 °C] | Zeigt die Temperatur an der Steuerkarte an,
angegeben in °C.

N
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16-40 Logging Buffer Full

16-46 Motor Phase V Current

16-42 Service Log Counter

Range: Funktion:
0* [0 - Zeigt die Anzahl der in der Serviceprotokolldatei
24 ] ServiceLog gespeicherten Serviceprotokolle an.

Wenn die Serviceprotokolldatei ServiceLog voll ist,
l6schen Sie die protokollierten Daten, indem Sie in
Parameter 14-22 Betriebsart die Option [5] Clear
service logs wahlen. Die protokollierten Daten
werden beim nachsten Einschalten geloscht.

16-43 Timed Actions Status

Wabhlen Sie die Zeitablaufsteuerungsansicht.

Option: Funktion: Range: Funktion:
Dieser Parameter zeigt an, ob das Datenprotokoll voll 0 A*| [0 - 10000 A] | Zeigt den Motorphasenstrom Veff an.
ist (siehe Kapitel 3.15.2 15-1* Echtzeitkanal). Der Erleichtert die Uberwachung von
Protokollpuffer ist niemals voll, wenn Asymmetrien der Motorstrome, die
Parameter 15-13 Logging Mode auf [0] Kontinuierlich Erkennung von Schwachstellen in
eingestellt ist. Motorkabeln oder Ungleichgewichten in
0] * | No Motorwicklungen.
[11 | Yes
16-47 Motor Phase W Current
16-41 Performance Measurements Range: Funktion:
Range: Funktion: 0 A*| [0 - 10000 A] | Zeigt den Motorphasenstrom Wes an.
0 | [0-2147483647 ] [ Erleichtert die Uberwachung von

Asymmetrien der Motorstrome, die
Erkennung von Schwachstellen in
Motorkabeln oder Ungleichgewichten in
Motorwicklungen.

16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM]

Range: Funktion:
0 RPM* [ [-30000 - 30000 [ Dieser Parameter legt den an den
RPM] Frequenzumrichter Ubertragenen
Sollwert nach der Drehzahlrampe
fest.

16-49 Stromfehlerquelle

16-44 Speed Error [RPM]

Range: Funktion:
0 RPM* | [-30000 - 30000 W
RPM]

Dieser Parameter gilt nur mit
Softwareversion 48.XX.

Anzeige der Differenz zwischen dem
Drehzahlsollwert und der Istdrehzahl.

16-45 Motor Phase U Current

Range: Funktion:
0 A*| [0 - 10000 A] | Zeigt den Motorphasenstrom Ueff an.

Erleichtert die Uberwachung von

Asymmetrien der Motorstrome, die
Erkennung von Schwachstellen in
Motorkabeln oder Ungleichgewichten in
Motorwicklungen.

Option: Funktion: Range: Funktion:

[o] * Timed Actions Auto 0* [0 - 8 ] | Dieser Wert gibt die Stromfehlerquelle an,

[1] Timed Actions Disabled einschlieBlich Kurzschluss, Uberstrom und Versor-
[2] Constant On Actions gungsspannungsasymmetrie (von links):

[3] Constant Off Actions 1-4 Wechselrichter

5-8 Gleichrichter
0 Kein Fehler erfasst

3.16.4 16-5* Soll- & Istwerte

16-50 Externer Sollwert

Range: Funktion:

0*| [-200 - 200 ] | Zeigt den Gesamtwert, die Summe der
Digital-, Analog-, voreingestellten, Feldbus-
und Festsollwerte an, plus Korrektur auf und
Korrektur ab.

16-51 Puls-Sollwert

Range:

Funktion:

0*| [-200 - 200 ] [ Anzeige des Sollwerts von den program-
mierten Digitaleingdngen. Die Anzeige kann
auch die Impulse von einem Inkrementalgeber
wiedergeben.
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16-52 Istwert [Einheit]

16-60 Digital Input

Parameter 3-00 Sollwert-
bereich, Parameter 3-01 Soll-/
Istwerteinheit,

Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert und

Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert resultiert.

16-53 Digitalpoti Sollwert

Range: Funktion:

0*| [-200 - 200 ] | Zeigt den Anteil des digitalen Potentiometers
am tatsdchlichen Sollwert.

16-57 Feedback [RPM]

Range: Funktion:
0 RPM* | [-30000 - Parameter zur Anzeige der aktuellen
30000 RPM] | Motordrehzahl vom Istwertanschluss mit

und ohne Ruckfiihrung. Der Istwertan-
schluss wird tber

Parameter 7-00 Drehgeberriickfiihrung
ausgewabhlt.

3.16.5 16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 Reference- [[999999.999 - [ Zeigt die Istwerteinheit an, Bit 9 Digitaleingang VLT® General
FeedbackUnit* 999999.999 die aus der Auswahl der Purpose 1/0 MCB 101 Klemme
ReferenceFeed- | Einheit und der Skalierung X30/2.
backUnit] unter Bit 10-63 Zukunftigen Klemmen vorbehalten.

Tabelle 3.31 Aktive Digitaleingange

00000000000000000

LpiT-33
DIT-32
DIT-29
DIT-27

DIT-19
DIT-18
DIT-37
DI X30/4
DI X30/3
1 X30/2
——————DIX46/13
———————DIX46/11
——DIX46/9
————————DIX46/7
DI X46/5
DI X46/3
DI X46/1

Abbildung 3.68 Relaiseinstellungen

130BA894.10

16-61 Terminal 53 Switch Setting

Option: Funktion:

Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 53 an.

[0] * | Current
[1] | Voltage

16-62 Analogeingang 53

16-60 Digital Input Range: Funktion:
Range: Funktion: 0* [-20 - 20 ] |Zeigt den Istwert an Eingang 53 an.
0*| [O- Zeigt die Signalzustande der aktiven Digita- 16-63 T "
65535 ] leingdnge. Beispiel: Eingang 18 entspricht Bit 5, 0
= kein Signal, 1 = verbundenes Signal. Bit 6 funkti- Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 54 an.
oniert in umgekehrter Weise, Ein = 0, Aus = 1 Option: Funktion:
(Eingang Safe Torque Off). [0] * Current
Bit 0 Digitaleingangsklemme 33. [ Voltage
Bit 1 Digitaleingangsklemme 32. 16-64 Analogeingang 54
Bit 2 Digitaleingangsklemme 29. Range: Funktion:
Bit 3 Digitaleingangsklemme 27. 0* [-20 - 20 ] | Zeigt den Istwert an Eingang 54 an.
Bit 4 Digitaleingangsklemme 19.
Bit 5 Digitaleingangsklemme 18. 16-65 Analogausgang 42
Bit 6 Digitaleingangsklemme 37. Range: Funktion:
Bit 7 Digitaleingang VLT® General - -
0* | [0-301]]|Zeigt den Istwert an Ausgang 42 in mA an. Der
Purpose 1/0 MCB 101 Klemme X i i X
X30/4 angezeigte Wert gibt die Auswahl in
- : Parameter 6-50 Klemme 42 Analogausgang wieder.
Bit 8 Digitaleingang VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101 Klemme 16-66 Digitalausgénge
X30/3 .
Range: Funktion:
0*| [0-15] | Zeigt den Binarwert aller Digitalausgange an.
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16-67 Pulse Input #29 [Hz]

Range:

Funktion:

16-73 Zahler B

Range:

Funktion:

0*| [0 - 130000 ] | Zeigt die tatsachliche Frequenzrate an
Klemme 29 an.

16-68 Pulseingang 33 [Hz]
Range:

0*| [0 - 130000 ] | Zeigt den Istwert des an Klemme 33
anliegenden Impulssignals.

Funktion:

6-69 Pulsausg. 27 [Hz]
Range:
0*| [0 - 40000 ] | Zeigt den Istwert des an Klemme 27

anliegenden Pulssignals im Digitalausgang-
Modus.

‘

Funktion:

*

16-70 Pulsausg. 29 [Hz]
Range: Funktion:

0*| [0 - 40000 ] W

Dieser Parameter ist nur fiir FC302
verfligbar.

Zeigt den Istwert des an Klemme 29
anliegenden Pulssignals im Digitalausgang-
Modus.

16-71 Relay Output [bin]
Range:
0* [0-511]

Funktion:

Zeigt die Einstellungen aller Relais an.

Anzeigeauswahl [P16-711:
Relaisausgange: 00000 bin

Relais 09 Optionskarte B

Relais 08 Optionskarte B

Relals 07 Optionskarte B

Relais 02 Leistungskarte

Relais 01 Leistungskarte
130BA185.10

Abbildung 3.69 Relaiseinstellungen

16-72 Zdhler A
Range:

0*| [-2147483648 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler A.
2147483647 ]

Funktion:

Zéhler eignen sich gut als Vergleicher-
Operand, siehe Parameter 13-10 Vergleicher-
Operand.

Quittieren oder andern Sie den Wert
entweder Uber Digitaleingange (Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge) oder lber eine
SLC-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion).

*

0% | [-2147483648 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B.
2147483647 1 Zahler eignen sich gut als Vergleicher-
Operand (Parameter 13-10 Vergleicher-
Operand).

Quittieren oder andern Sie den Wert
entweder Uber Digitaleingange (Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge) oder Uber eine
SLC-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion).

16-74 Praziser Stopp-Zahler

Range: Funktion:
0% | [0 - 2147483647 ]| Gibt den aktuellen Zahlerwert des
prazisen Zahlers an

(Parameter 1-84 Prdiziser Stopp-Wert).

16-75 Analog In X30/11
Range:
0% | [-20 - 20 1| Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/11 des
VLT® General Purpose 1/0 MCB 101.

Funktion:

16-76 Analog In X30/12
Range: Funktion:
0*| [-20 - 20 ] | Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/12 des

VLT® General Purpose I/0 MCB 101

16-77 Analog Out X30/8 [mA]

Range: Funktion:

0% [ [0-30]|Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/8 in mA
an.

16-78 Analogausgang X45/1 [mA]

Range: Funktion:

0% [ [0-30]|Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme X45/1
an. Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 6-70 KI. X45/1 Ausgang wieder.

16-79 Analogausgang X45/3 [mA]

Range:

Funktion:

0% [ [0-30]|Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme X45/3
an. Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 6-80 KI. X45/3 Ausgang wieder.
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3.16.6 16-8* Anzeig. Schnittst.

Parameter zum Melden der Bus-Sollwerte und -Steuer-
worter.

16-80 Fieldbus CTW 1

Range: Funktion:
0*| [O- Zur Anzeige des vom Feldbus-Master
65535 ] empfangenen 2-Byte-Kontrollworts (CTW). Die

Interpretation des Steuerworts hdangt von der
installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Control Profile ausgewahlten
Steuerwortprofil ab.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-82 Fieldbus REF 1
Range:
0

Funktion:

*

[-200 - 200 ] | Zeigt das mit dem Steuerwort vom Feldbus-
Master gesendete 2-Byte-Wort zur Einstellung
des Sollwerts ein.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-83 Fieldbus REF 2

Range: Funktion:

0 CustomRea- [-2147483647 !:ui!unag

clelnez- - 2147483647 | pjeser Parameter gilt nur
CustomRea- mit Softwareversion 48.XX.
doutUnit2]

Zur Anzeige des 32-bit-Positi-
onssollwert, gesendet in PCD 2
und PCD 3. Wahlen Sie in den
Parametern mit Bezug zu PCD
2 und PCD 3 [1683] Feldbus
Sollwert 2 fiir den Feldbus, der
vom Frequenzumrichter
verwendet wird. Der Wert ist
in Positionseinheiten, definiert
in Parametergruppe 17-7*
Position Scaling (Positionsska-
lierung).

16-84 Comm. Option STW

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] [ Zur Anzeige des Zustandsworts der Option
erweiterte Feldbus-Kommunikation.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-85 FC Port CTW 1

Range:

0*| [0 - 65535 ]| Zur Anzeige des vom Feldbus-Master
empfangenen 2-Byte-Kontrollworts (CTW). Die

Funktion:

Interpretation des Steuerworts hdangt von der

16-85 FC Port CTW 1

Range:

Funktion:

installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Control Profile ausgewahlten
Steuerwortprofil ab.

16-86 FC Port REF 1
Range:
0*| [-200 - Zur Anzeige des an den Feldbus-Master

200 ] gesendeten 2-Byte-Zustandsworts (STW). Die
Interpretation des Zustandsworts hangt von der

Funktion:

installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Control Profile gewahlten
Steuerwort-Profil ab.

16-87 Bus Readout Alarm/Warning

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Alarm- und Warnungszahlen im Hexadezimal-
format, wie im Alarm Log angezeigt. Das
Highbyte enthélt den Alarm, das Lowbyte
enthalt die Warnung. Die Alarmnummer ist die
erste, die nach dem letzten Reset aufgetreten
ist.

16-89 Configurable Alarm/Warning Word

Range: Funktion:

0* | [0 - 65535 ] | Dieser Alarm/dieses Warnwort konnen Sie in
Parameter Parameter 8-17 Configurable Alarm
and Warningword gemaB den tatsachlichen
Anforderungen konfigurieren.

3.16.7 16-9* Bus Diagnose

HINWEI

Bei der Verwendung von MCT 10 Konfigurationssoftware
kénnen Sie die Ausleseparameter nur online lesen, d. h.
als tatsachlicher Status. Das bedeutet, dass der Status
nicht in der MCT 10 Konfigurationssoftware-Datei
gespeichert wird.

16-90 Alarm Word

Range:

Funktion:

0*| [0 - 4294967295 ] | Zur Anzeige des aktuell gultigen, Gber
die serielle Kommunikationsschnittstelle
gesendeten Alarmworts in Hex-Code.

16-91 Alarmwort 2

Range:

Funktion:

0*| [0 - 4294967295 ] | Zeigt das Uber die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle gesendete Alarmwort in

Hex-Code an.
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16-92 Warning Word 16-96 Maintenance Word

Range: Funktion: Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295 ] | Zur Anzeige des aktuell glltigen Position | Ventil | Liifterl | Pumpe | Motorl
Warnworts der seriellen Kommunikations- 4= a- nla- a-
schnittstelle in Hex-Code. ger ger ger

Position | Pumpe | Tempe- | Durchfl | Druck-
16-93 Warnwort 2 3> ndichtu| raturtr | usstran | trans-
Range: Funktion: ngen | ans- s- | mitter
0*| [0 - 4294967295 1] Anzeige des tber die serielle Kommuni- rlls 7 || Gy
kationsschnittstelle gesendeten Position [ Zustan | FU- Filter | Lufter-
Warnworts inl Hex-Gode! 2> dskontr | Kuhlluf riemen
olle ter
16-94 Erw. Zustandswort des
Freque
Range: Funktion: i .
nzumri

0% | [0 - 4294967295 ] | Gibt das erweiterte Warnwort zurlick, das e

als Hex-Code Uber die serielle Kommuni- —
Position Ga-
kationsschnittstelle gesendet wird. - - - .
1> rantie
3 Ohex - - - -
16-96 Maintenance Word
6 Thex - - - +
Range: Funktion: P — " —
0*| [0- Auslesen des vorbeugenden Wartungsworts. 3hex _ _ i i
4294967295 ] | Die Bits spiegeln den Zustand fiir die Tre . = . .
programmierten vorbeugenden Wartungse-
Shex - Tr = +
reignisse in Parametergruppe 23-1* Wartung
6hex = + + -
wider. 13 Bits stellen Kombinationen aller
g 7hex - + + +
moglichen Elemente dar:
. 8hex + - - -
. Bit 0: Motorlager.
hex + - - +
o Bit 1: Pumpenlager. Aror x — = .
o Bit 2: Lifterlager. Bhex + - + +
. Bit 3: Ventil. Chex 1 + - -
D 3 4 4
. Bit 4: Druckgeber. hex
Ehex + + -
. Bit 5: Durchflussgeber. Frox + + + o

. Bit 6: Temperaturtransmitter.
Tabelle 3.32 Wartungswort
. Bit 7: Pumpendichtungen.

. Bit 8: Lufterriemen. Beispiel:
. Bit 9: Filter. Das vorbeugende Wartungswort zeigt
040Ahex an.
. Bit 10: Kuihllufter des Frequenzum-
richters. Position 1 2 3 4
. Bit 11: Zustandskontrolle des Hex-Wert 0 4 0 A

Frequenzumrichters.
9 Tabelle 3.33 Beispiel

. Bit 12: Garantie.
N Bit 13: Benutzerdefiniert 0. Die erste Stelle 0 zeigt an, dass Sie keine
Elemente in der 4. Zeile warten mussen.

Die 2. Stelle 4 bezieht sich auf die 3. Zeile

. Bit 15: Benutzerdefiniert 2. und zeigt an, dass Sie den Frequenzumrichter-
. Bit 16: Benutzerdefiniert 3. Kihlltfter warten mssen.

Die 3. Stelle 0 zeigt an, dass Sie keine

. Bit 14: Benutzerdefiniert 1.

° i 128 iR R E e 4. Elemente in der 2. Zeile warten mussen.

. Bit 25: Serviceprotokoll voll. Die 4. Stelle A bezieht sich auf die oberste
Zeile und zeigt an, dass Sie Ventil und

Pumpenlager warten missen.
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3.17 Parameter: 17-** Drehgeber Opt.

Weitere Parameter zum Konfigurieren des Istwerts vom
Drehgeber (VLT® Drehgebereingang MCB 102), vom
Resolver (VLT® Resolver Input MCB 103) oder vom Frequen-
zumrichter selbst.

3.17.1 17-1* Inkrementalgeber Schnittstelle

Diese Parametergruppe dient der Konfiguration der
inkrementalen Schnittstelle des VLT® Drehgebereingangs
MCB 102. Die Inkremental- und die Absolutwert-Schnitt-
stelle sind gleichzeitig aktiv.

HINWEIS

Verwenden Sie keine Inkrementalgeber mit PM-Motoren.
Beriicksichtigen Sie bei Steuerung mit Riickfiihrung
Absolutwertgeber oder Resolver.

HINWEIS

Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht
einstellen.

17-10 Signaltyp

Dieser Parameter legt den Signaltyp der Inkrementalspur (A/B-

Kanal) des verwendeten Drehgebers fest. Informationen dazu
kénnen Sie dem Drehgeberdatenblatt entnehmen.
Wahlen Sie [0] Keine, wenn Sie Absolutwertgeber einsetzen.

Option: Funktion:

[0] Keine

[11* TTL (5V, RS422)

[2] SinCos

Range: Funktion:

1024* | [10 - 10000 ] [ Geben Sie die Auflésung der Inkremen-

talspur ein, d. h. die Anzahl der Pulse oder
Perioden pro Umdrehung.

3.17.2 17-2* Absolutwertgeber Enc.
Schnittstelle

Diese Parametergruppe dient der Konfiguration der
absoluten Schnittstelle des VLT® Drehgebereingangs MCB
102. Die Inkremental- und die Absolutwert-Schnittstelle
sind gleichzeitig aktiv.

17-20 Protokollauswahl

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

17-20 Protokollauswahl

Option: Funktion:

[0] * | Keine

Wabhlen Sie [0] Keine, wenn Sie Inkremen-
talgeber einsetzen.

[1] | HIPERFACE [ Wahlen Sie bei einem Absolutwertgeber [1]
HIPERFACE.

[2] | EnDat
[4] |[SSI

17-21 Absolut Auflésung [Positionen/U]

Range: Funktion:
Size [4- Auswahl der Auflésung des Absolut-
related* 1073741824 ] wertgebers, d. h. die Anzahl der

Zéhlungen pro Minute.
Der Wert hangt von der Einstellung
in Parameter 17-20 Protokollauswahl

17-22 Multiturn Revolutions

o
=3

Range: Funktion:
1*| [1-16777216 ]| Auswahl der Anzahl von Multiturn-

Umdrehungen. Wahlen Sie Wert 1 fir

Singleturn-Drehgeber.

17-24 SSl-Datenldange
Range:
13*| [1 - 32 ][ Festlegung der Anzahl der Bits des SSI-

Telegramms. Auswahl von 13 Bits fur Singleturn-
Drehgeber und 25 Bits fiir Multiturn-Drehgeber.

Funktion:

17-25 Taktgeschwindigkeit

Range: Funktion:
260 kHz* | [100 - 260 | Legt die SSI-Taktgeschwindigkeit fest.
kHz] Bei langen Drehgeberkabeln mussen Sie

die Taktgeschwindigkeit reduzieren.

17-26 SSI-Datentyp

Option: Funktion:
[0] * | Gray-Code
[1] | Bindrcode | Festlegung des Datenformats fiir SSI-Daten.

17-34 HIPERFACE-Baudrate
Option:

Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei laufendem
Motor nicht einstellen.

Wahlen Sie die Baudrate des angeschlossenen
Drehgebers.

Dieser Parameter ist nur verfugbar, wenn
Parameter 17-20 Protokollauswahl auf [1] HIPERFACE
eingestellt ist.

[0] [600
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17-34 HIPERFACE-Baudrate

Option: Funktion:
[11 (1200

[2] | 2400

[31 [4800

[4] * [ 9600

[5] [19200

[6] |38400

3.17.3 17-5* Resolver

Diese Parametergruppe wird zur Einstellung der Parameter
fiir den VLT® Resolvereingang MCB 103.

Normalerweise wird die Resolver-Riickfiihrung als Motor-
Istwert von Permanentmagnetmotoren verwendet, wobei
Parameter 1-01 Steuerprinzip auf [3] Fluxvektor mit Geber
eingestellt sein muss.

Sie kdnnen Resolver-Parameter nicht bei laufendem Motor
andern.

17-50 Resolver Pole
Range:

Funktion:

2% [2 - 8 ] | Festlegung der Anzahl der Pole am Resolver.
Den Wert kénnen Sie dem Resolver-Datenblatt
entnehmen.

17-51 Resolver Eingangsspannung

Range: Funktion:

7 V*| [2 - 8 V]| Eingabe der Eingangsspannung zum Resolver.
Die Spannung wird als Effektivwert angegeben.
Den Wert kdnnen Sie dem Resolver-Datenblatt
entnehmen.

17-52 Resolver Eingangsfrequenz

Range: Funktion:

10 kHz*

[2 - 15 kHZ] | Eingabe der Eingangsfrequenz zum
Resolver.

Den Wert kénnen Sie dem Resolver-
Datenblatt entnehmen.

17-53 Ubersetzungsverhiltnis

Range: Funktion:

0.5*[ [0.1-1.1][Eingabe des Ubersetzungsverhiltnisses fiir den
Resolver.
Das Ubersetzungsverhiltnis lautet:

T _ Vaus
Verhdltnis = 7
‘erhaltnis VI

Den Wert konnen Sie dem Resolver-Datenblatt
entnehmen.

17-56 Encoder Sim. Resolution

Legen Sie die Auflosung fest und aktivieren Sie die Drehgeber-
Emulationsfunktion (Erzeugung der Drehgebersignale aus der
gemessenen Position durch einen Resolver). Verwenden Sie diese
Funktion, wenn Drehzahl- oder Positionsinformationen von einem
Frequenzumrichter zu einem anderen Ubertragen werden
missen. Wahlen Sie zur Deaktivierung der Funktion [0] Deaktiviert

aus.
Option: Funktion:
[o] * Disabled
[11 512
[2] 1024
[3] 2048
[4] 4096

17-59 Resolver aktivieren

Aktivieren Sie den VLT® Resolver Input MCB 103, nachdem Sie
die Resolver-Parameter ausgewahlt haben.

Um Schéden an den Resolvern zu vermeiden, stellen Sie
Parameter 17-50 Resolver Pole und Parameter 17-53 Ubersetzungs-
verhdltnis ein, bevor Sie diesen Parameter aktivieren.

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

3.17.4 17-6* Uberw./Anwend.

Diese Parametergruppe dient zur Auswahl zusatzlicher
Funktionen, wenn der VLT® Drehgebereingang MCB 102
oder der VLT® Resolvereingang MCB 103 als Drehzahlriick-
fuhrung in Steckplatz B installiert ist..

Sie kénnen Uberwachungs- und Anwendungsparameter
nicht bei laufendem Motor einstellen.

17-60 Positive Drehgeberrichtung

Option: Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die
Geber-Drehrichtung mit der Antriebs-
Drehrichtung tibereinstimmt! Mit diesem
Parameter kann die Logik der Geber-
Drehrichtung invertiert werden.

[0] * | Rechtslauf
[1] | Linkslauf
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17-61 Drehgeber Uberwachung

Definiert das Verhalten des Frequenzumrichters bei Erkennung
eines fehlerhaften Drehgebersignals.

Die Drehgeberfunktion in Parameter 17-61 Drehgeber
Uberwachung ist eine elektrische Priifung der Hardwareschaltung
im Drehgebersystem.

Option: Funktion:

[0] Deaktiviert

[1] * Warnung

[2] Alarm

[3] Festdrz. (JOG)

[4] Drehz. speich.

[5] Max. Drehzahl

[6] Regelung o. Geber

[71 Anwahl Datensatz 1

[8] Anwahl Datensatz 2

[9] Anwahl Datensatz 3

[10] Anwahl Datensatz 4

[11] Stopp und Alarm

[12] Trip/Warning

[13] Trip/Catch

3.17.5 17-7* Positionsskalierung

Parameter in dieser Gruppe definieren, wie der Frequen-
zumrichter die Positionswerte skaliert und handhabt.

17-70 Position Unit

Auswahl der physischen Einheit zur Anzeige der Positionswerte

am LCP.
Option: Funktion:

[0] * | pu

Positionseinheit.

[11 |m Meter.

[2] | mm | Millimeter.

[3]1 [inc | Schritte.

[41 |° Grad.

[5] |rad [Radiant.

6] |% Prozent.

[71 |qc |Quadr. Zahl, die 4 eines Drehgeberpulses betragt,

wenn ein Quadratur-Drehgebersignal verwendet wird.

17-71 Position Unit Scale

Array [2]

Eingabe des Skalierfaktors fiir die Positionswerte. Die Skalier-

funktion multipliziert die Anzeigewerte mit 10%, wobei x der Wert

dieses Parameters ist. Wenn beispielsweise x = 2 ist, wird der

Wert 5 als 500 angezeigt.

Die Elemente des Array sind:

. Index 0 ist der Skalierfaktor fiir die Anzeige und Einstel-

lungen von Positionswerten in Parametern oder in
einem Feldbus. Index 1 enthdlt Ausnahmen.

. Index 1 ist der Skalierfaktor fiir die Anzeige des Positi-

onsfehler (Parameter 16-08 Position Error) und fir den
Wert von Parameter 3-08 On Target Window.

Range: Funktion:

0 | [-3-3] |

17-72 Position Unit Numerator

Dieser Parameter ist der Zahler in der Gleichung, die das
Verhaltnis zwischen einer Motorumdrehung und der physischen
Bewegung der Maschine definiert.

Par. 17 -72

Par 17-73 % Motor Umdrehungen

Position Einheit =

Beispiel:
Stellen Sie sich eine Drehplattformanwendung vor. Der Motor
vollzieht 10 Umdrehungen, wéhrend die Plattform 1 Umdrehung
vollzieht. Die Positionseinheit ist Grad. Geben Sie fir diese
Konfiguration die folgenden Werte ein:

. Parameter 17-72 Position Unit Numerator = 360

. Parameter 17-73 Position Unit Denominator = 10
Stellen Sie die physische Einheit fiir Positionswerte in
Parameter 17-70 Position Unit ein.
Range: Funktion:
1024

[-2000000000 -
2000000000 ]

17-73 Position Unit Denominator

Siehe Parameter 17-72 Position Unit Numerator.

Range: Funktion:

1 | [-2000000000 - 2000000000 ] |

17-74 Position Offset

Eingabe des Absolutwertgeber-Positionsversatzes. Verwenden Sie

diesen Parameter zur Einstellung der Nullposition des Drehgebers
ohne physisches Bewegen des Drehgebers.

Stellen Sie die physische Einheit fiir Positionswerte in

Parameter 17-70 Position Unit ein.

Range: Funktion:
0* [-2000000000 -
2000000000 ]
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17-75 Position Recovery at Power-up 17-77 Position Feedback Mode

Option: Funktion: Option: Funktion:

W Sie Singleturn-Drehgeber fiir eine lineare

Dieser Parameter ist nur mit Softwareversion Eiesiisg g vielivsepelan. GRS Bl Al mie,
48.XX verfiigbar wenn die Positionswerte innerhalb des Drehgeber-

messbereichs liegen, beispielsweise bei
Verwendung eines Laserentfernungsmessers.

Auswahl der Istposition nach der Netz-Einschaltung
bei Verwendung von Gebern ohne Riickfiihrung oder [0] | Relative |Die aktuelle Position wurde auf die absolute
Inkrementalgebern. * Position eingestellt, die bei Netz-Einschaltung auf

- — - dem Drehgeber angezeigt wird. Danach
[0] * | Aus | Die Istposition ist nach der Netz-Einschaltung 0. X X .
verwendet der Frequenzumrichter nur die Positi-

[11 [Ein | Der Frequenzumrichter speichert die Istposition beim onsanderungen zur Berechnung der Istposition. In
Netz-Aus und verwendet diese bei Netz-Einschaltung diesem Modus liegen die Positionsmesswerte
als Istposition. zwischen -2147483648 und 2147483647, auch

wenn die Werte den Messbereich des Drehgebers

17-76 Position Axis Mode tiberschreiten. Um die Absolutpositionswerte

Option: Funktion: auBerhalb des Drehgebermessbereichs nach Netz-

Eu'l”[!g Aus zu speichern und zu verwenden, stellen Sie

" . X Parameter 17-75 Position Recovery at Power-up auf
Dieser Parameter ist nur mit Software-

Version 48.XX verfligbar.

[1] Ein. Der Positionswert ist genau, wenn sich der
Drehgeber nicht um mehr als die Halfte des
Drehgebermessbereichs bewegt, wahrend der

Auswahl des Achsentyps fiir das Positionszéhlen. Frequenzumrichter ausgeschaltet ist.
[0] * | Linear Die Bewegung liegt innerhalb eines durch [1] | Absolute | Der Frequenzumrichter verwendet die Absolutpo-
Axis Parameter 3-06 Minimum Position und sition des Drehgebers kontinuierlich als Istposition.
Parameter 3-07 Maximum Position definierten In diesem Modus liegen die Positionsmesswerte
Positionsbereichs. zwischen 0 und der maximalen Position des
[11 |Rotary 0 - | Kontinuierliche Bewegung, wobei sich die Drehgebers. Die maximale Position wird durch die
Max Position zwischen 0 und Anzahl der Bits bestimmt, beispielsweise hat der
Parameter 3-07 Maximum Position dndert. Beim SSI-Drehgeber 25 Bits und der Héchstwert liegt
Uberschreiten der maximalen Position beginnt bei 225 = 33554432. Stellen Sie
der Lesevorgang wieder bei 0. Parameter 3-07 Maximum Position auf den

Hoéchstwert des Drehgebers, der gemal
21 |Rotary W g g

Mi Parameter 7-94 Position Pl Feedback Scale
in -

Max Diese Opti?n ist nur in Software-Version Numerator, Parameter 7-95 Position Pl Feebback

48.20 verfligbar. Scale Denominator, Parameter 17-72 Position Unit
Numerator und Parameter 17-73 Position Unit

Kontinuierliche Bewegung, wobei sich die Denominator skaliert wurde. Wenn die Position
Position zwischen Parameter 3-06 Minimum auBerhalb des Drehgebermessbereichs fallt, geht
Position und Parameter 3-07 Maximum Position der absolute Positionssollwert verloren.
andert. Beim Uberschreiten der maximalen Verwenden Sie diese Option beispielsweise bei
Position beginnt der Lesevorgang wieder bei der einem Laserabstandsmesser, wenn das Risiko
minimalen Position. besteht, dass einige Gegenstande von aul3en

gelegentlich in den Laserstrahl gelangen kdnnen.

17-77 Position Feedback Mode In diesem Fall funktioniert die Absolutpositio-

Option: Funktion: nierung richtig, wenn die externe Stérung

E[['I"[!Eﬂ behoben wird.

Dieser Parameter ist erst ab Software-
Version 48.2X verfiigbar.

Wahlen Sie den Modus zur Handhabung von
Absolutwertgebern aus. Wahlen Sie [0] Relativ aus,
wenn bei der Anwendung die Position erfasst
werden muss, falls der Wert auBerhalb des
Drehgebermessbereichs fallt, beispielsweise wenn
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3.17.6 17-8* Position Referenzfahrt

17-80 Homing Function

Option: Funktion:
Parameter zur Konfiguration der Referenzfahrt-Funktion. Zielposition eine Reversierung erforderlich ist,
Die Referenzfahrt-Funktion erzeugt einen Positionssollwert stellen Sie Parameter 4-10 Motor Drehrichtung
in der physischen Maschine. auf [2] Beide Richtungen ein.

3 17-80 Homing Function [10] | Forward | Fihren Sie eine Suche nach dem Referenzfahrt-
Option: Funktion: with Sensor in Vorwdrtsrichtung durch. Verwenden
!:u"l"‘!ﬂ sensor Sie hierzu die Einstellungen in

Dieser Parameter ist nur mit Software- Parameter 17:63 Homl,ng Speed uhd,

version 48.XX verfighar. Parameter ]7-.84 Homing Torque Limit. Wenn der
Frequenzumrichter den Referenzfahrt-Sensor-
eingang erkennt (konfiguriert in

Zur Auswahl des Referenzfahrt-Funktion. Die Parametergruppe 5-1* Digitaleingdinge), stellt er

Referenzfahrt-Funktion erzeugt einen Positions- die Istposition auf den Wert von

sollwert in der physischen Maschine. Sie konnen Parameter 17-82 Home Position, Index 0, ein. Der

die ausgewahite Referenzfahrt-Funktion mit Frequenzumrichter schaltet anschlieBend in den

einem Digitaleingang oder einem Feldbus-Bit Positioniermodus, mit einem in

aktivieren. Eine Referenzfahrt ist bei der Parameter 17-82 Home Position, Index 0 + Index

Verwendung von Absolutwertgebern nicht 1, definierten Ziel. Falls zum Erreichen der

erforderlich. Alle Referenzfahrt-Funktionen mit Zielposition eine Reversierung erforderlich ist,

Ausnahme von [2] Funktion Sync Referenzfahrt stellen Sie Parameter 4-10 Motor Drehrichtung

erfordern ein Referenzfahrt-Startsignal. auf [2] Beide Richtungen ein.

(0] |No Keine Referenzfahrt-Funktion. Die Istposition [11] | Reverse | Wie [10] Vorwdrts mit Sensor, jedoch mit Suche

* Homing | nach der Netz-Einschaltung ist 0, unabhangig with in Riickwartsrichtung. Stellen Sie

von der physischen Maschinenposition. sensor Parameter 4-10 Motor Drehrichtung auf [1] Nur

[1] |Home Die Istposition wird auf den Wert von Rechts oder [2] Beide Richtungen ein.

Position Parameter 17-82 Home Position, Index 0, [12] | Forward Wenn diese Option ausgewadhlt ist, verhalt sich
eingestellt. Torque der Frequenzumrichter wie folgt:

[2] | Home Die Referenzfahrt-Position wird mit dem Limit 1. Vorwartslauf mit der eingestellten
Sync Referenzfahrt-Sensor gemaR der Einstellung in Referenzfahrt-Drehzahl
Function | Parameter 17-81 Home Sync Function synchron- (Parameter 17-83 Homing Speed).

isiert. 2. Wenn das Drehmoment die in

[3] |Analog Verwenden Sie den Wert von Analogeingang 53 Parameter 17-84 Homing Torque Limit
Input 53 | als Istposition. Der Wert wird gemaR eingestellte Grenze erreicht und die

Parameter 3-06 Minimum Position und Drehzahl niedriger als der Wert in
Parameter 3-07 Maximum Position skaliert. Parameter 3-05 On Reference Window
ist, wird die Istposition auf den Wert

[4] | Analog Wie [3] Analogeingang 53, jedoch fiir Analog- von Parameter 17-82 Home Position,
Input 54| eingang 54. Index 0, eingestellt.

[9] | Direction | Fuhren Sie eine Suche nach dem Referenzfahrt- 3 Der Frequenzumrichter positioniert sich
with Sensor in der Richtung durch, die durch das am in Parameter 17-82 Home Position,
Sensor Vorwarts/Riickwarts-Signal an einem Digital- Index 0 + Index 1, definierten Ziel.

eingang oder Feldbus definiert wurde.

Verwenden Sie hierzu die Einstellungen in Nur verfligbar bei Flux mit Ruckfiihrung.
Parameter 17-83 Homing Speed und Néahere Angaben finden Sie auch in
Parameter 17-84 Homing Torque Limit. Wenn der Parameter 17-85 Homing Timout.
Frequenzumrichter den Referenzfahrt-Sensor- [13] | Reverse Wie [12] Vorwdrts Drehmomentgrenze, jedoch in
eingang erkennt (konfiguriert in Torque Riickwartsrichtung. Stellen Sie
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge), stellt er Limit Parameter 4-10 Motor Drehrichtung auf [1] Nur
die Istposition auf den Wert von Rechts oder [2] Beide Richtungen ein. Nur
Parameter 17-82 Home Position, Index 0, ein. Der verfiigbar bei Flux mit Rickfihrung.
Frequenzumrichter schaltet anschlieBend in den

Positioniermodus, mit einem in

Parameter 17-82 Home Position, Index 0 + Index

1, definierten Ziel. Falls zum Erreichen der
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17-81 Home Sync Function 17-82 Home Position

Option: Funktion: Range: Funktion:

MM Einstellung der Referenzfahrt-Position in

DieserlParameterlistinurimitiSoftwares Positionseinheiten, die in Parametergruppe
version 48.XX verfiigbar.

17-7* Position Scaling (Positionsskalierung)
definiert ist. Dies ist ein Arrayparameter mit 2

Elementen.
Wahlen Sie den Ausloser fiir die Referenzfahrt-

o . . Die Indizes in diesem Parameter haben in den
Synchronisierungsfunktion aus. Nur aktiv, wenn i . .
. . folgenden Situationen verschiedene

[2] Funktion Sync Referenzfahrt in
. . . Bedeutungen:

Parameter 17-80 Homing Function ausgewahlt .
. . . . . Wenn Parameter 17-80 Homing
ist. Die Funktion zum Synchronisieren der . . i
. . Function auf die Optionen [10]-[13]

Referenzfahrt stellt die Istposition auf den Wert i X .
o . eingestellt ist, definiert Index 0

von Parameter 17-82 Home Position ein: X . o
e @ sty i Wil dieses Parameters die tatsachliche
. ndex 0, falls sich in Vorwartsrichtun: o
9 Referenzfahrt-Position, und Index 1

an den Referenzfahrt-Sensor i
T ] wird als Referenzfahrt-Versatz
angendhert wird.
9 verwendet, wodurch definiert wird,

. Index 1, falls sich in Rickwarts- wann gestoppt werden muss.

richtung an den Referenzfahrt-Sensor
et i t wird ‘ . Wenn Parameter 17-80 Homing
angenahert wird.

b " Function auf [2] Funktion Sync

[0] | 1st time Nach der Netz-Einschaltung |6st die erste Referenzfahrt und
* after power [ Erkennung des Referenzfahrt-Sensors die Parameter 17-81 Home Sync Function
Funktion aus. auf [0] 1st time after power (Erste Mal
[1] | 1stt. Nach der Netz-Einschaltung I6st die erste nach Einschaltung), [3] st time after
aft.pow. Erkennung des Referenzfahrt-Sensors in start (Erstes Mal nach Start) oder [6]
forward Vorwartsrichtung die Funktion aus. Every time (Jedes Mal) eingestellt ist,
haben Indizes die folgende
[2] |[1stt. Nach der Netz-Einschaltung 16st die erste Bedeutung:Home Sync Function
aft.pow. Erkennung des Referenzfahrt-Sensors in -
reverse Ruckwartsrichtung die Funktion aus. ) Ll e
Referenzfahrt-Position,
[3] [ 1st time Nach dem Start 16st die erste Erkennung des wenn sich in Vorwirts-

after start Referenzfahrt-Sensors die Funktion aus. richtung an den

[4] [1stt. aftstr. | Nach dem Start 16st die erste Erkennung des Referenzfahrt-Sensor
forward Referenzfahrt-Sensors in Vorwértsrichtung die angendhert wird.

Funktion aus. - Index 1 ist die

[5] |[1stt. aftstr. | Nach dem Start I6st die erste Erkennung des Referenzfahrt-Position,
reverse Referenzfahrt-Sensors in Ruckwartsrichtung die wenn sich in Rickwarts-
Funktion aus. richtung an den

Referenzfahrt-Sensor

[6] |Every time [Jede Erkennung des Referenzfahrt-Sensors |6st . .
angenahert wird.

die Funktion aus.

[71 |Every time [Jede Erkennung des Referenzfahrt-Sensors in 17-83 Homing Speed

forward Vorwartsrichtung |6st die Funktion aus. Range: Funktion:
[8] |Every time |Jede Erkennung des Referenzfahrt-Sensors in 150 [-32000 - W
reverse Ruckwartsrichtung 10st die Funktion aus. RPM* 32000 RPM] DicserEara ettt

Softwareversion 48.XX verfiigbar.
17-82 Home Position

Range: Funktion: Eingabe der Drehzahl fiir die

0* W Referenzfahrt-Funktionen
[-2147483648 | piaser Parameter ist nur mit Software- (Parameter 17-80 Homing Function,
) version 48.XX verfiigbar. Optionen [10]-[13]).

2147483647 ]

Array [2]
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17-84 Homing Torque Limit

17-91 Relative Position Mode

Optionen [10]-[13]).

17-85 Homing Timout

Range: Funktion:
IR HINWEIS
s* 6000.0 s]

Dieser Parameter ist nur mit Software-
version 48.XX verfiigbar.

* Position

Range: Funktion: Option: Funktion:
L IR N WVELS HINWEIS
=00 54 Dieser Parameter ist nur mit Softwa- Dieser Parameter ist nur mit Software-
reversion 48.XX verfiigbar. version 48.XX verfiigbar.
Eingabe der Drehmomentgrenze fir die Auswahl, welcher Sollwert fir relative Positi-
Referenzfahrt-Funktionen onierungsbefehle verwendet werden soll.
(Parameter 17-80 Homing Function, [0] | Target Der Frequenzumrichter verwendet die letzte

Zielposition als Sollwert fir den neuen
Positionierungsbefehl. Der Frequenzum-
richter fiihrt den neuen
Positionierungsbefehl sofort aus, ohne ohne
die vorherige Positionierung abzuschlieen.
Das neue Ziel wird mit der folgenden
Formel berechnet: Neues Ziel = vorheriges
Ziel + Positionssollwert.

Eingabe des Timeouts fiir die Referenzfahrt- [1] | Buffered Der Frequenzumrichter verwendet die letzte
Funktionen (Parameter 17-80 Homing Function, Target Pos. Zielposition als Sollwert fur den neuen
Optionen [10]-[13]). Wenn der Frequenzum- Positionierungsbefehl. Der Frequenzum-
richter den Referenzfahrt-Sensor nicht erkennt richter fiihrt den neuen
oder die Drehmomentgrenze nicht innerhalb Positionierungsbefehl aus, sobald er den
der Timeout-Zeit erreicht, bricht er den vorherigen Befehl abgeschlossen hat. Es
Referenzfahrt-Vorgang ab und schaltet ab. kann nur jeweils ein Positionierungsbefehl
gleichzeitig gepuffert werden.
3.17.7 17-9% Position Configuration [2] | Commanded | Der Frequenzumrichter verwendet die
(Positionskonﬁguration) Position befohlene Position als Sollwert fiir den
neuen Positionierungsbefehl. Der Frequen-
> zumrichter fiihrt den neuen
17-90 Absolute Position Mode -
Positionierungsbefehl sofort aus, ohne ohne
Option: Funktion: die vorherige Positionierung abzuschlieBen.
W Das neue Ziel wird mit der folgenden
Dieser Parameter ist nur mit Software- Formel berechnet: Neues Ziel = befohlene
version 48.XX verfiigbar Position + Positionssollwert.
[3]1 | Actual Der Frequenzumrichter verwendet die
Auswahl des Verhaltens bei der Durchfiihrung Position Istposition als Sollwert fiir den neuen Positi-
aufeinander folgender absoluter Positionierungs- onierungsbefehl. Der Frequenzumrichter
befehle. fiihrt den neuen Positionierungsbefehl sofort
- - aus, ohne ohne die vorherige Positionierung
[0] * | Standard | Wenn der Frequenzumrichter einen neuen .
s « . abzuschlieBen.
absoluten Positionierungsbefehl erhélt, wahrend o .
) . Das neue Ziel wird mit der folgenden
der vorherige Positionierungsbefehl noch . .
. ) . L Formel berechnet: Neues Ziel = Istposition +
ausgefiihrt wird, fihrt er den neuen Positionie- L
. ) Positionssollwert.
rungsbefehl sofort aus, ohne die vorherige
Positionierung abzuschliefen. ™ x
J 17-92 Position Control Selection
[1] | Buffered | Wenn der Frequenzumrichter einen neuen Option: Funktion:
absoluten Positionierungsbefehl erhalt, wahrend YITT
der vorherige Positionierungsbefehl noch M
ausgefiihrt wird, fiihrt er zuerst den vorherigen Dieser Parameter ist nur mit Software-
Befehl und anschlieBend den neuen Positionie- version 48.XX verfligbar.
rungsbefehl aus. Es kann nur jeweils ein
Positionierungsbefehl gleichzeitig gepuffert Dieser Parameter ermdglicht die Auswahl des
werden. Positionssteuerungsmodus ohne Verwendung
eines Digitaleingangssignals oder eines
Feldbus-Bits.
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17-92 Position Control Selection 17-93 Master Offset Selection

Option: Funktion: Option: Funktion:

[0] |No Verwendung eines Digitaleingangssignals oder [5] [Relative Der Master-Versatz (Parameter 3-26 Master

* operation | eines Feldbus-Bits zur Aktivierung des Modus Touch Offset) ist relativ zum Touch-Sensorsignal. Der
Sollwert aktivieren und des Modus Relative Sensor Versatzbefehl wird beim néachsten Touch-
Position. Sensorsignal ausgefiihrt, wenn das Signal

[1] [Relative Mit dieser Option wahlen Sie den Modus MBI Gl el

Position Relative Position permanent aus. Alle Position- . »

ierungsbefehle werden als relativ betrachtet.
Durch die Anderung von Option [113] Sollwert Option: Funktion:

aktivieren an einem Digitaleingang oder des MM

Feldbus-Bits Sollwert aktivieren wird die Dieser Parameter ist nur mit. Software-

relative Positionierung ausgelost. version 48.XX verfiigbar.

[2] | Enable Mit dieser Option waéhlen Sie den Modus
Reference | Sollwert aktivieren permanent aus. Jeder neue Auswabhl der Drehrichtung fiir den Modus
Positionssollwert 16st einen absoluten Position- Absolute Position, wenn Parameter 17-76 Position
ierungsbefehl aus, wobei der ausgewahlte Axis Mode auf [1] Rotary Axis (Drehachse)
Positionssollwert das Ziel ist. Sie kénnen diese eingestellt ist. Stellen Sie zur Verwendung dieses
Option nicht mit relativer Positionierung Parameters Parameter 4-10 Motor Drehrichtung auf
verwenden. [2] Beide Richtungen ein.
v [0] * | Shortest | Der Frequenzumrichter wahlt die Drehrichtun
17-93 Master Offset Selection ) a o . - 9
aus, die die kirzeste Route zur Zielposition
Option: Funktion: darstellt.
[1] | Forward |Bewegen zur Zielposition in der Vorwarts-

Dieser Parameter ist nur mit Software- richtung.

version 48.XX verfiigbar. - — —
[2] Reverse | Bewegen zur Zielposition in der Rlckwarts-

richtung.
Auswahl des Verhaltens des Master-Versatzes im

Synchronisierungsmodus. [3] | Direction | Das Vorwarts/Ruckwarts-Signal an einem Digital-

eingang oder Feldbus bestimmt die

[0] | Absolute | Der Frequenzumrichter fiigt den Master-Versatz
* Enabled (Parameter 3-26 Master Offset) an der Position
am Synchronisierungsstart hinzu. Der Versatz-

Drehrichtung.

befehl wird bei jedem neuen
Synchronisierungsstart ausgefiihrt.

[1]1 | Absolute Der Frequenzumrichter fligt den Master-Versatz
(Parameter 3-26 Master Offset) an der Position
am Synchronisierungsstart hinzu. Der Versatz-
befehl wird bei jedem Signal Master-Versatz
aktivieren ausgefiihrt.

[2] | Relative Der Frequenzumrichter fligt den Master-Versatz
(Parameter 3-26 Master Offset) an der tatsach-
lichen Synchronisierungsposition mit jedem
Signal Master-Versatz aktivieren hinzu.

[3]1 | Selection | Der Master-Versatz (Parameter 3-26 Master
Offset) ist je nach dem relativen Positionssignal
an einem Digitaleingang oder dem Feldbus-Bit
relativ oder absolut.

[4] | Relative Der Master-Versatz (Parameter 3-26 Master
Home Offset) ist relativ zum Referenzfahrt-Sensor-
Sensor signal. Der Versatzbefehl wird beim nédchsten

Referenzfahrt-Sensorsignal ausgefiihrt, wenn
das Signal Master-Versatz aktivieren aktiv ist.
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3.18 Parameter: 18-** Datenanzeigen 2

3.18.1 18-0* Maintenance Log

Diese Gruppe enthdlt die letzten 10 vorbeugenden
Wartungsereignisse. Wartungsprotokoll 0 ist das neueste,
Wartungsprotokoll 9 das alteste.

Indem Sie eines der Protokolle auswdhlen und die Taste
[OK] driicken, kdnnen Sie in Parameter 18-00 Maintenance
Log: Item — Parameter 18-03 Maintenance Log: Date and
Time nach dem zu wartenden Element, der Aktion und
dem Zeitpunkt des Auftretens suchen.

Die Taste [Alarm Log] dient zum Zugriff auf den Fehler-
speicher und den Wartungsspeicher.

18-00 Maintenance Log: Item

Array [10]
Zeigt den Fehlercode. Informationen zum Fehlercode finden Sie
im Projektierungshandbuch.

Range: Funktion:

0

*

[0 - 255 ] | Die Bedeutung des Wartungspunkts finden Sie in
Parameter 23-10 Maintenance Item.

18-01 Maintenance Log: Action

Array [10]
Zeigt den Fehlercode. Informationen zum Fehlercode finden Sie
im Projektierungshandbuch.

Range: Funktion:

0*| [0 - 255 ] [ Die Bedeutung des Wartungspunkts finden Sie in
Parameter 23-11 Maintenance Action.

18-02 Maintenance Log: Time
Array [10]

Range: Funktion:

0 s*| [0 - 2147483647 s] | Zeigt, wann das protokollierte Ereignis
aufgetreten ist. Die Zeit wird in
Sekunden seit der letzten Netz-
Einschaltung gemessen.

18-03 Maintenance Log: Date and Time

Array [10]
Range: Funktion:
Size [0 - | Zeigt, wann das protokollierte Ereignis

related* 0] aufgetreten ist.

HINWEI

Hierfiir ist erforderlich, dass Sie Datum
und Uhrzeit in Parameter 0-70 Date
and Time programmieren.

Das Datumsformat hangt von der Einstellung
in Parameter 0-71 Date Format ab, wahrend
das Uhrzeitformat von der Einstellung in
Parameter 0-72 Time Format abhéngt.

18-03 Maintenance Log: Date and Time
Array [10]

Funktion:

HINWEIS

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
tiber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum/die
eingestellte Uhrzeit werden nach
einem Netz-Aus auf die Werksein-
stellung zuriickgesetzt (2000-01-01
00:00), sofern kein Echtzeituhrmodul
mit Pufferung installiert ist. In
Parameter 0-79 Clock Fault konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den
Fall, dass die Uhr nicht richtig
eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-
Aus. Eine falsche Einstellung der Uhr
beeintrachtigt die Zeitstempel fiir die
Wartungsereignisse.

Range:

HINWEI

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-MCB 109-Optionskarte
ist zusétzlich eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

18-27 Safe Opt. Est. Speed

Range: Funktion:
0 RPM* [ [-30000 - 30000 | Zeigt den Drehzahlwert an, den der
RPM] Frequenzumrichter schatzt und an
die VLT® Safety Option MCB 15X
sendet.

18-28 Safe Opt. Meas. Speed
Range:
0 RPM*

Funktion:

[-30000 - 30000 | Zeigt den Drehzahlwert an, der von
RPM] der VLT ® Safety Option MCB 15X
gemessen wird.

18-29 Safe Opt. Speed Error
Range:
0 RPM*

Funktion:

[-30000 - 30000 | Zeigt den Unterschied zwischen der
RPM] von der VLT® Safety Option MCB 15X
gemessenen und der vom Frequen-
zumrichter geschatzten Drehzahl.

18-36 Analogeingang X48/2 [mA]

Range:

Funktion:

0%| [-20 - 20 ]| Zeigt den an Eingang X48/2 gemessenen
Iststrom an.
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18-37 Temp. Eing. X48/4

Range: Funktion:
0*| [-500 - Zeigt die tatsachlich an Eingang X48/4
500 ] gemessene Temperatur an. Die Temperatur-

einheit richtet sich nach der Auswahl in
Parameter 35-00 Term. X48/4 Temperature Unit.

18-38 Temp. Eing. X48/7

Range: Funktion:
0*| [-500 - Zeigt die tatsachlich an Eingang X48/7
500 ] gemessene Temperatur an. Die Temperatur-
einheit richtet sich nach der Auswahl in
Parameter 35-02 Term. X48/7 Temperature Unit.
18-39 Temp. Eing. X48/10
Range: Funktion:
0*| [-500 - Zeigt die tatsachlich an Eingang X48/10
500 ] gemessene Temperatur an. Die Temperatur-

einheit richtet sich nach der Auswahl in
Parameter 35-04 Term. X48/10 Temperature Unit.

3.18.2 18-4* PGIO-Datenanzeigen

Parameter zur Konfiguration der Anzeige der VLT®
programmierbaren E/A MCB 115.

18-43 Analogausgang X49/7

Range: Funktion:

0* | [0-301]| Zeigt den Istwert am Ausgang X49/7 in V oder
mA an. Der Wert spiegelt die Auswahl in
Parameter 36-40 Klemme X49/7 Analogausgang
wider.

18-44 Analogausgang X49/9

Funktion:

Range:

0* | [0-301]] Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme X49/9
in V oder mA an. Der Wert spiegelt die Auswahl in
Parameter 36-50 Klemme X49/9 Analogausgang
wider.

18-45 Analogausgang X49/11

Range: Funktion:

0* | [0-30]]| Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme
X49/11 in V oder mA an. Der Wert spiegelt die
Auswahl in Parameter 36-60 Klemme X49/11
Analogausgang wider.

3.18.3 18-5* Aktive Alarme/Warnungen

Die Parameter in dieser Gruppe zeigen die Anzahl der
aktuell aktiven Alarme oder Warnungen an.

18-55 Active Alarm Numbers

Range: Funktion:

0* | [0-65535 ] [ Dieser Parameter enthélt ein Array mit bis zu
20 Alarmen, die aktuell aktiv sind. Der Wert 0
bedeutet kein Alarm.

18-56 Active Warning Numbers

Range: Funktion:

0% | [0 - 65535 ] | Dieser Parameter enthélt ein Array von bis zu
20 Warnungen, die aktuell aktiv sind. Der Wert
0 bedeutet keine Warnung.

18-60 Digital Input 2

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Zeigt die Signalzustande der aktiven Digita-
leingdnge.
. 0 = Kein Signal.

. 1 = Verbundenes Signal.

18-70 Mains Voltage
Range:
0 V*

Funktion:

[0 - 1000 V] | Zur Anzeige der Leiter-Leiter-Netzspannung.

18-71 Mains Frequency

Range: Funktion:

0 Hz*

[-100 - 100 Hz] | Zur Anzeige der Netzfrequenz.

18-72 Mains Imbalance

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Zur Anzeige der maximalen Asymmetrie flr
die drei Leiter-Leiter-Netzspannungsmes-
sungen.

18-75 Rectifier DC Volt.
Range:

0 V*| [0- 10000 V]| Zur Anzeige der am Gleichrichtermodul
gemessenen Gleichspannung.

Funktion:

18-90 PID-Prozess Abweichung

Range: Funktion:

0 %* [ [-200 - 200 %] | Angabe des prozentualen Fehlerwerts,
den der PID-Prozessregler verwendet.

18-91 PID-Prozessausgang
Range: Funktion:
0 %* [ [-200 - 200 %] | Angabe des aktuellen Rohausgangswerts

des PID-Prozessreglers.
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18-92 PID-Prozess begrenz. Ausgang 3.19 Parameter: 19-**

Range: Funktion: Anwendungsparameter

0 %* | [-200 - 200 %] | Angabe des aktuellen Ausgangswerts des
PID-Prozessreglers nach Beriicksichtigung

Die Parameter in dieser Gruppe sind verfligbar, wenn die
VLT® Motion Control Option MCO 305 im Frequenzum-
richter installiert ist. Informationen zu der Option

18-93 PID-Prozess verstirkungsskal. Ausgang entnehmen Sie dem Produkthandbuch zu VLT® Motion

Range: Funktion: Control Option MCO 305.

0 %*| [-200 - 200 %] | Angabe des aktuellen Ausgangswerts des
PID-Prozessreglers nach Beriicksichtigung

der Clamping-Grenzen.

der Clamping-Grenzen und Verstarkungss-
kalierung des resultierenden Werts.
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3.20 Parameter: 23-** Zeitfunktionen

3.20.1 23-0* Zeitablaufsteuerung

Verwenden Sie die Zeitablaufsteuerung fiir Aktionen, die
taglich oder wochentlich durchgefiihrt werden, z. B.
unterschiedliche Sollwerte fiir Arbeitsstunden/Nichtarbeits-
stunden. Sie kénnen bis zu 10 Zeitablaufe in den
Frequenzumrichter programmieren. Wahlen Sie die Zeitab-
laufnummer beim Aufrufen von Parametergruppe 23-**
Zeitfunktionen auf dem LCP aus (Parameter 23-00 ON Time
und Parameter 23-04 Occurrence). Ordnen Sie anschlieBend
die ausgewadhlte Zeitablaufnummer zu. Jeder Zeitablauf ist
in eine EIN- und eine AUS-Zeit eingeteilt, in denen zwei
verschiedene Aktionen durchgefiihrt werden kénnen.

Die Displayzeilen 2 und 3 im LCP zeigen den Zustand des
Zeitablaufsteuerungsmodus an (Parameter 0-23 Display Line
2 Large und Parameter 0-24 Display Line 3 Large, Einstellung
[1643] Timed Actions Status).

HINWEI

Sie kdnnen den Modus liber die Digitaleingange nur
andern, wenn Sie Parameter 23-08 Timed Actions Mode
auf [0] Zeitablaufsteuerung Auto einstellen.

Wenn die Befehle Konstant AUS und Konstant EIN gleich-
zeitig an die Digitaleingange angelegt werden, andert
sich der Zeitablaufsteuerungsmodus zu Zeitablauf-
steuerung Auto und die beiden Befehle werden nicht
beriicksichtigt.

Wenn Parameter 0-70 Date and Time nicht eingestellt ist
oder der Frequenzumrichter im Hand-Betrieb oder OFF
geschaltet ist (z. B. {iber das LCP), andert sich der Zeitab-
laufsteuerungsmodus zu [0] Deaktiviert.

Die Zeitablaufe haben eine héhere Prioritdt als die
gleichen durch die Digitaleingdnge oder den Smart Logic
Controller aktivierten Aktionen/Befehle.

Die in der Zeitablaufsteuerung programmierten Aktionen
werden mit den entsprechenden Aktionen Uber die Digita-
leingdnge, ein Steuerwort Uber einen Bus und den Smart
Logic Controller entsprechend der in Parametergruppe 8-5*
Betr. Bus/Klemme festgelegten Zusammenfassungsregeln
zusammengefasst.

HINWEI

Konfigurieren Sie die Uhr (Parametergruppe 0-7* Uhrein-
stellungen) fiir die Zeitablaufsteuerung korrekt.

HINWEI

Bei Einbau einer VLT® Analog I/0 Option MCB 109 ist
zuséatzlich eine Batteriepufferung fiir Datum und Uhrzeit
enthalten.

HINWEI

Die PC-gestiitzte Konfigurationssoftware MCT 10
Konfigurationssoftware umfasst ein spezielles Handbuch
zur einfachen Programmierung von Zeitablaufen.

23-00 ON Time

Array [10]
Range: Funktion:
Size [0-01]|Legt die EIN-Zeit des Zeitablaufs fest.

related* HINWEI

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
liber eine Pufferung der
Uhrfunktion, und das eingestellte
Datum / die eingestellte Uhrzeit
werden nach einem Netz-Aus auf
die Werkseinstellung zuriickgesetzt
(2000-01-01 00:00), sofern kein
Echtzeituhrmodul mit Pufferung
installiert ist. In

Parameter 0-79 Clock Fault konnen
Sie eine Warnung programmieren,
fiir den Fall, dass die Uhr nicht
richtig eingestellt ist, z. B. nach
einem Netz-Aus.

23-01 ON Action

Array [10]

Option: Funktion:

HINWEIS

Informationen zu den
Optionen [32] Digitalausgang
A-AUS bis [43] Digitalausgang
F-EIN siehe auch Parameter-
gruppe 5-3* Digitalausgdnge
und 5-4* Relais.

Wahlen Sie die Aktion, die wahrend
der EIN-Zeit ausgefiihrt werden soll.
Eine Beschreibung der Optionen
finden Sie unter Parameter 13-52 SL
Controller Action.

[0] * | Disabled
[1] No action

[2] Select set-up 1
[3] Select set-up 2
[4] Select set-up 3
[5] Select set-up 4

[10] [ Select preset ref O
[11] [Select preset ref 1
[12] [Select preset ref 2
[13] [Select preset ref 3
[14] | Select preset ref 4
[15] [ Select preset ref 5
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23-01 ON Action 23-03 OFF Action

Array [10] Array [10]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[16] | Select preset ref 6 Wabhlen Sie die Aktion aus, die
[17] [ Select preset ref 7 waéhrend der AUS-Zeit ausgefiihrt
[18] | Select ramp 1 werden soll. Eine Beschreibung der
[19] |Select ramp 2 Optionen finden Sie unter
22] |Run Parameter 13-52 SL Controller Action.
[23] | Run reverse [1]1 * | No action
[24] | Stop [2] Select set-up 1
[26] | DC Brake [3] Select set-up 2
[27] | Coast [4] Select set-up 3
[32] [ Set digital out A low [5] Select set-up 4
[33] [Set digital out B low [10] [ Select preset ref O
[34] [ Set digital out C low [11] [ Select preset ref 1
[35] |[Set digital out D low [12] [ Select preset ref 2
[36] [ Set digital out E low [13] [Select preset ref 3
[37] | Set digital out F low [14] [ Select preset ref 4
[38] [ Set digital out A high [15] [Select preset ref 5
[39] | Set digital out B high [16] [ Select preset ref 6
[40] [ Set digital out C high [17] |Select preset ref 7
[41] | Set digital out D high [18] [ Select ramp 1
[42] [ Set digital out E high [19] | Select ramp 2
[43] [ Set digital out F high [22] | Run
[60] [ Reset Counter A [23] [ Run reverse
[61] | Reset Counter B [24] | Stop
[62] [Counter A (up) [26] | DC Brake
[63] | Counter A (down) [27] | Coast
[64] | Counter B (up) [32] | Set digital out A low
[65] | Counter B (down) [33] | Set digital out B low
[80] |Sleep Mode [34] | Set digital out C low
[90] | Set ECB Bypass Mode [35] | Set digital out D low
[91] | Set ECB Drive Mode [36] | Set digital out E low
[100] | Reset Alarms [37] | Set digital out F low
e
[39] [ Set digital out B high
Array [10] [40] | Set digital out C high
Range: Funktion: [41] | Set digital out D high
Size [O- Legt die AUS-Zeit fiir den Zeitablauf fest. [42] | Set digital out E high
related* 0] [43] | Set digital out F high
Der Frequenzumrichter verfiigt nicht [60] | Reset Counter A
liber eine Pufferung der [61] | Reset Counter B
Uhrfunktion, und das eingestellte [62] | Counter A (up)
Datum/die eingestellte Uhrzeit [63] | Counter A (down)
werden nach einem Netz-Aus auf die [64] | Counter B (up)
Werkseinstellung zuriickgesetzt [65] | Counter B (down)
(2000-01-01 00:00), sofern kein [80] | Sleep Mode
Echtzeituhrmodul mit Pufferung [90] | Set ECB Bypass Mode
installiert ist. In Parameter 0-79 Clock [91] |Set ECB Drive Mode
Fault konnen Sie eine Warnung [100] | Reset Alarms
programmieren, fiir den Fall, dass
die Uhr nicht richtig eingestellt ist,
z. B. nach einem Netz-Aus.
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23-04 Occurrence 23-08 Timed Actions Mode

Array [10] Zur Aktivierung und Deaktivierung der automatischen Zeitablauf-
Option: Funktion: steuerung.

Wahlen Sie die Tage aus, fiir die der Option: Funktion:

Zeitablauf gelten soll. Geben Sie die [0] * [ Timed Actions Auto Zeitablaufsteuerung aktivieren.

Arbeitstage/Nichtarbeitstage an in: [1] | Timed Actions Disabled | Zeitablaufsteuerung deaktivieren,

. Parameter 0-81 Working Days.

Normalbetrieb gemaR Steuerbe-
. Parameter 0-82 Additional fehlen.
Working Days.

[2] | Constant On Actions Zeitablaufsteuerung deaktivieren.
e Parameter 0-83 Additional Non- Konstant Ein-Aktionen aktiviert.

Working Days.

[3]1 | Constant Off Actions Zeitablaufsteuerung deaktivieren.

[0] * | All days Konstant Aus-Aktionen aktiviert.
[1]1 | Working days

[2] | Non-working days 23-09 Timed Actions Reactivation

[3]1 |Monday Option: Funktion:

[4] | Tuesday [0] [ Disabled | Nach einer Aktualisierung von Zeit/Zustand

[5] | Wednesday
[6] | Thursday

. Aus- und Einschaltzyklus

[7]1 | Friday . Einstellungsdatum
[8] | Saturday . Zeit
[9] | Sunday

. Anderung der Sommerzeit

[10] | Day 1 of month
[11] [ Day 2 of month
[12] [ Day 3 of month

o Anderung von Handbetrieb oder
Betriebsart Auto

[13] | Day 4 of month . Anderung von Konstant EIN und AUS
[14] | Day 5 of month Konfigurationsanderung: alle aktivierten EIN-

[15] [ Day 6 of month Aktionen werden mit AUS-Aktionen

[16] | Day 7 of month Uberschrieben, bis die nachste EIN-Aktion

[17] | Day 8 of month stattfindet. Alle AUS-Aktionen bleiben

[18] | Day 9 of month unverandert.

[19] [ Day 10 of month [1] * [ Enabled | Nach einer Aktualisierung von Zeit/Bedingung Ein
[20] [ Day 11 of month und AUS werden alle Aktionen sofort auf die

[21] | Day 12 of month tatsachliche Zeitprogrammierung von EIN- und
[22] [ Day 13 of month AUS-Aktionen eingestellt.

[23] | Day 14 of month
[24] | Day 15 of month
[25] | Day 16 of month
[26] | Day 17 of month
[27] | Day 18 of month
[28] | Day 19 of month
[29] [ Day 20 of month
[30] | Day 21 of month
[31] [ Day 22 of month
[32] | Day 23 of month
[33] [ Day 24 of month
[34] | Day 25 of month
[35] [ Day 26 of month
[36] | Day 27 of month
[37] | Day 28 of month
[38] | Day 29 of month
[39] [ Day 30 of month
[40] | Day 31 of month
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Siehe das Beispiel eines Reaktivierungstests in Abbildung 3.70.

. . =4
Timed Action b
o
[oe)
[2a]
]
ON:RUN @
OFF: STOP
Power Power P23-09: Power
Cycle Cycle Disable Cycle
P23-09: P23-09: —  P23-09:
Disabled Disabled Enable Enabled

Status
RUNNING
STOPPED

Abbildung 3.70 Reaktivierungstest-Diagramm

3.20.2 23-1* Wartung

Aufgrund von Verschlei miissen regelmaBig Inspektionen und Wartungsarbeiten an Elementen der Anwendung, wie z. B.
Motorlagern, Istwertgebern, Dichtungen und Filtern vorgenommen werden. Mithilfe der vorbeugenden Wartung kénnen Sie
die Wartungsintervalle in den Frequenzumrichter einprogrammieren. Der Frequenzumrichter gibt eine Meldung aus, sobald
Wartungsarbeiten erforderlich sind. Sie kénnen bis zu 20 vorbeugende Wartungsereignisse in den Frequenzumrichter einpro-
grammieren.

Fir jedes Ereignis miissen Sie folgende Werte angeben:
. Wartungspunkt (z. B. Motorlager).

. Wartungsaktion (z. B. Austausch).
. Wartungszeitbasis (z. B. Laufstunden, ein bestimmtes Datum oder eine bestimmte Uhrzeit).

. Wartungszeitintervall oder das Datum und die Uhrzeit der ndchsten Wartung.

HINWEIS|

Zum Deaktivieren des vorbeugenden Wartungsereignisses miissen Sie den entsprechenden Parameter
Parameter 23-12 Maintenance Time Base auf [0] Deaktiviert einstellen.

Sie kdnnen die vorbeugende Wartung (iber das LCP programmieren, jedoch wird hierfiir die Verwendung der PC-basierten
MCT 10 Konfigurationssoftware empfohlen.
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e,
]
o
File Edit  View Insert Communication Tools  OptionsHelp %
o
E Bl EEE R EEN I E. @ OO0 9 <
";‘reo‘j"evgfk ID Name Setup 1 Setup 2 Setup 3 Setup 4
B 2310.0 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
VLT AQUA DRIVE
&= All pa?ameters 2310.1 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
L= 2310.2 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[ M Operation/Display " - " " "
2310.3 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
)M Load/Motor 23104 Maint It Motor beari Motor beari Motor beari Motor beari
M Brakes X a!n enance Item otor eantlngs otor ear!ngs otor ear!ngs otor ear!ngs
[ m Reference / Ramps 2310.5 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[ m Limits / Warnings 2310.6 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[ m Digital In/Out 2310.7 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
F—m Analog In/Out 23108 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
F— M Comm. andOptions 2310.9 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[F—m Smart logic 2310.10  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[+ m Special Functions 2310.11 Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[F— m Drive Information 2310.12  |Maintenance ltem Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[F—m Data Readouts 2310.13  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[ M Info & Readouts 2310.14  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
[ Drive Closed Loop 2310.15  |Maintenance ltem Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
E— Ext C.Ios.ed Loop X 2310.16  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
E-. i:\.ppllcbauor; };uncu‘ons 2310.17  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
El—m Time-base J unctions 2310.18  |Maintenance ltem Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
T Acti
= Nllane ctions 2310.19  |Maintenance Item Motor bearings Motor bearings Motor bearings Motor bearings
aintenance
: Maintenance Reset 2311.0 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
i
B Energy Log 2311.2 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
B Trending 23113 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
W Payback Counter 23114 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
—m Cascade Controller 2311.5 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
m—m WaterApplication Functions  |2311.6 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
B— M Cascade Controller

Abbildung 3.71 MCT 10 Konfigurationssoftware

Das LCP zeigt mit einem Schraubenschliissel-Symbol und einem ,M” an, wenn der Zeitpunkt fiir eine vorbeugende
Wartungsaktion erreicht ist. Sie kdnnen das LCP in Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge so programmieren, dass diese
Anzeige Uber einen Digitalausgang erfolgt. Den vorbeugenden Wartungsstatus kdnnen Sie in Parameter 16-96 Maintenance
Word ablesen. Sie konnen die vorbeugende Wartungsanzeige liber einen Digitaleingang, einen FC-Bus oder manuell auf dem
LCP mittels Parameter 23-15 Reset Maintenance Word zurlicksetzen.

Ein Wartungsprotokoll mit den letzten 10 Protokollierungen kénnen Sie nach Auswahl aus Parametergruppe 18-0* Wartungs-
protokoll und Uber die Taste ,Alarm log” am LCP auslesen.

HINWEIS

Die vorbeugenden Wartungsereignisse sind in einer Anordnung mit 20 Elementen definiert. Deshalb muss jedes
vorbeugende Wartungsereignis in Parameter 23-10 Maintenance Item bis Parameter 23-14 Maintenance Date and Time
den gleichen Anordnungselement-Index aufweisen.

23-10 Maintenance Item 23-10 Maintenance Item

Array [20] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
Array mit 20 Elementen unter der [4] | Valve
Parameternummer im Display. [5]1 | Pressure transmitter
Driicken Sie [OK] und gehen Sie [6] | Flow transmitter
mithilfe der Tasten [<, [>], [A] und [¥] [71 | Temperature transm.
von Element zu Element. [8] [Pump seals
Wihlt den Punkt, der mit dem [9] [Fan belt
vorbeugenden Wartungsereignis [10] [Filter
verkniipft ist. [11] [ Drive cooling fan
[1] * [ Motor bearings [12] | System health check
[2] | Fan bearings [13] | Warranty
- [20] | Maintenance Text O
[3]1 |Pump bearings
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23-10 Maintenance Item

23-12 Maintenance Time Base

23-11 Maintenance Action

Array [20]

Option: Funktion:

Wabhlen Sie die Aktion, die Sie mit dem
vorbeugenden Wartungsereignis
verknlipfen mochten.

[1] * | Lubricate

[2] |Clean

[3]1 |Replace

[4] | Inspect/Check

[5] |Overhaul

[6] | Renew

[71 | Check

[20] | Maintenance Text O

[21] | Maintenance Text 1
[22] | Maintenance Text 2
[23] | Maintenance Text 3
[24] | Maintenance Text 4
[25] | Maintenance Text 5
[28] | Clear logs

23-12 Maintenance Time Base

Array [20]

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Zeitbasis, die Sie mit dem
vorbeugenden Wartungsereignis verkniipfen
mochten.

[0] | Disabled Deaktiviert das vorbeugende Wartungser-

* eignis.

[1]1 [ Running Anzahl der Stunden, die der Motor in Betrieb

Hours war. Die Laufstunden werden beim Einschalten

nicht zuriickgesetzt. Das Wartungszeitintervall
mussen Sie in Parameter 23-13 Maintenance
Time Interval angeben.

[2] | Operating Anzahl der Stunden, die der Frequenzum-

Hours richter in Betrieb war. Die Betriebsstunden
werden beim Einschalten nicht zurlickgesetzt.
Das Wartungszeitintervall mussen Sie in
Parameter 23-13 Maintenance Time Interval

angeben.

[3] | Date & Verwendet die interne Uhr. Das Datum und

Time die Uhrzeit der nachsten Wartung mussen Sie

Array [20] Array [20]

Option: Funktion: Option: Funktion:

[21] | Maintenance Text 1 in Parameter 23-14 Maintenance Date and Time
[22] | Maintenance Text 2 festlegen.

[23] | Maintenance Text 3

241 [ Mainenance Tert 4
[25] | Maintenance Text 5 Array [20]

[26] | Service log full Range: Funktion:

1 - Stellen Sie das Intervall fir das aktuelle
h* | 2147483647

h] Parameter wird nur verwendet, wenn [1]

vorbeugende Wartungsereignis ein. Dieser

Laufstunden oder [2] Betriebsstunden in
Parameter 23-12 Maintenance Time Base
ausgewahlt wurde. Der Timer wird tiber
Parameter 23-15 Reset Maintenance Word
zurlickgesetzt.

Beispiel

Ein vorbeugendes Wartungsereignis ist fir
Montag um 8:00 Uhr eingerichtet.

Parameter 23-12 Maintenance Time Base ist [2]
Betriebsstunden und

Parameter 23-13 Maintenance Time Interval ist
7 x 24 Stunden = 168 Stunden. Das néchste
Wartungsereignis wird am folgenden Montag
um 8:00 Uhr angezeigt. Wenn dieses
Wartungsereignis erst am Dienstag um 9:00
Uhr zuriickgesetzt wird, erfolgt die nachste
Anzeige am folgenden Dienstag um 9:00 Uhr.

23-14 Maintenance Date and Time

Array [20]
Range: Funktion:
Size [0 - | Legen Sie hier das Datum und die Uhrzeit der

related* 0] nachsten Wartungsanzeige fest, falls das
vorbeugende Wartungsereignis auf Datum/
Uhrzeit basiert. Das Datumsformat hangt von
der Einstellung in Parameter 0-71 Date Format
ab und das Zeitformat hangt von der

Einstellung in Parameter 0-72 Time Format ab.
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23-14 Maintenance Date and Time

Array [20]

Range: Funktion:

HINWEIS

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
tiber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum/die
eingestellte Uhrzeit werden nach einem
Netz-Aus auf die Werkseinstellung
zuriickgesetzt (2000-01-01 00:00). In
Parameter 0-79 Clock Fault kénnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den
Fall, dass die Uhr nicht richtig
eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-
Aus.

Stellen Sie die Zeit auf mindestens 1
Stunde nach der aktuellen Zeit.

HINWEI

Bei Einbau der VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109 ist zusatzlich
eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

23-15 Reset Maintenance Word

Option: Funktion:

HINVEIS

Wenn Sie Meldungen quittieren, werden
Wartungspunkt, Aktion und Datum/Uhrzeit
Wartung nicht aufgehoben.

Parameter 23-12 Maintenance Time Base
wird auf [0] Deaktiviert eingestellt.

Stellen Sie diesen Parameter auf [1] Kein Reset, um
das Wartungswort in Parameter 16-96 Maintenance
Word und die Meldung, die am LCP angezeigt
wird, zu quittieren. Dieser Parameter andert sich
bei Driicken von [OK] wieder auf [0] Kein Reset.

[0] * | Do not
reset
[11 | Do
reset
23-16 Maintenance Text
Array [6]
Range: Funktion:
0* | [0- Sie kdnnen 6 einzelne Texte (Wartungstext 0 bis
20] Wartungstext 5) in die Parameter

Parameter 23-10 Maintenance Item oder
Parameter 23-11 Maintenance Action schreiben.
Der Text wird entsprechend der in

Parameter 0-37 Display Text 1 aufgefiihrten
Richtlinien geschrieben.
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3.21
3.21.1 30-0* Wobbler

Parameter: 30-** Spezielle Merkmale

Die Wobbel-Funktion wird fir Aufwickelanwendungen fir
synthetisches Garn eingesetzt. Die Wobbel-Option muss
zur Regelung des Garnumlenkungsantriebs im Frequen-
zumrichter installiert werden. Der Frequenzumrichter des
Garnumlenkungsantriebs bewegt den Faden auf der
Oberflache der Garnspule in einem Rautenmuster vor und
zurlick. Zur Vermeidung eines ibermaBigen Aufwickelns
des Garns an denselben Stellen der Oberflache muss
dieses Muster verandert werden. Mit der WobblI-Option
kann dies erreicht werden, indem die Wickelgeschwin-
digkeit in einem programmierbaren Zyklus kontinuierlich
variiert wird. Die Wobbel-Funktion wird durch eine Uberla-
gerung einer Delta-Frequenz um eine zentrale Frequenz
herum erreicht. Zum Ausgleich des Trdgheitsmoments im
System kann ein schneller Frequenzsprung inbegriffen
werden. Geeignet fiir Anwendungen fiir elastisches Garn,
enthélt diese Option ein randomisiertes Wobbel-Verhaltnis.

Frequency Par. 30-07: WOBB TIME
[Hz]
|l | Pan3006:JUMPTIVE
- 1™ Par. 30-04 [Hzl: JUMP FREQ
Par. 30-01 [Hz]: DELTA FREQ. 4 Par-30-09 [%] : JUMP FREQ

Par. 30-02 [%]: DELTA FREQ.
(Par. 30-03) ‘

175ZB001.10

Par.30-01 [Hz]

Par. 30-02 [%]

(Par. 30-03)

Par. 30-*1: RAMP UP

Par. 30-09: RANDOM FUNC
Par 30-11: RANDOM MAX
Par 30-12: RANDOM MIN
~—Tpown
Par. 30-10: [RATIO Typ/ Tpown ]
Par. 30-08: [INDEPENDENT UP and DOWN]

CENTER FREQ

Top —

Time [s]

Abbildung 3.72 Wobbel-Funktion

30-00 Wobbel-Modus

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Die Standard-Drehzahlregelung ohne
Ruckfuhrung in Parameter 1-00 Regelver-
fahren wird durch eine Wobbel-Funktion
erweitert. In diesem Parameter kénnen
Sie auswahlen, welche Methode fiir den
Wobbler verwendet wird. Legen Sie die
Parameter als absolute Werte (direkte
Frequenzen) oder relative Werte
(Prozentwert eines anderen Parameters)
fest. Legen Sie die Wobbel-Zykluszeit als
absoluten Wert oder als unabhangige
Rampenzeiten fest. Wenn eine absolute
Zykluszeit verwendet wird, werden die
Rampenzeiten durch das Wobble-
Verhaltnis konfiguriert.

30-00 Wobbel-Modus

Funktion:

Option:
[0] | Abs.Freq.
* Auf/Ab-Zeit
[11 | Abs.Freq., Auf/Ab-

Zeit

[2] | Rel.Freq. Auf/Ab-
Zeit

[3]1 [Rel. Freq.,
Auf/Ab-Zeit

30-01 Wobbel Delta-Frequenz [Hz]

Range: Funktion:
5 Hz*| [0- [Die Delta-Frequenz bestimmt die GroBRe der
25 Hz] | Wobbel-Frequenz. Die Delta-Frequenz wird durch

Uberlagerung um die zentrale Frequenz herum
erreicht. Parameter 30-01 Wobbel Delta-Frequenz
[Hz] enthdlt die positive und die negative Delta-
Frequenz. Die Einstellung von

Parameter 30-01 Wobbel Delta-Frequenz [Hz] darf
nicht hoher sein als die eingestellte zentrale
Frequenz. Festlegung der ersten Rampe-Auf-Zeit
vom Stillstand bis zur Wobbel-Sequenz in
Kapitel 3.4.2 3-1* Sollwerteinstellung.

30-02 Wobbel Delta-Frequenz [%]

Range: Funktion:
25 %* | [0 - Die Delta-Frequenz kann auch als Prozentsatz
100 %] der zentralen Frequenz ausgedriickt werden.

Sie kann also maximal 100 % betragen. Die
Funktion entspricht dem Parameter
Parameter 30-01 Wobbel Delta-Frequenz [Hz].

30-03 Wobbler Variable Skalierung

Option: Funktion:
Auswahl des Eingangs am Frequen-
zumrichter, der zur Skalierung der
Delta-Frequenz verwendet werden
soll.

[0] * | Keine Funktion

[1]1 | Analogeingang 53

[2] | Analogeingang 54

[3] | Pulseingang 29 nur FC302.

[4] | Pulseingang 33

[7]1 [ Analogeing. X30/11

[8] | Analogeing. X30/12

[15] [ Analogeingang X48/2

30-04 Wobbel Sprung-Frequenz [%]

Range: Funktion:
0 Hz*| [O-
20.0 Hz] | Tragheit im Umlenkungssystem. Falls am

Die Sprungfrequenz dient zum Ausgleich der

Ausgang fur den Anfang und das Ende der
Wobbel-Sequenz ein Frequenzsprung erforderlich
ist, kdnnen Sie den Frequenzsprung in diesem
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30-04 Wobbel Sprung-Frequenz [%]

Range: Funktion:

30-11 Max. Wobbel-Verhaltnis Zufall

Range: Funktion:

Parameter einstellen. Falls das Umlenkungs-
system eine hohe Tragheit aufweist, kann durch
einen hohen Frequenzsprung eine Drehmoment-
grenzen-Warnung, eine Abschaltung, eine
Uberspannungswarnung oder eine Abschaltung
ausgeldst werden. Diesen Parameter kénnen Sie
nur im Stopp-Modus andern.

30-05 Wobbel Sprung-Frequenz [%]

Range: Funktion:
0%*| [0- Die Sprungfrequenz kann auch als Prozentsatz
100 %] der zentralen Frequenz ausgedriickt werden.

Die Funktion entspricht dem Parameter
Parameter 30-04 Wobbel Sprung-Frequenz [%].

30-06 Wobbel Sprungzeit

Range: Funktion:
Size related* | [0.005 - 5.000 [ Dieser Parameter bestimmt die
s] Steigung der Sprung-Rampe bei

maximaler und minimaler
Wobbel-Frequenz.

30-07 Wobbel-Sequenzzeit

Range: Funktion:

10 s*| [1 - 1000 s] | Dieser Parameter bestimmt den Wobbel-
Sequenzzeitraum. Diesen Parameter kdnnen
Sie nur im Stopp-Modus andern.
Wobbel-Zeit = tauf + tab

30-08 Wobbel Auf/Ab-Zeit

Range: Funktion:

5s*| [0.1 - 1000 s] | Definiert die einzelnen Auf- und Ab-Zeiten
fur jeden Wobbel-Zyklus.

30-09 Wobbel-Zufallsfunktion

10*| [par. 17-53 - 10 ] | Eingabe des maximal zuldssigen Wobbel-
Verhéltnisses.

30-12 Min. Wobbel-Verhaltnis Zufall

Range:

Funktion:

0.1*| [0.1 - par. 30-11 ] [ Eingabe des minimal zuldssigen
Wobbel-Verhaltnisses.

30-19 Wobbel Deltafreq. skaliert

Range: Funktion:
0 Hz*

[0 - 1000 Hz] [ Anzeigeparameter. Zeigt die tatsachliche
Wobbel-Deltafrequenz nach angewandter
Skalierung an.

3.21.3 30-2*Adv. Startanpassung

30-20 Startmoment hoch

Range: Funktion:

CRERNHINWEIS

Dieser Parameter ist nur fir FC302
verfiigbar.

Size related*

Hohes Anlaufmoment fir PM-Motor im
Fluxvektor-Steuerverfahren ohne
Ruckfihrung.

30-21 High Starting Torque Current [%)]

Range: Funktion:

CRCIlIHINWEIS

Dieser Parameter ist nur fiir
FC302 verfiigbar.

Size related*

Hoher Anlaufmomentstrom bei PM-

3.21.2 Zentrale Frequenz

Legen Sie die zentrale Frequenz Uber die Parametergruppe
3-1* Sollwerteinstellung fest.

30-10 Wobbel-Verhaltnis

Range: Funktion:

1*| [0.1 - 10 ] | Wenn Sie als Verhaltnis 0.1 auswahlen: ist tap
zehnmal groBer als tauf.
Wenn Sie als Verhaltnis 10 auswahlen: ist tauf
zehnmal gréBer als tab.

Option: Funktion: Motor im VVC*- und Fluxvektor-
[0] * Aus Modus ohne Riickfiihrung.
[1] Ein

30-22 Blockierter Rotorschutz

Option: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur fiir FC302 verfiigbar.

Nur verfligbar fiir PM-Motoren, im Fluxvektorbetrieb
ohne Geber und bei VVC*-Regelung ohne Rickfiihrung.

[0] | Aus
[1] | Ein

Schiitzt den Motor vom blockierten Rotorzustand. Der
Regelungsalgorithmus erkennt eine mogliche blockierte
Rotorbedingung im Motor und schaltet den Frequen-
zumrichter ab, um den Motor zu schiitzen.
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30-23 Erkennungszeit blockierter Rotor [s]

Range: Funktion:

Size related* [ [0.05 - 1 s] | Zeitraum zur Erkennung einer
blockierten Rotorbedingung. Ein
niedriger Parameterwert fiihrt zu einer

schnelleren Erkennung.

30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%]

Range: Funktion:
25 %[ 10- 100 % [RTINITER

Dieser Parameter ist nur fiir FC302
verfiligbar.

30-25 Light Load Delay [s]

Range: Funktion:
0.000 s*| [0.000 - Verwenden Sie diesen Parameter, wenn die
10.000 s] Leichtlasterkennung aktiv ist. Geben Sie

die Verzdgerung ein, ehe der Frequenzum-
richter die Leichtlasterkennung aktiviert,
wenn die Motordrehzahl den Sollwert in
Parameter 30-27 Light Load Speed [%]
erreicht.

30-26 Light Load Current [%]

Range: Funktion:
0%*| [O- Verwenden Sie diesen Parameter, wenn die Leicht-
100 %] [ lasterkennung aktiv ist. Geben Sie den Sollwert fiir

die Stromstarke ein, mit dem bestimmt wird, ob
die Hubbewegung behindert wird und ob die
Richtung gedndert werden soll. Der Wert wird in
Prozent des Motornennstroms in

Parameter 1-24 Motornennstrom angegeben.

3.21.4 30-5* Unit Configuration
(Konfiguration der Einheit)

Die Parameter in dieser Gruppe ermdglichen die Konfigu-
ration des Betriebs der internen Einheiten, die mit dem
Frequenzumrichter kommunizieren. Die Einstellungen
beeinflussen das Verhalten der Hardwarekomponenten im
Frequenzumrichter.

30-50 Heat Sink Fan Mode

Option: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur in FC302
verfiigbar.

[0] | Simple Profile

Zur Auswahl, wie der Kiihlkorperlufter auf
Betriebsbedingungen reagiert. Verwenden Sie
Parameter 14-52 Liiftersteuerung zur Steuerung
der minimalen Lifterdrehzahl.

Das einfache Profil ist eine passive Liifter-
steuerung, die auf dem aktuellen
Temperaturzustand des Frequenzumrichters
basiert. Diese Option stellt das klassische
Betriebsverhalten der Liifter dar.

[1]1 | Reduced
Acoustics
[2] | Standard
[3] | Cooler
Operation

3.21.5 30-8* Kompatibilitat (1)

30-80 D-Achsen-Induktivitat (Ld)

Range: Funktion:
Size [0.000 - Eingabe des Werts der D-Achsen-
Range: Funktion: related* 1000.000 mH] | Induktivitdt. Den Wert kénnen Sie
0%*| [0- Verwenden Sie diesen Parameter, wenn die dem Datenblatt des Permanentmag-
100 %] | Leichtlasterkennung aktiv ist. Geben Sie die netmotors entnehmen. Der Wert der
Solldrehzahl wihrend der Leichtlasterkennung D-Achsen-Induktivitdt wird bei
ein. Der Wert wird in Prozent der Motornennd- Ausfuhrung der AMA nicht ermittelt.
rehzahl in Parameter 1-25 Motornenndrehzahl
angegeben. Fir Standard-Asynchronmotoren wird
aufgrund des Schlupfs anstelle von Range: Funktion:
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl die Synchron- Size [0.01 - Stellen Sie den Wert des Bremswi-
drehzahl verwendet. related* | 65535.00 derstand in Q ein. Dieser Wert dient zur
Ohm] Leistungstiiberwachung des Bremswi-
derstands (siehe
Parameter 2-13 Bremswiderst. Leistungs-
tiberwachung). Dieser Parameter ist nur
bei Frequenzumrichtern mit eingebauter
Bremselektronik aktiv.
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30-83 Drehzahlregler P-Verstarkung

Range: Funktion:

Size [0 - 1 ][ Eingabe der Proportionalverstarkung fiir
related* die Drehzahlregelung. Eine schnelle

Regelung wird bei hoher Verstarkung
erreicht. Ist die Verstarkung jedoch zu

hoch, so kann der Prozess instabil werden.

30-84 PID-Prozess P-Verstarkung

Range: Funktion:
Size [0 -

related* 101

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

3.21.6 30-9* Wifi LCP

Parameter zur Konfiguration der drahtlosen Bedieneinheit
LCP 103.
30-90 SSID
Range:

Size [1-
related* 321

Funktion:

Geben Sie den Namen des Funknetzwerks
(SSID) ein. Die Standardeinstellung ist:

Danfoss_<Seriennummer des Frequenzum-
richters>. Die Seriennummer finden Sie in

Parameter 15-51 Typ Seriennummer.

30-91 Channel

Range: Funktion:

5% [ [1-11]]|Geben Sie Nummer des Funkkanals ein. Die
Standardkanalnummer ist 5. Andern Sie die
Kanalnummer, wenn Stérungen durch andere
Funknetzwerke auftreten. Empfohlene Kanale:
USA: 1, 6, 11.

Europa: 1, 7, 13.

30-92 Password

Funktion:

[8 - 48 ] | Geben Sie das Passwort fiir das
Funknetzwerk ein. Passwortlange: 8-48

Range:

Size related*

Zeichen.

30-97 Wifi Timeout Action

Wabhlen Sie aus, welche Aktion ausgefiihrt werden soll, wenn
Uber die Funkverbindung ein Ortsollwert (Hand-Betrieb) oder ein
Fernsollwert (Betriebsart Auto) eingestellt wird und die

Verbindung abbricht.
Option: Funktion:

[0] * Do Nothing

Der Frequenzumrichter fiihrt
keine zusatzlichen Aktionen
aus.

30-97 Wifi Timeout Action

Wabhlen Sie aus, welche Aktion ausgefiihrt werden soll, wenn
Uber die Funkverbindung ein Ortsollwert (Hand-Betrieb) oder ein
Fernsollwert (Betriebsart Auto) eingestellt wird und die
Verbindung abbricht.

Option: Funktion:

[1] Stop Motor Der Frequenzumrichter
stoppt den Motor (wenn der
Motor Uber eine Funkver-

bindung gestartet wurde).
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3.22 Parameter: 32-** MCO Grundeinstell.

Die Parameter in dieser Gruppe sind verfligbar, wenn die
VLT® Motion Control Option MCO 305 im Frequenzum-
richter installiert ist. Informationen zu der Option
entnehmen Sie dem Produkthandbuch zu VLT® Motion
Control Option MCO 305.

3.23 Parameter: 33-** MCO Erw. Einstell.

Die Parameter in dieser Gruppe sind verfiigbar, wenn die
VLT® Motion Control Option MCO 305 im Frequenzum-
richter installiert ist. Informationen zu der Option
entnehmen Sie dem Produkthandbuch zu VLT® Motion
Control Option MCO 305.

3.24 Parameter: 34-** MCO-Datenanzeigen

Die Parameter in dieser Gruppe sind verfiigbar, wenn die
VLT® Motion Control Option MCO 305 im Frequenzum-
richter installiert ist. Informationen zu der Option
entnehmen Sie dem Produkthandbuch zu VLT® Motion
Control Option MCO 305.
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3.25 Parameter: 35-** Fihlereingangsopt.

Parameter zur Konfiguration der Funktionen des VLT®
Sensoreingang MCB 114.

3.25.1 35-0* Modus Eingangsmodus (MCB
114)

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit

Wabhlen Sie die Einheit, die in den Einstellungen und Anzeigen

des Temperatureingangs X48/4 verwendet werden soll:

Option: Funktion:
[60] * °C
[160] °F

35-01 Temp. Eingang X48/7 Typ

Anzeige des an Eingang X48/4 erkannten Temperatursen-

sortypen:

Option: Funktion:
[0] * Kein Anschluss

[1] PT100 2-Leiter

[3] PT1000 2-Leiter

[5] PT100 3-Leiter

[7] PT1000 3-Leiter

35-02 Term. X48/7 Temperature Unit

Wabhlen Sie die Einheit, die in den Einstellungen und Anzeigen
des Temperatureingangs X48/7 verwendet werden soll:

Option: Funktion:
[60] * °C
[160] °F

35-03 Temp. Eingang X48/10 Typ

Anzeige des an Eingang X48/7 erkannten Temperatursen-

35-05 Temp. Eingang X48/4 Typ

Anzeige des an Eingang X48/10 erkannten Temperatursen-
sortypen:

Option: Funktion:
[0] * Kein Anschluss

[1] PT100 2-Leiter

[3] PT1000 2-Leiter

[5] PT100 3-Leiter

[7] PT1000 3-Leiter

35-06 Alarmfunktion Temperaturfiihler

Auswahl der Alarmfunktion:

Option: Funktion:
[0] Aus

[2] Stopp

[5] * Stopp und Alarm

[27] Forced stop and trip

3.25.2 35-1* Temp. Eingang X48/4 (MCB
114)

35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant
Range:
0.001 s*

Funktion:

[0.001 - 10 | Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.
s] Diese Filterzeitkonstante fiir den digitalen
Tiefpassfilter erster Ordnung dient der
Unterdriickung von elektrischem Rauschen
an Klemme X48/4. Ein hoher Wert fur die
Zeitkonstante verbessert die Dampfung,
erhoht jedoch auch die Zeitverzégerung
durch das Filter.

35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor

Dieser Parameter dient zur Aktivierung oder Deaktivierung der

sortypen:
Opti Funkti Temperaturiiberwachung von Klemme X48/4. Legen Sie die
ption: unktion: Temperaturgrenzen in Parameter 35-16 Term. X48/4 Low Temp.

oy Kein Anschluss Limit und Parameter 35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit fest.

1 PT100 2-Leiter . .

] : Option: Funktion:

[3] PT1000 2-Leiter

- [0] * Deaktiviert
[5] PT100 3-Leiter
= [1] Aktiviert
[71 PT1000 3-Leiter
: 35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit
3504 Term. X4a/10 Temperature Unit
Range: Funktion:

Wabhlen Sie die Einheit, die in den Einstellungen und Anzeigen 9

des Temperatureingangs X48/10 verwendet werden soll: Size related* | [-50 - par. Geben Sie den minimalen

Ooti Funkti 35-17 1 Temperaturwert ein, der fur

ption: unktion: Normalbetrieb des Temperatur-

607 * c sensors an Klemme X48/4
[160] °F erwartet wird.
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35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [par. 35-16 - Geben Sie den maximalen
204 ] Temperaturwert ein, der fir

Normalbetrieb des Temperatur-
sensors an Klemme X48/4
erwartet wird.

3.25.3 35-2* Temp. Eingang X48/7 (MCB

35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant

Range:

114)

Funktion:

0.001 s*

[0.001 - 10
sl

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.
Diese Filterzeitkonstante fir den digitalen
Tiefpassfilter erster Ordnung dient der
Unterdriickung von elektrischem Rauschen
an Klemme X48/7. Ein hoher Wert fiir die
Zeitkonstante verbessert die Dampfung,

3.25.4 35-3* Temp. Eingang X48/10 (MCB
114)

35-34 Term. X48/10 Filter Time Constant

Range: Funktion:
0.001 s* [ [0.001 - 10 | Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.
s] Diese Filterzeitkonstante fiir den digitalen

Tiefpassfilter erster Ordnung dient der
Unterdriickung von elektrischem Rauschen
an Klemme X48/10. Ein hoher Wert fiir die
Zeitkonstante verbessert die Dampfung,
erhoht jedoch auch die Zeitverzégerung
durch das Filter.

35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor

Dieser Parameter dient zur Aktivierung oder Deaktivierung der
Temperaturiiberwachung von Klemme X48/10. Legen Sie die
Temperaturgrenzen in Parameter 35-36 Term. X48/10 Low Temp.
Limit/Parameter 35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit fest.

Option: Funktion:

erhoht jedoch auch die Zeitverzégerung
durch das Filter.

Option:

35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor

Dieser Parameter dient zur Aktivierung oder Deaktivierung der
Temperaturiiberwachung von Klemme X48/7. Legen Sie die
Temperaturgrenzen in Parameter 35-26 Term. X48/7 Low Temp.
Limit und Parameter 35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit fest.

Funktion:

[0 *

Deaktiviert

(1

Aktiviert

35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit

[0] *

Deaktiviert

1]

Aktiviert

35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [-50 - par. Geben Sie den maximalen
35-27 ] Temperaturwert ein, der fur

Normalbetrieb des Temperatur-
sensors an Klemme X48/7
erwartet wird.

35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [par. 35-26 - Geben Sie den maximalen
204 ] Temperaturwert ein, der fur

Range: Funktion:
Size related* | [-50 - par. Geben Sie den minimalen
35-37] Temperaturwert ein, der fir

Normalbetrieb des Temperatur-
sensors an Klemme X48/10
erwartet wird.

35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [par. 35-36 - Geben Sie den maximalen
204 ] Temperaturwert ein, der fir

Normalbetrieb des Temperatur-
sensors an Klemme X48/10
erwartet wird.

3.25.5 35-4* Analogeingang X48/2 (MCB
114)

35-42 Term. X48/2 Low Current

Normalbetrieb des Temperatur-
sensors an Klemme X48/7
erwartet wird.

Range: Funktion:
4 mA*| [0 - par. [Eingabe des Stroms (mA), der dem
35-43 mA] | minimalen Sollwert entspricht, festgelegt in

Parameter 35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb.
Value. Sie mussen den Wert auf > 2 mA
einstellen, um die Signalausfall-Funktion in
Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu
aktivieren.
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35-43 Term. X48/2 High Current

Range:

Funktion:

20 mA]

20 mA* [ [par. 35-42 -

maximalen Sol

Geben Sie den Strom (mA) ein, der dem

Iwert (festgelegt in

Parameter 35-45 Term. X48/2 High Ref./
Feedb. Value) entspricht.

35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:
0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - Geben Sie den Istwert (in
backUnit* 999999.999 U/min, Hz, bar usw.) ein,
ReferenceFeedba- | der dem in
ckUnit] Parameter 35-42 Term.

X48/2 Low Current
eingestellten Wert fir
Spannung oder Strom
entspricht.

35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:
100 Reference- [-999999.999 - Geben Sie den Istwert (in
FeedbackUnit* 999999.999 U/min, Hz, bar usw.) ein,
ReferenceFeedba- | der dem in
ckUnit] Parameter 35-43 Term.

X48/2 High Current
eingestellten Wert fiir
Spannung oder Strom
entspricht.

Range:

Funktion:

35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant

0.001 s*| [0.001 - 10 | Geben Sie die F

ilterzeitkonstante ein.

s] Diese Filterzeitkonstante fiir den digitalen
Tiefpassfilter erster Ordnung dient der
Unterdriickung von elektrischem Rauschen
an Klemme X48/2. Ein hoher Wert fiir die

erhoht jedoch a
durch das Filter.

Zeitkonstante verbessert die Dampfung,

uch die Zeitverzégerung
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3.26 Parameter: 36-** Programmierbare I/O-
Option

Parameter zur Konfiguration der Anzeige der VLT®
programmierbaren E/A MCB 115.
Die Parameter in dieser Gruppe sind nur aktiv, wenn die
VLT® programmierbare E/A MCB 115 installiert ist.

3.26.1 36-0* I/O-Funktion

Verwenden Sie die Parameter in dieser Gruppe, um den

Modus der Ein- und Ausgénge der VLT® Programmable 1/0

MCB 115 zu konfigurieren.
Die Klemmen kdnnen so programmiert werden, dass sie
Spannung oder Strom liefern oder als Digitalausgang

fungieren.

36-03 Klemme X49/7 Funktion

Wahlen Sie den Ausgangsmodus der analogen Klemme X49/7.

Option: Funktion:
[0] * Spannung 0-10 V

[11 Spannung 2-10 V

[2] Strom 0-20 mA

[3] Strom 4-20 mA

3.26.2 36-4* Ausgang X49/7

Verwenden Sie die Parameter in dieser Gruppe, um den
Modus der Ein- und Ausgénge der VLT® Programmable 1/0
MCB 115 zu konfigurieren.

Wahlen Sie die Funktion von Klemme X49/7.

36-40 Klemme X49/7 Analogausgang

[141

Bus 0-20 mA Timeo.

Option: Funktion:
[0] * Ohne Funktion
[52] MCO 0-20 mA
[100] Ausgangsfrequenz
[101] Sollwert
[102] Istwert
[103] Motorstrom
[104] Mom.relativ zu Max.
[105] Mom.relativ zu Nenn.
[106] Leistung
[107] Drehzahl
[108] Drehmoment
[109] Max.Ausgangsfreq.
[139] Bus 0-20 mA

]

36-04 Klemme X49/9 Funktion

Wahlen Sie den Ausgangsmodus der analogen Klemme X49/9.

Option: Funktion:
[o] * Spannung 0-10 V

[11 Spannung 2-10 V

[2] Strom 0-20 mA

[3] Strom 4-20 mA

Option:

36-05 Klemme X49/11 Funktion

Wahlen Sie den Ausgangsmodus der analogen Klemme X49/11.

Funktion:

(o *

Spannung 0-10 V

[l

Spannung 2-10 V

[2]

Strom 0-20 mA

[3]

Strom 4-20 mA

Beispiel

frequenz

Range:

Ausgang max. Skalierung.

diesen Parameter verwendet.

Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz=200 Hz

36-42 KI. X49/7, Ausgang min. Skalier.

Passen Sie den min. Ausgang von Klemme X49/7 mit einem
erforderlichen Wert an. Der erforderliche Wert wird in Prozent
des in Parameter 36-40 Klemme X49/7 Analogausgang
ausgewadhlten Werts definiert. Weitere Informationen Uber die
Funktion dieses Parameters finden Sie unter Parameter 6-52 KI. 42,

Das folgende Beispiel beschreibt, wie der Frequenzumrichter

Parameter 36-03 Klemme X49/7 Funktion=[0] Spannung 0 — 10 V
Parameter 36-40 Klemme X49/7 Analogausgang=[100] Ausgangs-

Anwendungsanforderung: Wenn die Ausgangsfrequenz unter

20 Hz liegt, sollte die Ausgangsspannung von Klemme X49/7 0 V
betragen. Zur Erfiilllung der Beispielanforderung geben Sie in
Parameter 36-42 KI. X49/7, Ausgang min. Skalier. 10 % ein.

Funktion:

0 %*

[0 - 200 %]
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36-43 KI. X49/7, Ausgang max. Skalier.

Range: Funktion:

100 [0 -
%* 200 %]

Skalieren Sie den maximalen Ausgang von
Klemme X49/7. Die Skalierung erfolgt
beispielsweise aus folgenden Griinden:
. Es wird ein Ausgangswert angestrebt,
der niedriger als der maximal mogliche
Wert ist.

. Es soll der gesamte Signalbereich
genutzt werden, wenn die
Ausgangswerte unterhalb einer
bestimmten Grenze liegen.

Weitere Informationen Uber die Funktion dieses
Parameters finden Sie unter Parameter 6-52 KI. 42,
Ausgang max. Skalierung.

Beispiel

Parameter 36-03 Klemme X49/7 Funktion=[0]
Spannung 0 — 10 V

Parameter 36-40 Klemme X49/7 Analog-
ausgang=[100] Ausgangsfrequenz

Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz=200 Hz
Beispielsfall 1: 5 V maximaler Ausgang ist
erforderlich, wenn die Ausgangsfrequenz 200 Hz
betragt.

Parameter 36-43 Kl. X49/7, Ausgang max. Skalier. =
(10 V/5 V) x 100 % = 200 %.

Beispielsfall 2: 10 V maximaler Ausgang ist
erforderlich, wenn die Ausgangsfrequenz 150 Hz
betragt (75 % der maximalen Ausgangsfrequenz).
Parameter 36-43 Kl. X49/7, Ausgang max. Skalier. =
75 %.

36-44 Klemme X49/7, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Dieser Parameter enthalt das Ausgangsniveau
von Klemme X49/7, wenn die Klemme durch
einen Feldbus gesteuert wird.

36-45 Klemme X49/7, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Der Frequenzumrichter sendet den Wert
dieses Parameters an die Ausgangsklemme,
wenn die Klemme durch einen Feldbus
gesteuert und ein Timeout festgestellt wird.

3.26.3 36-5* Ausgang X49/9

Verwenden Sie die Parameter in dieser Gruppe, um den
Modus der Ein- und Ausgénge der VLT® Programmable 1/0
MCB 115 zu konfigurieren.

36-50 Klemme X49/9 Analogausgang

Wahlen Sie die Funktion von Klemme X49/9.

Option: Funktion:
[0] * Ohne Funktion

[52] MCO 0-20 mA

[100] Ausgangsfrequenz
[101] Sollwert

[102] Istwert

[103] Motorstrom

[104] Mom.relativ zu Max.
[105] Mom.relativ zu Nenn.
[106] Leistung

[107] Drehzahl

[108] Drehmoment

[109] Max.Ausgangsfreq.
[139] Bus 0-20 mA

[141] Bus 0-20 mA Timeo.

36-52 KI. X49/9, Ausgang min. Skalier.

Range: Funktion:

0 %* [ [0 - 200 %] | Passen Sie den min. Ausgang von Klemme
X49/9 mit einem erforderlichen Wert an.
Weitere Informationen, siehe

Parameter 36-42 KI. X49/7, Ausgang min.
Skalier..

36-53 KI. X49/9, Ausgang max. Skalier.
Range:
100 %*

Funktion:

[0 - 200 %] | Skalieren Sie den maximalen Ausgang von
Klemme X49/9. Weitere Informationen,
siehe Parameter 36-43 KI. X49/7, Ausgang
max. Skalier..

36-54 Klemme X49/9, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %* | [0 - 100 %] | Dieser Parameter enthalt das Ausgangsniveau
von Klemme X49/9, wenn die Klemme durch
einen Feldbus gesteuert wird.

36-55 Klemme X49/9, Wert bei Bus-Timeout

-55
Range: Funktion:

0 %* [ [0 - 100 %] | Der Frequenzumrichter sendet den Wert
dieses Parameters an die Ausgangsklemme,
wenn die Klemme durch einen Feldbus
gesteuert und ein Timeout festgestellt wird.
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3.26.4 36-6* Ausgang X49/11

Verwenden Sie die Parameter in dieser Gruppe, um den
Modus der Ein- und Ausgénge der VLT® Programmable 1/0
MCB 115 zu konfigurieren.

36-60 Klemme X49/11 Analogausgang

Wahlen Sie die Funktion von Klemme X49/11.

Option: Funktion:
[0] * Ohne Funktion

[52] MCO 0-20 mA

[100] Ausgangsfrequenz
[101] Sollwert

[102] Istwert

[103] Motorstrom

[104] Mom.relativ zu Max.
[105] Mom.relativ zu Nenn.
[106] Leistung

[107] Drehzahl

[108] Drehmoment

[109] Max.Ausgangsfreq.
[139] Bus 0-20 mA

[141] Bus 0-20 mA Timeo.

36-62 KI. X49/11, Ausgang min. Skalier.

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 200 %] | Passen Sie den min. Ausgang von Klemme
X49/11 mit einem erforderlichen Wert an.
Weitere Informationen, siehe

Parameter 36-42 KI. X49/7, Ausgang min.
Skalier..

36-63 KI. X49/11, Ausgang max. Skalier.

Range: Funktion:
100 %*

[0 - 200 %] | Skalieren Sie den maximalen Ausgang von
Klemme X49/11 Weitere Informationen,
siehe Parameter 36-43 KI. X49/7, Ausgang
max. Skalier..

36-64 Klemme X49/11, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Dieser Parameter enthalt das Ausgangsniveau
von Klemme X49/11, wenn die Klemme
durch einen Feldbus gesteuert wird.

36-65 Klemme X49/11, Wert bei Bus-Timeout

-65
Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Der Frequenzumrichter sendet den Wert
dieses Parameters an die Ausgangsklemme,
wenn die Klemme durch einen Feldbus
gesteuert und ein Timeout festgestellt wird.

3.27 Parameter: 40-** Special Settings
3.27.1 40-5* Advanced Control Settings

Parameter zur Konfiguration der erweiterten Motorsteue-
rungseinstellungen.

40-50 Flux Sensorless Model Shift

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Wechsel zwischen Flux-
Modell 1 und Flux-Modell 2 bei niedriger Drehzahl zu aktivieren
oder zu deaktivieren. Siehe auch Parameter 1-66 Min. Strom bei

niedr. Drz..

Option: Funktion:
[0] Aus

[1] Ein

3.28 Parameter: 42-**
Sicherheitsfunktionen

Die Parameter in dieser Parametergruppe sind verfugbar,
wenn eine Sicherheitsoption im Frequenzumrichter
installiert ist. Weitere Informationen zu den sicherheitsbe-
zogenen Parametern finden Sie im Produkthandbuch fir
die Sicherheitsoptionen:

o VLT® Safety Option MCB 150/151 Produkthandbuch.

o VLT® Safety Option MCB 152 Produkthandbuch.
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3.29 Parameter: 43-** Einheitenanzeigen

Die Parameter in dieser Gruppe liefern Anzeigen zur
Uberwachung des Betriebs von Frequenzumrichtern in den
BaugroBen D-F.

3.29.1 43-0* Komponentenstatus

Diese Parametergruppe enthdlt schreibgeschiitzte Informa-
tionen zu Hardwarekomponenten im Leistungsteil. Alle
Parameter in dieser Gruppe sind Arrays:

. [0]: Leistungskarte 1 (die Master-Leistungskarte in
einem parallelen Frequenzumrichter oder die
einzige Leistungskarte in einem Frequenzum-
richter mit einem einzelnen Wechselrichterteil).

. [1]: Leistungskarte 2 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [2]: Leistungskarte 3 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [3]: Leistungskarte 4 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [4]: Leistungskarte 5 (Gleichrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [5]: Leistungskarte 6 (Gleichrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [6]: Leistungskarte 7 (Gleichrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [7]: Leistungskarte 8 (Gleichrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [8]: Ladeschaltung (optional).
. [9]: Lufterleistungskarte 1 (optional).

. [10]: Lufterleistungskarte 2 (optional).

43-00 Component Temp.

43-01 Auxiliary Temp.

Range: Funktion:
127 °C]

Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.

Zur Anzeige der Temperatur einer Hilfskom-
ponente. Die Elemente des Arrays beziehen sich
auf die Temperaturmessungen von den NTC-
Temperatursensoren, die an die
Hardwarekomponenten im Frequenzumrichter
angeschlossen sind. Hinweise zur Anordnung
des Temperatursensors finden Sie in der
Bedienungsanleitung.

43-02 Component SW ID

Range: Funktion:
0% [0 - 20 ] [ Anzeige der Softwareversion der installierten
Option.

3.29.2 43-1* Leistungskartenstatus

Diese Parametergruppe enthalt schreibgeschiitzte Informa-
tionen zum Leistungskartenstatus. Alle Parameter in dieser
Gruppe sind Arrays:

. [0]: Leistungskarte 1 (die Master-Leistungskarte in
einem parallelen Frequenzumrichter oder die
einzige Leistungskarte in einem Frequenzum-
richter mit einem einzelnen Wechselrichterteil).

. [1]: Leistungskarte 2 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [2]: Leistungskarte 3 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

. [3]: Leistungskarte 4 (Wechselrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).

Range: Funktion: . [4]: Leistungskarte 5 (Gleichrichteranschluss in
0°C*| [128- Mﬂm einem parallelen Frequenzumrichter).
127°C1 | Dieser Parameter gilt nur fiir FC302. e [5]: Leistungskarte 6 (Gleichrichteranschluss in
einem parallelen Frequenzumrichter).
Zur Anzeige der Temperatur einer Systemkom- . [6]: Leistungskarte 7 (Gleichrichteranschluss in
ponente. Die Elemente der lokalen PCB- einem parallelen Frequenzumrichter).
IS ST EOTeE Ve e 65 AR . [7]: Leistungskarte 8 (Gleichrichteranschluss in
Sollwerts. Parameter 16-31 System Temp. einem parallelen Frequenzumrichter).
verwendet alle Elemente in diesem Array zur
Berechnung der Systemtemperatur. 43-10 HS Temp. ph.U
Range: Funktion:
127 °C] . . .
Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.
Zur Anzeige der Kuhlkérpertemperatur an der
Position des Phase-U-IGBT-Leistungsmoduls.
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43-10 HS Temp. ph.U

43-14 PC Fan B Speed

Range: Funktion: Range: Funktion:
Diese Messung ist nicht bei allen BaugréBen 0 RPM* | [0 - W
verfligbar. Parameter 16-34 Kiihlkérpertemp. 65535 Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.
verwendet den Wert in diesem Parameter. RPM]
Zl..lr Anzeige der gemessenen Drehzahl von
Lufter B an der Leistungskarte. Jede
Range: Funktion: Leistungskarte hat bis zu 3 Lufteranschlisse.
0°C| [128 - W Platzieren Sie den Liifter gemaB Produk-
127 °C] Dieser Parameter gilt nur fiir FC302. thandbuch im Frequenzumrichter. Eine
typische Platzierung fiir Lifter B ist an der
Zur Anzeige der Kuhlkorpertemperatur an der Schaltschranktir (der interne Lifter).
Position des Phase-V-IGBT-Leistungsmoduls. Der Wert dieses Parameters ist:
Diese Messung ist nicht bei allen BaugroBen . Die tatsachliche Lifterdrehzahl, wenn
verfligbar. Parameter 16-34 Kiihlk6rpertemp. sich ein DC-Lifter im Frequenzum-
verwendet den Wert in diesem Parameter. richter befindet.
. Relative Drehzahl, wenn sich ein AC-
Lifer m Frequenzumrichter
Range: Funktion: befindet.
[ Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.
Range: Funktion:
Zur Anzeige der Kuhlkorpertemperatur an der 0 RPM* | [0 - MM
Position des Phase-W-IGBT-Leistungsmoduls. 65535 Dieser Parameter gilt nur fiir FC302.
Diese Messung ist nicht bei allen Baugréf3en RPM]
verfligbar. Parameter 16-34 Kiihlk6rpertemp. Zur Anzeige der gemessenen Drehzahl von
verwendet den Wert in diesem Parameter. Lufter C an der Leistungskarte. Jede
Leistungskarte hat bis zu 3 Lufteranschlisse.
Platzieren Sie den Lifter gemaR der
Range: Funktion: Bedienungsanleitung im Frequenzumrichter.
0 RPM*| [0 - W Eine typische Platzierung fur Lifter C ist im
65535 Dieser Parameter gilt nur fiir FC302. Schaltschrank (der Zirkulationsliifter).
RPM] Der Wert dieses Parameters ist:
Zur Anzeige der gemessenen Drehzahl von ® Die tatsachliche Liifterdrehzahl,
Liifter A an der Leistungskarte. Jede wenn sich ein DC-Lufter im Frequen-
Leistungskarte hat bis zu 3 Liifteranschliisse. zumrichter befindet.
Platzieren Sie den Lufter gemaf der . Relative Drehzahl, wenn sich ein AC-
Bedienungsanleitung im Frequenzumrichter. Lufter im Frequenzumrichter
Eine typische Platzierung fur Lufter A ist im befindet.
Kanal auf der Ruickseite (der externe Lufter).
Der Wert dieses Parameters ist:
. Die tatsachliche Liifterdrehzahl, Range: Funktion:
wenn sich ein DC-Lifter im Frequen- 0 RPM* [ [0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Liifter
zumrichter befindet. A an der Leistungskarte.
. Relative Drehzahl, wenn sich ein AC-
Liter im Frequenzumiicher
befindet. Range: Funktion:
0 RPM* [ [0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Lufter
B an der Leistungskarte.
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43-22 FPC Fan C Speed

Range:

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Lifter
C an der Leistungskarte.

Range:

43-23 FPC Fan D Speed

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Liifter
D an der Leistungskarte.

Range:

43-24 FPC Fan E Speed

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Lifter E
an der Leistungskarte.

Range:

43-25 FPC Fan F Speed

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Zur Anzeige der Drehzahl von Lifter F
an der Leistungskarte.
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4 Integrierter Bewegungsregler (IMC)

4.1 Einflihrung
HINWEI

Die integrierte Bewegungssteuerung ist nur bei der speziellen IMC-Softwareversion 48.XX verfiigbar. Verwenden Sie zur
Bestellung des Frequenzumrichters mit der IMC-Software den Typencode mit Softwareversion S067. In der IMC-Software
wurden die folgenden Funktionen des Frequenzumrichters entfernt:

. Unterstiitzung von PM- und SynRM-Motoren in VVC*.
. Wobbel-Funktion.

. Flachenwicklerfunktion.

. Erweiterter PID-Prozess.

. nterstiitzung der VLT® Motion Control-Option MCO 305.

Der integrierte Bewegungsregler (IMC) ermdglicht die Positionssteuerung. Die Positionssteuerung ist verfligbar, wenn [0] U/f,
[2] Fluxvektor oh. Geber oder [3] Fluxvektor mit Geber in Parameter 1-01 Steuerprinzip ausgewahlt wird.

Wahlen Sie zur Aktivierung der IMC-Funktion [9] Positioning (Positionierung) oder [10] Synchronization (Synchronisierung) in
Parameter 1-00 Regelverfahren aus. IMC aktiviert die folgenden Funktionen:
. Positionieren: Absolut, relativ und Touch-Probe.

) Referenzfahrt.
. Positionssynchronisierung.

° Virtueller Master.

Die Positionssteuerung in den Positionierungs- und Synchronisierungsmodi kann ohne oder mit Rickfiihrung sein. Beim
Steuerverfahren ohne Rickflihrung wird der vom Motorregler berechnete Rotor-Winkel als Istwert verwendet. Beim Steuer-
verfahren mit Riickfiihrung unterstiitzt VLT® AutomationDrive FC302 standardmaBig 24-V-Drehgeber. Mit zusatzlichen
Optionen unterstitzt der Frequenzumrichter die meisten Standard-Inkrementalgeber, Absolutwertgeber und Resolver.

Der Positionsregler ist fiir lineare und drehende Systeme geeignet. Der Regler kann Positionen auf alle relevanten physischen
Einheiten wie mm oder Grad skalieren.

4.2 Positionierung, Referenzfahrt, Synchronisierung

4.2.1 Positionieren

Der Frequenzumrichter unterstiitzt relative sowie absolute Positionierung. Fiir einen Positionierungsbefehl sind 3 Eingaben
erforderlich:
. Zielposition.

. Drehzahlsollwert.

. Rampenzeiten.

246 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG33MO03



Integrierter Bewegungsregle... Programmierhandbuch

Diese 3 Eingaben kdnnen aus verschiedenen Quellen stammen, siehe Abbildung 4.1.

Par. 3-20 Preset target

positions
l i Profile generator
Target position
- +

Fieldbus reference 1 or 2 Commanded
l KJ position

130BE774.10

Par. 3-16 Reference
resource 2

Par. 3-17 Reference
resource 3

Speed
| Par. 3-03 Default speed l—o
Speed ref.
| Fieldbus reference 1 }—°
Par. 3-15 Reference
resource 1 Acceleration

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

Abbildung 4.1 Positionierungssollwert

In jedem Steuerzyklus (1 ms) berechnet der Profilgenerator Position, Drehzahl und Beschleunigung, die fiir die vorgegebene
Bewegung erforderlich sind. Die Ausgaben des Profilgenerators werden als Eingaben fiir den Positions- und Drehzahlregler
verwendet, wie in Kapitel 4.3.1 Regelschleifen beschrieben.

4.2.2 Referenzfahrt

Die Referenzfahrt ist zum Erstellen eines Sollwerts fiir die physische Maschinenposition beim Steuerverfahren mit
Ruckfiihrung mit Inkrementalgeber oder beim Steuerverfahren ohne Geber erforderlich. IMC unterstiitzt verschiedene
Referenzfahrtfunktionen mit oder ohne einen Referenzfahrt-Sensor. Wahlen Sie die Referenzfahrt-Funktion in

Parameter 17-80 Homing Function aus. Schlieen Sie nach der Auswahl einer Referenzfahrt-Funktion die Referenzfahrt ab,
bevor Sie die absolute Positionierung ausfiihren.
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4.2.3 Synchronisierung

Im Synchronisierungsmodus folgt der Frequenzumrichter der Position eines Mastersignals. Das Mastersignal und der Versatz
zwischen Master und Follower werden wie in Abbildung 4.2 gezeigt behandelt.

Profile generator

130BE775.10

Commanded

Fieldbus reference 1 }—0 position

\_ Master position Synchronization:

e Par. 3-22 - 3-25,
Par. 3-16 Reference . 7-97, 7-99.
resource 2
Speed
— | Position ref.
| Par. 3-26 Position offset |
Speed ref. Acceleration

| Par. 3-02 Offset speed I Offset handling

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

Abbildung 4.2 Synchronisierungssollwerte

In jedem Steuerzyklus (1 ms) berechnet der Profilgenerator Position, Drehzahl und Beschleunigung, die fiir die vorgegebene
Bewegung erforderlich sind. Die Ausgaben des Profilgenerators werden als Eingaben fiir den Positions- und Drehzahlregler
verwendet, wie in Kapitel 4.3.1 Regelschleifen beschrieben.

4.3 Steuerung/Regelung
4.3.1 Regelschleifen

Im Positionierungs- und Synchronisierungsmodus regeln zusatzlich zum Motorregler, der ein Flux-Steuerverfahren, Regelung
ohne Rickflihrung oder Regelung mit Motor-Istwert nutzt, zwei weitere Regelschleifen den Motor. Der Pl-Positionsregler ist
die dufere Schleife und liefert den Sollwert fiir die PID-Drehzahl, die den Sollwert fiir den Motorregler liefert. Bei Regelung
mit Ruckfihrung kénnen Sie den Istwertanschluss fiir alle 3 Regler einzeln auswéhlen.

Wahlen Sie beim Steuerverfahren ohne Ruckfiihrung [0] Motor feedb (Motoristwert) P1-02 in den folgenden Parametern:
. PID-Drehzahl: Parameter 7-00 Drehgeberriickfiihrung.

. Position Pl: Parameter 7-90 Position Pl Feedback Source.
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In dieser Konfiguration verwenden beide Regler den vom Motorregler berechneten Rotor-Winkel. Abbildung 4.3 zeigt die
Regelungsstruktur und die Parameter, die das Regelungsverhalten beeinflussen:

o
Par. 7-90 Position PI S
Feedback Source o
]
Par. 7-00 Speed PID
- Feedback Source
Profile Commanded
generator | yosition 7-9% Par. 7-99  4-1%*
Position PI
Ctrl. Accel. limit Speed limit
Ramps Par. 7-98 [ ox
Speed Position PI Min Speé 4 PID
/ F(fr?/«(/fr 4 Flux motor
Par. 7-08 control
Factor Speed PID
Acceleration Par. 1-69 Torque Accel. Feed
System Inertia Forward
Factor
Abbildung 4.3 Positionierungs- und Synchronisierungsmodus
4.3.2 Regelungs- und Statussignale
IMC-Regelungs- und Statussignale sind als Digital I/O-Bits und Feldbus-Bits verfligbar. Tabelle 4.1 zeigt die verfligbaren
Optionen:
Name Funktion Digital- Steuerwort Digital- Zustandswort
eingang” ausgang
Steuersignale
Aktiviert den Master-Versatz, wenn
Master-Versatz . .
. Parameter 17-93 Master Offset Selection auf die X X - -
aktivieren . . .
Optionen [0]-[5] eingestellt ist.
Referenzfahrt starten |Startet die ausgewahlte Referenzfahrtfunktion. X X - -
Virtuellen Master .
Startet den virtuellen Master. X X - -
starten
Touch aktivieren Zur Auswahl des Touch-Probe-Positionierungsmodus. X X - -
. . Zur Auswahl zwischen absoluter und relativer Positi-
Relative Position . X X - _
onierung.
Sollwert aktivieren Startet die ausgewdhlte Bewegung. X X - -
Sync. an Positi- Zur Auswahl der Positionierung im Synchronisie-
X X - -
onsmodus rungsmodus.
Zur Auswahl des Eingangs fiir den Referenz- -
Referenzfahrt-Sensor X - _
fahrtsensor.
Referenzfahrt-Sensor | Zur Auswahl des Eingangs fiir den Referenz- -
X - -
invers fahrtsensor.
Zur Auswahl des Eingangs fiir den Touch-Probe- -
Touch-Sensor X - -
Sensor.
. Zur Auswahl des Eingangs fir den Touch-Probe- -
Touch-Sensor invers X - -
Sensor.
Zur Auswahl des Drehzahlmodus, wenn
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [9] Positioning
Drehzahlmodus o L . X X - -
(Positionierung) oder [10] Synchronization (Synchroni-
sierung) eingestellt ist.
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Name Funktion Digital- Steuerwort Digital- Zustandswort
eingang” ausgang

Andert das Vorzeichen der eingestellten Zielposition.
L Wenn beispielsweise das Ziel 1000 betragt, wird der
Ziel invers . . . X X - -
Wert durch Aktivierung dieser Option auf -1000

gedndert.

Statussignale

Reversierung nach Gibt das Zeichen des Drehzahlsollwerts nach der

Rampe Rampe an. h N X -
Virtual Master Dir.

(Rich. virtueller Steuert die Richtung der Follower. - - X -
Master)

Die Referenzfahrt ist mit der ausgewahlten Referenz-
Referenzfahrt OK . - - X X
fahrtfunktion abgeschlossen.

Positionieren: Target Position Reached (Zielposition
. erreicht).

On Target (In Ziel) . . . - - X X
Synchronisierung: Follower-Position mit Master-

Position ausgerichtet.

Positionsfehler Maximaler Positionsfehler tiberschritten. - - X X

Eine Positionsbegrenzung ist erreicht

Positionsbegrenzung | (Parameter 3-06 Minimum Position oder - - X -
Parameter 3-07 Maximum Position).
Touch on Target Die Zielposition wird im Touch-Probe-Positionie-
(Beriihrung in Ziel) rungsmodus erreicht. N N X X
Touch Activated L .
Touch-Probe-Positionierung aktiv. - - X X

(Bertihren aktiviert)

Tabelle 4.1 Regelungs- und Statussignale

1) Verwenden Sie fiir héchste Genauigkeit die schnellen Digitaleingdinge 18, 32 und 33 fiir Referenzfahrt- und Touch-Probe-Sensoren.

Wenn [3] FC Motion Profile (FC-Bewegungsprofil) in Optionen fiir Bits 0-2 und 12-15 in Parameter 8-14 Konfigurierbares
Parameter 8-10 Steuerwortprofil ausgewahlt ist, haben die Steuerwort STW:
Bits im Steuerwort und Zustandswort die folgende . [11] Referenzfahrt starten
Bedeutung:
. [12] Touch-Probe aktivieren
Bit |o 1 . [13] Sync. an Pos. Modus
0 Festsollwertanwahl LSB - . [14] Rampe 2
1 Festsollwertanwahl MSB -

. [15] Relais 1

21 |Festsollwert EXB -

. [16] Relais 2

3 Freilaufstopp Kein Freilaufstopp

4 Schnellstopp Kein Schnellstopp ° [17] Drehzahimodus

51 Kein Sollwert Sollwert aktivieren . [18] Virtuellen Master starten
Rampenstopp Start e [19] Master-Versatz aktivieren
Kein Reset Reset .

. [20] Ziel invers

Keine Festdrehzahl JOG Festdrehzahl JOG

9" | Absolut Relativ

10 Daten nicht glltig Daten giiltig

11V |Keine Referenzfahrt Referenzfahrt starten

12V | Kein Beriihren Touch aktivieren

13 [Satzanwahl LSB -
14  [Satzanwahl MSB -
15 Keine Reversierung Reversierung

Tabelle 4.2 Steuerwort

1) Unterscheidet sich von [0] FC-Profil.
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Bit 0 1

0 Steuerung nicht bereit Steuer. bereit

1 Freqt'Jenzumrichter nicht Frequenzumrichter bereit
bereit

2 Motorfreilauf Aktivieren

3 Kein Fehler Abschaltung

4" Keine Referenzfahrt Referenzfahrt

abgeschlossen

5 Reserviert Reserviert
Kein Fehler Abschaltblockierung
Keine Warnung Warnung

8" Nicht in Zielposition Zielposition erreicht

9 Ortbetrieb Bussteuerung

10 AufBerhalb Frequenzgrenze |Frequenzgrenze OK

1 Ohne Funktion In Betrieb

12 Frequenzumrichter OK Gestoppt, Auto Start

13 Spannung OK Spannung Uberschritten

14 Moment OK Moment Uberschritten

15 Timer OK Timer Uberschritten

Tabelle 4.3 Zustandswort

1) Unterscheidet sich von [0] FC-Profil.
Optionen fiir Bits 5 und 12-15 in Parameter 8-13 Zustandswort
Konfiguration:

. [4] Positionsfehler festgelegten Grenzwert lberschritten
. [5] Positionsbegrenzung
. [6] Touch on Target (Beriihrung in Ziel)

. [7] Touch Activated (Bertiihren aktiviert)
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5 Parameterlisten

5.1 Einfihrung

Frequenzumrichter-Serie

Alle = gliltig fiir die FC301- und FC302-Serie
01 = nur gliltig fur die FC301-Serie

02 = nur gliltig fur die FC302-Serie

Anderungen wihrend des Betriebs

Wahr” bedeutet, dass Sie den Parameter wahrend des
Betriebs des Frequenzumrichters andern kénnen. ,Falsch”
bedeutet, dass Sie den Frequenzumrichter stoppen
miissen, um Anderungen vorzunehmen.

4 Parametersatze

Alle Parametersatze: Sie konnen den Parameter in jedem
der 4 Parametersatze einzeln einstellen. 1 einzelner
Parameter kann beispielsweise 4 verschiedene Datenwerte
haben.

1 Parametersatz: Der Datenwert ist in allen Parameter-
sdtzen gleich.

5.1.1 Umwandlung

Die verschiedenen Attribute jedes Parameters sind in den
Werkseinstellungen aufgefiihrt. Parameterwerte werden nur
als ganze Zahlen Ubertragen. Aus diesem Grund werden
Umrechnungsfaktoren zur Ubertragung von Dezimalwerten

verwendet.

Der Umrechnungsfaktor 0,1 bedeutet, dass der
Ubertragene Wert mit 0,1 multipliziert wird. Der Wert 100

wird somit als 10,0 gelesen.

Datenty |[Beschreibung Typ

p

2 Ganzzahl 8 Bit Int8

3 Ganzzahl 16 Bit Int16

4 Ganzzahl 32 Bit Int32

5 Ohne Vorzeichen 8 Bit Uint8

6 Ohne Vorzeichen 16 Bit Uint16
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit Uint32
9 Sichtbarer String VisStr

33 Normalisierter Wert 2 Byte N2

35 Bitsequenz von 16 Booleschen Variablen V2

54 Zeitdifferenz ohne Datum TimD

Tabelle 5.1 Datentyp

Umrechnungsindex Umrechnungsfaktor
100 1

75 3600000
74 3600

70 60

67 1/60

6 1000000
5 100000
4 10000

3 1000

2 100

1 10

0 1

-1 0,1

-2 0,01

-3 0,001

-4 0,0001

-5 0,00001
-6 0,000001

Tabelle 5.2 Umrechnungstabelle
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5.2 Parameterlisten und Optionen, Software-Version 8.10 (Standard)

5.2.1 0-** Betrieb/Display

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

0-0* Grundeinstellungen

0-01 Sprache [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Hz/UPM Umschaltung ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 Landereinstellungen [0] International 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 Netz-Ein Modus (Hand) [1] LCP Stop,Letz.Soll. All set-ups TRUE - Uint8
0-09 Leistungstiberwachung 0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* Parametersatze

0-10 Aktiver Satz [1] Satz 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Programm Satz [1] Satz 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 Satz verknlpfen mit [0] Nicht verknipft All set-ups FALSE - Uint8
0-13 Anzeige: Verknipfte Parametersatze 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0-14 Anzeige: Par.sdtze/Kanal bearbeiten 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-15 Readout: actual setup 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
0-2* LCP-Display

0-20 Displayzeile 1.1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-21 Displayzeile 1.2 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 Displayzeile 1.3 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 Displayzeile 2 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 Displayzeile 3 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 Benutzer-Meni ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* LCP-Benutzerdef

0-30 Einheit fir benutzerdefinierte Anzeige [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
0-31 Min. Wert benutzerdef. Anzeige 0 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-32 Max. Wert benutzerdef. Anzeige 100 CustomReadoutUnit | All set-ups TRUE -2 Int32
0-33 Source for User-defined Readout [240] Default Source All set-ups TRUE - Uint8
0-37 Displaytext 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-38 Displaytext 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-39 Displaytext 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-4* LCP-Tasten

0-40 [Hand On]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-41 [Off]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-42 [Auto On]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-43 [Reset]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-44 [Off/Reset]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-45 [Drive Bypass]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopie/Speichern

0-50 LCP-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-51 Parametersatz-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Passwort

0-60 Hauptmeni Passwort 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 Hauptmeni Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 Quick-Meni Passwort 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 Quickmeni Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 Passwort Bus-Zugriff 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
0-68 Safety Parameters Password 300 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des [ rungsindex
num 302 Betriebs
mer
Password Protection of Safety
0-69 Parameters [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
0-7* Uhreinstellungen
TimeOf
0-70 Datum und Uhrzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Day
0-71 Datumsformat ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
0-72 Uhrzeitformat ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
0-73 Zeitzonenversatz 0 min 2 set-ups FALSE 70 Int16
0-74 MESZ/Sommerzeit [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
TimeOf
0-76 MESZ/Sommerzeitstart ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Day
TimeOf
0-77 MESZ/Sommerzeitende ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Day
0-79 Uhr Fehler ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
0-81 Arbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
TimeOf
0-82 Zusétzl. Arbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Day
TimeOf
0-83 Zusétzl. Nichtarbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Day
0-84 Time for Fieldbus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
0-85 Summer Time Start for Fieldbus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
0-86 Summer Time End for Fieldbus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
0-89 Anzeige Datum/Uhrzeit 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[25]
5.2.2 1-** Motor/Last
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des [rungsindex
num 302 Betriebs
mer
1-0* Grundeinstellungen
1-00 Regelverfahren ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Steuerprinzip ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-02 Drehgeber Anschluss [1] 24V/HTL-Drehgeber All set-ups X FALSE - Uint8
[0] Konstant.
1-03 Drehmomentverhalten der Last Drehmoment All set-ups TRUE - Uint8
1-04 Uberlastmodus [0] Hohes Ubermoment | All set-ups FALSE - Uint8
1-05 Hand/Ort-Betrieb Konfiguration [2] Wie Par. 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 Drehrichtung rechts [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-07 Motor Angle Offset Adjust [0] Manual All set-ups X FALSE - Uint8
1-1* Motorauswahl
1-10 Motorart [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 Motorhersteller ExpressionLimit All set-ups X FALSE - Uint8
1-14 Dampfungsfaktor 140 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 Filter niedrige Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 Filter hohe Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 Spannungskonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-18 Min. Current at No Load 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-2* Motordaten
1-20 Motornennleistung [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

1-21 Motornennleistung [PS] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 Motornennspannung ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 Motornennfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 Motornennstrom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 Motornenndrehzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 Dauer-Nenndrehmoment ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 Autom. Motoranpassung [0] Anpassung aus All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Erw. Motordaten

1-30 Statorwiderstand (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 Rotorwiderstand (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 Statorstreureaktanz (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 Rotorstreureaktanz (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 Hauptreaktanz (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 Indukt. D-Achse (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Int32
1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-39 Motorpolzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM ExpressionLimit All set-ups X FALSE 0 Uint16
1-41 Geber-Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-46 Verstarkung Positionserkennung 120 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-47 Momentkalibrierung niedr. Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-48 Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Int16
1-49 Strom bei min. Induktivitat ExpressionLimit All set-ups X FALSE 0 Uint16
1-5* Lastunabh. Einst.

1-50 Motormagnetisierung bei 0 UPM. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 Steuerprinzip Umschaltpunkt ExpressionLimit All set-ups X FALSE -1 Uint16
1-54 Sp.-Reduz. bei Feldschwachung oV All set-ups FALSE 0 Uint8
1-55 U/f-Kennlinie - U [V] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 U/f-Kennlinie - f [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-58 Fangschaltung Testpulse Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-59 Fangschaltung Testpulse Frequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-6* Lastabh. Einstellung

1-60 Lastausgleich tief 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-61 Lastausgleich hoch 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-62 Schlupfausgleich ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 Resonanzdampfung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 Resonanzdampfung Zeitkonstante 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
1-67 Lasttyp [0] Passiv All set-ups X TRUE - Uint8
1-68 Massentragheit Min. 0 kgm? All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-69 Massentragheit Max. ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-7* Startfunktion

1-70 Startfunktion [0] Rotorlageerkennung | All set-ups TRUE - Uint8
1-71 Startverzog. 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 Startfunktion [2] Freilauf/Verz.zeit All set-ups TRUE - Uint8
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

1-73 Motorfangschaltung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-74 Startdrehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 Startdrehzahl [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 Startstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* Stoppfunktion

1-80 Funktion bei Stopp [0] Motorfreilauf All set-ups TRUE - Uint8
1-81 Ein.-Drehzahl fiir Stoppfunktion [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-82 Ein.-Frequenz fir Stoppfunktion [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 Praziser Stopp-Funktion [0] Praz. Rampenstopp All set-ups FALSE - Uint8
1-84 Praziser Stopp-Wert 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 Verzégerung Drehzahlkompensation 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-9* Motortemperatur

1-90 Thermischer Motorschutz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-91 Fremdbeliftung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-93 Thermistoranschluss [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
1-94 ATEX ETR I-Grenze Gesw. red. 0 % 2 set-ups X TRUE -1 Uint16
1-95 KTY-Sensortyp [0] KTY-Sensor 1 All set-ups TRUE - Uint8
1-96 KTY-Sensoranschluss [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
1-97 KTY-Schwellwert 80 °C 1 set-up TRUE 100 Int16
1-98 ATEX ETR interpol. f-Pkt. ExpressionLimit 1 set-up X TRUE -1 Uint16
1-99 ATEX ETR interpol. |-Pkt. ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5.2.3 2-** Bremsfunktionen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

2-0* DC Halt/DC Bremse

2-00 DC-Haltestrom 50 % All set-ups TRUE Uint8
2-01 DC-Bremsstrom 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 DC-Bremszeit 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-03 DC-Bremse Ein [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 DC-Bremse Ein [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 Maximaler Sollwert MaxReference (P303) All set-ups TRUE -3 Int32
2-06 Parking Strom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 Parking Zeit 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Generator. Bremsen

2-10 Bremsfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
2-11 Bremswiderstand (Ohm) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
2-12 Bremswiderstand Leistung (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 Bremswiderst. Leistungsiiberwachung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-15 Bremswiderstand Test [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-16 AC-Bremse max. Strom 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 Uberspannungssteuerung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-18 Bremswiderstand Testbedingung [0] Bei Netz-Ein All set-ups TRUE - Uint8
2-19 Uberspannungsverstirkung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Mech. Bremse

2-20 Bremse 6ffnen bei Motorstrom ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 Bremse schliessen bei Motordrehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

2-22 Bremse schlieen bei Motorfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 Mech. Bremse Verzégerungszeit O0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 Stopp-Verzégerung 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 Bremse luften Zeit 0.20 s All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 Drehmomentsollw. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 Drehmoment Rampenzeit 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 Verstarkungsfaktor 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
2-29 Torque Ramp Down Time 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-3* Adv. Mech Brake

2-30 Position P Start Proportional Gain 0.0000 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-31 Speed PID Start Proportional Gain 0.0150 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-32 Speed PID Start Integral Time 200.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time 10.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
5.2.4 3-** Sollwert/Rampen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

3-0* Sollwertgrenzen

3-00 Sollwertbereich ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-01 Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02 Minimaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 Maximaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 Sollwertfunktion [0] Addierend All set-ups TRUE - Uint8
3-1* Sollwerteinstellung

3-10 Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-1 Festdrehzahl Jog [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13 Sollwertvorgabe [0] Umschalt. Hand/Auto | All set-ups TRUE - Uint8
3-14 Relativer Festsollwert 0% All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 Variabler Sollwert 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-16 Variabler Sollwert 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-17 Variabler Sollwert 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-18 Relativ. Skalierungssollw. Ressource [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
3-19 Festdrehzahl Jog [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* Rampe 1

3-40 Rampentyp 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-41 Rampenzeit Auf 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 Rampenzeit Ab 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 SS-Form Anfang (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46 S-Form Ende (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47 S-Form Anfang (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 S-Form Ende (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5* Rampe 2

3-50 Rampentyp 2 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-51 Rampenzeit Auf 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 Rampenzeit Ab 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 S-Form Anfang (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
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3-56 S-Form Ende (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-57 S-Form Anfang (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-58 S-Form Ende (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-6* Rampe 3

3-60 Rampentyp 3 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-61 Rampenzeit Auf 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 Rampenzeit Ab 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 S-Form Anfang (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 S-Form Ende (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 S-Form Anfang (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 S-Form Ende (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* Rampe 4

3-70 Rampentyp 4 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-71 Rampenzeit Auf 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72 Rampenzeit Ab 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 S-Form Anfang (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 S-Form Ende (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 S-Form Anfang (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 S-Form Ende (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-8* Weitere Rampen

3-80 Rampenzeit JOG ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Rampenzeit Schnellstopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 Rampentyp Schnellstopp [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-83 Schnellstopp S-Form Anfang Start 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-84 Schnellstopp S-Form Ende 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-89 Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-9* Digitalpoti

3-90 Digitalpoti Einzelschritt 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 Digitalpoti Rampenzeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
3-93 Digitalpoti Max. Grenze 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 Digitalpoti Min. Grenze -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 Rampenverzdgerung ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
5.2.5 4-** Grenzen/Warnungen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des [ rungsindex

num 302 Betriebs

mer

4-1* Motor Grenzen

4-10 Motor Drehrichtung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
4-11 Min. Drehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12 Min. Frequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 Max. Drehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-14 Max Frequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-16 Momentengrenze motorisch ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-17 Momentengrenze generatorisch 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 Stromgrenze ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
4-19 Max. Ausgangsfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
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num 302 Betriebs

mer

4-2* Variable Grenzen

4-20 Variable Drehmomentgrenze [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
4-21 Variable Drehzahlgrenze [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
4-23 Brake Check Limit Factor Source [0] DC-link voltage All set-ups TRUE - Uint8
4-24 Brake Check Limit Factor 98 % All set-ups TRUE 0 Uint8
4-25 Power Limit Motor Factor Source [0] Ohne Funktion All set-ups X TRUE - Uint8
4-26 Power Limit Gener. Factor Source [0] Ohne Funktion All set-ups X TRUE - Uint8
4-3* Drehzahl Uberwach. 5
4-30 Drehgeberiiberwachung Funktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-31 Drehgeber max. Fehlabweichung 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-32 Drehgeber Timeout-Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
4-34 Drehgeberiiberwachung Funktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-35 Drehgeber-Fehler 10 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-36 Drehgeber-Fehler Timeout-Zeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-37 Drehgeber-Fehler Rampe 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-38 Drehgeber-Fehler Rampe Timeout-Zeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-39 Drehgeber-Fehler nach Rampen-Timeout 5s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-4* Speed Monitor

4-43 Motor Speed Monitor Function ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-44 Motor Speed Monitor Max 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-45 Motor Speed Monitor Timeout 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-5* Warnungen Grenzen

4-50 Warnung Strom niedrig 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Warnung Strom hoch ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 Warnung Drehz. niedrig 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-53 Warnung Drehz. hoch ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-54 Warnung Sollwert niedr. -999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 Warnung Sollwert hoch 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 Warnung Istwert niedr. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 Warnung Istwert hoch ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 Motorphasen Uberwachung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-59 Motor Check At Start [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
4-6* Drehz.ausblendung

4-60 Ausbl. Drehzahl von [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 Ausbl. Drehzahl bis [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-8* Power Limit

4-80 Power Limit Func. Motor Mode [0] Disabled All set-ups X TRUE - Uint8
4-81 Power Limit Func. Generator Mode [0] Disabled All set-ups X TRUE - Uint8
4-82 Power Limit Motor Mode 100.0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
4-83 Power Limit Generator Mode 100.0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
4-9* Directional Limits

4-90 Directional Limit Mode [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
4-91 Positive Speed Limit [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-92 Positive Speed Limit [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-93 Negative Speed Limit [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-94 Negative Speed Limit [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-95 Positive Torque limit ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-96 Negative Torque limit ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
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5.2.6 5-** Digit. Ein-/Ausgange

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex

num 302 Betriebs

mer

5-0* Grundeinstellungen

5-00 Schaltlogik [0] PNP All set-ups FALSE - Uint8
5-01 Klemme 27 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-02 Klemme 29 Funktion [0] Eingang All set-ups X TRUE - Uint8
5-1* Digitaleingange

5-10 Klemme 18 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-11 Klemme 19 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-12 Klemme 27 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 Klemme 29 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-14 Klemme 32 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-15 Klemme 33 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-16 Klemme X30/2 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-17 Klemme X30/3 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-18 Klemme X30/4 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 Klemme X46/1 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-21 Klemme X46/3 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-22 Klemme X46/5 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-23 Klemme X46/7 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-24 Klemme X46/9 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-25 Klemme X46/11 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-26 Klemme X46/13 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitalausgange

5-30 Klemme 27 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-31 Klemme 29 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-4* Relais

5-40 Relaisfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 Ein Verzog., Relais 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 Aus Verzdg., Relais 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5* Pulseingdange

5-50 Klemme 29 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups X TRUE Uint32
5-51 Klemme 29 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups X TRUE Uint32
5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups X TRUE -3 Int32
5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert ExpressionLimit All set-ups X TRUE -3 Int32
5-54 Pulseingang 29 Filterzeit 100 ms All set-ups X FALSE -3 Uint16
5-55 Klemme 33 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-56 Klemme 33 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint32
5-57 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 Pulseingang 33 Filterzeit 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Pulsausgdnge

5-60 Klemme 27 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 Klemme 29 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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5-68 Ausgang X30/6 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* 24V Drehgeber

5-70 Kl. 32/33 Drehgeber Aufl. [Pulse/U] 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 Kl. 32/33 Drehgeber Richtung [0] Rechtslauf All set-ups FALSE - Uint8
5-8* Encoderausgang

5-80 AHF-Kondens. Verzog. 25s 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5-9* Bussteuerung

5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5-95 Klemme 29, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups X TRUE -2 N2
5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up X TRUE -2 Uint16
5-97 Klemme X30/6, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-98 Klemme X30/6, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 vint16
5.2.7 6-** Analoge Ein-/Ausg.

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

6-0* Grundeinstellungen

6-00 Signalausfall Zeit 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Signalausfall Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analogeingang 1

6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 Klemme 53 Skal. Max.Spannung 1m0V All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 Klemme 53 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-2* Analogeingang 2

6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom ExpressionLimit All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 Klemme 54 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-3* Analogeingang 3

6-30 KI.X30/11 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 KI.X30/11 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 KI.X30/11 Skal. Min.-Soll/Istw 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 KI.X30/11 Skal. Max.-Soll/Istw ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 Klemme X30/11 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-4* Analogeingang 4

6-40 Klemme X30/12 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-41 Klemme X30/12 Skal. Max.Spannung 1m0V All set-ups TRUE -2 Int16
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6-44 KI.X30/12 Skal. Min.-Soll/Istw 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 KI.X30/12 Skal. Max.-Soll/Istw ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 Klemme X30/12 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-5* Analogausgang 1

6-50 Klemme 42 Analogausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-51 KI. 42, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52 KI. 42, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 Kl. 42, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 KI. 42, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-55 Klemme 42, Ausgangsfilter [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
6-6* Analogausgang 2

6-60 Klemme X30/8 Analogausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-61 Kl. X30/8, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-62 KI. X30/8, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 Kl. X30/8, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-64 KI. X30/8, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Analogausgang 3

6-70 KI. X45/1 Ausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-71 Klemme X45/1 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 Klemme X45/1 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-73 Klemme X45/1, Wert bei Bussteuerung 0% All set-ups TRUE -2 N2
6-74 KI. X45/1, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Analogausgang 4

6-80 Kl. X45/3 Ausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-81 Klemme X45/3 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 Klemme X45/3 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 Klemme X45/3, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-84 KI. X45/3, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.2.8 7-** PID Regler

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

7-0* PID Drehzahlregler

7-00 Drehgeberrtickfiihrung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
7-01 Speed PID Droop 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-02 Drehzahlregler P-Verstarkung ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 Drehzahlregler |-Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 Drehzahlregler D-Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 Drehzahlregler D-Verstérk./Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 Drehzahlregler Getriebefaktor 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 Drehzahlregler Vorsteuerung 0% All set-ups FALSE 0 Uint16
7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint32
7-1* Drehmom. PI-Regler

7-10 Torque PI Feedback Source [0] Controller Off All set-ups TRUE - Uint8
7-12 Drehmom.Regler P-Verstarkung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 Drehmom.Regler |-Zeit 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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7-16 Torque PI Lowpass Filter Time 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-18 Torque PI Feed Forward Factor 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-19 Current Controller Rise Time ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint16
7-2* PID-Prozess Istw.

7-20 PID-Prozess Istwert 1 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-22 PID-Prozess Istwert 2 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-3* PID-Prozessregler

7-30 Auswahl Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-31 PID-Prozess Anti-Windup [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8
7-32 PID-Prozess Reglerstart bei 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 PID-Prozess P-Verstarkung ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 PID-Prozess I-Zeit 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 PID-Prozess D-Zeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 PID-Prozess D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 PID-Prozess Vorsteuerung 0% All set-ups TRUE Uint16
7-39 Bandbreite Ist=Sollwert 5% All set-ups TRUE Uint8
7-4* Erw. PID-Prozess |

7-40 PID-Prozess Reset |-Teil [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8
7-41 PID-Prozessausgang neg. Begrenzung -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-42 PID-Prozessausgang pos. Begrenzung 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43 PID-Prozess P-Skal.Min.Sollw. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44 PID-Prozess P-Skal.Max.Sollw. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 PID-Prozess Vorsteuerungsfaktor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
7-46 Auswahl FF-Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-48 PCD Feed Forward 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint16
7-49 PID-Ausgang Normal/Invers [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-5* Erw. PID-Prozess Il

7-50 PID-Prozess erw. PID [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
7-51 PID-Prozess FF-Verstarkung 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-52 PID-Prozess FF-Rampe Auf 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 PID-Prozess FF-Rampe Ab 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 PID-Prozess Sollw. Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-57 PID-Prozess Istw. Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
5.2.9 8-** Opt./Schnittstellen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

8-0* Grundeinstellungen

8-01 Fuhrungshoheit [0] Klemme und Steuerw. [ All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Aktives Steuerwort ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Steuerwort Timeout-Zeit 1s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 Steuerwort Timeout-Funktion ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 Steuerwort Timeout-Ende [1] Par.satz fortsetzen 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 Timeout Steuerwort quittieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
8-07 Diagnose Trigger [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 Anzeigefilter ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-1* Steuerwort
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8-10 Steuerwortprofil [0] FC-Profil All set-ups TRUE - Uint8
8-13 Zustandswort Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-14 Konfigurierbares Steuerwort STW [1] Standardprofil 2 set-ups TRUE - Uint8
8-17 Configurable Alarm and Warningword [0] Off All set-ups TRUE - Uint16
8-19 Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* Ser. FC-Schnittst.

8-30 FC-Protokoll [0] FC-Profil 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Adresse 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 FC-Baudrate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 Paritat/Stoppbits [0] Paritat:G, Stoppbit:1 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 Geschatzte Zykluszeit 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 FC Interchar. Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* FC/MC-Protokoll

8-40 Telegrammtyp [1] Standardtelegr. 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Protokoll-Parameter 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-43 PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-45 BTM-Transaktionsbefehl [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
8-46 BTM-Transaktionszustand [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
8-47 BTM Zeitlberschreitung 60 s 1 set-up FALSE Uint16
8-48 BTM Maximum Errors 21 N/A 1 set-up TRUE Uint8
8-49 BTM Error Log 0.255 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
8-5* Betr. Bus/Klemme

8-50 Motorfreilauf [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Schnellstopp [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-52 DC Bremse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 Start [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-54 Reversierung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-55 Satzanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-56 Festsollwertanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-57 Auswahl Profidrive OFF2 [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-58 Auswahl Profidrive OFF3 [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-8* FC-Ser.-Diagnose

8-80 Zahler Busmeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 Zahler Busfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 Zahler Slavemeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 Zahler Slavefehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Bus-Festdrehzahl

8-90 Bus-Festdrehzahl 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Bus-Festdrehzahl 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
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5.2.10 9-** PROFIdrive

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
9-00 Sollwert 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 Istwert 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 Teilnehmeradresse 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 Drive Unit System Number 1034 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 Telegrammtyp [100] Ohne 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 Signal-Parameter 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 Parameter bearbeiten [1] Aktiviert 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 Profibus Steuerung deaktivieren [1] Bussteuerung aktiv. 2 set-ups FALSE - Uint8
9-44 Zéhler: Fehler im Speicher 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 Speicher: Alarmworte 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 Speicher: Fehlercode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 Zéhler: Fehler Gesamt 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 Profibus-Warnwort 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
[255] Baudrate
9-63 Aktive Baudrate unbekannt All set-ups TRUE - Uint8
9-64 Bus-ID 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
OctStr
9-65 Profilnummer 0 N/A All set-ups TRUE 0 [2]
9-67 Steuerwort 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 Zustandswort 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 Edit Set-up [1] Satz 1 All set-ups TRUE - Uint8
9-71 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
9-72 Freq.umr. Reset [0] Normal Betrieb 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 DO-ID 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 Definierte Parameter (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 Definierte Parameter (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 Definierte Parameter (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 Definierte Parameter (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 Definierte Parameter (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 Gednderte Parameter (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 Gednderte Parameter (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 Gednderte Parameter (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 Gednderte Parameter (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 Gednderte Parameter (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 Profibus-Versionszahler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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10-0* Grundeinstellungen

10-00 Protokoll ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 Baudratenauswahl ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 MAC-ID Adresse ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 Zshler Ubertragungsfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 Zahler Empfangsfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 Zahler Bus-Off 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet

10-10 Prozessdatentyp ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
10-11 Prozessdaten Schreiben Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 Prozessdaten Lesen Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 Warnparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 DeviceNet Sollwert [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 DeviceNet Steuerung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* COS-Filter

10-20 COS-Filter 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-21 COS-Filter 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-22 COS-Filter 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-23 COS-Filter 4 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-3* Parameterzugriff

10-30 Array Index 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
10-32 DeviceNet Revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 EEPROM speichern [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 DeviceNet-Produktcode ExpressionLimit 1 set-up TRUE Uint16
10-39 DeviceNet F-Parameter 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
10-5* CANopen

10-50 Prozessdaten Konfiguration-Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 Prozessdaten Konfiguration-Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
5.2.12 12-** Ethernet
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12-0* IP-Einstellungen

12-00 IP-Adresszuweisung ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 IP-Adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 Subnetzmaske 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 Standard-Gateway 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 DHCP-Server 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 Lease lauft ab ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 Namensserver 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 Domdanenname 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 Host-Name 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 Phys. Adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Verbindung
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12-10 Verb.status [0] Keine Verb. All set-ups TRUE - Uint8
12-11 Verb.dauer ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 Auto. Verbindung ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 Verb.geschw. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 Verb.duplex ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint8
12-18 Supervisor MAC 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[6]
12-19 Supervisor IP Addr. 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[4]
12-2* Prozessdaten

12-20 Steuerinstanz ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 Prozessdaten Schreiben Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 Prozessdaten Lesen Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-23 Process Data Config Write Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-24 Process Data Config Read Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-27 Primarer Master 0 N/A 2 set-ups FALSE 0 OctStr[4]
12-28 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
12-29 EEPROM speichern [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* Ethernet/IP

12-30 Warnparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-31 DeviceNet Sollwert [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 DeviceNet Steuerung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 CIP Revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 CIP Produktcode ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 EDS-Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 COS Sperrtimer 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 COS-Filter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP

12-40 Status Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 Anzahl Slave-Meldungen 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-42 Anzahl Slave-Ausnahme Meld. 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-5*% EtherCAT

12-50 Configured Station Alias 0 N/A 1 set-up FALSE Uint16
12-51 Configured Station Address 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
12-59 EtherCAT Status 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-6* Ethernet PowerLink

12-60 Node ID 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
12-62 SDO Timeout 30000 ms All set-ups TRUE -3 Uint32
12-63 Basic Ethernet Timeout 5000.000 ms All set-ups TRUE -6 Uint32
12-66 Threshold 15 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-67 Threshold Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-68 Cumulative Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-69 Ethernet PowerLink Status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* Dienste

12-80 FTP-Server [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 HTTP-Server [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 SMTP-Service [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-83 SNMP Agent [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-84 Address Conflict Detection [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-85 ACD Last Conflict 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[35]
12-89 Transparent Socket Channel Port ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint16
12-9* Erweiterte Dienste
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12-90 Kabeldiagnose [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 Auto Cross Over [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 IGMP-Snooping [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 Fehler Kabellange 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 Broadcast Storm Schutz -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 Broadcast Sturmfilter 120 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-96 Anschluss-Konfig. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-97 QoS Priority ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-98 Schnittstellenzéhler 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-99 Medienzdhler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5.2.13 13-** Smart Logic
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
13-0* SL-Controller
13-00 Smart Logic Controller ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 SL-Controller Start ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 SL-Controller Stopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 SL-Parameter Initialisieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Vergleicher
13-10 Vergleicher-Operand ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 Vergleicher-Funktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 Vergleicher-Wert ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-1* RS Flip Flops
13-15 RS-FF Operand S ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-16 RS-FF Operand R ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-2* Timer
13-20 SL-Timer ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Logikregeln
13-40 Logikregel Boolsch 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 Logikregel Verkniipfung 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 Logikregel Boolsch 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 Logikregel Verknlpfung 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 Logikregel Boolsch 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5*% SL-Programm
13-51 SL-Controller Ereignis ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 SL-Controller Aktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-9* User Defined Alerts
13-90 Alert Trigger [0] FALSCH 2 set-ups TRUE - Uint8
13-91 Alert Action [0] Info 2 set-ups TRUE - Uint8
VisStr
13-92 Alert Text ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 [20]
13-9* User Defined Readouts
13-97 Alert Alarm Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
13-98 Alert Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
13-99 Alert Status Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
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14-0* IGBT-Ansteuerung

14-00 Schaltmuster [1] SFAVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 Taktfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 Ubermodulation ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
14-04 PWM-Jitter [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
14-06 Pausenzeit-Kompensation [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Mains Failure

14-10 Netzausfall-Funktion [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
14-11 Netzausfall-Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 Netzphasen-Unsymmetrie [0] Alarm All set-ups TRUE - Uint8
14-14 Kin. Back-up Time-out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-16 Kin. Back-up Gain 100 % All set-ups X TRUE 0 Uint32
14-2* Reset/Initialisieren

14-20 Quittierfunktion [0] Manuell Quittieren All set-ups TRUE - Uint8
14-21 Autom. Quittieren Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 Betriebsart [0] Normal Betrieb All set-ups TRUE - Uint8
14-23 Typencodeeinstellung ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint16
14-24 Stromgrenze Verzégerungszeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 WR-Fehler Abschaltverzdgerung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 Produktionseinstellungen [0] Normal Betrieb All set-ups TRUE - Uint8
14-29 Servicecode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Stromgrenze

14-30 Regler P-Verstarkung 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 Regler |-Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 Regler, Filterzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 Stall Protection [1] Aktiviert All set-ups FALSE - Uint8
14-36 Field-weakening Function [0] Auto All set-ups X TRUE - Uint8
14-37 Fieldweakening Speed ExpressionLimit All set-ups X TRUE 67 Uint16
14-4* Energieoptimierung

14-40 Quadr.Mom. Anpassung 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 Minimale AEO-Magnetisierung ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 Minimale AEO-Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 Motor Cos-Phi ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Umgebung

14-50 EMV-Filter [1] Ein 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 Zwischenkreiskompensation ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-52 Luftersteuerung [0] Auto All set-ups TRUE - Uint8
14-53 Lufterliberwachung [1] Warnung All set-ups TRUE - Uint8
14-55 Ausgangsfilter [0] Kein Filter All set-ups FALSE - Uint8
14-56 Kapazitat Ausgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 Induktivitat Ausgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter ExpressionLimit 1 set-up X FALSE 0 Uint8
14-6* Auto-Reduzier.

14-60 Funktion bei Ubertemperatur [0] Abschaltung All set-ups TRUE - Uint8
14-61 Funktion bei WR-Uberlast [0] Abschaltung All set-ups TRUE - Uint8
14-62 WR- Uberlast Reduzierstrom 95 % All set-ups TRUE 0 Uint16
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14-7* Kompatibilitat

14-72 VLT-Alarmwort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-73 VLT-Warnwort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-74 VLT Erw. Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-8* Optionen

14-80 Ext. 24 VDC fir Option [1] Ja 2 set-ups FALSE - Uint8
14-88 Option Data Storage 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
14-89 Option Detection [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fehlereinstellungen

14-90 |Feh|erebenen ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5.2.15 15-** Info/Wartung

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konver- Daten
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num 302 Betriebs index

mer

15-0* Betriebsdaten

15-00 Betriebsstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 Motorlaufstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 Zéhler-kWh 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 Anzahl Netz-Ein 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 Anzahl Ubertemperaturen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 Anzahl Uberspannungen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 Reset Zahler-kWh [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-07 Reset Motorlaufstundenzahler [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-1* Echtzeitkanal

15-10 Echtzeitkanal Quelle 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 Echtzeitkanal Abtastrate ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 Echtzeitkanal Protokollart [0] Kontinuierlich 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Protokollierung

15-20 Protokoll: Ereignis 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
15-21 Protokoll: Wert 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-22 Protokoll: Zeit 0ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* Fehlerspeicher

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-31 Fehlerspeicher: Wert 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
15-32 Fehlerspeicher: Zeit 0s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-33 Fehlerspeicher: Datum und Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 TimeOfDay
15-4* Typendaten

15-40 FC-Typ 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[6]
15-41 Leistungsteil 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-42 Nennspannung 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-43 Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[5]
15-44 Typencode (original) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 Typencode (aktuell) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 | Typ Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([8]
15-47 Leistungsteil Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([8]
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15-48 LCP-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 Steuerkarte SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 Leistungsteil SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-51 Typ Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 Leistungsteil Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-54 Config File Name ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[16]
15-58 SmartStart-Dateiname ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 VisStr[16]
15-59 Dateiname ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Install. Optionen

15-60 Option installiert 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 SW-Version Option 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 | Optionsbestellnr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 Optionsseriennr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 Option A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 Option A - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-72 Option B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 Option B - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 Option CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 Option CO - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 Option C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 Option C1 - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-8* Betriebsdaten Il

15-80 Laufstunden Lufter 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 Lifter-Laufstunden 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-89 Configuration Change Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-9* Parameterinfo

15-92 Definierte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-93 Gednderte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-98  |Typendaten 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-99 Parameter-Metadaten 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5.2.16 16-** Datenanzeigen
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16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 Steuerwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-01 Sollwert [Einheit] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 Sollwert % 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 Hauptistwert [%)] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-06 Actual Position 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
16-09 Benutzerdefinierte Anzeige 0 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Anzeigen-Motor

16-10 Leistung [kW] 0 kW All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 Leistung [PS] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 Motorspannung oV All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 Frequenz 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
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16-14 Motorstrom 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 Frequenz [%] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-16 Drehmoment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 Drehzahl [UPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 Therm. Motorschutz 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-19 KTY-Sensortemperatur 0°C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 Rotor-Winkel 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 Max. Drehmoment [%)] Auflésung 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 Drehmoment [%] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-23 Motor Shaft Power [kW] 0 kW All set-ups TRUE 1 Int32
16-24 Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups X TRUE -4 Uint32
16-25 Max. Drehmoment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* Anzeigen-FU

16-30 DC-Spannung oV All set-ups FALSE 0 Uint16
16-31 System Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
16-32 Bremsleistung/s 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 Bremsleist/2 min 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 Kihlkérpertemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 | FC Uberlast 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 Nenn-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 Max.-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 SL Contr.Zustand 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 Steuerkartentemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-40 Echtzeitkanalspeicher voll [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8
16-41 Untere LCP-Statuszeile 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[50]
16-42 Service Log Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
16-43 Status Zeitablaufsteuerung [0] Timed Actions Auto All set-ups TRUE - Uint8
16-45 Motor Phase U Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-46 Motor Phase V Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-47 Motor Phase W Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-49 Stromfehlerquelle 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint8
16-5* Soll- & Istwerte

16-50 Externer Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 Puls-Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 Istwert [Einheit] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 Digitalpoti Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-57 Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.

16-60 Digitaleingdnge 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 AE 53 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-62 Analogeingang 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 AE 54 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-64 Analogeingang 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 Analogausgang 42 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 Digitalausgange 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 Pulseingang 29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-68 Pulseingang 33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 Pulsausg. 27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 Pulsausg. 29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
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16-71 Relaisausgéange 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 Zéhler A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 Zéhler B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-74 Praziser Stopp-Zahler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-75 Analogeingang X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 Analogeingang X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 Analogausgang X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 Analogausgang X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 Analogausgang X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Anzeig. Schnittst.

16-80 Bus Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 Bus Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 Feldbus-Komm. Status 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 FC Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 FC Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-87 Bus Readout Alarm/Warning 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-89 Configurable Alarm/Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-9* Bus Diagnose

16-90 Alarmwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 Alarmwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 Warnwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 Warnwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 Erw. Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-95 Erw. Zustandswort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-96 Wartungswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
5.2.17 17-** Drehgeber Opt.
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17-1* Inkrementalgeber

17-10 Signaltyp [1]1 TTL (5V, RS422) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 Inkremental Aufldsung [Pulse/U] 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2* Absolutwertgeber

17-20 Protokollauswahl [0] Keine All set-ups FALSE - Uint8
17-21 Absolut Aufldsung [Positionen/U] ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-22 Multiturn Revolutions 1 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 SSI-Datenlénge 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 Taktgeschwindigkeit 260 kHz All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 SSI-Datentyp [0] Gray-Code All set-ups FALSE - Uint8
17-34 HIPERFACE-Baudrate [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* Resolver

17-50 Resolver Pole 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 Resolver Eingangsspannung 7V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 Resolver Eingangsfrequenz 10 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 Ubersetzungsverhiltnis 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-56 Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 Resolver aktivieren [0] Deaktiviert 2 set-ups FALSE - Uint8
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17-6* Uberw./Anwend.
17-60 Positive Drehgeberrichtung [0] Rechtslauf All set-ups FALSE - Uint8
17-61 Drehgeber Uberwachung [1] Warnung All set-ups TRUE - Uint8
17-7% Position Scaling
17-70 Position Unit [0] pu All set-ups TRUE - Uint8
17-71 Position Unit Scale 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int8
17-72 Position Unit Numerator 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-73 Position Unit Denominator 1 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-74 Position Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
5.2.18 18-** Datenanzeigen 2
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
18-0* Maintenance Log
18-00 Wartungsprotokoll: Pos. 0 N/A All set-ups X FALSE Uint8
18-01 Wartungsprotokoll: Aktion 0 N/A All set-ups X FALSE Uint8
18-02 Wartungsprotokoll: Zeit 0s All set-ups X FALSE Uint32
TimeOfD
18-03 Wartungsprotokoll: Datum und Zeit ExpressionLimit All set-ups X FALSE 0 ay
18-2* Motor Readouts
18-27 Safe Opt. Est. Speed 0 RPM All set-ups TRUE 67 Int32
18-28 Safe Opt. Meas. Speed 0 RPM All set-ups TRUE 67 Int32
18-29 Safe Opt. Speed Error 0 RPM All set-ups TRUE 67 Int32
18-3* Analog Readouts
18-36 Analogeingang X48/2 [mA] 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 Temp. Eing. X48/4 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-38 Temp. Eing. X48/7 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-39 Temp. Eing. X48/10 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-4* PGIO-Datenanzeigen
18-43 Analogausgang X49/7 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-44 Analogausgang X49/9 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-45 Analogausgang X49/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-5* Active Alarms/Warnings
18-55 Active Alarm Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-56 Active Warning Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-6* Inputs & Outputs 2
18-60 Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
18-7* Rectifier Status
18-70 Mains Voltage oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-71 Mains Frequency 0 Hz All set-ups X TRUE -1 Int16
18-72 Mains Imbalance 0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
18-75 Rectifier DC Volt. oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-9* PID-Anzeigen
18-90 PID-Prozess Abweichung 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 PID-Prozessausgang 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 PID-Prozess begrenz. Ausgang 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 PID-Prozess verstarkungsskal. Ausgang 0% All set-ups FALSE -1 Int16
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5.2.19 30-** Spezielle Merkmale
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
30-0* Wobbler
[0] Abs.Freq. Auf/Ab-Zeit

30-00 Wobbel-Modus All set-ups FALSE - Uint8
30-01 Wobbel Delta-Frequenz [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-02 Wobbel Delta-Frequenz [%)] 25 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-03 Wobbler Variable Skalierung [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
30-04 Wobbel Sprung-Frequenz [%)] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-05 Wobbel Sprung-Frequenz [%)] 0 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-06 Wobbel Sprungzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-07 Wobbel-Sequenzzeit 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-08 Wobbel Auf/Ab-Zeit 5s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-09 Wobbel-Zufallsfunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
30-10 Wobbel-Verhaltnis 1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-11 Max. Wobbel-Verhaltnis Zufall 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-12 Min. Wobbel-Verhéltnis Zufall 0.1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-19 Wobbel Deltafreq. skaliert 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
30-2* Erw. Startfunktion
30-20 Startmoment hoch ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint16
30-21 High Starting Torque Current [%] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-22 Blockierter Rotorschutz ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
30-23 Erkennungszeit blockierter Rotor [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint8
30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%] 25 % All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-25 Light Load Delay [s] 0.000 s All set-ups X TRUE -3 Uint32
30-26 Light Load Current [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-27 Light Load Speed [%] 0 % All set-ups X TRUE Uint16
30-5* Unit Configuration
30-50 Heat Sink Fan Mode ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE - uint8
30-8* Kompatibilitit (I)
30-80 D-Achsen-Induktivitat (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
30-81 Bremswiderstand (Ohm) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
30-83 Drehzahlregler P-Verstarkung ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 PID-Prozess P-Verstarkung ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-9* Wifi LCP

VisStr
30-90 SSID ExpressionLimit 1 set-up TRUE [32]
30-91 Channel 5 N/A 1 set-up TRUE Uint8

VisStr
30-92 Password ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 [48]
30-93 Security type [2] WPA_WPA2 1 set-up TRUE - Uint8
30-94 IP address ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
30-95 Submask ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
30-96 Port 5001 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
30-97 Wifi Timeout Action [0] Do Nothing 1 set-up TRUE - Uint8
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5.2.20 32-** MCO Grundeinstell.

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- Daten
meter tersatze FC | wéhrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

32-0* Drehgeber 2

32-00 Inkrem. Signaltyp [1]1 TTL (5V, RS422) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-01 Inkrementalauflésung 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-02 Absolutwertprotokoll [0] Keine 2 set-ups TRUE - Uint8
32-03 Absolutwertauflésung 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-04 Absolute Encoder Baudrate X55 [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
32-05 Absolutwertgeber-Datenlange 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-06 Absolutwertgeber-Taktfrequenz 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-07 Absolutwertgeber Takt [1] Ein 2 set-ups TRUE - Uint8
32-08 Absolutwertgeber-Kabelldnge 0m 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-09 Drehgeberiiberwachung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
32-10 Drehrichtung [1] Normal Betrieb 2 set-ups TRUE - Uint8
32-11 Nenner Benutzereinheit 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-12 Zéhler Benutzereinheit 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-13 Enc.2 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-14 Enc.2 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-15 Enc.2 CAN guard [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
32-3* Drehgeber 1

32-30 Inkrem. Signaltyp [1]1 TTL (5V, RS422) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-31 Inkrementalauflésung 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-32 Absolutwertprotokoll [0] Keine 2 set-ups TRUE - Uint8
32-33 Absolutwertauflésung 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-35 Absolutwertgeber-Datenlénge 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-36 Absolutwertgeber-Taktfrequenz 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-37 Absolutwertgeber Takt [1] Ein 2 set-ups TRUE - Uint8
32-38 Absolutwertgeber-Kabellange Om 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-39 Drehgeberiiberwachung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
32-40 Drehgeberterminierung [1] Ein 2 set-ups TRUE - Uint8
32-43 Enc.1 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-44 Enc.1 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-45 Enc.1 CAN guard [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
32-5* Istwertanschluss

32-50 Quelle Slave [2] Drehgeber 2 2 set-ups TRUE - Uint8
32-51 MCO 302 Letzter Wille [1] Abschaltung 2 set-ups TRUE - Uint8
32-52 Source Master [1] Encoder 1 X56 2 set-ups TRUE - Uint8
32-6* PID-Regler

32-60 P-Faktor 30 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-61 D-Faktor 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-62 I-Faktor 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-63 Grenzwert fiir Integralsumme 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-64 PID-Bandbreite 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-65 Vorsteuerung fiir Geschwindgkeit 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-66 Vorsteuerung der Beschleunigung 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-67 Max. tolerierter Positionsfehler 20000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-68 Reversierverhalten fiir Slave [0] Reversier. zuldssig 2 set-ups TRUE - Uint8
32-69 Abtastzeit fir PID-Regler 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint16
32-70 Abtastzeit fur Profilgeber 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
32-71 GroRe des Regelfensters (Aktivierung) 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
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32-72 Grof3e des Regelfensters (Deaktiv.) 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-73 Integral limit filter time 0ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-74 Position error filter time 0ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-8* Geschw. u. Beschl.

32-80 Max. Geschw. (Drehgeber) 1500 RPM 2 set-ups TRUE 67 Uint32
32-81 Klrzeste Rampe 1s 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-82 Rampentyp [0] Linear 2 set-ups TRUE - Uint8
32-83 Geschwindigkeitsteiler 100 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-84 Standardgeschwindigkeit 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-85 Standardbeschleunigung 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-86 Acc. up for limited jerk 100 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-87 Acc. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-88 Dec. up for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-89 Dec. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-9* Entwicklung

32-90 |Debug—QueIIe [0] Steuerkarte 2 set-ups TRUE - Uint8
5.2.21 33-** MCO Erw. Einstellungen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

33-0* Ref.punktbeweg.

33-00 Referenzfahrt erzwingen [0] Keine Zwangsricks. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-01 Nullpunktversatz von Ref.pkt. 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-02 Rampe fiir Referenzfahrt 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-03 Geschw. der Ref.pkt-Bewegung 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-04 Verhalten bei Ref.pkt.-Bewegung [0] Riickwarts und Index 2 set-ups TRUE - Uint8
33-1* Synchronisierung

33-10 Synchronisierungsfaktor Master (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-11 Synchronisierungsfaktor Slave (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-12 Position-Offset fiir Synchronisierung 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-13 Gen fen. fir Pos.syn. 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-14 Relative Slavegeschw.-Grenze 0% 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-15 Markierungszahl fiir Master 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-16 Markeranzahl fir Slave 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-17 Mastermarkierungsdistanz 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-18 Slavemarkerdistanz 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-19 Mastermarkertyp [0] Drehgeber Z positiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-20 Slavemarkertyp [0] Drehgeber Z positiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-21 Toleranzfenster Mastermarker 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-22 Toleranzfenster Slavemarker 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-23 Startverh. f. Markersynchronisierung. [0] Startfunktion 1 2 set-ups TRUE - Uint16
33-24 Markeranzahl fir Fehler 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-25 Markeranzahl fir READY 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-26 Geschw.-Filter 0 us 2 set-ups TRUE -6 Int32
33-27 Offset-Filterzeit 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-28 Markerfilterkonfig. [0] Marker-Filter 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-29 Filterzeit fur Markerfilter 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int32
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33-30 Max. Markierungskorrektur 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-31 Synchronisierungstyp [0] Standard 2 set-ups TRUE - Uint8
33-32 Feed Forward Velocity Adaptation 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-33 Velocity Filter Window 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-34 Slave Marker filter time 0ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-4* Grenzwertverarb.

33-40 Verhalten an Endbegren. [0] Fehlerroutine aufr. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-41 Neg. Software-Endbegren. -500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-42 Pos. Software-Endbegren. 500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
3343 Neg. Software-Endbegren. aktiv [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
33-44 Pos. Software-Endbegren. aktiv [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
33-45 Zeit in Zielfenster 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
33-46 Zielfenster-Grenzwert 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-47 GroBe des Zielfensters 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-5* E/A-Konfiguration

33-50 Klemme X57/1 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-51 Klemme X57/2 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-52 Klemme X57/3 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-53 Klemme X57/4 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-54 Klemme X57/5 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-55 Klemme X57/6 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-56 Klemme X57/7 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-57 Klemme X57/8 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-58 Klemme X57/9 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-59 Klemme X57/10 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-60 Klemme X59/1 und X59/2 Funktion [1] Ausgang 2 set-ups FALSE - Uint8
33-61 Klemme X59/1 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-62 Klemme X59/2 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-63 Klemme X59/1 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-64 Klemme X59/2 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-65 Klemme X59/3 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-66 Klemme X59/4 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-67 Klemme X59/5 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-68 Klemme X59/6 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-69 Klemme X59/7 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-70 Klemme X59/8 Digitalausgang [0] Ohne Funktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-8* Globale Parameter

33-80 Aktive Programmnummer -1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int8
33-81 Netz-Ein-Zustand [1] Motor ein 2 set-ups TRUE - Uint8
33-82 Zustandstiberw. FC300 [1] Ein 2 set-ups TRUE - Uint8
33-83 Verhalten nach Fehler [0] Motorfreilauf 2 set-ups TRUE - Uint8
33-84 Verhalten nach Esc. [0] Kontroll. Stopp 2 set-ups TRUE - Uint8
33-85 Ext. 24 VDC fur MCO [0] Nein 2 set-ups TRUE - Uint8
33-86 Klemme bei Alarm [0] Relais 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-87 Klemmenzustand bei Alarm [0] Keine Aktion 2 set-ups TRUE - Uint8
33-88 Zustandswort bei Alarm 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-9* MCO-Anschlusseinstellungen

33-90 X62 MCO CAN node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-91 X62 MCO CAN baud rate [20] 125 kBit/s 2 set-ups TRUE - Uint8
33-94 X60 MCO RS485 serial termination [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
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33-95 X60 MCO RS485 serial baud rate [2] 9600 Baud 2 set-ups TRUE - Uint8

5.2.22 34-** MCO-Datenanzeigen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer 5
34-0* PCD-Par. schreiben

34-01 PCD 1 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 PCD 2 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 PCD 3 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 PCD 4 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 PCD 5 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-06 PCD 6 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 PCD 7 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 PCD 8 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 PCD 9 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 PCD 10 Schreiben an MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2* PCD-Par. lesen

34-21 PCD 1 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-22 PCD 2 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-23 PCD 3 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 PCD 4 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 PCD 5 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 PCD 6 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 PCD 7 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 PCD 8 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 PCD 9 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 PCD 10 Lesen von MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-4* Anzeig. Ein-/ Ausg.

34-40 Digitaleingdnge 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-41 Digitalausgénge 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5% Prozessdaten

34-50 Istposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-51 Sollposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-52 Masteristposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-53 Slave-Indexposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-54 Master-Indexposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-55 Kurvenposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 Schleppabstand 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-57 Synchronisierungsfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-58 Istgeschwindigkeit 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-59 Master-Istgeschwindigkeit 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-60 Synchronisationsstatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-61 Achsenstatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-62 Programmstatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-64 MCO 302-Zustand 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-65 MCO 302-Steuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-66 SPI Error Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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34-7* Diagnose-Anzeigen
34-70 MCO Alarmwort 1 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
34-71 MCO Alarmwort 2 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
5.2.23 35-** Sensor Input Option
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
35-0* Temp. Eing.-Modus
35-00 Term. X48/4 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 Temp. Eingang X48/7 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-02 Term. X48/7 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 Temp. Eingang X48/10 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-04 Term. X48/10 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 Temp. Eingang X48/4 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-06 Alarmfunktion Temperaturfiihler [5] Stopp und Alarm All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Temp. Eingang X48/4
35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE Uint8
35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-2* Temp. Eingang X48/7
35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-3* Temp. Eingang X48/10
35-34 Term. X48/10 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
35-4* Analogeingang X48/2
35-42 Term. X48/2 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-43 Term. X48/2 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
100 ReferenceFeedba-
35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value ckUnit All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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5.2.24 36-** Programmierbare I/0-Option

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

36-0* Grundeinstellungen

36-03 Klemme X49/7 Funktion [0] Spannung 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-04 Klemme X49/9 Funktion [0] Spannung 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-05 Klemme X49/11 Funktion [0] Spannung 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-4* Ausgang X49/7

36-40 Klemme X49/7 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-42 Kl. X49/7, Ausgang min. Skalier. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-43 KI. X49/7, Ausgang max. Skalier. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-44 Klemme X49/7, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-45 Klemme X49/7, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-5* Ausgang X49/9

36-50 Klemme X49/9 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-52 Kl. X49/9, Ausgang min. Skalier. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-53 KI. X49/9, Ausgang max. Skalier. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-54 Klemme X49/9, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-55 Klemme X49/9, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 vint16
36-6* Ausgang X49/11

36-60 Klemme X49/11 Analogausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-62 KI. X49/11, Ausgang min. Skalier. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-63 KI. X49/11, Ausgang max. Skalier. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-64 Klemme X49/11, Wert bei Bussteuerung 0% All set-ups TRUE -2 N2
36-65 Klemme X49/11, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 vint16
5.2.25 40-** Special Settings

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

40-4* Extend. Fault Log

40-40 Fault Log: Ext. Reference 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
40-41 Fault Log: Frequency 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
40-42 Fault Log: Current 0A All set-ups FALSE -2 Int32
40-43 Fault Log: Voltage oV All set-ups FALSE -1 Uint16
40-44 Fault Log: DC Link Voltage oV All set-ups FALSE Uint16
40-45 Fault Log: Control Word 0 N/A All set-ups FALSE V2
40-46 Fault Log: Status Word 0 N/A All set-ups FALSE V2
40-5* Advanced Control Settings

40-50 Flux Sensorless Model Shift ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
40-51 Flux Sensorless Corr. Gain ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
MG33MO003 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. 281




Dt

Parameterlisten

VLT® AutomationDrive FC 301/302

5.2.26 43-** Einheitenanzeigen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Nur Andern Konvertie- Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

43-0* Component Status

43-00 Component Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-01 Auxiliary Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-02 Component SW ID 0 N/A All set-ups X TRUE 0 VisStr[18]
43-1* Power Card Status

43-10 HS Temp. ph.U 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-11 HS Temp. ph.V 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-12 HS Temp. ph.W 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-13 PC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-14 PC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-15 PC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-2* Fan Pow.Card Status

43-20 FPC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-21 FPC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-22 FPC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-23 FPC Fan D Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-24 FPC Fan E Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-25 FPC Fan F Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
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5.3 Parameterlisten und Optionen, Softwareversion 48.20 (IMC)

5.3.1 0-** Betrieb/Display

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
0-0* Grundeinstellungen
0-01 Sprache [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Hz/UPM Umschaltung [0] U/min [UPM] 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 Landereinstellungen [0] International 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 Netz-Ein Modus (Hand) [1] LCP Stop,Letz.Soll. All set-ups TRUE - Uint8
0-09 Performance Monitor 0% All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* Parametersatze
0-10 Aktiver Satz [1] Satz 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Programm Satz [1] Satz 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 Satz verknlpfen mit [0] Nicht verknipft All set-ups FALSE - Uint8
0-13 Anzeige: Verknipfte Parametersatze 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0-14 Anzeige: Par.sdtze/Kanal bearbeiten 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-15 Readout: actual setup 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
0-2* LCP-Display
0-20 Displayzeile 1.1 1617 All set-ups TRUE - Uint16
0-21 Displayzeile 1.2 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 Displayzeile 1.3 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 Displayzeile 2 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 Displayzeile 3 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 Benutzer-Meni ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* LCP-Benutzerdef
0-30 Einheit fir benutzerdefinierte Anzeige [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
0-31 Min. Wert benutzerdef. Anzeige 0 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-32 Max. Wert benutzerdef. Anzeige 100 CustomReadoutUnit | All set-ups TRUE -2 Int32
0-33 Source for User-defined Readout [240] Default Source All set-ups TRUE - Uint8
VisStr
0-37 Displaytext 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]
VisStr
0-38 Displaytext 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]
VisStr
0-39 Displaytext 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 [25]
0-4* LCP-Tasten
0-40 [Hand On]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-41 [Off]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-42 [Auto On]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-43 [Reset]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-44 [Off/Reset]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-45 [Drive Bypass]-LCP Taste ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopie/Speichern
0-50 LCP-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-51 Parametersatz-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Passwort
0-60 Hauptmeni Passwort 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 Hauptmeni Zugriff ohne PW [0] Vollsténdig 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 Quick-Meni Passwort 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 Quickmeni Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten

meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ

num 302 Betriebs

mer

0-67 Passwort Bus-Zugriff 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16

0-68 Safety Parameters Password 300 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
Password Protection of Safety

0-69 Parameters [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8

5.3.2 1-** Motor/Last

Para |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
mete tersatze FC | wéhrend des | rungsindex typ
rnum 302 Betriebs

mer

1-0* Grundeinstellungen

1-00 [Regelverfahren ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-01 |[Steuerprinzip ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-02 |Drehgeber Anschluss [1] 24V/HTL-Drehgeber All set-ups X FALSE - Uint8
1-03 | Drehmomentverhalten der Last [0] Konstant. Drehmoment| All set-ups TRUE - Uint8
1-04 | Uberlastmodus [0] Hohes Ubermoment All set-ups FALSE - Uint8
1-05 [Hand/Ort-Betrieb Konfiguration [2] Wie Par. 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 |Clockwise Direction [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-07 [Motor Angle Offset Adjust [0] Manual All set-ups X FALSE - Uint8
1-1* Motorauswahl

1-10 [Motorart [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 | Motorhersteller ExpressionLimit All set-ups X FALSE - Uint8
1-18 [ Min. Current at No Load 0% All set-ups TRUE 0 Uint16
1-2* Motordaten

1-20 [Motornennleistung [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 [Motornennleistung [PS] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 | Motornennspannung ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 | Motornennfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 | Motornennstrom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Motornenndrehzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 |Dauer-Nenndrehmoment ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Autom. Motoranpassung [0] Anpassung aus All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Erw. Motordaten

1-30 |Statorwiderstand (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 |Rotorwiderstand (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 | Statorstreureaktanz (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 | Rotorstreureaktanz (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 |Hauptreaktanz (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 |Eisenverlustwiderstand (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 |Indukt. D-Achse (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Int32
1-38 |Indukt. Q-Achse (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 | Motorpolzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-40 [Gegen-EMK bei 1000 UPM ExpressionLimit All set-ups X FALSE 0 Uint16
1-41 | Geber-Offset 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
1-44 | d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 |[g-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46 |Position Detection Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-47 |Torque Calibration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-48 |d-axis Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
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Para |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
mete tersatze FC | wéhrend des | rungsindex typ
rnum 302 Betriebs

mer

1-49 |g-axis Inductance Sat. Point 35 % All set-ups X FALSE 0 Uint16
1-5* Lastunabh. Einst.

1-50 [Motormagnetisierung bei 0 UPM. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 [Min. Drehzahl norm. Magnetis. [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 | Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 | Steuerprinzip Umschaltpunkt ExpressionLimit All set-ups X FALSE -1 Uint16
1-54 | Voltage reduction in fieldweakening oV All set-ups FALSE 0 Uint8
1-55 | U/f-Kennlinie - U [V] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 | U/f-Kennlinie - f [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-57 |Torque Estimation Time Constant 150 ms All set-ups TRUE -3 Uint16
1-58 |Fangschaltung Testpulse Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-59 |Fangschaltung Testpulse Frequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-6* Lastabh. Einstellung

1-60 |Lastausgleich tief 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-61 [Lastausgleich hoch 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-62 |Schlupfausgleich ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
1-63 [Schlupfausgleich Zeitkonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 [Resonanzdampfung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 |Resonanzddampfung Zeitkonstante 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 | Min. Strom bei niedr. Drz. ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
1-67 |Lasttyp ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
1-68 [Massentragheit Min. 0 kgm? All set-ups X TRUE -4 Uint32
1-69 [Massentragheit Max. ExpressionLimit All set-ups X TRUE -4 Uint32
1-7* Startfunktion

1-70 | PM-Startfunktion [0] Rotor Detection All set-ups TRUE - Uint8
1-71 |Startverzog. 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 | Startfunktion [2] Freilauf/Verz.zeit All set-ups TRUE - Uint8
1-73 | Motorfangschaltung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-74 |[Startdrehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 |Startdrehzahl [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 | Startstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* Stoppfunktion

1-80 |Funktion bei Stopp [0] Motorfreilauf All set-ups TRUE - Uint8
1-81 | Ein.-Drehzahl fiir Stoppfunktion [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-82 [Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Motortemperatur

1-90 [Thermischer Motorschutz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-91 [Fremdbeliftung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-93 | Thermistoranschluss [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
1-94 |ATEX ETR I-Grenze Gesw. red. 0 % 2 set-ups X TRUE -1 Uint16
1-95 [KTY-Sensortyp [0] KTY-Sensor 1 All set-ups X TRUE - Uint8
1-96 |KTY-Sensoranschluss [0] Ohne All set-ups X TRUE - Uint8
1-97 |KTY-Schwellwert 80 °C 1 set-up X TRUE 100 Int16
1-98 | ATEX ETR interpol. f-Pkt. ExpressionLimit 1 set-up X TRUE -1 Uint16
1-99 |ATEX ETR interpol. I-Pkt. ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
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5.3.3 2-** Bremsfunktionen

Parame- | Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur FC 302 | Andern Konver- | Daten
ternum tersatze wahrend | tierungs | typ
mer des index

Betriebs
2-0* DC Halt/DC Bremse
2-00 DC-Haltestrom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
2-01 DC-Bremsstrom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-02 DC-Bremszeit 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-03 DC-Bremse Ein [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 DC-Bremse Ein [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 Maximaler Sollwert MaxReference (P303) All set-ups TRUE -3 Int32
2-06 Parking Strom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 Parking Zeit 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Generator. Bremsen
2-10 Bremsfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
2-1 Bremswiderstand (Ohm) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
2-12 Bremswiderstand Leistung (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 Bremswiderst. Leistungstiberwachung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-15 Bremswiderstand Test [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-16 AC-Bremse max. Strom 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 Uberspannungssteuerung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
2-18 Bremswiderstand Testbedingung [0] Bei Netz-Ein All set-ups TRUE - Uint8
2-19 Over-voltage Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Mech. Bremse
2-20 Bremse 6ffnen bei Motorstrom ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 Bremse schliessen bei Motordrehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-22 Bremse schlielen bei Motorfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 Mech. Bremse Verzégerungszeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 Stopp-Verzégerung 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 Bremse luften Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 Drehmomentsollw. 15 % All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 Drehmoment Rampenzeit 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 Verstarkungsfaktor ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
2-29 Torque Ramp Down Time 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-3* Adv. Mech Brake
2-30 Position P Start Proportional Gain 0.05 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-31 Speed PID Start Proportional Gain 0.05 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-32 Speed PID Start Integral Time 20.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time 2.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain 0.0000 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
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5.3.4 3-** Sollwert/Rampen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
3-0* Sollwertgrenzen
3-00 Sollwertbereich ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-01 Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02 Minimaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 Maximaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 Sollwertfunktion [0] Addierend All set-ups TRUE - Uint8
3-05 On Reference Window ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
-100000 CustomRea-
3-06 Minimum Position doutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
100000 CustomRea-
3-07 Maximum Position doutUnit2 All set-ups FALSE Int32
3-08 On Target Window 5 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE Int32
3-09 On Target Time 1 ms All set-ups TRUE -3 Uint16
3-1* References
3-10 Festsollwert 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-1 Festdrehzahl Jog [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13 Sollwertvorgabe [0] Umschalt. Hand/Auto | All set-ups TRUE - Uint8
3-14 Relativer Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 Variabler Sollwert 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-16 Variabler Sollwert 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-17 Variabler Sollwert 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-18 Relativ. Skalierungssollw. Ressource [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
3-19 Festdrehzahl Jog [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-2* References Il
3-20 Preset Target 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE 0 Int32
3-21 Touch Target 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE 0 Int32
3-22 Master Scale Numerator 1 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
3-23 Master Scale Denominator 1 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
3-24 Master Lowpass Filter Time 20 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-25 Master Bus Resolution 65536 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
3-26 Master Offset 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE Int32
3-27 Virtual Master Max Ref 50.0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-28 Master Offset Speed Ref 1500 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* Rampe 1
3-40 Rampentyp 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-41 Rampenzeit Auf 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 Rampenzeit Ab 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 SS-Form Anfang (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46 S-Form Ende (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47 S-Form Anfang (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 S-Form Ende (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5* Rampe 2
3-50 Rampentyp 2 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-51 Rampenzeit Auf 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 Rampenzeit Ab 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 S-Form Anfang (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-56 S-Form Ende (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
3-57 S-Form Anfang (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-58 S-Form Ende (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-6* Rampe 3
3-60 Rampentyp 3 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-61 Rampenzeit Auf 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 Rampenzeit Ab 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 S-Form Anfang (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 S-Form Ende (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 S-Form Anfang (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 S-Form Ende (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* Rampe 4
3-70 Rampentyp 4 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-71 Rampenzeit Auf 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72 Rampenzeit Ab 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 S-Form Anfang (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 S-Form Ende (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 S-Form Anfang (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 S-Form Ende (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-8* Weitere Rampen
3-80 Rampenzeit JOG ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Rampenzeit Schnellstopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 Rampentyp Schnellstopp [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-83 Schnellstopp S-Form Anfang Start 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-84 Schnellstopp S-Form Ende 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-89 Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-9* Digitalpoti
3-90 Digitalpoti Einzelschritt 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 Digitalpoti Rampenzeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
3-93 Digitalpoti Max. Grenze 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 Digitalpoti Min. Grenze -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 Rampenverzdgerung ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
5.3.5 4-** Grenzen/Warnungen
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
3-0* Sollwertgrenzen
3-00 Sollwertbereich ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-01 Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02 Minimaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 Maximaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 Sollwertfunktion [0] Addierend All set-ups TRUE - Uint8
3-05 On Reference Window ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
-100000 CustomRea-
3-06 Minimum Position doutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
100000 CustomRea-
3-07 Maximum Position doutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
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3-08 On Target Window 5 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE 0 Int32
3-09 On Target Time 1 ms All set-ups TRUE -3 Uint16
3-1* References

3-10 Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 Festdrehzahl Jog [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 Frequenzkorrektur Auf/Ab 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13 Sollwertvorgabe [0] Umschalt. Hand/Auto | All set-ups TRUE - Uint8
3-14 Relativer Festsollwert 0 % All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 Variabler Sollwert 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-16 Variabler Sollwert 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-17 Variabler Sollwert 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-18 Relativ. Skalierungssollw. Ressource [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
3-19 Festdrehzahl Jog [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-2* References |l

3-20 Preset Target 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE 0 Int32
3-21 Touch Target 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups TRUE 0 Int32
3-22 Master Scale Numerator 1 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
3-23 Master Scale Denominator 1 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
3-24 Master Lowpass Filter Time 20 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-25 Master Bus Resolution 65536 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
3-26 Master Offset 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups TRUE Int32
3-27 Virtual Master Max Ref 50.0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-28 Master Offset Speed Ref 1500 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* Rampe 1

3-40 Rampentyp 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-41 Rampenzeit Auf 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 Rampenzeit Ab 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 SS-Form Anfang (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46 S-Form Ende (Rampe Auf 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47 S-Form Anfang (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 S-Form Ende (Rampe Ab 1) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5* Rampe 2

3-50 Rampentyp 2 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-51 Rampenzeit Auf 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 Rampenzeit Ab 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 S-Form Anfang (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-56 S-Form Ende (Rampe Auf 2) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-57 S-Form Anfang (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-58 S-Form Ende (Rampe Ab 2) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-6* Rampe 3

3-60 Rampentyp 3 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-61 Rampenzeit Auf 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 Rampenzeit Ab 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 S-Form Anfang (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 S-Form Ende (Rampe Auf 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 S-Form Anfang (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 S-Form Ende (Rampe Ab 3) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* Rampe 4

3-70 Rampentyp 4 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-71 Rampenzeit Auf 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
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3-72 Rampenzeit Ab 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 S-Form Anfang (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 S-Form Ende (Rampe Auf 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 S-Form Anfang (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 S-Form Ende (Rampe Ab 4) 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-8* Weitere Rampen

3-80 Rampenzeit JOG ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Rampenzeit Schnellstopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 Rampentyp Schnellstopp [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-83 Schnellstopp S-Form Anfang Start 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-84 Schnellstopp S-Form Ende 50 % All set-ups TRUE Uint8
3-89 Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
3-9* Digitalpoti

3-90 Digitalpoti Einzelschritt 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 Digitalpoti Rampenzeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
3-93 Digitalpoti Max. Grenze 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 Digitalpoti Min. Grenze -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 Rampenverzégerung ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
5.3.6 5-** Digit. Ein-/Ausgdnge

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

5-0* Grundeinstellungen

5-00 Schaltlogik [0] PNP All set-ups FALSE - Uint8
5-01 Klemme 27 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-02 Klemme 29 Funktion [0] Eingang All set-ups X TRUE - Uint8
5-1* Digitaleingange

5-10 Klemme 18 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-1 Klemme 19 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-12 Klemme 27 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 Klemme 29 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-14 Klemme 32 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-15 Klemme 33 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-16 Klemme X30/2 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-17 Klemme X30/3 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-18 Klemme X30/4 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 Klemme X46/1 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-21 Klemme X46/3 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-22 Klemme X46/5 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-23 Klemme X46/7 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-24 Klemme X46/9 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-25 Klemme X46/11 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-26 Klemme X46/13 Digitaleingang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitalausgange

5-30 Klemme 27 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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5-31 Klemme 29 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-4* Relais
5-40 Relaisfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 Ein Verzdg., Relais 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 Aus Verzdg., Relais 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5* Pulseingdnge
5-50 Klemme 29 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups X TRUE Uint32
5-51 Klemme 29 Max. Frequenz 100 Hz All set-ups X TRUE Uint32
5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups X TRUE -3 Int32
5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert ExpressionLimit All set-ups X TRUE -3 Int32
5-54 Pulseingang 29 Filterzeit 100 ms All set-ups X FALSE -3 Uint16
5-55 Klemme 33 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-56 Klemme 33 Max. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-57 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 Pulseingang 33 Filterzeit 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Pulsausgédnge
5-60 Klemme 27 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 Klemme 29 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-68 Ausgang X30/6 Max. Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* 24V Drehgeber
5-70 Kl. 32/33 Drehgeber Aufl. [Pulse/U] 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 Kl. 32/33 Drehgeber Richtung [0] Rechtslauf All set-ups FALSE - Uint8
[0] Quadrature A/B
5-72 Term 32/33 Encoder Type Format All set-ups FALSE - Uint8
5-8* Encoderausgang
5-80 AHF Cap Reconnect Delay 25 s 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5-9* Bussteuerung
5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 vint16
5-95 Klemme 29, Wert bei Bussteuerung 0% All set-ups X TRUE -2 N2
5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up X TRUE -2 vint16
5-97 Klemme X30/6, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-98 Klemme X30/6, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 vint16
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6-0* Grundeinstellungen

6-00 Signalausfall Zeit 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Signalausfall Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analogeingang 1

6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 Klemme 53 Skal. Max.Spannung 0V All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 Klemme 53 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-2* Analogeingang 2

6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 Klemme 54 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-3* Analogeingang 3

6-30 KI.X30/11 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 KI.X30/11 Skal. Max.Spannung 1m0V All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 KI.X30/11 Skal. Min.-Soll/Istw 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 KI.X30/11 Skal. Max.-Soll/Istw ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 Klemme X30/11 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-4* Analogeingang 4

6-40 Klemme X30/12 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-41 Klemme X30/12 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
6-44 KI.X30/12 Skal. Min.-Soll/Istw 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 KI.X30/12 Skal. Max.-Soll/Istw ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 Klemme X30/12 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-5* Analogausgang 1

6-50 Klemme 42 Analogausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-51 Kl. 42, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52 Kl. 42, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 Kl. 42, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 Kl. 42, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-55 Klemme 42, Ausgangsfilter [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
6-6* Analogausgang 2

6-60 Klemme X30/8 Analogausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-61 Kl. X30/8, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-62 KI. X30/8, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 KI. X30/8, Wert bei Bussteuerung 0% All set-ups TRUE -2 N2
6-64 KI. X30/8, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Analogausgang 3

6-70 KI. X45/1 Ausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-71 Klemme X45/1 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 Klemme X45/1 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
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6-73 Klemme X45/1, Wert bei Bussteuerung 0% All set-ups TRUE -2 N2
6-74 KI. X45/1, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Analogausgang 4

6-80 Kl. X45/3 Ausgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-81 Klemme X45/3 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 Klemme X45/3 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 Klemme X45/3, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-84 KI. X45/3, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16 5

5.3.8 7-** PID Regler

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

7-0* PID Drehzahlregler

7-00 Drehgeberrtickfiihrung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
7-01 Speed PID Droop 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-02 Drehzahlregler P-Verstarkung 0.015 N/A All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 Drehzahlregler |-Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 Drehzahlregler D-Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 Drehzahlregler D-Verstark./Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 Drehzahlregler Getriebefaktor 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 Drehzahlregler Vorsteuerung 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint32
7-1* Drehmom. PI-Regler

7-10 Torque PI Feedback Source [0] Controller Off All set-ups TRUE - Uint8
7-12 Drehmom.Regler P-Verstarkung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 Drehmom.Regler |-Zeit 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-16 Torque PI Lowpass Filter Time 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-18 Torque PI Feed Forward Factor 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-19 Current Controller Rise Time ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
7-2* PID-Prozess Istw.

7-20 PID-Prozess Istwert 1 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-22 PID-Prozess Istwert 2 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-3* PID-Prozessregler

7-30 Auswahl Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-31 PID-Prozess Anti-Windup [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8
7-32 PID-Prozess Reglerstart bei 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 PID-Prozess P-Verstarkung 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 PID-Prozess |-Zeit 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 PID-Prozess D-Zeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 PID-Prozess D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 PID-Prozess Vorsteuerung 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-39 Bandbreite Ist=Sollwert 5% All set-ups TRUE 0 Uint8
7-9% Position PID-Regler

7-90 Position Pl Feedback Source [0] Drehgeber (Par.1-02) | All set-ups FALSE - Uint8
7-91 Position Pl Droop 0.0 ° All set-ups TRUE -1 Uint16
7-92 Position Pl Proportional Gain 0.0150 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
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7-93 Position Pl Integral Time 20000.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
7-94 Position Pl Feedback Scale Numerator 1 N/A All set-ups FALSE Int32
7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator 1 N/A All set-ups FALSE Int32
Position Pl Maximum Speed Above
7-97 Master 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-98 Position Pl Feed Forward Factor 98 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-99 Position Pl Minimum Ramp Time 0.01 s All set-ups TRUE -3 Uint32
5.3.9 8-** Opt./Schnittstellen
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
8-0* Grundeinstellungen
8-01 Fuhrungshoheit [0] Klemme und Steuerw. | All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Aktives Steuerwort ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Steuerwort Timeout-Zeit 1s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 Steuerwort Timeout-Funktion ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 Steuerwort Timeout-Ende [1] Par.satz fortsetzen 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 Timeout Steuerwort quittieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
8-07 Diagnose Trigger [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 Anzeigefilter ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-1* Steuerwort
8-10 Steuerwortprofil ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-13 Zustandswort Konfiguration [1] Standardprofil All set-ups TRUE - Uint8
8-14 Konfigurierbares Steuerwort STW [1] Standardprofil All set-ups TRUE - Uint8
8-17 Configurable Alarm and Warningword [0] Off All set-ups TRUE - Uint16
8-19 Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* Ser. FC-Schnittst.
8-30 FC-Protokoll [0] FC-Profil 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Adresse 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 FC-Baudrate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 Paritat/Stoppbits [0] Paritat:G, Stoppbit:1 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 Geschatzte Zykluszeit 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 FC Interchar. Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* FC/MC-Protokoll
8-40 Telegrammtyp [1] Standardtelegr. 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Protokoll-Parameter 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint16
8-43 PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE Uint16
8-5* Betr. Bus/Klemme
8-50 Motorfreilauf [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Schnellstopp [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-52 DC Bremse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 Start [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-54 Reversierung [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-55 Satzanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
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8-56 Festsollwertanwahl [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-57 Profidrive OFF2 Select [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-58 Profidrive OFF3 Select [3] Bus ODER Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-8* FC-Ser.-Diagnose
8-80 Zéhler Busmeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 Zahler Busfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 Zéhler Slavemeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 Zahler Slavefehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Bus-Festdrehzahl
8-90 Bus-Festdrehzahl 1 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Bus-Festdrehzahl 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
5.3.10 9-** PROFIdrive
Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs
mer
9-00 Sollwert 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 Istwert 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 Teilnehmeradresse 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 Drive Unit System Number 1034 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 Telegrammtyp [100] None 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 Signal-Parameter 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 Parameter bearbeiten [1] Aktiviert 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 Profibus Steuerung deaktivieren [1] Bussteuerung aktiv. 2 set-ups FALSE - Uint8
9-44 Zahler: Fehler im Speicher 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 Speicher: Alarmworte 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 Speicher: Fehlercode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 Zahler: Fehler Gesamt 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 Profibus-Warnwort 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
[255] Baudrate
9-63 Aktive Baudrate unbekannt All set-ups TRUE - Uint8
9-64 Bus-ID 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
OctStr[2
9-65 Profilnummer 0 N/A All set-ups TRUE 0 ]
9-67 Steuerwort 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 Zustandswort 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 Edit Set-up [1] Satz 1 All set-ups TRUE - Uint8
9-71 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
9-72 Freq.umr. Reset [0] Normal Betrieb 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 DO Identification 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 Definierte Parameter (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 Definierte Parameter (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 Definierte Parameter (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 Definierte Parameter (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 Definierte Parameter (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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9-90 Geédnderte Parameter (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 Geédnderte Parameter (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 Geédnderte Parameter (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 Gednderte Parameter (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 Geédnderte Parameter (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 Profibus-Versionszahler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
5.3.11 10-** CAN/DeviceNet

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

10-0* Grundeinstellungen

10-00 Protokoll ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 Baudratenauswahl ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 MAC-ID Adresse ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 Zahler Ubertragungsfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 Zéhler Empfangsfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 Zéhler Bus-Off 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet

10-10 Prozessdatentyp ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
10-11 Prozessdaten Schreiben Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 Prozessdaten Lesen Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 Warnparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 DeviceNet Sollwert [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 DeviceNet Steuerung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* COS-Filter

10-20 COS-Filter 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-21 COS-Filter 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-22 COS-Filter 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-23 COS-Filter 4 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-3* Parameterzugriff

10-30 Array Index 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
10-32 DeviceNet Revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 EEPROM speichern [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 DeviceNet-Produktcode ExpressionLimit 1 set-up TRUE Uint16
10-39 DeviceNet F-Parameter 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
10-5* CANopen

10-50 Prozessdaten Konfiguration-Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 Prozessdaten Konfiguration-Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
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5.3.12 12-** Ethernet

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konver- Daten
meter tersatze FC | wahrend des | tierungs typ
num 302 Betriebs index

mer

12-0* IP-Einstellungen

12-00 IP-Adresszuweisung ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 IP-Adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 Subnet Mask 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 Standard-Gateway 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 DHCP-Server 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 Lease lauft ab ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 Namensserver 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 Domanenname 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 Host-Name 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 Phys. Adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Verbindung

12-10 Verb.status [0] Keine Verb. All set-ups TRUE - Uint8
12-11 Verb.dauer ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 Auto. Verbindung ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 Verb.geschw. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 Verb.duplex ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-2* Prozessdaten

12-20 Steuerinstanz ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 Prozessdaten Schreiben Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 Prozessdaten Lesen Konfiguration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-23 Process Data Config Write Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-24 Process Data Config Read Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-27 Master Address 0 N/A 2 set-ups FALSE 0 OctStr[4]
12-28 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
12-29 EEPROM speichern [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP

12-30 Warnparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-31 DeviceNet Sollwert [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 DeviceNet Steuerung [0] Aus 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 CIP Revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 CIP Produktcode ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 EDS-Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 COS Sperrtimer 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 COS Filter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP

12-40 Status Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 Slave Message Count 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-42 Slave Exception Message Count 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-5* EtherCAT

12-50 Configured Station Alias 0 N/A 1 set-up FALSE Uint16
12-51 Configured Station Address 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
12-59 EtherCAT Status 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-6* Ethernet PowerLink

12-60 Node ID 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
12-62 SDO Timeout 30000 ms All set-ups TRUE -3 Uint32
12-63 Basic Ethernet Timeout 5000.000 ms All set-ups TRUE -6 Uint32
12-66 Threshold 15 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
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12-67 Threshold Counters 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-68 Cumulative Counters 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-69 Ethernet PowerLink Status 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-8* Dienste

12-80 FTP-Server [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 HTTP-Server [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 SMTP-Service [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-89 Transparent Socket Channel Port ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-9* Erweiterte Dienste

12-90 Kabeldiagnose [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 Auto Cross Over [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 IGMP-Snooping [1] Aktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 Fehler Kabelldnge 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 Broadcast Storm Schutz -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 Broadcast Storm Filter [0] Nur Broadcast 2 set-ups TRUE - Uint8
12-96 Port Config ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-98 Schnittstellenzéhler 4000 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-99 Medienzéhler 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
5.3.13 13-** Smart Logic

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

13-0* SL-Controller

13-00 Smart Logic Controller ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 SL-Controller Start ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 SL-Controller Stopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 SL-Parameter Initialisieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Vergleicher

13-10 Vergleicher-Operand ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 Vergleicher-Funktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 Vergleicher-Wert ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-1* RS Flip Flops

13-15 RS-FF Operand S ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-16 RS-FF Operand R ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-2* Timer

13-20 SL-Timer ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Logikregeln

13-40 Logikregel Boolsch 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 Logikregel Verknlipfung 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 Logikregel Boolsch 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 Logikregel Verknlpfung 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 Logikregel Boolsch 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5* SL-Programm

13-51 SL-Controller Ereignis ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 SL-Controller Aktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
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5.3.14 14-** Sonderfunktionen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
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mer

14-0* IGBT-Ansteuerung

14-00 Schaltmuster [1] SFAVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 Taktfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 Ubermodulation [1] Ein All set-ups FALSE - Uint8
14-04 PWM-Jitter [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
14-06 Dead Time Compensation [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Netzausfall

14-10 Netzausfall-Funktion [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
14-11 Netzausfall-Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 Netzphasen-Unsymmetrie [0] Alarm All set-ups TRUE - Uint8
14-14 Kin. Backup Time Out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-15 Kin. Backup Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-16 Kin. Backup Gain 100 % All set-ups X TRUE 0 Uint32
14-2* Reset/Initialisieren

14-20 Quittierfunktion [0] Manuell Quittieren All set-ups TRUE - Uint8
14-21 Autom. Quittieren Zeit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 Betriebsart [0] Normal Betrieb All set-ups TRUE - Uint8
14-23 Typencodeeinstellung ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
14-24 Stromgrenze Verzégerungszeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 WR-Fehler Abschaltverzdgerung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 Produktionseinstellungen [0] Normal Betrieb All set-ups TRUE - Uint8
14-29 Servicecode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Stromgrenze

14-30 Regler P-Verstarkung 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 Regler |-Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 Regler, Filterzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 Stall Protection [1] Aktiviert All set-ups FALSE - Uint8
14-36 Fieldweakening Function [0] Auto All set-ups X TRUE - Uint8
14-4* Energieoptimierung

14-40 Quadr.Mom. Anpassung 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 Minimale AEO-Magnetisierung ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 Minimale AEO-Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 Motor Cos-Phi ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Umgebung

14-50 EMV-Filter [1] Ein 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 DC Link Compensation ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-52 Luftersteuerung [0] Auto All set-ups TRUE - Uint8
14-53 Lufterliberwachung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-55 Ausgangsfilter [0] Kein Filter All set-ups FALSE - Uint8
14-56 Kapazitdt Ausgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 Induktivitat Ausgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter ExpressionLimit 1 set-up X FALSE 0 Uint8
14-7* Kompatibilitat

14-72 VLT-Alarmwort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-73 VLT-Warnwort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-74 VLT Erw. Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
14-8* Optionen
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14-80 Ext. 24 VDC fir Option [1] Ja 2 set-ups FALSE - Uint8
14-88 Option Data Storage 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
14-89 Option Detection [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9*% Fehlereinstellungen

14-90 |Feh|erebenen ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5.3.15 15-** Info/Wartung

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konver- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | tierungs

num 302 Betriebs index

mer

15-0* Betriebsdaten

15-00 Betriebsstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 Motorlaufstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 Zéhler-kWh 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 Anzahl Netz-Ein 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 Anzahl Ubertemperaturen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 Anzahl Uberspannungen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 Reset Zahler-kWh [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-07 Reset Motorlaufstundenzahler [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-1* Echtzeitkanal

15-10 Echtzeitkanal Quelle 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 Echtzeitkanal Abtastrate ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 Echtzeitkanal Protokollart [0] Kontinuierlich 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Protokollierung

15-20 Protokoll: Ereignis 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
15-21 Protokoll: Wert 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
15-22 Protokoll: Zeit 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* Fehlerspeicher

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-31 Fehlerspeicher: Wert 0 N/A All set-ups FALSE Int16
15-32 Fehlerspeicher: Zeit O0s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-4* Typendaten

15-40 FC-Typ 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[6]
15-41 Leistungsteil 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-42 Nennspannung 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-43 Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[5]
15-44 Typencode (original) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 Typencode (aktuell) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 Typ Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-47 Leistungsteil Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-48 LCP-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 Steuerkarte SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 Leistungsteil SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-51 Typ Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 Leistungsteil Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-58 Smart Setup Filename ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 VisStr[20]
300 Danfoss A/S © 01/2018 Alle Rechte vorbehalten. MG33MO03



Dt

Parameterlisten Programmierhandbuch

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konver- | Datentyp
meter tersatze FC | wahrend des | tierungs

num 302 Betriebs index

mer

15-59 CSIV-Dateiname ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Install. Optionen

15-60 Option installiert 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 SW-Version Option 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 Optionsbestellnr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 Optionsseriennr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 Option A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 Option A - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20] 5
15-72 Option B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 Option B - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 Option CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 Option CO - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 Option C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 Option C1 - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-8* Operating Data Il

15-80 Fan Running Hours 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 Preset Fan Running Hours 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-89 Configuration Change Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-9* Parameterinfo

15-92 Definierte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-93 Geénderte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-98 Typendaten 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-99 Parameter-Metadaten 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5.3.16 16-** Datenanzeigen

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
metern tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
um 302 Betriebs

mer

16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 Steuerwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-01 Sollwert [Einheit] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 Sollwert % 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 Hauptistwert [%] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-06 Actual Position 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
16-07 Target Position 0 CustomReadoutUnit2 | All set-ups FALSE 0 Int32
16-08 Position Error 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
16-09 Benutzerdefinierte Anzeige 0 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Anzeigen-Motor

16-10 Leistung [kW] 0 kw All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 Leistung [PS] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 Motorspannung oV All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 Frequenz 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 Motorstrom 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 Frequenz [%] 0% All set-ups FALSE -2 N2
16-16 Drehmoment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 Drehzahl [UPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 Therm. Motorschutz 0% All set-ups FALSE 0 Uint8
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16-19 KTY-Sensortemperatur 0°C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 Rotor-Winkel 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 Torque [%] High Res. 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 Drehmoment [%)] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-23 Motor Shaft Power [kW] 0 kW All set-ups TRUE Int32
16-24 Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups X TRUE -4 Uint32
16-25 Max. Drehmoment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* Anzeigen-FU
16-30 DC-Spannung oV All set-ups FALSE Uint16
16-32 Bremsleistung/s 0 kW All set-ups FALSE Uint32
16-33 Bremsleist/2 min 0 kw All set-ups FALSE Uint32
16-34 Kiihlkorpertemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 FC Uberlast 0 % All set-ups FALSE Uint8
16-36 Nenn-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 Max.-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 SL Contr.Zustand 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 Steuerkartentemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-40 Echtzeitkanalspeicher voll [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8
VisStr
16-41 Untere LCP-Statuszeile 0 N/A All set-ups TRUE 0 [50]
16-44 Speed Error [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-45 Motor Phase U Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-46 Motor Phase V Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-47 Motor Phase W Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-49 Stromfehlerquelle 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint8
16-5* Soll- & Istwerte
16-50 Externer Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 Puls-Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 Istwert [Einheit] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 Digitalpoti Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-57 Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.
16-60 Digitaleingdnge 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 AE 53 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-62 Analogeingang 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 AE 54 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-64 Analogeingang 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 Analogausgang 42 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 Digitalausgénge 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 Pulseingang 29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-68 Pulseingang 33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 Pulsausg. 27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 Pulsausg. 29 [HZ] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-71 Relaisausgange 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 Zéhler A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 Zéhler B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-75 Analogeingang X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 Analogeingang X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 Analogausgang X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
metern tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
um 302 Betriebs

mer

16-78 Analogausgang X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 Analogausgang X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Anzeig. Schnittst.

16-80 Bus Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 Bus Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-83 Fieldbus REF 2 0 CustomReadoutUnit2 1 set-up TRUE 0 Int32
16-84 Feldbus-Komm. Status 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 FC Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 FC Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-87 Bus Readout Alarm/Warning 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-89 Configurable Alarm/Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-9* Bus Diagnose

16-90 Alarmwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 Alarmwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 Warnwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 Warnwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 Erw. Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
5.3.17 17-** Drehgeber Opt.

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

17-1* Inkrementalgeber

17-10 Signaltyp [1]1 TTL (5V, RS422) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 Inkremental Auflésung [Pulse/U] 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2* Absolutwertgeber

17-20 Protokollauswahl [0] Keine All set-ups FALSE - Uint8
17-21 Absolut Auflésung [Positionen/U] ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-22 Multiturn Revolutions 1 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 SSI-Datenlénge 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 Taktgeschwindigkeit 260 kHz All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 SSI-Datentyp [0] Gray-Code All set-ups FALSE - Uint8
17-34 HIPERFACE-Baudrate [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* Resolver

17-50 Resolver Pole 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 Resolver Eingangsspannung 7V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 Resolver Eingangsfrequenz 10 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 Ubersetzungsverhiltnis 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-56 Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 Resolver aktivieren [0] Deaktiviert 2 set-ups FALSE - Uint8
17-6* Uberw./Anwend.

17-60 Positive Drehgeberrichtung [0] Rechtslauf All set-ups FALSE - Uint8
17-61 Drehgeber Uberwachung [1] Warnung All set-ups TRUE - Uint8
17-7* Position Scaling

17-70 Position Unit [0] pu All set-ups TRUE - Uint8
17-71 Position Unit Scale 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int8
17-72 Position Unit Numerator 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-73 Position Unit Denominator 1 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
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Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

17-74 Position Offset 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
17-75 Position Recovery at Power-up [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
17-76 Position Axis Mode [0] Linear Axis All set-ups TRUE - Uint8
17-77 Position Feedback Mode [0] Relative All set-ups FALSE - Uint8
17-8* Position Homing

17-80 Homing Function [0] No Homing All set-ups FALSE - Uint8
17-81 Home Sync Function [0] 1st time after power | All set-ups FALSE - Uint8
17-82 Home Position 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-83 Homing Speed 150 RPM All set-ups TRUE 67 Int16
17-84 Homing Torque Limit 160 % All set-ups TRUE 0 Uint16
17-85 Homing Timout 60 s All set-ups TRUE -1 Uint16
17-9* Position Config

17-90 Absolute Position Mode [0] Standard All set-ups FALSE - Uint8
17-91 Relative Position Mode [0] Target Position All set-ups FALSE - Uint8
17-92 Position Control Selection [0] No operation All set-ups FALSE - uint8
17-93 Master Offset Selection [0] Absolute Enabled All set-ups FALSE - uint8
17-94 Rotary Absolute Direction [0] Shortest All set-ups FALSE - uint8
5.3.18 18-** Datenanzeigen 2

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC [ wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

18-3* Analog Readouts

18-36 Analogeingang X48/2 [mA] 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 Temp. Eing. X48/4 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-38 Temp. Eing. X48/7 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-39 Temp. Eing. X48/10 0 N/A All set-ups TRUE Int16
18-5* Active Alarms/Warnings

18-55 Active Alarm Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-56 Active Warning Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-6* Inputs & Outputs 2

18-60 Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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5.3.19 30-** Spezielle Merkmale

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wéhrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

30-2* Adv. Start Adjust

30-20 Startmoment hoch ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint16
30-21 High Starting Torque Current [%] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-22 Locked Rotor Protection ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
30-23 Locked Rotor Detection Time [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint8
30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%] 25 % All set-ups X TRUE -1 Uint32 5
30-8* Kompatibilitit (I)

30-80 D-Achsen-Induktivitat (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
30-81 Bremswiderstand (Ohm) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
30-83 Drehzahlregler P-Verstarkung 0.015 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 PID-Prozess P-Verstarkung 0.100 N/A All set-ups TRUE -3 Uint16

5.3.20 35-** Fiihlereingangsopt.

Para Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- | Nur Andern Konvertie- | Daten
meter tersatze FC | wahrend des | rungsindex typ
num 302 Betriebs

mer

35-0* Temp. Input Mode

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 Temp. Eingang X48/7 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-02 Term. X48/7 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 Temp. Eingang X48/10 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-04 Term. X48/10 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 Temp. Eingang X48/4 Typ [0] Kein Anschluss All set-ups TRUE - Uint8
35-06 Alarmfunktion Temperaturfihler [5] Stopp und Alarm All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Temp. Input X48/4

35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-2* Temp. Input X48/7

35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-3* Temp. Input X48/10

35-34 Term. X48/10 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-4* Analog Input X48/2

35-42 Term. X48/2 Low Current 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-43 Term. X48/2 High Current 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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6 Fehlersuche und -beseitigung

6.1 Zustandsmeldungen

Die entsprechende LED an der Frontseite des Frequenzum-
richters signalisiert eine Warnung oder einen Alarm, das
Display zeigt einen entsprechenden Code.

Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache
nicht mehr vorliegt. Sie kdnnen den Motor dabei unter
bestimmten Bedingungen weiter betreiben. Warnmel-

dungen kdnnen, aber miissen nicht unbedingt kritisch sein.

Bei einem Alarm schaltet der Frequenzumrichter ab.
Quittieren Sie den Alarm zur Wiederaufnahme des Betriebs
nach Beseitigung der Ursache.

3 Methoden zum Quittieren:
. Dricken Sie [Reset].

. Uber einen Digitaleingang mit der Quittier-
funktion.

. Uber serielle Schnittstelle/optionalen Feldbus.

HINWEIS

Nach manuellem Quittieren liber die [Reset]-Taste
miissen Sie die Taste [Auto On] driicken, um den Motor
neu zu starten.

Wenn sich ein Alarm nicht quittieren lasst, kann dies daran
liegen, dass die Ursache noch nicht beseitigt ist oder der
Alarm mit einer Abschaltblockierung versehen ist (siehe
auch Tabelle 6.1).

Alarme mit Abschaltblockierung bieten einen zusatzlichen
Schutz, d. h. Sie missen vor dem Quittieren des Alarms die
Netzversorgung ausschalten. Nach dem Wiederzuschalten
ist der Frequenzumrichter nicht mehr blockiert und Sie
koénnen ihn nach Beseitigung der Ursache quittieren.

Alarme ohne Abschaltblockierung kénnen Sie auch mittels
der automatischen Quittierfunktion in

Parameter 14-20 Reset Mode zuriicksetzen (Achtung:
automatischer Wiederanlauf maoglich!)

Ist in Tabelle 6.1 fur einen Code eine Warnung oder ein
Alarm markiert, bedeutet dies, dass entweder vor einem
Alarm eine Warnung erfolgt oder dass Sie festlegen
konnen, ob flr einen bestimmten Fehler eine Warnung
oder ein Alarm ausgegeben wird.

Dies ist z. B. in Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
moglich. Nach einem Alarm/einer Abschaltung bleibt der
Motor im Freilauf, und Alarm und Warnung blinken auf
dem Frequenzumrichter. Nachdem Sie das Problem
behoben haben, blinkt nur noch der Alarm, bis Sie den
Frequenzumrichter quittieren.

HINWEI

Wenn Parameter 1-10 Motor Construction auf [1] PM,
Vollpol eingestellt ist, sind die Erkennung der fehlenden
Motorphase (Nr. 30-32) und die Blockiererkennung nicht
aktiv.

Nummer |Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/ Parameter-
Abschaltung | Abschaltblo- sollwert
ckierung
1 10 Volt niedrig X - - -
2 Signalfehler (X) (X) - Parameter 6-01 Signalausfall Funktion
3 Kein Motor (X) - - Parameter 1-80 Funktion bei Stopp
4 Netzasymmetrie (X) (X) (X) Parameter 14-12 Netzphasen-Unsymmetrie
5 Zwischenkreisspannung hoch X - - -
6 Zwischenkreisspannung niedrig X - - -
7 DC-Uberspannung X X - -
8 DC-Unterspannung X X - -
9 Wechselrichterliberlastung X X - -
10 Motortemperatur ETR (X) (X) - Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
11 Ubertemperatur des Motor- (X) (X) - Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
Thermistors
12 Drehmomentgrenze X X - -
13 Uberstrom X X X -
14 Erdschluss X X -
15 Inkompatible Hardware - X X -
16 Kurzschluss - X -
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Nummer |Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/ Parameter-
Abschaltung | Abschaltblo- sollwert
ckierung
17 Steuerwort-Timeout (X) (X) - Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion
20 Temp. Eingangsfehler - X - -
21 Par.-Fehler - X -
22 Mech. Bremse (X) (X) - Parametergruppe 2-2* Mechanische Bremse
23 Interne Lufter X - - -
24 Externe Lufter X - - -
25 Bremswiderstand Kurzschluss X - - -
26 Bremswiderstand Leistungsgrenze (X) (X) - Parameter 2-13 Bremswiderst. Leistungsiiber-
wachung
27 Bremschopper Kurzschluss X X - -
28 Bremswiderstandstest (X) (X) - Parameter 2-15 Bremswiderstand Test
29 Kihlkorpertemp X X X -
30 Motorphase U fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Missing Motor Phase Function
31 Motorphase V fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Missing Motor Phase Function
32 Motorphase W fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Missing Motor Phase Function
33 Einschaltstrom-Fehler X X -
34 Feldbus-Fehler X X - -
35 Fehler im Optionsmodul - - X -
36 Netzausfall X X - -
37 Versorgungsspannungsasymmetrie X - -
38 Interner Fehler X X -
39 Kihlkorpersensor X X -
40 Digitalausgangsklemme 27 ist (X) - - Parameter 5-00 Schaltlogik,
Uberlastet Parameter 5-01 Terminal 27 Mode
41 Digitalausgangsklemme 29 ist (X) - - Parameter 5-00 Schaltlogik,
Uberlastet Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion
42 Uberl. X30/6-7 X) - - -
43 Erw. Versorg. X - - -
45 Erdschluss 2 X X - -
46 Umrichter Versorgung - X X -
47 24-V-Versorgung niedrig X X X -
48 1,8-V-Versorgung niedrig - X X -
50 AMA-Kalibrierungsfehler - X - -
51 AMA Unom und Inom Uberpriifen - X - -
52 AMA Inom zu niedrig - X - -
53 AMA Motor zu grof3 - X - -
54 AMA Motor zu klein - X - -
55 AMA-Daten auflerhalb des Bereichs - X - -
56 AMA Abbruch - X - -
57 AMA-Timeout X - -
58 AMA Interner Fehler X X - -
59 Stromgrenze X - -
60 Externe Verriegelung X X - -
61 Drehg. Abw. (X) (X) - Parameter 4-30 Drehgeberiiberwachung
Funktion
62 Ausgangsfrequenz Grenze X X - -
63 Mechanische Bremse zu niedrig (X) - Parameter 2-20 Bremse 6ffnen bei Motorstrom
64 Spannungsgrenze X - - -
65 Steuerkarte Ubertemperatur X X X -
66 Kuhlkdrpertemperatur zu niedrig X - -
67 Optionen neu - X - -
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Nummer |Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/ Parameter-
Abschaltung | Abschaltblo- sollwert
ckierung
68 Sicherer Stopp (X) (X - Parameter 5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp
69 Umrichter Ubertemperatur - X X -
70 Ungiiltige FC-Konfiguration - - X -
71 PTC 1 Sicherer Stopp - X - -
72 Geféhrl. Fehler - X -
73 Sicherer Stopp Autom. Wiederanlauf (X) (X) - Parameter 5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp
74 PTC-Thermistor - - X -
75 llleg. Profilwahl - X - -
76 Konfiguration Leistungseinheit X - - -
77 Reduzierter Leistungsmodus X - - Parameter 14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter
78 Drehg. Abw. (X) (X) - Parameter 4-34 Drehgeberiiberwachung
Funktion
79 Unglilt. Leistungsteil-Konfig - X X -
80 Frequenzumrichter zu Standardwerten - X - -
initialisiert
81 CSIV beschadigt - X - -
82 CSIV-Par.-Fehler - X - -
83 lllegale Optionskombination - - X -
84 Keine Sicherheitsoption - X - -
88 Optionserkennung - - X -
89 Mechanische Bremse rutscht X - - -
920 Drehgeber Uberwachung (X) (X) - Parameter 17-61 Drehgeber Uberwachung
91 Analogeingang 54 Einstellungsfehler - - X $202
99 Rotor blockiert - X X -
101 Drehzahliiberwachung X X - -
104 Zirkulationslifter X X - -
122 Unerw. Motordrehung - X - -
123 Motor Mod. Gedndert - X - -
157 Power Limit Mot. - X - Parameter 4-80 Power Limit Func. Motor Mode,
Parameter 4-82 Power Limit Motor Mode
158 Power Limit Gen. - X - Parameter 4-81 Power Limit Func. Generator
Mode, Parameter 4-83 Power Limit Generator
Mode
163 ATEX ETR I-Grenze Warnung X - - -
164 ATEX ETR |-Grenze Alarm - X - -
165 ATEX ETR f-Grenze Warnung X - - -
166 ATEX ETR f-Grenze Alarm - X - -
210 Positionstiiberwachung X X - Parameter 4-70 Position Error Function,
Parameter 4-71 Maximum Position Error,
Parameter 4-72 Position Error Timeout
211 Positionsbegrenzung X X - Parameter 3-06 Minimum Position,
Parameter 3-07 Maximum Position,
Parameter 4-73 Position Limit Function
212 Referenzfahrt nicht durchgefiihrt - X - Parameter 17-80 Homing Function
213 Referenzfahrt-Timeout - X - Parameter 17-85 Homing Timout
214 Kein Sensoreingang - X - -
215 FWD+REV akt. X X - Parameter 4-74 Start Fwd/Rev Function
216 Timeout Touch-Probe - X - Parameter 4-75 Touch Timout
220 Konfigurationsdateiversion nicht X - - -
unterstutzt
246 Umrichter Versorgung - - X -
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Nummer |Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/ Parameter-
Abschaltung | Abschaltblo- sollwert
ckierung
250 Neues Ersatzteil - X -
251 Neuer Typencode - X X -
430 PWM deaktiviert - - -

Tabelle 6.1 Liste der Alarm-/Warncodes

(X) Parameterabhdngig.

1) Kann (ber Parameter 14-20 Reset Mode nicht automatisch quittiert werden.

Das Auftreten eines Alarms leitet eine Abschaltung ein. Die Abschaltung fiihrt zum Motorfreilauf und Sie kdnnen sie durch
Driicken der Taste [Reset] oder mit einem Reset Uiber einen Digitaleingang (Parametergruppe 5-1* Digitaleingéinge) zuriick-
setzen. Die Ursache des Alarms kann den Frequenzumrichter nicht beschadigen und keine gefdhrlichen Bedingungen
herbeifiihren. Eine Abschaltblockierung tritt auf, wenn ein Alarm angezeigt wird, der den Frequenzumrichter oder
angeschlossene Teile beschddigen koénnte. Sie konnen eine Abschaltblockierung nur durch einen Aus- und Einschaltzyklus
des Frequenzumrichters quittieren.

Warnung Gelb
Alarm Rot blinkend
Abschaltblockierung Gelb und Rot
Tabelle 6.2 Leuchtanzeige
Bit | Hex Dez Alarmwort Alarmwort 2 Warnwort Warnwort 2 | Erweitertes
Zustandswort
Alarmwort Erweitertes Zustandswort
0 [00000001 1 Bremswiders- Serviceab- Bremswiders- Startverzo- Rampen
tandstest (A28) schaltung, Lesen/ | tandstest (W28) gerung
Schreiben
1 100000002 2 Temp. Leist.karte Wartungsab- Temp. Leist.karte Stoppverzo- | AMA lauft ...
(A69) schaltung (A69) gerung
(reserviert)
2 | 00000004 4 Erdschluss (A14) Wartungsab- Erdschluss (W14) Reserviert Start Rechts-/Linkslauf
schaltung, Start_maoglich ist aktiv, wenn die
Typencode/ Klemmenoptionen [12] ODER [13]
Ersatzteil aktiv sind und die angeforderte
Richtung dem Sollwertvorzeichen
entspricht.
3 100000008 8 Strg.-Kartentemp Wartungsab- Strg.-Kartentemp Reserviert Freq.Korr. Ab
(A65) schaltung (W65) Befehl zur Frequenzkorrektur Ab
(reserviert) aktiv, z. B. Uber STW-Bit 11 oder
Digitaleingang
4 (00000010 16 Steuerwort Timeout | Wartungsab- Steuerwort Timeout Freq.Korr. Auf
(A17) schaltung (W17) Befehl zur Frequenzkorrektur auf
(reserviert) aktiv, z. B. Uber STW-Bit 12 oder
Digitaleingang
5 (00000020 32 Uberstrom (A13) Reserviert Uberstrom (W13) Reserviert Istwert hoch
Istwert >Parameter 4-57 Warnung
Istwert hoch
6 |00000040 64 Moment.grenze Reserviert Moment.grenze Reserviert Istwert niedrig
(A12) (W12) Istwert <Parameter 4-56 Warnung
Istwert niedr.
7 (00000080 128 Motor Therm. (A11) |Reserviert Motor Therm. Reserviert Ausgangsstrom hoch
(W11) Strom >Parameter 4-51 Warnung
Strom hoch
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Bit | Hex Dez Alarmwort Alarmwort 2 Warnwort Warnwort 2 | Erweitertes
Zustandswort
8 (00000100 256 Motortemp.ETR Reserviert Motortemp.ETR Reserviert Ausgangsstrom niedrig
(A10) (W10) Strom <Parameter 4-50 Warnung
Strom niedrig
9 100000200 512 Wechselrichterl- Entladung hoch |WR-Uberlast (W9) |Entladung Ausgangsfreq. hoch
berlast (A9) hoch Drehzahl
>Parameter 4-53 Warnung Drehz.
hoch
10 [ 00000400 1024 DC-Untersp. (A8) Startfehler DC-Untersp. (W8) Unterlast Ausgangsfreq. niedrig
mehrerer Drehzahl
Motoren <Parameter 4-52 Warnung Drehz.
niedrig
11 100000800 2048 DC-Ubersp. (A7) Drehzahlgrenze |DC-Ubersp. (W7) Uberlast Bremswiderstandstest i.0.
mehrerer Bremswiderstandstest NICHT i.O.
Motoren
12 00001000 4096 Kurzschluss (A16) Externe Verrie- DC niedrig (W6) Kompressor- | Max. Bremsung
gelung verriegelung |Bremsleistung > Bremsleistungs-
grenze (2-12)
13 {00002000 8192 Einschaltstrom- Illegale DC hoch (W5) Mechanische [Bremsung
Fehler (A33) Optionskombi. Bremse
rutscht
14 | 00004000 16384 Netzunsymm. Keine Sicher- Netzunsymm. Warnung AuBerh.Drehzahlber.
Verlust (A4) heitsoption Verlust (W4) Safe-Option
15 [ 00008000 32768 AMA nicht OK Reserviert Kein Motor (W3) Auto DC- OVC aktiv
Bremsung
16 (00010000 65536 Signalfehler (A2) Reserviert Signalfehler (W2) AC-Bremse
17 {00020000| 131072 |Interner Fehler KTY-Fehler 10 V niedrig (W1) KTY-Warn. Passwort-Zeitsperre
(A38) Anzahl zuldssiger Passwort-
versuche Uberschritten —
Zeitsperre aktiv
18 |00040000| 262144 |Bremsiiberlast (A26) | Lufterfehler Bremsuberlast Lifterwarn. Passwortschutz
(W26) 0-61 = ALLE_KEIN_ZUGRIFF ODER
BUS_KEIN_ZUGRIFF ODER
BUS_NUR_LESEN
19 |00080000| 524288 |U-Phasenfehler ECB-Fehler Bremswiderstand ECB-Warn. Sollwert hoch
(A30) (W25) Sollwert
>Parameter 4-55 Warnung Sollwert
hoch
20 |00100000| 1048576 |V-Phasenfehler Mech. Brems-IGBT (W27) [Mech. Bremse | Sollwert niedrig
(A31) Bremse (A22) (W22) Sollwert
<Parameter 4-54 Warnung Sollwert
niedr.
21100200000 2097152 |W-Phasenfehler Reserviert Drehzahlgrenze Reserviert Ortsollwert
(A32) (W49) Sollwertvorgabe = FERN -> Auto
on gedriickt & aktiv
22 [|00400000| 4194304 |Feldbusfehler (A34) |Reserviert Feldbusfehler (W34) | Reserviert Benachrichtigung Schutzmodus
23 [00800000| 8388608 |24V Fehler (A47) Reserviert 24-V-Fehler (W47) Reserviert Nicht verwendet
24 101000000| 16777216 |Netzausfall (A36) Reserviert Netzausfall (W36) Reserviert Nicht verwendet
2502000000 33554432 |1,8-V-Fehler (A48) Stromgrenze Stromgrenze (W59) |Leistungs- Nicht verwendet
(A59) grenze Motor
26 104000000 67108864 |Bremswiderstand Motor dreht Temp. niedrig Leistungs- Nicht verwendet
(A25) unerwartet (W66) grenze
(A122) Generator
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Bit | Hex Dez Alarmwort Alarmwort 2 Warnwort Warnwort 2 | Erweitertes
Zustandswort
27 | 08000000 134217728 |Brems-IGBT (A27) Reserviert Spannungsgrenze Reserviert Nicht verwendet
(W64)
28 [ 10000000 | 268435456 | Optionen neu (A67) | Reserviert Drehgeber Fehler Reserviert Nicht verwendet
(W90)
29 [ 20000000 | 536870912 |Initialisiert (A80) Drehg. Uberw. Ausg.freq. Grenze BackEMF zu Nicht verwendet
(A90) (W62) hoch
30 (40000000 [ 1073741824 | Sicherer Stopp PTC-Thermistor | Sicherer Stopp PTC Therm. Nicht verwendet
(A68) (A74) (W68) (W74)
31 180000000 | 2147483648 | Mech. Bremse Gefahrl.Fehler Erweitertes Protection Mode
Fehler (A63) (A72) Zustandswort

Tabelle 6.3 Beschreibung des Alarmworts, Warnworts und erweiterten Zustandsworts

Sie kénnen die Alarmworter, Warnworter und erweiterten
Zustandsworter zur Diagnose Uber die serielle Schnittstelle
oder den optionalen Feldbus auslesen. Siehe auch
Parameter 16-94 Erw. Zustandswort.

WARNUNG 1, 10 Volt niedrig

Die Spannung von Klemme 50 an der Steuerkarte ist <10
Volt.

Die 10-Volt-Versorgung ist Uberlastet. Verringern Sie die
Last an Klemme 50. Maximal 15 mA oder min. 590 Q.

Ein Kurzschluss in einem angeschlossenen Potenziometer
oder eine falsche Verkabelung des Potenziometers kdnnen
diesen Zustand verursachen.

Fehlersuche und -behebung
. Entfernen Sie das Kabel an Klemme 50. Wenn der
Frequenzumrichter die Warnung nicht mehr
anzeigt, liegt ein Problem mit der Verkabelung
vor. Zeigt er die Warnung weiterhin an, tauschen
Sie die Steuerkarte aus.

WARNUNG/ALARM 2, Signalfehler

Der Frequenzumrichter zeigt diese Warnung oder diesen
Alarm nur an, wenn Sie dies in Parameter 6-01 Live Zero
Timeout Function programmiert haben. Das Signal an
einem der Analogeingange liegt unter 50 % des
Mindestwerts, der fir diesen Eingang programmiert ist.
Dieser Zustand kann durch ein gebrochenes Kabel oder ein
defektes Gerat, das das Signal sendet, verursacht werden.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie die Anschliisse an allen analogen
Eingangsklemmen.

- Steuerkartenklemmen 53 und 54 fir
Signale, Klemme 55 Bezugspotenzial.

- VLT® General Purpose 1/0 MCB 101
Klemmen 11 und 12 fir Signale,
Klemme 10 Bezugspotenzial.

- VLT® Analog I/0 Option MCB 109
Klemmen 1, 3 und 5 fiir Signale,
Klemmen 2, 4 und 6 Bezugspotenzial.

. Priifen Sie, ob die Programmierung des Frequen-
zumrichters und die Schaltereinstellungen mit
dem Analogsignaltyp Ubereinstimmen.

. Prifen Sie das Signal an den Eingangsklemmen.

WARNUNG/ALARM 3, Kein Motor
Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor
angeschlossen.

WARNUNG/ALARM 4, Netzasymmetrie

Versorgungsseitig fehlt eine Phase, oder die Asymmetrie in
der Netzspannung ist zu hoch. Diese Meldung erscheint im
Falle eines Fehlers im Eingangsgleichrichter. Sie kdnnen die
Optionen in Parameter 14-12 Response to Mains Imbalance
programmieren.

Fehlerbehebung
. Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und
die Versorgungsstrome zum Frequenzumrichter.

WARNUNG 5, DC-Zwischenkreisspannung hoch

Die Zwischenkreisspannung (DC) liegt oberhalb der
Uberspannungswarnungsgrenze des Steuersystems. Die
Grenze ist abhangig von der Nennspannung des Frequen-
zumrichters. Das Gerdt bleibt aktiv.

WARNUNG 6, DC-Zwischenkreisspannung niedrig

Die Zwischenkreisspannung (DC) liegt unter dem
Spannungsgrenzwert des Steuersystems. Die Grenze ist
abhangig von der Nennspannung des Frequenzumrichters.
Das Gerat bleibt aktiv.

WARNUNG/ALARM 7, DC-Uberspannung
Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert,
schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.

Fehlerbehebung
. SchlieBen Sie einen Bremswiderstand an.

. Verlangern Sie die Rampenzeit.
. Andern Sie den Rampentyp.

. Aktivieren Sie die Funktionen in
Parameter 2-10 Brake Function.
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. Erhohen Sie Parameter 14-26 Trip Delay at Inverter
Fault.

. Wenn der Alarm/die Warnung wahrend eines
Spannungsbruchs auftritt, verwenden Sie den
kinetischen Speicher (Parameter 14-10 Netzausfall-
Funktion).

Tabelle 6.4 zeigt die Grenzwerte fiir Spannungswarnungen
und -alarme an. Die Werte sind die Zwischenkreisspan-
nungswerte des Frequenzumrichters mit einer Toleranz von
+5 %. Die entsprechende Netzspannung entspricht dem
Wert der Zwischenkreisspannung dividiert durch 1,35.

3x200 (3 x380 |3x525
-240V |[-500V |- 600V
Warnung/Alarm 8, DC- 185 373 532
Unterspannung [VDC]
Warnung 6, DC-Zwischenkreis- 205 410 585
spannung niedrig [VDC]
Warnung 5, DC-Zwischenkreis- 390 810 943
spannung hoch ohne Bremse
[VDC]
Warnung 5, DC-Zwischenkreis- 405 840 965
spannung hoch mit Bremse [VD(C]
Warnung/Alarm 7, DC- 410 855 975
Uberspannung [VDC]

Tabelle 6.4 Warn-/Alarmgrenzen Spannung

WARNUNG/ALARM 8, DC-Unterspannung

Wenn die DC-Zwischenkreisspannung unter die Unterspan-
nungsgrenze féllt, Gberprift der Frequenzumrichter, ob
eine externe 24-V-DC-Versorgung angeschlossen ist. Wenn
keine externe 24-V DC-Versorgung angeschlossen ist,
schaltet der Frequenzumrichter nach einer festgelegten
Zeitverzogerung ab. Die Zeitverzégerung hangt von der
Geratgrof3e ab.

Fehlersuche und -behebung
. Priifen Sie, ob die Versorgungsspannung mit der
Nennspannung des Frequenzumrichters tberein-
stimmt.

. Prifen Sie die Eingangsspannung.
. Prifen Sie die Vorladekreisschaltung.

WARNUNG/ALARM 9, Wechselrichteriiberlast

Der Frequenzumrichter wurde zu lange Zeit mit mehr als
100 % Ausgangsstrom belastet und steht vor der
Abschaltung. Der Zahler fiir das elektronisch-thermische
Uberlastrelais gibt bei 98 % eine Warnung aus und schaltet
bei 100 % mit einem Alarm ab. Sie kdnnen den Frequen-
zumrichter erst dann quittieren, wenn der Zahler unter

90 % féllt.

Fehlerbehebung
. Vergleichen Sie den angezeigten Ausgangsstrom
auf der LCP mit dem Nennstrom des Frequen-
zumrichters.

. Vergleichen Sie den auf der LCP angezeigten
Ausgangsstrom mit dem gemessenen
Motorstrom.

. Lassen Sie die thermische Last des Frequenzum-
richters auf der LCP anzeigen und Uberwachen
Sie den Wert. Bei Betrieb des Frequenzumrichters
Uber dem Dauer-Nennstrom sollte der Zahlerwert
steigen. Bei Betrieb unter dem Dauer-Nennstrom
des Frequenzumrichters sollte der Zahlerwert
sinken.

WARNUNG/ALARM 10, Motortemp. ETR
Die ETR-Funktion (elektronischer Warmeschutz) hat eine
thermische Uberlastung des Motors errechnet.

Wahlen Sie eine der folgenden Optionen:

. Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung oder
einen Alarm aus, wenn der Zahler >90 % erreicht
und Parameter 1-90 Motor Thermal Protection auf
Warnoptionen eingestellt ist.

. Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn der
Zéhler 100 % erreicht und Parameter 1-90 Motor
Thermal Protection auf Abschaltoptionen
eingestellt ist.

Der Fehler tritt auf, wenn der Motor zu lange mit mehr als
100 % Uberlastet ist.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Priifen Sie, ob der Motor mechanisch tberlastet
ist.

. Priifen Sie die Einstellung des richtigen
Motorstroms in Parameter 1-24 Motornennstrom.

. Vergewissern Sie sich, dass die Motordaten in den
Parametern 1-20 — 1-25 korrekt eingestellt sind.

. Wenn ein externer Lifter verwendet wird, stellen
Sie in Parameter 1-91 Motor External Fan sicher,
dass er ausgewahlt ist.

. Das Ausfiihren einer AMA in
Parameter 1-29 Automatic Motor Adaptation (AMA)
stimmt den Frequenzumrichter genauer auf den
Motor ab und reduziert die thermische Belastung.
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WARNUNG/ALARM 11, Motor Thermistor Ubertemp.
Prifen Sie, ob die Verbindung zum Thermistor getrennt ist.
Wahlen Sie in Parameter 1-90 Motor Thermal Protection, ob
der Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Alarm
ausgeben soll.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

. Priifen Sie, ob der Motor mechanisch Uberlastet
ist.

. Prifen Sie bei Verwendung von Klemme 53 oder
54, ob der Thermistor korrekt zwischen Klemme
53 oder 54 (Analogspannungseingang) und
Klemme 50 (+10-Volt-Versorgung) angeschlossen
ist. Priifen Sie auch, ob der Schalter fiir Klemme
53 oder 54 auf Spannung eingestellt ist.
Uberpriifen Sie, dass Parameter 1-93 Thermistoran-
schluss Klemme 53 oder 54 auswahlt.

. Prifen Sie bei Verwendung der Klemmen 18, 19,
31, 32 oder 33 (Digitaleingange), ob der
Thermistor korrekt zwischen der verwendeten
Digitaleingangsklemme (nur Digitaleingang PNP)
und Klemme 50 angeschlossen ist. Verwenden Sie
die zu verwendende Klemme in
Parameter 1-93 Thermistoranschluss.

WARNUNG/ALARM 12, Drehmomentgrenze

Das Drehmoment ist hoher als der Wert in

Parameter 4-16 Torque Limit Motor Mode oder der Wert in
Parameter 4-17 Torque Limit Generator Mode. In

Parameter 14-25 Trip Delay at Torque Limit kdnnen Sie
einstellen, ob der Frequenzumrichter bei dieser Bedingung
nur eine Warnung ausgibt oder ob ihr ein Alarm folgt.

Fehlerbehebung
. Wenn das System die motorische Drehmoment-
grenze wahrend Rampe-Auf liberschreitet,
verlangern Sie die Rampe-Auf Zeit.

. Wenn das System die generatorische Drehmo-
mentgrenze wahrend der Rampe Ab
Uberschreitet, verlangern Sie die Rampe-Ab Zeit.

. Wenn die Drehmomentgrenze im Betrieb auftritt,
erhohen Sie ggf. die Drehmomentgrenze. Stellen
Sie dabei sicher, dass das System mit hoherem
Drehmoment sicher arbeitet.

. Uberpriifen Sie die Anwendung auf zu starke
Stromaufnahme vom Motor.

WARNUNG/ALARM 13, Uberstrom

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des
Nennstroms) ist Uberschritten. Die Warnung dauert ca.

1,5 s. Danach schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt
einen Alarm aus. Diesen Fehler kann eine Stof3belastung
oder eine schnelle Beschleunigung mit hohen Tragheitsmo-
menten verursachen. Er kann ebenfalls nach kinetischem
Speicher erscheinen, wenn die Beschleunigung wéhrend
der Rampe auf zu schnell ist.

Bei Auswahl der erweiterten mechanischen
Bremssteuerung konnen Sie die Abschaltung extern
quittieren.

Fehlerbehebung
. Entfernen Sie die Netzversorgung und priifen Sie,
ob die Motorwelle gedreht werden kann.

. Kontrollieren Sie, ob die Motorgré3e mit dem
Frequenzumrichter Gbereinstimmt.

. Prifen Sie die Richtigkeit der Motordaten in den
Parametern 1-20 — 1-25.

ALARM 14, Erdschluss

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt, entweder zwischen Frequenzum-
richter und Motor oder direkt im Motor. Die Stromwandler
erkennen Erdschliisse, indem sie den Ausgangsstrom vom
Frequenzumrichter und vom Motor sowie den erzeugten
Eingangsstrom in den Frequenzumrichter messen. Ein
Erdschluss wird ausgegeben, wenn die Abweichung der 2
Strome zu groB ist. Der Ausgangsstrom des Frequenzum-
richters muss dem Eingangsstrom am Frequenzumrichter
entsprechen.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

. Prifen Sie, ob Erdschlisse im Motor vorliegen,
indem Sie mit Hilfe eines Megaohmmeters den
Widerstand der Motorkabel und des Motors zur
Masse messen.

. Setzen Sie jeden potenziellen Einzelversatz in den
3 Stromwandlern im Frequenzumrichter zuriick.
Fihren Sie die manuelle Initialisierung oder eine
komplette AMA durch. Diese Methode ist nach
dem Austausch der Leistungskarte am relevan-
testen.

ALARM 15, Inkompatible Hardware
Ein eingebautes Optionsmodul ist mit der aktuellen
Hardware oder Software der Steuerkarte nicht kompatibel.

Notieren Sie den Wert der folgenden Parameter und
wenden Sie sich an Danfoss.
. Parameter 15-40 FC-Typ.

. Parameter 15-41 Leistungsteil.

. Parameter 15-42 Nennspannung.

. Parameter 15-43 Softwareversion.

. Parameter 15-45 Typencode (aktuell).

. Parameter 15-49 Steuerkarte SW-Version.
. Parameter 15-50 Leistungsteil SW-Version.
. Parameter 15-60 Option installiert.

. Parameter 15-61 SW-Version Option (fir alle
Optionssteckplatze).
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ALARM 16, Kurzschluss
Es liegt ein Kurzschluss im Motor oder in den Motorkabeln
vor.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter ab und
beheben Sie den Kurzschluss.

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

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

. Trennen Sie vor dem weiteren Vorgehen die
Netzversorgung.

WARNUNG/ALARM 17, Steuerwort-Timeout

Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.
Die Warnung ist nur aktiv, wenn Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion NICHT auf [0] Aus programmiert ist.
Wenn Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion auf [5]
Stopp und Abschaltung eingestellt ist, wird zuerst eine
Warnung angezeigt und dann fahrt der Frequenzumrichter
bis zur Abschaltung mit Ausgabe eines Alarms herunter.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie die Anschliisse am Kabel der
seriellen Schnittstelle.

. Erhohen Sie Parameter 8-03 Steuerwort Timeout-

Zeit.

. Uberpriifen Sie die Funktion der Kommunikations-
gerate.

. Prifen Sie auf korrekte EMV-Installation.

WARNUNG/ALARM 20, Temp. Eingangsfehler
Der Temperaturfihler ist nicht angeschlossen.

WARNUNG/ALARM 21, Software-Fehler
Der Parameter liegt auBBerhalb des Bereichs. Die Parame-
ternummer wird im Display angezeigt.

Fehlerbehebung
. Stellen Sie die betroffenen Parameter auf einen
gliltigen Wert ein.

WARNUNG/ALARM 22, Mechanische Bremse

Der Wert dieser Warnung/dieses Alarms zeigt den Typ der
Warnung/des Alarms an.

0 = Drehmomentsollwert wurde nicht vor dem Timeout
erreicht (Parameter 2-27 Drehmoment Rampenzeit).

1 = erwarteter Bremsen-Istwert vor dem Timeout nicht
empfangen (Parameter 2-23 Mech. Bremse Verz6gerungszeit,
Parameter 2-25 Bremse liiften Zeit).

WARNUNG 23, Interne Liifter

Die Lifterwarnfunktion ist eine Schutzfunktion, die prift,
ob der Lifter lauft bzw. installiert ist. Sie konnen die
Lufterwarnung in Parameter 14-53 Liifteriiberwachung ([0]
Deaktiviert) deaktivieren.

Bei Frequenzumrichtern mit DC-Liftern ist ein Istwert-
sensor in den Lufter integriert. Wenn der Lifter einen
Laufbefehl erhélt und kein Istwert vom Sensor vorliegt,
wird dieser Alarm ausgegeben. Bei Frequenzumrichtern mit
AC-Luftern wird die Spannung zum Liifter Gberwacht.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie, ob der Lifter einwandfrei funktioniert.

. Schalten Sie die Netzversorgung zum Frequen-
zumrichter aus und wieder ein. Uberpriifen Sie
dabei, ob der Liifter beim Start kurz lauft.

. Priifen Sie die Fuihler an der Steuerkarte.

WARNUNG 24, Fehler externer Liifter

Die Lufterwarnfunktion ist eine Schutzfunktion, die prift,
ob der Lifter lauft bzw. installiert ist. Sie kénnen die
Lifterwarnung in Parameter 14-53 Liifteriiberwachung ([0]
Deaktiviert) deaktivieren.

Bei Frequenzumrichtern mit DC-Liftern ist ein Istwert-
sensor in den Lufter integriert. Wenn der Lifter einen
Laufbefehl erhdlt und kein Istwert vom Sensor vorliegt,
wird dieser Alarm ausgegeben. Bei Frequenzumrichtern mit
AC-Luftern wird die Spannung zum Liifter tberwacht.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie, ob der Lifter einwandfrei funktioniert.

. Schalten Sie die Netzversorgung zum Frequen-
zumrichter aus und wieder ein. Uberpriifen Sie
dabei, ob der Lufter beim Start kurz lauft.

. Priifen Sie die Fiihler am Kuhlkorper.

WARNUNG 25, Bremswiderstand Kurzschluss

Der Frequenzumrichter Gberwacht den Bremswiderstand
wahrend des Betriebs. Ein Kurzschluss bricht die
Bremsfunktion abgebrochen und verursacht eine Warnung.
Sie kdnnen den Frequenzumrichter weiterhin betreiben,
allerdings ohne Bremsfunktion.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
tauschen Sie den Bremswiderstand aus (siehe
Parameter 2-15 Bremswiderstand Test).

WARNUNG/ALARM 26, Bremswiderstand Leistungsgrenze
Die auf den Bremswiderstand (ibertragene Leistung wird
als Mittelwert fur die letzten 120 s berechnet. Die
Berechnung erfolgt anhand der Zwischenkreisspannung
und des in Parameter 2-16 AC brake Max. Current
eingestellten Bremswiderstandswerts. Die Warnung ist
aktiv, wenn die Ubertragene Bremsleistung mehr als 90 %
der Bremswiderstandsleistung betragt. Ist Option [2]
Abschaltung in Parameter 2-13 Bremswiderst. Leistungsiiber-
wachung ausgewahlt, schaltet der Frequenzumrichter mit
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einem Alarm ab, wenn die Ubertragene Bremsleistung
100 % erreicht.

WARNUNG/ALARM 27, Bremschopperfehler

Der Frequenzumrichter Gberwacht den Bremstransistor
wahrend des Betriebs. Bei einem Kurzschluss bricht er die
Bremsfunktion ab und gibt die Warnung aus. Sie kdnnen
den Frequenzumrichter weiterhin betreiben; aufgrund des
Kurzschlusses des Bremstransistors tUbertragt der Frequen-
zumrichter jedoch eine hohe Leistung an den
Bremswiderstand, auch wenn der Umrichter den Motor
nicht bremst.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus, und
entfernen Sie den Bremswiderstand.

WARNUNG/ALARM 28, Bremswiderstandstest fehlge-
schlagen

Der Bremswiderstand ist nicht angeschlossen oder funkti-
oniert nicht.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie Parameter 2-15 Bremswiderstand Test.

ALARM 29, Kiihlkérpertemp

Der Kiihlkorper Uberschreitet seine maximal zuldssige
Temperatur. Sie kénnen den Temperaturfehler erst dann
quittieren, wenn die Temperatur eine definierte Kihlkor-
pertemperatur wieder unterschritten hat. Die Abschalt- und
Quittiergrenzen sind je nach der LeistungsgroBe des
Frequenzumrichters unterschiedlich.

Fehlerbehebung
Mégliche Ursachen:
. Zu hohe Umgebungstemperatur.

. Zu lange Motorkabel.

. Falsche Freirdaume zur Luftzirkulation Gber und
unter dem Frequenzumrichter.

. Blockierte Luftzirkulation des Frequenzumrichters.
. Beschadigter Kuhlkorperlifter
. Verschmutzter Kiihlkorper.

ALARM 30, Motorphase U fehlt
Motorphase U zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

Bei Anschluss an Versorgungsnetz, DC-Versorgung oder
Zwischenkreiskopplung fiihren Frequenzumrichter
Hochspannung. Erfolgen Installation, Inbetriebnahme
und Wartung von Frequenzumrichtern nicht durch
qualifiziertes Personal, kann dies zu schweren Verlet-
zungen oder sogar zum Tod fiihren!

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase U.

ALARM 31, Motorphase V fehlt
Motorphase V zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

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

. Trennen Sie vor dem weiteren Vorgehen die
Netzversorgung.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase V.

ALARM 32, Motorphase W fehlt
Motorphase W zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

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

. Trennen Sie vor dem weiteren Vorgehen die
Netzversorgung.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase W.

ALARM 33, Einschaltstrom-Fehler
Eine zu hohe Anzahl von Netz-Ein ist innerhalb von zu
kurzer Zeit aufgetreten.

Fehlerbehebung
. Lassen Sie den Frequenzumrichter auf Betriebs-
temperatur abkiihlen.

WARNUNG/ALARM 34, Feldbus-Fehler
Der Feldbus auf der Kommunikations-Optionskarte funkti-
oniert nicht.

WARNUNG/ALARM 35, Fehler im Optionsmodul

. Trennen Sie vor dem weiteren Vorgehen die . . . . .
Netzversoraun Ein Optionsalarm wird empfangen. Der Alarm ist options-
gung- spezifisch. Die wahrscheinlichste Ursache ist ein Netz-
Einschaltungs- oder Kommunikationsfehler.
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WARNUNG/ALARM 36, Netzausfall

Diese Warnung/Alarm ist nur aktiv, wenn keine Versor-
gungsspannung zum Frequenzumrichter vorhanden ist und
Parameter 14-10 Mains Failure auf die Option [0] Keine
Funktion eingestellt ist.

Fehlerbehebung
. Prifen Sie die Sicherungen zum Frequenzum-
richter und die Netzversorgung zum Gerét.

ALARM 37, Versorgungsspannungsasymmetrie
Es gibt eine Asymmetrie zwischen den Auf3enleitern.

ALARM 38, Interner Fehler
Wenn ein interner Fehler auftritt, wird eine in Tabelle 6.5
definierte Codenummer angezeigt.

Fehlerbehebung
. Schalten Sie die Stromversorgung aus und wieder
ein.
. Stellen Sie sicher, dass die Optionen richtig
montiert sind.

. Priifen Sie, ob lose Anschliisse vorliegen oder
Anschlisse fehlen.

Wenden Sie sich ggf. an Ihren Danfoss-Lieferanten oder -
Service. Notieren Sie zuvor die Artikelnummer, um weitere
Hinweise zur Fehlersuche und -behebung zu erhalten.

Nummer Text

0 Sie kdnnen die serielle Schnittstelle nicht initiali-
sieren. Wenden Sie sich an lhren Danfoss-
Lieferanten oder den Danfoss-Service.

256-258 Die EEPROM-Daten der Leistungskarte sind defekt
oder zu alt. Ersetzen Sie die Leistungskarte.

512-519 Interner Fehler. Wenden Sie sich an Ihren Danfoss-
Lieferanten oder den Danfoss-Service.

783 Parameterwert auBBerhalb min./max. Grenzen.
1024-1284 |Interner Fehler. Wenden Sie sich an lhren Danfoss-
Lieferanten oder den Danfoss-Service.

1299 Die Software der Option in Steckplatz A ist zu alt.

1300 Die Software der Option in Steckplatz B ist zu alt.

1302 Die Software der Option in Steckplatz C1 ist zu alt.

1315 Die Software der Option in Steckplatz A wird nicht
unterstitzt/ist nicht zuldssig.

1316 Die Software der Option in Steckplatz B wird nicht
unterstitzt/ist nicht zuldssig.

1318 Die Software der Option in Steckplatz C1 wird
nicht unterstiitzt/ist nicht zuldssig.

1379-2819 |Interner Fehler. Wenden Sie sich an lhren Danfoss-
Lieferanten oder den Danfoss-Service.

1792 Hardware-Reset des digitalen Signalprozessors.

1793 Vom Motor abgeleitete Parameter konnten nicht
korrekt zum digitalen Signalprozessor libertragen
werden.

1794 Leistungsdaten wurden bei der Netz-Einschaltung
nicht korrekt zum digitalen Signalprozessor
Ubertragen.

Nummer Text

1795 Der digitale Signalprozessor hat zu viele
unbekannte SPI-Telegramme empfangen. Der
Frequenzumrichter verwendet diesen Fehlercode
auch, wenn die MCO nicht korrekt einschaltet.
Diese Situation kann sich durch schlechten EMV-
Schutz oder falsche Erdung ergeben.

1796 RAM-Kopierfehler.

2561 Ersetzen Sie die Steuerkarte.

2820 LCP/Stapeluberlauf.

2821 Uberlauf serielle Schnittstelle.

2822 Uberlauf USB-Anschluss.

3072-5122 |Parameterwert au3erhalb seiner Grenzen.

5123 Option in Steckplatz A: Hardware mit Steuerkarten-
hardware nicht kompatibel.

5124 Option in Steckplatz B: Hardware mit Steuerkarten-
hardware nicht kompatibel.

5125 Option in Steckplatz CO: Hardware mit Steuerkar-
tenhardware nicht kompatibel.

5126 Option in Steckplatz C1: Hardware mit Steuerkar-
tenhardware nicht kompatibel.

5376-6231 |Interner Fehler. Wenden Sie sich an Ihren Danfoss-

Lieferanten oder den Danfoss-Service.

Tabelle 6.5 Interne Fehlercodes

ALARM 39, Kiihlkorpersensor
Kein Istwert vom Kiihlkdrpertemperatursensor.

Das Signal vom thermischen IGBT-Sensor steht an der
Leistungskarte nicht zur Verfigung. Es kdnnte ein Problem
mit der Leistungskarte, der IGBT-Ansteuerkarte oder der
Flachbandleitung zwischen der Leistungskarte und der
Gate-Ansteuerkarte vorliegen.

WARNUNG 40, Digitalausgangsklemme 27 ist liberlastet
Priifen Sie die Last an Klemme 27 oder beseitigen Sie den
Kurzschluss. Priifen Sie Parameter 5-00 Digital I/0 Mode und
Parameter 5-01 Klemme 27 Funktion.

WARNUNG 41, Digitalausgangsklemme 29 ist iiberlastet
Priifen Sie die Last an Klemme 29 oder beseitigen Sie den
Kurzschluss. Priifen Sie auch Parameter 5-00 Digital I/O
Mode und Parameter 5-02 Terminal 29 Mode.

WARNUNG 42, Digitalausgang X30/6 oder X30/7 ist
liberlastet

Prifen Sie fir Klemme X30/6 die Last, die an Klemme
X30/6 angeschlossen ist, oder entfernen Sie die
Kurzschlussverbindung. Priifen Sie auch die

Parameter 5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang (VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101).

Prifen Sie fur Klemme X30/7 die Last, die an Klemme
X30/7 angeschlossen ist, oder entfernen Sie die
Kurzschlussverbindung. Priifen Sie auch die

Parameter 5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang (VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101).
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ALARM 43, Ext.Versorg.

VLT® Extended Relay Option MCB 113 ist ohne externe 24-
V-DC-Versorgung installiert. SchlieBen Sie entweder eine
externe 24-V-DC-Versorgung an oder legen Sie lber
Parameter 14-80 Ext. 24 VDC fiir Option [0] Nein fest, dass
Sie keine externe Versorgung verwenden. Eine Anderung in
Parameter 14-80 Ext. 24 VDC fiir Option erfordert, dass Sie
einen Aus- und Einschaltzyklus durchfihren.

ALARM 45, Erdschluss 2
Erdschluss.

Fehlerbehebung
. Priifen Sie, ob Frequenzumrichter und Motor
richtig geerdet und alle Anschlisse fest
angezogen sind.

. Priifen Sie, ob der korrekte Kabelquerschnitt
verwendet wurde.

. Prifen Sie die Motorkabel auf Kurzschliisse oder
Ableitstrome.

ALARM 46, Stromversorgung Leistungskarte

Die Stromversorgung der Leistungskarte liegt auBerhalb
des Bereichs. Ein weiterer Grund kann ein beschadigter
Kihlkorperlufter sein.

Das Schaltnetzteil (SMPS) auf der Leistungskarte erzeugt
drei Spannungsversorgungen:

. 24 V.
° 5V.
. +18 V.

Bei Versorgung {iber die VLT® 24 V DC Supply MCB 107
werden nur die Spannungen 24 V und 5 V iberwacht. Bei
Versorgung mit dreiphasiger Netzspannung Uberwacht er
alle drei Versorgungsspannungen.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie, ob die Leistungskarte defekt ist.

. Uberpriifen Sie, ob die Steuerkarte defekt ist.
° Uberpriifen Sie, ob die Optionskarte defekt ist.

. Ist eine 24-V-DC-Versorgung angeschlossen,
Uberprifen Sie, ob diese einwandfrei funktioniert.

. Priifen Sie auf einen beschadigten Kihlkorper-
lufter.

WARNUNG 47, 24-V-Versorgung niedrig
Die Stromversorgung der Leistungskarte liegt auBBerhalb
des Bereichs.

Das Schaltnetzteil (SMPS) auf der Leistungskarte erzeugt
drei Spannungsversorgungen:

. 24 V.
. 5V.
. +18 V.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie, ob die Leistungskarte defekt ist.

WARNUNG 48, 1,8-V-Versorgung niedrig

Die 1,8-V-DC-Versorgung der Steuerkarte liegt auBBerhalb
des Toleranzbereichs. Die Spannungsversorgung wird an
der Steuerkarte gemessen.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie, ob die Steuerkarte defekt ist.

. Wenn eine Optionskarte eingebaut ist, priifen Sie,
ob eine Uberspannungsbedingung vorliegt.

WARNUNG 49, Drehzahlgrenze

Die Warnung wird angezeigt, wenn die Drehzahl auBBerhalb
des Bereichs in Parameter 4-11 Motor Speed Low Limit [RPM]
und Parameter 4-13 Motor Speed High Limit [RPM] liegt.

ALARM 50, AMA-Kalibrierungsfehler
Wenden Sie sich an |hren Danfoss-Lieferanten oder den
Danfoss-Service.

ALARM 51, AMA Unom und Inom liberpriifen
Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und/oder
Motorleistung ist vermutlich falsch.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie die Einstellungen in den
Parametern 1-20 — 1-25.

ALARM 52, AMA Inom zu niedrig
Der Motorstrom ist zu niedrig.

Fehlerbehebung
e  Uberpriifen Sie die Einstellungen in
Parameter 1-24 Motornennstrom.

ALARM 53, AMA Motor zu grof
Der Motor ist fiir die Durchfihrung der AMA zu groR.

ALARM 54, AMA Motor zu klein
Der Motor ist flir das Durchfiihren der AMA zu klein.

ALARM 55, AMA-Daten auBlerhalb des Bereichs
Die AMA lasst sich nicht ausfiihren, da die Parameterwerte
des Motors auBerhalb des zuldssigen Bereichs liegen.

ALARM 56, AMA Abbruch
Die AMA wurde manuell unterbrochen.

ALARM 57, AMA Interner Fehler
Versuchen Sie einen Neustart der AMA. Wiederholte
Neustarts kénnen zu einer Uberhitzung des Motors fiihren.

ALARM 58, AMA-Interner Fehler
Setzen Sie sich mit dem Danfoss -Lieferanten in
Verbindung.

WARNUNG 59, Stromgrenze

Der Strom ist hoher als der Wert in Parameter 4-18 Current
Limit. Vergewissern Sie sich, dass die Motordaten in den
Parametern 1-20 — 1-25 korrekt eingestellt sind. Erhdhen Sie
bei Bedarf die Stromgrenze. Achten Sie darauf, dass das
System sicher mit einer héheren Grenze arbeiten kann.

WARNUNG 60, Externe Verriegelung

Ein Digitaleingangssignal zeigt einen Fehlerzustand
auBerhalb des Frequenzumrichters an. Eine externe Verrie-
gelung hat eine Abschaltung des Frequenzumrichters
signalisiert. Beseitigen Sie den externen Fehlerzustand. Zur
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Wiederaufnahme des Normalbetriebs legen Sie 24 V DC an
die Klemme an, die fiir externe Verriegelung programmiert
ist und setzen Sie den Frequenzumrichter zuriick.

WARNUNG/ALARM 61, Drehg. Abw.

Der Frequenzumrichter hat eine Abweichung zwischen der
berechneten Drehzahl und der Drehzahlmessung vom
Istwertgeber festgestellt.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie die Einstellungen fir Warnung/
Alarm/Deaktivierung in Parameter 4-30 Drehgebe-
riiberwachung Funktion.

. Stellen Sie den tolerierbaren Fehler in
Parameter 4-31 Drehgeber max. Fehlabweichung
ein.

. Stellen Sie den tolerierbaren Istwertfehler in
Parameter 4-32 Drehgeber Timeout-Zeit ein.

WARNUNG/ALARM 62, Ausgangsfrequenz Grenze

Wenn die Ausgangsfrequenz den in Parameter 4-19 Max
Output Frequency eingestellten Wert erreicht, gibt der
Frequenzumrichter eine Warnung aus. Die Warnung wird
ausgeblendet, wenn die Ausgangsfrequenz unter die
Hochstgrenze fallt. Wenn der Frequenzumrichter nicht zur
Begrenzung der Frequenz in der Lage ist, schaltet er sich
ab und gibt einen Alarm aus. Letzteres kann im Fluxvektor-
betrieb auftreten, wenn der Frequenzumrichter die
Kontrolle iber den Motor verliert.

Fehlerbehebung
. Uberpriifen Sie die Anwendung auf mégliche
Ursachen.

. Erhéhen Sie die Ausgangsfrequenzgrenze. Stellen
Sie sicher, dass das System sicher mit einer
hoéheren Ausgangsfrequenz arbeiten kann.

ALARM 63, Mechanische Bremse zu niedrig
Der Motorstrom hat ,Bremse 6ffnen bei Motorstrom”

innerhalb des Zeitfensters fiir die Verzégerungszeit nicht
Uberschritten.

WARNUNG 64, Motorspannung

Die Last- und Drehzahlverhdltnisse erfordern eine hohere
Motorspannung, als die aktuelle Zwischenkreisspannung
zur Verfligung stellen kann.

WARNUNG/ALARM 65, Steuerkarte Ubertemperatur
Die Abschalttemperatur der Steuerkarte betragt 85 °C
(185 °F).

Fehlerbehebung
. Stellen Sie sicher, dass Umgebungs- und Betriebs-
temperatur innerhalb der Grenzwerte liegen.

. Priifen Sie auf verstopfte Filter.
. Priifen Sie die Lufterfunktion.

. Priifen Sie die Steuerkarte.

WARNUNG 66, Kiihlkorpertemperatur zu niedrig

Die Temperatur des Frequenzumrichters ist zu kalt fir den
Betrieb. Diese Warnung basiert auf den Messwerten des
Temperaturfiihlers im IGBT-Modul. Erhéhen Sie die
Umgebungstemperatur der Einheit. Sie kdnnen den
Frequenzumrichter zudem durch Einstellung von
Parameter 2-00 DC Hold/Preheat Current auf [5%] und
Parameter 1-80 Function at Stop mit einem Erhaltungsla-
destrom versorgen lassen, wenn der Motor gestoppt ist.

ALARM 67, Optionsmodulkonfiguration hat sich gedndert
Sie haben seit dem letzten Netz-Aus eine oder mehrere
Optionen hinzugefiigt oder entfernt. Uberpriifen Sie, ob
die Konfigurationsanderung absichtlich erfolgt ist, und
quittieren Sie das Gerat.

ALARM 68, Sicherer Stopp aktiviert

Safe Torque Off (STO) wurde aktiviert. Legen Sie zum
Fortsetzen des Normalbetriebs 24 V DC an Klemme 37 an,
und senden Sie dann ein Riicksetzsignal (lber Bus, Digital-
Ein-/-Ausgabe oder durch Driicken der Taste [Reset]).

ALARM 69, Leistungskartentemperatur
Der Temperaturfiihler der Leistungskarte erfasst entweder
eine zu hohe oder eine zu niedrige Temperatur.

Fehlerbehebung
. Stellen Sie sicher, dass Umgebungs- und Betriebs-
temperatur innerhalb der Grenzwerte liegen.

. Priifen Sie auf verstopfte Filter.
. Prifen Sie die Lufterfunktion.
. Priifen Sie die Leistungskarte.

ALARM 70, Ungiiltige FC-Konfiguration

Die aktuelle Kombination aus Steuerkarte und
Leistungskarte ist ungiiltig. Wenden Sie sich mit dem
Typencode vom Typenschild und den Teilenummern der
Karten an den Danfoss-Lieferanten, um die Kompatibilitat
zu Uberprifen.

ALARM 71, PTC 1 Sicherer Stopp

STO wurde von der VLT® PTC Thermistor Card MCB 112
aktiviert (Motor zu warm). Sie kdnnen den Normalbetrieb
wieder aufnehmen, wenn die MCB 112 wieder 24 V DC an
Klemme 37 anlegt (wenn die Motortemperatur einen
akzeptablen Wert erreicht) und wenn der Digitaleingang
von der MCB 112 deaktiviert wird. Wenn dies geschieht,
mussen Sie ein Reset-Signal (liber Bus, Digital-E/A oder
durch Driicken der [Reset]-Taste) senden.

ALARM 72, Gefahrl. Fehler

STO mit Abschaltblockierung. Es ist eine unerwartete
Kombination von STO-Befehlen aufgetreten.
®  VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 aktiviert
Klemme X44/10, die Funktion Safe Torque Off
(STO) wird jedoch nicht aktiviert.

. MCB 112 ist das einzige Gerédt, das die Funktion
Safe Torque Off (STO) verwendet (kann durch
Auswahl des Parameters [4] PTC 1 Alarm oder [5]
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PTC 1 Warnung in Parameter 5-19 Klemme 37
Sicherer Stopp angegeben werden), die Funktion
Safe Torque Off (STO) ist aktiviert und Klemme
X44/10 ist nicht aktiviert.

WARNUNG 73, Sicherer Stopp Autom. Wiederanlauf
STO ist aktiviert. Wenn automatischer Wiederanlauf
aktiviert ist, kann der Motor nach Behebung des Fehlers
starten.

ALARM 74, PTC-Thermistor
Alarm mit Bezug zur VLT® PTC Thermistor Card MCB 112.
Die PTC funktioniert nicht.

ALARM 75, llleg. Profilwahl

Legen Sie den Parameterwert nicht bei laufendem Motor
fest. Schalten Sie den Motor vor dem Erstellen eines MCO-
Profils im Parameter 8-10 Steuerwortprofil aus.

WARNUNG 76, Konfiguration Leistungseinheit
Die bendtigte Zahl von Leistungsteilen stimmt nicht mit
der erfassten Anzahl aktiver Leistungsteile Uberein.

Beim Austausch eines Moduls in Baugrof3e F tritt diese
Warnung auf, wenn leistungsspezifische Daten in der
Leistungskarte des Moduls nicht mit dem Rest des
Frequenzumrichters lbereinstimmen.

Fehlersuche und -behebung
. Bestétigen Sie, dass die Bestellnummer des
Ersatzteils und seiner Leistungskarte tberein-
stimmen.

WARNUNG 77, Reduzierter Leistungsmodus

Der Frequenzumrichter arbeitet im reduzierten
Leistungsmodus (mit weniger als der erlaubten Anzahl von
Wechselrichterabschnitten). Diese Warnung wird bei einem
Aus- und Einschaltzyklus erzeugt, wenn der Frequenzum-
richter auf den Betrieb mit weniger Wechselrichtern
eingestellt wird und eingeschaltet bleibt.

ALARM 78, Drehg. Abw.

Die Differenz zwischen dem Sollwert und dem Istwert hat
den in Parameter 4-35 Drehgeber-Fehler festgelegten Wert
Uberschritten.

Fehlerbehebung
. Deaktivieren Sie die Funktion oder wahlen Sie
einen Alarm/eine Warnung in
Parameter 4-34 Drehgeberiiberwachung Funktion
aus.

. Uberpriifen Sie die Mechanik im Bereich von Last
und Motor. Uberpriifen Sie die Riickfiihrungsan-
schliisse vom Motordrehgeber zum
Frequenzumrichter.

. Wahlen Sie die Motor-Istwertfunktion in
Parameter 4-30 Drehgeberiiberwachung Funktion
aus.

. Stellen Sie das Drehgeber-Fehlerband in
Parameter 4-35 Drehgeber-Fehler und
Parameter 4-37 Drehgeber-Fehler Rampe ein.

ALARM 79, Ung. LT-Konfig.

Die Bestellnummer der Skalierkarte ist falsch oder sie ist
nicht installiert. Der Anschluss MK102 ist auf der
Leistungskarte ggf. nicht installiert.

ALARM 80, Frequenzumrichter initialisiert

Ein manueller Reset hat alle Parametereinstellungen mit
Werkseinstellungen initialisiert. Fiihren Sie einen Reset des
Frequenzumrichters durch, um den Alarm zu beheben.

ALARM 81, CSIV beschéadigt
Die Syntax der CSIV-Datei ist fehlerhaft.

ALARM 82, CSIV-Par.-Fehler

CSIV-Fehler bei Parameterinitialisierung.

ALARM 83, lllegale Optionskombination

Die installierten Optionen sind nicht kompatibel.
ALARM 84, Keine Sicherheitsoption

Die Sicherheitsoption wurde ohne allgemeinen Reset
entfernt. Schalten Sie die Sicherheitsoption wieder zu.

ALARM 88, Optionserkennung

Eine Anderung der Optionen wurde erkannt.
Parameter 14-89 Option Detection ist eingestellt auf [0]
Konfiguration eingefroren und die Optionen wurden
gedndert.

. Um die Anderung zu aktivieren, aktivieren Sie
Optionen gedndert in Parameter 14-89 Option
Detection.

. Stellen Sie alternativ die richtige Optionskonfigu-
ration wieder her.

WARNUNG 89, Mechanische Bremse rutscht
Die Hubbremseniiberwachung erkennt eine Motordrehzahl
> 10 U/min.

ALARM 90, Drehgeber Uberwachung

Uberpriifen Sie die Verbindung zur Drehgeber-/Resolver-
Option und tauschen Sie anschlieBend den VLT® Encoder
Input MCB 102 oder VLT® Resolver Input MCB 103 aus.

ALARM 91, Analogeingang 54 Einstellungsfehler
Stellen Sie den Schalter S202 in die Stellung OFF
(Spannungseingang) eingestellt sein, wenn ein KTY-Sensor
an Analogeingangsklemme 54 angeschlossen ist.

ALARM 99, Rotor blockiert
Der Rotor blockiert.

WARNUNG/ALARM 101, Drehzahliiberwachung

Der Motordrehzahl-Uberwachungswert liegt auBerhalb des
Bereichs. Siehe Parameter 4-43 Motor Speed Monitor
Function.

WARNUNG/ALARM 104, Fehler Zirkulationslufter

Der Lifter arbeitet nicht. Die Lufteriberwachung Uberpriift,
ob der Liifter bei Netz-Einschaltung des Frequenzum-
richters oder bei Einschalten des Mischlifters lauft. Sie
konnen den Zirkulationslifterfehler in Parameter 14-53 Fan
Monitor als Warnung oder eine Abschaltung bei Alarm
konfigurieren.
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Fehlerbehebung
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
wieder ein, um zu sehen, ob die Warnung bzw.
der Alarm zurtickkehrt.

WARNUNG/ALARM 122, Unerw. Motordrehung

Der Frequenzumrichter fiihrt eine Funktion aus, die einen
Stillstand des Motors erfordert, z. B. DC-Halten fiir PM-
Motoren.

WARNUNG 123, Motor Mod. Gedndert
Der in Parameter 1-11 Motorhersteller gewdhlte Motor ist
nicht korrekt. Uberpriifen Sie das Motormodell.

WARNUNG/ALARM 157, Power Limit Mot.
Die Ausgangsleistung Uberschreitet den in
Parameter 4-82 Power Limit Motor Mode definierten Wert.

WARNUNG/ALARM 158, Power Limit Gen.
Die Generatorleistung Uberschreitet den in
Parameter 4-83 Power Limit Generator Mode Wert.

WARNUNG 163, ATEX ETR I-Grenze Warnung

Der Frequenzumrichter hat die charakteristische Kurve im
Betrieb flir mehr als 50 s tUberschritten. Die Warnung wird
bei 83 % der zul3ssigen thermischen Uberlast aktiviert und
bei 65 % deaktiviert.

ALARM 164, ATEX ETR I-Grenze Alarm

Bei einem Betrieb oberhalb der charakteristischen Kurve fir
mehr als

60 s in einem Zeitraum von 600 s 16st den Alarm aus und
schaltet den Frequenzumrichter ab.

WARNUNG 165, ATEX ETR f-Grenze Warnung

Der Frequenzumrichter lduft fiir mehr als 50 s unterhalb
der zuldssigen Mindestfrequenz (Parameter 1-98 ATEX ETR
interpol. f-Pkt.).

ALARM 166, ATEX ETR f-Grenze Alarm

Der Frequenzumrichter wurde fiir mehr als 60 s (in einem
Zeitraum von 600 s) unterhalb der zuldssigen Mindest-
frequenz betrieben (Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. f-Pkt.).

WARNUNG/ALARM 210, Positionsiiberwachung

Der tatsachliche Positionsfehler tiberschreitet den Wert in
Parameter 4-71 Maximum Position Error.

Parameter 4-70 Position Error Function definiert, ob dies eine
Warnung oder ein Alarm ist.

WARNUNG/ALARM 211, Positionsbegrenzung

Die Position liegt auf3erhalb der in Parameter 3-06 Minimum
Position und Parameter 3-07 Maximum Position definierten
Grenzen. Parameter 4-73 Position Limit Function definiert die
Funktion bei dieser Warnung/diesem Alarm.

WARNUNG/ALARM 212, Referenzfahrt nicht durchgefiihrt
Eine Referenzfahrt-Funktion wird in

Parameter 17-80 Homing Function ausgewahlt, und die
absolute Positionierung wird durchgefiihrt, bevor die
Referenzfahrt abgeschlossen ist.

ALARM 213, Referenzfahrt-Timeout

Die Referenzfahrt wurde gestartet, jedoch nicht wahrend
der in Parameter 17-85 Homing Timout definierten Zeit
abgeschlossen.

ALARM 214, Kein Sensoreingang

Eine Referenzfahrt mit einer Referenzfahrt-Funktion, die
einen Sensor erfordert, oder die Touch-Probe-Positio-
nierung wird ohne einen fiir den Sensor festgelegten
Eingang verwendet.

WARNUNG/ALARM 215, FWD+REV akt.
Eine der Hardware-Endbegrenzungsoptionen, [12] Start nur
Rechts oder [13] Start nur Links ist aktiv.

WARNUNG/ALARM 216, Timeout Touch-Probe

Ein Touch-Probe-Sensor wird wdhrend der in

Parameter 4-75 Touch Timout definierten Zeit nicht
gefunden. Der Timeout-Timer wird gestartet, sobald die
Touch-Probe-Positionierung aktiviert wird, auch wenn die
Anwendung nicht in Bewegung ist.

WARNUNG 220, Konfigurationsdateiversion nicht
unterstutzt

Der Frequenzumrichter unterstitzt nicht die aktuelle
Konfigurationsdateiversion. Die Anpassung wird
abgebrochen.

ALARM 246, Stromversorgung Leistungskarte
Dieser Alarm gilt nur fir Frequenzumrichter der
GerategrolRe F. Er entspricht dem Alarm 46 Umr.Versorgung.

Der Berichtwert im Fehlerspeicher gibt an, welches
Leistungsmodul den Alarm erzeugt hat:
Wechselrichtermodul ganz links.

2 = mittleres Wechselrichtermodul in F2- oder F4-
Frequenzumrichter.

2 = rechtes Wechselrichtermodul in F1- oder F3-
Frequenzumrichter.

3 = rechtes Wechselrichtermodul in F2- oder F4-
Frequenzumrichter.

5 = Gleichrichtermodul.

WARNUNG 249, Niedr.Temp. Gleichr.
Die Temperatur des Gleichrichterkuhlkorpers ist geringer
als erwartet.

Fehlersuche und -behebung
e Uberpriifen Sie den Temperaturfiihler.

WARNUNG 250, Neues Ersatzteil

Sie haben die Leistungs-/SMPS-Karte (Schaltnetzteil)
ausgetauscht. Stellen Sie den Frequenzumrichtertypencode
im EEPROM wieder her. Wéhlen Sie den richtigen
Typencode in Parameter 14-23 Typecode Setting gemall dem
Schild auf dem Frequenzumrichter aus. Denken Sie daran,
abschlieBend ,In EEPROM speichern” auszuwahlen.

WARNUNG 251, Typencode neu
Die Leistungskarte oder andere Bauteile werden
ausgetauscht und der Typencode wurde gedndert.
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WARNUNG 253, Digitalausgang X49/9 ist liberlastet
Digitalausgang X49/9 ist Uberlastet.

WARNUNG 254, Digitalausgang X49/11 ist liberlastet
Digitalausgang X49/11 ist Uberlastet.

WARNUNG 255, Digitalausgang X49/7 ist lberlastet
Digitalausgang X49/7 ist liberlastet.

ALARM 430, PWM deaktiviert
Die PWM an der Leistungskarte wird deaktiviert.
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7 Anhang

7.1 Symbole, Abkiirzungen und Konventionen

°C Grad Celsius

°F Grad Fahrenheit

AC Wechselstrom

AEO Automatische Energieoptimierung

ASM Asynchronmotor oder Standard-Asynchronmotor
AWG American Wire Gauge = Amerikanisches Drahtmal}
AMA Automatische Motoranpassung

DC Gleichstrom

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

ETR Elektronisches Thermorelais

fmN Motornennfrequenz

FC Frequenzumrichter

linv Wechselrichter-Nennausgangsstrom

lLim Stromgrenze

IMN Motornennstrom

Ivirmax Maximaler Ausgangsstrom

vt N Vom Frequenzumrichter gelieferter Ausgangsnennstrom
P Schutzart

IPM PM-Motor mit innen montierten Magneten

LCP Local Control Panel (LCP-Bedieneinheit)

MCT Motion Control Tool

ns Synchrone Motordrehzahl

PmN Motornennleistung

PELV PELV (Schutzkleinspannung - Protective Extra Low Voltage)
PCB Leiterplatte

PM-Motor Permanentmagnetmotor

PWM Pulsbreitenmodulation (Pulse Width Modulation)
UPM Umdrehungen pro Minute

riickspeisefahig Generatorische Klemmen

SPM PM-Motor mit oberflichenmontierten Magneten
SynRM Synchronreluktanzmotor

Tum Drehmomentgrenze

UmN Motornennspannung

Tabelle 7.1 Symbole und Abkirzungen

Konventionen
Nummerierte Listen zeigen Vorgehensweisen.
Aufzdhlungslisten enthalten andere Informationen.

Kursivschrift bedeutet:
. Querverweise.

. Link.

. Parametername.

. Parametergruppenname.
. Parameteroption.

. FuBnoten.

Alle Abmessungen in Zeichnungen sind in [mm] (in) angegeben.
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Index
E
A Eingang
Eingangsoption 280, 305
Abgeschirmte 10 gangsop
. Eingange
Abkiirzung 322 Analogeingang 4,126,127
Abschaltung zuriicksetzen 189 Grundeinstellungen 97
Alarm 306 Encoderausgang 123
Alarm Log 203 Entladezeit 7
Analogausgang 128,130, 132 Ethernet 157
Analogeingang 125,238 ETR 207
Analoger E/A-Modus 125
Anschlussdiagnose 156 F
Anzeigen-Allgemein 206  FC/MC-Protokoll 152
ASM 39 Fehlerstromschutzschalter 5
Ausgangsdrehzahl 55 Festdrehzahl JOG 3
Automatische Motoranpassung (AMA) Festdrehzahl JOG, Feldbus 157
Warnung 317 Flux 37,40, 42,50
Auto-Reduzierung 195 Frequenzumrichter-ID 203
B G
Bedienfeldkopie 33 Geber- 122
Betriebsart 25 Grafisches Display 12
Betriebsdaten 198 Grundeinstellungen 37,146
Bremse
Bremsleistung 4 H
DC-Bremse 65
Generatorbremsfunktionen 66 Hauptment 14,17,19
Mechanische Bremse 68 Hauptreaktanz 45
Bremswiderstand Hochspannung 6
Bremswiderstand 311
Warnung 315 |
D Identifikation, Frequenzumrichter 203
Datenanzeige 206,222  |GBT-Ansteuerung 184
Datenprotokolleinstellungen 198  Indizierte Parameter 21
Der Kondensator 109 [nitialisierung 23
DeviceNet CAN-Feldbus 157 K
Diagnose 212
s Klemmen
Digitaleingang 97 Klemme 42 128
Displayanzeige 15 Klemme 53 125
Drehgeber 87 Klemme 54 126
Klemme X30/11 127
Drehmoment Klemme X30/12 127
Drehmoment 44 Klemme X30/8 130
Wegbegrenzung 313 Klemme X45/1 133
Drehz. Speich 3’ 97 Klemme X45/3 134
Klemme X48/10 238
Drehz.ausblendung 92 Klemme X48/2 238
Drehzahl auf/Drehzahl ab 1 Klemme X48/4 237
Kompatibilitat 196,234
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Konfiguration 146
Konvention 322 P
Kihlkérper Parameterinformation 205
Warnung 316,318 parametersatz 17
Kihlung 60 passwort 34
Kurzschluss 314 Pphasenfehler 311
Potenziometer
L Digitales Potentiometer. 84
- . Sollwert 1
Lastabhdngige Einstellungen 52
99 9 Spannungssollwert Gber ein Potenziometer.........coceverennes 1
LCP 3,5,12,15,21
PROFIBUS 157
LCP-Benutzerdef 30 .
Protection Mode 8
LCP-Displa 27
Play Protokoll 202
LCP-Taste 22
Pulsausgang 119
LED 12 .
Pulseingang 118
Leistungskarte
Warnung 318 Puls-Start/Stopp 1
Leuchtanzeige 13 Q
Logikregel 170
uick-Menu 13,17
Losbrechmoment 4 Q
Lufter R
Warnung 319
Rampe 78,80, 81, 83
M Rechtslauf 55
Masse Re|ai< 112
Warnung 317 Relaisausgange 106
MCB 113 105,132 Reset 15,318
MCB 114 237 Resolverschnittstelle 215
Motor Rotor
Erweiterte Motordaten 46 Warnung 319
Motordaten 39,44 .
Motorgrenzwerte g5  RSFlipFlops 166
Motor-Istwertiiberwachung 87
Motornenndrehzahl 3 S
Motorschutz 58
Motortemperatur sg  SafeTorque Off
Motorzustand 207 Warnung 318
PM-Motor 40 Schnittstelleneinstellung 151
SPM 43 S . i 237
Synchrone Motordrehzahl 3 ensoreingangsoption
Uberhitzung 313 Serielle Kommunikation 4
Warnung 312,313,315 SicherheitsmalBnahmen 6
Motorauswahl 39 Sicherung 316
Motorfreilauf 3,14,97 SLC 158
N Smart Application Setup 19
Smart Logic Control 158
Netz Sollwert 72,209
Netzausfall 185 oftwer !
Netzversorgung 6 Sollwertgrenze 72
Numerische LCP-Bedieneinheit 21 Sonderfunktionen 232
Spannungsasymmetrie 311
O Sprachpaket 24
Ortsollwert 25
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Start/Stopp 10 Wobbel-Funktion 232
Startfunktion 54
Startverzdgerung 54 VA
Statorstreureaktanz 45  Zeitablaufsteuerung 225
Steuerkarte Zustand des Frequenzumrichters 208
Warnung 318 Zustandsmeldung 12
Steuerleitungen 10 zwischenkreiskopplung 6,7
Steuerung/Regelung
Erweiterter PID-Prozessregler 143
PID-Drehzahlregelung 135
PID-Prozess Istw. 141
PID-Prozessregler 142
PI-Drehmomentregelung 141
Smart Logic Control 158
Steuerverfahren 37
Stromgrenzenregler 192
U/f-Steuerverfahren 37
Stoppfunktion 56
Symbol 322
SynRM 42
T
Thermische Belastung 50, 207
Thermistor
Thermistor 5,58
Warnung 319
Timer 170
V)
U/f-Kennlinie 51
U
Uberlast
Wechselrichteriiberlast, keine Abschaltung..........cccoeccuu..... 195
Uberstromabschaltung 109
Uberwachung 215
V)
Unerwarteter Anlauf. 7
\Y
Vergleicher 162
Versorgungsspannung 316
VWC+ 6
w
Warnung 306
Warnungen Grenzen 90
Wartungsprotokoll 222
Werkseinstellungen 252
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