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Sicherheitsinformation

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

Sicherheitsinformation

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

Sicherheitssymbole in dieser Betriebsanleitung

A Danger

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

I\ Warning

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

Q@ Caution

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

Sicherheitsinformation

A Danger

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

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

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

I\ Warning

FUr einen sicheren und ordnungsgemaf3en Betrieb muss das Gerét geerdet werden.

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

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

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

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

@ Caution

Nicht die integrierten Funktionalititen des Umrichters verandern. Dies fiihrt zum Verlust
der Gewahrleistung.

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

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

Hinweis

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

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

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

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

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

Situation ‘ Siehe

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

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

- S.30
P1i P7?
Ich mochte alle Parameter, die ich geéndert habe, ansehen. S. 197

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

Ich méchte die Betriebsfrequenz des Umrichters mithilfe eines

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

I
1 Vorbereitung der Installation

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

1.1 Produktkennzeichnung

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

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

Hinweis

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

Input voltage

4 - 3-phase 400V
Keypad

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

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

E - LED Keypad

UL Type
O - UL Open Type

EMC filter

F - Built-in EMC
N - Non-EMC

Reactor

N - Non-Reactor

/0

M- 3.5mm
S - 5mm
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Vorbereitung der Installation

1.2 Teilebezeichnungen

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

0,4é2,2 kW (einpha8a4iidkW @ ehasige&Seoratey n d

Lufterabdeckung

Obere Abdeckung

(Option)

Geratekorper

Bedienteil

Steuerklemmleiste

)

% \T/— Vordere Abdeckung (R)
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Vorbereitung der Installation

5, 5é 22 iphuigé Gerate)

Geratekorper

Bedienteil

Steuer-
klemmleiste

Steuerklemmen-
abdeckung

% Vordere Abdeckung
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Vorbereitung der Installation

1.3 Einbauhinweise

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

uonesedald

Physikalische GroRe | Beschreibung
Extreme Betriebbedingungen:-1 0 50 ° C; Nor mal e

Umgebungstemperatur* ) ]
Betriebbedingungen:-1 0 40 ° C

Umgebungsfeuchtigkeit 90% rel. Luftfeuchte (nicht kondensierende Luft)

Lagerungstemperatur 20 65 °C

~|Umgebung freivon korrosiven oder brennbaren (
Umgebungsbeschaffenheit

Staub
Hohenl age, Hohenl age weniger als 1000 m ub
Schwingungen Beschleunigung kleiner als Erdbeschleunigung g (d.h. < 9,8 m/s?)
Luftdruck 70 106 kPa

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

2 n
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Vorbereitung der Installation

@ Caution

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

1.4 Auswahl und Vorbereitung eines Einbauortes

Bei der Auswahl eines Einbauortes sind folgende Punkte zu beachten:

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

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

Der Umrichter kann im Betrieb sehr heil werden. Montieren Sie den Umrichter auf
einer feuerhemmenden oder flammenschluckenden Oberflache sowie mit ausreichend
Abstand zu umliegenden Elementen, damit die Luft zirkulieren kann. Die
untenstehenden Abbildungen geben die einzelnen Mindestabstande an.
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Vorbereitung der Installation

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

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

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

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

4" minimum

S T

Q000

é%]é [o]e]e]e)

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

4" minimum
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Vorbereitung der Installation

1.5 Auswahl der Kabel

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

@ Caution

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

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

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

Erdungskabel- und Leistungskabel-Spezfikationen

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

Steuerkabel-Spezifikationen

Signalkabel (Steuerkabel)
Ohne Crimpsteckverbinder

Klemmen (blanker Draht)

mm?
P1~P7*/ICM/NVRN1/I
2
IAOIQL/EG/24/TIITO
* ISA,SB,SC/S+,S-
SG

0.75

AWG

18

Mit Crimpsteckverbinder

(Aderendhiilse)
'mm?

0.5

AWG

20

Al/B1/C1

1.0

17

15

15

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

2 Installation des Umrichters

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

=3
(%]
—t
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>

Flussdiagramm der Installation

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

Produktkennzeichnung (S. 1)

[ Wahl des Einbauortes (S. 6)

Montage des Umrichters (S.15)

Anschluss fiir Abschirmung/Erdung (S. 23)

Anschluss des Leistungsteils und Steuerteils (S. 24)

Prufungen nach der Installation (S. 39)

Einschalten des Umrichters

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

LSis | 13




Installation des Umrichters

Grundkonfiguration

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

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

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

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

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

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

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

2.1 Montage des Umrichters

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

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

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

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

LSis | 15




Installation des Umrichters

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

16 | stlS




Installation des Umrichters

Hinweis

Anzahl und Abmessungen der Montagekonsolen hangen von der Gehausegrof3e ab.
Detaillierte Informationen zu lhrem Gerét finden Sie in 11.3 Auf3ere Abmessungen (Schutzart IP
20).
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N\

Umrichterinklen en Geh2usen (0,4 é 0,8 kW) Halfickterinnn
grof3en Gehausen haben 4 Montagekonsolen.
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Installation des Umrichters

@ Caution

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

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

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

2.2 Anschluss der Kabel

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

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

Q@ Caution

Den Einbau des Umrichters vor dem Anschluss durchfiihren.

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

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

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

FUr den Netzanschluss sind passende i soweit wie moglich Leitungen mit der gré3ten
Querschnittsflache 1 zu verwenden, damit der Spannungsabfall nicht gréRer als 2% ist.

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

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

Wenn die der Anschluss der Kabel an den Klemmen aufgrund von Anschlussfehlern erneut
durchgefiihrt werden muss, ist sicherzustellen dass das Display des Bedienteils
ausgeschaltet ist und die Ladelampe unter der vorderen Abdeckung AUS ist, bevor mit dem
erneuten Anschluss begonnen wird. Teile des Umrichters kénnen noch mit hoher Spannung
geladen sein, nachdem der Unrichter vom Netz getrennt wurde.

Schritt 117 vordere Abdeckung, Steuerklemmenabdeckung und Kabelfihrung

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

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

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

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

Vorderseite des Umrichters wegbewegen ( ).

3 Schlieen Sie die Leitungen an die Leistungsklemmen bzw. Steuerklemmen an.
Kabelspezifikationen finden Sie in 1.5 Auswahl der Kabel (Seite 10).
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5,51 22 KW (3i phasige Geréte)

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

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

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

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

Hinweis

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

Schritt 2 - Abschirmung/Erdung

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

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

Ground terminals

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

Hinweis
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Installation des Umrichters

200 V Geréte erfordern Erdungsklasse 3. Der Erdungswiderstand muss < 100q, sein.

400 V Geréte erfordern eine spezielle Erdungsklasse 3. Der Erdungswiderstand muss <
10q sein.

£\ Warning

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

Schritt 37 Anschluss der Leistungsklemmen

Die folgende Abbildung zeigt die Klemmenbelegung auf der Leistungsklemmenleiste.

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

@ Caution

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

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

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

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

5,51 22kW (3i phasige Geréte)

ﬂR(U)] (s12)] [T(L3)

P [P | 8 D

]| i
5

«“

3-phase AC input

Motor

Bezeichnungen und Beschreibungen der Leistungsklemmen

Klemmenkennzeichnung

Bezeichnung

Beschreibung

Dreiphasiger Netzanschluss

R(L1)/S(L2)/T(L3) Netzeingangsklemmen )
(Dreiphasenwechselstrom)
Zwischenkreis- ) )
P2(+)/N(-) _ Gleichspannungseingang
Gleichspannungsklemmen
) Anschuss fidr Gl ei(Bdanst
Gleichstromdrossel- ] ] ]
P1(+)/P2(+) Verwendung einer Gleichstromdrossel ist
Klemme
die Bricke zu entfe
P2(+)/B Bremswiderstand-Klemme [Anschl uss f Gr Br ems
3phasiger Anschl uss
UN/W Motor-Ausgangsklemmen )
Induktionsmotor
Hinweis

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

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

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

Der Spannungsabfall wird mithilfe der folgenden Formel berechnet: Spannungsabfall [V] =
( 3 Kabelwiderstand [m® /m] Kabelldnge [m] Stromstérke [A]) / 1000

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

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

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

I\ Warning

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

Q@ Caution

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

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

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

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

SchlieRen Sie keine elektromagnetischen Schiitze am Ausgang des Frequenzumrichters
an, um zu verneiden, dass Stromkreise unterbrochen oder angeschlossene Geréte
beschadigt werden.
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Schritt 47 Anschluss der Steuerklemmen

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

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

<Programmierbare E/A>

Spezifikationen der Steuerkarte

Schalter | Beschreibung

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

SW3 Auswahl ob analoger Spannungs- oder Stromausgang

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

BX

RST

Spd -L

Analog input

Safety function

Terminating resistor

RS-485

— Analog output
Default: Frequency

> 24V Power

Pulse output

/1o Default: Frequency

>— UL

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

[Q1] Open collector output
Default: Run

Relay output
Default: Trip

<Standard E/A>
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I '

Multi-function input

Terminal resistor

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

Pulse input

noL T

SC
SA
SB

Safety function Relay output

Default: Trip

<Programmierbare E/A>
Bezeichnungen und Beschreibungen der Eingange

Funktion | Kennzeichnung Bezeichnung Beschreibung

Konfigurierbar als
Multifunktionseingangsklemmen
Die Klemmen sind werkseitig auf
folgende Funktionen eingestellt:
P1: Fx

P2: Rx

P3: BX

P4: RST

P5: Speed-L

P6: Speed-M

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

Gemeinsames Bezugspotential
CM Bezugsmasse fur analoge Eingénge und
Ausgénge

Konfiguration der |VR Potentiometer als Wird verwendet um einen

P1i P7 Programmierbare
Konfiguration der Eingéange 1-7
programmierbaren
Eingange

=A =4 =8 -8 -8 -8

30 | LSis




Installation des Umrichters

Funktion
analogen
Eingange

\ Kennzeichnung \ Bezeichnung

Frequenzsollwertquelle

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

1 Potentiometer: 1 5kn,

=3
(%]
—t
i
v
=%
(o]
>

V1

Spannungseingang als
Frequenzsollwertquelle

Wird verwendet um einen
Frequenzsollwert tiber einen
analogen Spannungseingang
einzustellen oder zu andern
1 Unipolar: 0i 10V (12V
Max.)
i Bipolar: -101 10V (x12V
Max.)

Spannungs- oder
Stromeingang als
Frequenzsollwertquelle

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

TI

Impulseingang als
Frequenzsollwertquelle
(Impulsfolge)

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

1 Low-Pegel: 0i 0,8V

1 High-Pegel: 3,51 12V
(Bei Standard E/Ateilen sich der
Impulseingang Tl und der
programmierbare Eingang P5
dieselbe Klemme. Den Parameter
In.69 P5 auf 54 (TI) einstellen).
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Funktion | Kennzeichnung Bezeichnung Beschreibung
Wird verwendet, um den
SA Sicherheitseingang A | Umrichterausgang im Notfall zu
sperren.
Bedingunen:

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

Konfiguration der der Klemme SC

Sicherheits- . . verbunden.

funktionalitat SB Sicherheitseingang B 1 Ausgang sperren: Die

Verbindung entweder der

Klemme SA oder der

Klemme SB oder beider

Klemmen mit der Klemme

SC wird getrennt.

DC 24V, < 25mA

Sicherheitseingang-
SC
Spannungsquelle

Bezeichnungen und Beschreibungen der Kommunikationsklemmen/Ausgange

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

Spannungs-

AC /Stromausgang

Analoger
Ausgang

TO Impulsausgang
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Funktion Kennzeichnung \ Bezeichnung Beschreibung

1 Ausgangsspannung: Oi 12V
1 Ausgangssignaltyp werksseitig
eingestellt auf: Frequenz

(Bei Standard E/A teilen sich der
Impulsausgang TO und der
programmierbare Ausgang Q1
dieselbe Klemme. Den Parameter
In.0U.33Q1 auf 38(TO).einstellen).

=3
(%]
—t
i
v
=%
(o]
>

Digitaler
Ausgang

Q1

Programmierbarer
Ausgang (Open
Collector)

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

EG

Bezugsmasse

Gemeinsames Bezugspotential fur
Open Collector (mit externer
\ersorgung )

24

Ext. Versorgung 24V

Max. Ausgangsstrom: 150mA

Al/C1/B1

Fehlersignalausgang

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

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

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

Kommunikation

S+/S-ISG

RS485-Signalleitung

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

FUr genauere Informationen siehe
Kapitel 7, RS485-Kommunikation

VorisolierteCghl or sdbj udgahmcdq

"@cdqgqdmcg¥%krd(-

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

AWG mm?2 L* P d1 ) Hersteller

CE002506 104 10.4/6.0

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

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

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

Hinweis

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

Stellen Sie sicher, dass die Kabelldnge sicherheitsrelevanter Anschliisse nicht groRer als 30
m ist.

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

Verwenden Sie Ferritmaterial, um Signalkabel vor elektromagnetischen Storeinfllissen zu
schitzen.

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

0.1"orless

# 0.015” or less

Schritt 57 Auswahl der Steuerlogik: NPN oder PNP

Der S100-Umrichter unterstiitzt 2 logische Eingangsklemmen des Steuerkreises: NPN
(positive Logik) und PNP (negative Logik). Treffen Sie die richtige Auswahl der Steuerlogik
T NPN (positive Logik) oder PNP (negative Logik) 1 fir Ihre Anforderungen mithilfe des
entsprechenden Schalters auf der Steuerkarte. Informationen fur detaillierte Anwendungen
sind in den folgenden Abschnitten zu finden.

PNP-Logik (negative Logik)

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

PNP NPN

Y

O
™
24v

)
P1(FX)

@)
@)

——0O O——0 P2(RX)

NPN-Logik (positive Logik)

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

P24

(]
PNP NPN
M <L

=
P1(FX)

0O

@)
@)

——0O O——O0 P2(RX)

Schritt 61 Deaktivierung des EMV-Filters fir asymmetrisch geerdete Netze
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In den beiden n&chsten Geraten ist ein EMV-Filter eingebaut: S100 200V-Klasse (einphasig)
und 400V-Klasse (dreiphasig). EMV-Filter verhindern die Ausbreitung elektromagnetischer
Stérungen, indem sie die Abstrahlung von Funkwellen vom Umrichter reduzieren. Die
Verwendung des EMV-Filters ist nicht immer empfohlen, denn dadurch steigt der
Ableitstrom. Ist der Umrichter an ein asymmetrisch geerdetes Netz angeschlossen, MUSS
der EMV-Filter ausgeschaltet werden.

Asymmetrische Erdung

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

Der EMV-Filter darf nicht aktiviert werden, wenn der Umrichter an ein asymmetrisch
geerdetes Netz1 z.B. eine geerdete Dreieckschaltung i angeschlossen ist. Dies kann zu
Verletzungen oder zum Tod durch Stromschlag flihren.

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

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

T 7T

|EMV-Filter EIN_|EMV-Filter AUS |

Schritt 717 Wiedereinbau der Abdeckungen und des Kabelfihrungsbugels

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

—
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2.3 Prufungen nach der Installation

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

=]
(%]
Bereich Zu prifender Punkt Ergebnis 'ﬂ;’
Ist der Einbauort geeignet? =
Erfullt die Umgebung die Betriebsbedingungen des g
Umrichters?
Einbauort / Entspricht die Versorgungsspannung der
Leistungskabel | Nenneingangspannung des Umrichters?.
(Eingangs-/ Reicht die Nennleistung des Umrichters aus, um die
Ausgangs- Arbeitsmaschine zu versorgen?
spannung) (Unter bestimmten Bedingungen verschlechtert sich die

Qualitat der Leistung. Details siehe Abschnitt 11.8
Absenken des Nennausgangsstroms des Umrichters bei
Motordauerbetrieb.)

Ist ein Schutzschalter am Eingang des Umrichters
installiert?

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

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

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

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

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

Leistungsteils | Ist der Umrichter richtig geerdet?

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

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

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

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

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

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

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

Sind die Steuerleitungen korrekt angeschlossen?

Sind die Steuerklemmenschrauben mit
Nennanzugsmoment festgezogen?

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

Ist die gesamte Anschlusskabellange des
Sicherheitseingangs < 30 m?

Sind Optionskarten richtig angeschlossen?

Sind irgendwelche Reste/Abfélle im Umrichter
verblieben?

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

Sind die Steuerklemmenanschliisse von den
Leistungsklemmenanschliisse getrennt?

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

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

Wurde eine Sicherung fur die Spannungsversorgung
installiert?

Sind die Anschlisse fur den Motor von den Anschliissen
getrennt?

Anschluss des
Steuerteils

Hinweis

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

2.4 Testlauf

Nach Abschluss der &heckliste nach der Installationéfolgen Sie den untenstehenden
Anweisungen, um den Umrichter zu testen.
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1 Schalten Sie die Spannungsversorgung des Umrichters ein. Die Anzeige des
Bedienteils muss hell sein.

2 Wabhlen Sie die Befehlsquelle (Sollwertquelle).
Stellen Sie einen Frequenzsollwert ein, dann prifen sie Folgendes:
Wenn V1 als Frequenz-Sollwertquelle gewahlt wird: &ndert sich der Sollwert je nach
Hohe der Spannung, die an der Klemme VR anliegt?

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

Wenn 12 als Frequenz-Sollwertquelle gewahlt wird: ist der Spannung/Strom-
Wabhlschalter (SW2) auf Strom eingestellt, und &ndert sich der Sollwert je nach Hohe
des Eingangsstroms?

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

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

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

Hinweis

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

Uberpriifung der Motordrehrichtung

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

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

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

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

Drehrichtung vorwérts

@ Caution

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

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

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

3 Ausfiuhren grundlegender Operationen

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

grundlegende Operationen auszufuhren.

Das Kapitel beschreibt zudem die korrekte

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

3.1 Uber das Bedienteil

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

3.1.1 Uber das Display

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

N, Bezeichnung 'Funktion

7-Segment-Anzeige Zeigt den aktuellen Betriebszustand und
Parameterinformationen an.

SET-Anzeige LED blinkt wéhrend der Parameterkonfiguration und wenn
die ESC-Taste fiir eine andere als die Defaultfunktion
verwendet wird.

RUN-ANnzeige LED zeigt Dauerlicht wahrend des Betriebs und blinkt
wahrend der Beschleunigungs- oder Verzégerungsphase.

FWD-Anzeige LED zeigt Dauerlicht, wenn der Motor im Vorwartslauf
betrieben wird.

REV-Anzeige LED zeigt Dauerlicht, wenn der Motor im Rickwartslauf
betrieben wird.

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

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

3.1.2 Bedientasten

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

ste Bezeichnung 'Beschreibung

Y
—

N
%

| RUN-Taste. Startet dem Umrichter (gibt einen Laufbefehl).
STOP: stoppt den Umrichter.
e STOP/RESET RESET: setzt den Umrichter nach einer Stérung oder einem
= Taste N
Fehlerzustand zuriick.
T <) [ J-Taste, [ I Wird verwendet, um zwischen Parametercodes umzuschalten
—dy b= Taste oder um Parameterwerte zu erhdhen oder zu senken.
— — [ [Taste, [ - Wird verwendet, um zwischen Gruppen umzuschalten oder um
LY L ' den Cursor beim Einstellen oder Andern von Parameterwerten zu
Taste bewegen.
— ENTER-Taste erd"v_enNendet, um einen Parameterwert anzuwahlen, zu
— bestétigen oder zu speichern.
Multifunktionstaste, die fuir verschiedene Funktionen verwendet
wird:
™ g 1 Jog-Betrieb (Betrieb mit Festdrehzahl)
— ESC-Taste 1 Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb
1  Abbruch einer Eingabe wahrend der
Parameterkonfiguration
O Caution

Die Installation eines separaten Not-Halt-Schalters in den Sicherheitsstromkreis ist notwendig.
Die STOP/RESET-Taste auf dem Bedienteil funktioniert nur, wenn der Umrichter fir eine
Eingabe vom Bedienteil konfiguriert wurde.
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3.1.3 Steuerungsmenu
Das Steuerungsmeni des S100-Umrichters verwendet die folgenden Parametergruppen.

Gruppe 'Anzeige | Beschreibung

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

Parameter fiir grundlegende Operationen

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

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

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

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

3.2.1 Anwahl einer Parametergruppe und eines Parametercodes

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

Schritt Anweisung | Bedienteil-Anzeige

(|

(

-
(|
-
-

[t
)<
-
-
o
-

o)

Mithilfe der Tasten  und —
1 zur gewlnschten C

Gruppe navigieren

lFu

-
2

T O

|

o]
M
lu_.J

™

2
(]

L

Mithilfe der Tasten  und

durch die Parameter-

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

Anderungen speichern
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Hinweis

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

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

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

3.2.2 Direktes Navigieren zu einzelnen Parametercodes

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

Bedienteil-Anzeige

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

> Die ENTER-Taste (ENT) driicken. ( 9
Die Zaht 696 blink

3 Die Taste g driicken, bis die Zahl &6 die gewiinschte ( 5
Einerstelle des Zielparametercodes (859 1 erscheint.

4 Die Taste t driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 05‘
Der Cursor bewegt sich nach links, @56wird angezeigt. \ )
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Di es mal blinkt die Zahl 606
Die Taste p drlicken, um die Zahl von ®dauf &G die

5 |gewinschte Zehnerstelle des Zielparametercodes (59 1 zu

erhdhen.

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

3.2.3 Einstellen von Parameterwerten

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

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

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

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

'sdQ diseg

3.2.4 Konfigurieren der ESC-Taste

Die ESGTaste ist eine programmierbare Taste, die eine Reihe verschiedener Funktionen
ausf ¢hren kann. Weitere I nf or mat i o-maste sing linme r di
Abschnitt 4.6, Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb, beschrieben. Das folgende Beispiel

zeigt, wie die ESC-Taste konfiguriert wird, um einen SchrittimJog -Bet ri eb auszuf ¢ hr
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Schritt | Anweisung Bedienteil-Anzeige

Sicherstellen dass man sich beim ersten Parameter der
1 |Operation-Gruppe (Gruppe 8etriebd befindet und dass der
Parametercode 0.00 (Sollfrequenz) angezeigt wird.

> Die u -Taste driicken. DR.O
Man befindet sich jetzt beim ersten Parameter der Drive- :
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

Gruppe (Parametercode dr.0).
Die Taste p oder Taste q drlcken, bis der Parametercode

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

&G Cursor auf die Anfangsposition).

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

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen
speichern.

Hinweis

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

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

3.3 Anwendungsbeispiele

3.3.1 Konfigurieren der Beschleunigungszeit

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

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-Gruppe

1 |angewahitist und dass der Parametercode 0.00

(Sollfrequenz) angezeigt wird.

Die q -Taste driicken.

2 |Die Anzeige wechselt zum zweiten Parameter der Operation-

Gruppe, d.h. zum Parametercode ACC (Beschleunigung).

Die ENTER-Taste (ENT) driicken.

Di e Zahl 65. 006 wird angezei

3 |bedeutet, dass die Beschleunigungszeit aktuell auf 5.0

Sekunden eingestellt ist. Die blinkende Stelle kann nun

mithilfe des Bedienteils ge&ndert werden.

Die Taste t driicken, um zur Einerstelle zu gelangen und

4 diese zu &ndern. 50
Die 6506blinkt | e t®pkannnidigesnddntl :

werden.

Die Taste p driicken, um die Stelle von &6auf &0 i den

5 |gewinschten Wert der Einerstelle der Sollfrequenz (469 i zu 6.0

erhéhen.

Die Taste t driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen.

DerWertderZehner st el | e, 60606, beg 06.0

Die Taste p driicken, um die Stelle von &6auf &6 1 den

gewilnschten Wert der Zehnerstelle der Sollfrequenz (469

zu erhéhen, und dann die ENTER-Taste driicken.

Beide Stellen blinken nun in der Anzeige.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

speichern.

ACCO wird angezeigt. Die n AC

ist abgeschlossen.

ol

( O
o O

'sdQ diseg

16,0

@)

3.3.2 Einstellen der Sollfrequenz

Das folgende Beispiel beschreibt, wie man ausgehend vom ersten Parameter in der
Operation-Gruppe (Parametercode 0.00) eine Sollfrequenz von 30.05 einstellt.
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Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

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

Die ENTER-Taste (ENT) driicken.
2 |[Die Zahl 60.000 wird amegeze 0.00
zweiten Nachkommastelle.

Diet -Taste 3mal drlicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen.

£ Die &dan der Zehnerstelle beginnt zu blinken. 00.00
Die p -Taste drlicken, um die Stelle von &dauf 86 T den

4 | gewinschten Wert der Zehnerstelle der Sollfrequenz (80.059 30.00
T zu erh6hen. -

5 Die u -Taste 3mal driicken. 30 Od
Die @dan der zweiten Nachkommastelle beginnt zu blinken. :

Die p -Taste driicken, um die Stelle von &d6auf &6 T den

gewinschten Wert der zweiten Nachkommastelle der

6 |Sollfrequenz (80.059 1 zu erh6hen, und dann die ENTER- 30.05
Taste druicken. —

Der Parameterwert erscheint in der Anzeige.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

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

eingestellt.

Hinweis

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

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

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

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

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

die Jog-Frequenz, wird angezeigt.

3 Die £ -Taste 3mal driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 10.00
Die d6an der Zehnerstelle beginnt zu blinken. .
Die Taste p driicken, um die Stelle von d6auf 26 1 den
gewunschten Wert der Zehnerstelle der Jog-Frequenz
(20.009 1 zu erhohen, und dann die ENTER-Taste driicken. 20.00
Alle Stellen blinken nun in der Anzeige.

Durch erneutes Driicken der ENTER-Taste die Anderungen

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

Parameteranderung ist erfolgt.

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

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

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

> Die ENTER-Taste (ENT) driicken. 9
Der aktuelle Parameterwert (9) wird angezeigt. \ )
Die p -Taste driicken, um die Einerstelle von &6auf 86 1 den

3 |gewiinschten Wert der Einerstelle des Zielparameters (839 i 3
zu erhéhen.

4 Diet -Taste driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen. 03
6036 wird angezeigt. \ )
Die p -Taste oder q -Taste driicken, um die Zehnerstelle von

5 |@dauf ®6 1 den gewlinschten Wert der Zehnerstelle des 03
Zielparameters (839 1 zu erhdhen.

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

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

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

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

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

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

Hinweis

Nach der Parameterinitialisierung sind alle Parameter auf die Werkseinstellungen zurtickgesetzt.
Stellen Sie sicher, dass nach der Initialisierung alle Parameter neu konfiguriert werden, bevor
Sie den Umrichter wieder in Betrieb setzen.

56 | LSis




Ausfihren grundlegender Operationen

3.3.5 Frequenzeinstellung (Uber Bedienteil) & Steuerung (tiber

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

1

Steuerklemmleiste)

Den Umrichter einschalten.

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

Die zweite Dezimalstelle (Nachkommastelle) beginnt zu
blinken.

0.00

Diet -Taste 3mal driicken, um zur Zehnerstelle zu gelangen.
Die &dan der Zehnerstelle beginnt zu blinken.

00.00)

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

10.00

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

10.00

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

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

-
_l
-
-
-
<

-
ad
=
c
IZ

EE

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

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

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

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

Schritt| Anweisung Bedienteil-Anzeige

1 |Den Umrichter einschalten.

Sicherstellen dass der erste Parameter der Operation-

2 | Gruppe angewahlt ist und dass der Parametercode 0.00 0.00

(Sollfrequenz) angezeigt wird.

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

(Frequenz-Sollwertquelle) zu gelangen. \ FRQ

Die ENTER-Taste (ENT) driicken.

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

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

ausgewahlt.

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

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

Der neue Parameterwert blinkt.

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

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

Die q -Taste 4mal driicken.

Die Anzeige kehrt zum ersten Parameter der Operation-

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

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

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

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

zwischen den Klemmen P1 (FX) und CM 6ffnen &L R
10
(ausschalten). Ru &84

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

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

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

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

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

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

DRV

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

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

5

| Anweisung

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

Der neue Parameterwert blinkt.

Bedienteil-Anzeige

0

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

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

DRV

Die q -Taste driicken,
um zum Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) zu
gelangen.

FRQ

Die ENTER-Taste (ENT) dricken.

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

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

Der neue Parameterwert blinkt.

10

Die ENTER-Taste (ENT) erneut driicken.

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

11

Die g -Taste 4mal driicken.

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

12

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

13

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

SET
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-
o
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U
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=
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14

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

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

-
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-
-
-
<

B

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

V1

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

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

3.4.1 Uberwachung des Ausgangsstroms

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

©
Lirs=| 50
(rud =58
50 @
% dEL
- RCL

-
(|
-
«
-
(

-
U
.

=
-
=

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

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

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

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

Schritt | Anweisung Bedienteil-Anzeige

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

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

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

Die q -Taste driicken.

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

angezeigt.

Die -Taste drticken.

Der Betriebsstatus zum Zeitpunkt des Fehlers wird

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

wahrend einer Beschleunigungsphase auftrat.

Die STOP/RESET-Taste driicken.

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

die Sollfrequenz angezeigt.
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Hinweis

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

( 1\

Over load

1)
ULk

Over voltage
7N —

"

I o I
()
N/

o~
‘-

Over current

[
[y

3

. (ZroN
simultaneous :
. \
trips

Ly
-
U
.

-
23
™ -
3

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

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

—
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! I
4 Ausfuhren grundlegender Funktionen

Ausfiihren grundlegender Funktionen

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

Basisfunktion ‘Beschreibung

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

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

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

konfigurieren

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

konfigurieren

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

konfigurieren

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

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

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

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

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

konfigurieren

RS485-Schnittstelle als | Den Umrichter so konfigurieren, dass

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

kdnnen.

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

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

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

Steuerung der

Den Umrichter so konfigurieren, dass nur eine

Motordrehrichtung Motordrehrichtung zugelassen wird.

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

gestartet wird und der Motor beschleunigt, sobald die
Versorgungsspannung am Umrichter anliegt. Um den
&aut omat i s ch e nrenkwkbnaanfmdssen u s
die Laufbefehlklemmen der Klemmleiste eingeschaltet
sein.

Automatischer Neustart
nach &ehler quittierend

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

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

Umden& ut omati schen Anl auf d
muissen die Laufbefehlklemmen der Klemmileiste
eingeschaltet sein.

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

basierend auf

Maximalfrequenz

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

basierend auf
Sollfrequenz

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

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

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

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

Verzdgerungskennlinie

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

Beschleunigungs-
Nerzbgerungsstopp-
Befehl

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

Betrieb mit linearer U/f-
Kennlinie

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

Betrieb mit quadratischer

Den Umrichter so konfigurieren, dass der Motor mit

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

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

benutzerdefinierter U/f-
Kennlinie

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

Drehmomentboost Den Umrichter manuell so konfigurieren, dass er einen

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

Drehmomentboost Den Umrichter automatisch so konfigurieren, dass er

automatisch eine Auto-Tuning-Funktion bereitstellt, die einen

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

Einstellung der

Die Ausgangsspannung auf den Motor einstellen, wenn

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

Beschleunigen START | Im Allgemeinen wird der Motor mit der Funktion

8eschleunigen STARTGN Betrieb gesetzt. In einer
typischen Applikation wird der Motor so konfiguriert, dass
er als Reaktion auf einen Laufbefehl auf eine
Zielfrequenz beschleunigt; es kénnen jedoch auch
andere Start- oder Beschleunigungsbedingungen
definiert werden.
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Basisfunktion ‘Beschreibung

Start nach Den Umrichter so konfigurieren, dass er eine

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

Verzdgern STOP Ein Motor wird typischerweise mit der Funktion

a/erzbgern STOPGstillgesetzt. Der Motor verzdgert auf O
Hz und wird als Reaktion auf einen Stoppbefehl
stillgesetzt; es kbnnen jedoch auch andere Stopp- oder
Verzdgerungsbedingungen definiert werden.

Stillsetzen durch
Gleichstrombremsung

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

Freier Auslauf bis

Den Umrichter so konfigurieren, dass die Leistung am

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

Leistungsbremsung Den Umrichter so konfigurieren, dass eine optimale
Verzogerung des Motors T ohne Ausltsen des
Uberspannungsschutzes i erreicht wird.

Vorgabe der Die Grenzen der Frequenzsollwerte durch Vorgabe einer

Maximalfrequenz und Startfrequenz und einer Maximalfrequenz konfigurieren.

Startfrequenz

Vorgabe der Die Grenzen der Frequenzsollwerte durch Vorgabe einer

Frequenzobergrenzen Obergrenze und einer Untergrenze konfigurieren.

und -untergrenzen

Frequenzspriinge Den Umrichter so konfigurieren, dass ein Motorbetrieb

bei mechanischen Resonanzfrequenzen vermieden
wird.

Konfiguration der
Zweitbetriebsart

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

Einstellung der Steuer-
parameter der program-
mierbaren Eingdnge

Ermdglicht die Verbesserung der Sensibilitét der
programmierbaren Eingénge.

Konfiguration der P2P-
Kommunikation

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

Konfiguration der

Erméglicht die Uberwachung mehrerer Umrichter mit nur

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

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

Gruppe |Param. Bezeichnung 'I&CD'. Rarameter- Einstellbereich  Einheit
nzeige einstellung
Bedienteil-
0
1
1 Bedienteil-
2
Operation Frg Frequenz- Ref Freq 2 Vi 012 i
(Betrieb) Sollwertquelle Src 4 V2
5 |12
6 |RS485
8 |Feldbus
12 |Impuls
411 Bedi entei |l al s B&ehtdil\k edinstellung) | e

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

Gruppe Code Bezeichnung Einstellbereich Einheit

LCD- Parameter-

Anzeige einstellung

Frequenz- Freq Ref Bedienteil- | .
Operation Fr Sollwertquelle Src 0 1 012
(Betrieb) |, 5 Sollfrequenz 0.00 Minimal- bis .| Hz
Maximalfrequenz

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

4.1.2 Bedienteil als Sollwertqu e | IBedieqtdil-2 éEinstellung)

Mithilfe der p -Taste und der g -Taste kdnnen Sie einen Frequenz-Sollwert &ndern. Um
dies als zweite Option zu nutzen, geben Sie das Bedienteil als Frequenz-Sollwertquelle vor,
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indem Sie zum Parametercode &rgd(Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe
(Betrieb) gehen und den Parameterwert auf 1 (Bedienteil-2) andern. Sie kénnen nun die
Sollfrequenz erhdéhen oder senken, indem Sie die p -Taste bzw. q -Taste betatigen.
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LCD- Parameter-

Gruppe |Param. Bezeichnung Einstellbereich Einheit

Anzeige einstellung

Frequenz- Freq Ref Bedienteil- | ..
Operation Frg Sollwertquelle Src L 2 012
(Betrieb) Minimal- bis
0.00 |Sollfrequenz 0.00 Maximalfrequenz* Hz

ADie vorgegebene Sollfrequenz kann nicht héher als die die in dr.20 eingestelite
Maximalfrequenz sein.

4.1.3 V1-Eingang als Sollwertquelle

diseq

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

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

4.1.3.1 Vorgabe eines Frequenzsollwerts bei 0i 10V
Eingangsspannungsbereich

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

N
= S

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

. LCD- Parameter- . . D
Gruppe | Param | Bezeichnung Anzeige einstellung Einstellbereich Einheit
Operation Frequenz- Freq Ref , i
(Betrieb) Frg Sollwertquelle Src 2 Vi 0r12
. 0.00 -
01 Frequen_z bei max. Freq at Maximalfrequenz | Maximal- Hz
Analogeingang 100%
In frequenz
Eingangsspannungs- |V1 "
05 Uberwachung an V1 | Monitor [V] 0.00 0.00112.00 |V
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LCD- Parameter-
Anzeige  einstellung

06 V1 Polaritatsoptionen |V1 Polarity |0 | Unipolar 01 -

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

09 min. Eingangs- 0.00 0.001 100.00 |%

Einstellbereich Einheit

Gruppe | Param | Bezeichnung

08 V1voltx1l [0.00 0.001 10.00 |V

spannung an V1 yl
10 |Max Eingangs- V1Voltx2 |10.00 0.00i 12.00 |V
spannung an V1
V1-Wirkfaktor [%] bei V1 Perc
1 max. Eingangs- V2 100.00 01100 %
spannung an V1
. : V1 . ,
16 Drehrichtungsoptionen Inverting 0 |Keine 01 -
Vi Vi 0.00%,0.041 |,
17 Quantisierungsgrad Quantizing 0.04 10.00 %

* Bei Auswahl @dwird die Quantisierung deaktiviert.

0- 10V Eingangsspannung einstellen

Parameter | Beschreibung

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

In.01 Freq at 1 Den Parameter In.01 auf 40.00 einstellen und die Parameter In.02 -

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

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

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

Monitor[V] Uberwacht wird.

Der AV fPardvieter wied vefwendet, wenn es starke Schwankungen

der Frequenz-Sollwerte gibt. Die Schwankungen kénnen durch Erhéhung

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

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

des Sollwerts erreicht, wenn externe Eingangsspannungen in mehreren

Schritten angelegt werden.

In.07 V1 Filter
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Parameter | Beschreibung

V1 input from
external source

In.08 V1 Volt x1i
In.11 V1 Perc y2

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

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

Frequency reference

In.11

In.09 [—~ :

- V1 input
In.08 In.10

[In.08 Volt x1i In.11 V1 Perc y2]

In.16 V1 Inverting

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

In.17 V1
Quantizing

Der A Qu a n t-Harametergkdinn bei hohen Storanteilen im analogen
Signal, das am V1-Eingang anliegt, verwendet werden.

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

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

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

Periodendauer in der Ausgangsfrequenz.

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

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

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

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

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

Output
frequency (Hz)

| &
5G.4f-mnrrsnmrnnnranneans

N

1.2}

06|t 7~

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

Analog input (V)

4.1.3.2 Vorgabe eines Frequenzsollwerts bei -10i 10V
Eingangsspannungsbereich

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

74 | LS"IS




Ausfuhren grundlegender Funktionen

(Eingangsklemmen) auf 1 (bipolar) setzen. Verwenden Sie die Ausgangsspannung einer
externen Spannungsquelle, um eine Eingangsspannung an V1 anzulegen.

—NJ v1
TR am

[Anschluss der V1-Klemme]

Forward ireq uency

-n
______________ | T
- Q u
i =0
' -
1 m
l 0~10V -
>
Input voltage

Reverse frequency

[Bipolare Eingangsspannung und Ausgangsfrequenz]

Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- | Einstell-  Einheit
Anzeige einstellung bereich
Operation Frequenz-Sollwertquelle Freq " i
(Betrieb) Frg Ref Src 2|V1 012
Frequenz bei max. Freq at oh)
01 Analogeingang q 60.00 Maximal- |Hz
100%
frequenz
Eingangsspannungsiiberwachung | V1 0.00i
05 an V1 Monitor 0.00 12.00V v
06 V1 Polaritatsoptionen V1 |1 |Bipolar |0i1 i
Polarity
In Min. Eingangsspannung an V1 V1- volt 10.00i
12 1 0.00 0.00V \%
Wi 0 imi _ : =
13 V; Wirkfaktor [%6] bei min. Vi 0.00 100.00i %
Eingangsspannung an V1 Perc yl 0.00%
Max. Eingangsspannung an V1  |V1-Volt | -12.007
14 X2 10.00 0,00V \Y,
V1-Wirkfaktor [%)] bei max. V1- ) -100.001 |,
15 Eingangsspannung an V1 Perc y2 100.00 0.00% &
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Drehrichtungen bei unterschiedlichen Eingangsspannungen

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

Parameter Beschreibung

Diese Parameter werden verwendet, um die Steigung und die Offset-Werte
der Ausgangsfrequenz bezogen auf die Eingangsspannung einzustellen.
Die Parameter werden nur angezeigt, wenn In.06 auf 1 (bipolar) eingestellt
ist. Wenn z.B. die niedrigste Eingangsspannung (an V1) auf -2 V mit 10%
Wirkfaktor eingestellt ist und die hdchste Spannung auf -8 (V) mit 80%
Wirkfaktor eingestellt ist, variiert die Ausgangsfrequenz innerhalb eines
Bereichs von 61 48 Hz.

V1 inout In.14 In.12
inpu 8V

In.13

In.12 V1- volt x1i

In.15 V1- Perc y2 6Hz

e 48Hz | In.15

Frequency reference

[In.12 V1-volt X1i In.15 V1 Perc y]

Zu Details Uiber die 0i +10V Analogeingange siehe die Beschreibungen der
Parametercodes In.08 V1 volt x1i In.11 V1 Perc y2 im Abschnitt 4.1.3.3
Vorgabe eines Frequenzsollwerts Uber einen Eingangsstrom (12).

4.1.3.3 Vorgabe eines Frequenzsollwerts Giber einen Eingangsstrom (12)

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

Anzeige | einstellung
Operation Frequenz-Sollwertquelle Freq Ref

(Betrieb) Src 5|2 012 i
Frequenz bei max. Freq at 01 Maximal-
01 Analogeingang 100% 60.00 frequenz Hz
50 E;]”%a”gssnom“be“"’a"hung 12 Monitor |0.00 0.00 2400 |mA
Filterzeitkonstante fur 12- .
52 Signaleingang 12 Filter 10 0 10000 ms
53  |Min. Eingangsstroman 12 |12 currx1 |4.00 0.00 20.00 |mA
In 5q  |2-Wirkiaktor [%] bei min. 15 b 1 1000 0 100 %

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

diseq

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

0
56 Eingangsstrom an 12 12 Perc y2 |100.00 0.00 100.00 |%
61 12 Drehrichtungsoptionen 12 _ o INo 01 )
Inverting
12 Quantisierungsgrad 12 0*, 0.041 o
62 Quantizing| %-%* 10.00 &

* Bei Auswahl ®dwird die Quantisierung deaktiviert.

Eingangsstrom (12) einstellen

Code Beschreibung

Stellt den Frequenz-Sollwert fiir Betrieb bei maximalem Eingangsstrom

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

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

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

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

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

In.52 12 Filter . o . )

Zielfrequenz abhangig vom Eingangsstrom an 12 erreicht.

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

der Ausgangsfrequenz einzustellen.

In.01 Freq at
100%

In.53 12 Curr x1i
In.56 12 Perc y2
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Code Beschreibung

Frequency Reference

In.56

In.54

12 input

In.53 In.55

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

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

Sie kénnen einen Frequenzsollwert tber den 12-Eingang oder VV2-Eingang einstellen oder
andern, indem Sie den Schalter SW2 auf V2 setzen. Setzen Sie den Frg-Parameter
(Frequenz-Sollwertquelle) in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf 4 (V2), dann legen Sie
eine Eingangsspannung von 0 - 12 V am V2-Eingang (= 12-Eingang = analoger
Spannungseingang / Stromeingang) an. Die Parameter In.351 47 werden nicht angezeigt,
wenn 12 auf den Empfang eines Eingangsstroms eingestellt i d.h. der Frg-Parameter auf
den Wert 5 gesetzti ist.

Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Einheit
m. einstellung bereich
Operation Frequenz- ,
(Bpetrieb) Frq SO||(\:1N erquelle FreqRefSrc |4 V2 0i 12 -
Anzeige der
35 |Eingangsspannun |V2 Monitor 0.00 0.00i 12.00 |V
gVl
Filterzeitkonstante
37 |furV2- V2 Filter 10 07 10000 ms
Signaleingang
I3 Min. Eingangs-
38 : V2 Volt x1 0.00 0.00i 10.00 |V
Spannung an V2
V2-Wirkfaktor [%6]
39 | bei min. Eingangs- | V2 Perc y1 0.00 0.00i 100.00 |%
spannung an V2
40 |Max. Eingangs- |V2Voltx2 10.00 0.00i 10.00 |V
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Bezeichnung

spannung an V2

LCD-Anzeige

Parameter-

einstellung

Einstell-
bereich

Einheit

41

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

V2 Perc y2

100.00

0.00i 100.00

46

V21 Drehrichtung
invertieren

V2 Inverting

01

47

V2
Quantisierungs-
grad

V2 Quantizing

0.04

0.00*, 0.041
10.00

* Bei Auswahl ®dwird die Quantisierung deaktiviert.

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

Setzen Sie den Frg-Parameter (Frequenz-Sollwertquelle) der Operation-Gruppe (Betrieb)
auf 12 (Impuls). Bei Standard E/A setzen Sie den In.69-Parameter (Einstellung des
programmierbaren Eingangs P5) auf 54 (TI) und geben eine Impulsfrequenz von Oi
32.00kHz an den P5-Eingang.

Gruppe Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell-
einstellung bereich
%()e?rrizttl)?n Frq groeimj :r?;uelle Freq Ref Src |12 | Impuls 0i 12 -
Einstellung des
rogrammier- ,
69 Eargn Eingangs | P5Define |54 /i 0-54 -
P5
Frequenz bei 0.007
01 max. Freq at 100% |60.00 Maximal- Hz
Analogeingang frequenz
Anzeige der
91 Impulseingangs- | Pulse Monitor |0.00 0.00150.00 |(kHz
n frequenz
Filterzeit-
92 konstante fur TI- | Tl Filter 10 01 9999 ms
Signaleingang
Min.
93 Impulseingangs- | Tl Pls x1 0.00 0.001 32.00 |kHz
frequenz an TI
TI-Wirkfaktor [%0]
94  [Peimin. TIPercyl  |0.00 0.00i 100.00 | %
Impulseingangs-
frequenz an Tl
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Gruppe Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell- Ein-
einstellung bereich heit
Max.
95 Impulseingangs- | Tl Pls x2 32.00 0.001 32.00 |kHz
frequenz an Tl
TI-Wirkfaktor [%6]
os |Peimax. TIPercy2  |100.00 0.00i 100.00 | %
Impulseingangs-
frequenz an TI
TIi
97 Drehrichtung Tl Inverting 0 [Nein 01 -
invertieren
T " .
98 Quantisierungs- | Tl Quantizing |0.04 (1)(? 80 0.04 %
grad '

* Ausgegraute Daten gelten nur fur Standard E/A.
*Bei Auswahl ®dwird die Quantisierung deaktiviert.
Eingangsimpulsfrequenz an Tl einstellen

Parameter Beschreibung

In.69 P5 Define

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

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

In.01 Freq at
100%

Wird verwendet, um den Frequenzsollwert bei maximaler
Impulseingangsfrequenz einzustellen.

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

1  Wenn In.01 auf 40.00 Hz eingestellt ist und In.937 96 auf
Werkseinstellungen gelassen werden, erzeugt eine Impulsfrequenz von
32kHz am TI-Eingang eine Sollfrequenz von 40.00Hz.

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

In.91 Pulse
Monitor

Zeigt die an Tl abgegebene Impulsfrequenz an.

In.92 Tl Filter

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

In.93 Tl Pls x1i
In.96 Tl Perc y2

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

Frequency reference

In.96

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

4.1.6 Vorgabe eines Frequenzsollwerts tiber RS485-Schnittstelle

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

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

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

4.2 Halten einer Frequenz durch Analogeingang
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Ausfuhren grundlegender Funktionen

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

Param. | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstell-  Ein-
Anzeige einstellung bereich  heit
0 Bedienteil-
1
Bedienteil-
L 2
. . Frequenz- Freq Ref 2 V1 i
Operation (Betrieb) |Frqg Sollwertquelle Src 2 V2 0 12
5 |12
6 |RS485
8 |Feldbus
12 | Impuls
In Px Px Analog
(Eingangsklemmen) 65171 Klemmenbelegung Eiz_pg?()Px: 21 Hold 054 i
Frequency reference
Operating frequency :
Px w000

Run command

4.3 Wechsel der angezeigten MaReinheit (Hz ® Gmin?)

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

Gruppe Param. | Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich  Ein-
Anzeige heit
Angezeigte Hz/Rpm Sel |0 Drehzahlanzeige
Drehzahl- in Hz
dr 21 Einheit 1 |Drehzahlanzeige 01 i
in mint
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4.4 Vorgabe von Festfrequenzen flir mehrstufigen
Drehzahlbetrieb

Mehrstufiger Drehzahlbetrieb kann durchgefiihrt werden, indem den Px-Klemmen
unterschiedliche Drehzahlen (Frequenzen) zugewiesen werden. Schritt O verwendet die
Frequenz-Sollwertquelle, die mit dem Frg-Parameter in der Operation-Gruppe (Betrieb)
vorgegeben wurde. Die Parameterwerte der Px-Klemmen 1 7 (Speed-L), 8 (Speed-M) und
9 (Speed-H) i werden als bindre Befehle erkannt und funktionieren im Verbund mit den
Vor- und Ruckwartslaufbefehlen (Fx bzw. Rx). Der Umrichter arbeitet mit den Frequenzen,
die in St.11 St.3 (Festfrequenzen 11 3) und bA.53i 56 (Festfrequenzen 4i 7) eingestellt
wurden, und den binaren Befehlskombinationen.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Ein-
Anzeige heit
Operation | gt1 Festfrequenz 1-3 | Step oi
(Betrieb) Freg- |- Maximalfrequenz | Hz
St3 113
bA 53i 56 |Festfrequenz 4-7 | Step oi
Freg- |- Maximalfrequenz | Hz
47
Px Px 7 Drehzahl-L -
" Klemmenbelegung |Define |8 Drehzahl-M " -
. 651 71 (Px: P17 [9 DrehzahlH 0i 54 —_
P7)
89 Mehrstufiger Befehl | InCheck 1 11 5000 ms
- Verzugszeit Time

Festfrequenzen fur mehrstufigen Drehzahlbetrieb vorgeben

Param. Beschreibung

Operation group

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

St s Stli St3 (Festf 1i3 det
Step Freq - 1 3 i (Festfrequenzen 1i 3) verwendet.
bA.53 56 Festfrequenzen 4-7 einstellen.

Step Freq-4 7

In.65 71 Px
Define

Die Eingangsklemmen wabhlen, die als Festfrequenz-Eingange verwendet
werden sollen, und dann die entsprechenden Parameter (In.651 71) auf die
Werte 7 (Speed-L), 8 (Speed-M) oder 9 (Speed-H) einstellen.

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

Param. Beschreibung

2
1

Step 0

P3-

P4 — ]
P5 | s R
X e
RX I —
[Beispiel eines mehrstufigen Drehzahlbetriebs]
Drehzahl Fx/Rx P5 P4 P3
0 \Y - - -
1 \Y; - - \%
2 \Y; - \Y -
3 \Y; - \Y; \Y;
4 Y, \Y; - -
5 \Y; \Y - \Y;
6 \Y; \Y \Y; -
7 \Y; \Y \Y; \Y;

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

In.89 InCheck

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

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

4.5 Einstellung der Befehlsquelle

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

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

4.5.1 Das Bedienteil als Befehlsquelle

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

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

einstellung
Operation | drv Befehlsquelle Cmd Source* |0 Bedienteil |0 4 -

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

4.5.2 Klemmleiste als Befehlsquelle (Vorwarts-/
Ruckwartslaufbefehle)

Die programmierbaren Eingédnge konnen als Befehlsquelle ausgewahit werden. Diese
Einstellung erfolgt, indem Sie den drv-Parameter (Befehlsquelle) in der Operation-Gruppe
auf 1 (FX/Rx) einstellen. Wahlen Sie 2 Eingangsklemmen fur die Vorwarts- und Rickwarts-
laufbefehle, und setzen Sie dann die entsprechenden Parameter (2 der 5 Parameter fiir die
programmierbaren Eingange, d.h. In.65i 71 fir P1i P7) auf 1(Fx) bzw. 2(Rx). Mit dieser
Applikation kdnnen beide Klemmen gleichzeitig ein- oder ausgeschaltet werden; damit wird
ein Stoppbefehl erzeugt, der dazu fihrt dass der Umrichter den Antrieb ausschaltet.

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

einstellung

Operation drv Befehlsquelle Cmd Source* 04
In 65 71 |PX Px Define(Px: |1 |Fx 054 ]
Klemmenbelegung | P1i P7) 2 |RX

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

Vorwaérts-/Ruckwartslaufbefehle Giber programmierbare Eingange einstellen
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Parameter Beschreibung

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

Grupppe

drvi Cmd Source

In.651 71 Px Einen Eingang fur Vorwartslauf (Fx) festlegen.
Define Einen Eingang fir Rickwartslauf (Rx) festlegen.
Frequency reference

|G — e
RX E——

4.5.3 Klemmleiste als Befehlsquelle (Laufbefehl und
Drehrichtungsvorgabe)

Die programmierbaren Eingénge kénnen als Befehlsquelle ausgewahit werden. Diese
Einstellung erfolgt, indem Sie den drv-Parameter (Befehlsquelle) in der Operation-Gruppe
auf 2 (Fx/Rx-2) einstellen. Wahlen Sie 2 Eingangsklemmen fur den Laufbefehl und die
Drehrichtungsvorgabe, und setzen Sie dann die entsprechenden Parameter (2 der 5
Parameter fur die programmierbaren Eingange, d.h. In.65i 71 fur P1i P7) auf 1 (Fx) bzw. 2
(Rx). Diese Applikation verwendet einen Fx-Eingang fur einen Laufbefehl und einen Rx-
Eingang fiir eine Anderung der Motordrehrichtung (On-Rx, Off-Fx).

Param. | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit

Anzeige einstellung

Operation (Betrieb) |Drv Befehlsquelle Cmd 2 |Fx/IRx-2 04 )
Source*

In 651 71 | Px Px 1 |FX

(Eingangsklemmen) Klemmenbelegung | Define |2 |Rx

g 054 -

(Px:P1i
P7)

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

Laufbefehl und Drehrichtungswechselbefehl Gber programmierbare Eingange
einstellen

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

Drv (Cmd

Source)

In.651 71 Einen Eingang fur den Laufbefehl festlegen (Fx).

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

Frequency /\

FX |
BRX e

diseq

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

4.5.4 RS485-Schnittstelle als Befehlsquelle

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

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

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

4.6 Umschaltung Lokaler/Externer Betrieb

Eine Umschaltung & okaler/Externer Betriebdist sinnvoll, um den Betrieb eines Umrichters
zu Uberprifen oder um eine Inspektion unter Beibehaltung aller Parameterwerte
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durchzufuhren. In einer Notsituation kann sie auch dazu dienen, die Steuerung zu
Uberlagern und das System manuell mittels Bedienteil zu steuern.

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

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
DR 90 Funktionen der - 2 |Lokal/Extern |0i2
ESC-Taste i
Operation | Drv Befehlsquelle Cmd 1 |FYRx-1 04
Source* i

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

Zwischen lokalem und externem Betrieb umschalten

Parameter Beschreibung

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

Durch den Wechsel von Lokal auf Extern werden keine vorher eingestellten
Parameterwerte geandert, und der Betrieb des Umrichters andert sich nicht.
dr.90 Driicken Sie die ESC-Taste, um in die Betriebsart & okal6zuriickzuschalten.
[ESC] Die SET-Lampe beginnt zu blinken, und der Umrichter wird jetzt durch
Betétigung der RUN-Taste auf dem Bedienteil in Betrieb gesetzt.

Driicken Sie die ESC-Taste erneut, um in die Betriebsart
&xterndzuriickzuschalten. Die SET-Lampe erlischt, und der Umrichter
arbeitet jetzt abhangig von der letzten Einstellung des Drv-Parameters in
Betrieb gesetzt.

Hinweis
Lokaler/Externer Betrieb

Wenn der Umrichter im lokalen Betrieb (Betriebsart & okal arbeitet, ist die vollstandige
Steuerung des Umrichters mittels Bedienteil verfligbar.

In der Betriebsart & okal6funktionieren die Jog-Befehle nur, wenn einer der
programmierbaren Eingange P1i P7 (Parametercodes In.65-71) auf 13 (Start-Freigabe)
gesetzt ist und die entsprechende Eingangsklemme eingeschaltet ist.

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

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

Um den Umrichter manuell mit dem Bedienteil zu steuern, schalten Sie in die Betriebsart

& okald Vorsicht beim Zurlickschalten in die Betriebsart &xterng denn der Umrichter wird
aul3er Betrieb gesetzt. Wenn Ad.10 (Start bei Netzspannung EIN) auf O (Nein) gesetzt ist,
zeigen Befehle, die Uber eine Eingangsklemme kommen, erst Wirkung, nachdem alle oben
genannten Eingangsklemmen aus- und dann wieder eingeschaltet wurden.

Wenn der Umrichter zuriickgesetzt wurde, um einen Fehler wahrend eines Arbeitsgangs zu
beseitigen, schaltet der Umrichter bei Einschalten der Netzspannung in die Betriebsart

& okaléund ermdglicht so die vollstandige Steuerung des Umrichters mittels Bedienteil.
Wenn die Betriebsart von & .okaléauf &xterndumgeschaltet wird, wird der Umrichter au3er
Betrieb gesetzt. In diesem Fall zeigt ein Laufbefehl Gber eine Eingangsklemme erst
Wirkung, nachdem alle Eingangsklemmen ausgeschaltet wurden.

Umrichterbetrieb bei Umschaltung d.okaler/Externer Betrieb6

Wenn die Betriebsart von &xterndauf d.okaldumgeschaltet wird, wahrend der Umrichter lauft,
wird der Umrichter aul3er Betrieb gesetzt.

Wenn die Betriebsart jedoch von & okaléauf &xternéumgeschaltet wird, wahrend der Umrichter
lauft, arbeitet der Umrichter in Abhéngigkeit von der Befehlsquelle:

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

& okalovor dem Umschalten im Vorwartslauf lief.

Digitale Befehlsquelle: Mit Ausnahme der Klemmleiste, tiber die analoge Signale
Ubertragen werden, dienen alle anderen Befehlsquellen wie z.B. Bedienteil, LCD-Bedienteil
und Kommunikationsquellen, dem Senden von digitalen Signalen. Wenn in die Betriebsart
& xterndumgeschaltet wird, wird der Umrichter aul3er Betrieb gesetzt und bei Empfang des
nachsten Befehls wieder in Betrieb gesetzt.

@ Caution

Schalten Sie nur dann zwischen & o k a | eam@mendBetrieb um, wenn es notwendig ist.
Eine falsche Umschaltung zwischen den Betriebsarten kann dazu fuhren, dass der Betrieb des
Umrichters unterbrochen wird.

4.7 Sperre '‘Drehrichtung vorwartsooder
‘Drehrichtung rickwartsoé

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

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Ad 09 Laufrichtungsschutz  |Run 0 [Kein 0i2 -
Prevent 1 |Sperre
vorwarts
2 | Sperre
rickwarts

Drehrichtung vorwérts oder Drehrichtung riickwérts sperren

Parameter Beschreibung

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

4.8 Start bei Netzspannung EIN

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

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

. cmd 1 Fx/Rx-1
Operation | drv Befehlsquelle Source* > (z)der Fx/Rx- |Qi 4 -
Start bei Power-on ,
- 10 Netzspannung EIN | Run L jJa Ot i

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

Frequency

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

Hinweis

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

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

@ Caution

Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mit &tart bei Netzspannung EINGFreigabe, denn beim
Start des Umrichters beginnt der Motor zu drehen.
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4.9 Reset und Neustart

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

Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Befehlsquelle Cmd Fx/Rx-1
Operation Source* 2 | oder Fx/Rx-
2
08 Reset & Neustart RST 1 |Ja Ol
Pr einrichten Restart
09 Anzahl Retry 0 01 10
automatischer Number
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Gruppe  Param.|Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit
Anzeige einstellung
Neustartversuche
10 Verzugszeit vor Retry 1.0 0i 60 S
automatischem Delay
Neustart

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

Frequency_‘ _‘

Reset — _
Runcmd pre) e o

Pr.08=0 Pr.08=1
Hinweis

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

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

setzen.

@ Caution

Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mit &tart bei Netzspannung EINéFreigabe, denn beim
Start des Umrichters beginnt der Motor zu drehen.
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4.10 Einstellen der Beschleunigungs- und
Verzdgerungszeiten

4.10.1 Beschl./Verz.-Zeit basierend auf Maximalfrequenz

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

diseq

Die Beschleunigungszeit, die tUiber den ACC-Parameter (Beschleunigungszeit) in der
Operation-Gruppe (dr.03 auf einem LCD-Bedienteil) eingestellt wird, bezieht sich auf die
Zeit, die der Umrichter ben6tigt, um von Null-Drehzahl (0 Hz) auf die Maximalfrequenz zu
beschleunigen. Analog dazu gilt: Die Verzégerungszeit, die Uber den dEC-Parameter
(Verzbgerungszeit) in der Operation-Gruppe (dr.04 auf einem LCD-Bedienteil) eingestellt
wird, bezieht sich auf die Zeit, die der Umrichter benétigt, um von der Maximalfrequenz auf
Null-Drehzahl (0 Hz) abzubremsen.
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Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich  Einh
einstellung eit
acc [BESchleunioungs [ ime | 200 0.01 600.0 s
Ol dEC |Verzogerungszeit | Dec Time 30.0 0.0i 600.0 S
20 Maximalfrequenz | Max Freq 60.00 40.001 400.00 |Hz
Beschleunigungs
bA 08 -NVerzégerungs- |Ramp T Mode |0 Max Freq |0Oi 1l -
sollfrequenz
09 Zeitskala Time scale 1 0.1ls 0/ 2 -
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Beschl.\erz.-Zeit basierend auf Maximalfrequenz einstellen

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

Einstellung Beschreibung

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

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

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

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

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

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

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

@ Caution

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

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

Gruppe Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-

m. einstellung heit
ACC |Beschleuni- Acc Time 20.0 0.0i 600.0 S
Operatio gungszeit
n dEC |Verzbgerungs- |Dec Time 30.0 0.01 600.0 S
zeit
bA 08 Beschleuni- Ramp T Mode |1 |Differenz-
gungs-/ frequenz oi
. 11 -
Verzogerungs-
bezug

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

Parameter Beschreibung

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

Einstellung Beschreibung

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

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

Wenn die Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten auf 5 s eingestellt sind

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

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

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

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

Bezeichnung

Parameter-

Einstell-

Ein-

ACC

LCD-Anzeige

einstellung

bereich

heit

Operatio Beschleunigungszeit | Acc Time 20.0 0.0i600.0 |s
n dEC |Verzdgerungszeit Dec Time 30.0 0.0i600.0 |s
Mehrstufige ,
;g Beschleunigungszeit Acc Time 1 X.XX 0.0i600.0 |s
bA 1-7 .
7 Mehrstufige Dec Time 1
Verzdgerungszeit 1- ec lime XXX 0.01600.0 |s
83 7 7
Px 11 | XCEL-L
g5 |emmenbelegung | b, pefing 2 |XCELM | ies ]
(Px: P1i P7)
In n 4
9 XCEL-H
89 Mehrstuflggr Befehl - Iq Check 1 17 5000 ms
Verzugszeit Time

Beschl./Verz.-Zeiten Uber programmierbare Eingénge einstellen

Parameter Beschreibung

bA. 701 82 Acc Time

17

Mehrstufige Beschleunigungszeit 1-7 einstellen

bA.71i 83 Dec Time

Mehrstufige Verzdgerungszeit 1-7 einstellen

17
Die Klemmen auswahlen und konfigurieren, die fir die mehrstufigen
Beschl.-Verz.-Zeiten verwendet werden sollen
Einstellung Beschreibung
1 XCEL-L Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehl-L
12 XCEL-M Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehl-M
In.65i 71 49 | XCEL-H Beschleunigungs-/Verzogerungsbefehl-H

Px Define (P1i P7)

verflgbar.

Beschleunigungs- und Verzdgerungsbefehle werden als binare Code-
eingaben erkannt und steuern die Beschleunigung und Verzdgerung
basierend auf den Werten der Parameter bA.70i 82 bzw. bA.711 83.
Angenommen die Eingangsklemmen P4 und P5 wurden auf XCEL-L
bzw. XCEL festgelegt, ist der folgende mehrstufige Arbeitsgang
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Parameter Beschreibung

Runcmd [

-
Do
o n
. =)
Beschl./Verz.-Zeit P5 P4 =
0 - - Q
1 - \%
2 \ -
3 V V

In.89 In Check Time

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

4.10.4 Umschaltfrequenz der Beschleunigungs-
NVerzogerungszeiten konfigurieren

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

Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell- Ein-
m. einstellung bereich heit
| acc |Beschleunigungs- |\ rime 10.0 0.0i 600.0
Operation zeit _
dEC | Verzogerungszeit | pec Time 10.0 0.0 600.0
Mehrstufige
70 |Beschleunigungs- |Acc Time-1 20.0 0.0 600.0
bA zeitl
Mehrstufige
71 Verzogerungszeitl Dec Time-1 20.0 0.0 600.0
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Ein-
heit

Einstell-
bereich

0 Maximum
frequency

Gruppe Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter-
m. einstellung

Beschl./Verz.-Zeit- | xcel Change

Umschaltfrequenz | Frq

Ad Hz

Unschaltfrequenz der Beschl./Verz.-Zeiten einstellen

Parameter Beschreibung

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

Xcel Change Fr | verwendet.

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

4.11 Vorgabe der Beschleunigungs-/
Verzdgerungskennlinie

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

Beschl./\VVerz.-Bezug

Par | Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich  Ein-

Anzeige einstellung heit

Ramp T Maximalfre

bA 01l -
mode quenz
01 |Beschleunigungskurve |Acc Pattern|0 |Linear -
02 | Verzogerungskurve Dec 1 |S-Kurve o1 i
Pattern
03 |S-Kurve Beschl.-Start- | Acc S Start o
Steigung 40 1 100 %
Ad 04 |S-Kurve Beschl.-Ende- [Acc S End 0
Steigung 40 1 100 %
05 | S-Kurve Verz.-Start- Dec S Start |40 17 100 % —
Steigung ) ?;
06 |S-Kurve Verz.-Ende- |Dec S End |40 17 100 % A
Steigung %
(%]

Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.03 Acc S Start

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

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

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

Ad.04 Acc S End

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

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

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

Ad.O05 Dec S Start
i
Ad.06 Dec S End

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

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

[Laufbefehl-Signalzustand und Beschleunigungs-/Verzogerungskurve]

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

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

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

Ist-Beschl.-Zeit = benutzerdefinierte Beschl.-Zeit + benutzerdefinierte Beschl.-Z e i t A
Startkurvensteigung/2 + benutzerdefinierte Beschl-Zei t A Endkurvenst ei
Ist-Verz.-Zeit = benutzerdefinierte Verz.-Zeit + benutzerdefinierte Verz-Z e i t A
Startkurvensteigung/2 + benutzerdefinierte Verz-Zei t A Endkurvensteic
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@ Caution

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

4.12 Stopp der Beschleunigung/Verzogerung

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

diseq

Parameter- Einstell- Ein-

einstellung bereich heit
25 | XCEL Stop 054

T
(]
Q)
—t
c
-
M
(%]

Px Define(Px:
P1 P7)

Run cmd [

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

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

4.13.1 Betrieb mit linearer U/f-Kennlinie

Bei einer linearen U/f-Kennlinie wird der Umrichter so konfiguriert, dass die Betriebsfrequenz
als Funktion der Ausgangsspannung bei einer konstanten Anderungsrate linear zunimmt
oder abnimmt; die Anderungsrate ist die Steigung der Funktion. Eine lineare Kennlinie ist
besonders dann sinnvoll, wenn der Motor ein konstantes Lastmoment abgeben soll.
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe einstellung
09 Steuerungs- Control Mode |0 01 4
/Regelungsart
18 Eckfrequenz Base Freq 60.00 30.001400.00 |Hz
19 Startfrequenz | Start Freq 0.50 0.01i 10.00 Hz
bA |07 U/f-Kennlinie | V/F Pattern 0 [Linear  [0i 3 -

Lineare U/f-Kennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

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

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

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

Inverter’s

rated voltage| ‘
Voltage '

Run cmd

4.13.2 Betrieb mit quadratischer U/f-Kennlinie

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

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

pe einstellung bereich heit

1 |Quadratisch

3 [Quadratischz |©' 3 -

bA 07 U/f-Kennlinie V/F Pattern

102 | stls




Ausfuhren grundlegender Funktionen

Betrieb mit quadratischer U/f-Kennlinie einstellen

Parameter Beschreibung

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

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

. reduction
- Frequency

Base frequency

4.13.3 Betrieb mit benutzerdefinierter U/f-Kennlinie

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

Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
U/f-Kennlinie Benutzer-
07 V/F Pattern |2 def. U/f 03 -
Benutzerdef. .
41 Frequenz 1 User Freq1 |15.00 0 Maximalfrequenz |Hz
4p |Benutzerdef. UserVoltl |25 0i 100 %
Spannung 1
bA Benutzerdef. .
43 Frequenz 2 User Freq 2 |30.00 0 Maximalfrequenz |Hz
44 |Benutzerdef. UserVolt2 |50 0i 100 %
Spannung 2
Benutzerdef. .
45 Frequenz 3 User Freq 3 [45.00 0 Maximalfrequenz |Hz
46 | Benutzerdef. User Volt3 |75 0i 100 %
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Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
Spannung 3
Benutzerdef. Maximalfrequen .
47 Frequenz 4 User Freq 4 0 Maximalfrequenz |Hz
4g | Benutzerdef. User Volt4  |100 Of 100% %
Spannung 4

Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie einstellen

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

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

Voltage

100%
bA.48
bA.46

bA.44

bA.42

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

Q@ Caution

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

4.14 Drehmomentboost

4.14.1 Manueller Drehnmomentboost

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

diseq

T
(]
Q)
—t
c
-
M
(%]

Grup- Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe m. einstellung heit
15 |Drehmomentboost- | Torque 0 Manuell 0i 1 i
Optionen Boost
Drehmomentboost , 0
Dr 16 VOIWAITS Fwd Boost |2.0 0.0115.0 %
Drehmomentboost " o
17 rlickwarts RevBoost |2.0 0.0115.0 %
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Manuellen Drehmomentboost einstellen

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

dr.17 Rev Boost | Drehmomentboost fiir Riickslauf einstellen

Voltage

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

torque boost

Time

torque boost

FX |
RX —

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

4.14.2 Automatischer Drehmomentboost

Bei automatischem Drehmomentboost ist der Umrichter in der Lage, automatisch 1
basierend auf den eingegebenen Motorparametern i die fiur den Drehmomentboost
bendtigte Ausgangsspannung zu berechnen. Da der automatische Drehmomentboost
motorbezogene Parameter erfordert, z.B. Statorwiderstand, Streuinduktivitat und
Leerlaufstrom, muss die Auto-Tuning-Funktion (bA.20) ausgefiihrt werden, bevor der
automatische Drehmomentboost konfiguriert werden kann (siehe Abschnitt 5.9 Auto
Tuning). Konfigurieren Sie den automatischen Drehmomentboost i &hnlich wie beim
manuellen Drehmomentboost i fir Anwendungen, die ein hohes Anlaufmoment bendtigen,
z.B. Hubeinrichtungen.

Ein-

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich

pe einstellung heit
Drehmomentboost- | Torque ,

Dr |15 Optionen Boost 1 |Auo Ot i

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

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

diseq

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

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

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

bA 15 Motornennspannung Rated Volt |0 0,170 480 \%
Output voltage

480V |- ,

170V [~ o !

Base freq. Output freq.

4.16 Einstellen des Startmodus

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

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

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

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

4.16.2 Start nach Gleichstrombremsung

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

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
07 Startmodus Start Mode 1 DC-Start |0i 1 -
1o |StatGleichstom-| 5o oo Time |0.00 0.00i60.00 |s
Ad bremszeit
Spannungspegel
13 fur Gleichstrom-  |DC Inj Level (50 0i 200 %
bremsung

Ad_/
Frequency| | .

@ Caution

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

4.17 Einstellen des Stoppmodus

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

4.17.1 Verzogerungsstopp

diseq

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

T
(]
Q)
—t
c
-
M
(%]

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

Runemd )

—
Deceleration time

4.17.2 Stillsetzen nach Gleichstrombremsung

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

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

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

m. einstellung bereich

08 |Stoppmodus Stop Mode 0 Verz. 04 -
Ausgangssperrzeit

14 vor Gleichstrom- DC-Block Time |0.10 0.001 60.00 |s
bremsung

Ad |15 |Gleichstrom- DC-Brake Time |1.00 0i 60 s

bremszeit

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

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

Stillsetzen nach Gleichstrombremsung einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.14 DC-Block
Time

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

Ad.15 DC-Brake
Time

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

Ad.16 DC-Brake
Level

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

Ad.17 DC-Brake
Freq

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

Ad.17
Frequency

Ad.14Ad.15

Voltage

Current
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@ Caution

Wenn die 'Stromstarke fiir die Gleichstrombremsungd(d.h. der Bremsgleichstrom, der durch
die Motorwicklung flief3t) zu grof3 oder die &leichstrombremszeitdzu lang ist, kann der Motor
Uberhitzen oder beschédigt werden.

Die eingestellte 'Stromstarke fur die Gleichstrombremsungdist auf den Motornennstrom
bezogen. Stellen Sie die Stromstarke nicht hoher als Umrichter-Nennstrom ein, um eine
Uberhitzung oder Beschadigung des Motors zu verhindern.

4.17.3 Freier Auslauf bis Stillstand

diseq

Wenn der Laufbefehl abschaltet, wird der Umrichterausgang ausgeschaltet und der Motor

by
)
Q
—+
c
mit angeschlossener Last trudelt wegen Massentragheit aus. §

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

pe m. einstellung heit

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

Frequency, .
voltage i

@ Caution

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

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

LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell- Ein-
heit
Ad 08 Stoppmodus Stop Mode |4 tfe'f;usr&%i] 0i 4 -
O Caution

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

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

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

Wenn die Funktion dtreier Auslauf bis Stillstandéverwendet wird, kann die tatsachliche
Verzdgerungszeit langer als die voreingestellte Verzégerungszeit sein.
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4.18 Frequenzbegrenzung

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

4.18.1 Frequenzbegrenzung durch Maximalfrequenz und

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

Frequenzbegrenzung durch Maximalfrequenz und Startfrequenz einstellen

Parameter Beschreibung

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

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

dr.20 Max Freq untergrenzen.

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

dr.19 Start Freq

4.18.2 Frequenzbegrenzung durch Frequenzober- und

Untergrenzen
Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
einstellung heit
Frequenz- - . "
24 begrenzung Freq Limit 0 Nein 01
Frequenz- o 0.0
Maximalfrequenz
26 Frequenz- Freq Limit Hi Maximal- Mlnlmalfrequenz- Hz
obergrenze frequenz Maximalfrequenz
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Frequenzbegrenzung durch Frequenzober- und Untergrenzen einstellen

Parameter Beschreibung

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

Ad.24 Freq Limit

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

— without upper / lower limits

Frequency

Max. Frequency

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

Lower limit

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

4.18.3 Frequenzspringe

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

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

Grup- |Para Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich

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

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

4.19 Konfiguration der Zweitbetriebsart

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

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

Param | Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
. einstellung bereich
Oper |drv Befehlsquelle Cmd Source* |1 |Fx/Rx-1 04 -
ation |Frq |Frequenz-Sollwertquelle |FreqRefSrc |2 |V1 0112 -
04 2te Befehlsquelle Cmd2™Src |0 |Bedienteil |0i4 -
bA 05 2te Frequenz- Freq2Src |0 Bedienteil-1 0i 12 i
Sollwertquelle
: Px Klemmenbelegung | Px Define 15 2te Quelle 0i 54
no |67 (Px: P1 P7) ! ]

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

Zweitbetriebsart einstellen

Parameter Beschreibung

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

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

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

Q@ Caution

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

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

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

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

()
* Wird auf dem Bedienteil als /f'iJ] lJ] Li] -l angezeigt.

Programmierbarer Multifunktionseingang i Steuerparameter einstellen

Parameter Beschreibung

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

Wenn sich der Signalzustand des Eingangs nach dem Empfang eines
Signals wahrend der eingestellten Zeit nicht andert, wird der Signalzustand
al s AlfdwAeBighlowy erkannt .

In.87 DI NC/NO
Sel

Auswahlen ob SchlieRer- oder Offnerkontakte am jeweiligen Eingang
vorhanden sind. Dies wird angezeigt durch das eingeschaltete Segment der
7-Segment-Anzeige des Bedienteils bzw. die eingeschaltete Position der
Anzeigeleuchte des LCD-Bedienteils, wie in der untenstehenden Tabelle
gezeigt. Wenn das untere Segment eingeschaltet ist, zeigt dies an dass der
Eingang als Schlief3erkontakt konfiguriert ist. Wenn das obere Segment
eingeschaltet ist, zeigt dies an dass der Eingang als Offnerkontakt
konfiguriert ist. Die Nummerierung der Eingangsklemmen ist P1i P7, von
rechts nach links.

Kontaktart Offnerkontakt SchlieRerkontakt

Bedienteil E] E]

LCD- ; ;
Bedienteil

In.90 DI Status

Zeigt die Konfiguration jedes Kontakts an.

Wenn ein Segment mittels dr.87 als Schliel3erkontakt konfiguriert ist, wird
der Signal zustand Al1d durch Einsc
Der Signal zustand AOA wird durch
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Ausfihren grundlegender Funktionen

angezeigt.

Wenn Segment-Eingange als Offnerkontakte konfiguriert sind verhalten sich
die Segment-Lampen umgekehrt. Die Nummerierung der
Eingangsklemmen ist P1i P7, von rechts nach links.

Kontaktart SchlieRerkontakt SchlieRerkontakt
(Signal zustang(Signal zustand

Bedienteil E] @
LCD- -
Bedienteil

4.21 P2P-Einstellung

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

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

Master-Parameter

Grup- |Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich
pe m. einstellung
Auswahl der
CM 95 P2P- Int 485 Func 1 P2P Master |0 3 -
Kommunikation
80 |Analogeingangl | pop |nv1 0 0 12,000 %
Analogeingang?2 R
81 9eNgaNI< | pop I 12 0 12,000 %
us 12,000
g2 |Digitaler Eingang | pop |n DI 0 0 OX7F bit
85 |Analogausgang | p2p OutAO1 0 0 10,000 %
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Grup- |Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
Digitaler .

88 Ausgang P2P Out DO 0 0 0x03 bit

Slave-Parameter

Grup- | Para |Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
Auswahl der
95 | P2P- Int 485 Func 2 |P2P Slave 03 -
CM Kommunikation
Auswahl/Ein- nw
96 |stellung Digitaler | P2P OUT Sel 0 [No 02 bit 8 >
Ausgang en
-
a
P2P-Kommunikation einstellen
Parameter Beschreibung
CM.95 Int 485 Eunc Den Master-Umrichter auf 1 (P2P Master) und den Slave-Umrichter

auf 2 (P2P Slave) einstellen.

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

@ Caution
Die P2P-Merkmale funktionieren nur mit Parameterversion 1.00, E/A-Softwareversion 0.11
und Bedienteil-Softwareversion 1.07 oder hoher.
Stellen Sie die Benutzerablauffunktionen ein, um P2P-Merkmale zu nutzen.
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4.22 Einstellung der Mehrfachsteuerung

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

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

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

pe bereich heit
cM |95 | P2P-Kommunikatons- |\ o5 inc (3 | Bedienteil bereit |0 3 .
optionen
03 :\I’D'eh”aChSte“erungs' Multi KPD ID | 3 399 |-
CNF . . .
Multifunktionstaste - Multi Key
42 Auswahl Sel 4 | Mehrfach-Strg. (0 4 -

Slave Parameter

Grup- Para Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe m. einstellung heit
01 Stations-ID Int485 St ID 3 399 -
CM P2P- L
95 Kommunikations- | Int 485 Func 3 Bedl_entell 03 -
; bereit
optionen

Mehrfachsteuerung einstellen

Parameter Beschreibung

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

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

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

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

Die Mehrfachsteuerungsfunktion ist unwirksam, wenn die Mehrfachsteuerungs-ID (CNF-03
Multi-KPD IDg identisch mit der Stations-ID (CNF-01 ant485 St IDJ ist.

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

4.23 Einstellung eines Benutzerablaufs

Mit einem 8enutzerablauféwird eine einfache Schrittkette aus einer Kombination
verschiedener Funktionsbausteine erstellt. Die Schrittkette kann aus max. 18 Schritten mit
29 Funktionsbausteinen und 30 Leerparametern bestehen.

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

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

finden.
Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
AP |op | Benutzerablaf UserSeqEn |0 0i 1 .
aktivieren
Benutzerablauf - "
01 Laufbefehl User Seq Con |0 0i 2 -
02 Benutz_erablauf - User Loop 0 0i 5 i
Laufzeit Time
Ausgangsadresse Link UserOutl " i
11 28 Link1i 18 18 0 07 OXFFFF
us |31 60 E:ﬂgg“gigffgo Void Paral 30 |0 99997 9999 | -
80  |Analogeingang 1 Eg':/)'” V(10 g 0i 12,000 |%
81 Analogeingang 2 P2P In 12 0 -12,000 %
82 Digitaler Eingang P2P InD 0 112,000 bit
85 Analogausgang P2P OutAO1 |0 01 OX7F %
88 Digitaler Ausgang P2P Out DO 0 0 0x03 bit
UF 01 Benutzerfunktion 1 User Funcl 0 0 28 -
02 Benutzerfunktion User Input 1-A |0 0 OXFFFF |-
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Eingang 1-A
Benutzerfunktion
03 Eingang 1-B UserInput1-B |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
04 Eingang 1-C User Input 1-C |0 0 OXFFFF -
05 Benutzerfunktion 1 User Output1 |0 -32167 -
32767
06 Benutzerfunktion 2 User Func2 0 0 28 -
Benutzerfunktion
07 Eingang 2-A User Input2-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
08 Eingang 2-B User Input2-B |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
09 Eingang 2-C User Input2-C |0 0 OXFFFF -
10 Benutzerfunktion User Output2 |0 -32767 )
Ausgang 2 32767
11 Benutzerfunktion 3 User Func3 0 0 28 -
Benutzerfunktion
12 Eingang 3-A User Input3-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
13 Eingang 3-8 User Input3-B |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
14 Eingang 3-C User Input 3-C |0 0 OXFFFF -
15 Benutzerfunktion 3 User Output 3 |0 -32767 -
32767
16 Benutzerfunktion 4 User Func4 0 0 28 -
Benutzerfunktion
17 Eingang 4-A User Input4-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
18 Eingang 4-B User Input4-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
19 Eingang 4-C User Input4-C |0 0 OxFFFF -
20 Benutzerfunktion 4 User Output4 |0 ~32767 -
32767
21 Benutzerfunktion 5 User Func5 0 0 28 -
Benutzerfunktion
22 Eingang 5-A User Input 5-A |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
23 Eingang 5-B User Input5-B |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
24 Eingang 5-C User Input5-C |0 0 OXFFFF -
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Grup-

pe

Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
einstellung bereich
25 Benutzerfunktion 5 User Output5 |0 -32167
32767
26 Benutzerfunktion 6 User Func6 0 0 28 -
Benutzerfunktion
27 Eingang 6-A User Input6-A |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
28 Eingang 6-B User Input6-B |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
29 Eingang 6-C User Input6-C |0 0 OXFFFF |-
30 Benutzerfunktion 6 User Output6 |0 -32767 -
32767
31 Benutzerfunktion 7 User Func7 0 0 28 -
Benutzerfunktion
32 Eingang 7-A User Input 7-A |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
33 Eingang 7-B User Input7-B |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
34 Eingang 7-C User Input 7-C |0 0 OXFFFF |-
35 Benutzerfunktion 7 User Output7 |0 -32767 -
32767
36 Benutzerfunktion 8 User Func8 0 0 28 -
Benutzerfunktion
37 Eingang 8-A User Input 8-A |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
38 Eingang 8-8 User Input8-B |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
39 Eingang 8-C User Input8-C |0 0 OXFFFF |-
40 Benutzerfunktion 8 User Output8 |0 -32767 -
32767
41 Benutzerfunktion 9 User Func9 0 0 28 -
Benutzerfunktion
42 Eingang 9-A User Input9-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
43 Eingang 9-B User Input9-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
44 Eingang 9-C User Input9-C |0 0 OxFFFF -
45 Benutzerfunktion 9 User Output9 |0 -32767
32767
46 Benutzerfunktion 10  |User Funcl0 |0 0 28 -

LSis | 123

diseq

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]




Ausfihren grundlegender Funktionen

Grup-

pe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige

Parameter-

Einstell-

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

pe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige

Parameter-

Einstell-

einstellung bereich
Benutzerfunktion
69 Eingang 14-C User Input 14-C |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion -32767
70 Ausgang 14 User Output 14 |0 39767
71 Benutzerfunktion 15 User Funcl5 0 0 28 -
Benutzerfunktion
72 Eingang 15-A User Input 15-A |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion
73 Eingang 15-B User Input 15-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
74 Eingang 15-C User Input 15-C |0 0 OXFFFF -
75 Benutzerfunktion User Output 15 |0 -32767 )
Ausgang 15 32767
76 Benutzerfunktion 16 User Funcl6 0 0 28 -
Benutzerfunktion
77 Eingang 16-A User Input 16-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
78 Eingang 16-B User Input 16-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
79 Eingang 16-C User Input 16-C |0 0 OXFFFF -
Benutzerfunktion -32767
80 Ausgang 16 User Output 16 |0 32767 -
81 Benutzerfunktion 17 User Funcl7 0 0 28 -
Benutzerfunktion
82 Eingang 17-A User Input 17-A |0 0 OXFFFF |-
Benutzerfunktion
83 Eingang 17-B User Input 17-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
84 Eingang 17-C User Input 17-C |0 0 OXFFFF |-
85 Benutzerfunktion User Output 17 |0 -32767 )
Ausgang 17 32767
86 Benutzerfunktion 18 User Funcl8 0 0 28 -
Benutzerfunktion
87 Eingang 18-A User Input 18-A |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
88 Eingang 18-B User Input 18-B |0 0 OxFFFF -
Benutzerfunktion
89 Eingang 18-C User Input 18-C |0 0 OXFFFF |-
9 Benutzerfunktion User Output 18 |0 -32767
Ausgang 18 32767
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Ausfihren grundlegender Funktionen

Benutzerablauf einstellen

AP.02 User Seq En

Parameter Beschreibung

Die zu einem Benutzerablauf gehorige Parametergruppe anzeigen.

US.01 User Seq Con

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

US.02 User Loop Time

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

US.11i 28
Link UserOutli 18

Parameter einstellen, um 18 Funktionsbausteine zu verbinden. Wenn
der Eingangswert 0x0000 ist, kann kein Ausgangswert verwendet
werden.Um den Ausgangswert in Schritt 1 fiir die Sollfrequenz zu
verwenden, ist die Kommunikationsadresse (0x1101) der Sollfrequenz
alsd i nk U sRararfetet ethZugeben.

US.31i 60 Void Parali
30

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

UF.017 90

Benutzerdefinierte Funktionen fur die 18 Funktionsbausteine
einstellen. Wenn die Einstellung eines Funktionsbausteins ungiltig ist,
ist die Ausgabe des Benutzerausgangs@ gleich -1. Alle Ausgaben
vom Benutzerausgangs@ sind Nur-Lese-Ausgaben und kénnen mit
dem Benutzerausgangslink@ (&.ink UserOut@9 verwendet werden.

Funktionbaustein-Parameterstruktur

Typ Beschreibung

User Func @*

Die im Funktionsblock auszufiihrende Funktion wahlen.

User Input @-A

Kommunikationsadresse des ersten Eingabeparameters der Funktion

User Input @-B

Kommunikationsadresse des zweiten Eingabeparameters der
Funktion

User Input @-C

Kommunikationsadresse des dritten Eingabeparameters der Funktion

User Output @

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

* @ ist die Schritthnummer (1-18).

Benutzerfunktionen - Operationen und Verktpfungen

Nummer Typ 'Beschreibung

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

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

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

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

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

MIN

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

MAX

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

ABS

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

NEGATE

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

REMAINDER

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

MPYDIV

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

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

10

COMPARE-GT
(greater than)

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

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

11

COMPARE-GTEQ
(great than or
equal to)

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

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

12

COMPARE-
EQUAL

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

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

13

COMPARE-
NEQUAL

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Legt Grenzwerte fiir den Parameter A fest.

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

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

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

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

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

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

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

14 TIMER

15 LIMIT

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

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

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

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

21

BITTEST

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

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

22

BITSET

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

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

23

BITCLEAR

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

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

24

LOWPASSFILTER

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

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

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

25

PI_CONTROL

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

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

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

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

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

26

PI_PROCESS

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

Der Wertebereich von C ist 0i 32,767.

27

UPCOUNT

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

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

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

Wenn der Parameter C den Wert 0 hat, wird hochgezahlt, sobald
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Nummer Typ 'Beschreibung

das Signal am Eingang A von 0 auf 1 wechselt.

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

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

Ausgangswertebereich: Oi 32767

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

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

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

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

Hinweis

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

@ Caution

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

4.24 Feuer-Betriebsart

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

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

Feuer-Betriebsart Einstellungen
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Bezeichnung

Ein-
heit

Einstell-
bereich

Parameter-

LCD-Anzeige
einstellung

80 Feuer-Betriebsart Fire Mode Feuer-Betrieb 0i 2 i
einschalten Sel EIN
Feuer-Betriebsart Fire Mode "
Ad 81 Frequenz Freq 0-60 0i 60
82 Feuer-Betriebsart Fire Mode 0i 1 0i 1
Laufrichtung Dir
Feuer-Betriebsart Fire Mode . .
83 Betriebszahler cnt Nicht konfigurierbar |- -
651 |Px Klemmenbelegung |Px Define . "
In 71 (Px: P1i P7) 51 |Feuer-Betrieb |0i 54 -

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

Feuerbetrieb gestartet wird.

diseq

T
(]
Q)
—t
c
—
M
(%]

@ Caution

Das Einschalten der Feuer-Betriebsart kann zu Funktionsstérungen des Umrichters fuhren. Mit
dem Einschalten der Feuer-Betriebsart erlischt die Produktgewahrleistung. Nur wenn der
Zahlerstand des &euer-Betriebsart Betriebszahlersdgleich ®dist, sind Probleme des Umrichters

durch die Produktgewahrleistung abgedeckt.

Einstellungen der Feuer-Betriebsart festlegen

Parameter | Beschreibung Details
Feuer-Betriebsart | Die in Ad.81 (Feuer-Betriebsart Frequenz) eingestellte
Ad.81 Fire Frequenz Feuerbetriebsfrequenz wird verwendet, um den Umrichter im
MO‘ de Ere Feuerbetrieb zu betreiben. Die Feuerbetriebsfrequenz hat
q Vorrang vor der Jog-Frequenz, den Festfrequenzen und der
Uber das Bedienteil eingegebenen Frequenz.
Dr03 Acc Feuer-Betriebsart | Wenn die Feuer-Betriebsart eingeschaltet wird, beschleunigt
- Beschl./Verz.- der Umrichter wahrend der in Dr.03 (Beschl.-Zeit) eingestellten

Time / ; . ; . .

Zeiten Zeit und verzogert dann basierend auf der in Dr.04 (Verz.-

Dr.04 Dec N . ; .

Time Zeit) eingestellten Verzogerungs_zelt. Der Umrichter stoppt, .
sobald der entsprechende Px-Eingang (Px: P1i P7) und damit
die Feuer-Betriebsart ausgeschaltet wird.

Fehlersteuerung | Einige ausgeldste Fehler werden im Feuerbetrieb ignoriert.
Die Fehlerhistorie wird gespeichert, aber Fehlerausgange

PR.10 -

Retry Delay werden au_sgeschaltet, selbst wenn sie pel den
programmierbaren Ausgangen konfiguriert wurden.
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Parameter | Beschreibung

Details

Ausgeldste Fehler, die im Feuerbetrieb ignoriert werden
6BX6 (Umrichter AUS), exter
Unterspannungsfehler, Umrichter-Ubertemperatur,
Umrichter-Uberlast, Uberlast, elektrothermischer Schutz,
Schutz bei Phasenverlust (Ein-/Ausgangsspannung),
Motorschutzschalter, Lufterfehler, Fehler durch nicht
angeschlossenen Motor, sowie andere kleinere Fehler,

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

Ausgeltste Fehler, die einen Reset & Neustart im
Feuerbetrieb erzwingen

Uberspannungsfehler, Uberstromfehler 1 (OC1),
Erdschlussfehler

Wenn einer der folgenden Fehler ausgeltst wird, wird der
Umrichter auf3er Betrieb gesetzt.

Ausgeldste Fehler, die den Umrichter im Feuerbetrieb aul3er

Betrieb setzen

Hardware-Fehler, Uberstromfehler 2 (Arm-Short 8 >

Ankerkurzschluss)
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5 Ausfuhren erweiterter Funktionen

Dieses Kapitel beschreibt die erweiterten Funktionen des S100-Umrichters. Die folgende

Tabelle verweist auf die detaillierten Beschreibungen der einzelnen Funktionen.

Funktion ‘Beschreibung

Betrieb mit Hilfsfrequenz

Die Haupt- und Hilfsfrequenzen in den voreingestellten
Formeln verwenden, um verschiedene
Betriebsbedingungen zu erstellen.

Betrieb mit Hilfsfrequenz ist ideal zum Erzeugen einer
konstanten Zugspannung*, denn diese Funktion
ermdglicht Feineinstellung von Betriebsdrehzahlen.

Jog-Betrieb (Betrieb mit

Der Jog-Betrieb ist eine Art von Handbetrieb. Wenn der

Festdrehzahl) Jog-Befehlstaster gedriickt ist, arbeitet der Umrichter
gemal einem Parametersatz, der fir den Jog-Betrieb
voreingestellt ist.

Aufwarts/Abwarts- Verwendet die Ausgangssignale des oberen und unteren

Operation Grenzschalters (d.h. Signale von einem

Durchflussmesser) als Beschleunigungs- bzw.
Verzégerungsbefehle an Motore.

3-Leiter-Betrieb

3-Leiter-Betrieb wird verwendet, um ein Eingangssignal
zu verriegeln. Diese Einstellung wird verwendet, um den
Umrichter Uber einen Taster zu steuern.

Sicherheits-Betriebsart

Diese Sicherheitsfunktion erlaubt den Umrichterbetrieb
erst, nachdem ein Signal an den fir die Sicherheits-
Betriebsart bestimmten programmierbaren Eingang
angelegt wurde. Diese Funktion ist sinnvoll, wenn
besondere Vorsicht beim Betrieb des Umrichters mittels
der programmierbaren Multifunktionseingénge geboten
ist.

Verweiloperation
(fDwellg

Diese Funktion wird verwendet fiir Arbeitsmaschinen wie
z.B. Aufzlige, wenn das Drehmoment erhalten bleiben
muss, wahrend die Bremsen betétigt oder gelost sind.

Schlupfkompensation

Mithilfe dieser Funktion kann der Motor mit konstanter
Drehzahl laufen, da der Schlupf des Motors bei Erhéhung
des Lastmoments kompensiert wird.

PID-Regelung

Die PID-Regelung sorgt durch Anpassung der
Ausgangsfrequenz des Umrichters automatisch fiir eine
konstante Durchflussmenge, einen konstanten Druck
oder eine konstante Temperatur.

Auto-Tuning

Wird verwendet, um automatisch die
Motorsteuerungsparameter zu ermitteln und so die
Steuerung durch den Umrichter zu optimieren.

Sensorlose
Vektorregelung

Eine wirksame Methode, um den magnetischen Fluss
und das Drehmoment ohne spezielle Sensoren zu
steuern. Ein hoher Wirkungsgrad verglichen mit der U/f-
Steuerung wird erreicht durch das hohe Drehmoment
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Funktion ‘Beschreibung

bei niedrigem Strom.

Energiespeicherbetrieb

Wird verwendet, um die Ausgangsfrequenz des
Umrichters bei Spannungsunterbrechungen zu steuern
und somit die Zwischenkreis-Gleichspannung so lange
wie mdglich zu erhalten; dadurch wird das Auslosen
eines Unterspannungsfehlers vermieden.

Energiesparbetrieb

Wird verwendet um die Spannung, mit der die Motoren
versorgt werden, bei Niedriglast und Leerlauf zu
reduzieren und somit Energie zu sparen.

Drehzahlsuchfunktion

Wird verwendet um das Auslésen von Fehlern zu
verhindern, wenn der Umrichter eine Ausgangsspannung
liefert, wahrend der Motor im Leerlauf dreht oder
austrudelt.

Automatische
Neustartfunktion

Die automatische Neustartfunktion wird verwendet,
nachdem der Umrichter durch das Ansprechen von
Schutzeinrichtungen (Ausldsen eines Fehlers ) aul3er
Betrieb gesetzt wurde, um den Umrichter beim
Zuriicksetzen des Fehlers automatisch neu zu starten.

Zweitmotorbetrieb

Wird verwendet, um den Anlagenbetrieb durch Anschluss
von Motoren an einen Umrichter zu schalten. Den
zweiten Motor Uber die fir Zweitmotorbetrieb festgelegte
Eingangklemme konfigurieren und steuern.

Umschalten auf Betrieb
mit handelsublicher
Spannungsquelle

Wird verwendet, um den Motor von Umrichterbetrieb auf
Betrieb mit handelstiblicher Spannungsquelle
(Netzbetrieb) i oder umgekehrti umzuschalten.

Liftersteuerung

Wird verwendet, um den Lifter des Umrichters zu
steuern.

Timer-Einstellungen

Den Wert des Zeitglieds einstellen und den EIN/AUS-
Status des programmierbaren Ausgangs und Relais
steuern.

Bremsensteuerung Wird verwendet, um die EIN-/AUS-Funktion des
elektronischen Bremssystems der Last zu steuern.

Programmierbarer Standardwerte einstellen und die Relaisausgange oder

Multifunktionsausgang i | programmierbaren Ausgénge je nach Signal am

EIN-/AUS-Steuerung

Analogeingang ein- bzw. ausschalten.

Energiertickspeisung bei
Pressenbetrieb
verhindern

Wird verwendet bei Betrieb einer Presse, um die
Betriebsdrehzahl des Motors zu erhéhen und so
Rickgewinnungsenergie vom Motor zu vermeiden.

ADer Betrieb mit Hilfsfrequenz dient dem Erzeugen einer konstanten Zugspannung in
einem offenen Wirkungsablauf. Diese Funktion ermdglicht es, eine konstante
Zugspannung auf das Objekt anzuwenden, das von einer motorisch angetriebenen
Einrichtung gezogen wird; dies erfolgt durch Feineinstellung der Motordrehzahl tiber
Betriebsfrequenzen, die proportional zu einem Quotienten der Hauptfrequenzsollwerte
sind.
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5.1 Betrieb mit Hilfssollwerten

Frequenz-Sollwerte kdnnen mit verschiedenen berechneten Bedingungen eingestellt
werden, die die Haupt- und Hilfsfrequenz-Sollwerte gleichzeitig verwenden. Der Haupt-
Frequenzsollwert wird als Betriebsfrequenz verwendet, wahrend Hilfssollwerte fiir die
Anderung und Feineinstellung des Hauptsollwertes verwendet werden.

Gruppe

Param. Bezeichnung

LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Ein-
heit

Einstell-
bereich

. Frequenz- Bedienteil-1 | .
Operation | Frq Sollwertquelle Freq Ref Src |0 0i 12 -
o1 Hilfsfrequenz- Aux Ref Sre |1 Vi oi 4 i
Sollwertquelle
Hilfsfrequenz- M+ ( GAA
bA 02 [Solwert AuxCale 0i 7 . S
Type o2
Berechnungstyp =S
Hilfsfrequenz- Aux Ref -200.01 0 =3
03 Sollwert Verstarkung |Gain 0.0 200.0 % o é
651 Px ) Hilfssollwert
i 71 Klemmenbelegung PxDefine 140 | \)g 0~54 i
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Die obige Tabelle listet die verfligbaren berechneten Bedingungen fiir die Haupt- und
Hilfsfrequenz-Sollwerte auf. Beziehen Sie sich auf die Tabelle, um zu sehen, wie die
Bedingungen auf ein Beispiel anzuwenden sind, wo der &rqgéParameter (Frequenz-
Sollwertquelle) auf O (Bedienteil-1) gesetzt ist und der Umrichter bei einem
Hauptfrequenzsollwert von 30.00 Hz arbeitet. -10 bis +10V Signale werden am analogen
Spannungseingang V1 empfangen, wobei die Sollwert-Verstarkung auf 5 % eingestellt ist.
In diesem Beispiel erfolgt die Feineinstellung des resultierende Frequenz-Sollwertes
innerhalb eines Bereichs von 27.00i 33.00Hz [Die Parameter In.01i 16 miissen auf
Werkseinstellungen gesetzt sein, und In.06 (V1 Polaritatsoptionen) muss auf 1 (Bipolar)
gesetzt sein).

Hifssollwert einstellen

Parameter | Beschreibung

Den Eingangstyp einstellen, der fir den Hilfsfrequenz-Sollwert verwendet
werden soll.

Einstellung | Beschreibung
0 | Kein Hilfsfrequenz-Sollwert ist deaktiviert.

VA Legt den V1-Spannungseingang auf der

Steuerklemmleiste als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest.

3 | V2 Legt den V2-Spannungseingang auf der

bA.01 Aux Ref Src Steuerklemmleiste als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest

(der Spannung/Strom-Wahlschalter SW2 muss auf
&pannungdéeingestellt sein).

4 |12 Legt den I2-Stromeingang auf der Steuerklemmileiste
als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest (der
Spannung/Strom-Wahlischalter SW2  muss  auf
&tromdeingestellt sein).

5 | Impuls | Legt den Tl-impulseingang auf der Steuerklemmleiste
als Hilfsfrequenz-Sollwertquelle fest.

Die Hilfssollwert-Verstarkung mit bA.03 (dux Ref Gaing einstellen, um
den Hilfssollwert zu konfigurieren und den bei der Berechnung des
Hauptsollwerts zu berticksichtigenden Prozentsatz vorzugeben.
Hinweis: Die Punkte 4-7 unten kénnen entweder positive (+) oder
negative (-) Sollwerte zur Folge haben (Vorwarts oder Rickwartslauf),
auch wenn unipolare Analogeingange verwendet werden.

Einstellung Formel fiir Frequenz-Sollwert

bA.02 Aux Calc 0[M+( QAA |[Hauptsollwert+(bA. 03AD

Type 1|MA(GAA) |[Hauptsoll wert A(bA. 03AQ
2| M/ (GAA) |[Hauptsoll wert/ (bA. 03AD
3/ M+{ MA(G|Hauptsoll wert+{Hauptsao
4| M+GA2)( [Hauptsol | wer t #5008.4 31A2 A
5 MA{ GA®DA|Haupt sol | wert ASD)})A.O?;A%
6| M/ { GASD)A|Haupt sol |l wert i30f bA. 03A
7| M+ MAGA2AHauptsol |l wert+Haupt soil

50) 50)

136 | LSVIS
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Parameter | Beschreibung

M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min't)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A. Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %)

bA.03 Aux Ref Den Signalpegel am fir die Hilfsfrequenz konfigurierten Eingang (bA.01
Gain Aux Ref Src) einstellen.

Einen der programmierbaren Eingange auf 40 (Hilfssollwert AUS)

In.65i 71 Px Define |einstellen und einschalten, um den Hilfsfrequenzsollwert zu deaktivieren.
Der Umrichter arbeitet dann nur mit dem Hauptfrequenzsollwert.

Main frequencyM ————»

Auxiliary frequency A _%/ o—»>
Auxiliary frequency command does not work if
the multi-function terminals (In.65-71) are set to
40(disable aux. reference).

FIMAG) Calculated freq uency

Tl
]
Q)
[
c
-
D
(7]

pasueApY

Betrieb mit Hilfssollwert i Beispiel 1

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist das Bedienteil, und die Hilfsfrequenz-
Sollwertquelle ist der analoge Spannungseingang (V1)

Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe Uber Bedienteil (Betriebsfrequenz 30Hz)
Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

Hilfsfrequenz-Einstellung (bA.01): V1 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz
(Hz) je nach Betriebseinstellung]

Hilfssollwert Verstarkung - Einstellung (bA.03): 50%

In.01i 32: Werkseinstellung
Beispiel: eine Eingangsspannung von 6 V wird am Spannungseingang &/16angelegt, und die
der Spannung 10V entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die

Hil fsfrequenz A als 36[Hz] = 60[Hz] A 6[)\
Einstellung* Berechnung der endgliltigen Sollfrequenz**
0 | M[HzZ]+(G[%]A[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)B6Hz(A))=48Hz
1 | M[HzJAG[%0)AA[%0]) 30Hz(M)A50%(G)A0%(A))=9Hz
2 | MHz)/(G[%]AA[%)]) 30Hz(M)/(50%(G)A60%(A))=100Hz
3 | M[HZ]+H{M[HZ]AG[%]AA[%])} 30Hz(M)+{30[Hz]A50%(G)A0%(A))}=39Hz
4 | M[Hz]+G[%])RAA[%]-50[%])[Hz] | 30Hz(M)+50%(G)RA60%(A)i 50%)60HZz=36Hz
5 | M[HZ]AG[%]RAA[%]-50[%])} 30HZz(M)A50%(G)RA60%(A)i 50%)}=3Hz
6 | MHZJ{G[%]RAA[%]-50[%])} 30Hz(M)/{50%(G)RA60%i 50%)}=300Hz
7 | MHZJ+M[HZ)AG[%]RAA[%]- 30Hz(M)+30Hz(M)A0%(G)x2x(60%(A)i
50[%]) 50%)=33Hz
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*M: Haupt-Frequenzsoliwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

*Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (min*) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.

Betrieb mit Hilfssollwert i Beispiel 2

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist das Bedienteil, und die Hilfsfrequenz-
Sollwertquelle ist der analoge Stromeingang (12)

Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe Uber Bedienteil (Betriebsfrequenz 30Hz)
Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

Hilfsfrequenz-Einstellung (bA.01): 12 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz (Hz)
je nach Betriebseinstellung]

Hilfssollwert Verstarkung - Einstellung (bA.03): 50%
In.011 32: Werkseinstellung

Beispiel: ein Eingangsstrom von 10.4 mA wird dem Stromeingang a26zugefiihrt, und die der
Stromstéarke 20mA entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die

Hil fsfrequenz A als 2WAHDOMAE[ O] HzbdAr ( 2C
(10.4[mA] - 4[mA])/(20[mA]-4[mA]).

Einstellung* Berechnung der endgultigen Sollfrequenz**

0 | M[HzZ]+(G[%]A\[Hz]) 30Hz(M)+(50%(G)R4Hz(A))=42Hz

1 | M[HzJAG[%0)AA[%]) 30Hz(M)A50%(G)A0%(A))=6Hz

2 | M[HzZ)/(G[%]AA[%)]) 30HZz(M)/(50%(G)A0%(A))=150Hz

3 | M[HZ]+{M[HZ]AG[%)AA[%])} 30Hz(M)+{30[Hz]A50%(G)A0%(A))}=36Hz

4 | M[Hz]+G[%]RAA[%]-50[%])[Hz] | 30HZ(M)+50%(G)RA40%(A)i 50%)HB0Hz=24Hz

5 | MHZIAG[%]/2AA%]-50[%]) 30Hz(M) {50%(G) 2 (40%(A) 50%)} = -
3Hz(Reverse)

6 | MIHZIAGC/RAN%IS0%D} | 30Hz(M)A50%(G) 2 (60% 40%)} = -
300Hz(Reverse)

7 | MHZ+M[HZ]AG[%60]RAA[%]- 30Hz(M)+30Hz(M)A0%(G)RA40%(A)i

50[%]) 50%)=27Hz

*M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

*Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (min*) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.
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Betrieb mit Hilfssollwert i Beispiel 3

Die Hauptfrequenz-Sollwertquelle ist der analoge Spannungseingang (V1), und die
Hilfsfrequenz-Sollwertquelle ist der analoge Stromeingang (12)

Hauptfrequenz: Sollwertvorgabe durch 5V-Signal an V1 (Betriebsfrequenz 30Hz)
Maximalfrequenz-Einstellung (dr.20): 400Hz

Hilfsfrequenz (bA.01): 12 [Anzeige als Prozentsatz (%) oder Hilfsfrequenz (Hz) je nach
Betriebseinstellung]

Hilfssollwert Verstarkung (bA.03): 50%
In.011 32: Werkseinstellung

Beispiel: ein Eingangsstrom von 10.4 mA wird dem Stromeingang a26zugefiihrt, und die der

Stromstarke 20mA entsprechende Frequenz ist 60 Hz. Die Tabelle unten zeigt die ;E%’_
Hil fsfrequenz A als 2WAHDOMAE[ O] HzbdAr ( 8C | =20=
(10.4[mA] - 4[mA])/(20[mA]-4[mA]). cs
M N
v D
Einstellung* Berechnung der endgultigen Sollfrequenz** =
0 | M[Hz]+(G[%]AA[Hz]) 30HZz(M)+(50%(G)R4Hz(A))=42Hz
1 | M[HzZIAG[%6]A[%]) 30HZz(M)A50%(G)A0%(A))=6Hz
2 | M[HzZ)/(G[%]AA[%]) 30HZz(M)/(50%(G)A0%(A))=150Hz
3 | M[Hz]H{M[HZJAG[%6]AA[%])} 30Hz(M)+{30[Hz]A50%(G)A0%(A))}=36Hz
4 | MHz]+G[%)RAA[%]-50[%])[Hz] | 30HZz(M)+50%(G)RA40%(A)i 50%)A0Hz=24Hz
5 | MHZIAG[%JRAA%]-50[%))} 30HZ(M) {50%(G) 2 (40%(A) 50%)}=-
3Hz(Reverse)
6 | MHZI{G[%IRAA[%]-50%))} 30HZ(M){50%(G) 2 (60% 40%)}=-
300Hz(Reverse)
7 | MHZ]+M[HZ]AG[%6]RAA[%]- 30Hz(M)+30Hz(M)A0%(G)RA40%(A)i
50[%]) 50%)=27Hz

*M: Haupt-Frequenzsollwert (in Hz oder min™)
G: Hilfssollwert Verstéarkung (in %)
A: Hilfsfrequenzsollwert (in Hz oder min™) oder Verstarkung (in %).

**Wird die Frequenzeinstellung auf rpm (mint) geandert, dann wird die Anzeige von [Hz]
in [rpm] (min™) umgerechnet.

Hinweis

Wenn die Maximalfrequenz hoch ist, kénnen aufgrund von Analogeingangsschwankungen und
Abweichungen in den Berechnungen Abweichungen der Ausgangsfrequenz auftreten.
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5.2 Jog-Betrieb

Im Jog-Betrieb ist eine temporare Steuerung des Umrichters mdglich. Sie kdnnen einen
Jog-Laufbefehl mithilfe der programmierbaren Eingénge oder mittels der ESC-Taste auf
dem Bedienteil eingeben.

Die Jog-Operation ist die Funktion mit der zweithdchsten Prioritat nach der Verweiloperation.
Wenn eine Jog-Operation wahrend eines Betriebs mit Festfrequenzen, UP/DOWN
(Frequenzerhdhungs-/minderungs-)Operation oder 3-Leiter-Operation angefordert wird,
dann Uberlagert die Jog-Operation alle anderen Betriebsarten.

5.2.1 Jog-Betrieb 11 Vorwarts-Jog-Betrieb i tber
programmierbaren Eingang

Der Jog-Betrieb ist entweder in Vorwarts- oder Riickwartsrichtung mithilfe des Bedienteils
oder den programmierbaren Eingdngen mdglich. Die Tabelle unten listet die
Parametereinstellung fur Vorwérts-Jog-Betrieb mithilfe der programmierbaren Eingange auf.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich | Ein-
pe einstellung heit
dr 1 JOG-Frequenz JOG 10.00 0.50- Hz
Frequency Maximalfrequenz
12 JOG- JOG Acc Time |20.00 0.00-600.00 s
Beschleunigungszeit
13 JOG- JOG Dec Time | 30.00 0.00-600.00 S
Verzgerungszeit
In 65-71 |Px Px Define(Px: |6 JOG - -
Klemmenbelegung | P1i P7)

Beschreibung des Vorwarts-Jog-Betriebs

Parameter | Beschreibung
In.65i 71 Px Define | Die Jog-Frequenz aus P1- P7 wahlen, und dann 6 (JOG) aus In.65-71
wahlen.
—1
o—® P1 | 1(FX)
—1
o——N\) s |600G)
E
[Einstellungen der Eingangsklemmen fir Jog-Betrieb]
dr.11 JOG Die Betriebsfrequenz einstellen.

Frequency
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Parameter | Beschreibung

dr.12 JOG Acc Time | Die Beschleunigungszeit einstellen.
dr.13 JOG Dec Time | Die Verzégerungszeit einstellen.

Wenn ein Signal am Jog-Eingang eingeht, wahrend ein Vorwartslaufbefehl (FX) anliegt,
dann wechselt die Betriebsfrequenz auf die Jog-Frequenz und der Jog-Betrieb beginnt.

dri13 ACC/dr.03 dr12 dEC/dr.04
Jog dec. time Acc. time Jog acc. time Dec. time
Operation [ ™\ A Operation : :
frequency | «—— g1« frequency _4 dr.11 H\ =
. 'Jogfrequency: ' !Jog frequency: o E_
T L o B~ <
Runcmd | @ | L Runcmd | @ b cg
(FX) . . . . (FX) . . . . @ ﬁ
Jogemd | 0 Jogemd | |
oG | mrr UoG) | e
Operation frequency > Jog frequency Operation frequency < Jog frequency

5.2.2 Jog-Betrieb 27 Vorwarts/Riuckwarts-Jog-Betrieb 1 Uber
programmierbaren Eingang

Im Jog-Betrieb 1 muss ein Laufbefehl eingegeben werden, um den Umrichter in Betrieb zu
setzen; im Jog-Betrieb 2 dagegen kann das Inbetriebsetzen auch Uber eine
Eingangsklemme erfolgen, die fur Vorwarts- oder Ruckwartslaufbefehl festgelegt ist. Die
Prioritaten fur Frequenz, Beschl./Verz.-Zeit und Klemmleisteneingabe wahrend des
Betriebs in Bezug auf andere Betriebsarten (Verweil-, UP/DOWN(Frequenzerhthungs-
/minderungs)- oder 3-Leiter-Betrieb) sind identisch mit Jog-Betrieb 1. Wenn wéhrend einer
Jog-Operation ein anderer Laufbefehl eingegeben wird, wird dieser ignoriert und die Jog-
Frequenz bleibt erhalten.

Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
dr 11 JOG-Frequenz JOG Frequency |10.00 0.50- Hz
Maximlfrequenz
12 JOG- JOG Acc Time  |20.00 0.00-600.00 s
Beschleunigungszeit
13 JOG- JOG Dec Time |30.00 0.00-600.00 S
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Ein-
heit

Einstellbereich

Grup- Param.|Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Verzdgerungszeit
In 65-71 |Px Px Define(Px: 46 |FWD JOG |- -
Klemmenbelegung |P1-P7) 47 |REV JOG
dr.12 dr.13 dr.12 dr.13
Jog acc. time Jog dec. time Jog acc. time Jog dec. time
oA T T dm T
Operation 5 Jog frequency Jog frequencyE 5
frequency e LN ' \
oo deld
«— Jog Freq. «—»
dr.12 dr13 .
! ! ! Jogacc.time Jogidec.itime: ! 5
FWDJog | e R
REV Jog L —

5.2.3 Jog-Betrieb Uber Bedienteil

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Dr 90 Funktionen der ESC- |- 1 JOG- - -
Taste Taste
06 Befehlsquelle Cmd 0 Bedienteil | - -
Source*
* Wird unter DRV-06 auf dem LCD-Bedienteil angezeigt.

Setzen Sie den Parameter dr.90 auf 1 (JOG-Taste) und den Parameter Drv (Befehlsquelle)
in der Operation-Gruppe (Betrieb) auf O (Bedienteil). Wenn die ESC-Taste gedrtickt wird,
blinkt die SET-Lampe und der Jog-Betrieb ist startbereit. Driicken Sie die RUN-Taste, um
den Antrieb in Betrieb zu setzen; der Umrichter beschleunigt oder verzdgert auf die
vorgegebene Jog-Frequenz. Durch Loslassen der RUN-Taste wird der Jog-Betrieb
gestoppt. In dr.12 (&@cc timed und dr.13 (Dec timeg stellen Sie die Beschleunigungszeit bzw.
Verzdgerungszeit fur die Jog-Frequenz ein.
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Ausfihren erweiterter Funktionen

dr.12 dr.13
Jog acc. time Jog dec. time

Frequency

Run cmd

5.3 Aufwarts/Abwarts-Operation

Die Beschl./\Verz.Zeit (Acc/Dec time) kann Uber die programmierbaren Eingange gesteuert &7 >
werden. Ahnlich wie bei einem Durchflussmesser lasst sich die Aufwérts/Abwérts-Operation w %
einfach auf ein System anwenden, das die Signale des oberen/unteren Grenzschalters fr =&
Beschleunigungs-/Verzdgerungsbefehle verwendet. ) ,:{
v M
Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich | Ein- =
einstellung heit
Ad 65 Aufwarts/Abwarts- |U/D Save Mode |1 Ja 0-1 -
Betriebsfrequenz
speichern
In 65-71 |Px Px Define(Px: P1- |17 Aufwarts |- -
Klemmenbelegung | P7) 18 Abwarts
20 Auf/Ab-
Loschen

Aufwarts/Abwarts-Operation einstellen

Parameter Beschreibung

In.65-71 Px Define | Zwei Eingangsklemmen fur Aufwérts-/Abwarts-Betrieb wéhlen und auf 17
(Aufwarts) bzw. 18 (Abwarts) einstellen. Wenn der Eingang P4 (&Up®
>Aufwarts) das Signal 1 hat, beginnt die Beschleunigung, sobald der
Laufbefehl gegeben wird. Wenn das Signal am Eingang P4 auf O ist,
stoppt die Beschleunigung und der Betrieb mit konstanter Drehzahl
beginnt.

Wahrend des Betriebs beginnt die Verzégerung, wenn der Eingang
P5(@own® >Abwarts) das Signal 1 hat.

Wenn beide Eingangssignale gleichzeitig auf 1 sind, stoppt die
Verzdgerung und der Betrieb mit konstanter Drehzahl beginnt.
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Parameter Beschreibung

Frequency / P :
i I —

P4(Up) ! !

P5(Down) s B

Run cmd (FX)
Ad.65 U/D Save Wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl wird die Betriebsfrequenz
Mode automatisch unter folgenden Bedingungen gespeichert:

Das Signal fiir den Vorwarts- oder Riickwarts-Laufbefehl (Fx bzw. Rx)
ist 0, ein Fehler wird ausgeldst, oder die Netzspannung ist aus.

Wenn das Signal fur den Laufbefehl wieder auf 1 ist oder wenn die
Netzspannung zum Umrichter zurtickkehrt oder nach Auslésen eines
Fehlers wieder den normalen Betrieb aufnimmt, dann nimmt der
Umrichter den Betrieb bei der gespeicherten Frequenz wieder auf. Die
gespeicherte Frequenz kann uber einen der programmierbaren Eingange
geldscht werden. Einen der programmierbaren Eingange auf 20 (Auf/Ab-
Léschen) einstellen und wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl
Signale am Eingang anlegen. Die gespeicherte Frequenz und die
Aufwarts-/Abwarts-Betriebskonfiguration wird geléscht.

Saved
frequency et
Output P
frequency il : L
P3(U/DClear)| Qi | . m
P4 (Up) . E '
RuncmdFX) | o] Do o

5.4 3-Leiter-Betrieb

Im 3-Leiter-Betrieb wird das Eingangssignal verriegelt (das Signal bleibt auf 1, nachdem der
Drucktaster losgelassen wurde); diese Betriebsart wird verwendet, wenn der Umrichter
Uber einen Drucktaster gesteuert wird.

Gruppe | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstellbereich | Ein-
heit
Operation | drv Befehlsquelle Cmd 1 Fx/Rx - 1 - -
Source*
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Gruppe | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstellbereich | Ein-
heit
In 65-71 |Px Px 14 3-Wire - -
Klemmenbelegung | Define(Px:
P1-P5)
* Wird unter DRV-06 auf einem LCD-Bedienteil angezeigt.

Um den 3-Leiter-Betrieb zu aktivieren, ist die folgende Beschaltung notwendig. Die
minimale Eingangszetit (t) bei 3-Leiter-Betrieb ist 1ms, und der Umrichter wird auf3er Betrieb
gesetzt wenn der Vorwartslaufbefehl und Ruckwartslaufbefehl gleichzeitig gegeben werden.

F

o o ® P1| 1:FX (In.65)

| 33
: ]
-5 o 4| 6:J0G (in68) S5
® P5 [14: 3-Wire (In.69) 3§
M B

[Klemmenanschliisse bei 3-Leiter-Betrieb]

— _’I |<_
FX m !
RX m
Px (3-Wire)

[3-Leiter-Betrieb]

5.5 Sicherheitsbetriebsart (abgesicherter Modus)

Wenn die programmierbaren Eingange fir den Betrieb im abgesicherten Modus konfiguriert
werden, kdnnen Laufbefehle nur im abgesicherten Modus eingegeben werden. Der
abgesicherte Modus wird verwendet, um den Umrichter sicher und vorsichtig tber die
programmierbaren Eingange zu steuern.

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

pe einstellung bereich heit
Ad 70 Abgesicherten Run En Mode |1 |Abhéangigvon |- -
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Modus aktivieren Digitaleingang
71 Stoppmodus im Run Dis Stop |0 |Freier Auslauf | 0-2
abgesicherten
Modus
72 Verzdgerungszeitim |Q-Stop Time  |5.0 0.0-600.0
abgesicherten
Modus
In 65-69 |Px Px Define(Px: |13 |Startfreigabe |-
Klemmenbelegung | P1-P5)
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Betrieb im abgesicherten Modus einstellen

Parameter Beschreibung

In.651 69 Px Define |Von den programmierbaren Eingéngen einen Eingang auswahlen, der im
abgesicherten Modus laufen soll, und diesen auf 13 setzen (Startfreigabe)

Ad.70 Run En Einstellung Funktion

Mode 0 Immer EIN Aktiviert den abgesicherten Modus.

1 Abhangig von | Erkennt den Laufbefehl von einem der
Digitaleingang | programmierbaren Eingange

Ad.71 Run Dis Stop | Den Aul3erbetriebsetzmodus des Umrichters einstellen, wenn der
programmierbare Eingang im abgesicherten Modus ausgeschaltet ist.

Einstellung Funktion e
1 Free-Run Sperrt den Umrichterausgang, wenn der | ==
programmierbare Eingang ausgeschaltet ist | = %
(Motor trudelt aus). 23
2 Q-Stop Die im abgesicherten Modus verwendete Q.

Verzogerungszeit  (@-Stop Timed. Das
AulRerbetriebsetzen  erfolgt  nach  der
Verzdgerung, und dann kann der Betrieb nur
wieder aufgenommen werden, wenn der
Laufbefehl erneut eingegeben wird. Das
alleinige Einschalten des programmierbaren
Eingangs reicht nicht zum Inbetriebsetzen.

3 Q-Stop Der Umrichter verzdgert im abgesicherten
Resume Modus in der eingestellten Verzdgerungszeit
(@-Stop Timed bis zum Stillstand. Das
AuRerbetriebsetzen  erfolgt  nach  der
Verzogerung. Wenn der programmierbare
Eingang eingeschaltet ist, wird der Betrieb
dann wieder aufgenommen, sobald der
Laufbefehl erneut eingegeben wird.

Ad.72 Q-Stop Time | Die Verzégerungszeit einstellen, wenn Ad.71 auf 1 (&-Stopq oder 2 (&-
Stop Resumeq gesetzt ist.

Ad.71 Ad.71 Ad.71
O(Free - Run) 1(Q-Stop) 2(Q-Stop Resume)

Frequency \ 3

Px(RUN Enable) ] [ [ o o
Run cmd (FX)_ [y
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5.6 Verweiloperation (iDwell0)

Die Verweiloperation wird verwendet fir Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziige, um das
Drehmoment zu halten, wahrend die Bremsen betétigt oder geltst sind. Die Umrichter-
Verweiloperation basiert auf den Beschleunigungs- und Verzdgerungsverweilfrequenzen
und der Verweilzeit, die vom Benutzer vorgegeben werden.

Die folgenden Punkte beeinflussen die Verweiloperation ebenfalls:

Beschleunigungsverweiloperation: Wenn ein Laufbefehl aktiv ist, wird die
Beschleunigung fortgesetzt bis die Beschleunigungsverweilfrequenz und eine konstante
Drehzahl innerhalb der Beschleunigungsverweilzeit  (@cc Dwell Timed ist. Nach Ablauf
der Beschleunigungsverweilzeit wird die Beschleunigung basierend auf der
ursprunglich eingesteliten Betriebsdrehzahl und Beschleunigungszeit ausgefunhrt.

Verzdgerungsverweiloperation: Wenn ein Stoppbefehl aktiv ist, wird die
Verzdgerung fortgesetzt bis die Verzogerungsverweilfrequenz und eine konstante
Drehzahl innerhalb der Verzégerungsverweilzeit (@ec Dwell Timed erreicht ist. Nach
Ablauf der eingestellten Zeit wird die Verzégerung basierend auf der urspriinglich
eingestellten Verzogerungszeit bis zum Stillstand ausgefihrt.

Wenn dr.09 (Steuerungs-/Regelungsart) auf 0 (U/f-Steuerung) eingestellt ist, kann der
Umrichter fur Operationen mit Verweilfrequenz verwendet werden, bevor bei
Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziigen die mechanische Bremse getffnet wird.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe einstellung heit
Verweilfrequenz Acc Dwell Startfrequenz -
wahrend Freq Maximalfrequenz
Beschleunigung
21 Betriebszeit wahrend | Acc Dwell 0.0 0.0110.0 s
Beschleunigung Time
22 Verweilfrequenz Dec Dwell 5.00 Startfrequenz - |Hz
wahrend Verzogerung | Freq Maximalfrequenz
23 Betriebszeit wahrend Dec Dwell 0.0 0.0-60.0 s
Verzégerung Time
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Ad.21 Ad.23
Dwell acc. time Dwell dec. time
- e
Overation o ~_ Ad.22
P Adzg/j Dec. dwell frequency
Frequency ‘Acc. dwell frequency ! ;
Run cmd
Hinweis

Die Verweiloperation funktioniert nicht, wenn:

die Verweilzeit auf 0 s gesetzt ist oder die Verweilfrequenz auf 0 HZ gesetzt ist;

versucht wird, nach einem Stopp oder wahrend einer Verzdgerung wieder zu beschleunigen,
denn nur der erste Beschleunigungsverweilbefehl ist guiltig.

Frequency Changes in
frequency reference
Acc.dwell ( -~ CONG
frequency ! ! D
«—» Acc. dwell time
Run cmd [ |

[Beschleunigungsverweiloperation)]

Eine Verzdgerungsverweiloperation wird zwar immer ausgefiihrt, wenn Stoppbefehle
eingegeben werden und die Verzégerungsverweilfrequenz durchgereicht wird, sie
funktioniert aber nicht bei einer Verzdgerung durch Frequenzénderung (was nicht das
gleiche ist wie eine Verzdgerung aufgrund eines Stoppbefehls) oder bei externen
Bremsensteuerungsanwendungen.

Frequency

ch. dwell time

Changesin : Dec. dwel! time

' frequency reference

Dec.dwell [----------
frequency

Run cmd [ : e

[Verzbgerungsverweiloperation]
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@ Caution

Wenn eine Verweiloperation bei Arbeitsmaschinen wie z.B. Aufziigen ausgefthrt wird, bevor die
mechanische Bremse geltst wird, kann es aufgrund von Uberstrom im Motor zur Beschadigung
von Motoren oder Verkiirzung ihrer Lebensdauer kommen.

5.7 Schlupfkompensation

Schlupf bezeichnet die Unterschiede zwischen der Drehzahl des Drehfeld (synchrone
Drehzahl, vorgegebene Frequenz der Dreiphasenwechselspannung der Standerwicklung)
und der Lauferdrehzahl. Solche Unterschiede zwischen der vorgegebenen Frequenz der
Dreiphasenwechselspannung der Standerwicklung und der Lauferdrehzahl des Motors
koénnen bei hdherer Belastung verstarkt auftreten. Schlupfkompensation wird bei Lasten
verwendet, die einen Ausgleich flr solche Drehzahlunterschiede benétigen.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Ein-
pe Anzeige einstellung heit
dr 09 Steuerungs- Control 2 | Schlupf- - -
/Regelungsart Mode kompensation
14 Motornennleistung Motor 2 |0.75 kW 0-15 -
Capacity (0.75kw-
basiert)
bA |11 Polzahl des Motors Pole 4 2-48 -
Number
12 Nennschlupfdrehzahl Rated Slip |90 (0.75kW- 0-3000 rpm
basiert)
13 Motornennstrom Rated Curr | 3.6 (0.75kW- 1.0-1000.0 A
basiert)
14 Leerlaufstrom des Noload 1.6 (0.75kW- 0.5-1000.0 A
Motors Curr basiert)
16 Wirkungsgrad des Efficiency |72 (0.75kW- 70-100 %
Motors basiert)
17 Massentragheitsmoment | Inertia Rate |0 (0.75kW- 0-8 -
der Last basiert)

Schlupfkompensation einstellen

Parameter Beschreibung

dr.09 Control Mode

Den Parameter dr.09 auf 2 (Schlupfkompensation) einstellen, um eine
Schlupfkompensation vorzunehmen.

dr.14 Motor Die Leistung des an den Frequenzumrichter angeschlossenen Motors
Capacity einstellen.
bA.11 Pole Number | Die auf dem Motor-Leistungsschild angegebene Polzahl eingeben.

bA.12 Rated Slip
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Parameter Beschreibung

bA.13 Rated Curr | Den auf dem Motor-Leistungsschild angegebenem Nennstrom eingeben.
bA.14 Noload Curr | Den Ist-Strom eingeben, der nach Wegnahme der Last und bei Motorlauf
mit Nennfrequenz gemessen wird. Wenn es schwierig ist, den Motor-
Leerlaufstrom zu messen, dann eine Stromstérke eingeben, die 30 - 50%
des Motor-Nennstroms betragt.

bA.16 Efficiency Den auf dem Motor-Leistungsschild angegebenem Wirkungsgrad
eingeben.

bA.17 Inertia Rate | Die Lasttragheit bezogen auf die Motortragheit auswahlen.

Einstellung Funktion
0 Weniger als 10 mal Motortragheit
1 10 mal Motortragheit
2-8 Mehr als 10 mal Motortragheit
>
Do
oY)
) =S
21 0 % R
pcm v o
o

/A = Nennschlupffrequenz

/A = Nennfrequenz

O b = Nenndrehzahl des Motors
0 = Polzahl des Motors

Motor Rotation
Synchronous speed

/‘ Slip compensation
Actual speed

Load ratio

5.8 PID-Regelung

Die PID-Regelung ist eines der gebrauchlichsten Regelungsverfahren. PID-Regler stellen
eine Kombination von Reglern mit P-, |- und P-Verhalten dar und sorgen fiir eine
wirksamere Regelung von automatisierten Systemen. Die folgenden PID-
Regelungsfunktionen kénnen auf den Umrichterbetrieb angewendet werden:

Drehzahlregelung Regelt die Drehzahl durch Riickfiihrung der Ausgangsgroi3e des
Messglieds (hier: Drehzahl) auf den Regler, der abhangig davon
die Drehzahl der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt die Drehzahl
konstant oder andert sie auf die im Programm vorgegebene
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Zweck ' Funktion

Zieldrehzahl.
Regelt den Druck durch Rickfihrung der Ausgangsgrof3e des

Druckregelung

Messglieds (hier: Druck) auf den Regler, der abh&ngig davon den
Druck der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt den Druck konstant
oder &ndert ihn auf den im Programm vorgegebenen Zieldruck.

Durchflussregelung

Regelt die Durchflussmenge durch Ruckfiihrung der
AusgangsgroRe des Messglieds (hier: Durchflussmenge) auf den
Regler, der abhéngig davon die Durchflussmenge in der
Arbeitsmaschine beeinflusst. Hélt die Durchflussmenge konstant
oder ndert sie auf die im Programm vorgegebene
Zieldurchflussmenge.

Temperaturregelung

Regelt die Temperatur durch Rickfihrung der Ausgangsgrofie
des Messglieds (hier: Temperatur) auf den Regler, der abhéngig
davon die Temperatur der Arbeitsmaschine beeinflusst. Halt die
Temperatur konstant oder andert sie auf den im Programm
vorgegebene Zieltemperatur.

5.8.1 Grundfunktionen der PID-Regelung

Die PID-Regelung hat die Aufgabe, eine bestimmte Grof3e wie z.B. Drehzahl, Druck,
Durchflussmenge oder Temperatur, durch Anpassung der Ausgangsfrequenz des
Umrichters als Teil der Systemprozesssteuerung automatisch konstant zu halten.

Grup- Param Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-
pe . einstellung bereich
AP (01 Wahl der App Mode |2 |Prozess PID 0i2 -
Anwendungsfunktion
16 PID-AusgangsgrofRen- |PID Output |- - -
Uberwachung
17 PID- PID Ref - - -
Sollwertiiberwachung | Value
18 PID-Ruickfuihrgroen- PID Fdb - - -
Ulberwachung Value
19 PID-Sollwertvorgabe PID Ref Set |50.00 -100.00- %
100.00
20 PID-Sollwertquelle PID Ref 0 |Bedienteil 0-11 -
Source
21 PID- PID F/B 0 | Spannungs- 0-10 -
RuckflhrgroRenquelle | Source eingang V1
22 PID-Regler PID P-Gain |50.0 0.0-1000.0 |%
Proportionalverstarkung
23 PID-Regler PID I-Time |10.0 0.0-200.0 S
Integrationzeit
24 PID-Regler PID D-Time |0 0-1000 ms
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Einstell-
bereich

Param Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter-
einstellung

Differenzierzeit ec
25 PID-Regler PID F-Gain |0.0 0-1000 %
StorgroRenaufschaltung
(Kompensations-
verstarkung)
26 Skalierungsfaktor flr P Gain Scale | 100.0 0.0-100.0 %
Proportionalverstarkung
27 PID-Ausgangsfilter PID Out LPF |0 0-10000 ms
29 PID-Maximalfrequenz | PID Limit Hi |60.00 -300.00- Hz
300.00
30 PID-Minimalfrequenz PID LimitLo |0.5 -300.00- Hz
300.00
31 PID-Ausgangsinvertierung | PID Out Inv_ [0 |Nein 0-1 - ;E%’_
32 PID- PID Out 100.0 0.1-1000.0 |% [ =i=
Ausgangsskalierung Scale = %
34 PID-Regler Pre-PID 0.00 0 Maximal- |Hz |4 2
Bewegungsfrequenz Freg frequenz o
35 PID-Regler Pre-PID Exit | 0.0 0.0-100.0 %
Bewegungsgrad
36 PID-Regler Pre-PID 600 0-9999 S
Bewegungsverzugszei | Delay
37 PID-Schlaffunktion PID Sleep 60.0 0-999.9 s
Verzugszeit DT
38 PID-Schlaffunktion - PID Sleep 0.00 0 Maximal- |Hz
Frequenz Freq frequenz
39 PID-Aufwachpegel PID WakeUp | 35 0-100 %
Lev
40 PID - Wahl der PID WakeUp |0 | Unter Pegel 0-2 -
Aufwachfunktion Mod
42 PID-Regler Wahl der PID Unit Sel |0 |% 0-12 -
MaReinheit
43 PID-Einheitsverstarkung | PID Unit 100.0 0-300 %
Gain
44 PID-Einheitsskalierung | PID Unit 2 |x1 0-4 -
Scale
45 PID- Proportional- PID P2-Gain |100.00 0-1000 %
verstarkung 2
In 65-71 |Px Klemmenbelegung |Px Define 22 |I-Eingang - -
(Px: P1-P7) Nullsetzen
23 | PID - offener
Wirkungsablauf
24 | Proportional-
verstarkung 2

PID-Grundfunktionen einstellen
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Parameter | Beschreibung

AP.01 App Mode Den Parameter auf 2 (Prozess-PID) setzen, um Funktionen fiir Prozess-
PID-Regelung zu verwenden.

AP.16 PID Output | Zeigt den vorhandenen Ausgangswert des PID-Reglers an. Die Einheit,
Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44 eingestellt wurden, werden
in der Anzeige angewendet.

AP.17 PID Ref Value | Zeigt den aktuell vorgegebenen Sollwert des PID-Reglers an. Die Einheit,
Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44 eingestellt wurden, werden
in der Anzeige angewendet.

AP.18 PID Fdb Zeigt den Eingangswert des PID-Reglers, der in der letzten Riickmeldung
Value enthalten war. Die Einheit, Verstarkung und Skalierung, die in AP.42-44
eingestellt wurden, werden in der Anzeige angewendet.

AP.19 PID Ref Set | Wenn AP.20 (PID-Sollwertquelle) auf O (Bedienteil) gesetzt ist, kann der
Sollwert eingegeben werden. Wenn die PID-Sollwertquelle auf
irgendeinen anderen Wert eingestellt ist, sind die in AP.19 eingegebenen
Werte unwirksam.

AP.20 PID Ref Legt den Sollwerteingang fur den PID-Regler fest. Wenn der

Source Spannungseingang V1 auf PID-RUickfiihrgréRenquelle (@1D F/B Sourced
eingestellt ist, kann er nicht auf PID-Sollwertquelle (®ID Ref Sourced
eingestellt werden. Um V1 als Sollwertquelle setzen zu kdnnen, muss die
RuckfuhrgroRenquelle geandert werden.

Einstellung Funktion

0 | Bedienteil | Bedienteil

1 |V1 -10-10V Spannungseingang

3 | V2 Analogeingang V2

4 |12 [Wenn der Spannung/Strom-Wahlischalter (SW2) der

Steuerklemmleiste auf | (Strom) eingestellt ist, dann
ist der Eingangsstrom 4-20mA. Wenn er auf V
(Spannung) eingestellt ist, dann ist die analoge
Eingangsspannung 0 10V]

5 | RS485 RS-485 Signaleingang

7 | Feldbus | Kommunikationsbefehl Uber ein Optionsboard fiir
externe Kommunikation

11 | Impuls Impulseingang TI (Impulseingangsfrequenz 0-32kHz)
Wird das Bedienteil verwendet, kann der vorgegebene Sollwert des PID-
Reglers in AP.17 angezeigt werden. Wird das LCD-Bedienteil verwendet,
kann der vorgegebene Sollwert des PID-Reglers mithilfe eines
Parameters aus dem Konfig-Modus (CNF) -06-08, eingestellt auf 17 (&ID
Ref Valued, Uberwacht werden..

AP.21 PID F/B Legt den Rickmeldesignaleingang fir den PID-Regler fest. Nicht als
Source Ruckmeldesignaleingang verwendet werden kdnnen Bedienteil 1 und
Bedienteil 2. Auf3erdem kann kein Eingang, der als Sollwertquelle
festgelegt ist, als Riickmeldesignaleingang verwendet werden. Wenn z.B.
Ap.20 (PID-Sollwertquelle) auf 1 (Spannungseingang V1) eingestellt ist,
dann muss fur Ap.21 (PID-Ruckfiihrgrof3enquelle) ein anderer Eingang
als der V1-Eingang gewahlt werden. Wird das LCD-Bedienteil verwendet,
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Parameter | Beschreibung

kann die Rickmeldesignalstarke mithilfe eines Parameters aus dem
Konfig-Modus (CNF) -06-08, eingestellt auf 18 (&ID Fbk Valueg,
Uberwacht werden.

AP.22 PID P-Gain,
AP.26 P Gain Scale

Stellt den Verstarkungsfaktor der Regelabweichung (Differenz zwischen
Sollwert und Istwert) ein. Wenn der Proportionalbeiwert (Verstarkung P)
auf 50% eingestellt wird, dann wird 50% der Regelabweichung als
Stellgrol3e ausgegeben. Der Einstellbereich fur den Proportionalbeiwert
ist 0.0-1000%. Bei Faktoren kleiner als 0.1% ist AP.26 (Skalierungsfaktor
fur Proportionalverstarkung) zu verwenden.

AP.23 PID |- Time

Stellt die Zeit ein, die benétigt wird um die akkumulierte Regelabweichung
als StellgrofRe auszugeben. Wenn die Regelabweichung 100% betragt,
wird die Zeit eingestellt, die benétigt wird um 100% als Stellgrol3e
auszugeben. WenndiePID-l nt egr at i o-hismed )t 4 AP
eingestellt ist, wird nach einer Sekunde, wahrend der die
Regelabweichung auf 100% bleibt, eine Stellgréf3e 100% ausgegeben.
Abweichungen im Normalzustand kénnen durch die PID-Integrationszeit
reduziert werden. Wenn einer der programmierbaren Eingange auf 21 (I-
Eingang Nullsetzen) eingestellt ist und eingeschaltet wird, wird die
akkumulierte Regelabweichung geléscht.

AP.24 PID D-Time

Stellt die AusgangsgroRe fiir die Anderungsrate der Regelabweichung
ein.WenndiePID-Di f f erenzi eTizme i) a(uAPI1D
und die Anderungsrate der Regelabweichung ist 100%/ s, dann wird die
Reglerausgangsgrofe mit 1%/10ms ausgegeben.

AP.25 PID F-Gain

Stellt die Kompensationsverstarkung (StérgréRenaufschaltung) ein,
welche die Aufgabengrol3e zur Reglerausgangsgrof3e addiert. Dieser
Parameter kann verwendet werden, um eine schnellere Reaktion des
Systems herbeizufiihren.

AP.27 PID Out LPF

Wird verwendet, wenn die Reglerausgangsgrofie sich zu schnell andert
oder wenn das ganze System aufgrund starker Schwingungen instabil ist.
Im Allgemeinen wird ein kleinerer Wert (Werkseinstellung = 0) verwendet,
um die Reaktionszeit zu verkurzen; manchmal wird aber auch ein
hoherer Wert verwendet, um die Stabilitdt zu erhéhen. Je héher der Wert
ist, umso stabiler ist die ReglerausgangsgroRe, aber umso langer ist auch
die Reaktionszeit.

AP.29 PID Limit Hi,
AP.30 PID Limit Lo

Begrenzt den Wert der Reglerausgangsgrofie.

AP.32 PID Out Begrenzt die Signalstéarke der Reglerausgangsgroiie.
Scale
AP.42 PID Unit Sel | Stellt die Einheit der Regelgrofie ein (diese Funktion erfordert ein LCD-

Bedienteil).

Einstellung | Funktion

0 |% Zeigt einen Prozentsatz ohne quantitative Angabe einer
physikalische Grol3e an.

1 | Bar Bietet die  Auswahl  zwischen  verschiedenen
2 | mBar | Druckeinheiten.
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Parameter | Beschreibung

3 | Pa
4 | kPa
5 | Hz Zeigt die Ausgangsfrequenz des Umrichters in Hz oder
6 | min-! | die Motordrehzahl in min -* an.
7 |V Zeigt die elektrische Spannung in V oder Stromstérke in
8 || A oder die elektrische Leistung in kW bzw. PS an.
9 | kKW
10 | PS
11 | °C Zeigt die Temperatur in Grad Celsius bzw. Fahrenheit
12 °F an.
AP.43 PID Unit Stellt die passende Hohe firdieinAP. 42 ( API D Uni t
Gain, Mafeinheit ein.
AP.44 PID Unit
Scale

AP.45 PID P2-Gain |Der Verstarkungsfaktor des PID-Reglers kann mithilfe der
programmierbaren Eingange eingestellt werden. Wenn eine
Eingangsklemme aus In.65-71 gewahlt und auf 24
(Proportionalverstarkung 2) eingestellt wird und wenn ein Signal an der
gewahlten Eingangsklemme kommt, kann der in AP.22 und AP.23
eingestellte Verstarkungsfaktor auf den in AP.45 eingestellten
Verstarkungsfaktor umgeschaltet werden.

Hinweis

Wenn der programmierbare Eingang das Sighal zum Umschalten vom Betrieb mit PID-
Regelung zum Normalbetrieb empfangt, werden die Prozentangaben [%] in Hertz-Angaben [Hz]
umgewandelt. Das normal e Regl erausgangssi ¢
Parameter AP.29 (PID-Obergrenze) und AP.30 (PID-Untergrenze) begrenzt. Eine Berechnung
von 100.0% basiert auf der Einstellung des Parameters dr.20 (Maximalfrequenz).
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Ausfuhren erweiterter Funktionen

5.8.2 Vorgeschaltete PID-Regelung

Die Eingabe eines Laufbefehls, der keine PID-Regelung enthalt, bewirkt eine normale
Beschleunigung des Motors, bis die vorgegebene Frequenz erreicht ist. Wenn die
Regelgro3en auf einen bestimmten Punkt ansteigen, beginnt die PID-Regelung.

Funktionen der vorgeschalteten PID-Regelung einstellen

Parameter Beschreibung

AP.34 Pre-PID Wenn normale Beschleunigung benétigt wird, wird die Frequenz bis zur
Freq nor mal en Beschleunigung ePhBDeBebg
30 Hz eingestellt ist, geht der Normalbetrieb weiter, bis die in AP.35
eingestellte RegelgroRe (PID-RickfuhrgroRe) Uberschritten wird.

AP.35 Pre-PID Wenn die Regelgroé3e des PID-Reglers einen hdheren Wert als den in

Exit, AP.35 eingestellten Wert hat, beginnt der Betrieb mit PID-Regelung. Wenn

AP.36 Pre-PID jedoch der i-m D MR.IAG 0)ARriengest el

Delay RuckfuhrgroRe wahrend einer definierten Zeit kleiner als der in AP.35
eingestellte Wert ¢gPilrbd,Fawilrod adrerg
Ausgang wird gespertt.

PID Refererl\ce

f
PID Reference AP35 Pre-PID Exit

._+— AP.34 Pre-PID freq

Output
Freqlde%léy

3l ——————
PID control ON | E—

§<—Area 1 —piq—Area 2—»
Normal operation PID operation

5.8.3 PID-Schlaffunktion

Wenn der Betrieb mit PID-Regelung bei einer Frequenz kleiner als der fur den Betrieb mit
PID-Regelung vorgebene Sollwert andauert, wird die PID-Schlaffunktion gestartet. Sobald
die PID-Schlaffunktion gestartet ist, wird der Umrichter auf3er Betrieb gesetzt, bis die

ReckfeghrgroCe den in AP. 39 (API D WakeUp

PID-Schlaffunktion einstellen
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Parameter Beschreibung

Tl
]
Q)
[
c
-
D
(7]

pasueApY

AP.37 PID Sleep DT, |Wenn eine Betriebsfrequenz kleiner als der in AP.38 eingestellte Wert
AP.38 PID Sleep wahrend der in AP.37 eingestellten Zeit andauert, wird der Umrichter
Freq aul3er Betrieb gesetzt und die PID-Schlaffunktion gestartet.
AP.39 PID WakeUp | Startet den Betrieb mit PID-Regelung, wenn die PID-Schlaffunktion aktiv
Lev, ist.
AP.40 PID WakeUp |Wenn AP.40 auf O (Unter Pegel) eingestellt ist, wird der Betrieb mit PID-
Mod Regelung gestartet, sobald die RickflhrgroRRe einen kleineren Wert als
den in AP.39 eingestellten Wert hat. Wenn AP.40 auf 1 (Uber Pegel)
eingestelltist, wird der Betrieb mit PID-Regelung gestartet, sobald die
RuckfuhrgroRe einen hoheren Wert als den in AP.39 eingestellten Wert
hat. Wenn AP.40 auf 2 (AuRBerhalb Pegel) eingestellt ist, wird der Betrieb
mit PID-Regelung gestartet, sobald die Differenz zwischen
Fuhrungsgrofie (Sollwert) und Ruckflihrgrof3e gréler als der in AP.39
eingestellten Wert ist.
PID Sleep Freq(AP.38) PID WakeUp Lev
PID (AP.39)
Feedback
Output
freqlde?\%y
FX
PID control ON [N I Sleep [INWaKeUBIIT]

< > '

PID Sleep Delay Time(AP.37)

5.8.4 PID-Umschaltung (PID-Regelung - offener Wirkungsablauf)

Wenn einer der programmierbaren digitalen Eingange (In.65-71) auf 23 (PID-Regelung -
offener Wirkungsablauf) gesetzt und eingeschaltet wird, wird der Betrieb mit PID-Regelung
gestoppt und auf Normalbetrieb umgeschaltet. Wenn der Eingang ausgeschaltet wird,
wird der Betrieb mit PID-Regelung wieder gestartet.
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Operation
mode PIDOn ; Normal Op. ;: PIDOn
Run cmd

i i i

PID Openloop —

5.9 Auto-Tuning

Die Motorparameter kdnnen automatisch gemessen werden und fir den automatischen
Drehmomentboost bzw. die sensorlose Vektorregelung verwendet werden.
Beispiel: Auto-Tuning fir 0.75kW/200V-Motor

Grup- Param.|Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich  Einheit
pe einstellung
dr 14 Motornennleistung Motor 1 [0.75kw |0-15 -
Capacity
bA 11 Polzahl des Motors Pole 4 2-48 -
Number
12 Nennschlupfdrehzahl |Rated Slip |40 0-3000 min?
13 Motornennstrom Rated Curr  |3.6 1.0-1000.0 A
14 Leerlaufstrom des Noload curr |1.6 0.5-1000.0 A
Motors
15 Motornennspannung | Rated Volt | 220 170-480 Vv
16 Wirkungsgrad des Efficiency 72 70-100 %
Motors
20 Auto-Tuning Auto Tuning [0 [Kein - -
21 Statorwiderstand Rs 26.00 Abhangig von |
der
Motoreinstellung
22 Streuinduktivitat Lsigma 1794 Abhéngigvon |mH
der
Motoreinstellung
23 Statorinduktivitat Ls 1544 Abhéngigvon |mH
der
Motoreinstellung
24 Rotor-Zeitkonstante Tr 145 25-5000 ms
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Auto-Tuning I Werkseinstellungen der Parameter

Motornenn- Nennstrom  Leerlauf- Nennschlupf- Statorwider-  Streuinduktivitat
leistung [kW] [A] strom [A] frequenz (Hz) stand [ [mH]
200v |02 |11 0.8 3.33 14.0 40.4
04 |24 14 3.33 6.70 26.9
0.75 |34 17 3.00 2.600 17.94
15 |64 2.6 2.67 1.170 9.29
22 |86 3.3 2.33 0.840 6.63
3.7 138 5.0 2.33 0.500 4.48
55 121.0 7.1 1.50 0.314 3.19
75 282 9.3 1.33 0.169 2.844
11 40.0 124 1.00 0.120 1.488
15 |53.6 155 1.00 0.084 1.118
185 |65.6 19.0 1.00 0.068 0.819 N>
22 |76.8 215 1.00 0.056 0.948 ®a
400v |02 |07 0.5 3.33 28.00 121.2 E§
04 (14 0.8 3.33 14.0 80.8 ==
0.75 |2.0 1.0 3.00 7.81 53.9 G 3
15 |37 15 2.67 3.52 27.9
22 |50 1.9 2.33 2.520 19.95
3.7 |80 29 2.33 1.500 13.45
55 |12.1 4.1 1.50 0.940 9.62
75 ]16.3 5.4 1.33 0.520 8.53
1 23.2 7.2 1.00 0.360 4.48
15 |31.0 9.0 1.00 0.250 3.38
185 |38.0 11.0 1.00 0.168 2457
22 |445 125 1.00 0.168 2.844

Auto - Tuning RParameter einstellen

Parameter Beschreibung

Auto-Tuning-Typ auswahlen und starten. Dazu eine der Optionen wéahlen
und dann die ENTER-Taste driicken, um das Auto-Tuning zu starten.

Einstellung Funktion

0 | Kein Die  Auto-Tuning Funktion ist ausgeschaltet.

Wenn Sie darlber hinaus eine der Auto-Tuning-
bA.20 Auto Optionen wahlen und starten, wird der Parameterwert
Tuning nach Abschluss des Auto-Tuning wieder auf 0O
gesetzt.

1| Alle (Typ | Misst alle Motorparameter, einschl.
®rehendd Statorwiderstand(Rs),  Statorinduktivitat  (Lsigma),
Leerlaufstrom (Noload Curr), Rotor-Zeitkonstante (Tr),
etc., wahrend der Motor dreht. Wenn der Motor
dreht, wahrend die Parameter gemessen werden,
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I '
Parameter ‘Beschreibung

und an der Motorwelle eine Last anmontiert ist, kann
es sein, dass die Parameter nicht exakt gemessen
werden. FUr genaue Messungen ist die Last von der
Motorwelle zu trennen. Hinweis: die Rotor-
Zeitkonstante (Tr) ist im Stillstand zu messen.

2 | Alle (Typ | Misst alle Motorparameter im Stillstand.  Misst
Gtillstehendd | Statorwiderstand(Rs),  Statorinduktivitat  (Lsigma),
Leerlaufstrom (Noload Curr), Rotorzeitkonstante (Tr),
etc., wahrend der Motor still steht. Da der Motor
nicht dreht, wahrend die Parameter gemessen
werden, werden die Messungen nicht beeinflusst,
wenn an der Motorwelle eine Last anmontiert wird.
Beim Messen der Parameter darf jedoch die
Motorwelle auf der Lastseite gedreht werden.

3 | RstLsigma | Misst diese Motorparameter, wahrend der Motor
(Typ dreht. Die gemessenen Motorparameter kdnnen fiir
®rehendd den automatischen Drehmomentboost bzw. die
sensorlose Vektorregelung verwendet werden.

6| Tr (Typ | Misst die Rotor-Zeitkonstante (Tr), wahrend der Motor
Gtillstehendd | still steht und wenn dr.09 (Steuerungs-
/| Regel ungsart) auf 4
Vektorregelung) eingestellt ist.

bA.14 Noload Zeigt die Werte der durch Auto-Tuning gemessenen Parameter an. Bei
Curr, bA.21 Rsi | Parametern, die nicht in der Auto-Tuning-Messliste enthalten sind, werden
bA.24 Tr die Werkseinstellungen angezeigt.

O Caution

Fuhren Sie die Auto-Tuning-Funktion erst aus, nachdem der Motor zum vollstandigen
Stillstand gekommen ist.

Prifen Sie Polzahl, Nennschlupf, Nennstrom, Nennspannung und Wirkungsgrad auf dem
Leistungsschild des Motors und geben Sie die Daten ein, bevor Sie die Auto-Tuning-
Funktion starten. Fir Werte, die nicht eingegeben werden, wird die Werkseinstellung des

Parameters verwendet.

Beim Messen aller Parameter, nachdem bA.20 auf2 (Allei Ty p Ast i | | st ehe
wurde: Verglichen mit dem Typ i Derderhwahrend ,
der Motor dreht, sind die mit Auto-Tuning-Ty p Asti |l | st ehendfi gem

moglicherweise weniger genau. Ungenaue Werte der gemessenen Parameter kbnnen die
Funktion der sensorlosen Vektorregelung beeintréchtigen. Starten Sie daher den Auto-
Tuning-Typ Astillstehendfi durch Anwahl von 2
werden kann (wenn Getriebe und Riemen nicht so leicht zu entfernen sind oder wenn der
Motor nicht mechanisch von der Last getrennt werden kann).
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5.10 Sensorlose Vektorregelung

Bei der sensorlosen Vektorregelung gibt es keine Drehzahlriickfiihrung vom Motor,
stattdessen wird die vom Umrichter berechnete Motordrehzahl als Schéatzwert
angenommen. Verglichen mit der U/f-Steuerung erzeugt die sensorlose Vektorregelung ein
hoheres Drehmoment bei niedrigerer Stromstéarke.

Grup- |Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
pe m. einstellung bereich
dr 09 Steuerungs- Control Mode |4 |Induktionsmotor |- -

/Regelungsart sensorlos
14 Motornennleistung Motor Je nach Motor- 0-15 -
Capacity nennleistung
18 Eckfrequenz Base Freq 60 30-400 Hz g >
In 11 Polzahl des Motors Pole Number |4 2-48 - 8 o
12 Nennschlupfdrehzahl |Rated Slip Je nach Motor- 0-3000 Hz = §,
nennleistung = g
13 Motornennstrom Rated Curr Je nach Motor- 1-1000 A v D
nennleistung o
14 Leerlaufstrom des Noload curr | Je nach Motor- 0.5-1000 A
Motors nennleistung
15 Motornennspannung | Rated Volt 220/380/440/480 |170-480 V
16 Wirkungsgrad des Efficiency Je nach Motor- 70-100 %
Motors nennleistung
20  [Auto-Tuning AutoTuning |1 [Alle - -
Cn 09 \orerregungszeit PreExTime 1.0 0.0-60.0 S
10 Vorerregungsfaktor Flux Force 100.0 100.0-300.0 |%
20 2ter SL2GView |1 |Ja 0-1 -

Verstarkungsfaktor fiir | Sel
sensorlose Regelung

T Anzeige Ja/Nein

21 Sensorloser ASR-SL P Je nach Motor- 0-5000 %
Drehzahlregler Gainl nennleistung
P-Verstarkung 1

22 Sensorloser ASR-SL | Je nach Motor- 10-9999 ms
Drehzahlregler I- Gainl nennleistung
Verstarkung 1

23* | Sensorloser ASR-SL P Je nach Motor- 1-1000 %
Drehzahlregler Gain2 nennleistung
P-Verstarkung 2

24* | Sensorloser ASR-SL | Je nach Motor- 1-1000 %
Drehzahlregler Gain2 nennleistung
I-Verstarkung 2

26* | Flussschatzer Flux P Gain | Je nach Motor- 10-200 %
P-Verstarkung nennleistung

27* | Flussschatzer Flux I Gain Je nach Motor- 10-200 %
I-Verstarkung nennleistung
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Grup- |Para Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstell-
pe m. einstellung bereich

28* | Drehzahlschatzer S-Est P Gainl | Je nach Motor- 0-32767
P-Verstarkung nennleistung

29* | Drehzahlschatzer S-Est1 Gainl |Je nach Motor- 100-1000 -
I-Verstarkung 1 nennleistung

30* |Drehzahlschatzer S-Est | Gain2 |Je nach Motor- 100-10000 |-
I-Verstarkung 2 nennleistung

31* | Sensorloser ACRSLP 75 10-1000 -
Stromregler P- Gain
Verstarkung

32* | Sensorloser ACR SLI 120 10-1000 -
Stromregler I- Gain
Verstarkung

52 Drehmomentregler- Torque Out 0 0-2000 ms
Ausgangsfilter LPF

53 Drehmoment- Torque Lmt |0 |Bedienteil-1 |0-12 -
grenzwertquelle Src

54 Drehmoment vorwarts | FWD +Trq 180.0 0.0-200.0 %
- retrograde Grenze Lmt

55 Drehmoment vorwarts | FWD -Trg Lmt | 180.0 0.0-200.0 %
- regenerative Grenze

56 Drehmoment REV +Trq Lmt | 180.0 0.0-200.0 %
rickwarts - retrograde
Grenze

57 Drehmoment REV -Trg Lmt |180.0 0.0-200.0 %
rickwarts -
regenerative Grenze

85* | Flussschatzer Flux P Gainl |370 100-700 -
P-Verstarkung 1

86* | Flussschatzer Flux P Gain2 |0 0-100 -
P-Verstarkung 2

87*  |Flussschatzer Flux P Gain3 |100 0-500 -
P-Verstarkung 3

88* |Flussschatzer Flux | Gainl |50 0-200 -
I-Verstarkung 1

89* | Flussschatzer |- Flux 1 Gain2 |50 0-200 -
Verstarkung 2

90* | Flussschatzer Flux | Gain3 |50 0-200 -
I-Verstarkung 3

91* |Sensorlosi SL Volt 30 0-60 -
Spannungs- Compl
kompensation 1

92* | Sensorlosi SL Volt 20 0-60 -
Spannungs- Comp2
kompensation 2

93* | Sensorlos i SL Volt 20 0-60 -
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Grup- | Para | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstell-

pe m. einstellung bereich
Spannungs- Comp3
kompensation 3
94* | Sensorlose SLFW Freq [95.0 80.0-110.0 |%
Feldschwéachung -
Startfrequenz

95* | Sensorlos i SL Fc Freq 2.00 0.00-8.00 Hz
Verstarkung -
Schaltfrequenz

*Cn.23-32 and Cn.85-95 kdnnen nur angezeigt werden, wenn Cn.20 auf 1 (Ja) eingestellt
ist.

@ Caution

Fur Hochleistungsbetrieb missen die Parameter des Motors, der am Umrichterausgang
angeschlossen ist, gemessen werden. Verwenden Sie die Auto-Tuning-Funktion (bA.20), um die
Parameter zu messen, bevor Sie den Betrieb mit sensorloser Vektorregelung starten. Fir
Hochleistungsbetrieb mit sensorloser Vektorregelung muss die Nennleistung des Umrichters mit
der Motornennleistung tUbereinstimmen. Wenn die Motornennleistung um zwei Stufen kleiner als
die Nennleistung des Umrichters ist, kann dies zu ungenauer Regelung fiihren. In dem Fall
sollte die Steuerungs-/Regelungsart auf U/f-Steuerung geandert werden. Beim Betrieb mit
sensorloser Vektorregelung durfen nicht mehrere Motoren am Umrichterausgang
angeschlossen werden.
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5.10.1 Einstellen des Betriebs mit sensorloser Vektorregelung

Um den Betrieb mit sensorloser Vektorregelung zu starten, setzen Sie den Parameter dr.09
(Steuerungs-/Regelungsart) auf 4 (Induktionsmotor sensorlos), dann wéahlen Sie im
Parameter dr.14 (Motornennleistung) die Nennleistung des angeschlossenen Motors und
wahlen danach die entsprechenden Parameter fUr die Eingabe der Daten auf dem
Leistungsschild an.

Parameter Eingabe (Daten auf Motor-Leistungsschild)
drv.18 Base Freq Eckfrequenz

bA.11 Pole Number | Polzahl des Motors

bA.12 Rated Slip Nennschlupf

bA.13 Rated Curr Nennstrom

bA.15 Rated Volt Nennspannung

bA.16 Efficiency Wirkungsgrad (falls nicht auf dem Leistungsschild angegeben, werden
die Werkseinstellung des Parameters verwendet).

Nach dem Einstellen jedes Parameters setzen Sie bA.20 (Auto-Tuning) auf 1 (Alle i Typ
Adrehendn) i oyperALt i(IAldteehendin). Wenn Sie den
Siel(Alei Typ Adrehendi) uTarihg-Bubkdon, dacbeim Alfo-€unidgu t o
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Typ Adrehendi eine h°here Genauigdkeit

Hinweis

Erregerstrom

Ein Motor kann erst drehen, nachdem ein Strom, der durch eine Spule flief3t, einen
magnetischen Fluss erzeugt. Der fur die Erzeugung des magnetischen Flusses verwendete
Strom wird Erregerstrom genannt. Die in Verbindung mit einem Umrichter verwendete
Statorwicklung (Erregerwicklung) wird nicht permanent von einem magnetischen Fluss
durchflossen; daher muss der magnetische Fluss erzeugt werden, indem man einen
Erregerstrom durch die Statorwicklung schickt, bevor der Motor in Betrieb gesetzt wird.
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Betrieb mit sensorloser Vektorregelung einstellen

Parameter Beschreibung

Cn.20 SL2 G View
Sel

Einstellung | Funktion

0 Nein | Der Parameter a/erstarkungsfaktor flr sensorlose
Regelungdwird nicht angezeigt.

1 Ja Ermoglicht das Einstellen verschiedener Verstarkungs-

faktoren, die bei sensorloser Vektorregelung
angewendet werden, wenn der Motor schneller als mit
mittlerer Drehzahl dreht (ca. % der Eckfrequenz).

Verflgbare Parameter bei Einstellung 1 (Ja): Cn.23 ASR-SL P
Gain2/Cn.24 ASR-SL | Gain2/Cn.26 Flux P Gain/Cn.27 Flux | Gain
Gain3/Cn.28 S-Est P Gain1/Cn.29 S-Est | Gain1/Cn.30 S-Est |
Gain1/Cn.31 ACR SL P Gain/Cn.32 ACR SL | Gain

Cn.09 PreExTime

Ermdglicht die Einstellung der Vorerregungszeit. Die Vorerregung dient

dazu, den Motor nach Erregung der Statorwicklung in Betrieb zu setzen.

Cn.10 Flux Force

Ermoglicht die Verkiirzung der Vorerregungszeit. Der magnetische
Fluss des Motors steigt an, bis der Nennfluss erreicht ist und bleibt dann
zeitlich konstant (siehe nachfolgende Abb.). Um die bis zum Erreichen
des Nennflusses benétigte Zeit zu reduzieren, muss ein hoherer
Basiswert des magnetischen Flusses im Motor als der der Nennfluss
bereitgestellt werden. Sobald der magnetische Fluss die Hohe des
Nennflusses erreicht, wird der bereitgestellte Basiswert des
magnetischen Flusses im Motor gesenk.

Magnetic flux ............
Cn.10 Flux Force
T A
Excitation current |-----{-------- 2. T .
A—h Cn.09 PreExTime
Run cmd | i |

Cn.11 Hold Time

Erméglicht die Einstellung der Drehzahl-Null-Z e i Hold Tin#ef) im
Stillstand. Nach Drehzahl-Null-Betrieb wahrend einer definierten Zeit
wird der Ausgang gesperrt, wenn der Motor verzégert und durch einen
Stopp-Befehl ( A's t o pstillgeseidt fivijd.

Hold time at stop cmd
—>
Output voltage
Frequency
Run cmd
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Parameter Beschreibung

Cn.21 ASR-SL P
Gainl,

Cn.22 ASR-SL |
Gainl

Andert den Verstarkungsfaktor des Drehzahl-PI-Reglers bei sensorloser
Vektorregelung. Bei einem Drehzahl-PI-Regler ist die P-Verstarkung ein
proportionaler Verstarkungsfaktor fur die Drehzahlabweichung. Wenn
die Drehzahlabweichung groRer als das Drehmoment wird, steigt der
Pegel des Ausgangssignals entsprechend. Je groR3er die Steigung des
Signalpegels umso schneller sinkt die Drehzahlabweichung. Die I-
Verstarkung des Drehzahl-Reglers ist der integrale Verstarkungsfaktor
fur die Drehzahlabweichung. Es ist die Zeit die benétigt wird, damit der
Verstarkungsfaktor den Pegel des Nenndrehmoment-Ausgangssignals
erreicht, wahrend die Drehzahlabweichung konstant bleibt. Je stéarker
der Signalpegel sinkt, umso schneller sinkt die Drehzahlabweichung.

Cn.23 ASR-SL P
Gain2,

Cn.24 ASR-SL |
Gain2

Wird nur angezeigt, wenn Cn. 20
eingestellt ist. Der Verstarkungsfaktor des Drehzahlreglers kann auf
mehr als die mittlere Drehzahl bei sensorloser Vektorregelung erhéht
werden.DieP-Ver st 2r kung 2 (PaSlhmRtGai
wird als Prozentsatz des Niedrigdrehzahl-Verstarkungsfaktors
(ParameterCn21 AASIR P Gainlf) eingeste
Versta2arku#md P GAABR2fA) kleiner
Ansprechempfindlichkeit schlechter. Wenn z.B. die P-Verstarkung 1
(Cn. 21SHBABRGai nl10) 5 ever§tdhkung 2(€n.28 n ¢
AASRPGan2iA ebenfall s d&eP-Vorerkingim,
mittleren oder héheren Drehzahlbereich 25.0%.

Auchdiel-Ver st 2r kung 2 (Pa$%Slamet@ai €2
Prozentsatzderl-Ver st @2r kung 1 (PaBlmet6a
eingestellt. Bei der I-Verstarkung gilt: je kleiner die I-Verstarkung 2 umso
langer die Reaktionszeit. Wennz.B.diel-Ver st 2r kung -1
SL | Gainlo) 100-Vemssbérktgyg ®nld
Gai n2d) 5 0 .edtddricht dietl-Verst@éraungrim mittleren oder
héheren Drehzahlbereich einer Zeit von 200 ms. Der Verstarkungs-
faktor des Reglers wird abhéngig von den Werkseinstellungen der
Motorparameter und den Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten
eingestellt.

Cn.26 Flux P Gain,
Cn.27 Flux | Gain,
Cn.85-87 Flux P
Gainl3,

Cn.88-90 Flux |
Gainl-3

Sensorlose Vektorregelung erfordert den Rotorflussschatzer.

Flr die Einstellung des Flussschatzer-Verstarkungsfaktors siehe
Abschnitt 5.10.2 Sensorlose Vektorregelung i Fehlersuche und -
behebung.

Cn.28 S-Est P Gainl,
Cn.29 S-Est | Gainl,
Cn.30 S-Est | Gain2

Der Verstarkungsfaktor fur den Drehzahlschétzer bei sensorloser
Vektorregelung st einstellbar. Zur Einstellung des Verstarkungsfaktors
flr den Drehzahlschéatzer siehe Abschnitt 5.10.2 Sensorlose
Vektorregelung i Fehlersuche und -behebung.

Cn.31ACRSLP
Gain, Cn.32 ACR SL |
Gain

Ermoglicht das Einstellen der P-Verstarkung und I-Verstarkung des
sensorlosen Stromreglers. Fir die Einstellung des Verstarkungsfaktors
beim sensorlosen Stromregler siehe Abschnitt 5.10.2 Sensorlose
Vektorregelung i Fehlersuche und -behebung.
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Parameter Beschreibung

Cn.53 Torque Lmt Src

Eine Drehmomentgrenzwertquelle wéahlen: Bedienteil, analoger
Spannungseingang V1 oder analoger Stromeingang 12  oder digitale
Signaleingdnge (Kommunikationsoptionen).

Beim Einstellen des Drehmomentgrenzwerts die Hohe des
Drehmoments durch Begrenzung des Drehzahlreglerausgangs
einstellen. Die retrograde Grenze und regenerative Grenze fur
Drehmoment vorwarts und Drehmoment riickwarts einstellen.

Einstellung Funktion

0 Bedienteill | Drehmomentgrenzwert  mittels  Bedienteil

1 Bedienteil2 | einstellen.

2 Vi Drehmomentgrenzwert mittels Analogeingang

4 V2 der Steuerklemmleiste einstellen.

5 12

6 RS485 Drehmomentgrenzwert Uber
Kommunikationsschnittstelle der
Steuerklemmleiste einstellen.

8 Feldbus Drehmomentgrenzwert mittels Feldbus-
Kommunikationsoption einstellen.

12 Impuls Drehmomentgrenzwert Gber Impulseingang der
Steuerklemmleiste einstellen.

Der Drehmomentgrenzwert kann bis zu 200% des
Motornenndrehmoments eingestellt werden:

Cn.54 FWD +Trq Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir retrograden Vorwartslauf (motorischen
Betrieb) ein.

Cn.55 FWD i Trq Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir regenerativen Vorwartslauf
(generatorischen Betrieb) ein.

Cn.56 REV +Trg Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir retrograden Ruckwartslauf
(motorischen Betrieb) ein.

Cn.57 REVT Trg Lmt

Stellt die Drehmomentgrenze fir regenerativen Riuckwartslauf
(generatorischen Betrieb) ein.

In.02 Torque at 100%

Stellt das maximale Drehmoment ein. Wenn z.B. In.02 auf 200%
eingestellt ist und eine Eingangsspannung am Spannungseingang V1
verwendet wird, liegt die Drehmomentgrenze bei 200%, wenn eine
Spannung von 10V am Eingang anliegt. Wenn jedoch der Eingang V1
auf die Werkseinstellung eingerichtet ist und die Einstellung der
Drehmomentgrenze nicht Uiber das Bedienteil erfolgt, sind die
Parametereinstellungen im Uberwachungsmodus zu priifen. Im Konfig-
Modus CNF.21-23 (wird nur bei Verwendung eines LCD-Bedienteils
angezeigt) 21 (Drehmomentgrenze) anwahlen.

Cn.91-93
SL Volt Comp1-3

Ausgangsspannungskompensationswerte fiir sensorlose
Vektorregelung einstellen.

Zur Ausgangsspannungskompensation siehe Abschnitt 5.10.2
Sensorlose Vektorregelung i Fehlersuche und -behebung.

Cn.52 Torque Out
LPF

Stellt die Zeitkonstante fiir das Drehmomentsignal durch Einstellung
des Drehmomentregler-Ausgangsfilters ein.
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@ Caution

Den Verstarkungsfaktor des Reglers entsprechend der Lastkennlinie und Motorkennlinie
einstellen. Allerdings kann je nach Einstellung des Regler-Verstarkungsfaktors der Motor
Uberhitzen oder das System instabil werden.

Hinweis

Der Verstarkungsfaktor des Drehzahlreglers kann die Wellenform des Signals bei der
Uberwachung der Drehzahlanderungen verbesserm. Wenn die Drehzahlabweichung nicht
schnell abnimmt, erhéhen Sie die P-Verstarkung (Faktor angegeben in %) oder senken die I-
Verstérkung (Zeit angegeben in ms). Wenn jedoch die P-Verstarkung zu sehr erhoht wird oder
die I-Verstarkung zu sehr abgesenkt wird, kann es zu starken Vibrationen kommen. Wenn
Schwingungen in der Wellenform des Drehzahlsignals auftreten, versuchen Sie die I-
Verstarkung [ms] zu erhdhen oder die P-Verstarkung [%] zu senken.

5.10.2 Betrieb mit sensorloser Vektorregelung i Fehlersuche und
-behebung

Problem Betroffens Fehlerbehebung

Parameter
Den Parameter Cn.90 auf einen mehr als
3mal so hohen Wert wie den Wert von
bA.24 einstellen oder den Wert von Cn.10
bA.24 Tr schrittweise um 50% erhdhen. Wenn der
Cn.09 PreExTime |Parameter Cn.10 auf einen hohen Wert
Cn.10 Flux Force eingestellt ist, kann beim Start ein

Das Anlaufdrehmoment ist zu Cn.31ACRSLP Uberstromfehler ausgelost werden. In

klein.

Gain einem solchen Fall den Wert von Cn.31in
Cn.54i 57 Trg Lmt | 10er-Schritten absenken.

Cn.93 SL Volt Den Drehmomentgrenzwert (Cn.54-57)
Comp3 schrittweise um 10% absenken.

Den Wert des Parameters Cn.93 in 5-er-
Schritten erhdhen.

Die Ausgangsfrequenz ist
hoher als die Eckfrequenz im
Leerlauf bei niedriger
Drehzahl (10 Hz oder
weniger).

Cn.91 SL Volt Den Wert des Parameters Cn.91 in 5-er-
Compl Schritten absenken.

Der Motor lauft unruhig oder | Cn.04 Carrier Freq | Wenn der Motor bei niedriger Drehzahl
das Drehmoment ist zu klein, |Cn.21 ASR-SL P unruhig lauft, den Wert des Parameters

wenn die Last bei niedriger | Gainl Cn.22 in 50m/s-Schritten erhéhen; und
Drehzahl (10 Hz oder Cn.22 ASR-SL | wenn der Motor nicht unruhig lauft, dann
weniger) ansteigt. Gainl den Wert des Parameters Cn.21 erhthen,
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Problem

Betroffene
Parameter

Fehlerbehebung
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Cn.93 SL Volt um den optimalen Betriebszustand
Comp3 herauszufinden.

Wenn das Drehmoment zu klein ist, den
Wert des Parameters Cn.93 in 5-er-
Schritten erhéhen.
Wenn der Motor unruhig lauft oder das
Drehmoment im 5-10Hz-Frequenzbereich
zu klein ist, den Wert des Parameters
Cn.04 in 1Hz-Schritten verkleinern (wenn
Cn.04 auf Uber 3kHz eingestellt ist).

Der Motor lauft unruhig oder

ein Uberstromfehler wird im | Cn.92 SL Volt

generatorischen Betrieb des | Comp2 Den Wert der Parameter Cn.92-93

Motors bei niedriger Drehzahl | Cn.93 SL Volt gleichzeitig in 5-er-Schritten erhéhen.

(10 Hz oder weniger) Comp3

ausgelost.

Ein Uberspannungsfehler

wird aufgrund plétzlicher

Beschleunigung/Verzdgerung

selarElsugiien Cn.24 ASR-SL | Den Wert des Parameters Cn.24 in 5%-er-

LSl LTS (@i Gain2 Schritten absenken

angeschlossenen '

Bremswiderstand) bei
mittlerer Drehzahl (10 Hz
oder mehr) ausgeldst.

Ein Uberstromfehler wird
aufgrund von abrupten
Lastschwankungen bei hoher
Drehzahl (50 Hz oder mehr)

Cn.541 57 Trg Lmt

Den Wert der Parameter Cn.54-57 in
10%r-Schritten erhthen (wenn der
jeweilige Parameter auf 150% oder héher
eingestellt ist).

ausgelost. Cn.94 SLFW Freq Den Wert des Parameters Cn.94 in 5%-er-
Schritten erhéhen bzw. absenken (auf
weniger als 100% einstellen).
Der Motor lauft unruhig, Cn.22 ASR-SL | Den Wert des Parameters Cn.22 in 50m/s-
wenn die Last ab der Gainl Schritten erhéhen oder den Wert des
Eckfrequenz ansteigt. Cn.23 ASR-SL | Parameters Cn.24 in 5%-Schritten
Gain2 absenken.
Der Motor lauft unruhig. Bei niedriger Drehzahl (10Hz oder
wenn die Last grof3er wird. weniger) den Wert des Parameters Cn.29
in 5-er-Schritten erhéhen.
Cn.28 S-EstP Bei mittlerer Drehzahl (10Hz oder mehr)
Gainl den Wert des Parameters Cn.28 in 500-er-

Cn.29 S-Est | Gainl

Schritten erhéhen. Wenn der Parameter
auf einen zu extremen Wert eingestellt ist,
kann bei niedriger Drehzahl ein

Uberstromfehler auftreten.
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Betroffene

Problem Fehlerbehebung
Parameter

Die Motordrehzahl sinkt. Punkt 6 Tr (Typ &tillstehendd in bA.20
bA.20 Auto Tuning | anwahlen und bA.20 (Rotor-Zeitkonstante
Tuning) starten.

*®otor l&uft unruhigoheif3t: Der Antrieb verursacht starke Vibrationen im Antriebssystem.

5.11 Zwischenspeicherung der kinetischen Energie

Wenn der Umrichter von der Spannungsversorgung getrennt wird, sinkt die Zwischenkreis-
Gleichspannung des Umrichters; als Folge davon wird ein Unterspannungsfehler ausgeltst
und der Ausgang gesperrt. Wahrend des Spannungsausfalls wird die vom Motor erzeugte
kinetische Energie in elektrische Energie umgewandelt und so genutzt, um die
Zwischenkreis-Gleichspannung aufrechtzuerhalten. Nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall wird somit die Zeit, wahrend der der Umrichter ohne Ausldsen eines
Unterspannungsfehlers weiterlauft, verlangert.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parameter- Einstell-
pe einstellung bereich
Zwischenspeicherung
77 der kinetischen Energie |KEB Select |1 |Ja - -
Ja/Nein
Zwischenspeicherung
78 der kinetischen Energie EEVB Start 130 1101 140 %
cn I Startpegel
Zwischenspeicherung KEB Stop
79 der kinetischen Energie Lev 135 1257 145 %
i Stopppegel
Zwischenspeicherung
80 der kinetischen Energie |KEB Gain 1000 17 20000 -
- Verstérkung

Zwischenspeicherung der kinetischen Energie einstellen

Parameter | Beschreibung

Aktiviert oder deaktiviert die Zwischenspeicherung der kinetischen
Energie bei Trennung des Umrichters von der Spannungsversorgung.

Einstellung | Funktion

Cn.77 KEB Select 0 | Nein | Der Motor verzogert normal, bis ein
Unterspannungsfehler ausgelost wird.

1 |Ja Die Umrichter-Netzfrequenz wird geregelt, und die vom
Motor erzeugte kinetische Energie wird genutzt, um den
Umrichter mit elektrischer Energie aufzuladen.
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Parameter | Beschreibung
Stellt den Startpunkt bzw. Stopppunkt fir die Zwischenspeicherung der

Cln. 2 NES Sz kinetischen Energie ein. Die eingestellten Werte basieren auf einer
L Unterspannungsfehler-Ausloseschwelle von 100%, und der Stopppegel
Cn.79 KEB Stop Lev '

(Cn.79) muss hoher eingestellt werden als der Startpegel (Cn.78).
Dieser Parameter ist der Verstarkungsfaktor, der verwendet wird um die
Zwischenspeicherung der kinetischen Energie Uber das lastseitige
Tragheitsmoment zu steuern. Wenn die Lasttragheit grof3 ist, ist ein
kleinerer Verstarkungsfaktor zu verwenden; wenn die Lasttragheit klein
ist, ist ein groRRerer Verstarkungsfaktor zu verwenden.

Cn.80 KEB Gain Wenn der Umrichter von der Spannungsversorgung getrennt wird und
der Motor wahrend der Zwischenspeicherung der kinetischen Energie
stark vibriert, dann ist der Verstarkungsfaktor halb so grof3 wie der vorher
eingestellte Wert zu wahlen. Wird der Verstarkungsfaktor zu klein
gewahlt, kann es allerdings passieren dass bei der Zwischenspeicherung
der kinetischen Energie ein Unterspannungsfehler ausgelost wird.
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@ Caution

Je nach Dauer des kurzzeitigen Netzausfalls und der GréR3e der Lasttragheit kann es auch bei
Zwischenspeicherung der kinetischen Energie passieren, dass ein Unterspannungsfehler
ausgeldst wird. Bei bestimmten Lasten, ausgenommen Lasten mit variablem Drehmoment (z.B.
Lufter oder Pumpen), kann es zu Vibrationen des Motors kommen.

5.12 Drehmomentregelung

Wenn das Ausgangsdrehmoment des Motors grél3er als das Lastmoment ist, wird die
Drehzahl des Motors zu hoch. Um dies zu verhindern, stellen Sie die Drehzahlgrenze ein.
(Die Drehmomentregelung kann nicht ausgefuihrt werden, wahrend die Drehzahlgrenze
aktiv ist.)

Die Drehmomentregelung regelt das Ausgangsdrehmoment des Motors auf einen
vorgegebenen Wert. Die Motordrehzahl bleibt konstant, wenn das Ausgangsdrehmoment
und Lastmoment des Motors im Gleichgewicht sind. Somit wird bei Drehmomentregelung
die Motordrehzahl durch das Lastmoment gefihrt.

Drehmomentregelungsfunktion

Gruppe Parameter Bezeichnung 'LCD-Anzeige  Parametereinstellung  Einheit

09 Steuerungs- Control Mode |4 Induktionsmotor |
dr /Regelungsart sensorlos
10 Drehmomentregelung | Torque Control |1 |Ja -

Drehmomentregelungsfunktion einstellen
Gruppe Parameter LCD-Anzeige \Parametereinstellung Einheit
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Gruppe Parameter LCD-Anzeige \ Parametereinstellung Einheit
02 Cmd Torque - 0.0 %
08 Trq Ref Src 0 Bedienteil-1 .
09 Control Mode 4 Induktionsmotor )
dr sensorlos
10 Torque Control 1 [Ja -
22 (+) Trg Gain - 50-150 %
23 (-) Trg Gain - |50-150 %
bA 20 Auto Tuning 1 |Ja -
62 Speed LmtSrc 0 Bedienteil-1 .
63 FWD Speed Lmt - 60.00 Hz
Cn
64 REV Speed Lmt - 60.00 Hz
65 Speed Lmt Gain - 100 %
In 65-71 Px Define 35 |Drehzahl/Drenmoment |.
31-33 Relay x or Q1 27 | Drehmoment regeln -
ou 59 TD Level - 100 %
60 TD Band - 5.0 %
Hinweis

Um in der Betriebsart ®rehmomentregelungdzu arbeiten, miissen grundlegende
Betriebsbedingungen vorgegeben sein. Fir weitere Informationen siehe Abschnitt 5.10.2
Sensorlose Vektorregelung i Fehlersuche und -behebung.

Die Drehmomentregelung kann nicht bei niedriger Drehzahl mit Energiertickgewinnung oder
bei Anwendungen mit kleinem Lastmoment ausgefuhrt werden.

Wenn die Drehrichtung wéhrend des Betriebs geandert wird, dann wird ein Uberstromfehler
oder ein Niedrigdrehzahl-Drehrichtungsfehler ausgelost.

Drehmoment-Sollwertquelle

Das Solldrehmoment kann auf dem gleichen Weg wie die Zielfrequenz vorgegeben werden.
Wenn die Betriebsart ®rehmomentregelungdaktiviert wird, dann wird die Zielfrequenz nicht
verwendet.

S Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung g

pe m. heit
0 |Keypad-1
1 |Keypad-2

dr 08 |Drehmoment-Sollwertquelle | Trq Ref Src > V1 -
6 |Int485
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S(LUp' rFT’]ara Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung
02 | Drehmoment-Sollwert Cmd Torque -180-180 %
0 |Keypad-1
1 |Keypad-2
2 |v1
62 | Drehzahlgrenzwertquelle Speed LmtSrc 2 V2 -
Cn 5|12
6 |Int485
Drehzahlgrenze in pos. .
63 Richtung FWD Speed Lmt |0-Maximum frequency |Hz
64 Drehzahlgrenze n neg. REV Speed Lmt | 0- Maximum frequency |Hz ® o
Richtung Q 5
Drehzahlgrenze . i 0 cs
65 Verstarkungsfaktor Speed Lmt Gain | 100-5000 Yo é 8
Drehmoment bei max. o o
In 02 Analogeingang Torque at 100%  |-12.00-12.00 mA
21 Uber\_/vachungsmodus Monitor Line-1 1 | Speed
Anzeige 1
CNF* |22 Xben_/vachungsmodus Monitor Line-2 2 |Output Current
nzeige 2
Uberwachungsmodus L
23 Anzeige 3 Monitor Line-3 3 |Output Voltage

*Nur auf LCD-Bedienteil verfigbar.
Drehmoment-Sollwert einstellen

Parameter Beschreibung

Eine Drehmoment-Sollwertquelle auswahlen.

Parameter- Beschreibung

einstellung

0 | Bedienteil-1 | Drehmoment-Sollwert mittels Bedienteil einstellen.

dr-08 1 | Bedienteil-2 _ _

2 |Vi Drehmomentsollwert mittels ~ Spannungseingang
oder Stromeingang der  Steuerklemmleiste
einstellen.

6 | Int485 Drehmomentsollwert uber
Kommunikationsschnittstelle der Steuerklemmleiste
einstellen.

CNn-02 Der Drehmomentsollwert k_ann bis zu 180% des maximalen
Motornenndrehmoments eingestellt werden.

In-02 Stellt das maximale Drehmoment ein. Sie konnen das eingestellte
maximale Drehmoment im Uberwachungsmodus (MON¢Q Uberprifen.
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Parameter Beschreibung

Einen Parameter aus dem Konfig-Modus (CNF) und dann 19

CNF-21123 (Drehmoment-Sollwert) anwahlen.

Drehzahlgrenzwert einstellen

Parameter Beschreibung

Drehzahlgrenzwertquelle auswahlen.

Parameter- Beschreibung
einstellung
0 | Bedienteil-1 | Drehzahlgrenzwert mittels Bedienteil einstellen.
1 | Bedienteil-2

2 | V1 Den Drehzahlgrenzwert auf dem gleichen Weg wie
6 | RS485 die Solifrequenz einstellen. Sie konnen die
Einstellung im  Uberwachungsmodus (MONJ
Uberprufen.

Cn-62

Cn-63 Gibt die Drehzahlgrenze in positiver Richtung vor.

Cn-64 Gibt die Drehzahlgrenze in negativer Richtung vor.

Gibt die negative Veranderungsrate des Solldrehmoments vor, wenn die
Motordrehzahl die Drehzahlgrenze Ubersteigt.

Einen Parameter aus dem Konfig-Modus (CNF) und dann 21
(Drehmoment-Vorspannung) anwéhlen.

Einen der programmierbaren Eingange fir Drehzahl/Drehmoment
auswahlen (Anwahl 35). Wenn der entsprechende Eingang eingeschaltet
wird, wahrend der Motor stillgesetzt ist, arbeitet er in der Betriebsart
A/ektorregelungd(Drehzahlgrenze).

Cn-65

CNF-21~23

In 65-71

5.13 Energiesparbetrieb

5.13.1 Manueller Energiesparbetrieb

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters kleiner als der in bA.14 (Leerlaufstrom)
eingestellte Strom ist, muss die Ausgangsspannung auf den in Ad.51 (Energiesparbetrieb)
festgelegten Pegel abgesenkt werden. Die Spannung vor dem Start des
Energiesparbetriebs wird der Grundwert, auf den sich der Prozentsatz bezieht. Der
manuelle Energiesparbetrieb wird nicht wahrend einer Beschleunigungs- oder
Verzdgerungsphase ausgefihrt.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe einstellung heit
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
einstellung heit
50 Energiesparbetrieb | E-Save Mode |1 Manuell
51 Energiesparfaktor |Energy Save |30 01 30 %

Ad

Current

Output voltage

5.13.2 Automatischer Energiesparbetrieb

Der Energiesparfaktor kann automatisch auf den Motornennstrom (bA.13) und den
Motorleerlaufstrom (bA.14) bezogen berechnet werden. Abhéangig von den Berechnungen
kann die Ausgangsspannung eingestellt werden.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich  Ein-
pe einstellung heit
Energiesparbetrieb | E-Save Mode |2

@ Caution

Wenn die Betriebsfrequenz geandert wird oder die Beschleunigung/Verzégerung durch einen
Startbefehl bzw. Stoppbefehl wahrend des Energiesparbetriebs ausgefihrt wird, kann es sein,
dass die Ist-Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten langer als die vorgegebenen
Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten sind, weil es eine bestimmte Zeit dauert, um vom
Energiesparbetrieb zum Normalbetrieb zuriickzukehren.

5.14 Drehzahlsuchfunktion

Diese Funktion wird verwendet um das Ausldsen von Fehlern zu verhindern, die auftreten
konnen, wenn die Ausgangsspannung des Umrichters abgeschaltet ist und der Motor
austrudelt. Da diese Funktion die Motordrehzahl auf den Umrichterausgangsstrom bezogen
schatzt, liefert sie nicht die genaue Drehzahl.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter- Einstellbereich | Ein-

pe einstellung heit
Drehzahlsuche Flying Start-

cn 70 Betriebsartanwahl | S5 Mode 0 11 i i
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Ein-

Einstellbereich

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige  Parameter-

pe einstellung heit
71  |Drehzahisuche Speed Search | 0000* : bit
Funktionsanwahl
Drehzahlsuche SS Sup-
2 Referenzstrom Current - |Below75kW 180 200 %
Drehzahlsuche P- . "
73 Verstarkung SS P-Gain 100 07 9999 -
74 |Drehzahisuche - o) cain {200 0i 9999 -
Verstarkung
Ausgangssperrzeit | SS Block "
& vor Drehzahlsuche | Time 10 0i 60 S
Programmierbarer
31 Relaisausgang 1 Relay 1
ou Def, 19 |Speed ] ]
Programmierbarer Search
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define

T8 00
*Wird auf dem Bedienteil als l&g 5—’ L( L angezeigt.
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Drehzahlsuchfunktion einstellen

Parameter ‘Beschreibung

Cn.70 SS Mode

Select a speed search type.

Function

Die Drehzahlsuche wird ausgefihrt, wenn sie
den Umrichterausgangsstrom wahrend des
Leerlaufs unterhalb der Einstellung des
Parameters Cn.72 (Drehzahlsuche
Referenzstrom) steuert. Wenn die Drehrichtung
des leerlaufenden Motors und die Drehrichtung
des Laufbefehls bei Neustart gleich sind, kann
eine stabile Drehzahlsuchfunktion bei etwa 10
Hz oder weniger ausgefuhrt werden. Wenn
jedoch die Richtung des leerlaufenden Motors
und die Richtung des Laufbefehls bei Neustart
unterschiedlich sind, erzeugt die Drehzahlsuche
kein zufrieden stellendes Resultat, weil die
Leerlaufrichtung nicht hergestellt werden.

Setting

0 | Fliegender
Start 1

1 | Fliegender
Start 2

Die Drehzahlsuche wird ausgefiihrt, wenn der
Induktionsstrom, der von der induzierten
Gegenspannung wahrend des Leerlaufs erzeugt
wird, durch PI-Regelung verandert wird. Das
diese Betriecbsart die Drehrichtung des
leerlaufenden  Motors  festlegt, ist die
Drehzahlsuchfunktion stabil T unabhéngig von
der Drehrichtung des leerlaufenden Motors und
der Drehrichtung des Laufbefehls. Da jedoch der
Induktionsstrom, der von der induzierten
Gegenspannung wahrend des Leerlaufs erzeugt
wird (die induzierte Gegenspannung st
proportional zur Leerlaufdrehzahl) verwendet
wird, wird die Leerlauffrequenz nicht exakt
ermittelt und die erneute Beschleunigung kdnnte
von Drehzahl Null ausgehend erfolgen, wenn die
Drehzahlsuche fir den leer laufenden Motor bei
niedriger Drehzahl durchgefiihrt wird (bei 101 15
Hz, genaue Frequenz hangt wvon der
Motorkennlinie ab).

Cn.71 Speed Search

Die Drehzahlsuche kann tber eine der folgenden 4 Moglichkeiten
aktiviert werden. Wenn das obere Segment eingeschaltet ist, ist sie
aktiviert; Wenn das untere Segment eingeschaltet ist, ist sie deaktiviert.

Befehlseinrichtung

Bit eingeschaltet Bit ausgeschaltet

Bedienteil

{

(
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Parameter

‘Beschreibung
LCD-Bedienteil

Typen und Funktionen der Drehzahlsucheinstellungen

Einstellung Funktion
bit4 bit3 hit2 bitl
\ Drehzahlsuche far normale
Beschleunigung

Initialisierung nach Ausldsen eines
Fehlers

Neustart nach kurzzeitigem
Netzausfall

Start bei Einschalten der
Versorgungsspannung

gesetzt

wurde.

und

Drehzahlsuche flir normale Beschleunigung: Wenn Bit 1 auf 1
gesetzt ist und der Umrichter den Laufbefehl erhalt, beginnt die
Beschleunigung mit Drehzahlsuche. Wenn der Umrichter den
Laufbefehl zur Bereitstellung der Ausgangsspannung ausfiihrt und
der Motor unter Last dreht, konnte ohne Drehzahlsuche ein Fehler
ausgeldst werden. Die Drehzahlsuchfunktion verhindert dieses
Ausldsen eines Fehlers.

Initialisierung nach Ausldsen eines Fehlers: Wenn Bit 2 auf 1
der Parameter Pr.
ist und wenn nach dem Ausldsen eines Fehlers die Reset-Taste
betatigt (oder die Klemmleiste zuriickgesetzt) wird, dann
beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor automatisch auf
die Betriebsfrequenz, die vor dem Auslosen des Fehlers verwendet

Automatischer Neustart nach &ehler quittieren6 Wenn Bit 3 auf
1 gesetzt und ein Unterspannungsfehler aufgrund eines
Netzausfalls ausgelst wird, aber die Netzspannung vor
Zusammenbruch der internen Spannungsversorgung zuriickkehrt,
dann beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor automatisch
wieder auf die Sollfrequenz, die vor dem Auslosen des
Unterspannungsfehlers verwendet wurde.

Wenn ein kurzzeitiger Netzausfall auftritt und der Umrichter von der
Spannungsversorgung getrennt wird, wird ein Unterspannungsfehler
ausgeldst und der Ausgang gesperrt. Bei Riickkehr der
Versorgungsspannung gibt der Umrichter dieselbe Frequenz wie vor
dem Auslosen des Unterspannungsschutzes aus, und die
Spannungserh6hung wird durch PI-Regelung ausgeregelt.

C
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Parameter Beschreibung

Wenn die Stromstarke tiber den in Cn.72 eingestellten Wert ansteigt,
hort die Spannung auf anzusteigen und die Frequenz sinkt (Bereich
t1 im Signalzustandsdiagramm). Wenn die Stromstérke unter den in
Cn.72 eingestellten Wert sinkt, steigt die Spannung wieder an und die
Frequenz hort auf zu sinken (Bereich t2 im
Signalzustandsdiagramm). Wenn die normale Frequenz und
Spannung wieder hergestellt sind, beschleunigt die Drehzahlsuche
den Motor wieder auf die Sollfrequenz, die vor dem Auslésen des
Fehlers verwendet wurde.

=
o5
<
co
=5
M 0

Power input & 3

Frequency

Voltage

Current H]]]]]]]]]]]]]]]]]]]HH

Multi-function

outputorrelay e

Start bei Einschalten der Versorgungsspannung: Bit 4 auf 1
setzen und Ad.10 (Start bei Netzspannung EIN) auf 1 (Ja) setzen.
Wenn der Umrichter mit Eingangsspannung versorgt wird, wahrend
das Umrichter-Laufbefehl-Signal den Zustand HIGH hat, dann
beschleunigt die Drehzahlsuchfunktion den Motor auf die
Sollfrequenz.

Wahrend der Drehzahlsuche wird die Stromstérke abhéngig vom

83?:;?8 =P Motornennstrom geregelt. Wenn Cn.70 (Drehzahlsuchmodus) auf 1
(Fliegender Start 2) gesetzt wird, ist dieser Parameter nicht sichtbar.

Cn.73 SS P/I-Gain, |Die P-Verstarkung/l-Verstarkung des Drehzahl-Reglers ist einstellbar.

Cn.75 SS Block Time | Wenn Cn.70 (Drehzahlsuchmodus) auf 1 (Fliegender Start 2) gesetzt
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Parameter Beschreibung
wird, werden abhangig von der Motornennleistung unterschiedliche
Werkseinstellungen verwendet und im Parameter dr.14
(Motornennleistung) festgelegt.

Hinweis

Wenn der Umrichter innerhalb der Nennleistung betrieben wird, kann er kurzeitige
Netzausfélle (bis 15 ms) kompensieren und einen normalen Betrieb aufrechterhalten.
Bezogen auf den Nennstrom bei hohem Lastmoment wird ein sicherer Betrieb  bei einem
kurzeitigen Netzausfall fir 200V- und 400V-Umrichter gewahrleistet (deren
Nenneingangsspannungen sind 200-230 V~ bzw. 380-460 V~).

Die Gleichspannungen im Umrichter kénnen sich je nach Umrichtermodell unterscheiden.
Wenn die Netzausfallzeit langer als 15 ms ist, kann dies zum Ausldsen eines
Unterspannungsfehlers fuhren.
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@ Caution

Wenn der Betrieb mit sensorloser Regelung Il gestartet wird und das Anlaufmoment aufgebracht
wird, wahrend der Motor austrudelt, muss die Drehzahlsuchfunktion (flr normale Beschleunigung)
aktiviert werden, um ein ruckfreies Inbetriebsetzen zu gewabhrleisten. Wird die Drehzahlsuch-
funktion nicht aktiviert, kann ein Uberstromfehler oder Uberlastfehler ausgeltst werden.

5.15 Einstellungen far automatischen Neustart

Wenn der Umrichter aul3er Betrieb gesetzt wird, nachdem ein Fehler ausgelst wurde, wird
der Umrichter abhéngig von den Parametereinstellungen automatisch neu gestartet.

Param. Bezeichnung LCD- Parameter- Einstellbereich Einheit | @' E_
___________ Anzige einstelung =5
08 (?a?tﬁe?‘;%z'}:ﬁ;m RSTRestart|0  |No 0i 1 ; 3 §
R e o0 |
10 Zﬁ{gﬁgi‘;g Neustarg| REY Delay |10 0.0i 60.0 s
71 eriix;:}lsuchfunktlon - ggg?:h 0000* 1111 |Bit
2 |odsom |cumemt|19° w200 %
cn |73 Béf;;?mi‘ghe P~ |ssp-Gain |100 0 9999
74 5;?;;?&%‘*6 " IssiGain |200 0 9999
5 | Drchsaeutne | Tme |10 00600 s
*Wird auf dem Bedienteil als [5?7 ﬁ’j E’Z LE'] angezeigt.

Einstellungen flr automatischen Neustart festlegen

Parameter Beschreibung

Ein automatischer Neustart wird nur ausgefuhrt, wenn Pr.08 auf 1 (Ja)
gesetzt ist. Der Parameter Pr.09 gibt die mdgliche Anzahl der Versuche fiir
automatischen Neustart vor.

E:gg Sst'r Restart, |\yenn wahrend des Betriebs ein Fehler ausgelost wird, wird der Umrichter
Number IrDyr 10 nach Ablauf der in Pr.10 eingestellten Verzugszeit automatisch neu
Retry Delay gestartet.

Nach jedem Neustart zahlt der Umrichter die Anzahl der Neustartversuche
um 1 hoch; der Z&hlerstand wird von dem in Pr.09 vorgegebenen Wert
abgezogen, bis das Ergebnis 0 d.h. kein Neustart mehr méglich ist.
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Parameter Beschreibung

Wenn nach einem automatischen Neustart innerhalb von 60 s kein Fehler
ausgelost wird, wird der @utomatische NeustartséZahler wieder
hochgezahlt. Die maximal mdgliche Anzahl automatischer
Neustartversuche wird durch die Vorgabe im Parameter Pr.09 begrenzt.
Wird der Umrichter aufgrund von Unterspannung, Not-Aus. Umrichter-
Ubertemperatur oder einer Hardwarediagnose auRer Betrieb gesetzt, wird
der automatische Neustart deaktiviert.

Die Beschleunigungsoptionen beim automatischen Neustart sind
dieselben wie die bei der Drehzahlsuchfunktion.

Die Parameter Cn.72i 75 kdnnen je nach Last eingestellt werden.
Informationen Uber die Drehzahlsuchfunktion sind im Abschnitt 5.14
Drehzahlsuchfunktion zu finden.

¥ : Trip occurs
Normal Op.
Frequency SS‘T /
Voltage !' ;: 4‘ [ [ /
s

Reset Speed search SS :Pr.10; m
Run cmd g (o
| 160 seconds:
! Co
|Auto restarttrial| 2| 1 | |2| 1 | 0 | 2 |

[Beispiel eines automatischen Neustarts bei einer Einstellung von 2]

@ Caution

Ist die Anzahl automatischer Neustarts eingestellt, dann ist Vorsicht geboten, wenn der
Umrichter nach dem Auslosen eines Fehlers neu gestartet wird. Der Motor kann automatisch in
Betrieb gesetzt werden.

5.16 Motorlaufgerausch-Einstellungen
(Tragerfrequenz-Einstellungen)
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Bezeichnung

LCD-Anzeige

REIENEIEE
einstellung

Einstellbereich Einheit

Tragerfrequenz .
o 04 (Taktfrequenz) Carrier Freq |3.0 10 150 kHz
Schaltmodus " Normale
05 PWM*Mode |0 PWM 01 -
* PWM: Pulsweitenmodulation
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Ausfuhren erweiterter Funktionen
I '
Motorlaufgerdausch einstellen

Parameter ‘Beschreibung

Motorlaufgerausch durch Anderung der Tragerfrequenz-Einstellungen
einstellen. Leistungstransistoren (IGBT) im Umrichter erzeugen und liefern
Spannungen mit hoher Schaltfrequenz an den Motor. Dabei bezieht sich die
Schaltgeschwindigkeit auf die Tragerfrequenz.

Wird die Tragerfrequenz hoch eingestellt, dann wird das vom Motor
ausgehende Laufgerausch reduziert; wird die Tragerfrequenz niedrig
eingestellt, dann wird das vom Motor ausgehende Laufgerausch erhoht.
Der Warmeverlust und Ableitstrome des Umrichters kénnen durch Andern
des Belastungstyps in Cn.05 (PWM-Typ) reduziert werden. Durch Anwahl
von 1 (PWM mit kleinem Ableitstrom) wird der Warmeverlust und Ableitstrom
verringert, verglichen mit der Anwahl O (Normale PMW). Dadurch wird
jedoch das Motorlaufgerausch erhéht. PWM mit kleinem Ableitstrom
verwendet 2-Phasen-PWM, wodurch thermischer Verfall minimiert wird und
Schaltverluste um etwa 30% reduziert werden.

Cn.04 Carrier
Freq

Cn.05 PWM Funktion Tragerfrequenz (Taktfrequenz)
Mode 1.0kHz 15kHz

PWM mit kleinem Normale PWM
Ableitstrom

Motorlaufgerausch

Warmeerzeugung

Stérsignalerzeugung

Ableitstrom

Hinweis

Tragerfrequenz bei Werkseinstellungen (0.4 22kW)
Normales Lastmoment: 2kHz (max 5kHz)
Hohes Lastmoment: 3kHz (max 15kHz)

Absenken des Nennausgangsstroms des S100 Umrichters

Der S100 Frequenzumrichter ist fiir zwei Belastungstypen ausgelegt: hohe Belastung (hohes
Lastmoment) und normale Belastung (normales Lastmoment). De Uberlastkapazitat stellt
den zulassigen Belastungsgrad oberhalb der Nennlast dar und ist angegeben im Verhaltnis
zur Nennlast (in %). und bezogen auf die Dauer der Uberlastung. Der S100
Frequenzumrichters hat eine Uberlastkapazitat von 150%/min bei hohem Lastmoment und
120%/min bei normalem Lastmoment.

Die Strombelastbarkeit (zulassiger Nennstrom) unterscheidet sich von der Nennlast, denn
sie hat auch eine Umgebungsgrenztemperatur. Fir Spezifikationen zum Absenken des
Nennausgangsstroms, siehe Abschnitt 11.8 Absenken des Nennausgangsstroms bei
Motordauerbetrieb.
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Strombelastung und Umgebungstemperatur bei Betrieb mit normalem Lastmoment

100%

80%

40T 50C
[Strombelastbarkeit als Funktion der Umgebungstemperatur bei normalem Lastmoment]

Garantierte Tragerfrequenz f fir Strombelastung bei normalem bzw. hohem Lastmoment

Umrichterleistung f bei normalem Lastmoment | f bei hohem Lastmoment
0.4i 22kwW 2kHz 6kHz
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5.17 Zweitmotorbetrieb

Im Zweitmotorbetrieb werden zwei Motoren von einem einzigen Umrichter gesteuert. Mit
der Zweitmotorfunktion wird ein Parameter fiir den zweiten Motor gesetzt. Der zweite Motor
wird gesteuert, wenn der als Zweitmotorfunktion definierte programmierbare Eingang
eingeschaltet wird.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Einheit
pe einstellung

65 Px Px Define(Px:
71 Klemmenbelegung | P1i P7)

In 26 Zweitmotor

Zweitmotorbetrieb einstellen

Parameter Beschreibung

Einen der programmierbaren digitalen Eingange (P1i P5) auf 26
(Zweitmotor) setzen, damit die Anzeige M2 (Zweitmotorgruppe) erscheint.
Wenn ein Signal am auf Zweitmotor gesetzten programmierbaren Eingang
anliegt, wird der Motor entsprechend den unten aufgefihrten
Parametereinstellungen gesteuert. Wenn jedoch der Umrichter in Betrieb
In.651 71 Px ist, werden Eingangssignale an den programmierbaren digitalen Eingdngen
Define nicht als Zweitmotor-Parameter gelesen.

Der Parameter Pr.50 (Kippschutz) muss gesetzt werden, bevor die
Einstellung des Parameters M2.28 (M2-Kippschutzpegel) genutzt werden
kann. Ebenso muss der Parameter Pr.40 (elektrothermische Auslésung)
gesetzt werden, bevor die Parameter M2.29 (M2-elektrotherm. 1min) und
M2.30 (M2-elektrotherm. Dauerbelastung) eingestellt werden.
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Parametereinstellungen am programmierbaren Eingang flr einen Zweitmotor

Parameter Beschreibung | Parameter 'Beschreibung

M2.04 Acc Time Beschleunigungszeit |M2.16 Inertia Rt Massentragheitsmoment
der Last

M2.05 Dec Time Verzégerungszeit M2.17 Rs Statorwiderstand

M2.06 Capacity Motornennleistung M2.18 Lsigma Streuinduktivitat

M2.07 Base Freq Motor-Eckfrequenz M2.19 Ls Statorinduktivitat

M2.08 Ctrl Mode Steuerungs- M2.20 Tr Rotor-Zeitkonstante

/Regelungsart

M2.10 Pole Num Polzahl M2.25 V/F Patt U/f-Kennlinie

M2.11 Rate Slip Nennschlupf M2.26 Fwd Boost Drehmomentboost
vorwarts

M2.12 Rated Curr Nennstrom M2.27 Rev Boost Drehmomentboost
rackwarts

M2.13 Noload Curr | Leerlaufstrom M2.28 Stall Lev Kippschutzpegel

M2.14 Rated Volt Motornennspannung |M2.29 ETH 1min Schutz vor thermischer
Uberlastung des Motors
wahrend 1 min

M2.15 Efficiency Motorwirkungsgrad M2.30 ETH Cont Schutz vor thermischer
Uberlastung des Motors
bei Dauerbelastung

Zweitmotor-Betriebsbeispiel
Verwenden Sie die Zweitmotorfunktion beim Umschalten zwischen einem 7.5kW-Motor und
einem 3.7kW-Zweitmotor, der an die Klemme P3 angeschlossen ist. Die folgenden
Einstellungen sind vorzunehmen.

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

pe einstellung
In 67 P3 Klemmenbelegung | P3 Define 26 | Zweitmotor | - -
06 Motornennleistung M2-Capacity |- 3.7kW - -
M2 Steuerungs- M2-Citrl
08 /Regelungsart Mode 0 |UA i i
Motor
7.5kw
Inverter
Motor
3.7kw
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5.18 Umschaltung der Spannungsversorgung

Die Umschaltung der Spannungsversorgung wird verwendet, um den Motor vom Betrieb
mit Umrichterausgangsspannung (Umrichterbetrieb) auf Betrieb mit handelstblicher
Spannungsquelle (Netzbetrieb) i oder umgekehrt i umzuschalten.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich Einheit
Anzeige
Px Px Umschalten
In 651 71 | Klemmenbelegung |Define(Px: |16 - -
P1i P7)
31 gglfalsausgang 1 Relayl 17 Umrichterbetrieb | i
ou e - ~
33 Multi-function Q1 Define |18 Netzbetrieb i i

outputl items

Umschaltung der Spannungsversorgung einstellen

Parameter Beschreibung

Den zu verwendenden programmierbaren Eingang wahlen und den
entsprechenden Parameter (Iln.65¢
die Spannungsversorgung des Motors von der

In.65i 71 Px Define | Umrichterausgangsspannung auf die Netzspannung umzuschalten.

Die Spannungsversorgung wird umgeschaltet, wenn der ausgewahite
Eingang eingeschaltet ist.

Den Eingang ausschalten, um die Umschaltung riickgangig zu machen.
Die Parameter OU.31 ARelayli (Re
Defi nen ( ypareoAusgangintiefpauf 17 (Umrichterbetrieb)
bzw. 18 (Netzbetrieb) setzen.

Das folgende Signalzustandsdiagramm zeigt den Funktionsablauf bei
Umschaltung der Spannungsversorgung.

$24n1ea
pasueApy

Output frequency | ;
OU.31 Realy 1 . e
Define, § §
0OU.33 Q1 Define E
Rinemd ST
Px(Exchange) e
Relay1 D L
(Inverter Line) [T | s
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5.19 Luftersteuerung

Diese Funktion schaltet den Lifter + Kiihlkorper des Umrichters ein oder aus. Sie wird
verwendet, wenn die Last haufig in Bewegung gesetzt und gestoppt wird oder wenn eine
larmfreie Umgebung erforderlich ist. Durch die korrekte Verwendung der Liftersteuerung
kann die Lebensdauer des Lufters verlangert werden.

Grup-  Param. | Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe
Ad |64 Liftersteuerung FAN Control |0

Wahrend des
Betriebs

02 -
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Liftersteuerung einstellen

Parameter Beschreibung

Einstellungen Beschreibung
0 | Wahrend des | Der Lufter lauft, wenn der Umrichter mit
Betriebs Spannung versorgt wird und das Laufbefehl-

Signal auf A1fd ist.
Der Lfter wird stillgesetzt, wenn der Umrichter
mit Spannung versorgt wird und das
Laufbefehl-Si gnal auf . \Wedrmdie
Temperatur des Umrichter-Kuhlkorpers hoher
als die vorgegebene Grenztemperatur ist, lauft
der Lufter automatisch, unabhéngig davon wie
der Signalzustand des Laufbefehls ist.

1 | Immer EIN Der Lofter lauft permanent, wenn der
Umrichter mit Spannung versorgt wird.

2 | Temperaturgesteuert | Wenn der Umrichter mit Spannung versorgt
wird und das Laufbefehl-Si g n al auf
wenn der Parameter auf 2
(Temperaturgesteuert) gesetzt ist, dann
arbeitet der Lifter erst, wenn die Temperatur
im Kuhlkérper den vorgegebenen Grenzwert
erreicht hat.

Ad.64 Fan
Control
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Hinweis
Wenn die Temperatur des Kihlkdrpers aufgrund von harmonischen Oberwellen des Eingangs-

stroms oder elektromagnetischen Stérungen einen vorgegebenen Wert erreicht, dann kann der
Lefter trotz der Einstellung AOA (W2 hrend

5.20 Einstellen der Frequenz der Eingangsspannung

Wabhlen Sie die Frequenz der Eingangsspannung des Umrichters. Wenn die Frequenz von
60 Hz auf 50 Hz geandert wird, werden alle anderen Frequenz- oder Drehzahleinstellungen,
z.B. Maximalfrequenz, Eckfrequenz, usw., ebenfalls auf 50 Hz geandert. Umgekehrt bewirkt
eine Anderung der Frequenz von 50 Hz auf 60 Hz eine Anderung aller anderen Frequenz-
oder Drehzahleinstellungen von 50 Hz auf 60 Hz.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe Anzeige
Frequenz der 60/50 Hz
= ° Eingangsspannung | Sel

0 60Hz 01 -
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Wahlen Sie die Eingangsspannung des Umrichters in BA.19. Der Spannungspegel,
unterhalb dessen ein Unterspannungsfehler ausgeldst wird, wird automatisch auf den
eingestellten Spannungsstandard geandert.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit

pe Anzeige
. AC Input 220V 220 1701 240
bA 19 Eingangsspannung \Volt 200V 1380 3207 480 \%

5.21 Lesen, Schreiben und Speichern von
Parametern

Verwenden Sie Lese-, Schreib- und Speicherfunktionen, um Parameter vom Umrichter zum
Bedienteil und vom Bedienteil zum Umrichter zu kopieren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstellbereich Einheit
46 Parameter lesen | Parameter 1 Ja ] ]
Read
Parameter Parameter
* - -
CNFe 47 schreiben Write ! Ja
48 Pargmeter Parameter 1 Ja i i
speichern Save

*Nur auf LCD-Bedienteil verflgbar.

Lesen, Schreiben und Speichern von Parametern einstellen

Parameter Beschreibung

CNF-46 Parameter Kopiert gespeicherte Parameter vom Umrichter zum Bedienteil.
R Gespeicherte Parameter auf dem Bedienteil werden geldscht und

ead . .

durch die kopierten Parameter ersetzt.

Kopiert gespeicherte Parameter vom Bedienteil zum Umrichter.
Gespeicherte Parameter auf dem Umrichter werden geldscht und durch
CNF-47 Parameter die kopierten Parameter ersetzt. Wenn ein Fehler beim Schreiben von
Write Parametern auftritt, werden die zuletzt gespeicherten Daten verwendet.
Wenn keine gespeicherten Daten auf dem Bedienteil vorhanden sind,
erscheint die Meldung AEEP Rom
Da Uber exterme Kommunikation eingestellte Parameter im
Arbeitsspeicher (RAM) gespeichert werden, gehen die eingestellten
CNF-48 Parameter Werte verloren, wenn die Versorgungsspannung ausgeschaltet wird.
Save Beim Einstellen von Parametern (iber externe Kommunikation A 1 fi
im Parameter CNF-48 anwahlen, um die Parametereinstellungen zu
speichern.
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5.22 Parameterinitialisierung

Benutzeréanderungen an Parametern in allen oder ausgewahlten Gruppen kénnen auf
Werkseinstellungen zurlickgesetzt (initialisiert) werden. Wahrend des Betriebs oder bei
Ausltsen eines Fehlers konnen jedoch keine Parameter initialisiert werden.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe Anzeige bereich
dr* 93 Parameterinitialisierung | . 0 No 0 16

Parameterinitialisierung | Parameter

CNF** |40 ;
Init

0 No 0 16

* Bei Bedienteil
**Bej LCD-Bedienteil

$24n1ea
pasueApy
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Parameterinitialisierung einstellen

Parameter | Beschreibung

Einstellung LCD- Funktion
Anzeige
0 | Nein No -
Alle Daten initalisieren. 1
(AAlI T Gr pong
die PROG/ENT-Taste
Alle Gruppen driicken, um die
L initalisieren All Grp Initialisierung zu starten.
Nach Abschluss der
Initialisierung wird
AO(No)o ang
dr.93, 2 | dr-Gruppe initalisieren | DRV Grp | Daten nach Gruppen
CNF-40 Parameter Init{| 3 | bA-Gruppe initalisieren | BAS Grp | initalisieren. Die Ziffer flr
4 | Ad-Gruppe initalisieren | ADV Grp | die gewlnschte Gruppe
5 | Cn-Gruppe initalisieren [ CONGrp |(i* Grpo) a
6 | In-Gruppe initalisieren | IN Grp die  PROG/ENT-Taste
OU-Gruppe dr_u_ck_e_n, um die
7 | initalisieren OUT Grp | Initialisierung zu starten.
CM-Gru Nach Abschluss der
o VI-oIUPPe COM Grp | Initialisierun ird
initalisieren < 9 wir
AP-Gruppe initalisieren | APP Grp AO(No)o ang
12 | Pr-Gruppe initalisieren | PRT Grp
13 | M2-Gruppe initalisieren | M2 Grp
Operation-Gruppe
16 | initialisieren SPS Grp

5.23 Parameter-Leseschutz

Verwenden Sie den Parameter-Leseschutz, um den Zugang zu Parametern nach Anlegen
und Eingabe eines Benutzer-Passworts zu sperren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung | Einstell- Einheit
pe bereich
50 E:;zrs"cehtﬁ{z \S/'eet"" Lock | Entriegelt 0i 9999
CNF* Parameter-
51 Leseschutz- View Lock Pw | Passwort 019999
Passwort

Nur auf LCD-Bedienteil verfigbar.
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Parameter-Leseschutz einstellen

Parameter Beschreibung

CNF-51 View Lock
Pw

Ein Passwort anlegen, um die Aktivierung des Parameter-Leseschutzes
zu ermdglichen.
Das Anlegen eines Passworts erfolgt in den unten genannten Schritten.

Nr. | Beschreibung

1 | Durch Betdtigung der PROG/ENT-Taste auf dem
Parametercode CNF-51 wird das letzte Passworteingabe-
fenster angezeigt. Wenn zum ersten Mal ein Passwort
angelegt wird, 0 eingeben. Das ist die Werkseinstellung.

2 | Nachdem ein Passwort angelegt wurde, das gespeicherte
Passwort eingeben.

3 | Wenn das eingegebene Passwort mit dem gespeicherten
Passwort Ubereinstimmt, erscheint ein neues Fenster, das den
Benutzer auffordert, ein neues Passwort einzugeben (mit dem
nachsten Schritt kann erst fortgefahren werden, wenn der
Benutzer ein giltiges neues Passwort eingibt).
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4 | Ein neues Passwort anlegen.
5 | Nach dem Anlegen des Passworts wird der Parametercode

CNF-51 angezeigt.

CNF-50 View Lock
Set

Das angelegte Passwort eingeben, um den Parameter-Leseschutz zu
aktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint im Display, um anzuzeigen
dass der Parameter-Leseschutz aktiviert ist.

Das Passwort erneut eingeben, um den Parameter-Leseschutz zu
deaktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint nicht mehr im Display.

5.24 Parameter-Schreibschutz

Verwenden Sie den Parameter-Schreibschutz, um unerlaubte Anderungen von
Parametereinstellungen zu verhindern. Um den Parameter-Schreibschutz zu aktivieren,
mussen Sie erst ein Passwort anlegen und eingeben.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parametereinstellung Einstell- Einheit
pe bereich
Anlegen des
9 Passworts - - 0 9999 -
dr Parameter-
95 Schreibschutz- - - 0 9999 -
Passwort
Parameter- Key Lock .
* -
CNF* |52 Schreibschutz Set Entriegelt 0 9999
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit
pe bereich
Parameter- Kev Lock
53 Schreibschutz- Y Passwort 0 9999 -
PW
Passwort

*Nur auf LCD-Bedienteil verfligbar.

Parameter-Schreibschutz einstellen

Parameter Beschreibung

Ein Passwort anlegen, um die Aktivierung des Parameter-
Schreibschutzes zu ermdglichen. Das Anlegen eines Passworts erfolgt in
den unten genannten Schritten.

Nr. | Schritt

1 Durch  Betdtigung der PROG/ENT-Taste auf dem

Parametercode CNF-53 wird das zuletzt gespeicherte

Passworteingabefenster angezeigt. Wenn zum ersten Mal ein

Passwort angelegt wird, O eingeben. Das ist die
3 Werkseinstellung.

ng 53 Key Lock 2 Nachdem ein Passwort angelegt und gespeichert wurde, das

gespeicherte Passwort eingeben.

3 Wenn das eingegebene Passwort mit dem gespeicherten

Passwort Ubereinstimmt, erscheint ein neues Fenster, das den

Benutzer auffordert, ein neues Passwort einzugeben. (Mit dem

nachsten Schritt kann erst fortgefahren werden, wenn der

Benutzer ein glltiges neues Passwort eingibt).

4 Ein neues Passwort anlegen.

5 Nach dem Anlegen des Passworts wird der Parametercode

CNF-51 angezeigt.

Das angelegte Passwort eingeben, um den Parameter-Schreibschutz zu

aktivieren. [Das Verriegelt-Zeichen erscheint im Display, um anzuzeigen

dass der Parameter-Schreibschutz aktiviert ist. Wenn nach der

CNF-52 Key Lock Aktivierung des Schreibschutzes die PROG/ENT-Taste auf einem

Set Parametercode betatigt wird, dann ist keine Editierung des Parameters

moglich.

Das Passwort erneut eingeben, um den Parameter-Schreibschutz zu

deaktivieren. Das Verriegelt-Zeichen erscheint nicht mehr im Display.

Q@ Caution

Wenn Parameter-Leseschutz- und Parameter-Schreibschutzfunktionen aktiv sind, kdnnen keine
Anderungen an Funktionen vorgenommen werden, die sich auf den Betrieb des Umrichters
beziehen. Das Passwort muss daher sehr sicher aufbewahrt werden.
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5.25 Anzeige geanderter Parameter

Mit dieser Funktion werden alle Parameter angezeigt, die von den Werkseinstellungen
abweichen. Verwenden Sie diese Funktion fur die Verfolgung gednderter Parameter.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe bereich

CNE* |41 Anzeige gednderter | Changed 0 Alle . i i
Parameter Para anzeigen

* Nur auf LCD-Bedienteil verflgbar.

Anzeige geanderter Parameter einstellen

Parameter | Beschreibung

Einstellung Funktion 2 E_

]
CNF-41 Changed 0 [ Alle anzeigen Alle Parameter anzeigen = S
Para 1 Geanderte Nur gednderte Parameter anzeigen @ R
anzeigen e

5.26 Benutzerdefinierte Gruppe

Erstellen Sie eine benutzerdefinierte Gruppe an und ordnen Sie ihr von Ihnen selbst 5
ausgewahlte Parameter aus den vorhandenen Funktion s gr uppen zu f{).DiARegi ¢
benutzerdefinierte Gruppe kann maximal 64 angelegte Parameter aufnehmen.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung  Einstell- Einheit
pe Anzeige bereich
42 Multifunktionstaste Multi Key 3 Benutzergruppe | i
Einstellungen Sel Auswahltaste
CNF* Alle vom Benutzer UserGr
45 angelegten Parameter P 0 Nein - -
. AllDel
I6schen

* Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

Benutzerdefinierte Gruppe einstellen

Parameter Beschreibung

Den Parameter CNF.42 (Multifunktionstaste i Einstellungen) auf 3
(Benutzergruppe Auswahltaste) setzen.

Bei nicht registrierten Parametern bewirkt eine Einstellung der

CNF-42 Multi-Key Sel | Multifunktionstaste als Benutzergruppe-Auswabhltaste keine Anzeige des
Men¢gpunkt s AUS RdefiGiertp GruppeBaefriamt Bedemteil.

Die Registrierung von Parametern erfolgt in den unten genannten

LSis | 197




Ausfuhren erweiterter Funktionen
| '
Parameter Beschreibung

Schritten.

Nr. Beschreibung

1 Den Parameter CNF-42 auf 3 (Benutzergruppe Auswahltaste)
einstellen. Ein Symbol erscheint oben in der LCD-
Anzeige.

2 I m Parametermodus (APAR Mod

Parameter gehen, und die MULTI-Taste betéatigen.

Wenn z.B. die MULTI-Taste bei der Sollfrequenz in DRVO1
(ACmd Frequencyf) bet 2 blgempe
Anzeige:

O usrorec @ sTP 60.0Hz |
DRV01 Cmd Frequency(:g

40 CODE~_
o\ DRV06 Step Freq-1,—" 9

00~64 CODE

‘P Parametercode (Gruppenname und Parameternummer)

" Name des parameters
Parameternummer, die in der benutzerdefinierten Gruppe
zu verwenden ist. Durch Betatigung der PROG/ENT-Taste
auf der benutzerdefinier
CODE®) wi r d dre DRV-0OP aunter medet
Parameternummer 40 in der benutzerdefinierten Gruppe
registriert.
Vorhandener Parameter, der unter der benutzerdefinierten
Parameternummer registriert ist

@ Einstellbereich der benutzerdefinierten
Parameternummern. Durch Eingabe von 0 werden die
Einstellungen verworfen.

3 Parameternummer (* ) einstellen, unter der der Parameter in

der  benutzerdefinierten Gruppe registrieren ist.

Parameternummer wahlen und die PROG/ENT-Taste

driicken.

4 Eine Anderung des Wertes in “  bewirkt auch eine Anderung
des Wertes in © .Wenn kein Parameter unter der Nummer
registriert ist, wird AEmp
angezeigt. Durch Eingabe von O werden die Einstellungen
verworfen.

5 Die registrierten Parameter werden in der benutzerdefinierten

Gruppe im U&M-Modus aufgelistet. Ein Parameter kann
mehrere Male registriert werden, wenn notwendig. Beispiel:
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Parameter Beschreibung
Ein Parameter kann unter den Parameternummern 2, 11 usw.
registriert werden.
Das Loschen von Parametern in der benutzerdefinierten Gruppe erfolgt
in den unten genannten Schritten.
Nr. Einstellungen
1 Den Parameter CNF-42 auf 3 (Benutzergruppe Auswahltaste)
einstellen. Ein Symbol erscheint oben in der LCD-
Anzeige.
2 In der benut zerdefi ni eimtUaw
Modus den Cursor auf den zu loschenden Parameter
bewegen.
3 | Die MULTI-Taste driicken. @ >
4 Die Sicherheitsfrage mit ﬁY
PROG/ENT-Taste driicken. 3 g
5 Das Loschen ist erfolgt. v M
CNF-25 UserGrp Auf 1 (Ja) setzen, um alle registrierten Parameter in der ==
AllDel benutzerdefinierten Gruppe zu léschen.

5.27 Schnellstart einschalten

Schalten Sie den Schnellstart ein, um auf einfache Weise und in einem Arbeitsgang die
grundlegenden Motorparameter einzurichten, die fir die Steuerung eines Motors
erforderlich sind. Setzen Sie CNF-61 (Schnellstart EIN) auf 1 (Ja), um die Funktion zu
aktivieren. Dann initialisieren Sie alle Parameter, indem Sie CNF-40 (Parameter
initialisieren) auf 1 (Alle Gruppen) setzen, und starten den Umrichter neu, um &chnellstart
EINGzu aktivieren.

Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe Anzeige bereich

CNF* |61 Parameter-Schnellstart- | Easy Start 1 Ja ] ]
Einstellungen On

*Nur auf LCD-Bedienteil verfugbar.

@chnellstart EINGeinstellen

Parameter Beschreibung
Das Einstellen des Parameter-Schnellstarts erfolgt in den unten genannten
Schritten.
8':':'61 Easy Start |\ 7y, Beschreibung
1 Den Parameter CNF-61 (Schnellstart EIN) auf 1 (Ja) setzen.
2 Den Parameter CNF-4 0 ( APar amet e(rfi Al thij
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Parameter Beschreibung

setzen, um all Parameter im Umrichter zu initialisieren.

3 Durch einen Neustart des Umrichters wird &chnellstart
EINGaktiviert. Die Werte in den folgenden Anzeigen auf dem
LCD-Bedienteil einstellen. Durch Betéatigung der ESC-Taste
koénnen die Bchnellstart EIN6Funktionen verlassen werden.

ASt art Easy Setfn ( SchYeesll
wahlen.

DRV-14 AMot or  Nermleistungt ge$ :Motors
einstellen

BAS-11 APol e Maiopblzahl dinstellen

BAS-15 ARat eMotordanispaifinung einstellen
BAS-10 A6 0/ 5 O(MbtarnerBifeetjudnz einstellen
BAS-19 AAC | n gingangssparinungieinstellen
DRV-06 ACmd S ®efehlsgeefie: (Sollwertquelle)
einstellen

DRV-0 6 ACmd Fr e g u Solifrequeinz
(Betriebsfrequenz) einstellen

Wenn die Einstellungen abgeschlossen sind, wurden die
Mindesteinstellungen der Motorparameter vorgenommen. Das
LCD-Bedienteil kehrt dann zu einer Uberwachungsanzeige
zuriick. Der Motor kann nun Uber die in DRV-06 eingestellte
Befehlsquelle gesteuert werden.

5.28 Konfig-Modus (CNF)

Die Parameter des Konfig-Modus werden verwendet, um Funktionen zu konfigurieren, die
sich auf das LCD-Bedienteil beziehen.

Grup- | Param. | Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstell-  Einheit
pe Anzeige bereich
2 LCD Helligkeits- LCD i i
/Kontrast-Einstellung Contrast
Umrichter Software- Inv SIW
10 . XXX -
Version Ver
Bedienteil Software- Keypad
* - -
CNF 1 Version SW Ver  |*X*
Bedienteil Titel-Version |KPD Title
12 XXX - -
Ver
30i 32 Steckplatz-Typ fiir Option-x Kein i i
Spannungsversorgung | Type
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Einheit

LCD- Parametereinstellung Einstell-
Anzeige bereich

Grup- | Param. | Bezeichnung
pe

a4 Fehlerhistorie l6schen _IE_rrizse All No i i

60 Titelupdate hinzuftigen ng Title No ) )

62 Verbrauchte elektrische |WH Count No i i
Energie zuriicksetzen | Reset

* Nur auf dem LCD-Bedienteil verflgbar.

Parameter des Konfig-Modus einstellen

Parameter Beschreibung

LCD-Helligkeit/Kontrast auf dem LCD-Bedienteil einstellen.
CNF-2 LCD contrast

CNF-10 Inv S/W Ver, Die Betriebssystemversion des Umrichters und des LCD-Bedienteils
CNF-11 Keypad S/W Ver | abfragen.
CNF-12 KPD title Ver Die Titelversion des LCD-Bedienteils abfragen.

Tl
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CNF-30i1 32 Option-x Den Typ des Versorgungsmoduls, das im 11 3 Steckplatz fiir
type Spannungsversorgung ist, abfragen.
CNF-44 Erase all trip Gespeicherte Fehlerhistorie I0schen.

Wenn die Softwareversion des Umrichters aktualisiert wird und
weitere Parameter hinzugefiigt werden, dann werden die
hinzugefligten Parameter durch die Einstellung in CNF-60

CNF-60 Add Title Up hinzugeflgt, angezeigt und tbernommen. CNF-60 auf 1 (Ja) setzen,
und das LCD-Bedienteil vom Umrichter trennen. Durch den erneuten
Anschluss des LCD-Bedienteils an den Umrichter werden die Titel
aktualisiert.

CNF-62 WH Count Zahler der verbrauchten elektrischen Energie zuriicksetzen.

Reset

5.29 Timer-Einstellungen

Einen programmierbaren Eingang auf &imerdeinstellen und den EIN/AUS-Status des
programmierbaren Ausgangs und Relais abhangig von den Timer-Einstellungen steuern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit
bereich

’ Px Px Define(Px: Timer-
In 65171 Klemmenbelegung | P1i P7) 38 Eingang i i
ou |31 Prog_rammlerbarer Relay 1 8 Timer- ) )
Relaisausgang 1 Ausgang
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Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige | Parametereinstellung Einstell- Einheit

pe bereich

Programmierbarer )
33 Ausgang 1 Q1 Define
55 Einschaltverzugszeit | Timer on delay |3.00 0.00i 100 |s
56 Ausschaltverzugszeit | Timer off delay |1.00 0.001 100 |s

Timer einstellen

Parameter Beschreibung

) Einen der programmierbaren Eingange wahlen und als Timer-Eingang
In.65 71 Px Define einstell en, indem man den Par ame
oL RaayL | e o e
0OU.33 Q1 Define ~ ’
OQutfA) setzt.
OU 55 Timeron Ein Sign_al (EIN) auf den 'I'|mer-_Ein_gang _geben, um nach Ablauf der in
Deléy OuU.55 elngest'ellten Ver_zugszelt einen Tlmer-Ausggng zu steuern. Wenn
OU.Sé TimerOff der progra_mmlerbare Eingang ausgegchaltet ist, wird der _
Delay programmlerbare Ausge}ng oder Relaisausgang nach Ablauf der in OU.56
eingestellten Verzugszeit ausgeschaltet.
Oou.56
Px(Timer In) | [
| 0U.55 §
Qi(Timerout) | “ I

5.30 Bremsensteuerung

Die Bremsensteuerung wird verwendet, um die EIN-/AUS-Funktion des elektronischen
Bremssystems der Last zu steuern.

Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit
pe Anzeige
Steuerungs- Control
ol 09 /Regelung_sart Mode 0 VIF
41 |Bremse Ofinend | pp pis curr|50.0 0.0i 180% %
Strom
®remse Offnend )
Ad |42 Verzugszeit BR RIs Dly |1.00 0.0110.0 s
d®remse Offnend | BR RIs Fwd 0
44 |Vorwarts-Freqenz |y 1.00 : Hz
Maximalfrequenz
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Grup- | Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung Einstellbereich Einheit
pe Anzeige
d®remse Offnend
45  |Rickwarts- BRRISRev |1 o o Hz
Fregenz Fr Maximalfrequenz
®Bremse
46 Schlief3end BR Eng Dly |1.00 0.001 10.00 S
\Verzugszeit
Bremse 0
47 SchlieRené BR Eng Fr |2.00 _ Hz
Frequenz Maximalfrequenz
31 gglfalsausgang 1 Relay 1
ou Proérammierbarer 35  |BRControl: |- -
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define

Wenn die Bremsensteuerung aktiviert wird, funktionieren keine DC-Bremsung (Ad.12) bei
Umrichterstart und Verweiloperation (Ad.20i 23).
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Bremse-LOsen-Ablauf: Wenn wéhrend des Motorstillstands ein Laufbefehl gegeben
wird, beschleunigt der Umrichter bis zur Bremse-Losen-Frequenz (Ad.44i 45) in
Vorwarts- oder Rickwartsrichtung. Wenn nach dem Erreichen der Bremse-Lésen-
Frequenz der Motorstrom die Stérke des Bremse-Lésen-St r oms ( ABR Rl s
erreicht, sendet der Relaisausgang oder programmierbare Ausgang ein BREMSE-
LOSEN-Signal ( ABr a k @ Nadhlenmdas Signal gesendet wurde und die

Cu

Frequenz wahrend der 8remse OffnenéVer zugszeit (ABR Rl s DI yi

beginnt der Motor zu beschleunigen.

Bremse-SchlieRen-Ablauf: Wenn ein Stopp-Signal wahrend des Betriebs gesendet
wird, verzogert der Motor. Sobald die Ausgangsfrequenz die Héhe der Bremse-

SchlieRen-Fr equenz (ABR Eng Fro) erreicht, stop]

sendet ein Bremse-SchlieRen-Signal ( A B r a k & an@dn voseiagesteliten Ausgang.

Die Frequenz wird wéhrend der 8remse SchlieRenéVer zugszeit (ABR Encg

gehalten und dann zu Null. Wenn die Gleichstrombremszeit (Ad.15) und der
Gleichstrombremswiderstand (Ad.16) eingestellt sind, wird der Ausgang des
Umrichters nach der Gleichstrombremsung gespertrt. Fiir die Gleichstrombremsung
siehe Abschnitt 4.17.2 Stillsetzen nach Gleichstrombremsung.
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Adm s
Output frequency Lo N ¢ £

Output current /o Lo
' Ad4 L AdI5
: ﬁiﬁz/w‘_ﬁs a
Lo -«

Motor speed P : 5

Brake output e

Run cmd —

Brake close Brake close

5.31 Programmierbarer Multifunktionsausgang i EIN-
/AUS-Steuerung

Stellen Sie Referenzwerte (High-/Low-Pegel) flir analoge Eingénge ein, und steuern Sie
den EIN-/AUS-Zustand der Relaisausgange oder programmierbaren Ausgéange

entsprechend.
Grup- Param. Bezeichnung LCD- Parametereinstellung | Einstellbereich  Einheit
pe Anzeige
Ausgang 7 EIN-
66 IAUS- On/Off Cirl 1 w1 i i
Src
Steuerungsmodus
Ausgangssignal on-C Ausgangssignal
Ad |67 High-Pegel Level 90.00 Low-Pegel - %
100.00%
Ausgangssignal Off-C 0.00 -
68 Low-Pegel 10.00 Ausgangssignal |%
Level X
High-Pegel
31 I:R)glfalsausgang 1 Relay 1
ou Proérammierbarer 34 | Ein/Aus ) )
33 Ausgang 1 Def. Q1 Define
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Programmierbarer Multifunktionsausgang i EIN-/AUS-Steuerung einstellen

Parameter Beschreibung

Ad.66 On/Off Ctrl Src | Den EIN-/AUS-Steuerungsmodus des Ausgangs wahlen.

Ad.67 On-C Level,
Ad.68 Off-C Level

High-/Low-Pegel des Ausgangs einstellen.

Analog input

Tl
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5.32 Verhinderung der Energiertickspeisung bei
Pressenbetrieb

Diese Funktion wird verwendet beim Betrieb einer Presse, um Bremsen bei der
Energiertickspeisung zu verhindern. Bevor beim Betrieb einer Presse Energie vom Motor in den
Umrichter zuriickgespeist wird, wird die Betriebsdrehzahl des Motors automatisch erhéht, um
eine Energieriickspeisung zu vermeiden.

Grup- Param | Bezeichnung LCD-Anzeige

pe

Ein-
heit

Parameter- Einstellbereich

einstellung

Energiertickspeisung
74 bei Pressenbetrieb |RegenAvd Sel |0
verhindern Ja/Nein

Energiertickspeisung 350V 200V: 300 400V
bei Pressenbetrieb | RegenAvd

verhindern - Level 700V 400V: 600 800V
Spannungspegel

Ad Energieriickspeisung
76 | DeipPressenbetrieb | meq | imit| 1.00(H2) 0.00i 10.00Hz |Hz

verhindern i

Frequenzbandbreite
Energieriickspeisung
bei Pressenbetrieb | RegenAvd
verhindern i Pgain

P-Verstarkung

Nein [Oi 1 -

75

77 50.0(%) 0.07 100.0% %
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Grup- Param | Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich Ein-
pe . einstellung heit
Energierlickspeisung
78 bei I?resser_l_betrleb RegenAvd Igain | 500 [ms] 201 30000ms ms
verhindern i
I-Verstarkung

Verhinderung der Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb einstellen

Parameter Beschreibung

Haufige Energiertickspeisungen von einer am Umrichter
angeschlossenen Presse bei Motorbetrieb mit konstanter Drehzahl
kdénnen dazu fuhren, das die Bremseinheit zuviel Arbeit verrichten
muss, was wiederum die Bremse beschadigen oder ihre

Ad.74 RegenAvd Sel | Lebensdauer verkirzen kénnte. Um dies zu verhindern, den
Parameter Ad.74 (Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb
verhindern Ja/Nein) auf 1 (Ja) setzen und so die
Zwischenkreisspannung des Umrichters steuern und das Arbeiten
der Bremseinheit deaktivieren.

Den Spannungspegel fiir das Verhindern der Energierlickspeisung

f‘s\g’ Retiatatie und Bremsarbeit, wenn die Zwischenkreisspannung aufgrund von
Energierlckspeisung ansteigt, einstellen.
Eine alternative Frequenzbandbreite einstellen, die die aktuelle
Ad.76 CompFreq absf bei d hind d ieriickspei
Limit Betriebsfrequenz bei der Verhinderung der Energiertickspeisung
ersetzt.
Ad.77 RegenAvd Um zu vermeiden, in den Bereich der Energiertickspeisung zu
Pgain, Ad.78 geraten, die P-Verstarkung und I-Verstarkung im Pl-Regler flr die
RegenAvd Igain Begrenzung der Zwischenkreisspannung einstellen.
Ad.75 Regeneration prevention level
' N U U/ i N
DC voltage(Vdc) Ad.76 'Compen'sation'freq. limit

- —»

Output frequency(Hz)| ¢md frqu '
=

Regeneration prevention On

Hinweis

206 | LSis




Ausfihren erweiterter Funktionen

Die Verhinderung der Energieriickspeisung bei Pressenbetrieb tritt nicht bei Beschleunigung
oder Verzogerung sondern nur bei Motorbetrieb mit konstanter Drehzahl in Aktion. Wenn Ad.74
(Energiertickspeisung bei Pressenbetrieb verhindern Ja/Nein) aktiviert ist, kann die
Ausgangsfrequenz sich innerhalb des in Ad.76 (Energiertickspeisung bei Pressenbetrieb
verhindern i Frequenzbandbreite) festgelegten Bereichs andern.

5.33 Analogausgang

Ein analoger Ausgang liefert eine Ausgangsspannung von 07 10V, einen Ausgangsstrom
von 4i 20mA oder einen Impuls von 0i 32kHz.

5.33.1 Analoger Spannungs- oder Stromausgang
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Die AusgangsgroRe an der AO-Klemme (Analogausgang) kann eingestellt werden. Legen
Sie den Schalter SW3 um, um den Typ des Ausgangssignals (Spannung oder Strom) an
der AO-Klemme zu &ndern.

Grup- Param. Bezeichnung LCD-Anzeige Parameter- Einstellbereich | Ein-
pe einstellung heit
01 Analogausgangl AOl1Mode |0 Frequenz |01 15 -
Analogausgangl . -1000.0i o
02 Verstarkung AO1 Gain 1000 1000.0 &
Analogausgangl . i " o
03 Vorspannung AOL1 Bias 0.0 100.01 100.0 |%
OU los  |Analogausgangl Filter [a01 Fiter |5 0 10000 ms
Analogausgangl AO1 o
05 Konstant Const % 0.0 0.0 100.0 %o
Analogausgangl . 0
06 Uberwachung AO1 Monitor |0.0 0.0 1000.0 Yo

Analogen Spannungs- oder Stromausgang einstellen

Parameter Beschreibung

Einen konstanten Wert fiir den Ausgang wahlen.
Das folgende Beispiel zeigt die Einstellung der Ausgangsspannung.

Einstellung Funktion

0 | Frequenz Gibt standardmafig die Betriebsfrequenz
aus. Ein 10V-Ausgangssignal ergibt sich
aus der in dr20 eingestellten
Maximalfrequenz

OU.01 AO1 Mode
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] '
Parameter ‘Beschreibung

1 | Ausgangsstrom Ein 10V-Ausgangssignal ergibt sich aus
200%  Umrichter-Nennstrom  (hohes
Lastmoment).

2 | Ausgangsspannung | Stellt das Ausgangssignal abhéangig von
der Umrichter-Eingangsspannung ein. Ein
10VAusgangssignal ergibt sich aus der in
bA.15 eingestellten  Nennspannung.
Wenn ba.15 auf 0 V eingestellt ist, dann
geben die 200V/400V-Umrichtermodelle
ein 10V-Ausgangsignal basierend auf den

vorhandenen Eingangsspannungen

(240V bzw. 480V) aus.
3 | Zwischenkreis- Gibt standardmaRig die Zwischenkreis-
Gleichspannung Gleichspannung aus. Wenn die

Zwischenkreis-Gleichspannung 410 V bei
200V-Umrichtermodellen und 820 V bei
400V-Umrichtermodellen ist, wird ein 10V-
Ausgangsignal ausgegeben.

4 | Drehmoment Gibt standardmaRig das erzeugte
Drehmoment aus. Bei 250%
Nenndrehmoment  wird ein  10V-
Ausgangsignal ausgegeben.

5 | Ausgangsleistung Uberwacht die Ausgangsleistung. 200%

Ausgangsleistung entspricht der
maximalen Anzeige-Spannung (10V).

6 | Idse Gibt die Maximalspannung bei 200%
Leerlaufstrom aus.

7 Igse Gibt die Maximalspannung bei 250% Strom

bei Nenndrehmoment aus
o LR} 5 epmns, N 1 N gt 1 1
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8 | Zielfrequenz Gibt standardmaRig die vorgegebene
Frequenz aus. Gibt ein  10V-
Ausgangssignal bei der Maximalfrequenz

(dr.20) aus.
9 | Rampenfrequenz Gibt standardmaRig die mit der
Beschl./Verz.-Funktion berechnete

Frequenz aus. Kann je nach Ist-
Ausgangsfrequenz variieren. Es wird ein
10V-Ausgangsignal ausgegeben.

12 | PID-Sollwert Gibt standardmafig den Sollwert eines
PID-Reglers aus. Es wird ein
Ausgangsignal von ca. 6.6 V bei 100%
ausgegeben.

13 | PID-Istwert Gibt standardmafiig die RegelgroRe eines

208 | LSis




Ausfihren erweiterter Funktionen

Parameter ‘Beschreibung

PID-Reglers aus.

Es wird ein Ausgangsignal von ca. 6.6 V
bei 100% ausgegeben.

14 | PID-Ausgang Gibt standardmafig die PID-
Reglerausgangsgrofie aus.

Es wird ein Ausgangsignal von ca. 10 V
bei 100% ausgegeben.

15 | Konstante Gibt standardméRig den Wert des
Parameters OU.05 (Analogausgangl
Konstant) in % aus.

OU.02 AO1 Gain,
OU.03 AO1 Bias

Stellt die Ausgangsgréi3e und den Offset ein. Wenn die Frequenz als
AusgangsgrofRe gewahlt ist, ergibt sich der unten gezeigte funktionale
Zusammenhang.

L. 0l QnoQ ‘s.,c}..o 08 (S O |
o p 550500 ‘8r’]Lp W QO PO Qi

Die unten abgebildeten Kennlinien zeigen, wie sich die analoge
Ausgangsspannung am Ausgang AO1 abhangig von den Werten des
Parameters OU. 02 (AAOl1 Gainfi) bz
Die Y-Achse stellt die Ausgangsspannung (Oi 10V) dar, und die X-Achse
reprasentiert die Ausgangsgrof3e des Reglers (i0-100%).

Wenn z.B. die in dr.20 eingestellte Maximalfrequenz (MaxFreqf) 60 Hz
betragt und die aktuelle Ausgangsfrequenz 30 Hz ist, dann ist Wert der
X-Achse auf dem nachfolgend dargestellten Graphen 50%.

0U.04 AOL1 Filter

Filterzeitkonstante am Analogausgang einstellen.




































































































































































































































































































































































































































































































































































































