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SICHERHEITSANWEISUNGEN

Um Verletzungen und materielle Schaden zu verhindern,
beachten Sie bitte die folgenden Hinweise fir die Installation und
den Betrieb des Umrichters.

Fehlerhafter Betrieb aufgrund von Nichtbeachtung dieser
Hinweise kann zu materiellen oder immateriellen Schaden fihren.
Die folgenden Symbole werden tberall in der Anleitung
verwendet, um wichtige Informationen zu kennzeichnen.

So gekennzeichnete Gefahrenhinweise \
ren

@G EFAHR  weisen auf unmittelbare Verletzungsgefah

bzw. Lebensgefahr hin und miissen beachtet
werden.

&WA R N U N G So gekennzeichnete WARNHINWEISE
warnen vor schwerer Verletzungsgefahr
oder moglicher Lebensgefahr und missen
beachtet werden.

&VORS | CHT So gekennzeichnete Warnhinweise warnen vor

maoglichen Schaden am Umrichter und

anderen Bauteilen und miussen beachtet
k werden. /

M In dieser Betriebsanleitung werden diese 2 Symbole
verwendet, um auf Gefahren hinzuweisen:

& Weist auf Gefahren hin, die unter bestimmten Bedingungen bestehen
kdnnen. Den Hinweis lesen und die Anweisungen genau befolgen, um
eine Gefahrensituation zu vermeiden.
Weist auf eine Gefahr durch ,,gefahrliche Spannung“ innerhalb des
Umrichters hin, die kdrperliche Schaden bzw. elektrischen Schlag
verursachen kann.

B Die Betriebsanleitung sollte stets griffbereit sein, damit sie schnell
zu Rate gezogen werden kann.

B Diese Anleitung gehort in die Hande der Person, die den
Umrichter bedient und wartet.



/N WARNUNG

Nicht die Abdeckung entfernen, wenn der Frequenzumrichter an die

Stromversorgung angeschlossen bzw. in Betrieb ist.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

Den Frequenzumrichter nicht in Betrieb setzen, wenn seine vordere

Abdeckung entfernt wurde.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr durch die offen gelegten Klemmen und
Sammelschienen.

Die Abdeckung nur fur die regelmaRRigen Kontrollen und fir die
Ausfihrung der Anschliisse entfernen; dies gilt auch dann, wenn die

Stromversorgung unterbrochen wurde.
Es besteht Stromschlaggefahr, denn die Zwischenkreiskondensatoren bleiben auch noch
einige Zeit nach der Unterbrechung der Stromversorgung geladen.

Die elektrischen Anschlisse und regelmaligen Kontrollen sollten erst
10 Minuten nach Unterbrechen der Stromversorgung und Prufung mit
einem Voltmeter, dass die Zwischenkreis-Gleichspannung auf <30 V

entladen wurde, ausgefuhrt werden.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

Die Tasten nicht mit feuchten Handen betatigen.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

Keine Kabel mit beschadigter Isolierung verwenden.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

Die Kabel keiner Kerb- oder Quetschwirkung, ibermafigen

mechanischen Spannungen oder Belastungen aussetzen.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.

/\ VORSICHT

Den Frequenzumrichter auf eine nicht brennbare Oberflache montieren.

Keine entflammbaren Materialien in der Nahe lagern
Andernfalls besteht Brandgefahr!

Den Frequenzumrichter vom Stromnetz trennen, wenn er beschadigt ist.
Andernfalls besteht die Gefahr von Folgeschaden oder Brandgefahr.




® Nach Unterbrechen der Stromversorgung oder Aul3erbetriebsetzen den
Frequenzumrichter einige Minuten lang nicht berthren, weil er noch
heild ist,
Andernfalls besteht die Gefahr von Brandverletzungen oder anderen korperlichen Schaden.

® Den Frequenzumrichter —auch wenn die Installation abgeschlossen ist
— keinesfalls an die Stromversorgung anschlief3en, wenn er beschadigt

ist oder wenn Teile fehlen.
Andernfalls besteht Stromschlaggefahr!

® Verhindern, dass Verunreinigungen wie Papier, Holz- oder Metallspane,

Staub u. a. in den Frequenzumrichter eindringen kdénnen.
Andernfalls besteht Brand- und Unfallgefahr!

VORSICHTSMASSNAHMEN FUR DEN BETRIEB

(1)Handhabung und Installation

® Beim Anheben das Gewicht des Geréats berticksichtigen. Falls noétig, eine Hubvorrichtung
verwenden um den Umrichter zu bewegen und zu montieren. Sonst besteht
mdoglicherweise Verletzungsgefahr, oder der Umrichter kann beschadigt werden.
Bei der Handhabung das Gewicht des Geréats bertucksichtigen.
Das Gerat in Einklang mit den Angaben in der vorliegenden Betriebsanleitung installieren.
Wahrend des Transports nicht die Abdeckung des Frequenzumrichters 6ffnen.
Keine schweren Gegenstande auf den Frequenzumrichter legen/stellen.
Die Einbaulage muss den Angaben in der vorliegenden Betriebsanleitung entsprechen.
Den Frequenzumrichter gegen Herunterfallen sichern und gegen St6R3e schiitzen.
Prifen Sie die Erdungsimpedanz: < 100 Ohm fir Frequenzumrichter mit 230 V
Eingangsspannung bzw. < 10 Ohm fir Frequenzumrichter mit 460 V Eingangsspannung.
Bevor man die Leiterplatten des Frequenzumrichters zwecks Inspektion, Installation oder
Reparatur berthrt, geeignete SchutzmafBnahmen gegen elektrostatische Entladung treffen.
® Die Frequenzumrichter missen bei den folgenden Umgebungsbedingungen betrieben

werden:

Umgebungs- | 4 49
temperatur
Relative 90% relative Luftfeuchtigkeit oder weniger
Feuchte (nicht kondensierend)

£ | Lager- 20..65 C

o temperatur

> Staubfreie Umgebung ohne korrosive oder entziindliche

% Einbauort Gase und ohne Olnebel

(Umgebungsverschmutzungsgrad 2)

Hohenlage / | maximal 1000 m 4. M.
Vibrationen | Maximale Schwingstarke: 5.9m/s? (0,6 G)
Luftdruck 70 ... 106 kPa

(2) Anschluss
® An den Ausgang des Frequenzumrichters keine Leistungskondensatoren,




Uberstromschutzeinrichtungen oder Entstorfilter anschlieRen.

Die Motoranschlussklemmen U, V, W in der richtigen Reihenfolge an den Motor
anschlief3en, da hiervon die Drehrichtung des Motors abhangt. Vor dem Starten des
Umrichters den korrekten Anschluss prifen.

Werden die Klemmen nicht richtig angeschlossen, kénnen der Umrichter und/oder die
Anlage Schaden nehmen.

Bei Verpolung der Klemmen kann der Frequenzumrichter Schaden nehmen.

Nur befugte und im Gebrauch der LS Frequenzumrichter erfahrene Personen dirfen den
Anschluss und die Inspektionen ausfihren.

Den Frequenzumrichter vor Ausfiihrung der Anschlisse stets zuerst einbauen. Andernfalls
besteht Stromschlag- und Verletzungsgefahr!

(3) Funktionsprifung

Alle Parameter wahrend des Betriebs kontrollieren. Méglicherweise missen die
Parameterwerte in Abhangigkeit von der Last geédndert werden.

An die Klemmen ausschlief3lich eine innerhalb des zuldssigen Bereichs liegende Spannung
in Einklang mit den Angaben in dieser Betriebsanleitung anlegen. Andernfalls besteht die
Gefahr, dass der Frequenzumrichter Schaden nimmt.

Ein Nacheilen des Stroms kann im Niedrigdrehzahlbereich beim Testen auftreten. Es tritt
auf, wenn die Leerlaufleistung groRRer als 110kW ist und keine Last an die Motorwelle
angeschlossen ist. Das Nacheilen des Stroms ist je hach Motorkennlinie unterschiedlich
grof3. Es wird zu null, wenn die Last an die Motorwelle angekuppelt ist, und ist kein
Anzeichen flr einen Fehler. Wenn das Nacheilen extrem ist, stoppen Sie bitte den Testlauf
und lassen den Umrichter mit Motorlast laufen.

(4) Vorsichtsmassnahmen fir den Betrieb

Wenn die Funktion 'Automatischer Neustart’ aktiviert wurde, muss man einen
Sicherheitsabstand zur Maschine einhalten, da der Motor sofort nach dem Riicksetzen des
Fehlers wieder anlauft

Die Stop-Taste des Bedienfelds ist nur wirksam, wenn die Steuerung Uber das Bedienteil
aktiviert wurde. Falls nétig, ist ein externer Not-Aus-Taster zu installieren.

Wenn ein Fehler zuriickgesetzt wird, wahrend ein Laufbefehl und/oder ein Sollwertsignal
vorliegt, erfolgt ein automatischer Neustart. Sicherstellen, dass der Laufbefehl deaktiviert
wurde, bevor Fehler zurtickgesetzt werden. Andernfalls kann es zu einem Unfall kommen.
Keine internen Bauteile des Frequenzumrichters verandern.

Je nach Motorspezifikation und anwenderseitigen Motorschutzeinstellungen wird der Motor
moglicherweise nicht durch die elektronische Thermoschutzfunktion des
Frequenzumrichters geschiitzt.

Der Frequenzumrichter ist ausgelegt fir die Steuerung lber die Tasten des Bedienteils
oder die Eingange der Steuerklemmleiste. Kein Magnetschiitz oder ein anderes
Schaltgerat am Eingang des Frequenzumrichters zum haufigen Ein- und Ausschalten des
Frequenzumrichters verwenden.

Einen Entstorfilter installieren, um die vom Frequenzumrichter emittierten
elektromagnetischen Stérungen auf ein Minimum zu reduzieren. Andernfalls kdnnen die
elektronischen Geréte in der N&he des Frequenzumrichters beeintrachtigt werden.

Bei Phasenasymmetrie der Eingangsspannung einen Blindwiderstand am Eingang des
Umrichters installieren. Leistungskondensatoren und Generatoren kdnnen sich durch vom
Frequenzumrichter emittierte HF-Stérungen tberhitzen und beschéadigt werden.

Fiur den Antrieb eines 460V-Motors Uber einen Frequenzumrichter einen Motor mit
Schutzisolierung bzw. eine Schutzbeschaltung mit Freilaufdiode verwenden, oder andere
Mafnahmen treffen um Mikrospannungsspitzen zu unterdriicken. Mikrospannungsspitzen,

iv



die durch Induktiventladungen an den Motoranschlussklemmen entstehen, kénnen die
Isolierung zerstéren und den Motor beschadigen.

® Vor dem Inbetriebsetzen des Umrichters und vor anwenderseitiger Programmierung die
Anwenderparameter auf die Werkseinstellungen zuriicksetzen.

® Der Frequenzumrichter kann auf den Betrieb eines Motors mit hohen Drehzahlen
eingestellt werden. Vor dem Inbetriebsetzen des Umrichters die max. Drehzahlen des
Motors und der Arbeitsmaschine prufen.

® Das Haltemoment kann nicht mit der Funktion ,Gleichstrombremsung® erzeugt werden.
Wenn ein Haltemoment bendétigt wird, separate Einrichtungen installieren.

(5) MaRnahmen zur Vermeidung von Gefahrensituationen
® Um bei Ausfall des Frequenzumrichters wahrend des Betriebs gefahrliche Zustande der
Anlage zu vermeiden, ist eine zusatzliche Sicherheitseinrichtung — z.B. eine mechanische
Notbremse — zu installieren.

(6) Wartung, Inspektion und Auswechseln von Teilen
® Keine Hochspannungsprifung oder Isolationswiderstandspriifung am Leistungs- oder
Steuerkreis des Frequenzumrichters ausftihren.
® Fur Details zu den regelméafRigen Kontrollen und zum Teileaustausch siehe Kapitel 8.

(7) Entsorgung
® Der Frequenzumrichter muss als Industriemull entsorgt werden.

(8) Allgemeine Anweisungen
® Viele Abbildungen in dieser Betriebsanleitung zeigen den Umrichter ohne Abdeckung. Vor
dem Inbetriebsetzen des Frequenzumrichters sicherstellen, dass alle Abdeckungen und
Schutzbeschaltungen vorschriftsméRig vorhanden sind



Inhalt

KAPITEL 1 - GRUNDLEGENDE INFORMATIONEN........ccoiiiiiiic s 1-1
LLL INSPEKTION Lottt ettt sttt s bbb et h et h b4 E R et b b et e e e s e e bt e bbbt b e n e n e e et ans 1-1
1.2 GRUNDKONFIGURATION ....tttiteteteseteseeseesesse st st s s s eseese st et e as e bene e s e s e e e se e bt e b e e b e e b e nb e s e s e nene e e aneans 1-2

KAPITEL 2 - TECHNISCHE DATEN ..ottt 2-1
2.1200...230V-KLASSE (0.75...30KW /1...40PS) .....ooiiiiiiiite et 2-1
2.2 380...480V-KLASSE (0.75...30KW / 1...40PS) ....ooiiiiiiiiiie ittt 2-1
2.3380 ... 480V-KLASSE (37...90KW /50...125PS).....ccciiiiiiiiiiitiiieisie sttt 2-2
2.4 380 ... 480V-KLASSE (110...450KW / 150...600PS).....cctiiiiirieiiieiesinisiesie e 2-2
2.5 ABMESSUNGEN .....cuiititeteuteseeseestese sttt sttt e s se e bt b e bt b s s e s e s e b e e bt e b e 4 b b e e e e e e e e st e bt e bt et b et e n e e aneans 2-5

KAPITEL 3 - INSTALLATION. ...ttt 3-1
3.1 VORSICHTSMARNAHMEN BEI DER IMONTAGE ......ccutitiitiitiitiieiesieiesies sttt sse et sse et nnenn e ans 3-1
B2 ANSCHLUSS ...tttk b b bbbt bt bbbt E b E st e bR AR e AR bbbt R Rt bbb n e n et 3-3

KAPITEL 4 - BETRIEB ..o 4-1
4.1 BEDIENUNG MITTELS BEDIENTEIL ...vtuvitiutesietieiisiistesieste ettt sttt sttt nb e 4-1
4.2 BEDIENUNGSBEISPIEL ....cuviuiittetisttstestestestete ettt ie sttt e et e e bbbt bt e e s e e b e e bt et e s bt bbb et e eseene e 4-7
4.3 EINSTELLUNG & BESCHREIBUNG VERSCHIEDENER FUNKTIONEN .....cciiiiiiiiininisrcsresre s 4-12
A4 BETRIEBSBEISPIEL ...cuviutiuteuiettetisttete sttt ettt sttt st b et e st b bt b s ht e bt bbbt ben e e e e e b ens 4-18

KAPITEL 5 - PARAMETERLISTE ..ottt 5-1
5.1 PARAMETERGRUPPEN ... .oitititiatiatiatiitiare sttt sse st sse s e s s e b b e b ss b st e e b e e b e bt n e n e e be e 5-1
5.2 PARAMETERLISTE ..tttttitttetestettett sttt sttt e et b ke h b et b et s e bbb e bbbttt et et e bt bbbt e n e e e b ans 5-2

KAPITEL 6 - PARAMETERBESCHREIBUNG ........cccocoiiiiiiinisee e 6-1
6.1 DRIVE-GRUPPE [DRV] ..ttt sttt sttt sttt s ta et ta e st e be et sbeeneesbesneebesteennennas 6-1
6.2 “FUNCTION 17-GRUPPE [FUL] ...ttt bbbt ene s 6-10
6.3 “FUNCTION 2”-GRUPPE [FU2] ..ottt ene s 6-23
6.4 EIN-/AUSGANGSGRUPPE [I/O] ...ueiiiiiieee ettt ettt te et s re e te e e s testae b 6-35
6.5 ,,APPLICATIONS“-GRUPPE [APP] (SPEZIELLE ANWENDUNGEN).......cititiieieieeiisiesiestesiesseseeseeeeeniens 6-54

KAPITEL 7 - FEHLERSUCHE UND -BEHEBUNG ........ccociiiiiiiiineeeeee e 7-1
T L FEHLERANZEIGE ....uoitiitiititeeeiteee sttt b et b e et b e et e ettt n e n e e ans 7-1
T2 FEHLERSUCHE ...ttt ittt stttk bk kb e kbbbt bbbt e e e bt bt bbbt e e b e ans 7-6
7.3 U BERPRUFUNG DES LEISTUNGSTELLS ....cvviuiuiiaisetesisessesetessesesssse s sss s sse s s ssss bbb s s sssesans 7-7
TAANVARTUNG ..ottt E R et h e b e bR e AR R e e e e bt et bt e bt r e ren e e e eneens 7-9

KAPITEL 8 - OPTIONEN ...ttt bt n e 8-1
SO ] i T N ] I 1S = RSP 8-1
8.2 EXTERNE OPTIONEN ....tititeteutetietestessessessese et sse st sese e s es e ase bt eas e b ne e s e e e seese e bt et e n bt n e e n e aneans 8-2

KAPITEL 9 - RS485-KOMMUNIKATION. ... .ottt 9-1
Q.1 EINFU HRUNG .. eeitiiitiiieteete et e teesteesteeasteaste e sbeesbeesseesseessbe e s be e be e ke e b e e ebe e eb e e e s be e be e abeesbeenmeeanbeenbeabeenbeenbeeneees 9-1
0.2 SPEZIFTKATION ....ctittttte sttt sttt s et st s e e bt £ b e b e e e e e s e b e e b e e R e 1R e R et et e e e bt e st e bt e bt b n e n e e e ane e 9-2
LSRG = 1= | == T PRSPPSO 9-3
9.4 KOMMUNIKATIONSPROTOKOLL (RS485) ..ottt 9-4

Vi



0.5 LISTE DER PARAMETERCODES.......ctteeteeteeeeeseeeeeeesaeeeesaeeeeesaeeeesatneeesaseeeesanneeesasneeenaeneeesanneeessanneees
LS It =TI == T U T | T 9-12
O AN O I o I = = I T 9-14
KAPITEL 10- ANHANG A - UL-KENNZEICHNUNG ......oottiiiiieei ettt et e e e e |
KAPITEL 11- ANHANG B - PERIPHERIEGERA TE .. ..ottt oot et eeee et eee et aeenaeenaeeeaeeens v
KAPITEL 12- ANHANG C - VERKNUPFTE PARAMETER .....o o oottt see e ae s VI

Vil



KAPITEL 1 - GRUNDLEGENDE INFORMATIONEN

Jede Person, die mit der Installation, Bedienung, Wartung und Reparatur des Umrichters befasst ist, muss diese
Anleitung gelesen und verstanden haben. Der Umrichter muss wie in dieser Anleitung beschrieben installiert
werden. In dieser Anleitung werden die folgenden Konventionen verwendet, um Sicherheitshinweise
anzuzeigen. Bei Missachtung dieser Hinweise kdnnen schwere oder sogar tddliche Verletzungen oder Schéaden
am Produkt oder angeschlossenen Geraten und Anlagen die Folge sein.

1.1 Inspektion

- Nehmen Sie den Frequenzumrichter aus der Verpackung und priifen Sie, ob das Produkt wahrend des
Transports aulerlich beschadigt wurde. Liegt ein offensichtlicher Schaden vor, benachrichtigen Sie den
Spediteur und den Verkaufer des Produkts.

- Nehmen Sie die Abdeckung ab und prifen Sie, ob ein offener Mangel oder Fremdkdrper im Innern des
Geréts vorhanden sind.  Prlfen Sie alle Peripherierate und Anschlussklemmen auf festen Sitz, sichere
Befestigung und unbeschadigten Zustand.

- Prifen Sie die auf dem Leistungsschild des iPSA-Umrichters angegebenen Daten. Der Umrichter muss
die korrekte Leistung und Eingangsspannung fur die Anwendung haben.

1.1.1  Bezeichnungsschlussel des Umrichters

Der Bezeichnungsschliissel des Umrichters ist wie untenstehend dargestellt.

SV 055 iP5SA -2 I\iE

Motorleistung N: Kein Bedienteil
055 5.5kwW O: UL Offener Typ
900 90kW E: UL Gekapselter Typ 1

L: Int.Gleichstrombremse

Serienbezeichnung | | Ly Eingangsspannung
iP5A 2 200 - 230V
4 380 - 480V

* UL Offener Typ: Der offene Geréatetyp (UL-Norm) muss auf einer Grundplatte in einem Gehause montiert werden.
* UL Gekapselter Typ 1: Der gekapselte Geratetyp 1 (UL-Norm) kann ohne Grundplatte in einem Geh&use montiert werden.

1.1.2 Installation

Um den Umrichter sicher zu betreiben, ist dieser an einem geeigneten Platz in korrekter Richtung und mit den
richtigen Absténden einzubauen.

1.1.3  Elektrischer Anschluss
Nehmen Sie Netzanschluss, Motoranschluss und den Anschluss der Steuerleitungen (Steuersignale) mithilfe der

Klemmleisten vor. Bei unsachgemaiem Anschluss kénnen der Umrichter und angeschlossene Geréte beschadigt
werden.

1-1



Kapitel 1 — Grundlegende Informationen

1.2 Grundkonfiguration

Der korrekte Anschluss des Umrichters muss unter Verwendung geeigneter Peripherieelemente erfolgen. Ein
falscher Aufbau des Systems oder Anschlusses kann den normalen Betrieb beeintrachtigen oder die
Lebensdauer deutlich senken. Schlimmstenfalls kénnte der Umrichter beschadigt werden; verwenden Sie daher
das Geréat ordnungsgemal unter Beriicksichtigung des Handbuchs und der Sicherheitshinweise.

@ - > \Wechselstrom-Netzanschluss

Netzanschluss mit einer Spannung
innerhalb der erlaubten Grenzen
fur die Eingangsspannung des
Umrichters verwenden.

—p SiCherungsautomaten oder FI-
Schutzschalter

Schutzschalter oder Sicherungen
unter Beachtung der
anzuwendenden nationalen und
lokalen Bestimmungen verwenden.

' Elektromagnetisches Schiitz

Wenn ndtig, installieren. Wenn
installiert, dann nicht zum
Inbetrieb- oder Stillsetzen des
Antriebs verwenden. Dies kann die
Lebensdauer des Umrichters
verkurzen.

Wechselstromdrossel

Eine Wechselstromdrossel kann
verwendet werden, um die
Oberwellen zu reduzieren und den
Leistungsfaktor zu verbessern.
Eine Wechselstromdrossel muss
verwendet werden, wenn der an
ein VVersorgungsnetz
angeschlossene Umrichter eine
Ausgangsnennleistung hat, die
groier als 10mal die Leistung des
Antriebs ist.

Einbauort und Anschluss des
Umrichters (SV-iP5A)

Um den Umrichter sicher zu
betreiben, ist dieser in korrekter
Richtung und mit den richtigen
Abstanden einzubauen.
Gegebenenfalls muss der
Umrichter auf einer Grundlatte
installiert werden. Ein falscher
Anschluss des Umrichters kann zur
Beschédigung von Geréten fiihren.
Steuer- und Leistungskabel
getrennt verlegen, um
elektromagnetische Stérungen zu
reduzieren.

1-Z

Eine Gleichstromdrossel kann
zusammen oder ggf. anstelle einer



KAPITEL 2 -

TECHNISCHE DATEN

2.1 200...230V-Klasse (0.75...30kW /1...40PS)

Baureihe (SVxxxiP5A-2) 008 | 015 | 022 | 037 | 055 | 075 | 110 | 150 | 185 | 220 | 300
Ausgangsnennleistung [kVA] ® 19 | 30 | 46 | 6.1 | 91 | 122|175 22.9|28.2 335|438
Last= |[Motor-  |PS 1| 2 3 5 | 75|10 | 15 | 20 | 25 | 30 | 40
Lufter |leistung® |kw 075| 15 | 22 |37 |55 |75 | 11 | 15 |185| 22 | 30
oder |Nennstrom [A] 5 8 12 16 24 32 46 60 74 88 | 115
Pumpe (110% U berlast) 110% 1Minute (Normallast)
Aus- L astt Motor- PS 0.5 1 2 3 5 7.5 10 15 20 25 30
gangs- | =4SP | ictung® KW
daten = Motor 04 (075 15 |22 | 37 |[55]| 75 11 15 | 185 | 22
all-  |Nennstrom [A] 25| 5 8 | 12 | 17 | 23 | 33 | 44 | 54 | 68 | 84
gemein \(150% U berlast) 150% 1 Minute (Hochleistungsbetrieb)
Ausgangsfrequenz 0.01...120 Hz
Ausgangsspannung 200 ... 230 V&
Ein-  |Eingangsspannung 3¢ 200 ... 230 V (-15% ... +10 %)
g:?fr?_ Ausgangsfrequenz 50/60 Hz (& 5 %)
Schutzart IP20 / UL Typ1 IPO0 / UL Offen®
Gewicht [kg] (333) (33%) (gﬁg) (1%.98) (140'.%) (13?.2) (1:?.2) (2%?7) (%Sig) (4%1(.)1) (431(.)1)
2.2 380...480V-Klasse (0.75...30kW / 1...40PS)
Baureihe (SVxxxiP5A-4) 008 | 015 | 022 | 037 | 055 | 075 | 110 | 150 | 185 | 220 | 300
Ausgangsnennleistung [kVA] ¢ 20 | 3.2 | 48 | 64 | 96 |127]19.1|23.9|31.1| 359|486
Last= |[Motor-  |PS 1 2 3 5 | 75| 10 | 15 | 20 | 25 | 30 | 40
Lifter |leistung® |kw 075| 15 | 22 | 37 |55 |75 | 11 | 15 |185| 22 | 30
oder [Nennstrom [A] 25 | 4 6 8 | 12 | 16 | 24 | 30 | 39 | 45 | 61
Pumpe |(110% U berlast) 110% 1Minute (Normallast)
Aus- M_OtOI’- " PS 0.5 1 2 3 55 | 75 10 15 20 25 30
gangs- | Lasttyp leistung™ Jiewy 04 |075| 15| 22 |37 |55 | 75| 11 | 15 |185]| 22
daten |~ MotoriNennstrom 125| 25 | 4 6 | 88 | 12 | 16 |22/24|28/30|34/39 |44/45
aII-_ [A]J/Eingebauter
gemein IpcL Typ 150% 1 Minute (Hochleistungsbetrieb)
(150% U berlast)
Ausgangsfrequenz 0.01..120Hz
Ausgangsspannung 380 ... 480 V©
Ein-  |Eingangsspannung 3¢ 380 ... 480 V (-15% ... +10 %)
gg?eg:‘ Eingangsfrequenz 50/60 Hz (+ 5 %)
Schutzart IP20 / UL Typ1 IP00 / UL Offen®
Gewicht [kg] Standard Typ 41 | 42 | 42 |49 | 49| 6 6 |125] 13 | 20 | 20
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Eingebauter DCL| ) ) ) ) ) - 11951195 | 265 | 2655
Typ . . . .
2.3 380 ... 480V-Klasse (37...90kW / 50...125PS)
Baureihe
(SVxxxiP5A-4) 370 450 550 750 900
Ausgangsnennleistung [kVA] @ 59.8 725 87.6 121.1 145.8
Last = |Motor- . PS 50 60 75 100 125
Lifter (leistung™ (kw 37 45 55 75 90
oder [Nennstrom [A] 75 91 110 152 183
Pumpe |(110% U berlast) 110% 1 Minute (Normallast)
Aus- ]
Cangs. | Lastyp Il\/l_otor o PS 40 50 60 75 100
daten | = Motor| €SNI [kw 30 37 45 55 75
all-  [Nennstrom [A] 61 75 91 110 152
gemein 1(150% U berlast) 150% 1 Minute (Hochleistungsbetrieb)
Ausgangsfrequenz 0.01... 120 Hz
Ausgangsspannung 380 ... 480 V&
Ein- |Eingangsspannung 3¢ 380 ... 480 V (-15% ... +10 %)
9angs- |\ Eingangsfrequenz
Saten 50/60 Hz (+ 5 %)
Schutzart IPO0 / UL Offen®
Standard Typ 27(59.5) | 27(59.5) 29(64) 42(92.6) 43(94.8)
Gewicht [k i
[ka] E;”pgeba“ter DCL | 3986) | 40(882) | 42(02.6) | 67(147.4) | 68(149.9)
2.4 380 ... 480V-Klasse (110...450kW / 150...600PS)
Baureihe
(SVxxxiP5A-4) 1100 | 1320 | 1600 | 2200 | 2800 | 3150 | 3750 | 4500
Ausgangsnennleistung [kVA] @ 178 | 210 | 259 | 344 | 436 | 488 | 582 | 699
Last= |Motor-  |PS 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 500 | 600
Lfter [leistung® |kw 110 | 132 | 160 | 220 | 280 | 315 | 375 | 450
oder (Nennstrom [A] 223 | 264 | 325 | 432 | 547 | 613 | 731 | 877
Pumpe |(110% U berlast) 110% 1 Minute (Normallast)
Aus- Motor-  |PS 125 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 500
gangs- LaSttyp lei @
daten |= Motor eIstung™ |y 90 110 132 160 220 280 315 375
all-  [Nennstrom [A] 183 223 | 264 | 325 | 432 547 | 613 | 731
gemein 1(150% U berlast) 150% 1 Minute (Hochleistungsbetrieb)
Ausgangsfrequenz 0.01..120Hz
Ausgangsspannung 380 ... 480 V©
Ein- |Eingangsspannung 3¢ 380 ... 480 V (-15% ... +10 %)
9angs- |Eingangsfrequenz
aten 50/60 Hz (+ 5 %)
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Schutzart

IPOO / UL Offen®

DCL (Gleichstromdrossel)

Eingebaut Extern

Gewicht [kg]

101 101 114 200 200 243 380 380

Weitere technische Merkmale

Art der Kiihlung Zwangsluftkihlung (Eigenkihlung bei Motoren < 1.5kW-2, 1.5kW-4)
Geeignet fur Verwendung in einem Stromkreis, dessen Kurzschlussstrom einen
Kurzschlussleistung Effektivwert von 5.000 A bei symmetrischer Belastung und max. 240 V Spannung
(oder 480V)
Offizielle Zulassungen UL- und cUL-gelistet, CE-Kennzeichnung
U/f Kennlinie, sensorlose Vektorregelung, Schlupfkompensation; Schnellstart
Regelungsmethode .
wahlbar
Frequenzauflosun Digitaler Referenzwert : 0.01 Hz (< 100 Hz), 0.1 Hz (> 100 Hz)
(2') a g Analoger Referenzwert : 0.01 Hz / 60 Hz
-] . ... |Digital: 0.01 % der max. Ausgangsfrequenz
|
'(-'DJ Frequenzgenauigkeit Analog: 0.1 % der max. Ausgangsfrequenz
',5':J U/f Kennlinie Linear, quadratisch, benutzerdefiniert
U berlast 110 % fiir 1 min, 120% fur 1 min ©
Manueller Drehmomentboost (einstellbar 0 ... 15 %), automatischer
Drehmomentboost
Drehmomentboost
Bedienungsmethode  [Bedienteil, Steuerklemmleiste /-Signaleingénge oder Buskommunikation
. Analog: 0 ... 12V /-12V ... 12V / 4 ... 20mA oder 0...20mA/ Impuls / Ext-PID
Frequenzeinstellung L o
Digital: Bedienteil
Start-Signal  [Vorwarts, Rlickwarts
. Bis zu 18 Drehzahlen (inkl. Jog-Drehzahl/Dwell-Drehzahl) kdnnen eingestellt
Schritte . S .
@ werden (programmierbaren digitalen Eingang benutzen)
@
S |Schritt 0.1... 6 s, bis zu 4 Typen kdnnen tber den Multifunktionseingang eingestellt
§ Beschl.-Ver- |werden. Beschl.-Verzégerungskurve: Auswahl zwischen linearer Kennlinie, U-
@ zogerungszeit |Kurve und S-Kurve
=
0 o [Not-Halt Unterbricht den Ausgang des Umrichters
z
2 Jog Betrieb mit Festdrehzahl
"'EJ Fehler Reset [Fehler wird quittiert (Fehlerstatus zuriickgesetzt), wenn Schutzfunktion aktiv ist
'r"ﬁ o Frequenz-Erfassungspegel, U berlast, Kippen, U berspannung, Unterspannung,
‘S |Status Umrichter U berhitzung, Lauf / Stop, Festdrehzahl, Umrichter Bypass,
g Drehzahlsuche
% Fehlerausgang |Kontakt (3A, 3C, 3B) — AC 250V 1A, DC 30V 1A
(@]
§ Benutzerdef. |Wahlen Sie 2 Parameter aus Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom,
AusgangsgroRe|Ausgangsspannung, Zwischenkreis-Gleichspannung (Ausgangsspannung: 0 ... 10V)
Gleichstrombremse, Frequenzlimit, Frequenzsprung, zweite Funktion,
Schlupfkompensation, Laufrichtungsschutz, Autorestart, Umrichter Bypass,
Betriebsfunktionen Auto-Tuning, PID Regelung, Fliegender Start, Sichertheitshalt, Flussbremsung,
streuungsarmer Betrieb, Vorgeschaltete PID-Regelung, Dual-PID, MMC,
Schnellstart, Vorheizung
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= Uberspannung, Unterspannung, U berstrom, Masseschluss, Umrichter
< Stérun U berhitzung, Motor U berhitzung, Phasenausfall, U berlastschutz, Externer
qg g Fehler 1 /2, Kommunikationsfehler, Ausfall des Drehzahlsignals,
E Hardwarefehler, Optionshoard Stérung, etc.
@ |Umrichter Alarm Kippen, U berlast Alarm, Temperatursensor Stérung
Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Ausgangsspannung, Sollfrequenz,
"(})J E Betriebsdaten |Betriebsdrehzahl, Gleichspannung, Leistungsmesser, Liftereinschaltdauer,
E ks Laufzeit, Letzte Fehlerzeit
©
<Z( m |Fehlerart und |Zeigt die Art des Fehlers, wenn eine Stérung auftritt, speichert bis zu 5 Fehler.
-zeit Letzte Fehlerzeit.
Umgebungstemperatur (-10°C ... 40°C  (Bei 50°C Lasten unter 80% fahren)
% Lagerungstemperatur (-20°C ... 65°C
é Umgebungsfeuchtigkeit (Unter 90% relative Luftfeuchtigkeit (nicht kondensierend)
g Héhe 1.N.N., Vibration |Unter 1000m, unter 5.9m/s? (0.6g)
D |Atmosphare Verschmutzungsgrad 2, frei von korrosiven oder brennbaren Gasen, O Inebel

oder Staub

(1) Die Nennleistung (v3xVx1) basiert auf 220V fur die 200V-Klasse und 460V fur die 400V-Klasse.
(2) Max. Leistung, die im Fall eines 4-poligen Standardmotors angeschlossen werden kann.

(3) IP20 oder Gekapselter Typ 1 (UL-Norm) sind optional lieferbar.

(4) 1P20 oder Gekapselter Typ 1 (UL-Norm) werden nicht geliefert.

(5) U berlast-Leistung 120%, 1 min basiert auf einer Umgebungstemperatur von 25°C.
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2.5 Abmessungen

1) SV008...055iP5A (200/400V-Klasse)

@

_

[z)

¢ o
V)

I

7
é

H2
H1

== B
%gGGDDOOOOGGDDDOOOGGG
s

<
%B 0 0 0 0 00 00 0 0 00 OO0 00 0 0 0

Cc2

D1

B

-

0 00 0 Of0 0 0 0 000 ODOO0OO0CO0C0 0

0 0 0 0 00 00 0 0 0 O0DO0O0O0CO0 000

EG

mm

Umrichter

w1

W2

H1

H2

D1

Al

A2

A3

Kapselung

SV008...055iP5A
-2/4

150

130

284

269

156.5

24

24

24

P20
UL Typ1
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2) SV075...300iP5A (200/400V-K lasse)

T %l & [ \
—— _ =l = _ _
- | - % % - -
5 @ . (A
o L W3 W3 L D1
i i
W1
— T cl
<SV150...300iP5A-2/4> <SV075...110iP5A-2/4>
mm
Umrichter w1 W2 W3 H1 H2 D1 Al A2 A3 Kapselung
1P20
SVO075iP5A-2/4 200 180 6 284 269 182 35 24 35
UL Typ 1
SV110iP5A-2/4 | 200 | 180 6 284 | 269 | 182 | 35 24 35 IP20
ULTyp1l
SV150iP5A-2/4 250 230 9 385 370 201 - - - IPOO
UL Offen
. IPOO
SV185iP5A-2/4 250 230 9 385 370 201 - - - UL Offen
. IPOO
SV220iP5A-2/4 304 284 9 460 445 234 - - - UL Offen
. IPOO
SV300iP5A-2/4 304 284 9 460 445 234 - - - UL Offen
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3) SV150...300iP5A (UL Typ 1 oder UL Offen Typ mit verwendeter Kanaloption, 200V/400V-Klasse)

@
ez —_ —
D 7 =
0 ] —)|
7 ) =
V) —
— = —
7 =
[CACKT] = =
= —
GNGRS] =
=
5 5 o = —
086 s =
o &
=
=
=

iP5A

VARIABLE FREQUENCY DRIVE

H3
[
|

00 00000000000 0O0D0DO0 Q00000 0D00C000 000000
D0 00000000000 0O0DO0Q. 0000 0D00 00000000

D1

mm
Umrichter W1 W2 W3 H1 H2 H3 D1 D2 Kapselung
SVI50iP5A-2/4 | 250 | 230 | 2008 | 385 | 370 | 4542 | 201 | 146 IP20
UL Typ 1
SV185iP5A-2/4 | 250 | 230 | 2008 | 385 | 370 | 4542 | 201 | 146 IP20
UL Typ1
SV220iP5A-2/4 | 304 | 284 | 236 | 460 | 445 | 5992 | 234 | 1775 P20
UL Typ 1
SV300iPSA-2/4 | 304 | 284 | 236 | 460 | 445 | 5992 | 234 | 1775 IP20
UL Typ 1

Hinweis: Bei Montage der NEMA 1 Kanaloption am offenen Geréatetyp 15...90 kW(20...125PS) wird NEMA 1
eingehalten, aber das Gerat entspricht nicht dem Gekapselten Typ 1 (UL-Norm). Dafir bitte den Geréatetyp 1
(UL-Norm) bestellen!
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4) SV150 ... SV300 iP5A (400V-Klasse) — Eingebauter DCL Typ

W1

D1

w2
|
S & -
; © 0 ) =
: 00 : =
i 0 : —
o s (= ===
= ) =]
] W3
° (Ue=m=== 1T HIl) °
= © © =
000 0RoudORGuCoROYLuRGYogoqL
0000 a0Rou 0oy CoRGYLuRDYugoAL
RO
mm
Umrichter W1 W2 W3 H1 H2 D1 Kapselung
SV150, 185iP5A-4L IPOO
(Eingebauter DCL Typ) 250 186 7 403.5 392 261.2 UL Typ 1
SV220, 300iP5A-4L 1P20
(Eingebauter DCL Typ) 260 220 7 480 468.5 268.6 UL Typ1
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5) SV150 ... SV300 iP5A (Eingebauter DCL Typ, UL Typ 1 oder UL Offener Typ mit verwendeter
Kanaloption, 400V-Klasse)

M\
A

il
|

He

HL

VARIABLE FREQUENCY DRIVE

L2 T R R I R I RO I B I DN 2L I R I R R B DN R BN )

H

° o |2 ===
7;ﬁ = %é %%%%

Q Q

AW

AL AL
[ -] |°
(O

DO DI

LD TRDMOIIR

mm
Umrichter w1 W2 W3 H1 H2 D1 D2 Kapselung
SV150, 185iP5A-4L P20
(Eingebauter DCL 250 186 7 475.5 392 261.2 188.4
Typ) UL Typ1
SV220, 300iP5A-4L 1P20
(Eingebauter DCL 260 220 7 552 468.5 268.6 188.8
Typ) UL Typ 1
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6) SV370 ... SV550iP5A (400V-Klasse)

H1

j:

Ho

00 00O0OO0OO0OO0OTO0OO0OCTO0OCTO0CO0OO0COOOOOO0OCO0OCD0O0OCD0CO0CO0C0C0C00

0 000O0OO0O0O0OO0OO0OTO0OTO0OO0COGCCEOECOCO0OOOD0DD0OD0CD0D0D0O0O00

O ||

0000000 0 0

ole=

O

000 0 0 00 0 0

D1

mm
Umrichter W1 W2 W3 H1 H2 D1 Kapselung

SV370, 450iP5A-4 300 190 9 534 515 265.6 PO
UL Offen

. IPOO

SV550iP5A-4 300 190 9 534 515 292.6

UL Offen

S\./370’ 450IPSA-4L 300 190 9 684 665 265.6 P00
(Eingebauter DCL Typ) UL Offen

.SVSSOIPSA-A'L 300 190 9 684 665 292.6 P00
(Eingebauter DCL Typ) UL Offen
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7) SV370...550iP5A (UL Typ 1 oder UL Offener Typ mit verwendeter Kanaloption, 400V-Klasse)

H A
N : °o 0
| %
8 z Z
0 :
5 = 5
Q- Ls :
- : 5
—Hews
O O O
Angyan
NFARNV R
TR EOTTa T
TGO
a0 Ma00mna0uadomma
mm
Umrichter W1 W2 W3 H1 H2 D1 D2 Kapselung
SV370, 450iP5A-4 300 190 9 642 515 265.6 163.4 P20
ULTyp1l
. 1P20
SV550iP5A-4 300 190 9 642 515 292.6 190.4
ULTyp1l
S\./37O’ 450IPSA-4L 300 190 9 792 665 265.6 163.4 P20
(Eingebauter DCL Typ) UL Typ1
.SVSSOIPSA_4L 300 190 9 792 665 292.6 190.4 P20
(Eingebauter DCL Typ) UL Typ 1l

Hinweis: Bei Montage der NEMA 1 Kanaloption am offenen Geratetyp 15...90 kW/(20...125PS) wird NEMA 1
eingehalten, aber das Gerat entspricht nicht dem Gekapselten Typ 1 (UL-Norm). Dafiir bitte den Geréatetyp 1

(UL-Norm) bestellen!
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8) SV750, 900iP5A (400V-Klasse)
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9) SV750, 900iP5A (UL Typ 1 oder UL Offener Typ mit verwendeter Kanaloption, 400V-Klasse)

1

H1

|
A

|
A

1

mm
Umrichter W1 W2 W3 H1 H2 D1 D2 Kapselung
. IP20
SV750,900iP5A-4 370 220 9 767.5 586.5 337.6 223.4
UL Typ 1
SYYSO’ S00IPSA-4L 370 220 9 917.5 736.5 337.6 223.4 P20
(Eingebauter DCL Typ) UL Typ1

Hinweis: Bei Montage der NEMA 1 Kanaloption am offenen Gerétetyp 15...90 kW/(20...125PS) wird NEMA 1
eingehalten, aber das Gerat entspricht nicht dem Gekapselten Typ 1 (UL-Norm). Dafiir bitte den Geréatetyp 1

(UL-Norm) bestellen!
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10) SV1100, 1600iP5A (400V-Klasse)
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11) SV2200, 2800iP5A (400V-Klasse)
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12) SV3150, 4500iP5A (400V-Klasse)

Typ
IPOO
UL Offen
IPOO
UL Offen

Kapselung

mm

442
(17.40)
495
(19.49)

H2
1110
(43.70)
12715
(50.06)

H1
1140.5
(44.90)
1302.5
(51.28)

500
(19.69)
580
(22.83)

W4

2-16

W3
13
(0.51)
14
(0.55)

W3

500
(19.69)
580
(22.83)

W2

3

W

W4

772
(30.39)
922
(36.30)

W1

W3

Umrichter

SV3150iP5A-4
SV3750,4500iP5A-4
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3.1 Vorsichtsmalinahmen bei der Montage

1) Darauf achten dass die Kunststoffteile des Umrichters nicht beschadigt werden. Den Umrichter nicht an der
Frontplatte anheben.

2) Den Umrichter nicht starken Vibrationen aussetzen (Vibrationen dirfen 5.9 m/s2 nicht tberschreiten).
Vorsicht bei der Montage auf Pressen oder mobilen Maschinen.

3) Bei der Montage beachten, dass die zuléssige Umgebungstemperatur des Umrichters  zwischen —10 und
+40°C liegt.

Um- Temperatur-
richter messpunkt

5cm P—» ¢—>T5cm

A

Temperatur-
messpunkt

Y _

5cm

4) Der Umrichter wird im Betrieb hei3. Daher nur auf unbrennbaren Oberflachen montieren.

5) Den Umrichter auf einer ebenen vertikalen Flache montieren. Die Ausrichtung des Umrichters muss vertikal
(Oberseite oben) sein, damit die Warmeabfiihrung gewdhrleistet ist. Auflerdem ist auf Mindestabstande zu
umliegenden Elementen zu achten, damit sich die Warme um den Umrichter herum nicht staut. Bei Umrichter
mit einer Nennleistung > oder = 30 kW, sollte Abstand A mindestens 500 mm und B mindestens 200 mm sein.

B Ausreichend Platz ist nétig, ’ :V

A =min.10cm damit der Kabelkanal nicht Khlluft
die Kihlluft blockiert.

I
» j—>
B=min B=min
5cm 5cm
Inverter
——
Lifter
A =min.10cm
-7
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6) Der Umrichter darf keiner direkten Sonneneinstrahlung ausgesetzt oder in der Nahe anderer Warmequellen
montiert werden.

7) Der Umrichter ist in einer Umgebung mit Verschmutzungsgrad 2 zu montieren.  Wird der Umrichter in
einer Umgebung mit einem hohen Anteil metallischer Partikel, O Inebel, korrosiver Gase oder anderer
Fremdkdorper installiert, dann muss er nach entsprechender NEMA- oder IP-Schutzart gekapselt werden.

8) Beim Einbau mehrerer Umrichter mit eingebautem Lfter oder bei Montage eines externen Lifters im
Schaltschrank ist auf gute Luftzirkulation zu achten, daher ist die Einbaulage des Lifters und des Umrichters
wichtig. Wenn die Einbaulage der Umrichter und Lufter nicht korrekt ist, steigt die Umgebungstemperatur der
Umrichter.

Schaltschrank Schaltschrank Lifter
Inverter ol 4 N
Inverter | | Inverter
\ / Inverter A : 44
Lufter I » > %
GUT (0) SCHLECHT (X) GUT (0) SCHLECHT (X)
[Mehrere Umrichter im Schaltschrank] [Montage eines Lufters im Schaltschrank]

9) Montieren Sie den Umrichter mit Hilfe geeigneter Schrauben und achten Sie auf sichere Befestigung.

A VORSICHT

m Gefahr von elektrischem Schlag
Moglicherweise sind mehr als eine
Netztrenneinrichtung vorhanden, um die Anlage vor

Wartungsarbeiten auszuschalten.
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3.2 Anschluss
3.2.1 Anschlussschema

1) Fur 0.75...30kW (1...40PS)

Hauptstromkreis Dynamische

Bremseinheit
DB(Optional) DB Einhait

. (Optional)
DC Drossel (Optional ) |_|_|_|_|P N e1le2 DB Widerstand
DC Drossel L—' L_—— DB Widerstand
Sicherungsautomaten —l g
(Option_)\ P1(+) P2(+) N(-)
/‘_
3¢ —C(),,\C R(L1)
230/400 V—O/_\f S(L2)
I
50/60 Hz —O T(L3)
c®
Steuerkreis
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzal'x{l?}.)_'D Frequen-Sollwert (0...12VV1S : -12...12V)

Programmierb. digitaler Eingang (DrehzaIw.L{:Z})_o

Programmierb. digitaler Eingang (Drehzah%_o Frequenz-Soliwert (0...20mA oder 4...20mA)
Fehler Reset (RS N
(RST) 75

Umrichter AUS (BX) R

JOG-Frequenz-Soliwert (JOG) —_

Vorwartslaufbefehl (FX)

Rickwartslaufbefehl (RX)

Masse

Programmierbarer digitaler Ausgang

RS485 Signal

RS485 Masse

Hinweis:
1) 5G istdas gemeinsame Bezugspotential (Masse) firr die Analogausgange SO,S1 und die externe
Motortemperaturiiberwachung ET. CM ist Masse fiir Analogeingénge.
2) Eingang V1 fiir Eingabe von V1, V1S (0...12V, -12...12V) verwenden
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2) Fur 37...90kW (50...125PS) / 315...450(400...600PS)

Hauptstromkreis Dynamische
Bremseinheit
DB(Optional) DB Einhait
. (Optional)
DC Drossel (Optional ) |—|_|—|—|P N 81182 DB Widerstand
DC Drossel | L_——DBWiderstand
Sicherungsautomaten —l d
(Option)\ P1(+) P2(+) N(-)
/"—
3¢ —0 \C R(L1) U
230/400 V—C _ S(L2) Vv
14
50/60 Hz —O T(L3) W

cD

Analoge Versorgungsspannung (+12V)

Steuerkreis
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzahrlf}.)_':J

Frequenz-Solwert (0...12V,V1S : -12...12V)

Programmierb. digitaler Eingang (Drehzahg_c|
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzah{LZ))_'::|

Frequenz-Sollwert Masse

Frequenz-Sollwert (0...20mA oder 4...20mA)

Fehler Reset (RST) Analoge Versorgungs spannung (-12V)

Umrichter AUS (BX)

JOG-Frequenz-Solwert (JOG)

Ausgabe der Ausgangsfrequenz
Vorwéirtslaufbefeh (FX) gee o Ausgangsieq

Ausgabe der Ausgangsspannung
Riickwartslaufbefehl (RX) 3

5, Masse fiir Analogausgang

Masse

Programmierbarer digitaler Ausgang Fehlersignal-Ausgang

< AC250V (DC30V), 1A

Frequenz-Soliwert (Impuls: 0 ... 100kHz)
Masse fiir Frequenz-Soliwert

(A4 T cMm
I
ca |71l
Exteme Motortemperaturiiberwachung

e— ) cC-
RS485 Signal

e— ) C+ I o
RS485 Masse M

Hinweis:
1) 5G istdas gemeinsame Bezugspotential (Masse) fir die Analogausgange SO,S1 und die externe
Motortemperaturiiberwachung ET. CM ist Masse fiir Analogeingénge.
2) Eingang V1 fiir Eingabe von V1, V1S (0...12V, -12...12V) verwenden
3) Falls eine DC Drossel installiert wird, muss die Briicke zwischen P1(+) und P2(+) entfernt werden.
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3) Fir 110...280kW (150...350PS)

Hauptstromkreis Dynamische
Bremseinheit
DB(Optional) DB Einhait
(Optional)
n N mm DB Widerstand
1 M
) L_—DB Widerstand
P2(+)
Sicherungsautomaten _\mv,
Eingebaute DC-Drossel
I//——\ g
WD o b Gl vp B,
230/400 V—(?/,\‘ S(L2) \Y —
50/60 Hz —O T(L3) W
Steuerkreis V+ Analoge Versorgungsspannung (+12V)
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzah . V1 Frequenz-Sollwert (0...12V,V1S: -12...12V)
—{ M1 {T ()
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzahlz M2 CM . Frequenz-Sollwert Masse
Programmierb. digitaler Eingang (Drehzah%_ N | Il Frequenz-Soliwert (0...20mAoder 4...20mA)
M3
Fehler Reset (RST) = M4 v V- Analoge Ve rsorgungs spannung (-12V)
Umrichter AUS (BX N
®9 a —( M5
JOG-Frequenz-Soliwert (JOG) JE—
R < SO Ausgabe der Ausgangsfrequenz
Vorwartslaufbefehl (FX) > ¢
< S1 Ausgabe der Ausgangsspannung
Riickwértslaufbefehl (RX) I > ) n
8] 5G Masse fiir Analogausgang
Masse {J
P ' - -1t 3A :
rogrammierbarer digitaler Ausgang - & 5 Q Fehlersignal-Ausgang
}”[ i 3C ,d <AC250V (DC30V), 1A
1”[
L AO
1| <+—C
_? e BO Frequen-SoIlwert (Impuis: 0 ... 100kHz)
3 Masse fiir Frequenz-Sollwert
- CM 0
_«L”[
] ET Exteme Motortemperaturiiberwachung
RS485 Signal
igna - 5G
RS485 Masse cM
Hinweis:
1) 5G ist das gemeinsame Bezugspotential (Masse) fiir die Analogausgénge SO,S1 und die externe
Motortemperaturiiberwachung ET. CM ist Masse fir Analogeingénge.
2) Eingang V1 fiir Eingabe von V1, V1S (0...12V, -12...12V) verwenden
3) Gleichstromdrossel ist standardnaig eingebaut in Umrichtern fiir 110...280kW(150...350PS).

4) Fur 15...30kW (20...40PS) Eingebauter DCL Typ
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DB Widerstand

........

3¢ —{
2301400 V— e

5060Hz —CO O

R(L1)
S(L2)
T(L3)
D

DC Drossel

5) Fir 37...90kW (50...125PS) Eingebauter DCL Typ

DB Widerstand

3¢ —&
230/400 v—&

50/60 Hz —

R(L1)
S(L2)
T(L3)
c®

DC Drossel

== P1 (+) ist nicht als Anschluss verfiigbar.

6) Leistungsanschliisse:

(1) 0.75 ... 30 kW (200Vv/400V-Klasse)
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R(L1) | S(L2) | T(L3)| G |P1(+)|P2(+)

L1

NG | U v | w

() 37...

Briicke

90KW (50...125PS) / 315...450KW (400...600PS) <400V-Klasse>

R(L1)

S(L2)

T(L3)

P1(+)

P2(+)

N(-)

U

(3) 15...

l—l Bricke

18.5kW (20...25PS) <mit eingebauter DC-Drossel, 400V-Klasse>

¢ D

R(L1)

S(L2)

T(L3)

P(+)

N()

(4) 22...30kW (30...40PS) <mit eingebauter DC-Drossel, 400V-Klasse>
R(LY) | S(L2) | T(L3) | P(+) | N() U Vv w
(5) 37...90kW (50...125PS) / 110 ...280kW (150...350PS) <mit eingebauter DC-Drossel, 400V-Klasse>
R(LL) | S(L2) | T(L3) P2(+) | N(-) U Vv W
= P1 (+) ist nicht als Anschluss verfiigbar.
Symbol Beschreibung
R(L1), S(L2), T(L3) | 3-Phasen-Netzanschluss
G Erdung

P1(+), P2(+) Anschlussklemmen fiir externe DC Drossel
(Briicke zwischen P1(+) und P2(+) muss entfernt werden).

Anschlussklemmen fiir DB-Einheit(P2(+)-N(-))

P2(+) ,N(-) oder
P(+), N()
UvVv,w

3-Phasen-Motoranschluss
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7) Steuerklemmleiste

0.75 ... 30kW/1...40PS (200V/400V-Klasse)

= ‘ OP T ION
Pl V1.0(S) BD
S 281113

G+ CM C- M6 24 M7 M8 [|AO BO 5G 5G SO St

OICICICICIOIONOXOIOYOIOXO;

[ R e R s Y s R s Y s Y e | O oo oo o

3A 3C 3B A1 Ct A2 C2 A3 C3 A4 (4

M1 CM M2 M3 24 M4 M5 [[V+ V1 5G V= | NT

D@ | @@P@PD@| |pevereo|eeeee®

o R s s Y [ | O oo oo &8

[ R e R s Y s R s Y s Y e | O oo oo o

37 ... 450 kW/ 50...600PS (400V-Klasse)

C+ CM C- M6 24 M7 M8 |[CM NC 5G 5G ET SO St

OIOICIOICICIONOICICIOIOIOXO,

O o o oo o 3 O o o oo o 3

3A 3C 3B Al C1 A2 C2 A3 C3 A4 (4
M1 CM M2 M3 24 M4 M5 |[V+ V1 CM V- | AO BO

PP | @P@OOPPP| |oeveoowe|eeevee®

o Iy o [ s s Y | I s Y s [N o [ s [ i

O o o oo o 3 | == Y e R e [ e R e [ e R e |
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Typ Symbol Name Erklarung
ML M2. M3 Pro_grammierbarer Festlegupg programmierbarer digitaler Ausgange
T digitaler Eingang 1, 2, 3 | (Werkseinstellungen: Festfrequenz 1, 2, 3)
FX [M7] Vorwaértslaufbefehl | Geschlossen => Vorwartslauf; gedffnet => Stopp.
RX [M8] Ruckwartslaufbefehl | Geschlossen => Rickwartslauf; gedffnet => Stopp.
JOG [M6] JOG- M.otor Iau_ft mit JQG—DrehzahI, wenn ein_SignaI ar_lliegt.
Frequenzsollwert Die Drehrichtung wird vom FX- bzw. RX-Signal bestimmt.
Wenn das BX-Signal EIN ist, wird der Ausgang des
Start /Stop Umrichters auf AUS gesetzt. Falls ein Motor mit
Kontakte elektromagnetischer Bremse verwendet wird, wird BX zur
BX [M3] Not-Halt Unterbrechung der Bremsspannung verwendet. Achtung:
Wenn das BX-Signal wieder auf AUS springt und das FX-
oder RX-Signal auf EIN steht, 1auft der Motor wieder an!
RST [M4] Fehler Reset Wird zur Fehlerquittierung verwendet.
2 CM Masse (NPN) Masse fur Start / Stop Kontakte (NPN).
S Gemeinsames Bezugspotential flr Start / Stop Kontakte
2 24 Masse (PNP) (PNP). (max. Hohe: +24V, 100mA)
c
§ Ve V- CZ?slgrggungsspannung Spannungsversorgung fur analoge Frequenzeinstellung.
I (+12V/,-12V) Max. Hohe: +12V, 100mA, -12V, 100mA.
Vi Drehzahl-Sollwert Drehzahl-Sollwerteingang 0...12V oder -12..12 V.
Analoge (Spannung) (Widerstand des Einganges: 20 kQ)
Frequenze | Drehzahl-Sollwert Drehzahl-Sollwerteingang 0...20mA.
instellung (Strom) (Widerstand des Einganges: 249 Q)
A0, BO Drehzahl-Sollwert Drehzahl-Sollwerteingang als Impuls.
(Impuls)
?:Cli/l((;lg\‘/(vW)) I;;z?:eenz—Sollwert Masse-Anschluss fur analoges Frequenzsollwertsignal.
Externe NT (...30kW) Externe Motor-Temperatur Sensor-Eingang: PTC- oder NTC-
Motor- Motortemperatur- y . .
ET (37kw ..) | .. Temperatursensor schiitzt den Motor vor U berhitzung.
temperatur Uberwachung
Uiber- 5G Masse fur NT (oder Masseanschluss fiir externe Motortemperaturtiberwachung
wachung ET)
RS-485 RS485-Signal .
Kommunika- | < & High, Low RS485-Signal
tionsanschluss | CM RS485-Masse Masse-Anschluss fir RS485-Schnittstelle.
Spannungsausgang zur Ausgabe eines der folgenden
. Parameter: Ausgangsfrequenz,  Ausgangsstrom,
Programmierbarer . . .
Analog- S0, S1 Spannungsausgang Ausgangsspannung, Zwischenkreis-Gleichspannung.
2 | ausgang Voreingestellt auf Ausgangsfrequenz. (Max.
5 Ausgangsspannung: 0-12V; max. Ausgangsstrom: 1mA).
2’7 5G Analoge Masse Gemeinsames Bezugspotential fiir die Analogausgange SO, S1.
S Wird geschaltet wenn ein Fehler vorliegt. (AC250V, 1A,
<§E’ 3A 3C. 38 Zihslersignal- Dcsoy, 16) _ )
Kontake gang Fehler: 3A-3C geschlossen (3B-3C getffnet)
Normal: 3B-3C geschlossen (3A-3C getffnet)
Al.. .4, Programmierbarer Festgelegt durch die Einstellungen fur programmierbare digitale
Cl.4 digitaler Ausgang Eingéinge (AC: U<250V,I<1A;DC:U<30V,I<1A)

Hinweis: Die Klemmen M1...M8 sind programmierbar. Die NC-Klemme ist nicht verfiigbar.
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3.2.2  Anschluss der Leistungsklemmen

m Vorsichtsmanahmen beim Anschluss
1) Durch Anschluss der Netzspannungsversorgung an die Motorklemmen (U, V, W) wird der Umrichter
beschadigt.
2) Verwenden Sie isolierte Kabelschuhe zum Anschluss der Netzspannungsversorgung und des Motors.
3) Lassen Sie keine Fremdkorper, insbesondere Kabelreste im Umrichter. Fremdkorper kdnnen Schaden
durch Fehler, Kurzschliisse und Stérungen verursachen.
4) Verwenden Sie ausreichend dimensionierte Kabel, stellen Sie sicher, dass eventuelle Spannungsabfalle
hdchstens 2% betragen.
5) Lange Leitungen zwischen Umrichter und Motor kdnnen bei niedrigen Frequenzen zum Abfallen des
Drehmomentes fihren.
6) Die Kabellange zwischen Umrichter und Motor sollte weniger als 150m betragen. Aufgrund der
Streukapazitét zwischen den Leitungen kénnen U berstromschutzeinrichtungen ausgeldst werden oder
Stérungen am angeschlossenen Motor auftreten.  Wenn mehr als ein Motor angeschlossen ist, sollte die
gesamte Kabelldnge weniger als 150 m betragen. Verwenden Sie kein dreipoliges Kabel flr grolRe
Entfernungen. Bei Verbindung Uber eine grofle Entfernung, Tragerfrequenz senken und Filter am Ausgang
des Umrichters verwenden!
Abstand zwischen Motor and Umrichter 50m 100m > 100m
Max. zul&ssige Tragerfrequenz 15kHz 5kHz < 2kHz
(Bei Geraten unter 11 KW sollte die Kabellange sogar weniger als 100m betragen.)
7) Der Umrichter produziert hochfrequente Stérungen und kann Kommunikationseinrichtungen in der
Né&he des Umrichters beeinflussen. Die Installation von Netzentstorfiltern am Eingang des Umrichters kann
diese Stdrungen reduzieren.
8) Installieren Sie am Ausgang des Umrichters keine Blindleistungskompensation, Entstorfilter oder
U berspannungsableiter. Diese Gerate oder der Umrichter kénnen beschadigt werden.
9) Stellen Sie sicher, dass vor Anschlussarbeiten das LCD und die Zwischenkreis-Ladekontrolle auf AUS
sind. Die Kondensatoren bleiben auch nach Trennung des Umrichters vom Netz geladen und stellen eine
Gefahr dar. Treffen Sie Vorsichtsmanahmen, um Verletzungsgefahren zu vermeiden.
10) SchlieRen Sie kein Schiitz am Ausgang des Umrichters wahrend des Betriebs an und schalten Sie das
Schitz nicht wahrend des Betriebs EIN/AUS. Dadurch kénnen Schutzeinrichtungen ausgeldst oder der
Umrichter beschadigt werden.

= Erdung &

1) Der Umrichter verursacht, bedingt durch hochfrequente Schaltvorgénge, z.T. betréchtliche Fehlerstréme.
Um Verletzungen durch Stromschlag zu vermeiden, ist daher immer auf korrekte Erdung des Umrichters
zu achten. Treffen Sie VorsichtsmalRnahmen, um Verletzungsgefahren zu vermeiden. Die
Erdungsimpedanz fiir die 200V-Klasse ist 100 Ohm; flr die 400V-Klasse, 10 Ohm.

2) Erden Sie den Umrichter nur an der dafir vorgesehenen Klemme. Verwenden Sie zur Erdung nicht das
Gehause oder eine Gehauseschraube.

3) Die Erdung gehort immer als erstes angeschlossen und als letztes abgeklemmt.

4) Der Schutzleiter sollte so kurz wie mdglich sein und sollte méglichst nah am Umrichter mit dem
Erdungspunkt verbunden werden. Mindestquerschnitte der Schutzleiter (Erdungsleiter) sind in der
folgenden Tabelle angefihrt.

Umrichter - Leistung Querschnitt des Erdungsleiters (mm?3

kW PS 200V-Klasse 400V-Klasse
0.75...3.7 1..5 4 2.5
55..75 75..10 6 4
11...15 15...20 16 10
18.5...30 25...40 25 16
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37...55 50..75 - 25
75...90 100 ... 125 - 35
110...132 150 ... 200 - 70
160 ... 280 250 ... 350 - 95
315...375 400 ... 600 - 150
450 700 - 240

3.2.3 Kabel und Anschlussklemmen

Wiahlen Sie Kabel, Kabelschuhe und Schrauben fir den Anschluss des Einganges (R, S, T) und des Ausganges
(U, V, W) gemaR der folgenden Tabelle aus.

Leiterquerschnitt
Umrichterleistung Klemmen Anzugsmoment R
schraube (L2), S(L2), T(L3) U, VvV, w
kgf -cm Ib -in mm? AWG mm’ | AWG
0.75kW(1PS) M4 7.1..122 | 6.2...10.6 2.5 14 2.5 14
1.5kW(2PS) M4 7.1..122 | 6.2..10.6 25 14 25 14
2.2kW(3PS) M4 7.1..122 | 6.2...10.6 25 14 25 14
3.7KW(5PS) M4 71..122 | 6.2..10.6 4 12 4 12
(2) 5.5kW(7.5PS) M4 7.1..12.2 6.2...10.6 6 10 6 10
0 7.5kW(10PS) M5 245..318 | 21.2..27.6 10 8 10 8
v 11kW(15PS) M5 16 6 16 6
15kW(20PS) Mé 30.6..38.2 | 266..33.2 25 4 25 4
18.5kW(25PS) M6 35 2 35 2
22kW(30PS) M8 61.2..91.8 | 53.1..79.7 >0 2 50 2
30KW(40PS) M8 70 1/0 70 1/0
0.75kW(1PS) M4 71..122 | 6.2..10.6 2.5 14 2.5 14
1.5kW/(2PS) M4 71..122 | 6.2..10.6 2.5 14 2.5 14
2.2kKW(3PS) M4 71..122 | 6.2..10.6 25 14 25 14
3.7KW(5PS) M4 71..122 | 6.2..10.6 2.5 14 2.5 14
5.5kW(7.5PS) M4 4 12 4 12
7.5Kw(10PS) M4 71..12.2 6.2...10.6 4 12 4 12
11 KW(15PS) M4 6 10 6 10
15 KW(20PS) M6 10 8 10 8
18.5KW(25PS) e 30.6..38.2 | 26.6..33.2 " 5 I 5
4 22...30kW(30...40PS M8 25 4 - 4
0 ) 61.2..91.8 53.1...79.7
0 37...55kW(50...75PS M8 35 5 a5 5
v D
75..90kW M10 89.7...122.0 | 77.9...105.9 70 1/0 70 1/0
(100...125PS)
110...132kw M12 120 4/0 120 4/0
(150...200PS)
160kW(250PS) M12 150 300 150 300
220kW(300PS) M12 182.4..215. | 158.3...186. 240 400 240 400
280kW/(350PS) M12 0 6 240 500 240 500
315kW(400PS) M12 300 700 300 700
375kW(500PS) M12 2x240 2x400 2x240 2x400
450kW(600PS) M12 2x240 2x500 2x%240 2x500
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* Klemmenschrauben mit Nennanzugsmoment festziehen.

* Lockere Schrauben kénnen Kurzschlisse oder Stérungen verursachen. Zu fest angezogene Schrauben kénnen
die Klemmen besché&digen und ebenfalls Kurzschliisse und Stérungen verursachen.

* Benutzen Sie Kupferkabel fur 600V, 75°C. Bei Umrichtern vom Typ 7.5...11kW 240V sind die Klemmen
R(L1), S(L2), T(L3) und U, V, W nur mit einem isolierten Ringkabelverbinder zu verwenden.

Netz- und Motoranschlussbeispiel (5.5...30kW-Umrichter)

| R(LY) [ S(L2) ‘T(L3L | G [P PH I N[ U [ v [ w|
YT Y

Der Netzanschluss erfolgt iiber @
die Klemmen R(L1), S(L2), and =

T(L3). e (4 §

Durch Anschluss der Erde L Vorwarts
Netzspannungsversorgung an die

Motorklemmen (U, V, W) wird Der Motor muss an die Klemmen U, V, W

der Umrichter beschadigt. Die angeschlossen werden.

Der Motor sollte sich bei Blick auf die
Abtriebswelle im
Gegenuhrzeigersinndrehen, wenn
Drehrichtung vorwarts (FX) eingestellt ist.
Die Drehrichtung kann durch Vertauschen
der Anschliisse U und V geéndert werden.

Phasenfolge braucht netzseitig
nicht beachtet zu werden.

3.2.4 Anschluss des Steuerteils

1) VorsichtsmaBnahmen beim Anschluss
Die Klemmen CM und 5G sind gegeneinander isoliert. Verbinden Sie diese Klemmen weder miteinander
noch mit der Erdung des Leistungsteils.
Verwenden Sie geschirmte oder Twisted-Pair Kabel fur die Signalanschlisse und verlegen Sie diese
Leitungen getrennt von den Leistungsanschlissen oder anderen Leitungen fur Netzspannung.

Verwenden Sie 0.0804mm?...1.25mm? Litzenkabel fiir TER1, TER2 Signalanschliisse und
0.33mm?...2.0mm? Litzenkabel fir TER3, TER4 Signalanschliisse.

2) Klemmenbelegung der Steuerklemmleiste

G+ CM C- M6 24 M7 M8 || A0 BO 5G 5G SO St

OICICICICIOIONOOIOYOIOXO)

| e Y e R e Y e Y e Y e Y e | [ === R e Y e R e R e R e |

3A 3C 3B A1 C1 A2 C2 A3 C3 A4 C4
M1 CM M2 M3 24 M4 M5 [[V+ VI 5G V- | NT

PO | @P@O@O@DPO®| lpeeeved| |leeeve@®

s [ v [ s o | OO Oo o O & =T — T — Y — N — I — I | [ = — T — B — I — I — |
TER4 TER3 TER2 TER1
0.33mm? ... 2.0mm? 0.0804mm? ... 1.25mm’
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3) Auswahl der Steuerlogik: NPN (positive Logik) oder PNP (negative Logik)

Der iS7 unterstltzt 2 logische Eingangsklemmen des Steuerkreises: NPN (positive Logik) und PNP (negative
Logik). Der Wahlschalter J1 bietet die Moglichkeit, fur die Logik der Eingangsklemme zwischen NPN (positive
Logik) und PNP (negative Logik) auszuwahlen. Fiir die jeweilige Logik erfolgt der Anschluss wie folgt.

(1) NPN-Logik (positive Logik)

- Stellen Sie den Wahlschalter J1 auf NPN. CM (24G) dient als gemeinsames Bezugspotential fur das
Eingangssignal.

- Werkseinstellung ist NPN-Logik (positive Logik).

(2) PNP-Logik (negative Logik) - bei interner Spannungsversorgung

- Stellen Sie den Wahlschalter J1 auf PNP. 24 (24V) dient als gemeinsames Bezugspotential fur das
Eingangssignal.

(3) PNP-Logik (negative Logik) - bei externer Spannungsversorgung
- Stellen Sie den Wahlschalter J1 auf PNP.

- Um eine externe 24V-Versorgung zu verwenden, verbinden Sie bitte den negativen Pol der externen
Spannungsquelle mit der CM-Klemme (24G).

PNP PNP
J1 H NPN-Logik (positive Logik) J1 H (2) PNP-Logik (negative Logik)
NPN  CM(24G) NPN
L p— "
00 . : —
— T C9Ue- U < interne ! ::::— interne Spannungs-
P 4+ T Spannungs- ——O0—00 1 Y
B versorgung (24V) versorgung (24V)
|

| | 24(24V)

A

| M7(EX) 'g ' M7(FX)
N Tl V=

| M8(RX :E | M8(RX)

—
|

;

PNP

1 E PNP-Logik (negative Logik)
- bei externer Spannungsversorgung
NPN CM(24G)

Externe Spannungs- G_> : =
versorgung(24V) |
| MB(RX
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3.2.5 Anschluss des RS485-Kreises

EIN

C+ CM C- M6 24 M7 M8

cooeoeel #|H

O o o oo o 3

TER 2 AUS

Verwenden Sie C+ (RS485-Signal HIGH), C- (RS485-Signal LOW) in TER 2. Schalten Sie denWahlschalter J3
EIN (obere Stellung), um den Abschlussswiderstand (120 Ohm) zu verbinden. Der Wahlschalter J3 befindet
sich links von TER2.

Punkt Spezifikation
U bertragungsart Bus-Technik, Multi drop Link System
Anzuwendender Umrichter | SV-iP5A Baureihe
Anzahl Umrichter Max. 31
U bertragungsléange Max. 1200m (idealerweise 700 m)

0.75mm?, abgeschirmte verdrillte Leitungen
(Shielded Twisted Pair)

Anschluss Klemmen C+, C-, CM der Steuerklemmleiste
Spannungsversorgung Isoliert von der Spannungsversorgung des Umrichters

Empfohlenes Kabel

3.2.6 Beim Anschluss zu prifende Punkte

1) Fur Umrichter-Bypass-Betrieb ist eine elektrische oder mechanische Verriegelung von Schiitz 1 und Schiitz 2
erforderlich. Sonst kann es zu Vibrationen kommen, oder der Netzstrom flie3t direkt in den Umrichter-Ausgang
und beschadigt den Umrichter.

2) Falls nétig, deaktivieren Sie den ‘automatischen Neustart nach Netzausfall'. Ansonsten wird der Umrichter
automatisch neu gestartet.

3) Legen Sie keine Spannung direkt an den Eingangsklemmen des Steuerkreises, z.B. FX oder RX, an.
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BETRIEB

4.1 Bedienung mittels Bedienteil

411

LCD-Bedienteil

Das Display des LCD-Bedienteils kann bis zu 32 alphanumerische Zeichen anzeigen und dient zur A nderung
und U berpriifung verschiedener Einstellungen. Im Folgenden eine Beschreibung des Bedienteil:

32-Zeichen LCD Display
mit einstellbarer
Hintergrundbeleuchtung.

Die PROG-Taste dient
zum Umschalten in den
Programmiermodus
(Daten andern).

Die MODE-Taste dient
zum Navigieren durch
die 7 Menis
(Parametergruppen):
DRV >[Mode] >
FU1-> [ENT]>DRV

Rickwartslauf-Taste:
Die Rickwartslauf-LED
blinkt, wenn der Antrieb
beschleunigt oder
verzogert.

Die ENTER-Taste wird
zum Bestétigen eines
eingegebenen
Parameterwerts benutzt.
DRV-> [ENT]> APP>
IMODE1 - DRV

[SHIFT] dient zum
Bewegen des Cursors im
Programmiermodus.
[ESC] dient zum Sprung
auf Code ,DRV 00“ von
jedem beliebigen Code
aus.
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Vorwértslauf-Taste:

Die Vorwartslauf-LED
blinkt, wenn der Antrieb be-
schleuniat oder verzéagert.

Die STOP-Taste dient
zum Anhalten des
Motors.

(Sie hat Vorrang vor der
Parametereinstellung).
Die RESET-Taste dient
zur Stdrungsquittierung.
Die LED blinkt beim
Auftreten einer Stdrung.
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1) MaRe des Bedienteils Einheit : mm
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2) Aufbau des Displays
(1) Angezeigte Informationen

2) START/STOP-Signalquelle 3) Frequenz-Sollwertquelle
1) Parametergruppe 4) Ausgangsstrom
\\ N_ 7 //
DRVPT/K 0.0 A
00 STP 0. O\O Hz
/

/

5) Parametercode 7) Ausgangsfrequenz (wahrend des

6) Betriebsstatus Betriebes); Sollfrequenz (im Stillstand)
Anzeige Beschreibung
1) Parametergruppe Zeigt die aktive Parametergruppe an. Es gibt die Gruppen DRV, FU1, FU2, I/O,
EXT, COM, APP.
2) START/STOP- Zeigt die Quelle des Motor-START/STOP-Signals (Laufbefehl/Stoppbefehl) an:
Signalquelle K: START/STOP uber FWD- bzw. REV-Taste des Bedienteils

T: START/STOP tiber FX- bzw. RX-Signaleingang
R: START/STOP (iber RS485-Schnittstelle
O: START/STOP (iber Optionshoard

3) Frequenz- Zeigt die Frequenz-Sollwertquelle an:

Sollwertquelle K: Frequenz-Sollwertvorgabe tiber Bedienteil

V: Frequenz-Sollwertvorgabe (ber den Spannungseingang V1 (0 ...12V) oder
tiber den Spannungs- und Stromeingang V1 + |

W: Frequenz-Sollwertvorgabe tiber Analogeingang (V1S: -12 ... 12V)

I: Frequenz-Sollwertvorgabe tiber den Stromeingang | (4 ... 20mA)

P: Frequenz-Sollwertvorgabe lber Impulseingang

R: Frequenz-Sollwertvorgabe tiber RS485-Schnittstelle

U: Frequenz-Sollwertvorgabe via Aufwarts-Befehl (bei Aufwarts/Abwérts-
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Anzeige

Beschreibung

Operation)

D: Frequenz-Sollwertvorgabe via Abwarts-Befehl (bei Aufwarts/Abwarts-
Operation)

S: Frequenz-Sollwertvorgabe via STOP-Befehl (bei Aufwarts/Abwarts-
Operation)

O: Frequenz-Sollwertvorgabe via Optionsboard

X: Frequenz-Sollwertvorgabe via Subboard

J: Frequenz-Sollwertvorgabe tiber JOG-Eingang

1 ... 15: Schrittfrequenz-Betrieb (auBer JOG)

4) Ausgangsstrom

Zeigt den Ausgangsstrom wahrend des Betriebs an.

5) Parametercode

Zeigt den aktuellen Parametercode innerhalb der aktiven Parametergruppe an.
Verwenden Sie die A-/V-Tasten zur Navigation durch die 0...99 Codes.

6) Betriebsstatus

Zeigt den aktuellen Betriebszustand an.

STP: Stop

FWD: Vorwértslauf

REV: Ruckwartslauf

DCB: Gleichstrombremsung

LOP: Verlust des Sollwertsignals vom Optionsboard (DPRAM Fehler)
LOR: Verlust des Sollwertsignals vom Optionsboard (Kommunikations-
/Netzwerkfehler)

LOV: Verlust des analogen Sollfrequenzsignals (V1: 0...12V, -10...12V)
LOI: Verlust des analogen Sollfrequenzsignals (I: 4...20mA)

LOS: Verlust des Sollwertsignals vom Sub-Board

7) Ausgangsfrequenz /
Sollfrequenz

Zeigt die Ausgangsfrequenz wahrend des Betriebs an.
Zeigt die Sollfrequenz im Stoppzustand an.

4.1.2 Einstellung der Parameter

1) Driicken Sie MODE bis die gewiinschte Parametergruppe am Display erscheint.

2) Mit [ A] (Auf) oder [ V] (Ab) bewegen Sie sich zum gewiinschten Parametercode. Falls Sie den
gewunschten Code kennen, kdnnen Sie den Parameter jeder Parametergruppe (auf’er DRV) direkt durch
Eingabe des entsprechendes Parametercodes im ,,Jump Code*-Eingabefeld aufrufen.

3) Wechseln Sie durch Driicken der PROG-Taste in den Programmiermodus, der Cursor fangt an zu

blinken.

4) Mit SHIFT/ESC bewegen Sie den Cursor an die gewtinschte Stelle.

5) Driicken Sie die A-/V¥-Tasten zum Verandern des Parameterwerts.

6) Geben Sie den eingestellten Wert mit ENT ein. Der Cursor hort zu blinken auf.

Note: Daten kdnnen nicht veréndert werden, wenn:
1) der Parameter im Betrieb nicht veréndert werden kann (Siehe Funktionsliste) oder
2) die Parameter gesperrt sind (Funktion FU2-94 [Parameter Lock] ist aktiviert).
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Beispiel: Andern der Beschleunigungszeit ,,Acc. time* von 10 s auf 15 s

1) LCD-Bedienteil

DRVP Acc. time

01 10.0 sec Wahlen Sie den Parametercode an.

Driicken Sie die PROG-Taste.
Ein Cursor (H) erscheint.

DRV» Acc. time
o1 1Mo sec

DRV Acc. time Mit SHIFT bewegen Sie den Cursor an die gewtinschte Stelle.

01 B.O sec
DRV Acc. time Driicken Sie die A, ¥ -Tasten zum Verandern des Parameterwerts.
01 15.0 sec
. U bernehmen Sie den eingestellten Wert mit ENTER.
DRVP Acc. time Der Cursor verschwindet daraufhin.
01 1@.0 sec
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4.1.3 Parametergruppen

Ein iP5A-Umrichter hat 5 Parametergruppen; die Funktionen der einzelnen Parametergruppen sind in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Es werden zwei unterschiedliche Bedienteile angeboten: ein 32-stelliges alphanumerisches LCD-Bedienteil, und
ein 7-Segment-LED-Bedienteil.

Parameter- . .
gruppe Anzeige auf LCD Beschreibung
DRIVE DRV Grunglegende Pgrameter wie Sollfrequenz, Beschl.-
\erzbgerungszeit, etc.
FUNCTION 1 FUL Grundlegende Parameter wie Maximalfrequenz,

Drehmomentboost, 0. &.

Grundlegende Anwendungsparameter wie
FUNCTION 2 FU2 Frequenzspriinge, Frequenzobergrenze/-
untergrenze, etc.

Parameter fiir Sequenzbetrieb: Einstellung der

INPUT / 1/0 programmierbaren digitalen Eingénge,
OUTPUT . .

automatischer Betrieb, usw.
APPLICATION APP PID-Regelung, MMC (Multi-Motor-Steuerung),

2-Motorenbetrieb. Anwendungshezogene Parameter

Fiir detaillierte Informationen zu jeder Gruppe siche ,,Funktionsbeschreibungen’.
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1) Parameter-Navigation (LCD-Bedienteil)

Durch Driicken der SHIFT-Taste kann von jedem Parametercode aus direkt in das DRV-Menu navigiert werden.

DRV-Gruppe FU1-Gruppe FU2-Gruppe 1/O0-Gruppe
()

DRVPT/K 0.0A A FU1»  Jump code . FU2»  Jump code I/0> Jump code
00 STP  60.00Hz < 00 < < 1 \
DRVP Acc. time FU1 » Run prohibit FU2> Last trip-1 I/O» V1 filter
01 10.0 sec None | |01 - 01 10 ms
DRVP  Dec. time FU1 » Acc. pattern FU2> Last tr|p-2 I/O» V1 volt x1
02 20.0 sec Linear | | 102 - 02 0.00V
DRV»  Drive mode FU1 » Dec. pattern FU2 » Last trlp -3 l1o» V1 fréq y1
03 Fx/Rx-1 Linear | | |03 - 03 0.00 Hz

#] ; o #] [% #] [% nf #] [% ]
DRV»  Freq mode FU1 » Stop mode FU2> Last trip-4 I/O» V1 volt x2
04 KeyPad-1 Decel | [|04 = - 04 10.00V
DRVD  Step freg-1 FU1 » DcStvalue FU2 > Last tnp -5 [/0O» V1freqy2
05 10.00 Hz 50% | |05 - 05 60.00 Hz

ﬁﬁﬂﬁ

DRV>
12

Fault

) 6

FU1 » Stall Level
150 %

%ﬂ%ﬂ

] FU2> Para. Iock

/O » Way1/2D
Forward

J

= Hinweis: Die Abbildung zeigt die Navigation durch Gruppen- und Parametercodes des LCD-Bedienteils. Je nach
Bedienteil-Version kann die Menlstruktur zusétzliche oder gednderte Parametergruppen oder -codes aufweisen.
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4.2 Bedienungsbeispiel
4.2.1 Schnellstart-Betrieb

Um den Schnellstart-Betrieb zu aktivierten und den Umrichter Uber das Bedienteil (FWD/REV RUN/STOP) zu
betreiben, driicken Sie die STOP-Taste 2-3 Sekunden. Antriebssteuerung ist auf U/f-Kennlinie und
Frequenzsollwert auf JOG-Drehzahl voreingestellt.

4.2.2 Betrieb tiber Steuerklemmleiste + Bedienteil

Einstellung: DRV-03 [Lauf-Befehlsquelle] = Fx/Rx-1

DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] = Keypad
Bei der oben genannten Einstellung erfolgt der Laufbefehl/Stoppbefehl tber Klemmleiste und die Frequenz
Sollwertvorgabe (ber das Bedienteil.

1) Nach dem Einschalten prifen Sie die auf dem LCD-Display angezeigten Einstellungen. Ggf. andern Sie die
Einstellungen wie oben angegeben.

DRV T/K 0.0 A
00 STP 0.00Hz

2) Schalten Sie den Klemmen FX- (oder RX-)Eingang EIN. Die FWD (bzw. REV)-LED leuchtet daraufhin.

DRV T/K 0.0 A
00 FWD 0.00Hz

3) Wenn die Sollfrequenz mit den PROG/ENTER/SHIFT], E -Tasten auf 60 Hz eingestellt wird, dann dreht
der Motor mit 60 Hz. Die FWD (bzw. REV)-LED blinkt in den Beschleunigungs-/Verzdgerungsphasen.

DRV T/K 5.0 A

00 FWD 60.00Hz

DRVP Cmd. freq
00 B 0.00Hz

DRVP» Cmd. freq
00 [60 . 00Hz

4) Schalten Sie den FX- (oder RX-)Eingang AUS. Die Stop-LED leuchtet daraufhin.

DRV T/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz

Hinweis: Bei der folgenden Einstellung erfolgt der Laufbefehl/Stoppbefehl iiber das Bedienteil und die
Frequenz-Sollwertvorgabe liber Klemmleiste.

DRV-03 [Lauf-Befehlsquelle] = Keypad

DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] = V1, V1S oder |
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Betriebs-
beispiel (1)

Frequenz-Sollwertvorgabe iber das Bedienteil +
Laufbefehl/Stoppbefehl tber Klemmleiste (FX/RX)

[Betriebseinstellungen]
- Steuerungs-/Regelungsart: U/f-Steuerung (,,V/F*)
- Sollfrequenz: 50 Hz, Sollwertvorgabe iiber Bedienteil (,,Keypad*)
- Beschl.-/Verzdg.-Zeit: Beschleunigungszeit (,,Acc. time*) = 10 s, Verzogerungszeit (,,Dec. time*) = 20s
- Laufbefehlsquelle: START/STOP uber FX- bzw. RX-Signaleingang; Steuerlogik: NPN

[Anschluss]

p 0|00 R(L1) U
AC—O [ 0—0 S(L2) \% B@
IR T(L3) W
G
SIW SO
—o MB8(RX) s1 E
% M7(FX)
M6 56
M5
M4 3A
M3 3C §
M1
CcM
. Parameter- Para.- .
Schritt bezeichnung Code Beschreibung
1 Laufbefehlsquelle DRV-3 | Einstellen auf 1 FX/RX-1.
Frequenz- .
2 Sollwertquelle DRV-4 | Einstellen auf 0 Keypad-1.
3 Sollfrequenz DRV-0 | Sollfrequenz uber Bedienteil auf 50 Hz einstellen.
Die Beschleunigungszeit (Parametercode DRV-1) auf
4 Beschl.-/Verzdg.- DRV-1 | 10 s einstellen.
Zeit DRV-2 | Die Verzdgerungszeit (Parametercode DRV-2) auf 20
s einstellen.
Der Motor wird in Vorwértsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 10 s auf eine Frequenz von
. i 50Hz beschleunigt, wenn der FX-Eingang
S FX-Eingang (M7) l/O-26 eingeschaltet wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzogerungszeit von 20 s bis zum Stillstand, wenn
der FX-Eingang ausgeschaltet wird.
Der Motor wird in Rickwartsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 10 s auf eine Frequenz von
e i 50Hz beschleunigt, wenn der RX-Eingang
6 RX-Eingang (M8) Vo-27 eingeschaltet wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzogerungszeit von 20 s bis zum Stillstand, wenn
der RX-Eingang ausgeschaltet wird.
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4.2.3 Betrieb Uber Steuerklemmleiste

Einstellung: DRV-03 [Lauf-Befehlsquelle] = 1 (Fx/Rx-1)
DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] = 2 (V1)

1) Nach dem Einschalten prifen Sie die auf dem LCD-Display angezeigten Einstellungen. Ggf. andern Sie die
Einstellungen wie oben angegeben.

DRV»T/V 0.0 A

00 STP  0.00Hz

2) Schalten Sie den FX- (oder RX-)Eingang EIN. Die FWD (bzw. REV)-LED leuchtet daraufhin.

DRVPT/V 0.0 A
00 FWD 0.00Hz

3) Stellen Sie die Ausgangsfrequenz tiber den Spannungseingang V1 (Potentiometer) auf 60 Hz. Die
Drehrichtung (FWD[Vorwarts] bzw. REV[RUckwarts]) und der Ausgangsstrom (5A) werden daraufhin am
LCD-Display angezeigt.

DRVPT/V 5.0 A
00 FWD 60.00Hz

4) Der Wert der Ausgangsfrequenz sinkt, wenn das Potentiometer im Gegenuhrzeigersinn gedreht wird. Der
Ausgangsstrom des Umrichters wird bei 0.00Hz abgeschaltet, der Motor steht still.

DRVPT/V 0.0 A
00 FWD 0.00Hz

5) Schalten Sie den FX- (oder RX-)Eingang AUS.

DRVPT/V 0.0 A
00 STP  0.00Hz
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Betriebs-
beispiel (2)

Frequenz-Sollwertvorgabe iber analogen Spannungseingang (V1) +
Laufbefehl/Stoppbefehl tber Klemmleiste (FX/RX)

[Betriebseinstellungen]
- Steuerungs-/Regelungsart: U/f-Steuerung (,,V/F*)
- Sollfrequenz: 50 Hz, Sollwertvorgabe Uber den analogen Spannungseingang V1 (Potentiometer)
- Beschl.-/Verzog.-Zeit: Beschleunigungszeit (,,Acc. time*) = 10 s, Verzogerungszeit (,,Dec. time*) = 203
- Laufbefehlsquelle: START/STOP Uber FX- bzw. RX-Signaleingang; Steuerlogik: NPN

[Anschluss]

0 R(L1) U
AC—0 | 0—0 S(L2) \Y
PTG T(L3) w
G
S0
M8(RX) s1 %
M7(FX)
M5
M4 3A
M2 3B §
M1
cMm
Potentiometer
2[kohm],1/2W Ve
V1
5G
. Parameter- Para.- .
Schritt bezeichnung Code Beschreibung
1 Laufbefehlsquelle DRV-3 | Einstellen auf 1 Fx/Rx-1.
Frequenz- . .
2 Sollwertquelle DRV-4 | Einstellen auf 2 (Analogeingang V1).
3 Sollfrequenz DRV-0 | Sollfrequenz tiber V1 (Potentiometer) auf 50 Hz einstellen.
i . ) Beschleunigungszeit (Parametercode DRV-1) auf 10 s
4 Beschl.-/ \_/erzog. DRV-1 einstellen. Verzdgerungszeit (Parametercode DRV-2)
Zeit DRV-2 .
auf 20 s einstellen.
Der Motor wird in Vorwartsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 10 s auf eine Frequenz von
. 50Hz beschleunigt, wenn der FX-Eingang
5 FX-Eingang (M7) /O-26 eingeschaltet wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzggerungszeit von 20 s bis zum Stillstand, wenn
der FX-Eingang ausgeschaltet wird.
Der Motor wird in Riickwértsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 10 s auf eine Frequenz von
. 50Hz beschleunigt, wenn der RX-Eingang
6 RX-Eingang (M8) Vo-21 eingeschaltet wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzdgerungszeit von 20 s bis zum Stillstand, wenn
der RX-Eingang ausgeschaltet wird.
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= 0.75 ... 30 KW Gerate: Masse fiir Frequenz-Sollwertvorgabe ist die Klemme 5G.
= 37 ... 450 KW Geréte: Masse flir Frequenz-Sollwertvorgabe ist die Klemme CM.

4.2.4 Betrieb tiber Bedienteil

Einstellung: DRV-03 [Lauf-Befehlsquelle] = 0 (Keypad)
DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] = 0 (Keypad-1)

1) Nach dem Einschalten prifen Sie die auf dem LCD-Display angezeigten Einstellungen. Ggf. andern Sie die
Einstellungen wie oben angegeben.

DRV K/K 0.0 A
00 STP  0.00Hz

2) Stellen Sie die Sollfrequenz mit den [PROG/ENTER/SHIFT], [A] -Tasten auf 60 Hz ein. Die Sollfrequenz
wird im Stoppzustand angezeigt.

DRVPK/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz

3) Mit Betatigung der FWD- bzw. REV-Taste beginnt der Motor zu drehen, und die Ausgangsfrequenz und der
Ausgangsstrom werden angezeigt.

DRVIPK/K 5.0 A
00 FWD 60.00Hz

4) Driicken Sie die STOP/RESET-Taste. Der Motor verzdgert bis zum Stillstand. Die Sollfrequenz 60Hz wird

igt.
angezelg DRVPK/K 0.0 A
00 STP 60.00Hz
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4.3 Einstellung & Beschreibung verschiedener Funktionen

4.3.1 Einstellung der Basisfunktionsparameter

Hierbei handelt es sich um die Einstellung grundlegender Funktionen. Solange der Benutzer keine A nderungen
vornimmt, gelten die Werkseinstellungen. Die Werkseinstellungen sollten nur geéndert werden, wenn dies
unbedingt notwendig ist.

1) Grundlegende Parametereinstellungen
Die folgende Tabelle zeigt einige grundlegende Parameter, die unabhéngig von der Steuerungs-/Regelungsart
vor dem Betrieb des Umrichters gepruft werden sollten.

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
Netzfrequenz FU1-29 Frequenz der Eingangsspannung des Umrichters.
Eckfrequenz FU1-31 Einstellung der Motornennfrequenz”.

Motornennspannung FU1-50 Einstellung der Motornennspannung®.

Anwahl von Motor und Nennspannung passend zum
gewdiinschten Umrichter.

Einstellung grundlegender Motorparameter.

Hinweis: Wenn die Werkseinstellung der Motorparameter
Motorparameter FU2-41 ... 46 | im Umrichter von den tatsachlichen Motordaten abweicht,
ist der entsprechende Parameterwert an die tatsachlichen
Motordaten anzupassen.

Einstellung der Lauf-Befehlsquelle: Bedienteil, FX/RX-
Signaleingange (Fx/Rx-1, Fx/Rx-2) oder RS485-Schnittstelle.
Einstellung der Frequenz-Sollwertquelle

Motorwabhl FU2-40

Laufbefehlsquelle DRV-3

Frequenz-

Sollwertquelle DRV-4

DRV-1,
DRV-2
1) Wenn die Parameter FU1-31 und FU1-50 auf hohere Werte als die auf dem Motorleistungsschild
angegebenen Werte eingestellt werden, kann dies zur Uberhitzung des Motors fithren; wenn sie auf kleinere
Werte eingestellt werden, kann dies dazu fiihren, dass beim Verzogern ein Uberspannungsfehler ausgelost
wird. Sicherstellen, dass die tatsachlichen Motordaten eingegeben sind!

Beschl.-/Verzdg.-Zeit Einstellung der Beschleunigungs-/VVerzdgerungszeit

2) U/f-Steuerung (,,V/F*)
FU2-60 [Steuerungs-/Regelungsart] ist auf “V/F” (U/f-Steuerung) voreingestellt. Die U/f-Steuerung wird
aktiviert, nachdem die oben genannten grundlegenden Parameter und die folgenden Parameter eingestellt sind.

Parameterbezeichnung Para.-Code Beschreibung
Startfrequenz FU1-32 Einstellung der Motorstartfrequenz.
Drehmomentboost FU2-67 Einstellung: manueller oder automatischer

Drehmomentboost

Wenn FU1-67 [Drehmomentboost] auf “manual”
FU2-68, FU2-69 | eingestellt ist, werden der gew(inschte Wert und die
Richtung in den Parametern FU1-68 bzw. 69 eingestellt.

Drehmomentboost-Wert
und -Richtung

3) Schlupfkompensation
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Der Betrieb erfolgt mit Schlupfkompensation, wenn FU2-60 auf 1 {,,Slip compen*} gesetzt wird. Die
Schlupfkompensation sorgt dafir, dass die Motordrehzahl unabhéngig von Lasténderungen konstant bleibt.

4) Sensorlose Vektorregelung
Stellen Sie FU2-60 auf “Sensorless” ein, um die sensorlose Vektorregelung zu aktivieren. Um die Leistung zu
maximieren, wird stark empfohlen, die Motorparameter automatisch tiber FU2-61 [Auto-tuning] zu ermitteln,

bevor die sensorlose Vektorregelung ausgefihrt wird.
Parameterbezeichnung Para.-Code Beschreibung
Steuerungs-/Regelungsart FU2-60 ,.Sensorless® wihlen.
Verstarkung P bzw. | flr FU2-65, Einstellung des Verstarkungsfaktors bei
sensorlose Regelung FU2-66 sensorloser Regelung.
Startfrequenz FU1-32 Motorstartfrequenz

Hinweis: Der Leerlaufstrom bei sensorloser Vektorregelung wird nicht durch die Auto-Tuning-Funktion
eingestellt. Geben Sie daher den Motorleerlaufstrom im U/f-Betrieb ein. Wenn ein vom LS-Standard abweichender
Motor eingesetzt wird, passen Sie diesen Wert an den eingesetzten Motor an, um die Leistung zu maximieren.

5) Automatischer Abgleich auf die Motorkonstanten

Dieser Parameter ermdéglicht den automatischen Abgleich auf die Motorkonstanten. Wenn FU2-61 auf “Yes”
gesetzt und die Enter-Taste gedriickt wird, dann erfolgt der Abgleich auf die Rs-, Lsigma-Werte mit dem
Stillstand des Motors. Fr die anderen Parameter, siehe Motorleistungsschild.

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung

Auto-tuning FU2-61 Nein, Ja (,,No, Yes®)

Hinweis: Fur einen sicheren und leistungsstarkeren Betrieb sollten der Motorleerlaufstrom und die
Schlupffrequenz korrekt eingestellt sein. Diese Wert immer prifen und richtig einstellen! Fiir genauere
Informationen siehe Kapitel 5, FU2-40...66.

4.3.2 Einstellung erweiterter Funktionen

Die erweiterten Funktionsparameter der SV-iP5A-Umrichter dienen dazu, den Wirkungsgrad und die Leistung
des Motors zu verbessern. Die Werkseinstellungen sollten nur geéndert werden, wenn dies unbedingt notwendig
ist.

1) U/f-Steuerung (,,V/F%)

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung

Je nach Lastkennwerten des Motors einstellen. Wird ,,User
V/F* {benutzerdefinierte U/f-Kennlinie} angewahlt, kann der

U/t-Kennlinie FUL0 | Benutzer die optimale U/f-Kennlinie fur die Anwendung und
die Lastkennwerte in [FU1-41]...[FU1-48] wahlen.
Wird verwendet, um das Drehmoment in einer bestimmten
Richtung auszugeben. Der Umrichter stoppt die
Verweiloperation FU2-07 Beschleunigung wéhrend der voreingestellten Verweilzeit
("Dwvell™) FU2-08 [FU2-08] und lauft dann mit der Verweilfrequenz [FU2-07],

danach beschleunigt er weiter auf Sollfrequenz. Wenn die
Verweilzeit [FU2-08] auf 0 gesetzt wird, ist die
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Verweiloperation deaktiviert.

Wenn Resonanz, die der Eigenfrequenz eines mechanischen
Systems zuzuschreiben ist, vermieden werden soll, dann
konnen die Resonanzfrequenzen mithilfe dieser Parameter
Ubersprungen werden.  Es kdnnen max. 3 zu iberspringende

Sprungfr(_aquenz— FU2-10 Frequenzbereiche definiert werden, wobei jeweils die den

bereich FU2-11...16 .
unteren bzw. oberen Frequenzen zur Abgrenzung des Bereichs
eingegeben werden. Um die Funktion zu aktivieren, ist [FU2-
10] auf “Yes’ zu setzen und der jeweilige Wert in [FU2-
11]...[FU2-16] einzugeben.

Beschl-Verzogerung | FU1-2, 3 Diese Kurve erlaubt dem Motc_)r, sanft zu beschlglunlgen und

abzubremsen, z.B. um zu verhindern, dass das Fordergut auf

S-Kurve FU1-4,5

dem Transportband umkippt.

2) Sensorlose Vektorregelung
Weitere Parameter zum Starten mit sensorloser Vektorregelung, d.h. wenn FU2-60 [Steuerungs-
/Regelungsart] auf “Sensorless” eingestellt ist.

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
] FU2-64 Einstellung der Vorerregungszeit
Startkennziffern
1/0-20...27 Festlegung der programmierbaren digitalen Eingange

3) Parameter zur U berwachung des Motor- und Umrichterstatus

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
Ausgangsstrom / . .
Motordrehzahl DRV-8...9 Zeigt den Ausgangsstrom und die Motordrehzahl an.
Zwischenkreis- C . . .
. DRV-10 Zeigt die Zwischenkreis-Gleichspannung an.
Gleichspannung
Eﬁ:;;zsr(g%fgg:]eﬁz DRV-11 Abhangig von der Anwahl in FU2-81 wird entweder die
oder Leistung) FU2-81 Ausgangsspannung oder -leistung in DRV-11 angezeigt.
Fehleranzeige DRV-12 Zeigt den aktuellen Umrichterfehler an.
L ) Zeigt die Zielfrequenz fiir Beschleunigung/Verzdgerung
ﬁ;elu/ggzgig?se DRV-14 und die Ausgangsfrequenz wahrend der
a g Beschleunigung/Verzdgerung an.
REF/FBK Display DRV-15 Zeigt PID-Sollwert / Ruckfuhrungsfrequenz an.
Drehzahlanzeige in Je nach Anwahl wird die Drehzahl in der Einheit Hz oder
Nt DRV-16 .
Hz oder min min™~ ausgegeben
PID-Parameter DRV-18 Zeigt weitere Parameter des PID-Reglers an.
AD-Parameter DRV-19 Zeigt den Analogeingangswert des Umrichters digital an.
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Ext. PID-Parameter

DRV-20

Zeigt weitere Parameter des externen PID-Reglers an.

Hinweis: DRV-15, DRV-18 werden nur angezeigt, wenn APP-02 [proc Pl mode] auf “Yes” gesetzt ist.

DRV-20 wird nur angezeigt, wenn APP-80 [Ext Pl mode] auf “Yes” gesetzt ist.

5) Parameterinitialisierung

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
Softwareversion FU2-82 Zeigt die Softwareversion des Umrichters an.
FU2-91 [FU2-91], [FU2-92]: Parameter von einem anderen
Parameter FU2-92 Umrichter in das Bedienteil bzw. den Umrichter kopieren
lesen/schreiben/ FU2-93 [FU2-93]: Parameter auf Werkseinstellungen zurlicksetzen
initialisieren/sperren FU2-94 [FU2-94]: Parameter sperren (Schreibschutz)
FU2-95 [FU2-95]: Parameter speichern

Hinweis: Die Motorparameter (FU2-40...46, FU2-62...63) werden auf Werkseinstellungen zuriickgesetzt,

sobald die Lese-/Schreibparameter ausgefihrt werden.

6) Schutzfunktionen & Festlegung von Ausldseschwellen

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
. FU1-60 Schutz des Motors vor U berhitzung ohne Verwendung
Elektronischer FU1-61 . - . S
eines externen Thermorelais. Flr weitere Details, siehe
Thermoschutz Ful-62 Parameterbeschreibungen
FU1-63 gen.
Eﬂigg Wurde die U berstromwarnschwelle wahrend einer
U berlastwarnung & - FUL-66 definierten Zeit Giberschritten, wird die U berlastwarnung
auslésung FUL-67 ausgegeben und die entsprechende Fehlermeldung
FUL-68 angezeigt.
Einstellung der Ausgangsstromstérke, bei der die
Ausgangsfrequenz so eingestellt wird, dass der Motor
. FU1-70 . . . .
Kippschutz FUL-71 nicht aufgrund von U berstrom gestoppt wird.  Wird

aktiviert bei Beschleunigung / konstanter Drehzahl /
Verzdgerung, um zu verhindern dass der Motor wegkippt.

7) Einstellung von Beschleunigung-/Verzo

erungs-/Stoppkurven

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung
2 Typen von Beschl.-Verzogerungskurven: U-Kurve und
Beschl -/ FU1-02 S_—Kurve, je nach Alnwendur?g und I_..astker?_nwerter_]
Verzégerungskurve FU1-03 einzustellen. Wird 'S-Kurve angeV\_/ahIt, kf)nnen d_|e Werte
der Parameter [FU1-4], [FU1-5] wie gewinscht eingestellt
werden.
Es kann zwischen 4 STOPP-Methoden gewahlt werden:
‘Decel’ (Verzogern), ‘DC-brake’ (Gleichstrombremsung),
FU1-20 ‘Free-run’ (Freier Auslauf), ‘Flux Brake’
Start-/Stoppmethode FU1-23 (Flussbremsung). Wird 'DC-brake' angewahlt, kénnen die

Werte der Parameter [FU1-21, 22], [FU1-24]...[FU1-27]
wie gewunscht eingestellt werden. Flr weitere Details
siehe Beschreibung dieser Funktionen in Kapitel 5.
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Frequenzober- und —
untergrenze

FU1-33
FU1-34
FU1-35

Begrenzt die aktive Frequenz. Der Umrichter arbeitet im
Frequenzbereich zwischen der Frequenzobergrenze [FU1-
35] und Frequenzuntergrenze [FU1-34]; wird eine
Frequenz aullerhalb dieses Bereichs eingegeben, so wird
sie automatisch durch die jeweilige Grenzfrequenz ersetzt.
Einstellbereich: [FU1-30] (Maximalfrequenz) bis [FU1-
32] (Startfrequenz).

8) Vorgang des Inbetriebsetzens

Parameterbezeichnung | Para.-Code Beschreibung

Motorstartvorgang:

FU2-20 [FU2-20]: Start bei Netzspannung EIN

Startmethode FU2-21 [FU2-21]: Neustart nach ,Fehler riicksetzen’

FU2-25 [FU2-25]: Anzahl automatischer Neustarts

FU2-26 [FU2-26]: Verzogerungszeit vor automatischem Neustart
Fur weitere Details, siehe Parameterbeschreibungen.

FU2-22 Die Drehzahlsuchfunktion ist verfugbar bei

Drehzahlsuche- Beschleunigung, Fehler, kurzem Stromausfall, Neustart
. FU2-23 , . , . .
Einstellung FU2-24 nach 'Fehler riicksetzen' und bei automatischem Neustart.

Fir weitere Details siehe Parameterbeschreibungen.

4.3.3 Einstellung von Anwendungsfunktionen

1) PID-Regelung

Der Umrichter kann fiir Prozesssteuerungsaufgaben eingesetzt werden, z.B. um die
Durchflussgeschwindigkeit, das Luftvolumen oder den Druck uber einen PID-Regler zu regeln.

Parameterbezeichnung

Para.-Code

Beschreibung

Einstellung der PID-
Regelung

APP-02 ... APP

-17 | Parameter zur Einstellung der PID-Regelung

Siehe Kapitel 6: PID-Regelung.

2) Externe PID-Regelung

Diese Parameter werden flir externe PID-Regelung verwendet.

Parameterbezeichnung

Para.-Code

Beschreibung

Ext.PID-Einstellungen

APP-80 ... APP

-97 | Parameter flir externe PID-Regelung

Siehe Kapitel 6: Externe PID-Regelung.

3) Vorgeschaltete PID-Regelung
Diese Parameter ermdglichen einen sanften Start der PID-Regelung.

Parameterbezeichnung

Para.-Code

Beschreibung

VorPID-Einstellungen

APP-74 ... APP

-76 | Parameter fur vorgeschaltete PID-Regelung

Siehe Kapitel 6: Vorgeschaltete PID-Regelung.

4) Multimotorenbetrieb
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Der Umrichter steuert ein System von Motoren, in dem der Hauptmotor direkt an den Umrichter angeschlossen
ist und Hilfsmotoren an Umrichterrelais angeschlossen sind und tber Relais ein-/ausgeschaltet werden.

Parameterbezeichnung

Para.-Code

Beschreibung

Multimotorbetriebseinstellungen

APP-40 ... APP-71
1/0-20 ... 1/0-27

Parameter fiir Multimotorbetrieb

= Sjehe Kapitel 6: Multimotorbetrieb.

5) Jog und Multidrehzahlbetrieb

Parameterbezeichnung Para.-Code Beschreibung
Multifunktionseinaand - Werden 1/0-20 ...27 auf 'Speed-H, Speed-M,
Einstellun er? g 1/0-20 ...27 Speed-L' gesetzt, dann ist ein Multidrehzahl-
g betrieb bis zu Drehzahl 17 verfugbar.
Filterzeitkonstante flr Dient zur Entstérung des
X 1/0-29 . ;
Eingang Frequenzeinstellkreises
Drehzahlsollwert DRV-05 ...07 Drehzahlsollwert fir die jeweils eingestellte
1/0-31 ... 1/0-42 | Drehzahlstufe
Beschl.-/Verzog.-Zeit /O-50 . 63 Beschl.-/Verzog.-Zeit fir die jeweils
Einstellung pro Schritt eingestellte Drehzahlstufe
JOG-Frequenz 1/0-30 JOG-Frequenz bei Einstellung auf Jog-Betrieb
Speed-X | Speed-H | Speed-M | Speed-L JOG Drehzahlbefehl Parametercode
0 0 0 0 0 Speed 0 DRV-00
0 X X X 1 Jog freq. 1/0-20
0 0 0 1 0 Speed -1 DRV-05
0 0 1 0 0 Speed -2 DRV-06
1 1 0 1 0 Speed -13 1/0-40
1 1 1 0 0 Speed -14 1/0-41
1 1 1 1 0 Speed -15 1/0-42

6) Zweitmotorbetrieb

Zweitmotorbetrieb wird bendtigt, um zwei Motoren wechselweise durch einen Umrichter zu steuern. Wird der
Signaleingang flr den Zweitmotorbetrieb eingeschaltet, dann ist der Zweitmotorbetrieb aktiv.

digitalen Eingénge

Parameterbezeichnung Para.-Code Beschreibung
Einstellung der Zweitmotorbetrieb ist verfugbar, wenn die
programmierbaren 1/0-20 ...27 programmierbaren digitalen Eingange auf M1...M8

auf 7 {2" Func} gesetzt sind.

Parametereinstellung fir
Zweitmotorbetrieb

APP-20 ... APP-29

Einstellung der Parameter, die fiir den Betrieb des
Zweitmotors bendtigt werden, z.B. Eckfrequenz,
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit, Kippschutzgrenze.

7) Energiesparbetrieb

Mit der Funktion FU1-51 [Energiesparniveau] wird die Ausgangsspannung nach Erreichen der gewiinschten
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Frequenz reduziert um bei Anwendungen, die nach Erreichen der Betriebsdrehzahl mit konstanter Drehzahl
laufen und wenig Drehmoment brauchen, Energie zu sparen. Geeignet um den Energieverbrauch bei Lufter-
oder Pumpenanwendungen abzusenken.

4.4 Betriebsbeispiel

Betrieb U/f-Steuerung + Frequenz-Sollwertvorgabe (iber analogen
Ctrens- Spannungseingang (V1) + Laufbefehl/Stoppbefehl tiber Klemmleiste
beispiel (1) (FX/RX)

[Betriebseinstellungen]
- Steuerungs-/Regelungsart: U/f-Steuerung (,,V/F*)
- Frequenz-Sollwert: 50[Hz], Sollwertvorgabe Uber den analogen Spannungseingang V1
- Beschl.-/Verzdg.-Zeit: Beschleunigungszeit (,,Acc. time®™) = 15 s, Verzogerungszeit (,,Dec. time®) =25 s
- Laufbefehlsquelle: START/STOP Uber FX- bzw. RX-Signaleingang; Steuerlogik: NPN

[Anschluss]

S R(L1) u
AC—0 S(L2) v
INPUT
—o T(L3) w
G
S0
MB8(RX) s1
M7(FX)
M5
M4 3A
M3 3c
M2 3B §
M1
cMm

Potentiometer
2[kohm],1/2wW

Para.-

Schritt | Parameterbezeichnung Code

Beschreibung

Steuerungs-/

1 Regelungsart FU2-60 | Einstellen auf 0 {V/F}.

2 Laufbefehlsquelle DRV-3 | Einstellen auf Fx/Rx-1.

3 g(rjﬂvl\jgptz-uelle DRV-4 | Frequenzsollwertquelle auf Analogeingang V1 einstellen.

4 Sollfrequenz DRV-0 | Sollfrequenz tiber V1 (Potentiometer) auf 50 Hz einstellen.
) _ DRV-1 3esch|eunigung§zeit (Parar_netercode DRV-1) auf 15s

5 Beschl.-/VVerzdg.-Zeit DRV/-2 einstellen. Verzdgerungszeit (Parametercode DRV-2) auf

25 s einstellen.

Der Motor wird in Vorwaértsrichtung wahrend einer
6 FX-Eingang I/0-26 | Beschleunigungszeit von 15 s auf eine Frequenz von 50Hz
beschleunigt, wenn der FX-Eingang eingeschaltet wird.
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Der Motor verzdgert wahrend einer Verzégerungszeit von
25 s bis zum Stillstand, wenn der FX-Eingang
ausgeschaltet wird.

Der Motor wird in Riickwartsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 15 s auf eine Frequenz von 50Hz
beschleunigt, wenn der RX-Eingang eingeschaltet wird.
Der Motor verzdgert wahrend einer Verzégerungszeit von
25 s bis zum Stillstand, wenn der RX-Eingang
ausgeschaltet wird.

= 0.75 ... 30 KW Geréte: Masse fiir Frequenz-Sollwertvorgabe ist die Klemme 5G.
= 37 ... 450 KW Geréte: Masse flir Frequenz-Sollwertvorgabe ist die Klemme CM.

7 Terminal RX 1/10-27

Betriebs-
beispiel (2)
[Betriebseinstellungen]

- Steuerungs-/Regelungsart: U/f-Steuerung (,,V/F*)

- Wechselweiser Betrieb von Erstmotor und Zweitmotor mittels [2nd Func] (Sollwert unterschiedlich)

- Frequenz-Sollwert: Bei mehrstufigem Betrieb Erstmotor 50 Hz als Hauptdrehzahl

Zweitmotor 20 Hz, wenn der Eingang M1 auf mehrstufigen Betrieb eingestellt ist

- Beschl.-/Verzdg.-Zeit: Erstmotor - Beschl.-Zeit: 15 s; Verzdg.-Zeit: 25 s

Zweitmotor - Beschl.-Zeit: 30 s; Verzdg.-Zeit: 40 s

- Laufbefehlsquelle: START/STOP Uber FX- bzw. RX-Signaleingang; Steuerlogik: NPN

[Anschluss]

Zweitmotorbetrieb

—0|0—0 R (L1) 1st
s —s[o-oo-# (12 motor
—0 oo T (L3)
G 2nd
= motor
RX ——o70 M8
EX ——o M7 5G 1st/2nd motor
Jog —=7® mg exchange
1st/2nd M4
rf]ot:r ——o% M3 §é§
select M2 3B
T M1
CM CM
. . Para.- .
Schritt | Parameterbezeichnung Code Beschreibung
1 Steuerungs-/Regelungsart | FU2-60 |Einstellen auf 0 {V/F}.
2 Laufbefehlsquelle DRV-3 |Einstellen auf Fx/Rx-1.

Einstellen auf 0 {keypad-1}.

3 Frequenz-Sollwertquelle DRV-4 Erstmotor - Frequenzeinstellung

Programmierbarer

4 digitaler Eingang M1 1/0-20 |M1 auf “2nd Func.” einstellen
5 Programmierbarer 1/0-21 M2 auf “Speed-L.

digitaler Eingang M2 Zweitmotor — Frequenzeinstellung
6 Frequenzeinstellung fur DRV-0 |Einstellen auf 50[HZ].

Erstmotor
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Beschl.-/VVerzdg.-Zeit DRV-1, i NG .
7 Einstellung fir Erstmotor | DRV-2 Beschl.-/VVerzdg.-Zeit auf 15 bzw. 25 s einstellen.
Frequenzeinstellung fur .
8 Zweitmotor DRV-5 |Einstellen auf 10[Hz].
Beschl.-/Verzdg.-Zeit APP-20, " . .
9 Einstellung fir Zweitmotor | APP-21 Beschl.-/Verzog.-Zeit auf 30 bzw. 50 s einstellen.
Durch Ausschalten der Eingange M1 und M2 sowie des
. Relaisausgangs als Hauptmotor einstellen. Den Motor uber
10 Erstmotorbetrieb den FX- bzw. RX-Signaleingang in Vorwérts-
/Ruckwartsrichtung starten.
Durch Einschalten des Eingangs M1 die Parameter des
Zweitmotors einstellen. Durch Einschalten des Ausgangs
11 |zweitmotorbetrieb MZ die Frequenzelns_tellung auf 20 Hz ar_1dern. Du_rch
Einschalten des Relaisausgangs auf Zweitmotor-Eingang
wechseln. Den Motor tber den FX- bzw. RX-
Signaleingang in Vorwarts-/Ruckwartsrichtung starten.

Betriebsbeispiel (3)

U/f-Steuerung + Frequenz-Sollwertvorgabe iber Analogeingang (V1S) +
Laufbefehl/Stoppbefehl iiber Klemmleiste (FX/RX)

[Betriebseinstellungen]

- Steuerungs-/Regelungsart: U/f-Steuerung (,,V/F*)

- Frequenz-Sollwert: 50 Hz, Sollwertvorgabe tiber den Analogeingang V1S

- Beschl.-/Verzdg.-Zeit: Beschleunigungszeit (,,Acc. time*) = 15 s, Verzdgerungszeit (,,Dec. time*) =25 s
- Laufbefehlsquelle: START/STOP (lber FX- bzw. RX-Signaleingang; Steuerlogik: NPN

[Anschluss]

Potentiometer
2[kohm],1/2wW

MB8(RX)
M7(FX)

R(L1) U
S(L2)
T(L3)

<

SO
S1

5G

Schritt | Parameterbezeichnung I?Jgé' Beschreibung
1 Steuerungs-/Regelungsart FU2-60 | Einstellen auf 0 {VV/F}.
2 Laufbefehlsquelle DRV-3 Einstellen auf 1 {Fx/Rx-1}.
3 Frequenz-Sollwertquelle DRV-4 Einstellen auf 3 {\VV1S}.
4 Sollfrequenz DRV-0 U ber V1S (Potentiometer) auf 50 Hz einstellen.
i R DRV-1 Beschleunigungszeit (Parametercode DRV-1) auf 15 s
> Beschl.-/Verzog.-Zeit DRV-2 und Verzégerungszeit (DRV-2) auf 25 s einstellen.
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Der Motor wird in Vorwartsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 15 s auf eine Frequenz von
50Hz beschleunigt, wenn der FX-Eingang eingeschaltet
wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzogerungszeit von 25 s bis zum Stillstand, wenn der
FX-Eingang ausgeschaltet wird.

Der Motor wird in Rickwartsrichtung wahrend einer
Beschleunigungszeit von 15 s auf eine Frequenz von
50Hz beschleunigt, wenn der RX-Eingang eingeschaltet
wird. Der Motor verzégert wahrend einer
Verzogerungszeit von 25 s bis zum Stillstand, wenn der
RX-Eingang ausgeschaltet wird.

6 FX-Eingang (M7) 10-26

7 RX-Eingang (M8) 10-27

= Hinweis: Wird die Frequenz-Sollwertquelle auf V1S eingestellt, kann der VVorwarts-
/Rickwartslaufbefehl Gber den £12V-Analogeingang gegeben werden. Flr genauere Informationen siehe
Kapitel 6, Beschreibung des Parameters DRV-00.

= Hinweis: Verwenden Sie den Eingang V1 anstatt V1S, wenn "Vorwartslauf sperren’ bzw.
'Rickwartslauf sperren’ aktiv ist. Bei V1S erhélt der Motor die Freigabe sowohl fir Vorwérts- als auch
Rickwartslauf.

= Hinweis: Wird der Umrichter ohne angeschlossenen Motor betrieben, wird iber eine automatische
Schutzfunktion der untenstehende Fehler ausgeldst. In einem solchen Fall beziehen Sie sich auf die
betroffenen Parameter (FU1 57 ... 59). Durch Aus- / Einschalten des Umrichters wird der Fehler quittiert.

DRV » Fault — DRV » Fault
12 HW-Diag 12 No Motor Trip

Ist ein einfacher Testlauf notwendig, z.B. um den allgemeinen Betriebsstatus des Umrichters ohne
angeschlossenen Motor zu prifen, dannist FU1-57 (,No Motor Sel*) auf [No] zu setzen.

FU1 » No Motor Sel — FU1 » No Motor Sel

57 Yes 57 No
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KAPITEL 5 -

PARAMETERLISTE

5.1 Parametergruppen

Die Parameter eines iP5A-Umrichter sind nach ihrer Anwendung in 5 Funktionsgruppen eingeteilt. Die
jeweilige Gruppenbezeichnung, Anzeige auf dem LCD-Display und ihr Inhalt sind in folgender Tabelle

zusammengefasst.
Gruppenname Anzeige auf LCD-Bedienteil Beschreibung

DRIVE DRV »T/K 0.0 A Grundlegende Parameter wie Zielfrequenz,

[DRV] 00 STP  0.00Hz Beschl.-Verzogerungszeit, etc.

FUNCTION 1 FUI » Jump code Parameter fur grundlegende Funktionen

[FU1] 00 1 wie Maximalfrequenz, Schutzfunktionen, etc.

FUNCTION 2 FU2 » Jump code Parameter fiir Anwenderfunktionen

[FU2] 0 L wie Frequenzsprung, Frequenzgrenze, etc.
Parameter fiir Ablauffunktionen: Einstellung

Input/Output I/O » Jump code . - -

(/0] 00 i der programmierbaren digitalen Eingange und
Analogeingaben, automatischer Betrieb, usw.
Parameter fur anwendungsspezifische

APPLICATION APP »  Jump code _ _ 955 _

[APP] 00 100 1 Funktionen wie PID-Regelung, MMC (Multi-
Motor-Steuerung), etc.
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5.2 Parameterliste
[DRV-Gruppe

cope | Befenls- Beschreibung AOEEIEE ST LD Einstellbereich BT ST o
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
Sollfrequenz
DRV-00 (Ausgangsfrequenz wahrend
) 9100 Motorbetrieb, Sol!frequenz Cmd. freq 0 to FU1-30[Hz] 0[Hz] @] 6-1
wéhrend Motorstillstand),
Ausgangsstrom (LCD)
Beschleuni- 0(1751;50;(;»/;/ 201[s]
DRV-01| 9101 - Acc. Time 0 to 6000 [s] o 6-2
gungszeit | 110...450kW 60 [s]
(150...600PS)
Verzoge- %1751;;);(:;/ S0[s]
DRV-02 | 9102 . Dec. time 0 to 6000 [s] o 6-2
rungszeit | 110...450kwW 90 [s]
(150...600PS)
0 (Keypad)
Laufbefehlsquelle . 1 (FX/Rx-1 1
DRV-03| 9103 | aRT/STOP-Signalquelle)| ~ DVemo% |5 EFX/RX-Z; Fxrxn) | X | O
3 (Int. 485)
0 (Keypad-1)
1 (Keypad-2)
2(V1)
Frequenz-Sollwertquelle 3 (V1S) 0
DRV-04 | 9104 (Quelle des Freq mode 4(1) (Keypad-1) X 6-4
Frequenzsollwertsignals) 5 (V1+l)
6 (Pulse)
7 (Int. 485)
8 (Ext. PID)
DRV-05| 9105 Schrittfrequenz 1 Step freq-1 10 [HZ] 0
DRV-06 | 9106 Schrittfrequenz 2 Step freq-2 0 to FU1-30[HZ] 20 [HZ] 0 6-4
DRV-07 | 9107 Schrittfrequenz 3 Step freg-3 30 [Hz] 0]
DRV-08| 9108 Ausgangsstrom Current *[A] *[A] * 6-5
DRV-09 | 9109 Motordrehzahl Speed * [rpm] * [rpm] * 6-5
DRV-10| 910A |Zwischenkreisgleichspannung DC link Vtg *[V] *[V] * 6-5
DRV-11| 910B | Benutzerdefinierte Anzeige User disp Ausgangs- * 6-5
spannung [V]
DRV-12 | 910C Aktuelle Fehleranzeige Fehlercode * * * 6-6
DR(\Z/) 141 910e ﬁgggﬁzgﬁngljg'ré Tar. Out. Freg. * [Hz] * [Hz] * 6-6
DRV-15 Anzeige der Soll-/
@) 910F RUckah?ungsfrequenz Ref. Fbk. Freq. *[Hz] * [Hz] * 6-7
DRV-16 | 9110 Drehzahl-Einheit Hz/Rpm Disp Hz oder Rpm Hz ) 6-7
DR(\Z/)-18 9112 PID-Parameter E g *[Hz] * [Hz] X 6-7
DRV-19 | 9113 A/D-Parameter \\//118 V|2 * * X 6-7
DR(\;)—ZO 9114 Ext. PID-Parameter E g % % X 6-8
1 (Cntl&RefStop)
2 (Control Stop)
3 (Ref Only) Cntl&RefSto

DRV-22 | 9116 |Lokal/Extern LocalRemKey 4 (Cntl&Ref Run) D (0] 6-8
5 (Control Run)
6 (Disable)
1 (Minimum Spd)
2 (Last Spd)

. . . 3 (Preset Spd 1) Disable

DRV-23| 9117 |Bedienteilreferenzbetrieb Key Ref Mode 4 (Stop) (AUS) (0] 6-9
5 (Fault)
6 (Disable)

DRV-91| 915B Laufbefehlsquelle 2 Drive mode2 0 (Keypad) 1 X
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cems ||ZEEns Beschreibung Anzeige auf LCD- | g4 ciolibereich Pierks i RlmBelic e e
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
4) 1 (FX/Rx-1) (FX/Rx-1)
2 (Fx/IRx-2)
0 (Keypad-1)
1 (Keypad-2)
. 200 0

DRV-92 | 915C Fequenzsignalquelle 2 Freq mode2 2 8;15) (Keypad-1) X
5 (V1+)
6 (Pulse)

*[__] Die grau hervorgehobenen Parametercodes sind versteckte Parameter, die dann erscheinen, wenn die mit ihnen
verknipften Funktionen einzustellen sind.

(1) Die Einheit der Drehzahl wird von [Hz] in [%] gedndert, wenn DRV-16 auf [Rpm] (min-1) gesetzt wird. Die
anwenderspezifische Einheit wird nur angezeigt, wenn APP-02 auf [Yes] und wenn APP-06 entweder auf [1], [V1]
(Strom, Spannung) oder [Pulse] (Impuls) eingestellt wird und wenn einer der Parameter 1/0-86...1/0-88 entweder auf
[Speed] (Drehzahl in Hz oder min-1), [Percent] (Prozentsatz in 100-1), [Bar], [mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in bar,
mbar, kPa oder Pa) eingestellt wird.

Die Ausgangsfrequenz wird im Parameter DRV-00 in der Einheit Hz (Hertz) oder Rpm (min-1) angezeigt,
wahrend der Umrichter lauft.

Ist der Umrichter inaktiv, wird der Sollwert in der anwenderspezifischen MaReinheit (Einheit des PID-Reglers)
im Parameter DRV-00 angezeigt.

(2) DRV-15, DRV-18 werden nur angezeigt, wenn APP-02 [proc PI mode] auf “Yes” gesetzt ist. Ebenso wird die
anwenderspezifische Einheit nur angezeigt, einer der Parameter 1/0-86...1/0-88 entweder auf [Speed] (Drehzahl in Hz
oder min-1), [Percent] (Prozentsatz in 100-1), [Bar], [mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in bar, mbar, kPa oder Pa)
eingestellt wird.

(3)DRV-20 wird nur angezeigt, wenn APP-80 [ExtProcess PI Mode] auf “Yes” gesetzt ist.

(4) DRV-91/92 werden nur angezeigt, wenn DRV-22 auf [2nd Source] gesetzt ist.
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Kapitel 5 - Parameterliste

[FU1-Gruppe]

Befehls- . Anzeige auf LCD- . . Werks Im Betr. .
celis adresse BB AN Bedienteil ErrsiEllozEEs einstellung |einstellb. SEIE
1-74
FU1-00 | 9200 Sprung zu Codenummer.. Jump code (Nur LCD-Bedienteil 1 @] 6-10
verwenden)
0 (None)
FU1-01 | 9201 Laufrichtungsschutz Run prevent 1 (Fwd prev) 0 ((L\l%?e) X 6-10
2 (Rev prev)
0 (Linear)
FU1-02 | 9202 Beschleunigungskurve Acc. Pattern 1 (S-curve) 0 (Linear) X 6-10
2 (U-curve)
0 (Linear)
FU1-03 | 9203 Verzdgerungskurve Dec. Pattern 1 (S-curve) 0 (Linear) X 6-10
2 (U-curve)
FU1-04 Startkurve fiir 'S'-Beschl./- 5 0 LRI
(5) 9204 Verzgerungskurve Start SCurve 0 - 100 [%] 50 [%] X Bt
It
- P (_D_I EI
Endkurve fiir 'S-Beschl.-/ 0 0 S
FU1-05 [ 9205 Verzogerungskurve End SCurve 0 - 100 [%] 50 [%] X of E,{n
2sU
Ct.
. 0 (No)
FU1-10 | 920A Vorheizen Pre-Heat mode 0 (No) X
1 (Yes)
: 6-11
FU1-11 | 920B Vorheizwert Pre Heat level 1-50 [%] 30 (%) X
FU1-12 | 920C Vorheizlast Pre Heat Perc 1-100 [%] 50 (%) X
0 (Accel)
FUL-20 | 9214 Startmodus Start mode 1| (cstart) 0 (Accel) X 6-12
(Beschleunigen)
2 | (Flying-start)
FU1-21 . . .
(6) 9215 | Start-Gleichstrombremszeit DcSt time 0-60 [s] 0.1s] X 6-12
FU1-22 | 9216 | Start-Gleichstrombremswert DcSt value 0 - 150 [%] 50 [%] X
0 (Decel)
FU1-23 | 9217 Stoppmodus Stop mode ! (De-brake) 0 (Decel) X 6-12
2 (Free-run) (Verzogem)
3 (Flux-brake)
FU1-24 Gleichstrombremsung .
7 LA Einschaltverzégerung (Zeit) S B=GUIH SAIR s
FU1-25 | 9219 Gleichstrombremsfrequenz DcBrk freq 0.1-60 [Hz] 5[Hz] X i
FU1-26 | 921A Gleichstrombremszeit DcBr time 0-60 [s] 1[s]
FU1-27 | 921B Gleichstrombremswert DcBr value 0 - 200 [%] 50 [%] X
. . 0 (No)
FU1-28 | 921C Sicherheitshalt Safety Stop 0 (No) X 6-14
1 (Yes)
FU1-29 | g21p | Frequenz der Spannungs- Line Freq 40 - 120 [Hz] 60.00[Hz] | X 6-14
versorgung (Netzfrequenz)
FU1-30 | 921F |Eckfrequenz (Knickfrequenz) Base Freq 30 - 120 [HZ] 60.00 [Hz] X 6-15
FU1-31 | 9220 Startfrequenz Start Freq 0.01 - 10 [Hz] 60.00 [Hz] X 6-15
FU1-32 | 9220 Startfrequenz Start Freq 0.01 - 10 [Hz] 0.50 [Hz] X 6-15
FU1-33 | 9221 Frequenzober- und - Freq limit 0 (No) 0 (No) X 6-15




Kapitel 5 — Parameterliste

cope | Befenls- Beschreibung AOEEES BT LD Einstellbereich (ke IR
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
untergrenze Ja/Nein 1 (Yes)
FU1-34 .
®) 9222 Untere Grenzfrequenz Lim Lo Freq 0-FU1-35 0.50 [Hz] o 6-15
FU1-35 | 9223 Obere Grenzfrequenz Lim Hi Freq FU1-34 — FU1-30 60.00 [Hz] X 6-15
0 (Linear)
FU1-40 | 9228 U/f-Kennlinie VIF Pattern 1 (Square) 0 (Linear) X 6-16
2 (User V/IF)
FU1-41 Benutzerdefinierte U/f-
) 9229 Kenninie — Frequenz 1 User freq 1 0 - FU1-30 15.00 [HZz] X
i | g | ZEAUEETEEATCRE LT User volt 1 0 - 100 [%] 25 [%] X
Kenninie — Spannung 1
Benutzerdefinierte U/f-
FU1-43 | 922B Kenninie — Frequenz 2 User freq 2 0 - FU1-30 30.00 [Hz] X
SUas | opa || ZEIUZERENTEABUME User volt 2 0- 100 [%] 50 [%] X
Kenninie — Spannung 2 6-16
Benutzerdefinierte U/f-
FU1-45 | 922D Kenninie — Frequenz 3 User freq 3 0 - FU1-30 45.00 [Hz] X
Benutzerdefinierte U/f- . .
FU1-46 | 922E Kenninie — Spannung 3 User volt 3 0 - 100 [%] 75 [%] X
Uy | epme || EEUZETENIERBIONE User freq 4 0- FU1-30 60.00[HZ] | X
Kenninie — Frequenz 4
Benutzerdefinierte U/f- . B
FU1-48 | 9230 Kenninie — Spannung 4 User volt 4 0 - 100 [%] 100[%] X
i Eingangsspannung i 0 0 i
FU1-49 | 9231 (in % der Netzspannung) VAC 380.0V 73-115.0 [%] 86.4 [%] X 6-17
FU1-50 [ 9232 Motornennspannung Motor Volt 0-600 [V] 380 [V] X 6-17
0 (None)
FU1-51 [ 9233 Energiesparbetrieb Energy save 1 (Manual) 0 (No) X
2 (Auto) 6-17
FU1-52 - - . . .
(10) 9234 Energieeinsparung (in %) Manual save% 0 - 30 [%] 0 [%] (0]
FU1-54 | 9236 Kumulative KiloWattHour M kWh * X 6-18
Leistungsanzeige
FU1-55 | 9237 Umrichtertemperatur Inv. Temp. 0 - 160 [Grad] X 6-18
FU1-56 | 9238 Motortemperatur Motor Temp. 0 - 160 [Grad] X 6-18
FU1-57 [ 9239 | Testlauf ohne Motor Ja/Nein No Motor Sel 2 ((I;l:s)) 0 (No) X 6-18
FU1-58 | 923A Fehlerausldsestromgrenze No Motor Level 5 - 100 [%] 5 [%] X 6-18
FU1-59 [ 923B Fehlerauslosezeit No Motor Time 0.5-10.0 [s] 3.0 [s] X 6-18
i 0 (No)
FU1-60 | g23c |Elektronischer Thermoschutz) gy ooy 1(Yes) o | 619
Ja/Nein 1 (Yes)
Ful-61 | gz3p | Elektron. Temperatumiveau | gy g i FU1-62-200[%] | 150 [%] o | 619
fur 1 Minute
) Elektron. Temperaturniveau 50 - FU1-61 o )
FU1-62 923E Dauerbetrieb ETH Cont (Maximum 150%)) 120 [%] O 6-19
" 0 (Self-cool)
FU1-63 | 923F Art der Motorkiihlung Motor type 1 (Forced-cool) 0 (Self-cool) @] 6-19
FU1-64 [ 9240 U berlast-Warnschwelle OL level 30 - 110 [%] 110 [%] 0 6-20
FU1-65 | 9241 U berlast Warnzeit OL time 0-30[s] 10 [s] 0 6-20
5 il 0 No
FUL-66 | o242 | Fehlerauslosenbeiliberlast) o) oo (No) 0 (No) o | 620
Ja/Nein 1 (Yes)
FU1-67 U berlast- i 0 0 i
1) 9243 Fehlerausloseschvelle OLT level 30 - 150 [%] 120[%] 0 6-20
S | gpan || UECHEEESHETESIEE OLT time 0-60[s] 60 [s] 0 6-20
verzogerungszeit
FU1-69 | 9245 | SchutzbeiPhasenverlust Trip select 000 - 111 (Bit Set) 100 o | &2

(Ein-/Ausgangsspannung)
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cope | Befenls- Beschreibung Anzeige auf LCD- | ginciolinereich WS DS o
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
FU1-70 | 9246 Kippschutz Ja/Nein Stall Mode. ygs No X 6-21
FU1-71 | 9247 Kippschutzpegel Stall level 30 - 200 [%] 110[%] X 6-21
FU1-72 | 9248 Beschl -/\Verz6g.- Acc/Dec ch F 0 - FU1-30 0 [Hz] X 6-21
Rampenéanderungsfrequenz
( 0 Max fre
FU1-73 | 9249 Referenzfrequenz f"ur Acc/Dec freq ( i) 0 (Max freq) X 6-21
Beschleun. & Verzdg. 1 (Delta freq)
] 0 (0.015)
FUL-74 | 924A Beschl.-/Verzog.- Time scale 1 (015 1(0.159) o | e
Zeitskalierung
2 (15s)
Frequenz oben/unten 0 (No)
FU1-75 | 924B speichern Ja/Nein UpDnSaveMode 1 (Yes) 0 (No) X 6-22
FU1-76 Zu speichernde Frequenz
(31) 924C oben/unten UpDnSaveFreq Startfreq. - 120[Hz] 0.00Hz @] 6-22

* ] Die grau hervorgehobenen Parametercodes sind versteckte Parameter, die dann erscheinen, wenn die mit ihnen
verknlpften Funktionen einzustellen sind.
(5) Werden nur angezeigt, wenn FU1-02, FU1-03 auf [S-Kurve] eingestellt sind.
(6) Werden nur angezeigt, wenn FU1-20 auf [DC-Start] eingestellt ist.

(7) Werden nur angezeigt, wenn FU1-23 auf [DC-Bremse] eingestellt ist.

(8) Werden nur angezeigt, wenn FU1-33 auf [Ja] eingestellt ist.
(9) Werden nur angezeigt, wenn FU1-40 auf [Benutzerdef.] eingestellt ist.
(10) Werden nur angezeigt, wenn FU1-51 auf [Manuell] eingestellt ist.
(11) Werden nur angezeigt, wenn FU1-66 auf [Ja] eingestellt ist.
(31) Werden nur angezeigt, wenn FU1-75 auf [Ja] eingestellt ist.
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[FU2-Gruppe

cope | Befenls- Beschreibung RS ST LD Einstellbereich e L (e
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
1-95
FU2-00 | 9300 | Sprung zu Codenummer... Jump code (Nur LCD-Bedienteil 40 0o 6-23
verwenden)
FU2-01 | 9301 Letzter Fehler 1 Last trip-1 Durch Driickenvon {5 (none) * 6-23
[ENTER] und den
FU2-02 9302 Letzter Fehler 2 Last trip-2 Pfeiltasten konnen |0 (None) * 6-23
FU2-03 | 9303 Letzter Fehler 3 Last trip-3 Frequenz, Stromund [0 (None) * 6-23
FU2-04 | 9304 Letzter Fehler 4 Last trip-4 Betriebszustand zum [g~ (None) * 6-23
- Zeitpunkt der Stérung N
FU2-05 | 9305 Letzter Fehler 5 Last trip-5 abgefragt werden. 0 (None) 6-23
o : 0 (No)
FU2-06 | 9306 Fehlerhistorie 16schen Erase trips 0 (No) 0 6-23
1 (Yes)

FU2-07 | 9307 Haltezeit Dwell time 0-10[s] 0 [s] X 6-23
FL(J122)O 8| 9308 Haltefrequenz Dwell freq FU1-32 - FU1-30 5 [Hz] X 6-23
i 0 (No)

FU2-10 | 930A ..bF requenzbereiche Jump Freq 0 (No) X 6-23

Uberspringen Ja/Nein 1 (Yes)
FU2-11 | 9308 jump 1o 1 10 [HZ] 0
(13) Untere Sprungfrequenz 1 Jump 0 - FU2-12
FU2-12 | 930C [ Obere Sprungfrequenz 1 jump Hi 1 FU2-11 - FU1-30 15 [HZ] o
FU2-13 | 930D | uUntere Sprungfrequenz 2 jump lo 2 0 - FU2-14 20 [Hz] 0
996-23
FU2-14 | 930E | Obere Sprungfrequenz 2 jump Hi 2 FU2-13 - FU1-30 25 [HZ] O
FU2-15 [ 930F | untere Sprungfrequenz 3 jump lo 3 0 - FU2-16 30[Hz] o
FU2-16 [ 9310 | Obere Sprungfrequenz 3 jump Hi 3 FU2-15 - FU1-30 35[Hz] o
- 0 (No)
FU2-20 | 9314 Start bei Eln_schalten Power-on run 0 (No) 0
Ja/Nein RST restart
1 (Yes)
6-24
Neustart nach 'Fehleranzeige 0 (No)
FU2-21 | 9315 riicksetzen' (Fehler quitt.) RST restart 0 (No) o
Ja/Nein 1 (Yes)
Neustart nach 0 (No)
FU2-22 | 9316 Spannungsunterbrechung IPF Mode 0(No) X 6-25
Ja/Nein 1 (Yes)
Hpgs | caip | VEBERUETECHE SS I-gain estimated SS  |estimated SS| O | 6-25
Drehzahlsuche
FU2-25 | 9319 | Anzahlautomatischer Retry number 0-10 0 0 6-26
Neustarts
FU2-26 Verzdgerungszeit vor ) _
(15) 931A automatischem Neustart B CREY U= LE 0 6-26
FU2-27 | 931B | Drehzahlsuche Stromgrenze Flying Perc 30 - 160 70% X 6-25




Kapitel 5 - Parameterliste

CODE Bz Beschreibung Anzelgeiauf I.‘CD' Einstellbereich _Werks— I.m L Seite
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
0 (0.75kW)
1 (1.5kW)
2 (2.2kW)
3 (3.7kW)
4 (5.5kW/)
5 (7.5kW/)
6 (11.0kW)
7 (15.0kW)
8 (18.5kW)
9 (22.0kW)
10 (30.0kW) * Abhangig
Nennleistung des Motors Motor select 11 (37.0kW) von der X
FU2-40 | 9328 |[(5.5...450 kW) 12 (45.0kw) Umrichterleis
13 (55.0kW) tung 6-26
14 (75.0kW)
15 (90.0kW)
16 (110.0kW)
17 (132.0 kW)
18 (160.0 kW)
18 (220.0 kW)
20 (280.0 kw)
21 (315.0 kW)
22 (375.0 kW)
23 (450.0 kW)
* Die Umrichterleistung wird automatisch auf die Motornennleistung eingestellt. Ggf. Wert einstellen.
FU2-41 | 9329 Polzahl des Motors Pole number 2-12 4 X 6-26
FU2-42 | 932A Nennschlupf des Motors Rate-Slip 0.00 - 10.00 T X
Nennstrom des Motors Abhangig
FU2-43 | 932B . Rated-Curr 1.0 -999.9 [A] von der X
(Effektivwert) Motor-
Leerlaufstrom des Motors ;

- - — leistun -
FU2-44 | 932C (Effektivwert) Noload-Curr 0.1-999.9 [A] g X 6-26
FU2-46 | 932E Massentragheitsmoment Inertia rate 0-40 0 X

Verstarkung fur - 0 0
FU2-47 932F Motordrehzahlanzeige RPM DisplayGn 1- 1000 [%] 100 [%] 0o
0.7...15
5.5...22kW
[kHz]
5.0 [kHZ]
0.7...10
30kwW
[kHz]
) . 0.7..4
FU2-48 | 9330 Tréagerfrequenz Carrier freq 37..75kW [kHZ] 4.0 [kHz] 0 6-28
z
0.7..3
90...280kW 3.0 [kHz]
[kHz]
315...450k | 0.7..2
2.0 [kHz]
w [kHz]
0 Normal
FU2-49 | 9331 PWM-Typ PWMTechnique ( ) 0 (Normal ) X 6-28
(Low leakage)
FU2-52 | 9334 [ sicherheitshalt Verzog.-zeit |Dec Rate 1.0-100.0 [s] 100.0 [s] 6-28
Fu2.s3 | 9335 Sicherheitshalt Ausgangs- safety_perc 2500 21 6-28
spannungssenkung in %
0 (VIF)
FU2-60 | 933C | Steuerungs-/Regelungsart Control Mode 1 | (Slip compen) 0 (VIF) X 6-29
2 (Sensorless)
. . 0 (No)
FU2-61 | 933D Auto Tuning Ja/Nein AutoTuneEnbl 0 (No) X
1 (Yes) 6-30
FU2-62 | 933E | Statorwiderstand des Motors %Rs 0.01-20[%] 4[%] X
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Befehls- . Anzeige auf LCD- . . Werks- | Im Betr. .
Golbis adresse EEEBITEI T Bedienteil Sl EEEEn einstellung |einstellb. S
FU2-63 | 933F | Streuinduktivitét des Motors %Lsigma 0.01-100[%] 12[%] X 6-30
FU2-64 . .
(16) 9340 Vorerregungszeit PreEx time 0-60][s] 1[s] X 6-31
Drehmomentboost manuell 0 (Manual)
FU2-67 | 9343 . Torque boost 0 (Manual) X
oder automatisch 1 (Auto)
0.75..90kW [0to 15| 2.0 [%]
FU2-68 | 9344 | Drehmomentboost vorwarts Fwd boost X 6-31
110..450kW | [%] | 1.0[%]
0.75..90kW [g 10 15| 2.0 [%]
FU2-69 | 9345 |Drehmomentboost riickwarts Rev boost X
110...450kwW | [%] 1.0 [%]
FU2-80 | 9350 Anzeige bei Einschalten PowerOn Disp 0-12 0 0 6-32
Benutzerdef. Anzeige Voltage Voltage
Fu2-81 | 9351 19 User Disp g g o | 632
Spannung oder Leistung Watt (Spannung)
FU2-82 | 9352 Software-Version iP5A S/W Ver Ver X.X Ver X.X * 6-33
FU2-83 | 9353 Letzte Fehlerzeit LastTripTime | X:XXXX: XXX X:X * X
FU2-84 | 9354 Zeit nach Einschalten On-time XXX XX XX XXX * X 6-33
FU2-85 [ 9355 Laufzeit Run-time XXX XX XX XXX * X
FU2-87 | 9357 Leistungseinstellung Power Set 0.1...400 % 100 0 6-33
0 Default
FU2-90 | 935A Parameteranzeige Para. disp 1 (All Para) 0 (Default) 0 6-33
2 (Diff Para)
Parameter ins Bedienteil 0 No
Fu2-91 | 935B _ Para. Read _— 0 (No) X | 633
einlesen 1 (Yes)
Parameter in den Umrichter 0 No
Fu2-92 | 935C ‘ Para. Write - 0 (No) X | 633
schreiben 1 (Yes)
0 (No) 1 (All Groups)
2 (BAS) 3 (DRV)
FU2-93 | 935D Parameter initialisieren Para. Init 4 (FU1) 5 FU2) 0 (No) X 6-34
6 (1/0) 7 (EXT)
8 (COM) 9(APP)
FU2-94 | 935E Parameter-Schreibschutz Param. Lock 0 - 9999 0 0 6-34
. 0 (No)
FU2-95 | 935F Parameter speichern Param. save ) (ves) 0 (No) X 6-34
es

* ] Die grau hervorgehobenen Parametercodes sind versteckte Parameter, die dann erscheinen, wenn die mit
ihnen verknlpften Funktionen einzustellen sind.

(12) FU2-8 wird angezeigt, wenn FU2-07 auf [1...10 s] eingestellt ist.

(13) FU2-11 wird angezeigt, wenn FU2-10 auf [Ja] eingestellt ist.

(15) FU2-26 wird angezeigt, wenn FU2-25 [Anzahl Neustarts] auf [1..10] eingestellt ist.

(16) FU2-64 wird angezeigt, wenn FU2-60 auf [Sensorlos] eingestellt ist.

Tabelle 1: Zu schaltende Frequenzen und Werkseinstellung fir die jeweilige Umrichterleistung

Umrichterleistung Einstellbereich Werkseinstellung
0.75 ... 22 kKW 0.7 ... 15 [kHZ]
5.0 [kHz]
30 kw 0.7 ... 10 [kHz]
37 .. 75 kKW 0.7 ... 4 [kHz] 4.0 [kHZ]
90 ... 280 kW 0.7 ...3 [kHz] 3.0 [kHz]
315 ... 450 kW 0.7 ... 2 [kHz] 2.0 [kHZ]
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[1/O-Gruppe]

CODE Befehls- Beschreibung Anzelge_auf I__CD- Einstellbereich _Werks- I_m Betr. Seite
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
1/0-00 9400 Sprung zu Codenummer... Jump code 1-98 1 ) 6-35
1/0-01 Filterzeitkonstante fiir V1- .
9401 o V1 Filter 0 - 9999 [ms] 10 [ms] o)
7) Signaleingang
1/0-02 | 9402 [Min. Eingangsspannung V1 V1 volt x1 0-12[V] 0.00 [V] 0
Zur min. Eingangsspannung 0 - FU1-30 [HZ]
1/0-03 | 9403 " V1 Freq yl 0.00 [Hz] o) 6-35
V1 gehérige Frequenz 0 - 100.00 [**](18)
1/0-04 | 9404 |Min. Eingangsspannung V1 V1 volt x2 0-12[V] 10 [V] 0
Zur max. Eingangsspannung 0 - FU1-30 [HZ]
1/0-05 | 9405 _ V1 Freq y2 60.00 [Hz] o)
V1 gehdrige Frequenz 0-100.00 [**] (18)
Filterzeitkonstante fur 1- .
1/0-06 | 9406 | " I Filter 0 - 9999 [ms] 10 [ms] o)
Signaleingang
1/0-07 | 9407 [Min. Eingangsstrom I I curr x1 0-20[mA] 4[mA] 0
Zum min, Eingangsstrom | 0 - FU1-30 [HZ]
1/0-08 | 9408 i | Freq yl 0.00 [Hz] o)
gehorige Frequenz 0 - 100.00 [**](18)
6-36
Filterzeitkonstante fur I-
1/0-09 | 9409 | “ I curr x2 0-20 [mA] 20 [mA] o)
Signaleingang
: 0 - FU1-30 [Hz]
Zum max. Eingangsstrom |
1/0-10 | 940A o | Freq y2 60.00 [Hz] o)
gehdrige Frequenz 0 - 100.00 [*¥](18)
0 (A+B)
1/0-11 9408 Impulseingangstyp P Pulse set 1(A) (0]
1 (A)
1/0-12 940C Impulseingangsfilter P filter 0 - 9999 [ms] 10 [ms] 0O
Impulseingang min.
1/0-13 | 940D P pulse x1 0 - 10 [KHZ] 0 [kHz] o)
Frequenz
Zur min. Impulseingangs- 0 - FU1-30 [Hz]
1/0-14 | 940E |frequenz I/0-13 gehorige P freq y1 0 [Hz] 0 6-36
Frequenz 0 - 100.00 [**](18)
Impulseingang max.
yo-15 | 940F |"P 9ang P pulse X2 0 - 100 [kHz] 10 [kHz] o)
Frequenz
Zur max. 0 - FU1-30 [HZ]
1/0-16 | 9410 |impulseingangsfrequenz I/O- P freq y2 60.00 [Hz] 0
- * K
15 gehorige Frequenz 0-100.00 [**](18)
0 (None)
Kriterium fir Verlust des ) 0 (None)
1/0-17 9411 . . Wire broken 1 (half of x1) (@)
Analogeingangssignals (Kein)
2 (below x1)
0 (None)
Betriebsverhalten bei Verlust 1 (FreeRun) 0 (None) 6-38
1/0-18 9412 ) Lost command O
des Frequenz-Sollwertsignals 2 (Stop) (Kein)
3 (Protection)
Wartezeit nach Verlust des _
1/0-19 | 9413 _ Time out 0.1-120s] 1.0 [3] o)
Frequenz-Sollwertsignals
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Befehls- Anzeige auf LCD- Einstellbereich Werks-  |Im Betr.

adresse EEEBITEI T Bedienteil einstellung |einstellb. SEIE

CODE

0 (Speed-L)

1 (Speed-M)

2 (Speed-H)

3 (XCEL-L)

4 (XCEL-M)

5 (XCEL-H)

6 (DC-Bremse)
7 (2nd Func)

8 (Exchange)

9 (- Reserved -)
10 (Up)

11 (Down)

13 (Ext Trip)

14 (Pre-Heat)

15 (iTerm Clear)
16 (Open-loop)
Festlegung des 17 (LOC/REM)
1/0-20 | 9414 |programmierbaren digitalen M1 Define 18 (Analog hold) 0(Speed-L) [ ©
Eingangs 'M1' 19 (XCEL stop)
20 (P Gain2)

21 -Reserved-
22 (Interlockl)
23 (Interlock2) 6-38
24 (Interlock3)
25 (Interlock4)
26 (Speed_X)

27 (RST)

28 (BX)

29 (JOG)

30 (FX)

31 (RX)

32 (ANA_CHG)
33 (Pre-Excite)
34 (Ext PID Run)
35 (Up/Dn ClIr)

Festlegung des programmier- . )
1/0-21 9415 .. . M2 define Genau wie 1/0-20 | 1 (Speed-M) )
baren digitalen Eingangs M2

Festlegung des programmier- . )
1/0-22 9416 L. . M3 define Genau wie 1/0-20 | 2 (Speed-H) O
baren digitalen Eingangs M3

Festlegung des programmier- . .
1/0-23 9417 L . M4 define Genau wie 1/0-20 27 (RST) O
baren digitalen Eingangs M4

Festlegung des programmier- . . 12 (Stop/3-
1/0-24 9418 . . M5 define Genau wie 1/0-20 . X
baren digitalen Eingangs M5 wire )

Festlegung des programmier- . .
1/10-25 9419 L. . M6 define Genau wie 1/0-20 29 (JOG) @]
baren digitalen Eingangs M6
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5-12

CODE Befehls- Beschreibung Anzelge_auf LCD- Einstellbereich .Werks- Im Betr. Seite
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
Festlegung des programmier- . .
1/0-26 941A o . M7 define Genau wie 1/0-20 30 (FX) o]
baren digitalen Eingangs M7
Festlegung des programmier- . .
1/10-27 941B o . M8 define Genau wie 1/0-20 31 (RX) o]
baren digitalen Eingangs M8
Signalzustand der 00000000000/ 6-38
1/0-28 941C o In status 00000000000 *
Steuereingénge 11111111111
Filterzeitkonstante fir die
1/0-29 941D |programmierbaren digitalen Ti Filt Num 2 -1000 [ms] 15 @]
Eingange
1/0-30
(19) 941E |JOG-Frequenz Jog Speed 10 [Hz] (¢}
1/0-31 941F |Schrittfrequenz 4 PresetSpd- 4 40 [Hz] (@]
1/0-32 9420 [Schrittfrequenz 5 PresetSpd -5 50 [Hz] O
1/0-33 9421 |Schrittfrequenz 6 PresetSpd -6 40 [Hz] 0O
1/0-34 9422 [Schrittfrequenz 7 PresetSpd -7 30 [HZ] O
1/0-35 9423 |Schrittfrequenz 8 PresetSpd -8 20 [Hz] 0O
3 0 - FU1-30 6-42
1/0-36 9424  [Schrittfrequenz 9 PresetSpd -9 10 [Hz] O
1/0-37 9425 |Schrittfrequenz 10 PresetSpd -10 20 [Hz] 0O
1/0-38 9426 |Schrittfrequenz 11 PresetSpd -11 30 [HZ] (@)
1/0-39 9427 |Schrittfrequenz 12 PresetSpd -12 40 [Hz] 0O
1/0-40 9428 [Schrittfrequenz 13 PresetSpd -13 50 [Hz] O
1/0-41 9429 [Schrittfrequenz 14 PresetSpd -14 40 [HZ] O
1/0-42 942A |Schrittfrequenz 15 PresetSpd -15 30 [Hz] 0O
Beschleunigungszeit 1 .
1/0-50 9432 . . Acc time-1 0 - 6000 [s] 20 [s] 0]
(fur Schrittfrequenz)
Verzdgerungszeit 1 .
1/0-51 9433 . . Dec time-1 0 - 6000 [s] 20 [s] 0]
(fur Schrittfrequenz)
1/0-52 Beschleunigungszeit 1 .
9434 . . Acc time-2 0 - 6000 [s] 30 [s] (6]
(20) (fur Schrittfrequenz)
1/0-53 9435 |Verzbgerungszeit 2 Dec time-2 0 - 6000 [s] 30 [s] O
1/0-54 9436 [Beschleunigungszeit 3 Acc time-3 0 - 6000 [s] 40 [s] (¢}
1/0-55 9437 |Verzbgerungszeit 3 Dec time-3 0 - 6000 [s] 40 [s] O 6-43
1/0-56 9438 [Beschleunigungszeit 4 Acc time-4 0 - 6000 [s] 50 [s] (¢}
1/0-57 9439 [Verzbgerungszeit 4 Dec time-4 0 - 6000 [s] 50 [s] O
1/0-58 943A [Beschleunigungszeit 5 Acc time-5 0 - 6000 [s] 40 [s] (¢}
1/0-59 943B |Verzbgerungszeit 5 Dec time-5 0 - 6000 [s] 40 [s] O
1/0-60 943C |Beschleunigungszeit 6 Acc time-6 0 - 6000 [s] 30 [s] (¢}
1/0-61 943D [Verzdgerungszeit 6 Dec time-6 0 - 6000 [s] 30 [s] O
1/0-62 943E |Beschleunigungszeit 7 Acc time-7 0 - 6000 [s] 20 [s] (¢}
1/0-63 943F |Verzdgerungszeit 7 Dec time-7 0 - 6000 [s] 20 [s] O
0 | (Frequency)
1 | (Current) 0
Festlegung des SO-
1/0-70 9446 . S0 mode 2 | (Voltage) (Frequency) @] 6-44
Ausgangssignals
3 | (DC link Vtg) (Frequenz)
4 | (Ext PID Out)
1/10-71 9447 [SO Ausgangssignalstarke in % SO adjust 10 - 200 [%] 100 [%] @) 6-44
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Befehls- - Anzeige auf LCD- Einstellbereich Werks-  |Im Betr. .
Colbi= adresse EEEBITEI T Bedienteil einstellung |einstellb. SEIE
Festlegung des S1- 2 (Voltage
I/0-72 | 9448 d g_ S1 mode Genau wie 1/0-70 (Voltage) 0
AusgangSS|gnaIs (Spannung)
1/0-73 | 9449 |s1 Ausgangssignalstérke in % S1 adjust 10 - 200 [%] 100 [%] 0
1/0-74
- 944A  |Frequenzerkennungspegel FDT freq 0-FU1-30[Hz] | 30.00[Hz] o) 6-45
1/0-75 | 944B  [Frequenzerkennungsbandbreite FDT band 0-FU1-30[Hz] | 10.00[Hz] 0 6-45
0 (NONE)
1 (FDT-1)
2 (FDT-2)
3 (FDT-3)
4 (FDT-4)
5 (FDT-5)
6 (OL)
7 (I0L)
8 (Stall)
Festlegung des 9(0V)
rogrammierbaren digitalen 10 (LV 0 (NONE
o-76 | 944c |79 9 RIyOut 1 Def (V) ( _ ) o)
Ausgangs 11 (OH) (keine)
(Hilfsausgang) 12 (Lost Command)
13 (Run) 6-45
14 (Stop)
15 (Steady)
16 (INV line)
17 (COMM line)
18 (SpeedSearch)
19 (Ready)
20 (MMC)
21 (CriticalTrip)
Festlegung des programmier-
1/0-77 | 944D 91ing €65 prog Aux mode2 Genau wie 1/0-76 | 0 (NONE) 0
baren digitalen Ausgangs
Festlegung des programmier-
1/0-78 | 944E 91ing €8 prog Aux mode3 Genau wie 1/0-76 | 0 (NONE) o)
baren digitalen Ausgangs
Festlegung des programmier-
1/0-79 | 944F 94ing €8 prog Aux mode4 Genau wie 1/0-76 | 0 (NONE) o)
aren digitalen Ausgangs
Fehler-Relaisausgan
1/0-80 | 9450 Jang Relay mode 000 - 111 [bit] 010 [bi] o) 6-49
Einstellung (3A, 3B, 3C)
Signalzustand der
l/0-81 | 9491 Out status 00000000/11111111 | 00000000 * 6-49
Steuerausgange
Einschaltverzdgerungszeit
1/0-82 | 9452 gerting Relay On 0 - 9999 0 X
fur Fehler-Relaisausgang,
hal - 6-50
Ausschaltverzogerungszeit
1/0-83 | 9453 gerung Relay Off 0 - 9999 0 X

fur Fehler-Relaisausgang
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Befehls- . Anzeige auf LCD- Einstellbereich Werks- | Im Betr. .
Colbi= adresse EEEBITEI T Bedienteil einstellung [einstellb. SEIE
0 (Power On Fan)
Luftersteuerun 0 (Power On
I/0-84 | 9454 g Fan Con. Sel 11 (Run Fan) ( X 6-50
(37 ... 90KW) Fan)
2 (Temper-Fan)
Luftertemperatur
1/0-85 | 9455 P Fan Temp 0-70[°C] 70 [°C] o) 6-50
(37 ... 90kW)
0 (Percent) 1 (Bar)
Benutzerdefinierte Einheit
1/0-86 | 9456 _ _ Unit Sel 2 (mBar) 3 (kPa) 0 (Percent) X
des Eingangssignals
4(PSI) 5 (Pa) 6-50
Benutzerdef. max. .
1/0-87 | 9457 _ Unit Max Val 1.0 - 999.9[%] 100[%] X
Signalstérke
1/0-90 | 945A Umrichternummer Inv No. 1-250 1 0 6-51
0 (1200 bps)
1 (2400 bps)
1/0-91 2 (4800 bps)
945B Baudrate Baud rate 3 (9600 bps) 0] 6-40
(22) 3 (9600 bps)
4 (19200 bps)
5 (38400 bps)
0 (None)
1/0-92 Betriebsverhalten bei Verlust 0 (None)
945C o . COM Lost Cmd 1 (FreeRun) (¢}
(23) des Kommunikaationssignals (Kein)
2 (Stop) 6-51
Wartezeit nach Verlust des )
1/0-93 | 945D T COM Time Out 0.1-120[s] 1.0 [s] o)
Kommunikaationssignals
Kommunikationsreaktions- ]
1/10-94 945E ) . Delay Time 2 -1000 [ms] 5 [ms] @] 6-51
verzdgerungszeit
. . 00000000000
1/0-95 945F SchlieRer oder O ffner In No/Nc Set 00000000000 X 6-52
/11111111111
1/0-96 9460 Eingangsabfragezeit In CheckTime 1-1000 1 [ms] X 6-52
Fehler ausldsen bei . . .
1/0-97 | 9461 . _ OH Trip Sel 000 - 111 [bit] 010 [bit] X
U bertemperatur Ja/Nein 6.50
Motortbertemperatur fir . 5 5
1/0-98 | 9462 MotTripTemp 0-255[C] 110[C] X
'Fehler ausldsen'
*[] Die grau hervorgehobenen Parametercodes sind versteckte Parameter, die dann erscheinen, wenn die mit ihnen
verknipften Funktionen einzustellen sind.
(17) I1st DRV-04 entweder auf V1, V1S, | oder V1+1 oder Pulse eingestellt, so werden nur die angewahlten Codes in
I/0-1...1/0-19 angezeigt.
(18) 110-3,5,8,10,14,16 wird angezeigt mit 0...100.00 [**], wenn App-02 [PID-Regelung Ja/Nein] oder APP-80 [Ext.
PID-Regelung Ja/Nein] auf [Yes] und APP-06 (Festlegung des Riickmeldesignals) auf [1], [V1] oder [Pulse]
eingestellt und danach einer der Parameter 1/0-86 ...1/0-88 auf [percentage], [Bar], [mBar], [kPa], [Pa] gesetzt wird
(auBRer bei Drehzahl). Die angezeigte Einheit wird daraufhin in die gewéhlte Einheit geéndert. Die
anwenderspezifische Einheit wird nur angezeigt, wenn APP-02 auf [Yes] und APP-06 entweder auf [I], [V1] (Strom,
Spannung) oder [Pulse] (Impuls) eingestellt ist und wenn danach einer der Parameter 1/0-86...1/0-88 entweder auf
[Speed] (Drehzahl in Hz oder min-1), [Percent] (Prozentsatz in 100-1), [Bar], [mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in bar,
mbar, kPa oder Pa) eingestellt wird.
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(19) 1/0-30 ... 1/0-34 werden nur angezeigt, wenn einer der Parameter 1/0-20 ... 1/0-27 entweder auf JOG, Speed_L,
Speed_M, Speed H einegestellt ist.

1/0-35 ... 1/0-42 werden nur angezeigt, wenn einer der Parameter 1/0-20 ... 1/0O-27 auf Speed_X eingestellt ist.

(20) 1/0-52 ... 1/0-63 werden nur angezeigt, wenn einer der Parameter 1/0-20 ... 1/0-27 entweder auf XCEL_L, XCEL_M,
XCEL_H eingestellt ist.

(21) 1/O-74 ... 1/O-75 werden nur angezeigt, wenn einer der Parameter 1/0-76 ... 1/0-79 auf einen Wert von FDT-1...FDT5
eingestellt ist.

(22) 38400 bps kdnnen nur eingestellt werden, wenn das Optionsboard fiir externe Kommunikation installiert ist.

(23) 1/0-92 ... 1/0-93 werden nur angezeigt, wenn DRV-03/04 auf [int485] eingestellt ist.
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[APP-Gruppe

]

5-16

CODE Befehls- Beschreibung Anzelge_auf I__CD- Einstellbereich _Werks- I_m Betr. Seite
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
APP-00 | 9700 Sprung zu Codenummer... Jump code 1t0 80 1 0 6-54
0 (None) 0 (None)
APP-01 | 9701 Anwendungsmodus App mode X 6-54
1 (MMC) (Kein)
. 0 (No)
APP-02 [ 9702 PID-Regelung Ja/Nein Proc Pl mode 0 (No) X 6-54
1 (Yes)
APP-03 Verstarkungsfaktor F fir
9703 PID FFwd-Gn 0 to 999.9[%] 0.0 [%] (0] 6-60
(25) PID-Regler
APP-04 PID-Regler (No)
9704 . . . Aux Ref Enbl 0 (No) X 6-60
(256 Hilfssollwerteingang Ja/Nein (Yes)
0 (Keypad-1)
1 (Keypad-2)
2 (V1)
Festlegung des 3 (V1)
APP-05 . . .
27) 9705 |Hilfssollwertsignals fur PID- Aux Ref Sel 4 (I) 2 (V1) X 6-60
Regler 5 (V1+I)
6 (Pulse)
7 (RS 485)
8 (Ext. PID)
Festlegung des 0 (I
APP-06 | 9706 Rickmeldesignals fir den PID Fbk Src 1 (V1) 0 (I X 6-60
PID-Regler 2 (Pulse)
APP-07 [ 9707 |I - Eingangssignal max. Wert Meter | Max 0 to 20.00 mA 20.00 mA ©) 6-60
APP-08 | 9708 |V - Eingangssignal max. Wert Meter V Max 0to0 12.00 V 10.00V O 6-60
APP-09 [ 9709 |P - Eingangssignal max. Wert Meter P Max 0 t0100.0kHz 100.0kHz O 6-60
APP-11 [ 970B Verstérkungsfaktor P fir PID P Gain 0 t0 999.9 [%] 1.0 [%] O o
PID-Regler
APP-12 [ 970C | Integralzeit | fur PID-Regler PID | Time 010 32.0 [s] 10.0 [s] ©) 6-61
APP-13 Differentialzeit D fur PID- PID D Time 0 t0100 [ms] 0.0 [ms] O
970D 6-61
Regler
APP-14 970E Obere Grenzfrequenz fir PID Hi Limit 0.00 to FN1-30 60 .00[Hz] O
PID-Regler
APP-15 S70F Untere Grenzfrequenz fir PID LowLimit  |FN1-32 to APP-10 0.5 [HZ] 0]
PID-Regler -
APP-16 9710 Ausgangsverstarkung fir PID OutScale 0.0 t0 999.9 [%] 100.0 [%] X
PID-Regler
APP-17 9711 Verstarkungsfaktor P2 fiir PID P2 Gain 0.0 t0 999.9 [%] 100.0 [%] X
PID-Regler
APP-18 9712 Umrechnungsfaktor fir P- P Gain Scale 0.0 to 100.0 [%] 100.0 [%)] X 6-61
Verstarkung
APP-19 PID-Regler-Ausgang PID Outlnvrt 0 (No)
9713 . . . 0 (No) X 6-61
invertieren Ja/Nein 1 (Yes)
APP-20 U-Kurve des PID U Fbk 0 (No)
0
9714 Ruckmeldesignals an den 1 (Yes) 0 (No) X 6-61
es
P1D-Regler Ja/Nein
APP-23 [ 9717 VorPID Sollfrequenz PrePID Freq 0 to FU1-30 O -
APP-24 | 9718 VorPID Austrittspegel PrePID Exit 0 to 100.0% O
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cove [P | amorung | AneegautncD- | Enstberech | Werke | fimoet] s
APP-25 | 9719 VorPID Stoppverzégerung PrePID Dly 0 to 9999 600 O
Leitungsbruch Ja/Nein Pipe Broken 0 (No)
APP-26 | 971A 0 (No) X
1 (Yes)
APP-27 I Schlafmodus Sleep Delay 0.0 to 9999 [s] 60.0 [s] @]
Verzdgerungszeit
APP-28 | 971C Schlafmodus Frequenz Sleep Freq 0 to FU1-30 [HZz] 0.00 [Hz] ) 6-62
APP-29 | 971D Aufwachpegel WakeUp level 0.0 to 100.0 [%] 2 .0[%] )
APP-30 [ 971E | Zweite Beschleunigungszeit 2nd Acc Time |0 to 6000 [s] 5 [s] @] 6.63
(28)
APP-31 | 971F Zweite Verzdgerungszeit 2nd Dec Time |0 to 6000 [s] 10 [s] ) 6-63
APP-32 | 9720 2te Eckfrequenz 2nd BaseFreq 30 to FN1-30 [HZ] 60 [Hz] X 6-63
APP-33 [ 9721 2te U/f-Kennlinie 2nd V/F O(Linear) .
O(Linear)
1(Square) X 6-63
2(User V/F)
APP-34 | 9722 2ter Drehmomentboost 2nd F-Boost 0.0 to 15.0 [%] 2.0 [%] X 5163
vorwarts
APP-35 | 9723 2ter Drehmomentboost 2nd R-Boost 0.0 to 15.0 [%] 2.0 [%] X 6-63
rickwarts
APP-36 | 9724 2ter Kippschutzpegel 2nd Stall 30 to 150 [%] 100 [%] X 6-63
APP-37 | 9725 2tes elektron. Temperatur- 2nd ETH 1min  |FU2-28 to 200 [%] 130[%)] 0] 5163
niveau fir 1 Minute
APP-38 | 9726 2tes elektron. Temperatur- 2nd ETH Cont |50 to FU2-27 (Max 120[%] O 6-63
niveau Dauerbetrieb 150%)
APP-39 | 9727 2ter Motor-Nennstrom 2nd R-Curr 1 to 200 [A] 3.6[A] X 6-63
APP-40 | 9728 | Anzeige der Anzahl MMC- * * *
(29) gesteuerter Hilfsmotore Aux Mot Run 6-63
APP-41 9729 Nummer des zu startenden . 1to4 1 0]
Hilfsmotors Starting Aux 6-66
APP-42 [ 972A | Anzeige der Betriebszeit bei . & & &
autom. Motorwechsel Auto Op Time 6-66
APP-43 | 972B Anzahl Hilfsmotore Nbr Aux’s Oto7 4 ) 6-66
. 0 (No)
APP-44 | 972C Abg:::;:zgtr(;ﬁrit?;/ilein Fin L-Out 1 (Yes) 1(ves) X 0-66
. 0 (No
APP-45 | 972D Alle Hllfjg[c\)::i': stoppen ALL Stop , EYE; 1(Yes) X 6-63
APP-47 | 972F | Startfrequenz fir Hilfsmotor Start freq 1 0 to FU1-30 49.99 [Hz] )
1
APP-48 | 9730 | Startfrequenz fiir Hilfsmotor Start freq 2 0 to FU1-30 49.99 [Hz] @]
2
APP-49 | 9731 | Startfrequenz fiir Hilfsmotor Start freq 3 0 to FU1-30 49.99 [Hz] @] 6-66
3
APP-50 | 9732 | Startfrequenz fiir Hilfsmotor Start freq 4 0 to FU1-30 49.99 [Hz] @]
4
APP-51 [ 9733 |[Stoppfrequenz fir Hilfsmotor Stop freq 1 0 to FU1-30 20.00 [Hz] O 6-66
1
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cove [P | ewhrourg | AmaseauticD- | Enstlbereen | bwerke | ImBet] i
APP-52 | 9734 |Stoppfrequenz fiir Hilfsmotor Stop freq 2 0 to FU1-30 20.00 [HZz] @]
2
APP-53 [ 9735 |[Stoppfrequenz fur Hilfsmotor Stop freq 3 0 to FU1-30 20.00 [Hz] 0]
3
APP-54 | 9736 [Stoppfrequenz fiir Hilfsmotor Stop freq 4 0to FU1-30 20.00 [Hz] )
4
APP-58 [ 973A Verzdgerungszeit vor Aux start DT 0.0 t0 999.9 [s] 5.0 [s] 0] 667
‘Hilfsmotor in Betrieb setzen'
APP-59 [ 973B Verzdgerungszeit vor Aux stop DT 0.0t0999.9 [s] 5.0 [s] @] .
‘Hilfsmotor stillsetzen'
APP-60 | 973C Beschleunigungszeit bei Pid AccTime 0 to 600.0 [s] 2.0s] O 6.67
verringerter Anzahl Pumpen
APP-61 | 973D Verzdgerungszeit bei Pid DecTime 0 t0 600.0 [s] 2.0s] @] S
erhéhter Anzahl Pumpen
APP-62 [ 973E PID-RegeIung umgehen Regul Bypass |0 (No) 0 (No) < S
Ja/Nein 1 (Yes)
APP-66 | 9742 Art des automatischen AutoCh_Mode |0(EXCH_NONE), 0(EXCH_NO @]
Motorwechsels 1 (AUX_EXCH), NE) 6-68
2 (MAIN_EXCH)
APP-67 [ 9743 Motorwechselzeit AutoEx-intv 00:00 to 99:00 72:00 0 6-69
APP-68 | 9744 Motorwechselfrequenz AutoEx-Freq FN1-32 to FN1-30 20.0 [Hz] 0] o
[Hz]
APP-69 [ 9745 Schrittketten-Verriegelung Inter-lock 0 (No) 0 (No) 0] 5.6
Ja/Nein
APP-71 [ 9747 Druckdifferenz fiir Aux Stt Diff 0 t0100% 2[%)] 0] 57
'Hilfsmotor Start'
APP-72 | 9748 Druckdifferenz fir Aux Stp Diff 0 t0100% 2[%] @] -
'Hilfsmotor Stop'
APP-80 [ 9750 | Ext. PID-Regelung Ja/Nein Ext Pl Mode 0 (No)
0 (No) X 6-72
1 (Yes)
APP-81 | 9751 Festlegung des externen ExtPI RefSel 0) 3(Keypad)
(30) Sollwertsignals fir PID-
Regler 1 (V1) X 6-72
2 (Pulse)
3(Keypad)
APP-82 [ 9752 | Pegel des externen Sollwert- Ext Pl Ref % 0 to 100.00 [%)] 50.00 [%] X 6-72
signals fir PID-Regler
APP-83 [ 9753 Festlegung des externen ExtPI FbkSel 0 (I 0 (I X
Rickmeldesignals fir den 1(V1) 6-72
PID-Regler 2 (Pulse)
APP-85 | 9755 Verstarkungsfaktor P fur ExtPID Pgain |0 to 999.9 [%] 1.0 [%] X )
extPID
APP-86 | 9756 Integralzeit | fur extPID ExtPID Itime 010 32.0 [s] 10.0 [s] X 6-72
APP-87 | 9757 | Differentialzeit D fiir extPID ExtPID Dtime |0 to 2000 [ms] 0 [ms] X 6-72
APP-88 | 9758 Obere Grenzfrequenz fir ExtPID Lmt-H [0 to 100.00 [%] 100.00 [%] X )
extPID-Regler

5-18




Kapitel 5 — Parameterliste

cove [P | amorung | AneegatncD- | Enstberech | Merke | fimoet] sur
APP-89 [ 9759 Untere Grenzfrequenz fiir ExtPID Lmt-L [0 to 30.00 [%] 0 [%] X )
extPID-Regler
APP-90 | 975A Umrechnungsfaktor fir ExtPID Scale 0t0 999.9 100.0 [%] X )
extPID Ausgang
APP-91 [ 975B Verstarkungsfaktor P2 fur ExtPl P2Gain |0 to 999.9 100.0 [%] X 6-72
extPID
APP-92 [ 975C Umrechnungsfaktor fir ExtPl PScale 0 to 100.0 100.0 [%] X 6-72
extPID P-Verstérkung
APP-93 [ 975D Verstarkungsfaktor F fiir ExtPID F-gain [0 to 999.9 [%] 0.0 [%] (¢} .
extPID
APP-95 | 975F Ausgang invertieren fiir ExtPI Outlnv 0 (No)
0 (No) X 6-72
extPID 1 (Yes)
APP-97 | 9761 Schleifenzeit fiir ExtPID ExtPl LoopTm |50 to 200 [ms] 100 [ms] X 6-72

b Die grau hervorgehobenen Parametercodes sind versteckte Parameter, die dann erscheinen, wenn die mit ihnen
verknipften Funktionen einzustellen sind.

(25) APP-03 ... APP-17 werden nur angezeigt, wenn APP-02 auf [Yes] eingestellt ist.
APP-03 ... APP-17 Und APP-63 ... APP-65 werden nur angezeigt, wenn APP-02 auf [Yes] eingestellt ist.

(26) Wird APP-04 (PID-Regler Hilfssollwerteingang Ja/Nein) auf [No] (Nein) gesetzt, dann liefert die in DRV-04
eingestellte Sollwertquelle den Sollwert fir den Prozess-PID-Regler und die Einstellung in APP-05 wird ignoriert.
(27) Wird APP-04 auf [Yes] (Ja) gesetzt, dann erscheint APP-04 und die Einstellung in APP -05 ist der Sollwert fur
den Prozess-PID-Regler; die Einstellung in DRV-04 wird dann ignoriert.

(28) APP-20 ... APP-29 werden nur angezeigt, wenn einer der Parameter 1/0-20 ... 1/0-27 auf ,,2nd Func” eingestellt
ist.

(29) APP-40 ... APP-71 werden nur angezeigt, wenn APP-01 auf [MMC] eingestellt ist.

(30) APP-81 ... APP-97 werden nur angezeigt, wenn APP-80 auf [Yes] eingestellt ist.

[EXT-Gruppe

CODE Befehls- Beschreibung Anzelge_auf I__CD- Einstellbereich _Werks- I_m Betr. Seite
adresse Bedienteil einstellung |einstellb.
EXT-00 | 9500 Sprungcode Jump code 1-45 1 @)
EXT-01| 9501 Subboard-Typ Sub B/D Sub-E * *
EXT-40 | 9528 Festlegung des Frequency
Current
Analogausgangs 1 (CO1) AM1 mode Voltage Frequency 0
DC link Vtg
Ext PID Out
EXT-41 | 9529 Verstarkungsfaktor des AML adjust 10 — 200 [%] 100 [%] 0 Siehe
Analogausgangs 1 (CO1) Anlei-
EXT-42 | 952A |Offset des Analogausgangs 1 AM1 Offset 0100 [%] 0 [%] 0 tung des
(Co1) Options-
EXT-43 | 952B Festlegung des Frgﬁﬁimy boards
Analogausgangs 2 (CO2) AM2 mode Voltage DC link Vitg o)
DC link Vtg
Ext PID Out
EXT-44 | 952C Verstarkungsfaktor des AM?2 adjust 10 - 200 [%] 100 [%] 0
Analogausgangs 2 (CO2)
EXT-45| 952D |Offset des Analogausgangs 2 AM2 Offset 0100 [%] 0 [%] O
(CO2)

* Die oben beschriebene EXT-Gruppe wird nur angezeigt, wenn das entsprechende Optionsboard installiert ist.
* Fir Details siehe Anleitung des Optionsboards.
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[COM-Gruppe]

L Adj.
CODE Sl Beschreibung LCD-Bedlentell Einstellbereich ez During | Seite
Addr Display Default RuUN
COM-00| 9600 Sprungcode Jump code 1to 60 1 0
COM-01| 9601 Optionsboard-Typ Opt B/D RS_485
DeviceNet
Profibus * *
BACnet
LonWork
COM-02| 9602 Optionsboard Modus Opt mode None
Command None X
Freq
Cmd + Freq
COM-03| 9603 Optionshoard-Version Opt Version Ver X.X Ver X.X *
70
Device Net Eingangsport 71
COM-13| 960D i gangsp In Instance 110 70 X
(Eingang Instance)
111
COM-17| 9611 |PLC Option Stationsnummer Station 1D 0 to 63 1 0
COM-20| 9614 Profibus ID Profi MAC ID 1to 127 1 )
COM-30| 961E Ausgang-Nummer Output Num 0to8 3 )
COM-31| 961F Ausgang 1 Output 1 0000 — FFFF (Hex) | 000A(Hex) 0
COM-32| 9620 Ausgang 2 Output 2 0000 — FFFF (Hex) | 0OOE(Hex) 0
COM-33| 9621 Ausgang 3 Output 3 0000 — FFFF (Hex) | 000F(Hex) 0
COM-34| 9622 Ausgang 4 Output 4 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0
COM-35| 9623 Ausgang 5 Output 5 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0 Siehe
COM-36| 9624 Ausgang 6 Output 6 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) ) Anlei-
COM-37| 9625 Ausgang 7 Output 7 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0 tung des
COM-38| 9626 Ausgang 8 Output 8 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) ) Options-
COM-40| 9628 Eingang-Nummer Input Num 0-8 2 0 boards
COM-41| 9629 Eingang 1 Input 1 0000 — FFFF (Hex) | 0005(Hex) 0
COM-42| 962A Eingang 2 Input 2 0000 — FFFF (Hex) | 0006(Hex) )
COM-43| 962B Eingang 3 Input 3 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0
COM-44| 962C Eingang 4 Input 4 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) )
COM-45| 962D Eingang 5 Input 5 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0
COM-46| 962E Eingang 6 Input 6 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) )
COM-47| 962F Eingang 7 Input 7 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) 0
COM-48| 9630 Eingang 8 Input 8 0000 — FFFF (Hex) | 0000(Hex) )
COM-60| 963C Parity/Stop Parity/Stop 8None/1Stop
8None/2Stop 8None/1Stop )
8Even/1Stop
80dd/1Stop
COM-61| 963D Opt Para-1 Opt Para-1 0 to FFFF 0 O
COM-62| 963E Opt Para-2 Opt Para-2 0 to FFFF 0 O
COM-63| 963F Opt Para-3 Opt Para-3 0 to FFFF 0 O
COM-64| 9640 Opt Para-4 Opt Para-4 0 to FFFF 0 O
COM-65| 9641 Opt Para-5 Opt Para-5 0 to FFFF 0 O
COM-66| 9742 Opt Para-6 Opt Para-6 0 to FFFF 0 O
COM-67| 9743 Update Comm UpDate |0 (No)
0 (No) X
1 (Yes)
* Die oben beschriebene COM-Gruppe wird nur angezeigt, wenn das entsprechende Optionsboard installiert ist.
* Die Parameter COM-61...66 werden fir LonWorks- und BACnet-Kommuikation verwendet.
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KAPITEL 6 -

PARAMETERBESCHREIBUNG

6.1 DRIVE-Gruppe [DRV]

DRV-00: Sollfrequenz / Ausgangsstrom

DRV» Cmd. Freq
00 0.00 Hz F 0.00
Werkseinstellung: 0.00 Hz 0.00

1) Digitale Frequenzeinstellung

- Wird DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf O
(Keypad-1) oder 1 (Keypad-2) gesetzt, dann ist die
Sollfrequenz kleiner als FU1-30 [Maximalfrequenz]
einzustellen.

2) Einstellung von U berwachungsfunktionen

- Die Sollfrequenz wird im Stoppzustand angezeigt.
- Ausgangsstrom/-frequenz wird wahrend des
Betriebs angezeigt.

Einstellung der analogen/digitalen Frequenz-
Sollwertquelle: DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle]

Wird DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf V1,
V1S, I, V1+I oder Pulse eingestellt, dann ist die
Sollfrequenz Uber 1/0-01...16 [Analoge
Frequenzvorgabe] einzustellen. Fir detaillierte
Beschreibungen siehe 1/0-01...16.

Werden APP-02 (PID-Regelung Ja/Nein) und/oder
APP-80 (Ext. PID-Regelung Ja/Nein) auf [Yes]
eingestellt, dann kdnnen die Parameter 1/0-86...88
eingestellt werden.

Wenn die Werte der Parameter 1/0-86...88 gedndert
werden, so wirkt sich das auf die Anzeige der
Einheiten fur Sollwerte wie in DRV-00 und I/O-
01...16. aus. Siehe die Beschreibungen der
entsprechenden Parameter fiir weitere Details.

Wenn APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf “Yes”
und APP-04 [PID-Regler Hilfssollwerteingang
Ja/Nein] auf “No” gesetzt werden, dann wird das
Eingangsignal an V1,V1S,1,V1+I oder Pulse (je nach
Einstellung in DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle])
der Sollwert am Eingang des PID-Reglers und das
Ausgangssignal des PID-Reglers wird die
Sollfrequenz des Umrichters. Fir weitere
Informationen siehe Beschreibung des PID-Reglers.
Setzen Sie APP-80 [Ext. PID-Regelung Ja/Nein] auf
“Yes“ und den Signaleingang “I”” auf “4...20mA”
(externes Rickmeldesignal fiir den PID-Regler).
Setzen Sie einen der Parameter 1/0-20...27 auf [Ext
PID Run]. Wenn der fir [Ext PID Run] gewdhlte
Eingang eingeschaltet wird, beginnt die externe PID-
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Regelung und das Ausgangssignal des ext. PID-
Reglers wird die Sollfrequenz des Umrichters. Fur
weitere Details siehe APP-80...97.

Wird DRV-16 auf 1 [Rpm] gesetzt, so wird die
Anzeige von [Hz] in [Rpm] (min™) geéndert.

VVorgehensweise beim Einstellen von DRV-04
[Frequenz-Sollwertquelle]

Lfd | DRV

Name
Nr.| -04

Programmierbeschreibung

1. In DRV-00 driicken Sie die
PROG-Taste.

2. Stellen Sie die gewiinschte
Frequenz ein.

3. U bernehmen Sie den eingestellten
Wert mit ENTER.

Key
Pad-1

1. In DRV-00 driicken Sie die
PROG-Taste.

2. Verwenden Sie die & (Auf)-/

4 (Ab)-Tasten, um die Sollfrequenz
einzustellen. Durch Driicken der
AUF-/AB-Tasten errechnet der
Umrichter die Drehzahl in Echtzeit.
3. U bernehmen Sie den eingestellten
Wert mit ENTER.

Key
Pad-2

Digitale Frequenzvorgabe

Frequenz-Sollwertvorgabe Uber den
analogen Spannungseingang V1
(0...12V).

Siehe Beschreibung 1/0-01...05.

Frequenz-Sollwertvorgabe (ber den
analogen Spannungseingang V1 (-
12...12V, Laufrichtung vor-
/riickwarts).

Siehe Beschreibung 1/0-01...05.

3 | V1S

Frequenz-Sollwertvorgabe Uber den
analogen Stromeingang |
(4...20mA).

Siehe Beschreibung 1/0-06...10.

Analoge Frequenzvorgabe

Frequenz-Sollwertvorgabe tber den
analogen Spannungseingang V1
(0...12V) und Stromeingang I
(4...20mA).

Siehe Beschreibung

5 | V1+l

1/0-01...10.
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Lfd
Nr.

DRV

Name Programmierbeschreibung

Frequenz-Sollwertvorgabe
0...100kHz iiber den Steuereingang
AO0 oder BO.

Siehe Beschreibung 1/0-11...16.

Pulse

Frequenzv
orgabe als

Frequenz-Sollwertvorgabe mittels
RS485 (1200...19200bps) uber den
Steuereingang C+ oder C-.

Siehe Beschreibung 1/0-90...93.

Int.
485

Kommuni-
kation

Setzen Sie APP-80 [Ext. PID-
Regelung Ja/Nein] auf “Yes” (Ja).
Legen Sie ein 4...20mA Signal
(externes Riickmeldesignal fir den
PID-Regler) am analogen
Stromeingang | an.

Setzen Sie einen der Parameter
1/0-20...27 auf [Ext PID Run].
Wenn der gewdhlte Eingang
eingeschaltet ist, startet der
Umrichter die externe PID-Regelung
und das Ausgangssignal des ext.
PID-Reglers wird die Sollfrequenz
des Umrichters. Fir weitere Details
siehe APP-80...97.

Ext.
PID

Frequenz-Sollwertvorgabe tber ext.PID

Startrequenz ausgehend auf die Zielfrequenz (anstatt
die Maximalfrequenz) beschleunigt bzw. von der
Zielfrequenz auf die Startfrequenz verzdgert wird.
Die Beschleunigungszeit und Verzégerungszeit
kénnen mit Hilfe der programmierbaren digitalen
Eingéange auf einen voreingestellten Wert geéndert
werden. Durch Setzen der programmierbaren
digitalen Eingdnge (M1...M8) auf ‘XCEL-L’,
‘XCEL-M’ bzw. ‘XCEL-H’ (‘Beschl.-L’, ‘Beschl.-
M’ bzw. ‘Beschl.-H”) werden die entsprechenden, in
1/0-50 bis 1/0-63 voreingestellten, Werte von den
digitalen Eingédngen M1...M8 ibernommen.

Hinweis: Um sanft zu beschleunigen, setzen Sie die
Beschleunigungszeit auf einen Wert > 0,5 s. Ein zu kleiner
Wert kann das Anlaufverhalten des Motors verschlechtern.
Bei Umrichtern fiir 110...450kW (150...600PS) sind die
Werkseinstellungen der Beschleunigungs- und
Verzogerungszeit 60.0 bzw. 90.0[s].

DRV-01, 02: Beschl.-Verzog.-Zeit 0

DRV» Acc. time
01 20.0 sec 0 200
Werkseinstellung: 20.0 sec 200
DRV» Dec. time
02 30.0 sec 02 30.0
Werkseinstellung: 30.0 sec 30.0

Der Umrichter beschleunigt oder verzdgert bis FU1-
73.

Wenn FU1-73 auf ,,Max freq* (Maximalfrequenz)
gesetzt ist, versteht man unter Beschleunigungszeit
jene Zeitspanne, in der von 0 Hz auf FU1-73
[Maximalfrequenz] beschleunigt wird. Die
Verzdgerungszeit ist jene Zeitspanne, in der der
Motor von FU1-73 [Maximalfrequenz] auf 0 Hz
verzogert.

Wenn FU1-73 auf ,,Delta freq™ (Delta - Frequenz)
gesetzt ist, versteht man unter Beschleunigungs- bzw.
Verzigerungszeit jene Zeitspanne, in der von einer

Param.-| LCD Bezeich- | XCEL | XCEL | XCEL | Werksein
Code | Anzeige nung -H -M -L -stellung
. Beschl.-
DRV-01 | Acc time . 0 0 0 20s
Zeit 0
. Verzog.-
DRV-02 | Dec time ] 0 0 0 30s
Zeit 0
Beschl.-
1/0-50 | ACC-1 . 0 0 1 20s
Zeit 1
Verzdg.-
1/0-51 | DEC-1 . 0 0 1 20s
Zeit 1
Beschl.-
1/0-52 | ACC-2 . 0 1 0 30s
Zeit 2
Verzog.-
1/0-53 | DEC-2 . 0 1 0 30s
Zeit 2
Beschl.-
1/0-54 | ACC-3 . 0 1 1 40's
Zeit 3
Verzdg.-
1/0-55 | DEC-3 . 0 1 1 40s
Zeit 3
Beschl.-
1/0-56 | ACC-4 . 1 0 0 50s
Zeit 4
Verzog.-
1/0-57 | DEC-4 . 1 0 0 50s
Zeit 4
Beschl.-
1/0-58 | ACC-5 . 1 0 1 40s
Zeit 5
Verzog.-
1/0-59 | DEC-5 . 1 0 1 40s
Zeit 5
Beschl.-
1/0-60 | ACC-6 . 1 1 0 30s
Zeit 6
1/0-61 | DEC-6 | Verzdg.- 1 1 0 30s
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Param.-| LCD Bezeich- | XCEL | XCEL | XCEL | Werksein

Code | Anzeige nung -H -M -L | -stellung
Zeit 6
Beschl.-

1/0-62 | ACC-7 . 1 1 1 20s
Zeit7
Verzdg.-

1/0-63 | DEC-7 . 1 1 1 20s
Zeit7

FU1-73 [Referenzfrequenz fur Beschleun. &

Verz6g.]

Stellen Sie die Referenzfrequenz fiir die
Beschleunigungs- & Verzdgerungszeit ein. Sie kann
je nach Anwendung verandert werden.

Einstellbereich

Beschreibung

Max freq

Die Beschl./Verz.-Zeit ist die
Zeit, die bendtigt wird, um von 0
Hz auf Maximalfrequenz zu
beschleunigen bzw. von der
Maximalfrequenz auf 0 Hz zu
verzogern.

Delta freq

Die Beschl./Verz.-Zeit ist die
Zeit, die benotigt wird, um
ausgehend von einer bestimmten
Frequenz eine Zielfrequenz zu
erreichen.

FU1-74 [Beschl.-/Verzog.-Zeitskalierung]
Stellen Sie die Skalierung fur die Beschleunigungs-

/Verzigerungszeit ein.

Einstel- | i heit Beschreibung
lung
0 0.01s Einstellbarer Minimalwert 0 s

Einstellbarer Maximalwert 60 s

Einstellbarer Minimalwert 0 s
1 0.1s |Einstellbarer Maximalwert 600 s
(Werkseinstellung)

Einstellbarer Minimalwert 0 s
Einstellbarer Maximalwert 6000 s *
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DRV-03: Laufbefehlsquelle (START/STOP-Signalquelle) \

DRV» Drive mode
Fx/Rx-1

03

03 1

Werkseinstellung:

Fx/Rx-1

Wiéhlen Sie die Quelle des START/STOP-Signals
(Laufbefehl/Stoppbefehl).

Einstellbereich

Beschreibung

Keypad

START/STOP-Steuerung Uber
Bedienteil.

Fx/Rx-1

START/STOP-Steuerung Uber den
FX-Signaleingang bzw. den RX-
Signaleingang. (Methode 1)

FX: Vorwértslauf-/stopp

RX: Rickwartslauf-/stopp

Fx/Rx-2

START/STOP-Steuerung Uber FX-
und RX-Signaleingénge. (Methode 2)
FX: START/STOP-Befehl

RX: Anwahl Vorwarts/Rickwaérts

Int. 485

START/STOP-Steuerung ber
integrierte RS485-Schnittstelle.

Hinweis: Fir den START/STOP-Befehl (iber
Optionshoard siehe Anleitung des Optionsboards.

DRV-04: Frequenz-Sollwertquelle

DRV» Freq mode
04 Keypad-1 04 0
Werkseinstellung: Keypad-1 0

Um DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf V1, V1S,
I oder V1+I einzustellen, siehe Beschreibung 1/0-
01...16 [Analoge Frequenzvorgabe uber Spannungs-
oder Stomeingang] einzustellen.

Einstellbereich

Beschreibung

Einstellbereich

Beschreibung

V1S

analogen Spannungseingang V1 an.
Fur die Skalierung des Signals siehe
1/0-01...05.

Legen Sie ein -12...12V Signal und
einen Vorwaérts-/Rickwartslaufbefehl
am analogen Spannungseingang V1
an. Siehe 1/0-01...05.

Vorsicht: um diese Funktion zu
nutzen, sollte die Funktion FU1-01
("Vorwartslauf sperren’ bzw.
‘Ruckwértslauf sperren') nicht aktiv
sein.

1+l

Analoge
Frequenzvorgabe

Legen Sie ein 4...20mA Signal am
analogen Stromeingang | an. Fir die
Skalierung des Signals siehe 1/0-
06...10.

Legen Sie ein 0...12V Signal am analogen
Spannungseingang V1 und ein 4...20mA
Signal am analogen Stromeingang | an.
Das V1-Signal Uberlagert das I-Signal.
Siehe 1/0-01...10.

PULSE

Frequenz

vorgabe

als Impuls

Stellen Sie die Sollfrequenz uber die
Eingénge AQ, BO ein. Einstellbereich:
0...100kHz. Siehe 1/0-11...16.

Int. 485

Frequenz-

vorgabe
via RS485

Geben Sie die Sollfrequenz mittels
RS485 (iber die Eingange C+, C- vor.
(1200...19200bps) Siehe 1/0-90...93.

Ext. PID

Frequenzvorgabe Uber ext. PID

Setzen Sie APP-80 [PID-Regelung
Ja/Nein] auf “Yes. Legen Sie ein
4...20mA Signal (externes Rickmelde-
signal fiir den PID-Regler) am
Signaleingang | an. Setzen Sie einen
der Parameter 1/0-20...27 auf [Ext
PID Run]. Wenn der gewahlte Eingang
eingeschaltet ist, startet der Umrichter
die externe PID-Regelung und das
Ausgangssignal des ext. PID-Reglers
wird die Sollfrequenz des Umrichters.
Fir weitere Details sieche APP-80...97.

DRV-05 ... DRV-07: Schrittfrequenz 1 ... 3

DRVP» Step freg-1

Die Sollfrequenz wird in DRV-00
eingestellt. Um sie zu &ndern, ist die
Keypad-1 | & |PROG-Taste zu driicken; der
© |gednderte Wert ist mit der ENTER-
g Taste zu ubernehmen.
S |Die Sollfrequenz wird in DRV-00
?-)— eingestellt. Um sie zu &ndern, mit
(T |Betétigung der PROG-Taste und der
Keypad-2 2 AUF-/AB-Tasten wird der W(_ert
‘S |geandert und sofort vom Umrichter
A |ausgegeben. Mit Betatigung der
ENTER-Taste wird der gednderte
Wert Gibernommen.
V1 @ O Jlegen Sie ein 0...12V Signal am

05 10.00 Hz 05 10.00
Werkseinstellung: 10.00 Hz 10.00
DRV» Step freg-2

06 20.00 Hz 06 20.00
Werkseinstellung: 20.00 Hz 20.00
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DRV Step freg-3
07 30.00 Hz 0 30.00
Werkseinstellung: 30.00 Hz 30.00

In diesen Parametern (DRV-05 ... DRV-07) wird
jeweils eine Frequenz voreingestellt, die der Um-
richter abhéngig von den programmierbaren digitalen
Eingéangen ausgibt, die als 'Speed-L', 'Speed-M',
'Speed-H' bzw. 'Speed-X' festgelegt werden. Die
jeweils aktuelle Ausgangsfrequenz (Drehzahl) wird
durch die bindre Kombination der programmierbaren
digitalen Eingange M1...M8 bestimmt. Siehe 1/0O-
21...93 fiir Schrittfrequenzen 4...7.

. Binare - Ausgangs-
Eingangskombination frequenz Drehzahl
Speed-L | Speed-M | Speed-H
0 0 0 DRV-00 | Drehzahl 0
1 0 0 DRV-05 | Drehzahl 1
0 1 0 DRV-06 | Drehzahl 2
1 1 0 DRV-07 | Drehzahl 3

Hinweis: Die Frequenz fiir ‘Drehzahl 0’ ist der
Wert, der lber die in DRV-04 festgelegte
Frequenz-Sollwertquelle vorgegeben wird.

\ DRV-08: Ausgangsstrom

DRV» Current
08 0.0 A 08 0.0
Werkseinstellung: 0.0 A 0.0

Dieser Parameter zeigt den Ausgangsstrom des
Umrichters als Effektivwert an.

DRV-09: Motordrehzahl

DRV» Speed

09 Orpm 09 0

Werkseinstellung: Ormp 0

Dieser Parameter zeigt die Motordrehzahl in min-1,
wahrend der Motor lauft. Mithilfe der folgenden
Formel kann die mechanische Drehzahl tber den
Parameter FU2-47 [Verstarkung fur
Motordrehzahlanzeige] skaliert werden, wenn die
Anzeige der Motordrehzahl auf Drehgeschwindigkeit
(U/min) oder Lineargeschwindigkeit (m/min)
eingestellt werden soll.

Motordrehzahl = 120 * (F/P) * Verstarkung fir
Motordrehzahlanzeige [FU2-47], wobei F=

Sollwert- DRV-00, -
quelle nach | Sollfrequenz fur s,oTurvigfterLZéne Ausgangsfrequenz und P= Motorpolzahl.
DRV-04 Drehzahl 0 q
i DRV-10: Zwischenkreis-Gleichspannun
KeyPad-1 Digitale Bedienteil g
Fr_ec_wenzvorgabe DRV DC link vtg 1
KeyPad-2 Digitale Bedienteil 10 -==—- v
Frequenzvorgabe
V1 ?rzzlsgszvorgabe Eingangsklemme Werkseinstellung: ---- v
Analoge _ Dieser Parameter zeigt die interne
V1S Frequenzvorgabe | moangsklemme Zwischenkreisgleichspannung des Umrichters an.
| Analoge Ei "
Frequenzvorgabe Ingangskiemme DRV-11: Benutzerdefinierte Anzeige
Analoge .
Vit Fre uéqnzvor abe Eingangsklemme DRV» User disp
g g 11 0.0 V 1 0.0
Frequenzvorgabe .
Pulse Eingangsklemme
als Impuls
Frequenzvorgabe _ Werkseinstellung: 0.0 Vv 0.0
Int. 485
via RS485 Eingangsklemme
Frequenz- Bedienteil oder Dieser Parameter zeigt die in FU2-81 [Benutzerdef.
Ext. PID | Sollwertvorgabe Eingangsklemme Anzeige Spannung oder Leistung] festgelegte
iiber ext.PID Ausgangsgroflie an. FU2-81 ermdglicht die Anzeige

der Ausgangsspannung (Werkseinstellung) oder der
Ausgangsleistung.
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DRV-12: Aktuelle Fehleranzeige

DRV» Fault
12 None 12 non
Werkseinstellung: None non

Dieser Parameter zeigt den aktuellen Fehlerstatus des
Umrichters an. Bevor Sie die RESET-Taste driicken,
priifen Sie mithilfe der PROG-Taste sowie der AUF-
/AB-Tasten die Fehlermeldung(-en), die
Ausgangsfrequenz, den Ausgangsstrom des
Umrichters und ob der Umrichter zum Zeitpunkt der
Fehlerausldsung gerade dabei war zu beschleunigen,
zu verzogern oder mit konstanter Frequenz zu laufen.
Verlassen Sie die Anzeige mit ENTER. Wenn Sie
die RESET-Taste driicken, werden die
Fehlermeldungen in den Parametern FU2-01 bis
FU2-05 gespeichert. Fur genauere Informationen,
siche Kapitel 7 ,,Fehlersuche und -behebung™.

[Fehlermeldungen]

Anzeige auf LCD-

Fehlerbeschreibung Bedienteil

U berstrom 1 Over Current 1

U berspannung Over Voltage

Externer Fehler Ext. Trip
Nc_)t—HaIt BX
(nicht rastend)

Unterspannung Low Voltage

Erdschluss an

Ground Fault
Ausgangsklemmen

U bertemperatur Over Heat
Elektronischer E-Thermal
Thermoschutz

U berlast Over Load
Umrichter Hardware-

Fehler

- EEP Fehler, ADC

Offset, WDOG Fehler, HW-Diag

Phasenverlust
(Eingangsspannung), kein
Motor angeschlossen

U berstrom 2 Over Current 2

es sich um einen EEP Fehler, ADC Offset,
WDOG Fehler, Phasenverlust
(Eingangsspannung) oder einen Fehler durch
nicht angeschlossenen Motor handeln. Der
Hardware-Fehler lasst sich nicht zuriicksetzen,
d.h. nach Quittierung startet der Umrichter nicht.
Beheben Sie zuerst die Fehlerursache.
Hinweis: Beim gleichzeitigen Auftreten mehrerer
Fehler wird nur derjenige mit dem hochsten
Fehlerniveau angezeigt. Die restlichen Fehler
konnen in den Parametern FU2-01...05
[Fehlerhistorie] tiberwacht werden. Nach dem
Beheben der Fehlerursache und Riicksetzen der
Fehleranzeige starten Sie den Umrichter neu.

Bis zu 5 Fehler kdnnen in den Parametern FU2-
01...05 [Fehlerhistorie] gespeichert werden. Der in
der Hierarchie niedrigste Fehler z.B. ,,Last trip 57 ist
der zuletzt aufgetretene. Priifen Sie mithilfe der
PROG-Taste gefolgt von den AUF-/AB-Tasten den
Betriebszustand zum Zeitpunkt der Fehlermeldung
(Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Umrichter
beschleunigt/verzdgert/lauft mit konstanter Frequenz)
und den Fehlertyp. Verlassen Sie die Anzeige mit
ENTER.

FU2-06 [Fehlerhistorie 16schen] 16scht die in FU2-
01...05 gespeicherte Fehlerchronik.

FU2-83 [Letzte Fehlerzeit] wird automatisch
zuriickgesetzt, wenn ein Fehler auftritt.

Code Anzeige Beschreibung
FU2-01 Last trip-1 Fehlerchronik: F1
FU2-02 Last trip-2 Fehlerchronik: F2
FU2-03 Last trip-3 Fehlerchronik: F3
FU2-04 Last trip-4 Fehlerchronik: F4
FU2-05 Last trip-5 Fehlerchronik: F5

FU2-83 [Letzte Fehlerzeit] zeigt die Gesamtzeit, die
nach dem Ausldsen des letzten Fehlers verstrichen
ist; somit kann die aktuelle Fehlerzeit ermittelt
werden.

DRV-14: Anzeige der Soll-/Ausgangsfrequenz

Phasenverlust

(Ausgangsspannung) Out Phase Open

Umrichter U berlast Inv. OLT

Hinweis: Bei einem Umrichter-Hardwarefehler kann

DRVPTAR
14 oUT

0.00Hz
0.00Hz

Werkseinstellung: 0.00Hz
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Dieser Parameter zeigt die die in DRV-00 eingestellte
Sollfrequenz (Zielfrequenz) sowie die
Ausgangsfrequenz des Umrichters.

die Drehzahl anzuzeigen.

DRV-15: Anzeige der Soll-/Riickfiihrungsfrequenz

DRV-18: PID-Parameter (um den Sollwert/Istwert des
PID-Reglers und die Sollfrequenz/ Ausgangsfrequenz
des Umrichters zu iiberwachen)

0.00Hz
0.00Hz

DRVPREF
15 FBK

Werkseinstellung: 0.00Hz

Dieser Parameter zeigt die Sollfrequenz und die
Ruckfuhrungsfrequenz bei PID-Regelung an.

Sie werden nur angezeigt, wenn APP-02 auf [Yes]
eingestellt ist.

Der Umrichter zeigt den Sollwert des PID-Reglers
und den an den Regler zurtickgefuhrten Istwert an.
Wird APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf “Yes* (Ja)
gesetzt, werden der Sollwert und Istwert in Hz
angezeigt. Wenn APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein]
auf "Yes' und wenn APP-06 [Festlegung des
Riickmeldesignals fir den PID-Regler] entweder auf
'I' (Strom), 'V1' (Spannung) oder 'Pulse’ (Impuls)
eingestellt wird und wenn die gewtinschte Einheit in
I/0-86 [Benutzerdefinierte Einheit des
Eingangssignals] gewahlt wird, dann werden der
PID-Sollwert und -istwert in der vom Benutzer
gewahlten Einheit angezeigt.

Beispiel 1: Einstellung auf [mbar]

DRV PREF 500.0 mBa
15 FBK 82.1 mBa

Beispiel 2: Einstellung auf [kPa]

DRV »REF 500.0 kPa

Dieser Parameter zeigt den Sollwert/Istwert des PID-
Reglers sowie die Sollfrequenz/Ausgangsfrequenz
des Umrichters an. Wird APP-02 [PID-Regelung
Ja/Nein] auf “Yes* (Ja) gesetzt, werden der Sollwert
und Istwert in Hz angezeigt.

Wenn APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf 'Yes' und
wenn APP-06 [Festlegung des Riickmeldesignals fiir
den PID-Regler] entweder auf 'l' (Strom), 'V1'
(Spannung) oder 'Pulse’ (Impuls) eingestellt wird und
wenn 1/0-86 [Benutzerdefinierte Einheit des
Eingangssignals] auf 'Percent' gesetzt wird, dann
werden der PID-Sollwert und -istwert in Prozent
sowie die Sollfrequenz und Ausgangsfrequenz des
Umrichters angezeigt.

R 50.00%
F 8.24%

T 453 Hz
DRV 18

R 50.00%
F 8.24%

T 45.3 Hz
043.7 Hz

DRV-19: A/D-Parameter (um die Analog-/Digital-
Umrechnungswert des Analogeingangs zu
uberwachen)

15 FBK 82.1 kPa
DRV-16: Drehzahl-Einheit ‘
DRV» Hz/Rpm Disp
16 0 Hz 16 0
Werkseinstellung: 0 Hz 0

Setzen Sie diesen Parameter auf 0 [Hz], um die
Frequenz anzuzeigen , oder auf 1 [Rpm] (min™*), um
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Der A/D-Umrechnungswert des Analogeingangs, der
flr die Fequenz-Sollwertvorgabe oder das externe
PID-Sollwert-/-istwertssignal verwendet wird, kann
in DRV-19 Uberwacht werden.

Z.B.: Verwendung der Analogeingange V1 und |

V1 274
Vis 0

V2 0
1 103
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DRV-20: Ext. PID-Parameter (um Sollwert, Istwert
(Eingangssignal) und StellgroRe (Ausgangssignal) des
ext. PID-Reglers zu iiberwachen)

Dieser Parameter zeigt den Sollwert, den Istwert
(Eingangssignal) und die StellgroRe
(Ausgangssignal) des externen PID-Reglers an.
Wird APP-80 [Ext. PID-Regelung Ja/Nein] auf
“Yes“ (Ja) gesetzt, werden der Sollwert und Istwert
in Prozent angezeigt.

Wenn APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf "Yes' und
wenn APP-06 [Festlegung des Rickmeldesignals fur
den PID-Regler] entweder auf 'l', [V1] (Strom,
Spannung) oder 'Pulse’ (Impuls) eingestellt wird und
wenn 'Percent’ als gewdlinschte Einheit in [I/0O-86]
(Benutzerdefinierte Einheit des Eingangssignals)
gewahlt wird, dann werden der PID-Sollwert und -
istwert in % angezeigt.

R 50.00%
F 8.24%

T 45.32 Hz
DRV 20

DRV-22: Lokal/Extern
(um die Lokal/Extern-Funktion zu nutzen)

In DRV-22 [Lokal/Extern] wird die Umschaltung der
LOKAL/EXTERN-Steuerung eingestellt.

Begriffserklarung:

- Extern: Hier werden Laufbefehlsquelle und
Frequenz-Sollwertquelle entsprechend DRV-03/04
(Eingangsklemme, Kommunikation tber Schnittstelle,
Multidrehzahlbetrieb, etc.) eingestellt.

- Lokal: bedeutet, dass der auf der Grundplatte
installierte Umrichter mit dem Bedienteil angesteuert
wird.

<Funktionserkléarung>

- 2nd Source : Bei Eingabe von 'LOC/REM' stoppt
der Umrichter nach der angegebenen Stoppmethode
und startet Gber die in DRV-91, 92 eingestellte
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Code | Anzeige|Beschreibung | WE | E.-Bereich
2nd source
Methode um Chti&RefStop
zwischen Control Sto
DRV- |LocalRe | externer und | I P
29 mKey lokaler Cntl&RefStop Ref Only
Cntl&Ref Run
Steuerung zu
Control Run
wechseln ;
Disable

Laufbefehlsquelle bzw. Frequenz-Sollwertquelle.
Vorsicht: Bei externer Kommunikation erfolgt der
Handbetrieb Uber die in DRV-03, 04 eingestellten
Signalquellen.

- Cntl&RefStop : Bei Eingabe von 'LOC/REM'
stoppt der Umrichter nach der angegebenen
Stoppmethode. Der Umrichter erhalt seinen
Laufbefehl und Frequenzsollwert vom Bedienteil.

- Control Stop: Bei Eingabe von 'LOC/REM' stoppt
der Umrichter nach der angegebenen Stoppmethode.
Der Umrichter erhélt seinen Laufbefehl vom
Bedienteil und den Frequenzsollwert von der in
DRV-04 eingestellten Signalquelle.

- Ref Only: Bei Eingabe von 'LOC/REM' erhalt der
Umrichter seinen Frequenzsollwert vom Bedienteil
und startet durch den Laufbefehl von der in DRV-03
eingestellten Signalquelle.

- Cntl&Ref Run: Bei Eingabe von 'LOC/REM'
behalt der Umrichter den externen Betriebsstatus und
kann so eingestellt werden, dass er seinen Laufbefehl
und Frequenzsollwert vom Bedienteil erhalt.

- Control Run: Bei Eingabe von 'LOC/REM' behélt
der Umrichter seinen Betriebsstatus. Er kann so
eingestellt werden, dass er seinen Laufbefehl vom
Bedienteil und den Frequenzsollwert von der in
DRV-04 eingestellten Signalquelle erhalt.

- Disable: Diese Funktion nicht verwenden.

DRV-22 Beschreibung
START/STOP: Eingabe Stoppbefehl
Cntl&Ref
Stop Laufbefehl: CMD_KPD
Drehzahlbefehl: FREQ DIG1
START/STOP: Eingabe Stoppbefehl
Control | Laufbefehl: CMD_KPD
Stop Drehzahlbefehl: DRV-04 [Frequenz-
Sollwertquelle] — aktuellen Status behalten
Ref Only | START/STOP: aktuellen Status behalten
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DRV-22 Beschreibung
Laufbefehl: DRV-04 [Laufbefehlsquelle]
— aktuellen Status behalten
Drehzahlbefehl: FREQ DIG1
START/STOP: aktuellen Status behalten
Cngf‘nRef Laufbefehl: CMD_KPD
Drehzahlbefehl: FREQ DIG1
START/STOP: aktuellen Status behalten
Control | Laufbefehl: CMD_KPD
Run Drehzahlbefehl: DRV-04 [Frequenz-
Sollwertquelle] — aktuellen Status behalten
START/STOP: aktuellen Status behalten
Laufbefehl: DRV-04 [Laufbefehlsquelle]
Disable | — aktuellen Status behalten
Drehzahlbefehl: DRV-04 [Frequenz-
Sollwertquelle] — aktuellen Status behalten
Ext. Lokal Extern
Netz Loka1e Eingabe Externe Eingabe
EIN Command:
Befehl: DRV-22 : Stoppbefehll gegeben
Laufbefehl Anwahl in Laufbefehl:

DRV-03 Laufbefehlsquelle
Drehzahlbefehl:
DRV-04 Sollfrequenzquelle

Drehzahlbefehl

LocalRemKey

Hinweis: Wenn die Betriebsart von Lokal auf Extern
geandert wird, startet der Umrichter nach einem
Stopp Uber die eingestellte Laufbefehlsquelle.

DRV-23: Bedienteilreferenzbetrieb
(um die Betriebsart nach Entfernen des Bedienteils zu
wahlen)

Wenn das Bedienteil vom Umrichter abgenommen
wird, wechselt die Signalquelle des Umrichters zur
hier eingestellten Signalquelle oder der Umrichter
wird durch die Steuerung gestoppt oder in den
Fehlerzustand gesetzt. Der Umrichterbetrieb erfolgt
nach den in DRV-23 festgelegten Einstellungen.
Diese Funktion kann nur aktiviert werden, wenn
DRV-03, 04 auf , keypad* eingestellt sind.
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Code | Anzeige | Beschreibung WE E.-Bereich
Betriebsart Minimum
nach Ent- Spd

Key fern(_an de_s Last Spd

DR Ref Bedienteils  |Disable | Preset

V-23 Mode (oder Unter-  [(AUS) | Spd 1
brechung der Stop
Kommuni- Fault
kation) wahlen Disable

DRV-23 Beschreibung
. Nach Entfernen des Bedienteils
Minimum . . .
Spd lauft der Umrichter mit der
Minimalfrequenz.
Nach Entfernen des Bedienteils
Last Spd lauft der Umrichter mit der

aktuellen Frequenz.

Preset Spd 1

Der Umrichter l1&uft mit der in
DRV-05 (Schrittfrequenz 1)
eingestellten Frequenz.

Stop

Nach Entfernen des Bedienteils
stoppt der Umrichter gemaR FU1-
23 [Stoppmodus].

Fault

Wird das Bedienteil entfernt,
schaltet der Umrichter seinen
Ausgang ab und zeigt eine
Fehlermeldung an.

Disable

Funktion ist ausgeschaltet.
(Werkseinstellung)
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6.2 “Function 1”-Gruppe [FU1]

FU1-00: Sprung zu Codenummer...

FUI» Jump code
00 1

FUI»Dec. pattern 03 0
03 Linear
Werkseinstellung: Linear 0

Werkseinstellung: 1 1

Jeder Parameter kann direkt durch Eingabe des
entsprechenden Codes aufgerufen werden.

Um z.B. zum Parameter FU-23 zu springen, driicken
Sie die PROG-Taste und wéhlen mithilfe der AUF-/
AB-Tasten die Zahl 23 an, die Sie mit der ENTER-
Taste bestétigen.

FUL1 »
23 Decel

Stop mode

FU1-01: Laufrichtungsschutz

FUI» Run prev.
01 None 01 0
Werkseinstellung: None 0

Mit dieser Funktion kann verhindert werden, dass
sich der Motor in die falsche Richtung dreht. Dies ist
fur Anwendungen, die eine bestimmte Drehrichtung
verlangen, wie z.B. Lufter oder Pumpen.

Einstellbereich Beschreibung

Vorwarts-/Rickwartslauf
verflgbar. (Werkseinstellung)

None

Forward Prev Vorwartslauf gesperrt.

Reverse Prev Ruckwartslauf gesperrt.

Hinweis: Wenn DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf
V1S eingestellt wird, kann der Laufrichtungsschutz nicht
aktiviert werden.

FU1-02: Beschleunigungskurve
FU1-03: Verzogerungskurve

FUI»AcCc. pattern
02 Linear 02 0
Werkseinstellung: Linear 0

Mit diesen Parametern kdnnen abhéngig vom
Anwendungsfall die optimalen Beschleunigungs- und
Verzdgerungskurven eingestellt werden.

Einstellbereich Beschreibung

Standardkurve fur Anwendungen mit kon-

Linear stantem Drehmoment (Werkseinstellung)

Diese Kurve erlaubt dem Motor, sanft zu
beschleunigen und abzubremsen.

Die tatsachliche Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeit ist etwa um 40 % lénger
als die in DRV- 01lund DRV-02
eingestellten Werte.Diese Einstellung
verhindert ruckartiges Beschleunigen oder
Verzdgern und verhindert z.B. das Kippen
von Lasten auf Handlingsystemen.

*Wenn die Beschleunigungs-/
Verzogerungssollfrequenz auf
Maximalfrequenz eingestellt wird:
- Die Steigung der Hauptkurve wird durch
die Start- und Zielkurven bestimmt;;
- Der Verlauf der S-Kurve kann je nach
Einstellung von Start- und Endpunkt
unterschiedlich sein.
*Wenn die Beschleunigungs-
Nerzogerungssollfrequenz auf Delta-
Frequenz eingestellt wird:
- In der Beschleunigungs-/\Verzdgerungs-
zeit wird ausgehend von einer Startfrequenz
auf die Zielfrequenz (anstatt die Maximal-
frequenz) beschleunigt bzw. von der Ziel-
frequenz auf die Startfrequenz verzogert.
* FU1-04: Startkurve fiir S-Kurve;
FU1-05: Endkurve fiir S-Kurve.

S-curve

Diese Kurve erlaubt eine effizientere
Steuerung des Beschleunigungs- und
Verzogerungsvorganges fur bestimmte
Anwendungen (z.B. Winden).

U-curve

Hinweis: Die Werte in DRV-01 und DRV-02 werden ignoriert.

Ausgangsfrequenz

Time

Beschl.-Zeit
[Beschl.-Verzogerungskurve: ‘Linear’]

Verzog.-Zeit
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A
Max. Freq.

-
N

Ausgangsfreq

Zeit [s]

S-Startkurve Linear S-Endkurve S-Startkurve Linear S-Endkurve

/I_I\/I_I\

Delta-Freq.

[
»

[Beschl.-Verzégerungskurve: ‘S-curve’]

Ist-Beschl.-Zeit = voreingestellte Beschl.-Zeit +
voreingestellte Beschl.-Zeit * Startkurvensteigung/2
+ voreingestellte Beschl.-Zeit * Endkurvensteigung/2
Ist-Verzig.-Zeit = voreingestellte Verzog.-Zeit +
voreingestellte Verzog.-Zeit * Startkurvensteigung/2
+ voreingestellte Verzog.-Zeit * Endkurvensteigung/2

Ausgangsfrequenz

Zeit

- — —
Beschl.-Kurve Verzég.-Kurve

[Beschl.-Verzdgerungskurve: ‘U-curve’]

v

FU1-10...12: Vorheizen (Verwendung der

Vorheizfunktion)
FU1»Pre-HeatMode
10 No 10 0
Werkseinstellung: No 0

Mithilfe dieser Funktion kann durch Versorgung des
Motors mit Gleichstrom verhindert werden, dass
Feuchtigkeit in den Motor eindringt oder dass sich
wahrend eines Stopps Kondenswasser bildet.
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A
Ausgangsfreq.
< > >
A Motorlaufbereich
10s
Vorheiz- <“—>
gleich-
stromwert
[FU1-11] PN >
100%
[FU1-12]
A
FX-CM
Laufbefehl EIN -
A
M1-CM
| Vorheizen R
[Vorheizfunktion] -

Die Vorheizfunktion wird aktiviert, wenn FU1-10
[Vorheizen] auf ,,Yes™ (Ja) gesetzt, einer der
programmierbaren digitalen Eingénge in 1/0-20...27
auf ,,Pre-heat" eingestellt und der so festgelegte
Eingang eingeschaltet wird. Nur aktiv bei
Umrichterstopp.

® FU1-11 [Vorheizwert] wird als Prozentsatz des
Motor-Nennstroms eingestellt.

® FU1-12 [Vorheizlast] stellt die prozentuale Last
fiir 10 s ein. Bei einer Einstellung auf 100%
wird der Motor kontinuierlich mit Gleichstrom
versorgt.

Vorsicht: Wahrend der VVorheizfunktion ist eine
Parameteranderung gesperrt.  Entfernen Sie vor
der Programmierung das am Eingang anliegende
Referenzsignal.

Vorsicht: Verringern Sie FU1-11 [Vorheizwert] oder
FU1-12 [Vorheizlast] wenn der Umrichter oder
Motor (berhitzt.
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FU1-20: Startmodus Gleichstrombremswert] eingestellte Brems-
FU1-21: Start-Gleichstrombremszeit Gleichspannung anliegt.
FU1-22: Start-Gleichstrombremswert
Code LCD-Anzeige W.E. Einstellung
FUI» DcSt time FU1-21 DcSt time 0[s] 0...60[s]
01 0.0 sec 4 0.0 FU1-22 | DcSt value 50 [%] 0...150 [%]
Werkseinstellung: 0.0 sec 0.0
Ausgangsfrequenz
FUI» DcSt value
22 50 % 22 a0
Werkseinstellung: 50 % a0 FU1-22 f(——
Zeit
Wahrend der Start-Gleichstrombremzeit halt der Ausgangsspannung
Umrichter die Startfrequenz. Wéahrend der in FU1-21
[Start-Gleichstrombremzeit] gibt er Gleichspannung
an den Motor in der in FU1-22 [Start-Gleichstrom-
bremswert] eingestellten Hohe ab, bevor er beschleu- FUL-21 —q _
nigt. Wahlen Sie die Startmethode des Umrichters. zeit
EFll;itjl? Funktionsbeschreibung Ausgangsstrom
0 Accel Bei Start_ beschleunigen
(Werkseinstellung) ¢
S 8 1011
1 Dc-start | Gleichstrombremszeit beginnt der e > """"""l" ”""l Time
Umrichter zu beschleunigen. e
Flying- Der Laufbefehl des Umrichters wird T1: FU1-21 [Start-Gleichstrombremszeit]
2 start EIN geschaltet, wahrend der Motor D1: FU1-22 [Start-Gleichstrombremswert]
lauft. EX-CM EIN | it
1) Motordrehrichtung und -laufbefehl sollten der
optimalen Nutzung der fliegenden Startfunktion [ Gleichstromstart (Haltevorgang)]
(Flying-start function) entsprechen. Diese Funktion FU1-22 [Gleichstrombremswert] ist die an den Motor
ist jedoch mit weniger als 50% der Nenndrehzahl angelegte Gleichspannung und wird in % von FU2-43
effektiv, wenn die Motordrehrichtung und der [Motornennstrom] eingestellt.
Laufbefehl entgegengesetzt sind.
2) Der Gleichstromstart (Haltevorgang) ist gesperrt, Hinweis: Stellen Sie FU1-22 [Start-Gleichstrombremwert]
wenn FU1-21 oder FU-22 auf ,,0“ gesetzt sind. nicht héher als den Motor-Nennstrom ein.
3) Der Gleichstromstart ist bei sensorloser Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Motor Uberhitzt
Vektorregelung deaktiviert. oder einen U berlastfehler auslost.
4) Es ist moglich, dass bei einem Phasenverlust
(Ausgangsspannung) ein Fehler durch nicht
angeschlossenen Motor (No Motor Trip) auftritt, | FU1-23: Stoppmodus |
wenn ein Gleichstromstart aktiviert ist.
FUI» Stop mode
Nach Ablauf der in FU1-21eingestellten Zeit [Start- 23 Decel 23 0
Gleichstrombremzeit] beginnt der Umrichter zu Werkseinstellung: Decel 0
beschleunigen, wéahrend die in FU1-22 [Start-
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Gibt die Stoppmethode des Umrichters vor.

Einstellbereich

Beschreibung

[Stoppmodus: ‘Free-run’ (Freier Auslauf’]

Umrichter stoppt gemal

Decel )
Verzbdgerungskurve.
DC brake Um-rlchter stoppt mit
Gleichstrombremsung.
Umrichter gibt Gleichspannung ab, wenn
Free-run g P g

(freier Auslauf)

die Frequenz den Gleichstrombrems-
wert wahrend des Verzdgerns erreicht.

FU1-24: Gleichstrombremsung Einschaltverzogerung
(Zeit)

FU1-25: Gleichstrombremsfrequenz

FU1-26: Gleichstrombremszeit

FU1-27: Gleichstrombremswert

Flux brake

Bei Eingang des Stoppsignals wird sofort
die Ausgangsspannung des Umrichters
abgeschaltet. Der Umrichter bendtigt
lange um trége Lasten zu stoppen.

= \/orsicht: Motor kann bei haufiger
Verwendung der Flussbremsfunktion [Flux

Brake] liberhitzen.

Ausgangsfrequenz
Zeit
Ausgangsspannung
Zeit
Stoppbefehl
FX-CM ON Zeit
[Stoppmodus: ‘Decel’ (Verzdgern]
Ausgangsfrequenz
Time
Ausgangsspannung
Time
Stoppbefehl
FX-CM EIN Time

FUI» DcBlk time
24 0.10 sec 24 0.10
Werkseinstellung: 0.10 sec 0.10
FUI» DcBr freqg
25 5.00 Hz 25 9.00
Werkseinstellung: 5.00 Hz 2.00
FUI» DcBr time
26 1.0 sec 26 10
Werkseinstellung: 1.0 sec 10
FUI» DcBr wvalue
27 50 % 2 a0
Werkseinstellung: 50 % a0

Durch Anlegen einer Gleichspannung an die
Motorwicklungen stoppt diese Funktion den Motor
sofort. Wird 'DC-brake' in FU1-23 angewahilt,
kénnen die Werte der Parameter FU1-24...FU1-27
eingestellt werden.

Wird FU1-23 [Stoppmodus] auf “DC Brake”
eingestellt, verzdgert der Umrichter FU1-25
[Gleichstrombremsfrequenz] und beginnt bei dieser
Frequenz mit der Gleichstrombremsung.

FU1-24 [Gleichstrombremsung Einschaltverzégerung
(Zeit)] ist die Zeit, wahrend der der Ausgang des
Umrichters gesperrt ist, bevor die
Gleichstrombremsung startet.

FU1-25 [Gleichstrombremsfrequenz)] ist die
Frequenz, bei der der Umrichter beginnt, wahrend der

Verzbgerungsphase eine Gleichspannung auszugeben.

FU1-26 [Gleichstrombremszeit)] ist die Zeit,
wahrend der die Gleichspannung an den Motor

6-13




Kapitel 6 - Parameterbeschreibung [FU1]

angelegt wird.

FU1-27 [Gleichstrombremswert] ist die an den Motor
angelegte Gleichspannung und wird in % von FU2-
43 [Motornennstrom] eingestellt.

Ausgangsfrequenz
[DCBr
Freq]
Zeit
Ausgangsspannung
tl: FU1-24
t2: FU1-26
[DCBr
Value]
Zeit
P P
1 t2
Stoppbefehl
FX-CM EIN Zeit

[Gleichstrombremsvorgang]

Hinweis: Stellen Sie FU1-27 nicht héher als den
Motor-Nennstrom ein. Andernfalls besteht die
Gefahr, dass der Motor Uberhitzt oder einen

U berlastfehler auslést.

Hinweis: Stellen Sie FU1-25
[Gleichstrombremsfrequenz] nicht héher als ein
als durch den Einstellbereich (0...50Hz)
vorgegeben. Dies kann die Bremsfunktion
verschlechtern.

Bei trager Last stellen sie den Gleichstrombremswert
hoch ein. Im umgekehrten Fall stellen sie den
Gleichstrombremswert niedrig ein. Beachten Sie bitte,
dass diese Funktion im bei Schwerlastanwendungen
wie Waschmaschinen, Trocknern, usw. verwendet
wird.

FU1-28: Sicherheitshalt

Mit FU2-46 [Massentragheitsmoment] wird die
Gesamttragheit des Systems verglichen mit der
Motortragheit eingestelit.

Bei gleicher Drehgeschwindigkeit ist die im System
gespeicherte Energie (E=J * v”2 /2) proportional zur
Massentragheit J. Wird J bei gleicher
Verzogerungszeit groRer, tritt U berspannung durch
Energieriickgewinnung auf. Ist der fur J vorgegebene
Wert gréRer, so wird die A nderungsrate
(Verzogerung) der Drehgeschwindigkeit kleiner.

Mit dieser Funktion sollen mégliche Gefahren
verhindert werden, wenn das Gesamtsystem durch
einen Spannungsausfall gestoppt wird, aber die Last
aufgrund der hohen Massentréagheit weiterdreht.

Ist die Funktion ,,Sicherheitshalt* angewahlt, andert
der Umrichter bei Auftreten eines kurzzeitigen
Spannungsabfalls oder eines kurzzeitigen
Netzausfalls automatisch den Verlauf der U/f-
Kennlinie und kann so den Betrieb eine Zeit lang
aufrechterhalten. (Die Zeit hangt vom System ab.)
Tritt wahrend eines aktiven Sicherheitshalts ein
kurzzeitiger Netzausfall auf, stoppt der Umrichter
den Motor durch Verzdgern. Die Verzégerungszeit
héangt von der kinetischen Energie der Last ab.

Wenn das tatsachliche Massentragheitsmoment der
Last stark von der Werkseinstellung abweicht, stellen
Sie den richtigen Wert in FU2-46
[Massentragheitsmoment] ein, um eine optimale
Nutzung der Sicherheitshalt-Funktion zu
gewahrleisten.

Ist das Massentragheitsmoment der Last zu groB,
kann bei dieser Funktion ein Fehler ausgeldst werden.
In diesem Fall erhdhen Sie den Wert in FU2-46 in
kleinen Schritten, um den richtigen Wert zu finden.
Zur Stabilisierung der Sicherheitshalt-Funktion, siehe
FU2-46 [Massentragheitsmoment].

= Vorsicht: Diese Funktion wird bei Lasten mit
groem Massentragheitsmoment angewendet.

| FU1-29: Netzfrequenz

FUl» Safety Stop
28 No

28 0

Werkseinstellung: No 0

FUI» Line Freqg
29 60.00 Hz 29 60.00
Werkseinstellung: 60.00 Hz 60.00

Mit diesem Parameter wird die Frequenz der
Netzspannung eingestellt: die Netzfrequenz ist auf 50
oder 60 Hz einzustellen.
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== Vorsicht: Wird die Netzfrequenz geandert,
werden damit auch verknupfte Frequenzen wie
die Maximalfrequenz oder Eckfrequenz
automatisch geandert. Um die verkniipften
Frequenzen abweichend von der Netzfrequenz
einzustellen, sollte der Anwender die
entsprechenden Parameter manuell einstellen.

FU1-30: Maximalfrequenz
FU1-31: Eckfrequenz
FU1-32: Startfrequenz

eingestellt werden bevor FU1-29 [Netzfrequenz]
eingestellt wird.

= Vorsicht: Wenn FU1-31 abweichend von der
Motornennfrequenz eingestellt wird, kénnen
U bertemperaturfehler oder Drehmomentabfall
auftreten.
4
Ausgangsfreq.(Hz)

10

Einstellbereich

l FU2-32

0.01

Zeit
()

v

FX/RX Signal EIN

v

Hinweis: Wenn FU2-32 auf 50 Hz eingestellt ist,
beginnt der Motor bei 5 Hz zu laufen.

FUl» Max freq

30 60.00 Hz 30 60.00
Werkseinstellung: 60.00 Hz 60.00
FU1» Base freqg

31 60.00 Hz 31 60.00
Werkseinstellung: 60.00 Hz 60.00
FUl» Start freq

32 0.50 Hz 32 0.50
Werkseinstellung: 0.50 Hz 0.50

FU1-33: Frequenzober- und -untergrenze Ja/Nein
FU1-34: Untere Grenzfrequenz
FU1-35: Obere Grenzfrequenz

FU1-30 [Maximalfrequenz] ist die maximale
Ausgangsfrequenz des Umrichters. Stellen Sie sicher,
dass die Maximalfrequenz nicht die Nenndrehzahl
des Motors Uberschreitet.

FU1-31 [Eckfrequenz] ist die Frequenz, bei der der
Umrichter seine Nennspannung abgibt. Die
Eckfrequenz ist im Bereich der Maximalfrequenz
einzustellen.

Die Ausgangsfrequenz und Ausgangsspannung ist
entsprechend dem Leistungsschild des Motors
einzustellen. Die Motornennfrequenz ist
normalerweise 60Hz. Wird der Motor am Ublichen
Stromnetz betrieben, ist Eckfrequenz = Netzfrequenz
einzustellen.

FU1-32 [Startfrequenz] ist die Frequenz, bei der der
Umrichter beginnt, Spannung abzugeben. Wird sie
auf 5 Hz eingestellt, beginnt der Motor ab 5 Hz zu
laufen.

= Vorsicht: Diese Parameter werden
automatisch geandert, wenn FU1-30 und FU1-31

FUI» Freq limit

33 No 33 0

Werkseinstellung: No 0

FUI» Lim Lo Freq

34 0.50 Hz 34 0.30
Werkseinstellung: 0.50 Hz 0.50

FUI» Lim Hi Freq

35 60.00 Hz 39 60.00
Werkseinstellung: 60.00 Hz 60.00

Mit der Funktion FU1-33 kann ein
Betriebsfrequenzbereich festgelegt werden. Wird
FU1-33 auf “Yes” (Ja) gesetzt, kann eine obere und
untere Grenzfrequenz eingestellt werden. Liegt die
Sollfrequenz aufRerhalb des festgelegten
Frequenzbereichs, dann 1&uft der Umrichter mit der
oberen bzw. unteren Grenzfrequenz..
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Ausgangsfrequenz

Sollfrequenzkurve

Freg. Max
FU1-35

FU1-34 —/

10V, 20mA
[Frequenzober-/-untergrenze: “Yes’]

N Auscdanasfrequenz

Freg.vorgabe

Hinweis: Ist der Frequenzsollwert kleiner als die
untere Grenzfrequenz, dann lauft der Umrichter
mit der unteren Grenzfrequenz.

Hinweis: Das normale Beschleunigen/Verzdgern
erfolgt im Frequenzbereich unterhalb der unteren
Grenzfrequenz.

| FU1-40: Uff-Kennlinie

FUl» V/F pattern
40 Linear

40 0

Werkseinstellung: Linear 0

Die U/f-Kennlinie beschreibt das Verhaltnis von
Spannung zu Frequenz. Wahlen Sie die U/f-
Kennlinie entsprechend der Belastung aus. Das
Motordrehmoment hangt von dieser U/f-Kennlinie ab.

[Linear]: Die lineare Kennlinie wird verwendet,
wenn ein konstantes Drehmoment bendtigt wird.
Diese Kennlinie entspricht einer linearen Funktion
"Spannung/Frequenz* ausgehend von 0 Hz bis zur
Eckfrequenz. Diese Kennlinie ist geeignet fur
Anwendungen mit konstantem Drehmoment. Die
Leistung lasst sich verbessern mithilfe der
Funktionen FU2-67...69 [Drehmomentboost].

[Square]: Die quadratische Kennlinie wird
verwendet, wenn ein variables Drehmoment ben6tigt
wird. Diese Kennlinie entspricht einer Quadrat-
Funktion "Spannung/Frequenz®. Diese Kennlinie ist
geeignet fiir Anwendungen wie Lfter, Pumpen, usw.

[User V/F]: Die benutzerdefinierte U/f-Kennlinie
wird bei Sonderanwendungen eingesetzt. Der
Benutzer kann das Spannung/Frequenz-Verhaltnis
entsprechend der Anwendung einstellen. Dazu sind

die Spannung und Frequenz jeweils an 4 Punkten
zwischen Startfrequenz und Eckfrequenz einzustellen.
Die vier Punkte fiir die Spannung und Frequenz sind
in FU1-41 bis FU1-48 einzustellen.

Ausgangsspannung

100%

Ausgangs-

\ frequenz

Eckfrequenz
[U/f-Kennlinie: ‘Linear’]
Ausgangsspannung
100%

Ausgangs-
frequenz

\ Freq.

[U/f-Kennlinie: ‘Square’]

FU1-41 ... FU1-48: Benutzerdefinierte Uf-Kenninie -
Frequenz und Spannung

FUI» User freqg 1

a1 15.00 Hz 1M 15.00
Werkseinstellung: 15.00 Hz 15.00
FUI» User volt 1

42 25 % 42 25
Werkseinstellung: 25 % 25
FUl» U f 4

17 60.00 ke | L0 [6000
Werkseinstellung: 60.00 Hz 60.00
FUI» User volt 4

48 100 % 438 100
Werkseinstellung: 100 % 100

Diese Funktionen Sind nur vertugbar, wenn FU1-40
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[U/f-Kennlinie] auf ‘User V/F’ (Benutzerdefinierte
U/f-Kennlinie) eingestellt ist. Der Benutzer kann eine
benutzerdefinierte U/f-Kennlinie erstellen, indem er
vier Punkte zwischen FU1-32 [Startfrequenz] und
FU1-31 [Eckfrequenz] einstellt.

Ausgangsspannung

100%
FU1-48

FU1-46
FU1-44

/

FU1-42| 0

Ausgangs-
frequenz

FU1-47
FU1-45

Fut-41/
FU1-43

\

[Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie]

Eckfrequenz

Hinweis: Wenn FU1-40 auf ' User V/F’
[Benutzerdef.] eingestellt ist, wird der
Drehmomentboost in FU1-67 bis FU1-69 ignoriert.

FU1-50: Motornennspannung

FU1» Motor Volt

a0 0
50 0V
Werkseinstellung: 0 v 0

Dieser Parameter ermdgliche eine konstante
Ausgangsspannung unabhangig von Schwankungen
der Eingangsspannung.

@ Vorsicht: Ist die Eingangsspannung kleiner als
die in FU1-50 eingestellte Motornennspannung,
kann die maximale Ausgangsspannung die
Eingangsspannung nicht tberschreiten.

\ FU1-49: Eingangsspannung (in % der Netzspannung)

FUI» AC InputVolt
49 86.4 % 49 864
Werkseinstellung: 86.4 % 864

Dieser Parameter sollte entsprechend eingestellt
werden, wenn die Eingangsspannung des Umrichters
stark von der normalen Netzspannung abweicht.
Sonst kann der Umrichter beschadigt werden. Der
eingestellte Wert beeinflusst den Spannungspegel,
bei dem der Unterspannungsschutz ausldst. Wird nur
verwendet, wenn die Netzschwankungen die
zulassigen Toleranzen Uberschreiten oder wenn eine
Eingangsspannung am Umrichter anliegt, die stark
von der normalen Netzspannung abweicht.

Code | LCD-Anzeige | W.E. Einstellbereich
FU1-49 A(i/'onlf“t 100 [%] | 73— 115 [%]

Hinweis: Wird ein Wert fiir FU1-49 (iber das Bedien-
teil eingegeben, wird dieser sofort ibernommen.

Beschreibung LCD-Anzeige |Einstellbereich
Testlauf ohne Motor 0 (No
. No Motor Sel (Noj
Ja/Nein 1 (Yes)
Fehlerauslésestrom-
No Motor Level 5100 [%]
grenze
Fehlerauslosezeit No Motor Time | 0.5-10.0s]
A
| 110% 110 %
0,
o 100% 100 %
>
c
g 85% 85 %
A
oD
8
jo)]
=
I
85% >
Motornennspan-  Ausgangs-
nung [FU1-50] sbannuna
FU1-51...52: Energiesparbetrieb, Energieeinsparung
(in %)
FUI» Energy save
51 None a1 0
Werkseinstellung: 0 0
FUI»Manual save$
52 0% 92 0
Werkseinstellung: 0 % 0

Diese Funktiomwird-verwendet, unmrdie
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Ausgangsspannung bei Anwendungen zu senken, die
bei konstanter Drehzahl kein hohes Drehmoment und
wenig Strom bendtigen. Nach dem Beschleunigen auf
die Sollfrequenz (konstante Drehzahl) senkt der
Umrichter die Ausgangsspannung, wenn die
Energieeinsparung auf 20% eingestellt ist. Bei
schwankender Belastung kann diese Funktion dazu
fiihren, dass der U berstromschutz wegen zu geringem
Ausgangsdrehmoment auslost. Wenn der
Energiesparmodus eingeschaltet ist, kann das
Verzogern bis zum Stillstand léanger dauern.

Werkseinstellung: 44 an

FU1-55 zeigt die Oberflachentemperatur des IGBT
im Umrichter an.

FU1-56: Motortemperatur \

FUl» Motor Temp

56 0 96 0

Werkseinstellung: 0 0

Die durch den externen Temperatursensor erfasste
und an den Eingang NT gesendete Motortemperatur
wird in FU1-56 angezeigt.

FU1-57: Fehler ohne Motor Ja/Nein
FU1-58: Fehlerauslésestromgrenze
FU1-59: Fehlerauslosezeit

FU1-51 Einstellung Beschreibung

0 None Ausgeschaltet (Werkseinstellung)
Energiesparbetrieb
eingeschaltet;

! Manual Ausgangsleistung durch die
Einstellung in FU1-52 gesenki.
Energiesparbetrieb

2 Auto automatisch eingeschaltet.

Code | Anzeige Bezeichnung W.E. | E.B.

FU1- | Manual | Energieeinsparung 0 0...30

52 Save in % [%] [%]

FUl» No Motor Sel
57 YES

| FU1-54: Kumulative Leistungsanzeige

Werkseinstellung: YES

® FU1-54 zeigt die elektrische Arbeit in MWh
und KWh an.
z.B) 1500 kWh

FUlp KiloWattHour

54 1M 00.0kwWh

® Der max. in FU1-54 anzuzeigende kumulative

Wert ist wie folgt: 9999 999,9kWh

FUlp» KiloWattHour
54 9999M 999.9kWh

® FU1-54 wird nicht zuriickgesetzt.
= \/orsicht:

Der Wert in FU1-54 kann aufgrund von
Toleranzen von der tatsachlich geleisteten
Arbeit abweichen.

FU1» NoMotorLevel
58 5%

Werkseinstellung: 5

FU1» NoMotorTime
59 3.0 sec

Werkseinstellung: 3.0 sec

FU1-55: Umrichtertemperatur

FUI» Inv. Temp

55 44 99 M

Diese Funktionen kdnnen verwendet werden, um
einen Fehler in einer Situation auszuldsen, wo kein
Umrichterausgangssignal anliegt, aber die Steuerung
der Umrichter-Hardware dies nicht erkennt. (SPS-
Programmfehler, SPS-Hardwarefehler, ...)

Wenn FU1-57 [Fehler ohne Motor Ja/Nein] auf
»Yes“ (Ja) gesetzt ist und der Ausgangsstrom einen
Wert kleiner als FU1-58 [Fehlerausltsegrenze]
wahrend einer Dauer gréRer als FU1-59
[Fehlerausldsezeit] aufweist, dann wird ein
Hardwaredialogfehler mit der Meldung ‘No Motor
Trip’ (kein Motor angeschlossen) ausgeldst. (Die
Fehlerausltsestromgrenze wird auf den eingestellten

6-18



Kapitel 6 - Parameterbeschreibung [FU1]

Motor-Nennstrom bezogen.)
Ein Fehler wird ausgeldst, wenn der Umrichter ohne
angeschlossenen Motor lauft.

FU1-60: Elektron. Thermoschutz (Motor i%t) Ja/Nein
FU1-61: Elektron. Temperaturniveau fiir 1 Minute
FU1-62: Elektron. Temperaturniveau Dauerbetrieb
FU1-63: Art der Motorkiihlung (Motortyp)

Diese Funktionen ermdglichen den Schutz des
Motors vor U berhitzung ohne Verwendung eines
externen Thermorelais. Der Umrichter berechnet den
Temperaturanstieg im Motor auf der Grundlage
mehrerer Parameter und ermittelt ob der der Motor
durch den Laststrom Uberhitzt oder nicht. Wenn der
elektronische Thermoschutz ausldst, schaltet der
Umrichter seine Ausgangsspannung ab und zeigt eine
Fehlermeldung an.

FU1» Motor type
63 Self-cool

‘100%’, d.h. Motornennstrom laut FU2-43, gesetzt
und muss Kleiner als FU1-61 gewahlt werden.

Hinweis: Dieser Wert wird als Prozentsatz von
FU2-43 [Motor-Nennstrom] eingestellt.

Wellung: self-cool

FUl» ETH select
60 --- Yes --- 60 L
Werkseinstellung: ves 1

Wird diese Funktion auf ,,Yes" gesetzt, sind die
Parameter des elektrothermischen Motorschutzes
aktiviert. Der Fehlerauslosestrom wird als
Prozentsatz von FU2-43 [Motor-Nennstrom]
eingestellt.

FUI» ETH 1lmin
6l 150 % 61 150
Werkseinstellung: 150 % 150

FU1-61 ist der Grenzwert des Stromes fiir 1 Minute, bei
dem der elektronische Motorthermoschutz ausldst. Der
Umrichter geht auf Stérung, wenn dieser Wert — z.B.
150% des in FU2-43 eingestellten Motornennstroms —

Damit die elektronische Temperaturiiberwachung
(Motor i2t) korrekt funktioniert, muss die Art der
Motorkiihlung angegeben werden.

[Self -Cool] Eigenbeliftet ist ein Motor mit
Kuhlventilator direkt auf der Motorwelle. Bei einem
eigenbelufteten Motor nimmt die Kihlwirkung mit
sinkender Drehzahl ab.
Stromstarke heizt der Motor sich daher bei kleiner
Drehzahl schneller auf als bei hoher Drehzahl. Der
flr Motordauerbetrieb zulassige Ausgangsstrom
nimmt mit sinkender Motordrehzahl ab, wie die
Abbildung unten zeigt.

Bei einer bestimmten

[Forced - Cool] Fremdbeliiftet bedeutet, dass der
Kuhlventilator separat angetrieben wird. Diese Art
der Kihlung ist unabhangig von der Motordrehzahl.
Der in FU1-62 [Elektron. Temperaturniveau
Dauerbetrieb] eingestellte Wert wird unabhéngig von
der Betriebsfrequenz verwendet.

== Wenn die Betriebsfrequenz gro 3 er als 20 Hz ist:
Fir Motordauerbetrieb zuléssiger Ausgangsstrom [%] =
(0.125 * Betriebsfrequenz + 92.5)
== Wenn die Betriebsfrequenz nicht gro 3 er als 20Hz
ist: Fir Motordauerbetrieb zul&ssiger Ausgangsstrom

fiir die Dauer von 1 Minute iiberschritten wird. [%] = (1.5 * Betriebsfrequenz + 65)
. - _ Ausgangsstrom Fremdbeluftet
Hinweis: Der Wert wird als Prozentsatz von FU2- 100% i
43 [Motor-Nennstrom] eingestellt. 95%
Eigenbeluftet
FUl» ETH cont
65%
62 120 % 62 120
V'\_/feﬁ(sgl’r)]s;tellung: 120 % 120 T e

firr Nataraariarisater ol
U 1viotorTuaucrocaIco

ot dar Qrans ar
O~ JZ 15U UCTT ourulti, Uct

zuléssig ist. Dieser Wert wird Ublicherweise auf

Laststrom [%]

[ETH 1 min]
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[Stromkorrekturkurve Motor i%]
Hinweis: Wechselnde Stromaufnahme des Motors,
bedingt durch Beschleunigungs-, Verzégerungs- und
Lastwechselvorgange, wird durch Integration der i2 t
Werte zwecks Motorschutz beriicksichtigt.

FU1-64: Uberlast-Warnschwelle
FU1-65: Uberlast-Warnzeit

66 0
Werkseinstellung: No 0
FU1» OLT level
67 120 % 67 120
Werkseinstellung: 120 % 120
FU1» OLT time
68 60.0 sec 68 60.0
Werkseinstellung: 60.0 sec 60.0

FUI» OL level
04 110 % 64 10

X

Werkseinstellung: 110 % 110

FUI» OL time

65 10.0 sec 65 100

Werkseinstellung: 10.0 sec 100

Der Umrichter gibt ein Warnsignal aus, wenn der Ausgangs-
strom die U berlast-Warngrenze (FU1-64) fiir die Dauer der
U berlast-Warnzeit (FU1-65) erreicht. Das Warnsignal
bleibt firr die Dauer der U berlast-Warnzeit bestehen,
auch wenn der Strom wieder unter die Warnschwelle
absinkt. Der programmierbare digitale Ausgang AX-
CX wird zur Ausgabe des Warnsignals verwendet. Um
dies zu aktivieren ist I/O-76 auf ‘OL’ zu setzen.

Diese Funktion l6st keinen Fehler am Umrichter aus.
Hinweis: FU1-64 wird als Prozentsatz von FU2-43
[Motor-Nennstrom] eingestellt.

Ausgangsstrom

FU1-64
[U L Schwellg]

~ FUl-64
[U L Schwelle]

AX-CX (OL)

ON Time

t1

Der Umrichter schaltet die Ausgangsspannung ab und
zeigt eine Fehlermeldung an, wenn der Ausgangsstrom
flr die Dauer der Fehlerausldseverzdgerungszeit
(FU1- 68) Uber der Fehlerausléseschwelle (FU1-67)
liegt. Dadurch werden Umrichter und Motor vor
unzuléssig hohen Belastungen geschiitzt.

Hinweis: Dieser Wert wird als Prozentsatz von
FU2-43 [Motor-Nennstrom] eingestellt.

FU1-66: Fehler auslosen bej yl%gme(jfswmze,q

FU1-67: Uberlast- Fehleraus oses
FU1-68: Uberlast-Fehlerausloseverzogerungszeit

FUI» OLT select
66 —-—-—- No —--—-

Ausgangsstrom
~ FUL67
[U L-Schwelle]
LR Time
(M
[U L-Schwelle] ! f
Fur-es [Fehlerverzogerungszeit]]
Ausgangsfrequenz U L-Fehler ausldsen
Tim
[U berlastfehler auslésen]

FU1-69: Schutz bei Phasenverlust (Ein-/
Ausgangsspannung) (Bitweise Setzen)
FUI» Trip select
69 100 69 100
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Werkseinstellung: 100 100

Schaltet die Umrichter-Ausgangsspannung ab, wenn
an einen der AuBenleiter der Netzspannung
(Eingangsspannung) oder der Ausgangsspannung des
Umrichters keine Spannung mehr anliegt.
Erstes Bit: Schutz bei Phasenverlust am Ausgang
EIN/AUS
0: Schutz bei Phasenverlust am Ausgang eingeschaltet.
1: Schutz bei Phasenverlust am Ausgang aus-
geschaltet; Umrichterausgangsspannung schaltet aus.
Zweites Bit: Schutz bei Phasenverlust am Eingang
EIN/AUS
0: Schutz bei Phasenverlust am Eingang ausgeschaltet.
1: Schutz bei Phasenverlust am Eingang aus-
geschaltet; Umrichterausgangsspannung schaltet aus.
= \Wenn der Installationsort Schwankungen
der Netzspannung aufweist, treten
Funktionsstdrungen auf.
Drittes Bit: Reserviert

von Kippschutz wahrend der Beschleunigungsphase
verlangern.

Hinweis: Der Umrichter beginnt zu verzégern, wenn

ein Stoppsignal gegeben wird wahrend der
Motorkippschutzstatus aktiv ist.

Hinweis: Die Ausgangsfrequenz kann aufgrund von
Kippschutz wéhrend der Konstantdrehzahlphase um
seinen Sollwert schwanken.

Hinweis: Die Verzdgerungszeit kann sich aufgrund von
Kippschutz wahrend der Verzdogerungsphase verlangern.

FU1-72: Beschl.-Verzog.-Rampenanderungsfrequenz \

FUIMAcc/Dec ch F
72 0.00 Hz n 0.00
|Werkseinste|lung: 0.00 Hz 0.00 |

FU1-70...71: Kippschutzpegel

FUI» Stall Mode
70 No

10 No

Werkseinstellung: No No

FUI» Stall level

71 110 % n 1o

\¢

Werkseinstellung: 100 3 110

Dieser Wert wird als Prozentsatz von FU2-43
[Motor-Nennstrom] eingestellt. Diese Funktion dient
zum Schutz des Motors, indem bei Gefahr des
Kippens die Ausgangsfrequenz so lange reduziert
wird, bis der Motorstrom unter den Kippschutzpegel
absinkt. Diese Funktion steht via Bitkombination fir
die Beschleunigungs-, Konstantdrehzahl- und
Verzogerungsphasen zur Verfligung.Der
Kippschutzpegel wird automatisch gesenkt, wenn der
Umrichter mit einer Frequenz gréRer als der
Eckfrequenz betrieben wird.

Hinweis: Wird ein Kippschutzpegel groRer als 120%
des Nennstroms eingestellt, so wird dieser Pegel auf
120% des Nennstroms begrenzt.

Hinweis: Die Beschleunigungszeit kann sich aufgrund

Mit dieser Funktion wird die Beschleunigungs-
IVerzdgerungsrampe bei einer bestimmten Frequenz
geandert. Sie ist geeignet fiir Anwendungen mit
Textilmaschinen. Wenn z.B. das Stoppsignal EIN ist,
wahrend der Umrichter mit 100 Hz l&uft, dann
verzogert der Umrichter und andert die Rampe bei
dieser Frequenz so dass er sanft abstoppt.

Hinweis: Wenn die Beschleunigungs-/VVerzégerungs-
frequenz eingestellt ist und die in den programmierbaren
digitalen Eingéngen auf ‘XCEL-L’, 'XCEL-M’ und
'XCEL-H’ gesetzten Eingénge eingeschaltet sind, dann
haben die so eingestellten Beschleunigungs-
I\Verzdgerungsschritte Prioritét.

Beschl.-/
Verzog.-

Rampenan-
derungsfrequenz

Max.imalfrequenz

Ausgangsfrequenz

DRV-01 [Beschl.Zeit0] DRV-02 [Verz.Zeit0]

1/0-50 [Beschl.-Zeit] 1/0-51 [Verz.-Zeit]

FX

[A nderung der Beschl.-/Verzdg.-Rampe]
\ FU1-73: Referenzfrequenz fiir Beschleun. & Verzog. \

FUI»Acc/Dec freq

B 0

73 Max
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|Werkseinste|lung: Max

| |Werk5ein5te|lung: 0.1 sec

Gibt die Referenzfrequenz fur Beschleunigen und
Verzogern an. Um eine voreingestellte Beschleuni-
gungs-/Verzigerungszeit von einer bestimmten
Frequenz bis zu einer Zielfrequenz einzuhalten, ist
dieser Parameter auf ‘Delta freq’ einzustellen.

A ndert die Zeitskala.

Einstellbereich

Beschreibung

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungs-

Einstellbereich

Beschreibung

(Werkseinstellung)

Max freq
(Werkseinstellung)

Die Beschl./Verz.-Zeit ist die
Zeit, die benétigt wird, um von 0
Hz auf Maximalfrequenz zu
beschleunigen bzw. von der
Maximalfrequenz auf 0 Hz zu
verzogern.

0.01s zeit wird um 10 ms geéndert. Der
maximale Einstellwert ist 60 s.
01 s Die Beschleunigungs-/Verzdgerungs-

zeit wird um 100 ms geandert. Der
maximale Einstellwert ist 600 s.

1s

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungs-
zeit wird um 1 s gedndert. Der
maximale Einstellwert ist 6000 s.

Die Beschl./Verz.-Zeit ist die
Zeit, die bendtigt wird, um

\ FU1-75: Frequenz oben/unten speichern Ja/Nein

FUI» UpDn Save
75 No

|Werkseinstel|ung: No

Delta freq ausgehend von einer bestimmten
Frequenz eine Zielfrequenz zu
erreichen.

Maximalfrequenz
Ausgangsfreq.
« > -
Beschl.-Zeit Verzog.-Zeit

[FU1-73: Max. Freq]

Zielfrequenz

Best. Frequenz

Beschl.-Zeit

<& »
<« »

Verzig.-Zeit

[FU1-73: Delta Freq]

\ FU1-76: Frequenz oben/unten speichern Ja/Nein

FUI»UpDnSave Frqg
76 0.00Hz

81 0

|Werkseinste|lung: 0.00Hz

Ausaanasfrequenz [Hz]
A Spiich.

Max
Freq

Sfeich

Diese Funktion wird verwendet, wenn einer der program-
mierbaren digitalen Eingénge auf 'Up/Down’ gesetzt ist.
Die Frequenz zum Zeitpunkt des Einschaltens des ent-
sprechenden programmierbaren digitalen Eingangs
(‘'Up/Down’) wird in FU1-75 gespeichert und in FU1-76
angezeigt. Die gespeicherte Frequenz wird durch einen pro-
grammierbaren digitalen Eingang (‘Clear’) zuriickgesetzt.

T L

I

up| EIN

Dow EIN

CIearI

b

FX EIN

FU1-74: Beschl.-Verzog.-Zeitskalierung

EIN EIN >

FU1» Time scale

74 0.1 sec

i 1
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6.3 “Function 2”-Gruppe [FU2]

FU2-07: Haltezeit
FU2-08: Haltefrequenz

FU2-00: Sprung zu Codenummer...

FU2» Dwell ti
FU2» Jump code v we time 07 0.0
07 0.0 sec "
00 1
Werkseinstellung: 1 1 Werkseinstellung: 0.0 sec 0.0
Jeder Parameter kann direkt durch Eingabe des FU2» Dwell freq
entsprechenden Codes aufgerufen werden. Geben Sie 08 5.00 Hz 08 .00
die Codenummer des gewiinschten Parameters
innerhalb der FU2-Gruppe ein. Werkseinstellung: 5.00 Hz 5.00

FU2-01...05: Letzte Fehler 1...5
FU2-06: Fehlerhistorie I6schen

Diese Funktion wird zu Beginn des Bewegens von
schweren Lasten eingesetzt: nach einem

FU2» Last trip-1

kurzeitigen Stopp beschleunigt der Umrichter.
Hinweis: Wird die Haltezeit auf '0" gesetzt, ist

01 None 0 non diese Funktion nicht aktiv.
Werkseinstellung: None non HinV\_/eis: Stellen Sie d_ie Hgltefrequenz nicht hoher
als die Sollfrequenz ein. Dies kann zu
Funktionsstorungen fiihren.
FU2» Last trip-5 Hinweis: Bei sensorloser Regelung ist diese
05 None 05 non Funktion ausgeschaltet.
Ausgangsfreq.
Werkseinstellung: None non
Diese Parameter zeigen die letzten (max. finf) Fehler des
Umrichters an. Der Fehler mit der niedrigsten Nummer, * FU2-08
d.h. ,,Last trip 17, ist der zuletzt aufgetretene. Bevor Sie —— v >
die RESET-Taste drticken, priifen Sie mithilfe der ;uz-(; Zeit
PROG-Taste sowie der AUF-/AB-Tasten die
Fehlermeldung(-en), die Ausgangsfrequenz, den Laufber. R
Ausgangsstrom des Umrichters und den jeweiligen ~
Betriebsstatus, d.h. ob der Umrichter zum Zeitpunkt der FU2-10 ... FU2-16: Frequenzspriinge
Fehlerauslésung gerade dabei war zu beschleunigen, zu
verzdgern oder mit konstanter Frequenz zu laufen. FUZ2»  Jump freq 10 0
Verlassen Sie die Anzeige mit ENTER. FU2-83 [Letzte 10 --- No ---
Fehlerzeit] zeigt die Zeit an, die nach dem Ausldsen des
letzten Fehlers verstrichen ist. Aus diesem Wert kdnnen Werkseinstellung: No 0
Sie die aktuelle Fehlerzeit ermitteln.
FU2» Jump lo 1
FU2» Erase trips 11 10.00 Hz L L
06 ——- No ——- 06 0
Werkseinstellung: 10.00 Hz 10.00
Werkseinstellung: No 0 . .
FUZ» Jump Hi 1 12 15.00
Diese Funktion I6scht die gesamte Fehlerhistorie 12 15.00 Hz :
(FU2-01 bis FU-05). FU2-83 [Letzte Fehlerzeit] -
kann jedoch nicht manuell zuriickgesetzt werden. Werkseinstellung: 15.00 Hz 15.00
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Ist FU2-20 auf ‘No’ gesetzt, miissen Sie —auch wenn

das FX- oder RX-Signal auf EIN steht — den FX- bzw.

RX-Eingang aus- und erneut einschalten, um den
Umrichter neu zu starten.

Ist FU1-20 auf “Yes” (Ja) gesetzt, wird der Umrichter
bei Ruckkehr der Eingangsspannung neu gestartet.
Falls der Motor zu diesem Zeitpunkt — bedingt durch
Massentragheit - noch lauft, kann dies eine Stérung
auslosen. Um dies zu vermeiden, aktivieren Sie die

Funktion “Drehzahlsuche” indem Sie Bit 4 auf'l’

FU2» Jump lo 3
15 30.00 Hz 1B 30.00
Werkseinstellung: 30.00 Hz 30.00
FU2» Jump Hi 3
16 35.00 Hz 16 39.00
Werkseinstellung: 35.00 Hz 35.00

setzen. Ist die Drehzahlsuche nicht aktiviert,

Zur Vermeidung von Resonanzen und Vibrationen an
der Maschine kdnnen im Betrieb bestimmte
Frequenzbereiche tbersprungen werden. Drei
verschiedene Frequenzbereiche kdnnen festgelegt
werden. Diese Frequenzen werden im Konstant-
drehzahlbetrieb tbersprungen, nicht aber wéhrend
der Beschleunigungs- oder Verzdgerungsphase.

Ausgangsfrequenz

Freg. Max

FU2-16
FU2-15 |
FU2-14
FU2-13

FU2-12
FU2-11

10Hz 20Hz 30Hz Sollfrequenz

[Frequenzspriinge]
Wenn die Sollfrequenz innerhalb des
Sprungbereiches (begrenzt durch die untere und
obere Sprungfrequenz) liegt, dann lauft der
Umrichter mit der unteren Sprungfrequenz.
Hinweis: Wenn sich 2 Sprungbereiche tiberschneiden,
dann bildet die Sprungfrequenz mit dem niedrigsten
Wert die gemeinsame untere Grenze.
Hinweis: Beim Beschleunigen / Verzbdgern wird die
Sprungfrequenz ignoriert.

verwendet der Umrichter die normale U/f-Kennlinie
beim Beschleunigen.

/\ VORSICHT

Bei dieser Funktion ist besondere
Aufmerksamkeit geboten, denn es besteht eine
Verletzungsgefahr dadurch, dass der Motor beim
Einschalten des Umrichters plétzlich anléauft.

Eingangsspannun

Zeit

Ausgangsfrequenz
Zeit
Fx-cM|_EIN___| EIN | | it

[Start bei Einschalten Ja/Nein: ‘No’ (Nein)]

Eingangsspannun

Zeit

Ausgangsfrequenz

Zeit

FU2-20: Start bei Einschalten Ja/Nein

|

FX-CM EIN L Zeit
[Start bei Einschalten Ja/Nein: ‘Yes’ (Ja)]

FU2»Power-on run

20 0
20 No
Werkseinstellung: No 0

\ FU2-21: Neustart nach 'Fehler quittieren’ Ja/Nein

Diese Funktion legt fest, ob der Motor beim Ein-
schalten des Umrichters automatisch anlauft, wenn
ein als Laufbefehl programmierter digitaler Eingang
zum Zeitpunkt des Einschaltens eingeschaltet ist.

FU2» RST restart

21 0
21 No
Werkseinstellung: No 0
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Ist FU2-21 auf ‘No’ gesetzt, miissen Sie den FX- bzw.

RX-Eingang nach Quittieren des Fehlers neuerlich
mit CM verbinden, um den Umrichter neu zu starten.
Ist FU1-21 auf “Yes” (Ja) gesetzt, wird der Umrichter
durch Fehlerquittierung mittels RESET-Taste neu
gestartet. Falls der Motor zu diesem Zeitpunkt —
bedingt durch Massentragheit - noch 1auft, kann dies
eine Stérung auslésen. Um dies zu vermeiden,
aktivieren Sie die Funktion “Drehzahlsuche” indem
Sie Bit 2 auf ‘xx1x’ setzen.

Ausgangsfrequenz
ausaeltst

EiN | EIN |

FX-CM Zeit

RST-CM EIN Zeit

[Neustart nach 'Fehler quittieren’: ‘No’ (Nein)]

Ausgangsfrequenz
ansnelist

Zeit
FX-CM EIN L Zeit
RST- Bl Zeit

[Neustart nach 'Fehler quittieren’: ‘Yes’ (Ja)]

unabhangig vom Startmodus (FU1-20) ohne
Fehlermeldung erreicht wird. Der eingeschaltete
Laufbefehl (FX- bzw. RX-Signal) zeigt aber nur dann
eine Auswirkung, wenn FU2-20 [automatischer Start
beim Einschalten Ja/Nein] auf "Yes' (Ja) gesetzt ist.

Ist FU2-22 auf “No’ gesetzt, miissen Sie —auch wenn
das FX- oder RX-Signal auf EIN steht — den FX- bzw.
RX-Eingang aus- und erneut einschalten, um den
Umrichter neu zu starten.

Hinweis: Der fliegende Start wird bei der
Drehzahlsuche verwendet.

FU2-23: |-Verstarkung wahrend Drehzahlsuche

FU2» Search Type

24 estimated SS 24 Estimated SS

Werkseinstellung: estimated SS estimated S$S
Para. . . Werks- | Einstell-
Code Anzeige | Beschreibung einstell. bereich
1-Verstarkun .
Search . g estimated |estimated
FU2-23 T wahrend ss SS
yp Drehzahlsuche
Flyin Drehzahlsuche
Fuz-27 | "9 70 30 - 160
Perc Stromgrenze

Diese Funktion ermdglicht automatischen
Wiederanlauf nach Einschalten des Umrichters,
Fehlerriicksetzen (Reset) oder Netzausfall, noch
bevor der Motor zum Stillstand gekommen ist.

\_VORSICHT

FU2-22: Neustart nach Spannungsunterbrechung
Ja/Nein

Bei dieser Funktion ist besondere
Aufmerksamkeit geboten, denn es besteht eine
Verletzungsgefahr dadurch, dass der Motor beim
Einschalten des Umrichters/Riicksetzen des
Fehlers/Spannungsrickkehr plétzlich anlauft.

FU2» IPF Mode

22 No 22 0

Werkseinstellung: No 0

Ist FU1-22 auf “Yes” (Ja) gesetzt, wird der Umrichter
nach einer Spannungsunterbrechung bei Rickkehr
der Eingangsspannung ohne Fehlermeldung neu
gestartet. Diese Funktion ermdglicht einen fliegenden
Start des Umrichters, so dass die Zielfrequenz

FU2-27 [Drehzahlsuche Stromgrenze] ist der
maximale Ausgangsstrom wahrend der
Drehzahlsuche (d.h. beim fliegenden Start).
FU2-46 [Massentragheitsmoment] sind korrekt
einzustellen.

Wird die Drehzahlsuchfunktion bei FU2-20 [Neustart
nach 'Fehler quittieren' Ja/Nein], FU2-21 [Neustart
nach 'Fehler quittieren' Ja/Nein] und FU2-24...26
[Neustartmodus] benétigt, dann ist FU1-20
[Startmodus] auf 'Flying Start' (fliegender Start) zu
setzen.
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= Hinweis: 'estimated SS' erfordert keine
Einstellung eines Verstarkungsfaktors, die reale
Drehzahlsuche bendtigt dagegen die Einstellung des
Verstarkungsfaktors 28 Ss_Kp bzw. FU2-29 real
Ss_K:i je nach Einzelfall.

= Hinweis: Die Drehzahlsuche-Stromgrenze (FU2-27)
wird als Prozentsatz des Motornennstroms (FU2-43)
eingestellt. Sie gilt auch fir den freien Auslauf, wenn
ein Stoppsignal wahrend der Drehzahlsuche eingeht.

FU2-24...26: Anzahl automatischer Neustarts

FU2PRetry Mode

04 No 24 No
Werkseinstellung: No 0
FU2»Retry number

e 0 25 0
Werkseinstellung: 0 0
FU2PRetry delay

26 1.0 sec 26 10
Werkseinstellung: 1.0 sec 10

Diese Funktion ermdglicht eine bestimmte Anzahl
automatischer Fehlerquittierungen und damit die
Voraussetzung flir automatischen Neustart.

Die Anzahl der Versuche flr automatischen Neustart
wird in FU2-25 eingestellt; die Verzdgerungszeit vor
automatischem Neustart wird in FU2-26 eingestellt.
U berschreitet die tatséchliche Anzahl automatischer
Fehlerquittierungs-/Neustartversuche die in FU2-25
eingestellte Zahl, dann wird der Fehlerausgang
gesetzt, ein selbsthaltender Alarm angezeigt und ein
automatischer Neustart verhindert.

Wenn der automatische Neustart mit einem
Umrichter im Fehlerstatus verwendet wird, sollte
FU2-24 [Neustartmodus] auf "Yes' (Ja) gesetzt sein.
Wenn der Fehlerstatus nach der in FU2-26
eingestellten Zeit andauert, wird die Fehlerzahl
erhoht und ein automatischer Neustart verhindert.
Z.B. FU2-25 [Anzahl automatischer Neustarts] =1
und FU2-26 [Verzdgerungszeit vor automatischem
Neustart] = 10 s: wenn jetzt der Fehlerstatus langer als
10 Sekunden andauert und erst danach zuriickgesetzt

wird, wird kein automatischer Neustart durchgefuhrt.
Bei Verwendung dieser Funktion kann es sein, dass
der Umrichter einen Fehler ausldst wenn der Motor
frei auslauft. Um dies zu verhindern, ist die
Drehzahlsuchfunktion zu verwenden. Setzen Sie
FU2-21 auf ‘xx1x’. Siehe FU2-21 ... FU2-23. Ist die
Drehzahlsuche nicht aktiviert, verwendet der
Umrichter die normale U/f-Kennlinie.

Hinweis: Bei Unterspannung (LV) oder Not-Aus
(BX) oder Kurzschluss ist kein automatischer
Neustart moglich.

Hinweis: Die Anzahl méglicher Neustartversuche
wird bei Auftreten eines Fehlers um 1 verringert.

Bei erfolgreichem Neustart (kein Fehler innerhalb der
ersten 30 Sekunden) erhéht sich die Anzahl
mdglicher Neustartversuche um 1, wobei die
maximale Anzahl automatischer Neustarts durch den
in FU2-25 eingestellten Wert begrenzt ist.

Ausgangsfrequenz

t: FU2-26
t t

< > < >
A A A

Zeit

2. Fehler

1.Fehler

Neustart mit  Neustart mit
Drehzahlsuche Drehzahlsuche

/\ VORSICHT

Bei dieser Funktion ist besondere
Aufmerksamkeit geboten, denn es besteht eine
Verletzungsgefahr dadurch, dass der Motor nach
dem Riicksetzen des Fehlers pldtzlich anlduft.

FU2-40: Nennleistung des Motors
FU2-41: Polzahl des Motors
FU2-42: Nennschlupf des Motors
FU2-43: Motor-Nennstrom
FU2-44: Leerlaufstrom des Motors
FU2-45: Motor-Wirkungsgrad
FU2-46: Massentragheitsmoment
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FU2PMotor select
40 5.5kW 40 4
Werkseinstellung: 5.5 kW 4

(Dieser Wert wird automatisch abhéngig vom Umrichtertyp eingestellt).

richtig eingegeben sein muss, weil von diesem Wert
viele andere Funktionen abhéngig sind. (Siehe
Motorleistungsschild)

Mit diesem Parameter wird die Motornennleistung
eingestellt. Andere motorbezogene Parameter (FU2-
42 [Nennschlupf], FU2-43 [Motornennstrom], FU2-
44 [Leerlaufstrom], FU2-62 [Statorwiderstand], FU2-
63 [Rotorwiderstand] und FU2-64 [Streuverluste])
werden automatisch einsprechend dieser Einstellung
geandert. Falls FU2-44 [Leerlaufstrom] falsch ist,
starten Sie den Umrichter ohne angeschlossene Last
im U/f-Modus und priifen Sie den Strom im
Dauerbetrieb; geben Sie diesen Wert in FU2-44
[Leerlaufstrom] ein.

FU2» Noload-Curr

44 6.6 A n 6.6

Werkseinstellung: 6.6 A 6.6
(Dieser Wert wird entsprechend der Motornennleistung
FU2-40 eingestellt)

FU2» Pole number
11 4 L} | 4
Werkseinstellung: 4 [

Dieser Parameter wird zur korrekten Anzeige der
Drehzahl benétigt. Wenn Sie diesen Wert auf 2
setzen, zeigt der Umrichter bei einer Ausgangs-
frequenz von 60 Hz eine Drehzahl von 3600 min™
anstatt 1800 min™ an (siehe Motorleistungsschild).
Wenn die Polzahl des Motors groBer als 4 ist, dann
wahlen Sie den Umrichter bitte eine Leistungsklasse
hoher als die des Motors, weil der Motornennstrom
hoch ist.

Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn FU2-60
[Steuerungs-/Regelungsart] auf “Slip compen”
(Schlupfkompensation) gesetzt ist. Ist dieser Wert
nicht korrekt, starten Sie den Umrichter ohne ange-
schlossene Last im U/f-Modus und priifen Sie den
Strom; geben Sie den tatsachlichen Wert in FU2-44 ein.

Hinweis: Vergewissern Sie sich, dass der Wert in
FU2-44 Leerlaufstrom] korrekt ist. Sonst kann
sich die Qualitat der sensorlosen Regelung
verschlechtern.

Hinweis: Die Werkseinstellungen der
Motorparameter kénnen von den verwendeten
Motoren abweichen. In diesem Fall geben Sie die
auf dem Motorleistungsschild angegebenen Werte
flr die entsprechenden Parameter ein. Ist die
Motorleistung hoher als die Umrichterleistung,
kann darunter die Qualitat der Regelung leiden,
denn alle anderen Steuerungsparameter richten
sich nach der Umrichterleistung.

FU2» Rated-Slip
42 2 Hz 42 2
Werkseinstellung: 2 Hz 2

(This value is set according to the motor capacity set in
FU2-40)

FU2»Inertia rate
P 0 46 0
Werkseinstellung: 0 0

Dieser Parameter wird zur Schlupfkompensation
benotigt. Unkorrekte Einstellung kann Kippen des
Motors bei Schlupfkompensation hervorrufen. (Siehe
Motorleistungsschild)

FU2» Rated-Curr

43 19.7 A 3 191

Werkseinstellung: 19.7 A 19.1
(Dieser Wert wird entsprechend der Motornennleistung
FU2-40 eingestellt)

Dies ist ein sehr wichtiger Parameter, der unbedingt

Dieser Parameter wird fiir sensorlose Regelung,
minimales Beschleunigen/Verzbgern, optimales
Beschleunigen/Verzdgern und Drehzahlsuche
verwendet. Fur eine optimale Regelung muss der
Wert unbedingt richtig eingegeben werden.
Installieren Sie eine DB-Einheit oder ein
Energiertickgewinnungsmodul, um die Regelung zu
verbessern.

Waéhlen Sie '0' fir Lasten mit einem
Massentragheitsmoment kleiner als 10 x
Massentragheitsmoment des Motors.

Wahlen Sie '1' fir Lasten mit einem
Massentragheitsmoment, das etwa dem 10-fachen
Massentragheitsmoment des Motors entspricht.
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Motor-Nennschlupffrequenz [Hz] = (Nenneingangs-
frequenz [Hz] - (Motordrehzahl [min™] * p/120))

P: Polzahl des Motors
(Wenn z.B. Nenneingangsfrequenz = 60 Hz,
Polzahl = 4, Motordrehzahl =1730 min*; dann

verringern. Wird die Tréagerfrequenz kleiner als 1.5
[kHz] eingestellt, wenn FU2-60 [Steuerungs-
/Regelungsart] auf “Sensorless” (sensorlose
Vektorregelung) eingestellt ist, kann auch dies zu
Leistungseinbulen fuhren.

Motor-Nennschlupffrequenz [Hz] = (60 [Hz] - (1750
[min™] * 4/120)) =60[Hz]-58.67[Hz]=1.33[Hz]

| FU2-47: Verstarkung fiir Motordrehzahlanzeige \

Abstand zwischen
. 50m | 100m réRer als 100m
Umrichter und Motor g
Max. zulassi
¢ 2UISSSIO8 oy | skHz | Kleiner als 2kHz
Tragerfrequenz
= \/orsicht: Der Einstellbereich von FU2-48

FU2» RPM factor
47 100 % n 100
|Werkseinste||ung: 100 % 100 |

Muithilfe dieses Parameters kann die Anzeige der
Motordrehzahl auf Drehgeschwindigkeit (min™) oder
Lineargeschwindigkeit (m/min) eingestellt werden. Die
Drehzahl wird unter DRV-09 angezeigt. Der
Anzeigewert wird durch folgende Gleichung berechnet.

Drehgeschwindigkeit = FU2-47 * 120 f/p in [min™]
Wobei FU2-47 = Verstarkungsfaktor fir Motordrehzahl-
anzeige, f = Ausgangsfrequenz, p = Motorpolzahl

FU2-48: Tragerfrequenz

[Tragerfrequenz] hangt von der
Umrichterleistung ab.

Bitte andern Sie die Tragerfrequenz, wenn das
Ausgangskabel lang ist.

FU2-49: PWM-Typ (zur Reduzierung
elektromagnetischer Storungen oder Fehlerstrome
durch Anderung der PWM-Methode)

FU2» PWM Select
49 Normal 49 0
Werkseinstellung:Norma1 0

Elektromagnetische Storungen und Fehlerstrome

FUZpCarrier freq 18 5.0 kdnnen ohne A ndern der Trégerfrequenz reduziert
48 5.0 Kkiz werden, indem man den Schaltzyklus verringert. Ist
Werkseinstellung: 5.0 kHz 5.0 beim Anlaufen des Motors ,,Normal* angewéhlt,
andert der Umrichter seine Schaltfrequenz sequentiell
ek LCP' Werkseinstellung Einst_ell- vom niedrigsten Wert zum Sollwert. ,,Low Leakage”
Anzeige bereich wird verwendet, um die Fehlerstrome durch
0.75.. 22 kW | [kHz] 0.7...15[kHz] || v/erringerung des Schaltzyklus zu reduzieren.
, 30 kW 0.7 ... 10 [kHz]
FU2-48 C?rrer;er 37...75 kW _|4[ktz)| 07...4[kHa) || [T FU2-49 S
90 ... 280 KW | 3 [kHz] | 0.7 ... 3 [KHZ] | Einstellung 9
315...450 kW | 2 [kHz] | 0.7 ... 2 [kHZ] Betrieb Uber normale
0 Normal Trégerfrequenz
Dieser Parameter beeinflusst die Gerauschentwicklung (Schaltfrequenz)
des Motors, vom Umrichter ausgehende elektro- 2 | Low Leakage A nderung des Schaltzyklus, um
magnetische Stérungen und Fehlerstréme und die Fehlerstrome zu reduzieren

Umrichtertemparatur. Wenn andere Geréte elektro-
magnetisch gestort werden oder die Umgebungs-
temperatur des Umrichters hoch ist, empfiehlt es sich,
diesen Wert zu verringern. Wird er jedoch auf
weniger als 1 kHz eingestellt, kann sich die Leistung
verschlechtern. (es sollte die Werkseinstellung
verwendet werden). Bei einer Einstellung gréRer als
10kHz ist der Ausgangsnennstrom um 5% pro 1kHz zu

@ Vorsicht: Das Senken der Tragerfrequenz
kann den Schallpegel erhdhen.

@ Vorsicht: Wird , Low leakage © angewahlt,
wenn die Tragerfrequenz kleiner als 2.0 kHz
eingestellt ist, wird letztere automatisch auf 2.0
kHz gesetzt.

“«
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| FU2-52..53: Sicherheitshalt |

FU2» Dec Rate
c) 100 92 100
|Werkseinste|lung: 52 100 |

Setzen Sie die Verzogerungszeit flr den

Motordrehzahl aufgrund eines hohen Lastmoments
von der Solldrehzahl abweicht, wird die
Ausgangsfrequenz des Umrichters auf einen Wert
groler als die Sollfrequenz erhéht. Die
Ausgangsfrequenz des Umrichters wird dann um Af
(siehe unten) entsprechend erhéht.

Sicherheitshalt in FU2-52 auf den gewunschten Wert.
Geben Sie die Zeit ein, die Motor braucht, um bis
zum Stillstand frei auszulaufen.

= Setzen Sie die Ausgangsspannungssenkung fiir den
Sicherheitshalt in FU2-53 auf den gewiinschten Wert.

Af = Differenzfrequenz = Motornennschlupf *
(Ausgangsstrom - Motorleerlaufstrom) / (Motonennstrom
- Motorleerlaufstrom)

Ausgangsfrequenz = Sollfrequenz + Differenzfrequenz

LCD- |Werks- |Einstell

Code Beschreibun
Anzeige| einstell. | bereich 'oung
D 1.0...100.0 Sicherheitshal

FU2-52 ec 100 [5] 0...100.9 Sic er eitshalt _
Rate [s] Verzogerungszeit

Sicherheitshalt

safety

FU2-53 erc 21 2 ..500 | Ausgangsspannungs-
P senkung in %

\ FU2-60: Steuerungs-/Regelungsart \

FU2»Control mode
60 V/F 60 0
Werkseinstellung: v/F 0 |

Ermdglicht Ihnen, die Steuerungs-/Regelungsart des
Umrichters zu wéhlen.

FUZ._BO LCD-Anzeige Beschreibung
setting
0 V/F U/f-Regelung
1 Slip compensation | Schlupfkompensation
9 Sensorless Sensorlose Vektor-
regelung der Drehzahl

m U/f-Regelung:

Bei dieser Einstellung werden die Motorspannung
und die Frequenz in einem konstanten Verhaltnis
geregelt. Zur Erhéhung des Anlaufdrenmoments
empfiehlt sich die Verwendung der Boost-Funktion.
Verwandte Funktionen: FU2-67...69 [Drehmomentboost].

m Schlupfkompensation:

Schlupfkompensation wird zum Betrieb mit
konstanter Drehzahl verwendet.

Um die Drehzahl konstant zu halten, wird die
Ausgangsfrequenz innerhalb des Motornenn-
schlupfbereichs (FU2-42) abhangig vom Lastmoment
und damit vom Laststrom variiert. Falls die
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Die Motorparameter (FU2-40..0.46) werden nach
Einstellung der Motornennleistung (FU2-40)
automatisch ermittelt. Nach Anwahl der
Motornennleistung werden die Motorparameter auf
geeignete Werkseinstellungen gesetzt, kdnnen aber
noch ggf. gedndert werden.

FU2-40...46 [Motorparameter flr
Schlupfkompensation]

Code LCD- Beschreibung
Anzeige
FU2-40 | Motor select | Nennleistung des
Motors

FU2-42 | Rated-Slip Nennschlupf des
Motors (Hz)

FU2-43 | Rated-Curr Nennstrom des Motors
(Effektivwert)

FU2-44 | Noload-Curr | Leelaufstrom des
Motors (Effektivwert)
FU2-45 | Efficiency Wirkungsgrad des
Motors (%)

FU2-46 | Inertia rate Massentragheits-
moment des Motors
Hinweis: Eine falsche Einstellung des
Motorleerlaufstroms (FU2-44) kann die sensorlose
Vektorregelung beeintrachtigen.

m Sensorlose Vektorregelung der Drehzahl:
Vektorregelung ist zu verwenden, wenn 1. ein hohes
Anlaufmoment bei kleiner Drehzahl benétigt wird, 2.
die Lastschwankungen groR sind bzw. 3. eine
schnelle Reaktion bendtigt wird. Hierfur sind die
Motorparameter (FU2-40...0.46) und die Steuerungs-
/Regelungsart (FU2-60) passend einzustellen. Falls
kein Normmotor der 220V/440V-Klasse verwendet
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wird, muss erst die Auto-Tuning-Funktion (FU2-61)
auf “Yes” gesetzt und ausgefiihrt werden.

Verknipfte Parameter: FU2-40...46, FU2-60, FU2-
62...66

Code LCD-Anzeige Parameter
FU2-62 RS Statorwiderstand
FU2-63 Lsigma Streuinduktivitat
FU2-65 SL P-gain Verstarkung P fur

sensorlose Regelung
FU2-66 SL I-gain Verstarkung | flr
sensorlose Regelung

Bedingungen fur den Einsatz sensorloser

Regelung:

Fir einen optimalen Einsatz der sensorlosen

Regelung (Vektorregelung) sollten folgende

Bedingungen erfullt sein.  Falls eine dieser

Bedingungen nicht erfillt ist, kann es zu

Fehlfunktionen wie unzureichendem Drehmoment,

falscher Drehzahl oder extremem Motorgerausch

kommen. In dem Fall sollte die U/f-Regelung
verwendet werden.

(m] Die Motorleistung ist gleich oder eine
Leistungsklasse kleiner als die
Umrichterleistung.

(]  Theoretisch kénnen pro Umrichter zwei
verschiedene Motorparameter hinterlegt werden.
Verwenden Sie flr sensorlose Regelung nur die
Parameter eines Motors.

(m] Es wird ein Normmotor der Klasse
220V/440V(0.4kW...30kW) verwendet. Falls
kein Normmotor oder ein Motor der
220V/380V-Klasse verwendet wird, muss vor
dem Start die Auto-Tuning-Funktion (FU2-61)
ausgefihrt werden.

(] Essind geeignete Werte flr elektronischen
Thermoschutz, U berlastschutz und Kippschutz
zu einzustellen. Die eingestellten Werte sollten
groRer als 100 % des Motor-Nennstroms sein.

(m]  Wird DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf V1,

V1S, | oder V1+I eingestellt, dann ist die

Verkabelung so auszufiihren, dass die

Sollfrequenz keinen potentiellen

elektromagnetischen Stérungen unterliegt.

Die Polzahl des Motors ist 2, 4 oder 6.

Die Distanz zwischen Umrichter und Motor darf

nicht langer als 100m sein.

(m] [m]

VorsichtsmalRnahmen bei Einsatz sensorloser

Regelung:

(w]  Falls die durchschnittliche Ausgangsfrequenz
unter 20 Hz liegt und konstant mehr als 100%
Lastmoment anliegen, ist ein fremdbelufteter
Motor zu verwenden.

(m] Falls die normale Betriebstemperatur des Motors
nicht erreicht wird, kann es vorkommen, dass
die maximale Drehzahl um 0,5 % Uberschritten
wird.

(m]  Verwenden Sie die Auto-Tuning Funktion nur
bei Betriebstemperatur des Motors
(durchschnittliche Temperatur bei
Motornennlast).

(m] Bei Einsatz eines Filters am Ausgang des
Umrichters kann es zur Verringerung des
Ausgangsdrehmoments kommen.

(w] Falls FU2-42 [Statorwiderstand] auf einen Wert,
der mehr als das doppelte des durch Auto-
Tuning ermittelten Wertes betrégt, gesetzt wird,
kann ein U berstromfehler ausgelost werden.

Einstellungen fiir sensorlose Regelung

(Vektorregelung):

(m] Stellen Sie den Effektivwert des
Motorleerlaufstroms (FU2-44) um 5 Prozent
groRer oder kleiner ein, wenn der Strom groRer
oder kleiner als der bei U/f-Betrieb unter kleiner
Last ist.

(w]  Stellen Sie den Motornennschlupf (FU2-42) um
5 Prozent groRer oder kleiner ein, wenn die

Drehzahl groRer oder kleiner als der bei U/f-
Betrieb unter Nennlast ist.

| FU2-61...63: Auto-Tuning

FU2» Auto tuning

61 NO 61 0

| Werkseinstellung: NO 0

Wird diese Funktion auf',,Yes (1)" gesetzt, lassen sich
alle Motorparameter automatisch ermitteln. Mit der
Werkseinstellung ,,No (0)” ist Auto-Tuning deaktiviert.

FU2-61 LCD- Beschreib
Einstell. | Anzeige eschretbung
Parameterwerte nicht
0 No .
automatisch erfassen.
Alle Parameterwerte
1 Yes .
automatisch erfassen.
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Code LCD- Beschrei- Werks- Einstell-
Anzeige bung einstell. bereich
Stator- 0.01-20
FU2-62 | %Rs . 4[%
° widerstand %] [%]
Streu- 0.01 -
FU2-63 | %Lsi 12 [%
U2-63 | %Lsigma | i uiivitat | 2 | 100 [o]

Die Auto-Tuning Funktion erfasst automatisch die fir die
in FU2-60 gewahlte Steuerungs-/Regelungsart erforderli-
chen Werte der Motorparameter (Statorwiderstand, Rotor-
widerstand, Streuinduktivitét, Leerlaufstrom und
Frequenz-Istwert des Gebers). Nennstrom, Spannung,
Wirkungsgrad und Schlupf sind laut Motorleistungsschild
einzugeben, bevor die Auto-Tuning Funktion ausgefiihrt
wird. Ist der Wirkungsgrad nicht auf dem Leistungsschild
angegeben, so ist die Werkseinstellung zu verwenden.

Werkseinstellung: Manual 0
FU2» Fwd boost

2,
68 2.0 % 68 0
Werkseinstellung: 2.0 % 20
FU2» Rev boost
69 2.0 % 69 20
Werkseinstellung: 2.0 % 20

FU2-64: Vorerregungszeit

FU2» PreExTime
64 1.0 sec 64 10
Werkseinstellung: 1.0 sec 10

Wenn der Laufbefehl (FWD, REV) gegeben wird, flihrt
der Umrichter wahrend der angegebenen Zeit automa-
tisch eine Vorerregung durch. Nachdem die Vorer-
regungszeit (FU2-64) abgelaufen ist, startet der Um-
richter seinen normalen Betrieb (siehe Diagramm unten).

Code | LCD-Anzeige | Werkseinstell. | Einstellbereich

FU2-64 | PreExTime 1[s] 0...60 [s]

Ausgangs-
freq. [Hz]

T1 = Vorerregungszeit

A
\ 4

Ausgangs-
spannung
vVl !

FX-CM

Diese Funktion wird verwendet, um bei kleiner
Drehzahl das Anlaufdrehmoment des Umrichters
durch Erh6hung der Ausgangsspannung zu erhdhen.
Wird der Drehmomentboost auf einen sehr viel
hoheren Wert als notwendig gesetzt, kann dies zur
Séattigung des magnetischen Flusses flihren und
dadurch einen U berstromfehler auslésen. Der
Drehmomentboost-Wert ist zu erhdhen, wenn der
Abstand zwischen Umrichter und Motor zu grof ist.

[Drehmomentboost manuell]

Wenn FU1-67 [Drehmomentboost manuell oder
automatisch] auf “Manual” (manuell) eingestellt ist,
werden die in FU2-68 [Drehmomentboost vorwarts]
bzw. FU2-69 [Drehmomentboost rickwarts]
eingestellten Werte angewendet. FU2-68
[Drehmomentboost vorwarts] wird Drehrichtung
vorwarts und FU2-69 [Drehmomentboost rickwarts]
flr Drehrichtung riickwarts verwendet.

Code | LCD-Anzeige W.E. Einstellbereich
FU2-67 | Torque boost | Manual Manual/Auto
FU2-68 | Fwd boost 2.0 [%] 0...15 [%]
FU2-69 Rev boost 2.0 [%] 0...15 [%]

FU2-67: Drehmomentboost manuell / gutomatisch
FU2-68: Drehmomentboost vorwarts
FU2-69: Drehmomentboost riickwarts

FU2»Torque boost
67 Manual

67 0

Hinweis: Der Drehmomentboost wird als Prozentsatz
des Motornennstroms eingestellt.

Hinweis: Wenn FU1-40 [U/f-Kennlinie] auf ‘User
V/F’ (Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie) eingestellt
ist, werden die Parameter FU2-67...69
[Drehmomentboost ...] ignoriert.

Vorsicht: Stellen Sie den Drehmomentboost nicht zu
hoch ein. Der Motor kénnte tibermagnetisiert werden.

Vorsicht: Erhéhen Sie den Drehmomentboost, wenn
das Drehmoment abfallt oder der Abstand
zwischen Umrichter und Motor sehr grof3 ist. Wird
der Drehmomentboost zu hoch eingestellt, kann
ein U berstromfehler ausgelost werden.

Vorsicht: Es ist moglich, dass ein 'Fehler wg. nicht
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angeschlossenem Motor’ (,,No Motor Trip®)
auftritt, wenn Drehmomentboost = 0 ist und
Gleichstromstart aktiviert ist.

[Drehmomentboost automatisch]

Wenn FU2-67 [Drehmomentboost manuell oder
automatisch] auf “Auto” (manuell) eingestellt ist,
erzeugt der Umrichter abhangig vom Lastmoment
automatisch ein erhdhtes Anlaufdrehmoment.

Hinweis: Automatischer Boost ist nur flir den ersten
Motor verfugbar. Fur einen zweiten Motor muss
manueller Drehmomentboost verwendet werden.

Hinweis: Automatischer Drehmomentboost ist nur
verfugbar, wenn FU2-40 [Steuerungs-
/Regelungsart] auf ‘Sensorless’ gesetzt ist.

Hinweis: Flhren Sie zuerst die Auto-Tuning-
Funktion (FU2-61) aus, um automatischen
Drehmomentboost effektiv einzusetzen.

Ausgangsspannung

100%

Vorwarts und riickwaérts
(Setzen Sie FU2-68 und FU2-
69 auf die gleichen Werte)

Dreh- ¥
moment- | |

boost
manuell

Ausgangs-
rrequenz

\ Eckfrequenz

[Konstantes Lastmoment: Forderbander, Transporte, etc.]

Ausgangsspannung
100%
Vorwaérts - Antreiben
— | (FU2-69 Wert einstellen)
_ Rl’]ckwarts — Energieruck-
Dreh- ¥ gewinnung/Bremsen
moment- (FU2-69 auf ‘0%’ setzen!)
boost Output
manuell \ Freq. Base Frequency

[Wechselndes Lastmoment: Hubwerke, Handlingsysteme,

[Wechselndes Lastmoment: Hubwerke, Handlingsysteme,
etc.]

Verwandte Funktionen: FU1-40 [U/f-Kennlinie]
FU2-60 [Steuerungs-/Regelungsart]

| FU2-80: Anzeige bei Einschalten |

FU2»PowerOn disp
80 0 80 0
Werkseinstellung: 0 0 |

Diese Funktion ermdglicht lhnen, den nach dem
Einschalten der Eingangsspannung anzuzeigenden
Parameter zu wahlen (Werkseinstellung ,,0° d.h.
DRV-00).

ilenriztieclrl; Beschreibung
0 DRV-00 [Sollfrequenz]
1 DRV-01 [Beschleunigungszeit]
2 DRV-02 [Verzbgerungszeit]
3 DRV-03 [Laufbefehlsquelle]
4 DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle]
5 DRV-05 [Schrittfrequenz 1]
6 DRV-06 [Schrittfrequenz 2]
7 DRV-07 [Schrittfrequenz 3]
8 DRV-08 [Ausgangsstrom]
9 DRV-09 [Motordrehzahl]
10 DRV-10 [Zwischenkreis-Gleichspannung
11 DRV-11 [Benutzerdef. Anzeige It. FU2-73]
12 DRV-12 [Aktuelle Fehleranzeige]

FU2-81: Benutzerdef. Anzeige Spannung oder Leistung \

FU2» User Disp 81 0
81 Voltage
Werkseinstellung: 0 0 |

Verwandte Funktionen: DRV-11 [Benutzerdef. Anzeige]

etc.]
100%
Vorwarts — Antreiben
— | (FU2-69 Wert einstellen)
e Riickwarts — Energierlick-
Manuell ¥ gewinnung/Bremsen
Boost- (FU2-69 auf ‘0%’ setzen!)
wert Ausgangs-
\ Eckfrequenz frequenz

Wahlen Sie die Anzeige wie folgt:

Einstell. | FU2-81 Bez. Beschreibung
Aus- Umrichterausgangs-

0 Voltage | gangs- | spannung anzeigen
spannung | (Werkseinstellung)

1 Watt Au_sgangs- Umrichteraus_gangs-
leistung | leistung anzeigen
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Hinweis: Die in “Watt” angezeigte Leistung ist ein
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Né&herungswert.

\ FU2-90: Parameteranzeige \

FU2-82: Softwareversion FU2» Para. disp 90 1
90 Default
FU2» S/W Version
82 Ver X.X 82 KX Werkseinstellung: Default 1
|Werkseinste||ung: er %% XX Ermaglicht die A nderung der anzuzeigenden
—— - - Parameter.
Zeigt die Softwareversion des Umrichters an. FU2-90 ]
No . Beschreibung
Einstell.
FU2-83, 84, 85: Letzte Fehlerzeit, Zeit nach Einschalten, o | Default Grundlegende Parameter
Laufzeit anzeigen (Werkseinstellung)
m— 1 | All Para | Alle Parameter anzeigen
FU2rLastTripTime 83 00.00 ) Diff | Parameter abweichend von
83 0:00:00:00:00 Para | Werkseinstellung anzeigen
Werkseinstellung: 0:00:00:00:00 00.00 : e
2 FU2-91: Parameter ins Bedienteil einlesen

Zeigt die nach dem Auslésen des letzten Fehlers
verstrichene Zeit an. Hinweis: sie wird automatisch
zuriickgesetzt, sobald ein Fehler auftritt.

FU2» On-time

84 0:00:00:00:00, 08 00.00

Werkseinstellung: 0:00:00:00:00 00.00

Zeigt die nach Einschalten der Netzspannung
verstrichene Zeit an.
Hinweis: sie wird nicht automatisch zuriickgesetzt.

FU2» Run-time

85 0:00:00:00:00 89 00.00

Werkseinstellung: 0:00:00:00:00 00.00

Zeigt die Laufzeit des Umrichters an.

Hinweis: sie wird nicht automatisch zuriickgesetzt.

FU2-83...85 Anzeige> X : XX : XX : XX : XX
(Jahr:Monat: Tag:Stunde:Minute)

FU2-87: Leistungseinstellung

FU2» PowerSet
87 100 81 100
Wtk nsiellingiet 209 die aktuelle 100

Ausgangsnennleistung des Umrichters und FU1-
54 [Kumulative Leistungsanzeige] einzustellen.
Einstellbereich: 0.1 ... 400%
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FU2-92: Parameter in den Umrichter schreiben

FU2» Para. read
91 --- No —---

|Werkseinstel|ung: No

FU2» Para. write
92 —--—- No —---

|Werkseinstel|ung: No

Mithilfe dieser Funktionen kénnen mehrere
Umrichter mit den gleichen Parametereinstellungen
zu programmiert werden. Das LCD-Bedienteil kann
die Einstellungen aus dem Speicher des Umrichters
lesen und diese in weitere Umrichter schreiben .
Diese Funktionen erfordern ein LCD-Bedienteil.
Hinweis: Bei Verwendung von FU2-91, 92 werden
Motorparameter wie FU2-40...46, FU2-62...63 auf
Werkseinstellungen zurtickgesetzt.

Fuhren Sie zuerst die Auto-Tuning-Funktion aus,
bevor die sensorlose Vektorregelung verwendet wird.

Hinweis: Fuhren Sie erst FU2-95 [Parameter speichern]
aus, bevor Sie FU2-91 [Parameter lesen] ausfiihren.
1) Setzen Sie FU2-91 auf ‘Yes’ und driicken Sie
ENTER, um die Parameter aus dem Umrichter zu lesen.

FU2» Para. read

91 -——-

Yes ---

AW




Kapitel 6 - Parameterbeschreibung [FU2]

= .

- lisd 2) Entfernen Sie das
— LCD-Bedienteil.

W i& <

FU2» Para. write

92 -== Yes —— | §

3) Installieren Sie es auf
dem Zielumrichter; dort
setzen Sie FU2-92 auf ‘Yes’
und driicken ENTER, um
die Parameter in den
Umrichter zu schreiben.

| FU2-93: Parameter initialisieren

FU2» Para. init
93 No 3 0
|Werkseinste|lung: No 0 |

Diese Funktion wird verwendet, um Parameter auf
die Werkseinstellungen zuriickzusetzen. Jede
Parametergruppe kann separat zuriickgesetzt werden.
Hinweis: Erfassen Sie nach Ausfuihrung dieser
Funktion erneut die Motorparameter FU2-40...46.
Hinweis: Mit der Funktion 'Parameter initialisieren’
kénnen keine Fehlerinformationen geléscht werden.
Hierfur verwenden Sie FU2-06 [Fehlerhistorie l6schen].

Einstellbereich Beschreibung
No Anzeige nach Ende des Ricksetz-
vorgangs. (Werkseinstellung)
All Groups Alle Parametergruppen auf
Werkseinstellungen zuriicksetzen.
DRV Nur DRV-Gruppe zuriicksetzen.
FUl Nur FU1-Gruppe zuriicksetzen.
FU2 Nur FU2-Gruppe zuriicksetzen.
I/0 Nur 1/0-Gruppe zuriicksetzen.
EXT Nur EXT-Gruppe zuriicksetzen.
COM Nur COM-Gruppe zuriicksetzen.
APP Nur APP-Gruppe zuriicksetzen.

FU2-94: Parameter-Schreibschutz

FU2» Para.
94

lock
0

94

Werkseinstellung: 0 0

Mit dieser Funktion wird verhindert, dass
Parameterwerte tberschrieben werden.

Wenn der Parameterschreibschutz aktiv ist, andert
sich der Anzeigepfeil von einer durchgehenden in
eine gestrichelte Linie.

Der Code zum Aktivieren und Aufheben des
Schreibschutzes ist ‘12°.

\ FU2-95: Parameter speichern (manuell) \

FU2» Para. save
95 No 95 0
|Werkseinste|lung: 0 0 |

Ist FU2-95 auf ‘Yes’ gesetzt, wird der gednderte
Parameterwert in den Speicher des Umrichters
Ubernommen.
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6.4 Ein-/Ausgangsgruppe [1/O]

I/0-00: Sprung zu Codenummer....

I/0» Jump code
00 1

I/0» V1 volt x1
‘ 02 0.00 Vv 02 0.00
|Werkseinstel|ung: 0.00 V 0.00 |

Der angegebene Wert ist die Minimalspannung am
Spannungseingang 'V1', bei der die Minimalfrequenz

Werkseinstellung: 1

ausgegeben wird.

Jeder Parameter kann direkt durch Eingabe des
entsprechenden Codes aufgerufen werden.
Dieser Parameter erfordert ein LCD-Bedienteil.

I/0» V1 freq yl
03 0.00 Hz 03 0.00
|Werkseinstel|ung: 0.00 Hz 0.00 |

I/0-01 ... /0-05: Signaleinstellung des analogen
Spannungseingangs (V1)

Der angegebene Wert ist die Minimalfrequenz, die
ausgegeben wird, wenn die Minimalspannung (1/0-

Diese Parameter werden verwendet, wenn die
Eingabe des Frequenz-Sollwertes liber den analogen
Spannungseingang “V1” erfolgt. Dies ist dann der
Fall, wenn DRV-04 auf ‘V1°, ‘V1S’, oder ‘V1+I’
gesetzt ist. Die benutzerdefinierte Einheit des
Eingangssignals wird als [**] angegeben. Um die
Einheit zu andern, werden APP-02 (PID-Regelung
Ja/Nein) und/oder APP-80 (Ext. PID-Regelung
Ja/Nein) auf [Yes] eingestellt, dann kann die
gewlnschte Einheit des Eingangssignals in 1/0-86
auf [Percent] (Prozentsatz in 100™), [Bar], [mBar],
[kPa] oder [Pa] (Druck in bar, mbar, kPa oder Pa)
eingestellt werden.

Code Werkseinstellung Einstellbereich
1/0-01 10 [ms] 0...9999 [ms]
1/0-02 0[Vv] 0..12[V]
0 [Hz] 0... Max Freq
/0-03 0 [**] 0....100.00 [**]
1/0-04 10[V] 0..12[V]
1/O-05 60 [Hz] 0 ... Max Freq
i 0 [**] 0 ... 100.00 [**]
I/0» V1 filter
01 10 ms 0 10
|Werkseinstel|ung: 10 ms 10

Die angegebene Zeit ist das Abtastintervall fiir den
Spannungseingang als Frequenzsollwertquelle. Wenn
Spannungsschwankungen am Signaleingang
instabilen Betrieb verursachen, empfiehlt es sich,
diesen Wert zu erhohen. Die Erhéhung dieses Wertes
verschlechtert aber das Zeitverhalten des Reglers.

02) am Spannungseingang 'V1' anliegt.

I/0» V1 volt x2
04 0. 00 v 04 10.00
Werkseinstellung: 10.00 v 10.00 |

Der angegebene Wert ist die Maximalspannung am
Spannungseingang 'V1', bei der die Maximalfrequenz
ausgegeben wird.

I/0» V1 freq y2
05 60.00 Hz 05 60.00
|Werkseinste|lung: 60.00 Hz 60.00 |

Der angegebene Wert ist die Maximalfrequenz, die
ausgegeben wird, wenn die Maximalspannung (I/0O-
03) am Spannungseingang 'V1' anliegt.

Sollfrequenz

1/0-05

1/0-03
Analogeingang
V1(0...12V)

1/0-02 1/0-04
V1 Min. Spannung V1 Max. Spannung
[Sollfrequenz als Funktion der Spannung am

Analogeingang 'V1' (0...12V)]
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1/0-06 ... I/0-10: Signaleinstellung des analogen
Stromseingangs (1)

Diese Parameter werden verwendet, wenn die
Eingabe des Frequenz-Sollwertes tber den analogen
Stromeingang “V1” erfolgt. Dies ist dann der Fall,
wenn DRV-04 auf ‘I’ oder ‘“V1+I” gesetzt ist. Die
benutzerdefinierte Einheit des Eingangssignals wird
als [**] angegeben. Um die Einheit zu éndern,
werden APP-02 (PID-Regelung Ja/Nein) und/oder
APP-80 (Ext. PID-Regelung Ja/Nein) auf [Yes]
eingestellt, dann kann die gewtiinschte Einheit des
Eingangssignals in 1/0-86 auf [Percent] (Prozentsatz
in 100-1), [Bar], [mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in
bar, mbar, kPa oder Pa) eingestellt werden.

Code Werkseinstellung Einstellbereich
1/0-06 10 [ms] 0...9999 [ms]
1/0-07 4 [mA] 0...20 [mA]
0 [Hz] 0 ... Max freq
1/0-08
0 [**] 0...100.00[**]
1/0-09 20[mA] 0...20 [mA]
60[Hz] 0 ... Max freq
1/0-10
0 [**] 0...100.00[**]
I/ I filter
06 10 ms 06 10
| Werkseinstellung: 10 ms 10

Die angegebene Zeit ist das Abtastintervall fiir den
Stromeingang als Frequenzsollwertquelle. Wenn
Stromschwankungen am Signaleingang instabilen
Betrieb verursachen, empfiehlt es sich, diesen Wert
zu erhéhen. Die Erhdhung dieses Wertes
verschlechtert aber das Zeitverhalten des Reglers.

I/0» I curr x1

ausgegeben wird, wenn der Minimalstrom (1/0-07)
am Stromeingang 'l' anliegt.

I/0» I curr x2
09 20.00 mA 09 20.00
|Werkseinstel|ung: 20.00 mA 20.00

Der angegebene Wert ist der Maximalstrom am
Stromeingang 'I', bei dem die Maximalfrequenz
ausgegeben wird.

Der angegebene Wert ist die Maximalfrequenz, die
ausgegeben wird, wenn der Maximalstrom (1/0-09)
am Stromeingang 'l anliegt.

Sollfrequenz

(Ausgangsfrequenz)
1/0-10
1/0-08 —
Analogeingang
1/0-07 1/0-09 1(0...20mA)

Minimalstrom Maximalstrom
[Sollfrequenz als Funktion der Spannung am
Analogeingang T’ (0...20mA)]

I/ I freq y2

10 60.00 Hz 10 60.00
|Werkseinste|lung: 60.00 Hz 60.00 |
I/o» I freqg y2

10 60.00 Hz 10 60.00

07 4.00 mA 07 4.00 \ I/0-11...Signaleinstellung der Impulseingange (A0, B0)
Werkseinstellung: 4.00 maA 4.00 I/O» P pulse set » ;

Der angegebene Wert ist der Minimalstrom am 11 (A)

Stromeingang 'I', bei dem die Minimalfrequenz

ausgegeben wird. | Werkseinstellung: (2) 1

I/o» I freq vyl I/o» P filter

08 0.00 Hz 08 0.00 12 10 msec 12 10
|Werkseinste|lung: 0.00 Hz 0.00 |Werkseinstellung: 10 msec 10

Der angegebene Wert ist die Minimalfrequenz, die
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I/0» P pulse x2

15 10.00 KHz 15 10
| Werkseinstellung: 10.0 KHz 100
I/0» P pulse y2

16 60.00 Hz 16 60.00
|Werkseinstel|ung: 60.00 Hz 60.00

Die Sollfrequenz kann als externer Sollwert von einer
tibergeordneten Steuerung oder vom Drehgeber eines
Motors Uber die Impulseingange A0 oder BO
vorgegeben werden, wenn DRV-04 [Frequenz-
Sollwertquelle] auf 'Pulse’ eingestellt wird.

Die benutzerdefinierte Einheit des Eingangssignals
wird als [**] angegeben. Um die Einheit zu andern,
werden APP-02 (PID-Regelung Ja/Nein) und/oder
APP-80 (Ext. PID-Regelung Ja/Nein) auf [Yes]
eingestellt, dann kann die gewl(inschte Einheit des
Eingangssignals in 1/0-86 auf [Percent] (Prozentsatz
in 100-1), [Bar], [mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in
bar, mbar, kPa oder Pa) eingestellt werden.

Code | Werkseinstellung | Einstellbereich
1/0-11 (A) (A), (A)+(B)
1/0-12 10 [ms] 0 ... 9999 [ms]
1/0-13 0 [KHz] 0...10 [KHZ]
1/10-14 0 [Hz] 0 ... Max.-Frequenz

0 [**] 0 ... 100.00[**]
1/0-15 10 [KHZz] 10 ... 100 [KHZ]

60 [Hz] 0 ... Max.-Frequenz
1/0-16 0 [**] 0 ... 100.00[**]

Hinweis: Legen Sie kein Impulssignal an beide
Impulseingange (A0, B0) an, wenn 1/0O-12 auf 'A'
eingestellt ist.

Impulsinformationen

E. | Werkseinstell. Einstellbereich
Hoch: +3...+12V Max
A0 A? Niedrig: +2.5V Max
Impulseingang | Max. Eingangsfrequenz:
100kHz
Hoch: +3...+12V Max
BO B- Niedrig: +2.5V Max
Impulseingang | Max. Eingangsfrequenz:
100kHz

Hinweis: Verwenden Sie flir den Impulseingang
einen Open-Collector-Geber mit max. 12 V
Versorgungsspannung.

Code ALCD' Beschreibung
nzeige
Impulseingangstyp fur die
I/0-11 | P Pulse Set | Frequenzvorgabe auf A oder A+B
setzen.
1/0-12 P filter F|Iterze|.tkonstante fur
Impulseingang festlegen.
1/0-13 | P Pulse x1 Mlnlma!frequenz fur
Impulseingang festlegen.
Die zur min. Impulseingangs-
Pfreqyl | frequenz (1/0-13) gehorige
1/0-14 Aysgangsfrequenz festlegen.
Die zur min.
P[**1yl | Impulseingangsfrequenz (1/0-13)
gehorige Zielfrequenz festlegen.
1/0-15 | P Pulse x2 Maxma_lfrequenz fur
Impulseingang festlegen.
Die zur max. Impulseingangs-
Pfreqy2 | frequenz (1/0-15) gehorige
1/O-16 Agsgangsfrequenz festlegen.
Die zur max.
P[**1y2 | Impulseingangsfrequenz (1/0-15)
gehorige Zielfrequenz festlegen.

Hinweis: Erhohen Sie die Filterzeitkonstante, wenn
die elektromagnetischen Stérungen einen stabilen
Betrieb beeintréchtigen. Die Erhéhung verschlechtert
das Zeitverhalten des Reglers.

Hinweis: Wenn Sie die vom Motordrehgeber
vorgegebene Minimal-/Maximalfrequenz fiir den
Impulseingang einstellen, ist der Wert fur den
Drehgeberimpuls wie folgt einzustellen.

Beispiel: Vorgabe einer Sollfrequenz von 60 Hz
(1800 min™) von einem Drehgeber mit 1000
Impulsen pro Umdrehung

1/0-15 = Nenndrehzahl/60 s * Drehgeber-Impulszahl
= 1800 [min™]/60[s]*1000=3000Hz

Daher ist 1/0-15 auf 3 kHz zu setzen.

Zielfrequenz

1/0-16 >

1/0-14 i—' Impuls-
eingang
(0~10kHz)
| 1/0-13 | | 1/0-15 |
Impuls Impuls
Min. Freq Max. Freq
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I/0-17, 18, 19: Kriterium fiir Verlust des

Einstellbereich Beschreibung

Nach Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals wird der Betrieb
fortgesetzt.

None

Nach Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals schaltet der
Umrichter seinen Ausgang ab.

FreeRun

Nach Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals verzogert der
Umrichter innerhalb der
Verzdgerungszeit bis zum Stillstand.

Stop

Bei Verlust des Frequenzsollwert-

Protection ] o )
signals wird ein Fehler ausgelost.

Analogeingangssignals

I/0» Wire broken

17 None n 0
|Werkseinste|lung: None 0
I/OpLost command

18 None 18 0
Werkseinstellung:None 0
I/0» Time out

19 1.0 sec 19 10
Werkseinstellung: 1.0 sec 10

Hiermit kénnen Sie das Kriterium fur Signalverlust
am Analogeingang einstellen, wenn DRV-04
[Frequenz-Sollwertquelle] auf “V1°, ‘T, VIS’,
‘V1+I’ oder ‘Pulse’ gesetzt ist. Der Verlust des
analogen Eingangssignals ist dann entsprechend der
in 1/0-17 vorgenommenen Einstellung definiert.

Bei der Einstellung “V1+1” ist die Hauptdrehzahl V1,
d.h. der Umrichter reagiert nicht wenn das I-Signal
fehlt. Folgende Tabelle zeigt die mdglichen
Einstellungen.

Bei Verlust des analogen Eingangssignals zeigt der
Umrichter eine der folgenden Meldungen an.

Anzeige Beschreibung
LOV Verlust des Frequenzsollwertsignals
am analogen Spannungseingang (V1)
LOI Verlust des Frequenzsollwertsignals
am analogen Stromeingang (1)
LOA Verlust fies Sollfrequenzsignals am
Impulseingang

Einstellbereich Beschreibung

Keine U berwachung des

None Eingangssignals (Werkseinstellung)

Der Umrichter entscheidet auf Verlust
des Frequenz-Sollwertsignals, wenn
der Pegel des Eingangssignals unter
der Hélfte des minimalen Signalpegels
(1/0-02, 1/0- 07, 1/0-13) liegt.

half of x1

Der Umrichter entscheidet auf Verlust
des Frequenz-Sollwertsignals, wenn
der Pegel des Eingangssignals unter
dem minimalen Signalpegel (1/0-02
oder 1/0- 07, 1/0-13) liegt.

below x1

1/0-19 [Wartezeit nach Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals] legt die Zeit fest, wahrend der der
Umrichter wartet, bis er den Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals feststellt.

Einstellbereich
0.1...120 [s]

Code
1/0-19

Werkseinstellung
1.0 [s]

Die Sollfrequenz kann als Drehzahl angezeigt werden,
wenn DRV-16 auf [Rpm] (min-1) gesetzt wird.

1/0-20...27: Festlegung der programmierbaren digitalen
Eingange ‘M1, M2, M3’, ‘M4’, ‘M5’, ‘M6’, ‘M7’, ‘M8’

1/0-18 legt das Betriebsverhalten bei Feststellung des
Verlusts des Frequenz-Sollwertsignals fest.

Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen
Einstellungen in 1/0-18.

I/0» M1l define
20 0

20 Speed-L
|Werkseinste|lung: Speed-L 0
I/0» M2 define

_ 21 1
21 Speed-M
Werkseinstellung: Speed-M 1
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I/0» M3 define
22 Speed-H

22

2

|Werkseinste|lung: Speed-H

2

Die programmierbaren digitalen Eingange konnen fur
verschiedene Anwendungen festgelegt werden. Die
folgende Tabelle zeigt die mdglichen Festlegungen.

Code LCD-Anz. | Werkseinst. | Einstellung
1/0-20 M1 define SPEED-L

1/0-21 M2 define SPEED-M

1/0-22 M3 define SPEED-H ioh
/0-23 | M4 define Reset Ti\lt?eﬁe
1/0-24 M5 define BX unten
1/0-25 M6 define JOG

1/0-26 M7 define FX

1/0-27 M8 define RX

Hinweis: BX ist die Not-Halt-Taste. Die
Einstellung der Parameter ist gesperrt, wenn am
BX-Eingang ein 1-Signal anliegt.

Festlegungsmaglichkeiten der Eingange M1, M2,
M3 M4, M5, M6, M7, M8 in 1/0-20...27

Einstellbereich Beschreibung
deaktivieren
P Gain2 Verwendet fiir PID-Regelung mit
Verstarkungsfaktor P2
-Reserved- Reserviert
Interlockl
Interlock2 Verwendet fiir Multimotorbetrieb
Interlock3
Interlock4
Speed-X Sequenzbetrieb — weitere
Schrittfrequenz
Reset Reset
BX BX (Not-Halt)
JOG Jog-Betrieb
FX Vorwartslauf-/stopp
RX Riickwartslauf-/stopp
Ana Change Analogeingang-Umschaltung
Pre excite \Vorerregung
Ext.PID Run Externe PID Start/Stop
Up/Dn Clr Gespeicherte Frequenz oben/unten
I6schen

Einstellbereich Beschreibung
Speed-L Drehzahl-L (Low)
Speed-M Drehzahl-M (Middle)
Speed-H Drehzahl-H (High)
XCEL-L Beschleun./Verzog.-L (Low)
XCEL-M Beschleun./Verzog.-M (Middle)
XCEL-H Beschleun./Verzog.-H (High)
DC-Bremse Gleichstrombremsung bei Stopp
2nd Func Umschalten auf 2. Funktionen
Exchange Umschalten Netz / Umrichter
-Reserved- Reserviert
Up Aufwarts
Down Abwérts
3-Wire 3-Leiter-Betrieb
Ext Trip Externer Fehler
-Reserved- Reserviert
iTerm Clear Verwendet fiir PID-Regelung
Wechsel zwischen PID-Regelung
Open-loop .
und U/f-Kennlinie
LOC/REM Wechsel der Betriebsart
Lokal/Extern
Analog hold Halten de_s analogen Frequenz-
Sollwertsignals
XCEL stop Beschleunigung/Verzbégerung
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[Speed-L, Speed-M, Speed-H, Speed-X]

Durch Festlegung der Eingange M1, M2, M3 auf
‘Speed-L', 'Speed-M' oder 'Speed-H' kann der
Umrichter voreingestellte Frequenzen (eingestellt in
DRV-05...DRV-07 und 1/0-20...1/0-27, 1/0-
30...10/42) ausgeben.

[XCEL-L, XCEL-M, XCEL-H]

Durch Festlegung der programmierbaren digitalen
Eingénge auf ‘XCEL-L’, ‘XCEL-M’ bzw. ‘XCEL-H’
kénnen bis zu 8 verschiedene Beschleunigungs- und
Verzbgerungszeiten ausgewahlt werden. Die
Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten werden in
DRV-01...DRV-02 und 1/0-50...1/0-63 eingestellt.

[Dc-brake]

Die Gleichstrombremse kann bei Umrichter-Stoppbefehl
aktiviert werden, indem man einen der
programmierbaren digitalen Eingéinge (M1...M8) auf
‘Dc-brake’ festlegt. Der in FU1-22 eingestellte Start-
Gleichstrombremswert wird anwendet. Um die
Gleichstrombremsung zu aktivieren, ist der zugewiesene
Eingang einzuschalten, wahrend der Umrichter stoppt.

[2nd function]
Eine Zweitfunktion kann bei Umrichter-Stoppbefehl
aktiviert werden, indem man einen der
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programmierbaren digitalen Eingange (M1...M8) auf
2nd func’ festlegt. Weitere Details siche APP20...29.

[EXCHANGE]

Schaltet den Motor von Umrichterbetrieb auf
Netzbetrieb (und umgekehrt) um. Um den Umrichter
zu umgehen und den Motor auf Netzbetrieb umzu-
schalten, setzen Sie einen der programmierbaren
digitalen Eingange in 1/0-20...0.27 auf ‘Exchange’
und den programmierbaren digitalen Ausgang AX-
CXin 1/0-76...79 auf ‘COMM line’ bzw. im
umgekehrten Fall auf ‘INV line’.

[Up, Down]

Mit Hilfe dieser Funktion kann der Motor - nur mit
zwei Eingangen gesteuert - auf Konstantdrehzahl
beschleunigen und anschlielend bis zu einer
bestimmten Drehzahl verzdgern. Die
Maximalfrequenz ist der obere Grenzwert.

Ausgangsfrequenz

Freq.

Max.
Zeit

M1-CM
‘Up EIN Zeit

M2-CM
‘Down’ =il Zeit

FX-CM
S Zeit

[Up/Down-Funktion]

[3-Wire]

Diese Funktion wird fir einen 3-Leiter-Start/Stop
verwendet.Diese Funktion dient hauptséchlich dazu,
wahrend des Beschleunigungs- oder Verzdgerungs-
vorganges durch Driicken eines Tasters voriber-
gehend eine bestimmte Drehzahl zu halten.(Belegen
Sie z.B. den Eingang M1 mit 'FX', den Eingang M2
mit 'RX" und den Eingang M3 mit '3-Wire').

| M1 ]| M2 | M3 ]| cm |

]
Ff

[Anschlussschema fiir Dreileiterbetrieb,
M3 auf ‘3-Wire’ gesetzt]
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Ausgangsfrequenz
Freq.
Max.
Vorwarts
Time
Ruickwarts
Freq.
Min.
M3-CM EIN -
Time
FX-CM|ON Time
RX-CM EIN | Time

[3-Leiter-Betrieb]

[Ext Trip]

In der Werkseinstellung wird der so festgelegte
Eingang von einem SchlieRer gesteuert. Wenn am
Eingang ein 1-Signal anliegt, wird der Ausgang
spannungsfrei geschaltet und der Fehler angezeigt.
Dies kann fir externen Not-Halt (rastend) verwendet
werden. Die Schaltlogik kann in 1/0-95 [SchlieRer
oder O ffner] programmiert werden.

[iTerm Clear]

Diese Funktion wird fir PID-Regelung verwendet.
Wird der so festgelegte Eingang eingeschaltet, dann
die im I-Glied gespeicherte integrierte
Regelabweichung gleich Null gesetzt. Siehe
Blockschaltbild der PID-Regelung.

[Open-loop]

Diese Funktion schaltet die Betriebsart von PID-
Regelung (Closed Loop) auf U/f-Kennlinie (Open
Loop) um. Die Werte in DRV-03 [Lauf-
Befehlsquelle] und DRV-04 [Frequenzsollwertquelle]
werden nach dem Umschalten wirksam.

Hinweis: Diese Funktion kann nur wéhrend des
Stillstandes ausgefihrt werden.

[LOC/REM]

Wenn ein Optionsboard oder eine integrierte RS485-
Schnittstelle als Frequenzsollwertquelle und
Laufbefehlsquelle verwendet wird, kann bei
Einschalten des so festgelegten Eingangs die
Betriebsart des Umrichters (ohne A nderung von
Parametern) auf ,,Option” (oder ,,RS485)
umgeschaltet werden. Der Umrichter wird dann
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entsprechend DRV-22 [Lokal/Extern] betrieben. Flr
weitere Details, siehe Parameterbeschreibung DRV-22.

[Analog hold]

Wenn ein analoges Frequenzsollwert-Eingangssignal
ansteht und der als ‘Analog hold’ festgelgete Eingang
einschaltet ist, halt der Umrichter seine
Ausgangsfrequenz unabhéngig von
Sollwertanderungen. Wird der Eingang ausgeschaltet,
wird wieder der aktuelle Frequenzsollwert
Ubernommen.Diese Funktion ist von Nutzen, wenn
die Anwendung nach Beschleunigung konstante
Drehzahl verlangt oder wenn der Frequenzsollwert
nicht geandert werden braucht.

Frequenzsollwert

analog
Aktuelle
Sollfrequenz
L% Gehaltene
e ;/---..,,Ausgangsfrequenz
Zeit
M1-CM
Analog hold EIN Zeit
[Analog hold - Funktion]
[XCEL stop]

Wird der so festgelegte Eingang eingeschaltet, werden
Beschleunigungs- und Verzogerungsvorgange gestoppt.

[P Gain 2]

Dient bei PID-Regelung zum Umschalten der P-
Verstérkung. Wird der so festgelegte Eingang
eingeschaltet, dann wird die P2-Verstarkung anstelle
der P-Verstarkung verwendet. Siehe Blockschaltbild
der PID-Regelung.

[Interlock 1, 2, 3, 4]

Diese Funktion wird fur Multimotorbetrieb
verwendet. Wird ' MMC' in APP-01 gewahlt und der
Interlock-Eingang gesetzt, dann werden die Eingange
M1, M2, M3 und M4 automatisch mit der Interlock-
Funktion belegt. Wenn ‘'Interlock’ aktiv ist, kdnnen
diese Eingange nicht fur die Einstellung anderer
Funktionen verwendet werden. Dafiir sind dann M5,
M6, M7 und M8 zu verwenden. Siehe
Multimotorbetrieb.

[Reset]
Wird der so festgelegte Eingang eingeschaltet, dann
wird die Fehleranzeige zuriickgesetzt.

[BX]
Das Ansteuern des so festgelegten Eingangs bewirkt
eine Notabschaltung des Motors.

[JOG]
Das Einschalten des so festgelegten Eingangs bewirkt
eine Umschaltung in den Jog-Betrieb.

[FX] [RX]
Diese Funktion wird fur die Ausgabe des Laufbefehls
‘Vorwarts/Rickwarts' verwendet.

[Ana Change]

Wird der so festgelegte Eingang eingeschaltet, dann
wird die Frequenzsollwertquelle von V1 auf |
umgeschaltet.

Beispiel: Bei V1+1-Betrieb ist die Werkseinstellung
V1 aktiv; sie wird auf I-Betrieb umgeschaltet, wenn
der Eingang eingeschaltet wird.

[Pre excite]

Diese Funktion schaltet den Umrichter in den
Vorerregungszustand. Die Funktion gibt den
Magnetisierungsgleichstrom auf die Motor-
wicklungen, um den magnetischen Fluss bei
sensorloser Regelung aufzubauen. Wenn der
Signalzustand des FX- bzw. RX-Eingangs auf 1
wechselt, wechselt der Zustand von Vorerregung auf
Normal.

Vorerregung

FX-CM A | [
Magnetisierungs;

gleichstrom

Strom m /

A: Vorerregung
[Ext.PID Run]
Der externe PID-Regler wird in Betrieb gesetzt,
sobald der entsprechend festgelegte Eingang
eingeschaltet wird. Dieser kann unabhéngig vom
Sollwert des Umrichters betrieben werden oder in
Verbindung mit internem PID-Betrieb verwendet
werden. Details siehe 'Externer PID-Betrieb'.
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[Up/Dn CIr] (gespeicherte Frequenz oben/unten léschen)
Diese Funktion wird verwendet, um die gespeicherte
Frequenz gleich Null zu setzen, wenn FU1-75
[Frequenz oben/unten speichern] aktiviert ist.

| 1/0-28: Signalzustand der Steuereingdnge

I/0» In status
28 00000000000 28 0000
|Werkseinstel|ung: 00000000000 0000 |

Dieser Parameter zeigt den Signalzustand der
Steuereingdnge M1-M8, P4-P6 an.

P4, P5, P6 werden nur angezeigt, wenn das
entsprechende Optionsboard installiert ist.
[Anzeige auf LCD-Bedienteil]

Ein- | P6 | P5 | P4 |M8|M7|M6|M5|M4|M3|M2| M1
gang|10| 9 |8 |7 |6 |5 |4|3]2]1]0
bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit

AUS o o lololololololololo
Status
EIN-

101121221 |1]1]1
Status

I/0-29: Filterzeitkonstante fiir die programmierbaren
digitalen Eingénge

I/O0» Ti Filt Num
29 15 ms 29 15
Werkseinstellung: 15 ms 19 |

Dieser Parameter legt das Abfrageintervall fur die
Eingiinge M1...M8 und P4...P6 fest. Anderung ist
sinnvoll bei hohem Stérungspegel. Eine Erhéhung
dieses Wertes verlangsamt das Regelverhalten, eine
Senkung verbessert das Zeitverhalten.

Code | LCD-Anzeige | Werkseinst. | Einstellbereich

1/0-29 | Ti Filt Num 15 [ms] 2...1000 [ms]

Hinweis: Bei Umschaltung des Motors von
Umrichterbetrieb auf Netzbetrieb ist der Wert
groRer als 1000 ms einzustellen. Dies verhindert
Vibrationen und kurzeitige Stérungen.

I/0-30: Jog-Frequenz

I/0» Jog freq

30 10.00 Hz 30

10.00

|Werkseinstel|ung: 10.00 Hz 10.00

Mit diesem Parameter wird die Jog-Frequenz
eingestellt. Details siehe 1/0-31...42, DRV-05...07.

1/0-31...42: Schrittfrequenz 4, 5, 6,7, 8, 9,10, 11, 12, 13,
14,15

I/0» Step freg-4

31 40.00 Hz 81 40.00
|Werkseinstel|ung: 40.00 Hz 40.00 |
I/0» Step freg-5

32 50.00 Hz 32 50.00
|Werkseinste|lung: 50.00 Hz 90.00 |

Die Schrittfrequenzen werden durch Kombination der
Eingange M1, M2 und M3 festgelegt, wie in der
folgenden Tabelle gezeigt.

Schritt-
Code | frequenz/- |Spd-X|Spd-H| Spd-M |Spd-L |JOG

drehzahl
DRV-00 (iengesqu) o o] o | oo
1/0-30 Jog Freq X X X X 1
DRV-05 S(' S';rﬂ)l ol o] o | 1o
DRV-06 S(‘ S';rjg)z o | o | 1 0o |0
DRV-07 S(.Sl;:;a_qs-)?) o | o | 1 1 |o
1/0-31 S('Szf_i')‘l o | 1] o | oo
1/0-32 S( Sirdeg')s o | 1] o | 1o
1/0-33 S( Si;e_%'f o | 1| 1 0o |0
1/0-34 S('Szje_q?'; o | 1| 1 1 |o
1/0-35 S('Sif_i')s 1o o | oo
1/0-36 S( Si:je_%')g 1o o | 1o
1/0-37 S( sirdB-ql-ol)O 1| o 1 0o | o
1/0-38 S( Sirde_ql-ll)l 1| o 1 1 | o
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1/0-39 S(Szzjei;)z 1| 1] 0 | oo

1/0-40 S(S';:jeqlsl)s 1] 1| o 1 |o

1/0-41 S( S':de_ql'j)“ 1|1 1 0o | o
S. Freg-15

1/0-42 (Spr;-qlS) 1 /1] 1| 11]o0

0: AUS; 1: EIN; X: Ignorieren (Jog vorrangig)

Speed-L: Niedrigstes Bit in mehrstufiger Drehzahlvorgabe
Speed-M: Mittleres Bit in mehrstufiger Drehzahlvorgabe
Speed-H: Zweithdchstes Bit in mehrstufiger
Drehzahlvorgabe

Speed-X: Hochstes Bit in mehrstufiger Drehzahlvorgabe
Hinweis 1: Die Frequenz fiir ‘Drehzahl 0° wird {iber die in
DRV-04 festgelegte Frequenz-Sollwertquelle vorgegeben.
Hinweis 2: Wenn der ‘Jog’-Eingang eingeschaltet ist, gibt
der Umrichter unabhangig von anderen Steuereingéngen
die Jog-Frequenz aus.

Step i Step : Step | Step i Step : Step : Step : Step Jog
0 1 2 3 4 5 6 7
Speed-L| [EIN [EIN  [EIN [EIN
Speed-M EIN EIN
Speed-H EIN
JOG EIN
FX EIN
RX EIN

[Mehrstufiger Drehzahlbetrieb und Jog-Drehzahl]

DRV-04 Einst. | DRV-00 Drehzahl 0 | Sollwertquelle | | | U/0-50..63: Beschl.-Verzog.-Zeiten 1 ... 7
Keypad-1 Digital Freq Ref Keypad -
. . I > A 1 —_
Keypad-2 Digital Freq Ref Keypad 5é © C2CO tom;eec 50 20.0
V1 Analog Freq Ref. Terminal :
VI18 ﬁna:og Ilzreq EEI' ierm!na: Werkseinstellung: 20.0 sec 20.0
nalog Freq Ref. ermina
V1+l Analog Freq Ref. Terminal .
Pulse Pulse Freq Ref. Terminal 1/0» Dec time-1 51 20.0
Int. 485 Communication Terminal o1 20.0 sec
Ext. PID Ext. PID Freq Ref. K?I};Fr)z?i:eger Werkseinstellung: 20.0 sec 200

« Einstellbeispiel

M1=Speed-L, M2=Speed-M, M3=Speed-H, M4=Jog
M5=BX, M7=FX, M8=RX

Die Schrittfrequenzen werden in DRV-05...DRV-06
und 1/0-31...1/0-42 eingestellt.
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Die Beschleunigungs-/VVerzogerungszeiten werden
durch Kombination der Eingdnge M1, M2 und M3
festgelegt, wie in der folgenden Tabelle gezeigt.

Beschl./ | XCEL | XCEL | XCEL
Parameter- Werks-
Verz.- -H -M -L .
Code . einstellung
Zeit (M3) | (M2) | (M1)
Beschl.-
DRV-01 10s
Zeit-0
Verzo 0 0 0
DRV-02 | o209 20's
Zeit-0
Beschl.-
1/0-50 . 20s
Zeit-1
Verz 0 0 1
/051 | V02097 20s
Zeit-1
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barameter- Beschl./ | XCEL | XCEL | XCEL . \ I/0-70...73: Festlegung des S0/S1-Ausgangssignals \
Code verz- | H M L einstellung
Zeit (M3) | (M2) | (M1) I/0» SO mode
Beschl.- 10 0
1/0-52 Zait-2 30s 70 Frequency
Verzog.- 0 1 0 |Werkseinstel|ung: Frequency 0
1/0-53 . 30s
Zeit-2
I/0» SO0 adjust
Beschl.-
1/0-54 ) 40's o n 100
Zeit-3 ; X X 71 100 %
/055 | Verzog- 40’ | Werkseinstellung: 100 % 100
Zeit-3
Beschl.- I/0» S1 mode
- 50s
1/0-56 Zeit-4 72 Voltage n 0
Verzg ! 0 0
1/0-57 ¢ _og. 50s |Werkseinstel|ung: Voltage 2
Zeit-4
Beschl.- I/0» S1 adjust
os8 | o 40's 73 100 % B 100
Verzs 1 0 1
/0-59 | ¥ore09- 40 s |Werkseinste|lung: 100 % 100
Zeit-5
} Beschl.- 30 Ein analoges Messgerét zeigt Ausgangsfrequenz,
1/0-60 Zeit-6 Strom, Spannung, Zwischenkreis-Gleichspannung
Verzég.- 1 1 0 und den Ausgang des externen PID-Reglers an, wenn
/0-61 ' 30s . .
| Zeit-6 Impulssignale an den Analogausgangen S0/S1
Beschl - 20 anliegen. Der mittlere Ausgangsspannungsbereich flr
1/0-62 | . - S | SOundSlist0V...10V. 1/O-71 und 73 werden
Verzog-| 1 1 verwendet, um die Signalstérke an den Ausgéngen SO
1/0-63 | - i 7 20s bzw. S1 einzustellen ( Ausgangsverstarkung in % ).
0: AUS, 1: EIN
LCD- | Beschrei- |Werks-
Code . eschrel _er S Einstellbereich
Anzeige bung einstel.
0 (Frequency)
1 (Current
Ausgangsfrequenz 1/0- | S0 SelectSO | 0 2 §VOItage))
Soll- 70 | mode | terminal (Freq.) 3(DC link Vtg)
freq. 4 (Ext.PID Out)
___— SO-
e '7’10 :g.ust Ausgangs—- | 100 [%] | 0 ... 200 [%]
// ) verstarkung
0 (Frequency)
/
— . 1 (Current)
Z -
Time | Time { Time { Time : Time i Time { Time | Time elt 170 S1 Sele(_:t Sl 2 (Vo|) 2 (Vo|tage)
nie S R N B 72 | mode | terminal .
EIN _ 3 (DC link Vtg)
ML _ENI FEINI FIN Zeit 4 (Ext.PID Out)
S1-
M2 EIN EIN Zeit '7’3? asc}just Ausgangs— | 100 [%] | 0 ... 200 [%]
M3 =T verstarkung
- : Zeit
FX
EIN L, 2eit [Frequency]

[Beschl.-/Verzdg.-Zeiten bei mehrstufigem Betrieb]

Die Analogausgéange SO, S1 geben die Ausgangs-
frequenz des Umrichters aus. Der Wert ergibt sich aus:
SO0_Ausgangsspannung = (Ausgangsfreq. / MaxFreq.) *
10V * SO_Ausgangsverstarkung / 100 bzw.
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S1 Ausgangsspannung = (Ausgangsfreq. / MaxFreq.) *
10V * S1_Ausgangsverstarkung / 100

[Current]

Die Analogausgange SO, S1 geben den Ausgangs-
strom des Umrichters aus. Der Wert ergibt sich aus:
SO_Ausgangsspannung = (Ausgangsstrom /
Nennstrom) * 10V * S0-Ausgangsverstarkung /
100bzw.

S1_Ausgangsspannung = (Ausgangsstrom /
Nennstrom) * 10V * S1_Ausgangsverstarkung / 100

[Voltage]

Die Analogausgange SO, S1 geben die Ausgangs-
spannung des Umrichters aus. Der Wert ergibt sich aus:
S0_Ausgangsspannung = (Ausgangsspannung /
MaxAusgangsspannung) * 10V *
S0_Ausgangsverstarkung / 100 bzw.
S1_Ausgangsspannung = (Ausgangsspannung /
MaxAusgangsspannung) * 10V *
S1_Ausgangsverstarkung / 100

Hinweis: Die max. Ausgangsspannung ist 220V flr
die 200V-Klasse und 440V fir die 400V-Klasse.

[DC link vtg]

Die Analogausgange S0, S1 geben die
Zwischenkreisgleichspannung des Umrichters aus.
Der Wert ergibt sich aus:

S0_Ausgangsspannung = (Zwischenkreisgleichspannung /
MaxZwischenkreisgleichspannung) * 10V *
S0_Ausgangsverstarkung / 100 bzw.
S1_Ausgangsspannung = (Zwischenkreisgleichspannung /
MaxZwischenkreisgleichspannung) * 10V *

S1 Ausgangsverstarkung / 100

Hinweis: Die max. Zwischenkreisgleichspannung ist
410V fir die 200V-Klasse und 820V fir die 400V-Klasse.

[Ext.PID Out]

Die Analogausgange S0, S1 geben die

Ausgangsgrofie des externen PID-Reglers aus.

Der Wert ergibt sich aus:

SO_Ausgangsspannung = (ExtPDI_Ausgangsgrofie /

10000.) * 10V * SO_Ausgangsverstarkung / 100
bzw.

S1_Ausgangsspannung = (ExtPDI_Ausgangsgrofie /

10000) * 10V * S1_Ausgangsverstarkung / 100

= Den Motornennstrom entnehmen Sie bitte
Kapitel 2 “Technische Daten".

UAusgang
A
Verstark *10 V

10V

S0/S1 -5G -
0% 100 %

I/0-74: Frequenzerkennungspegel

I/0-75: Frequenzerkennungsbandbreite

I/0» FDT freq

74 30.00 Hz n 30.00
|Werkseinste|lung: 30.00 Hz 30.00

I/0» FDT band

75 10.00 Hz 15 10.00
|Werkseinstel|ung: 10.00 Hz 10.00

Diese Funktionen werden in 1/0-76-79 [Festlegung
des programmierbaren digitalen Ausgangs (Hilfs-
ausgang)] verwendet. Siehe [FDT-#] in 1/0-76...79.

Verwenden Sie Sub-Boards, wenn Sie die
programmierbaren digitalen Ausgéange Q1, Q2, and
Q3 bendtigen.

I/0-76...79: Festlegung des programmierbaren digitalen
Ausgangs (Hilfsausgang) 1, 2, 3, 4 (AX-CX)

I/0» Aux model

76 None 16 0
| Werkseinstellung: None 0
LCD- . Werks- |Einstell-
Code . Beschreibung . .
Anzeige einstell. | bereich
i - Refer to
1/0- | Aux Pr_ogrammlerbarer None below
76 | mode 1 | Hilfsausgang 1 table.
i - Refer to
1/0- | Aux Pr_ogrammlerbarer None below
77 | mode 2 | Hilfsausgang 2 table.
i - Refer to
1/0- | Aux Pr_ogrammlerbarer None below
78 | mode 3 | Hilfsausgang 3 table.
- . Refer to
1/0- | Aux Pr_ogrammlerbarer None below
79 | mode 3 | Hilfsausgang 4 table.

Die Hilfskontakte schlielen, wenn die festgelegte
Bedingung erfllt ist.

6-45



Kapitel 6 - Parameterbeschreibung [1/0]

Einstellbereich Beschreibung

None Kein
EDT-1 “Ausgangsfrequenz vorhanden®-
Erkennung
FDT-2 Spez. Frequenzerkennungspegel
FDT-3 Frequenzerkennung mit Impuls
EDT-4 Frequenzerk-ennung 1 mit
Kontaktschlielen
EDT-5 Frequenzerk-ennung 2 mit
Kontaktschlielen
oL U berlasterkennung
IOL Umrichter U berlasterkennung
Stall Kippschutz
oV U berspannungserkennung
LV Unterspannungserkennung
OH Umrichter

U bertemperaturerkennung

Lost Command Signalverlust-Erkennung

Run Umrichter Lauferkennung
Stop Umrichter Stopp-Erkennung
Steady Konstantdrehzahl-Erkennung
INV line Signalausgange umschalten
COMM line
Speedsearch Drehzahlsuche
Betriebsarterkennung
Ready ,2Uumrichter bereit“-Erkennung
MMC Verwendet fir

Multimotorbetrieb

[FDT-1]

Wenn die Ausgangsfrequenz die Zielfrequenz
erreicht (fis; = fson), schaltet der Ausgang AX-CX den
angeschlossenen Schalter EIN (Schalter geschlossen).
Flr Erkennung zu erfillende Bedingung:

[ fson - fist ]J<oder= Frequenzerkennungsbandbreite/2

Ausgangsfrequenz | Zielfrequenz
v
$ vo-75/2
Zeit
AX-CX EIN Zeit

[AX-CX festgelegt auf ‘FDT-1’]
*AX: Al..A4,CX: C1..C4
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[FDT-2]

Wenn die Sollfrequenz innerhalb des
Frequenzerkennungsbandes 1/0-75 um den
Frequenzerkennungspegel 1/0-74 liegt und die
Ausgangsfrequenz (fi) das Frequenzerkennungsband
1/0-75 um den Frequenzerkennungspegel 1/0-74
erreicht, schaltet der Ausgang AX-CX den
angeschlossenen Schalter EIN (Schalter geschlossen).
Flr Erkennung zu erfillende Bedingung:

[ fson - fist ] <oder= Frequenzerkennungsbandbreite/2
UND [ fiss —Frequenzerkennungspegel ] <oder=
Frequenzerkennungsbandbreite/2

Ausgangsfrequenz
/0-74
\ § vosi2
\ Zeit
AX-CX EIN Zeit

[AX-CX festgelegt auf ‘FDT-2"]

[FDT-3]

Wenn die Ausgangsfrequenz (fis;) das
Frequenzerkennungsband I/O-75 um den
Frequenzerkennungspegel 1/0-74 erreicht, schaltet
der Ausgang AX-CX den angeschlossenen Schalter
EIN (Schalter geschlossen). Wenn die
Ausgangsfrequenz (f.is;) das Frequenzerkennungs-
band um den Frequenzerkennungspegel verlasst,
schaltet der Ausgang AX-CX den angeschlossenen
Schalter AUS (Schalter gedffnet)

Fir Erkennung zu erfiillende Bedingung:

[ Frequenzerkennungspegel - fis; ] <oder=
Frequenzerkennungsbandbreite/2

Ausgangsfrequenz
1/0-74
¢ 1/0-75/ 2
Zeit
AX-CX EIN EIN it

[AX-CX festgelegt auf ‘FDT-3’]
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[FDT-4]

Wenn die Ausgangsfrequenz (fis) den
Frequenzerkennungspegel 1/0-74 erreicht, schaltet
der Ausgang AX-CX den angeschlossenen Schalter
EIN (Schalter geschlossen). Wenn die Ausgangs-
frequenz (fes) unter das Frequenzerkennungsband um
den Frequenzerkennungspegel fallt, schaltet der
Ausgang AX-CX den angeschlossenen Schalter AUS
(Schalter getffnet).

Fur Erkennung zu erfiillende Bedingung:

Beim Beschleunigen: f; >oder= Frequenzerkennungspegel
Beim Verzogern: fi; <oder= Frequenzerkennungspegel —
Frequenzerkennungsbandbreite/2

Ausgangsfrequenz
1/0-74 \
} vosi2
Zeit
AX-CX EIN Zeit
[AX-CX festgelegt auf ‘FDT-4’]
[FDT-5]

Der so festgelegte Ausgang ist die Umkehrung von
[FDT-4].

Fir Erkennung zu erfiillende Bedingung:

Beim Beschleunigen: f; >oder= Frequenzerkennungspegel
Beim Verzogern: f; <oder= Frequenzerkennungspegel —
Frequenzerkennungsbandbreite/2

Ausgangsfrequenz
1/0-74
¢ 1/0-75/ 2
Time
AX-CX EIN EIN )
Time

[AX-CX festgelegt auf ‘FDT-5"]

[OL]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn der Ausgangsstrom wahrend der
Dauer der U berlast-Warnzeit (FU1-65) auf oder
oberhalb der U berlast-Warnschwelle (FU1-64) liegt.

Ausgangsstrom

FU1-64T
[U LSchwelle]

FU1-64
[U LSchwelle]

AX-CX _EIN Zeit
< > —»
t1 ot
t1: FU1-65 [U berlast-Warnzeit]
[AX-CX festgelegt auf ‘OL’]
[10L]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn der Ausgangsstrom fir die Dauer
von 36 s das 1,5-fache des Umrichter-Nennstromes
Uberschreitet.

Halt diese Situation 1 Minute (Fehlerzeit = 1 min) an,
wird der Ausgang spannungsfrei geschaltet und der
Fehler “IOL” (Umrichter-U berlast) angezeigt.
Umrichter-Nennstrom siehe Leistungsschild. (IOL hat das
Zeitverhalten 1%t und gibt das Fehlersignal aus, wenn 60%

der genannten Fehlerzeit abgelaufen sind).

Ausgangsstrom
110% of Rated
Inverter
[T WL ..
LA [T
110% of Rated
Inverter
AX-CX EIN| Zeit
;et —
24s

[AX-CX festgelegt auf ‘IOL’]

[Stall]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn sich der Umrichter im
Kippkontrollmodus befindet.
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Ausgangsstrom

FU1-71
[Kippschutzpege

Zeit

OO 101
[Stall Level]

Ausgangsfrequenz

Zeit

AX-CX EIN

Zeit

[AX-CX festgelegt auf “Stall’]

[OV]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn die Zwischenkreisgleichspannung
die U berspannungsgrenze (OV-Level) uiberschreitet.

UZwischenkreiss

Zeit

AX-CX EIN Zeit

[AX-CX festgelegt auf ‘OV’]
[LV]
Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn die
Zwischenkreisgleichspannung die
Unterspannungsgrenze (LV-Level) unterschreitet.

UZwischenkreiss
LV Level (200V DC oder 400V DC)

/—

/

Zeit

AX-CX EIN

[AX-CX festgelegt auf ‘LV’]

Zeit

/ OV Level (380V DC oder 760V DQ)
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[OH]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn die Temperatur des Umrichters
den zulassigen Wert Uberschreitet.

[Lost Command]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn das Frequenz-Sollwertsignal
verloren wird. Siehe 1/0-18, 1/0-92 und 1/0-93.

[Run]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn der Umrichter lauft. (Signal wird
nicht bei Gleichstrombremsung erzeugt).

1) Signal wird ab Startfrequenz (FU1-32)
ausgegeben

- kein Ausgangssignal bei 0 Hz
2) Signal wird bei Gleichstromstart,
Gleichstrombremsung, Vorheizen, ...

- kein Ausgangssignal bei Auto-Tuning.

[Stop]
Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter

geschlossen), wenn der Umrichter stoppt.

[Steady]

Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn der Umrichter mit
Konstantdrehzahl lauft.

[INV line, COMM line]

Diese Funktion wird in Verbindung mit der
Umschaltfunktion 'Netzbetrieb / Umrichterbetrieb’
des entsprechend progammierten digitalen Eingangs
verwendet.

1) Die Drehzahlsuchfunktion (U2-22) wird
automatisch bei Umschaltung aktiviert, so dass die
Umschaltung weich verlauft.

2) Vor dieser Operation sind folgende Einstellungen
notwendig.

- Programmierbaren digitalen Eingang auf 'Exchange’
festlegen

- Programmierbaren digitalen Eingang auf 'INV line'
festlegen

- Programmierbaren digitalen Eingang auf ' COMM
line' festlegen.
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Hinweis: 1/0-29 [Filterzeitkonstante flr die
programmierbaren digitalen Eingange] muss auf
mehr als 100 ms gesetzt werden, um Vibrationen und
kurzeitige Storungen bei dieser Funktion zu verhindern.
w Hinweis: Wéhrend des Betriebs ist diese Funktion ungultig.

Drehzahl-
Ausgangsfrequenz [Hz] such-
A bereich
60Hz
FX-CM EIN
Exchange EIN
COMM line EIN R
INV line EIN EIN -
Umrichter T Umrichter )
lauft <.T, « lauft Zeit
) T1,T2 500 ms
Netzbetrieb (Verriegelungszeit)

[Umschaltung zwischen Umrichter- und Netzbetrieb]

[Ssearch]
Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn Drehzahlsuche aktiv ist.

[Ready]
Der Ausgang AX-CX schaltet EIN (Schalter
geschlossen), wenn der Umrichter betriebsbereit ist.

AX-CX EIN

A
y

Startfregabe
[MMC]
Automatisch auf ‘MMC’ gesetzt, wenn APP-01 auf
'MMC' eingestellt ist.

\ I/0-80: Fehler-Relaisausgang Einstellung (3A, 3B, 3C)

I/0» Relay mode
80 010 80 010
|Werkseinste|lung: 010 010

Dieser Parameter steuert das Verhalten der
Fehlerausgéange 3A, 3B und 3C beim Aufreten eines
Fehlers, wobei 3A-3C ein 0 ffner-Kontakt und 3B-3C
ein SchlieBer-Kontakt ist.

Bit | Setting | Display Beschreibung

Fehlerausgang reagiert nicht

0 000
auf Unterspannnungsfehler.

Bit1

(LV) Fehlerausgang reagiert auf

1 1
00 Unterspannnungsfehler.

Fehlerausgang reagiert auf gar

0 000 keinen Fehler.

Fehlerausgang reagiert auf
jeden Fehler auler
‘Unterspannung’ und ‘BX’
(Umrichter AUS), z.B.

U berstrom, U berspannung,
elektronischer Thermoschutz,
Ankerkurzschluss, Erdschluss,
U bertemperatur, usw.

Bit 2

o
(Trip) |4 010

Fehlerausgang reagiert nicht,
unabhéngig von der Anzahl der
moglicher Neustartversuche.

0 000

Bit 3
(Retry)

Fehlerausgang reagiert, wenn
die Anzahl moglicher
Neustartversuche (FU2-25)
auf 0 absinkt. Gesperrt, wenn
Automatischer Neustark aktiv.

1 100

Beim Auftreten mehrerer Fehler hat Bit 1 die héchste
Prioritét. (Reihenfolge: Bit 1->Bit 2->hit3)

\ I/0-81: Signalzustand der Steuerausgange

I/0» Out status
81 00000000 81 0000
| Werkseinstellung: 00000000 0000 |

Dieser Parameter zeigt den Signalzustand der
programmierbaren digitalen Ausgédnge AXA-AXC
1...4, der Hilfsausgange Q1...Q3 und der Fehler-
Relaisausgange 3A,3C an. Verwenden Sie Sub-
Boards, wenn Sie die programmierbaren digitalen
Ausgange Q1, Q2, and Q3 bendtigen.

[Anzeige auf LCD-Bedienteil]
3A-

3 2 1
Ausgange | 3C @z
Bit 7|Bit 6|Bit 5|Bit 4|Bit 3|Bit 2|Bit 1|Bit 0
AUS-Status| 0 0 0 0 0 0 0 0
EIN-Status| 1 1 1 1 1 1 1 1

AUX|AUX|AUX|AUX
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1/0-82, 83: Einschaltverzogerungszeit fiir Fehler-
Relaisausgang, Ausschaltverzogerungszeit fiir Fehler-
Relaisausgang

\ I/0-86, -87: Einstellung des analogen Eingangssignals \

I/0» Relay On

82 0.0 sec 82 0.0
Werkseinstellung: 0.0 sec 0.0

I/0» Relay Off

83 0.0 sec 83 0.0
Werkseinstellung: 0.0 sec 0.0

Der Fehler-Relaisausgang wird fur die eingestellte
Zeit gesperrt und nach Ablauf der eingestellten Zeit
ein bzw. ausgeschaltet ist.

Relaiseingang

Relaisausgang

A
Y

P [
<« >

Ausschalt-
verzogerungszeit

Einschalt-
verzogerungszeit

I/0-84: Liiftersteuerung

I/OpFan Con. Sel
84 PowerOn Fan 84 0
Werkseinstellung: PowerOn Fan 0
1/0-84 Beschreibung
0 PowerOn | Lufter EIN wenn Umrichter-
Fan eingangsspannung EIN.
Lifter EIN wenn Umrichter
1 Run Fan

lauft (d.h. Frequenz ausgibt).

Lifter EIN wenn
Umrichtertemperatur héher als
Wert in 1/0-85.

2 | Temper Fan

= Vorsicht: 1/0-84, 85 sind nur verfiigbar bei
Umrichtern > oder = 37 kW.

I/O» V1 Unit Sel
86 Percent 86 0
Werkseinstellung: Percent 0
I/0pUnit Max Val
87 Percent 81 0
Werkseinstellung: Speed 0
1/0-86 .
Nr Einstell. Beschreibung
0 Percent Magn.FI_uss, Druck, T_emperatur
werden in [%] angezeigt.
1 Bar Druck wird in [bar] angezeigt.
2 mBar Druck wird in [mbar] angezeigt.
3 kPa Druck wird in [kPa] angezeigt.
4 PSI Druck wird in [PSI] angezeigt.
5 Pa Druck wird in [Pa] angezeigt.

Nachdem Sie APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf
,»Yes“ (Ja) gesetzt haben, wéhlen Sie eine der
folgenden Einheiten in 1/0-86 [Benutzerdefinierte
Einheit des Eingangssignals]: Percent (%), bar, mbar,
kPa, PSI, Pa. Daraufhin werden alle Einheiten, die
mit der Umrichter-Zielfrequenz zusammenhangen,
geéndert. Wenn Sie APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein]
auf ,,No“ (Nein) setzten, wird 1/0-86
[Benutzerdefinierte Einheit des Eingangssignals] auf
»Percent (%) zuriickgesetzt.

1/0-87
Einstellung

0 Unit Max Val

Nr. Beschreibung

Benutzerdefinierte max.
Signalstarke

1/0-87 [Benutzerdef. max. Signalstarke] gibt den
maximal moglichen Einstellwert fiir die jeweilige
Einheit an. Der Wert ist anwendungsspezifisch: Der
Anwender kann je nach Anwendung die max.
Signalstarke fiir magnetischen Fluss, Druck,
Temperatur bei max. Frequenz einstellen.Nehmen
wir z.B. 3 unterschiedliche Steuerungen fur Druck.
Wenn die Maximalfrequenz des Umrichters 60 Hz ist,
zeigt die jeweilige Steuerung den Druck an:
Steuerung 1 zeigt 100 bar, Steuerung 2 zeigt 80 bar,
Steuerung 3 zeigt 120 bar. Durch Eingabe der max.
Signalstérke in 1/0-87 ist es leicht, den Druck bei
Maximalfrequenz fur jede Steuerung zu finden.
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Control system 3

120Bar

Control system 1

100Bar

Control system 2

80Bar

10Hz —
30Hz —
60Hz

1/0-90, 91: Umrichternummer, Baudrate

11092, 93: Betriebsverhalten bei Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals, Wartezeit nach Verlust des Frequenz-
Sollwertsignals

1/0-94: Quittungsverzugszeit

Inv No.

/0
50 1 90 1
Werkseinstellung: 1 1 |
I/0» Baud rate

91 3
91 9600 bps
|Werkseinstel|ung: 9600 bps 3 |

1/0-90 [Umrichternummer] dient zur Angabe der
Umrichter-1D zwecks Kommunikation mit einem PC
tiber die serielle Schnittstelle (RS485). 1/0-91
[Baudrate] legt die Kommunikationsgeschwindigkeit
fest. Um ein Multi-Drop-System zu erstellen, verbinden
Sie die Klemmen C+ und C- mit den entsprechenden
Klemmen C+ bzw. C- anderer Umrichter.

LCD- | Beschrei- |Werks- . .
Code . eschrel .er ° Einstellbereich
Anzeige bung einstell.

1/0- | Inv. Inverter

90 |no Station ID . 1..250
1200 bps
2400 bps

1/0- | Baud 9600 4800 bps

91 | rate Baud Rate bps 9600 bps
19200 bps
38400 bps

I/0» COM Lost Cmd

92 0
92 None
|Werkseinste|lung: None 0 |
I/0» COM Time Out
93 1.0 sec 93 10
|Werkseinste||ung: 1.0 sec 10 |

1/0-92 und 1/093 werden nur angezeigt, wenn DRV-
03 [Lauf-Befehlsquelle] oder DRV-04
[Frequenzsollwertquelle] auf ,,int485% eingestellt
ist.Das LCD-Display zeigt dann ,,LOR* an.I/O-93
[Wartezeit nach Verlust des Kommunikationssignals]
legt die Zeit fest, wahrend der der Umrichter wartet,
bis er den Verlust des Signals feststellt. Bei Verlust
des Kommunikationssignals sind 3 Reaktions-
mdoglichkeiten (Betriebsverhalten) einstellbar:

Einstellbereich Beschreibung

Nach Verlust des Kommunikations-
signals wird der Betrieb fortgesetzt.

None
(Werkseinstellung)

Nach Verlust des Kommunikations-

FreeRun signals schaltet der Umrichter seinen
Ausgang ab, der Motor trudelt frei aus.
Nach Verlust des Kommunikations-
Stop signals verzogert der Umrichter

innerhalb der Verzdgerungszeit bis
zum Stillstand.

I/0» Delay Time
54 c 91 9
|Werkseinste|lung: 5 ms 9

Die Einstellung in 1/0-94 wird bei Kommunikation
mittels RS232/485-Konverter verwendet. Sie sollte
korrekt entsprechend der RS232/485-Konverter-
Spezifikation vorgenommen werden.

LCD- | Beschrei- |Werks-

Code C. eschrel _er * Einstellbereich
Anzeige bung einstell.

1/0- | Delay | Quittungs-

94 | Time | verzugszeit 5[l 2 ... 1200 [ms]
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| /0-95: SchlieRer oder Offner

\ /0-97: Fehler auslésen bei Ubertemperatur

I/0» In No/NC Set I/0» OH Trip Sel 97 m
95 00000000000 9 0000 91 111
|Werkseinste|lung: 00000000000 0000 | |Werkseinste|lung: 111 m |
Die Funktionslogik der Eingange M1, M2, M3 M4, I/0» Mot Trip Temp 98 110
M5, M6, M7, M8, P4, P5 und P6, d.h. ob der am 98 110
Eingang angeschlossene Geber ein Schlieler oder
0 ffner ist, kann in diesem Parameter programmiert | Werkseinstellung: 110 [°C] 10 |

werden. Die Eingange P4, P5 und P6 sind nur
programmierbar, wenn ein Subboard installiert ist.

[ANZEIGE AUF LCD-BEDIENTEIL]

Der U bertemperaturschutz des Umrichters wird
unabhangig vom Motorthermoschutz aktiviert.

Code Bit set Kii
Ein- | P6 | P5 | P4 |M8|M7|M6|M5|M4|M3|M2| M1 3201 AL =N ol
gang | 10| 9 |8 | 7|6 |54 |3|2|1]|0 Fehler ausldsen bei
bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit | bit e | Motoriiber- 1 0
0: NO ,
oo |om|om|omn|on|om|om|om|om|on|| vo- temperatur lt. 1/0-98
1:NC 97 ° -Reserviert- 1 0
| /0-96: Eingangsabfragezeit | Externer PTC-
) INTC- 1 0
I/0» In CheckTime 96 1 Temperatursensor
96 1 ms @ Bit 2 ist reserviert fir zukiunftige Anwendungen.
|Werkseinste|lung: 1 ms 1 |
Cod LCD- Beschreib \Werksein- | Einstell-
Bei aktivem mehrStUﬁgen Drehzahlbetrieb oder ode Anzeige eschreibung stellung bereich
mehrfachen Beschleunigungs-/Verzégerungsschritten U ber-
ubernimmt der Umrichter den Eingangswert, temperatur-
nachdem die die in 1/0-95 eingestellte _ fehler
Eingangsabfragezeit abgelaufen ist. VO- | OHTYip | cl6sen 111 000 ...
97 | Sel 111 (bit)
Output freq durch
Hzl externen
[ / Sensor
/ \—\ Motoriiber-
./ I/0O- | Mot Trip | temperatur . 0..256[C
110[C
> 98 | Temp fur 'Fehler Lel ]
Spd0 Spd0 SpdO  Spd0i Spd7 Spd7 Spd7 Spd 2 auslésen'
‘ EIN (Speed-L)
EIN (Speed-M) >
EIN (Speed-H) >
BX [EINl
EIN (FX) >
Eingangsabfragezeit Eingangsabfragezeit

[Eingangsabfragezeit]
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Spezifikation des externen PTC/NTC-Thermistors

Wiederstand . Temperatur-
Sensor . Widerstand R / Temperatur T .
bei 25°C messbereich
R(T)=[1+A*(Ti - 25) + B *( Tis -25)°] [k
PTC | 1kQ(5%) (D=1 (_3 « 29) (_5 « 29) ][] 0...125[°C]
A=7.635X10", B=1.371 X10
NTC | 2.545 kQ(£5%) | See the table below for NTC resistance by temperature. 0...150[C]

= Hinweis: Bei temperaturabhangigen Sensoren (Thermistoren) variiert der Temperaturmessbereich.
Wahlen Sie den Sensor nach Prifung des spezifizierten Temperaturmessbereichs.

NTC-Widerstand abhangig von der Temperatur (T)

T Wider- T Wider- T Wider- T Wider- T Wider- T Wider- T Wider-
stand stand stand stand stand stand stand
[OC] [kga] [OC] [OC] [ksa] [OC] [ksz] [OC] [kga] [OC] [ksz] [OC] [ks'z]
80 0.3562 90 0.2649 | 100 | 0.2002 | 110 | 0.1536 120 | 0.1195 | 130 | 0.0942 | 140 | 0.0752
81 0.3455 91 0.2574 101 0.1949 111 0.1497 121 0.1167 131 0.0921 141 0.0736
82 0.3353 92 0.2502 | 102 | 0.1897 | 112 | 0.1459 122 | 0.1139 | 132 | 0.0900 | 142 | 0.0720
83 0.3254 93 0.2432 | 103 | 0.1847 | 113 | 0.1423 123 | 0.1112 | 133 | 0.0880 | 143 | 0.0705
84 0.3158 94 0.2364 | 104 | 0.1798 | 114 | 0.1387 124 | 0.1085 | 134 | 0.0860 | 144 | 0.0690
85 0.3066 95 0.2299 | 105 | 0.1751 | 115 | 0.1353 125 | 0.1060 | 135 | 0.0841 | 145 | 0.0675
86 0.2976 96 0.2236 | 106 | 0.1705 | 116 | 0.1319 126 | 0.1035 | 136 | 0.0822 | 146 | 0.0661
87 0.2890 97 0.2174 107 0.1661 117 0.1287 127 0.1011 137 0.0804 147 0.0647
88 0.2807 98 0.2115| 108 | 0.1618 | 118 | 0.1255 128 | 0.0987 | 138 | 0.0786 | 148 | 0.0633
89 0.2727 99 0.2058 | 109 | 0.1577 | 119 | 0.1225 129 | 0.0965 | 139 | 0.0769 | 149 | 0.0620

150 | 0.0608

@ Hinweis: Verwenden Sie einen NTC mit der Spezifikation It. oben genannter Tabelle und stellen Sie
1/0-98 ein, wenn die Temperaturdifferenz zwischen Umrichter und externem Sensor auftritt.

= Hinweis: Der U bertemperaturschutz kann tiberwacht werden, indem einer der Parameter 1/0-76...79
[Aux mode 1, 2, 3] auf ,OH “ eingestellt wird.
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6.5 ,,Applications“-Gruppe [APP] (Spezielle
Anwendungen)

| APP-00: Sprung zu Codenummer....

APP» Jump code
00 1

Werkseinstellung: 1

Jeder Parameter kann direkt durch Eingabe des
entsprechenden Codes aufgerufen werden. Dieser
Parameter erfordert ein LCD-Bedienteil.

APP-01: Anwendungsmodus

APP» App. mode
01 None 01 0
Werkseinstellung: None 0

Mit diesem Parameter wird der Anwendungsmodus
eingestellt.

APP-01 Einstell. Beschreibung

Anwendungsmodus nicht aktiviert.
(Werkseinstellung)

None

MMC-Modus (Multi-Motor-Steuerung)
in APP-Gruppe angewghlt. Die
zugehorigen Parameter (APP-40 bis
APP-71) werden angezeigt. 1/0-76...79
[Festlegung des programmierbaren
digitalen Ausgangs (Hilfsausgang)] ist
automatisch auf ,MMC* gesetzt.
Werden weniger als 4 Hilfsmotoren
angeschlossen, kénnen die Ubrigen
Relais fur andere Funktionen verwendet
werden.

MMC

= \/orsicht: Die Werte in 1/0-76...79 werden nicht
automatisch zuriickgesetzt, auch wenn APP-01
nach der Einstellung ,,MMC* auf ,,None“ gesetzt
wird. Sie miissen dann in 1/0O-76...79 erneut die
gewinschten Werte anwéhlen.

| APP-02: PID-Regelung Ja/Nein

APP» Proc PI mode
02 No

02 0

Werkseinstellung: No 0

Diese Funktion kann fir Prozesssteuerungsaufgaben
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eingesetzt werden, z.B. um die
Durchflussgeschwindigkeit, das Luftvolumen oder
den Druck zu regeln. Um diese Funktion zu
verwenden, setzen Sie APP-02 [PID-Regelung
Ja/Nein] auf ,,Yes“ (Ja). Der PID-Regler erfasst den
von einem Messglied zurtickgemeldeten Istwert der
RegelgroRe und vergleicht ihn mit dem Sollwert. Bei
Abweichung erzeugt diese Funktion ein
Ausgangssignal, das die Abweichung eliminiert.

Die Regelgrofie wird also mit ihrem Sollwert wieder
in U bereinstimmung gebracht.

Bei Wechselstrom-Hochspannung oder
Pumpenanwendungen kann die PID-Regelung
verwendet werden, um das aktuelle Ausgangssignal
durch Vergleich des Istwerts mit einem 'Sollwert', der
dem Umrichter vorgegeben wurde, zu verstellen.
Dieser Sollwert kann als Drehzahl, Temperatur,
Druck, Durchflussgeschwindigkeit usw. vorgegeben
werden. Der Sollwert sowie die Riickmeldesignale
(Istwerte) werden extern Uber die analogen Eingange
des Umrichters zugeftihrt. Der Umrichter vergleicht
die Signale mit Berechnung der Gesamtabweichung,
die sich im Ausgangssignal des Umrichters
widerspiegelt.

Hinweis: Die PID-Regelung kann voriibergehend auf
den Steuerungsmodus umgestellt werden, indem
man einen der programmierbaren digitalen
Eingange (M1...M8, P4...P6) auf “Open-loop”
(offener Regelkreis) setzt. Der Umrichter
schaltet von PID-Regelung in den
Steuerungsmodus um, wenn der entsprechende
Eingang eingeschaltet wird, und schaltet zurtick
in die PID-Regelung, wenn der Eingang
ausgeschaltet wird.

[P-Regler]

Wenn der Regler nur aus einem P-Glied besteht, d.h.
kein I-Glied enthalt, tritt am Eingang bei stetigem
Betrieb eine Regelabweichung auf. Dieser Regler
reagiert auf die Regelabweichung am Ausgang der
Regelstrecke mit einer StellgroRe, die proportional
der Ist-GroRe ist. Die StellgroRendnderung nach
Feststellung einer Regelabweichung erfolgt nahezu
ohne Verzogerung. Wird nur ein P-Regler verwendet,
ist die Strecke bei stetigem Betrieb anfallig fir
Stoérungen durch externe Einfllisse. Enthalt der
Regler neben dem P-Glied auch ein I-Glied, gibt er
solange eine Stellgrole ab, wie eine Regelabweichung
vorhanden ist, d.h. die Abweichung wird eliminiert.
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[1-Regler]

Aufgrund der integralen Wirkung des I-Reglers (mit
einem Integrationsbeiwert Ki) entsteht eine instabile
Regelstrecke. Der Regler hat die Aufgabe, die
Regelabweichung am Ausgang der Regelstrecke
durch Integralbildung zu eliminieren, wodurch das
System aber auch instabil wird. Bei diesem System
ergibt sich die StellgréRe aus dem zeitlichen Integral
tber die Regelabweichung. Da ein I-Regler alleine
die Regelstrecke instabil macht, wird er nur selten
eigenstéandig eingesetzt, sondern nur als Zusatz zu
einem anderen Regler. Im allgemeinen wird ein PI-
Regler verwendet, um bei einer sprunghaften

A nderung der Regelabweichung eine Stellgroke
abzugeben, die bei stetigem Betrieb schnell zu einer
fortlaufenden A nderung der RegelgroRe fiinrt.

[PI-Regler]

Wenn die PI-Regelkreisglieder stabile
EingangsgroRen besitzen (grundlegende
Eingangsparameter, StérgroRen), tritt kein
Regelfehler auf. Dieser Regelkreis ist bei vielen
Anwendungen stabil. Durch Zusatz eines D-Reglers
kombiniert sich der PI-Regler zu einem System
dritter Ordnung. Bei manchen Anwendungen kann
dies aufgrund erhéhter Proportionalverstarkung
(Proportionalbeiwert Kp) auch zur Instabilitét des
Regelkreises flihren.

[D-Regler]

Da ein D-Regler auf die A nderungsrate des
Fehlersignals reagiert, kann er eine rasche kurzeitige
A nderung der StellgréRe hervorrufen.
Differentialregelung bendtigt beim Start eine hohe
Amplitude der Regelgrofie, neigt aber dazu, die
Stabilitat des Systems zu erhdhen. Diese Regelung
beeinflusst die Regelabweichung bei stetigem Betrieb
nicht direkt, ermdglicht aber dennoch eine hohe

Regelverstarkung, weil sie eine ddampfende, also
glattende Wirkung auf die Regelschwingungen hat.
Folglich beeinflusst der D-Anteil des Reglers indirekt
die Reduzierung der Regelabweichung bei stetigem
Betrieb. Da ein D-Regler nur auf A nderungen der
Regelabweichung und nicht auf konstante
Regelabweichungen reagiert, kann er nicht
eigenstandig eingesetzt werden sondern nur in
Kombinationen mit P- und I- Reglern.

Beispiel: Parametereinstellung fiir PID-Regelung

@ Setzen Sie APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf
»Yes“ (Ja).
@ Setzen Sie APP-06 [Festlegung des
Ruckmeldesignals fur den PID-Regler] auf 'I' (Strom),
'V1' (Spannung) oder 'Pulse’ (Impuls).
@ Stellen Sie die Einheit, in der der Istwert
angezeigt werden soll, in 1/0-86...0.88 ein. Daraufhin
werden alle Einheiten, die mit der Umrichter-
Zielfrequenz zusammenhangen, geéndert.
@ Nehmen Sie die geeigneten Einstellungen in
APP-04...05 vor (siehe nachfolgendes
Blockschaltbild der PID-Regelung).
(5 Wenn APP-04 auf “No” gesetzt ist, wird das
in DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] eingestellte
Eingangssignal des Umrichters der Sollwert am
Eingang des PID-Reglers. Wenn APP-04 auf

“Yes” gesetzt ist, wird das in APP-05 festgelegte
Eingangssignal der Sollwert am Eingang des PID-
Reglers. Wird einer der programmierbaren digitalen
Eingénge in 1/0-20...0.27 auf ,,Open loop” gesetzt
und der gewdhlte Eingang ein-/ausgeschaltet,
entscheidet dies darliber ob das in DRV-04
[Frequenz-Sollwertquelle] eingestellte
Eingangssignal des Umrichters die Zielfrequenz wird
oder ob die Zielfrequenz das Ausgangssignal des
PID-Reglers wird.

Im allgemeinen wird das Ausgangssignal des PID-Reglers die Zielfrequenz (“Target Freq™) des Umrichters.
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In dem Fall erfolgt die Regelung des gesamten Systems (iber den PID-Regler, d.h. das Ausgangssignal des PID-
Reglers wird die Zielfrequenz des Systems und der Umrichter arbeitet entsprechend mit der Beschleunigungs- &
Verzogerungszeit. Die Abtastzeit der Regelgrofe ist 10 ms.

Multi-function input
terminal setting
1/0-20~27 (M1~M8)

P Gain2 l iTerm Clear

\ 4

. APP-18)) PID P gain scale
@ PID | gain

PID D gain

@ PID P2 gain
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PID-Anschlussbeispiel

e & S(12) “

o—® T(L3) w
o G

M7 Vorwartslauf-/stopp
PID-Regelung M8 Riickwartslauf-/stopp

Wahlschalter M1 (Einstellung: Open-loop

CM Masse

V+ Spannungsversorgung
fur Drehzahlsignal
(+12V, 10mA)

Frequenz- V1 Drehzahl-Sollwertsignal

Sollwertauelle (0~10V, 1kQ)

) 5G VR, V1, | (Sollwert Masse)

| Regelabweichung (x; - Xs)
(4-20 mA, 250Q)

Istwert-Signal (4~20mA)

(ouT

(¢

OM

versorgung

AC220V 50/60 Hz
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Proportionalbeiwert ("'P Gain')
Proportionalbeiwert heit das konstante Verhdltnis von Ausgangssprung (StellgroRe y) zu Eingangssprung

(Regelabweichung x,,), d.h. die Ausgangsgroéie ist proportional

der EingangsgroBe. D.h. wenn nach einer Regelabweichung von
Xw

100% die Drehzahl zu 100% an den Sollwert angeglichen

wurde und eine Regelabweichung von 0% zurtickgemeldet
Stellgroe y

des P-Reglers

wird, dann hat sich bei einem Proportionalbeiwert von 100% die

AusgangsgroBe von 0 auf 100% geandert. Die Ausgangsgrole
wird 100%, wenn die Maximalfrequenz 100% ist. Z.B.: Die
Ausgangsfrequenz wird 60Hz, wenn die Maximalfrequenz
60Hz ist. Somit kann ein P-Regler mit maximalem
Proportionalbeiwert  (Verstarkungsfaktor) die  maximale
Ausgangsfrequenz bei 10% Regelabweichung ausgeben.
Integrationsbeiwert (*'1 Gain'")

Der Integrationsbeiwert ergibt sich aus dem Verhaltnis der A nderungsrate der StellgréRe am Ausgang zum Betrag der
Regelabweichung x,, am Eingang. Der I-Regler zeigt den Beiwert als Zeitwert an. Der Integrationswert beschreibt die Zeit,
die der I-Regler bendtigt, um sein Ausgangssignal von 0% auf 100% anwachsen zu lassen, d.h. um nach einer Regelabweichung

von 100% die Drehzahl zu 100% an den Sollwert anzugleichen und eine Regelabweichung von 0% zuriickzumelden.

Xw Xw

Ste”gI’OBe y 100% ...................... Ste“groﬁe y srrg e 100%

des I-Reglers des D-Reglers

I-Zeit D-Zeit
Differenzierbeiwert (*'D Gain"’)
Bei Differentialregelung hangt die StellgroRe y von der A nderungsrate der Regelabweichung ab. Diese A nderungsrate
wird mit dem Differenzierbeiwert multipliziert. Da ein D-Regler bei einer sprunghaften A nderung der
Regelabweichung theoretisch mit einem Ausgangsimpuls unendlich hoher Amplitude reagieren musste, kommt ein
reiner D-Regler in der Praxis nicht vor und die Stellgréfie des D-Reglers wird nach folgender Formel bestimmt:
kg &M —en-1) (1—¢~D- Zeit)
t(n) —t(n-1)
Der Ausgang bei Differentialregelung wird 100%, wenn der Sollwert zu 100% erreicht ist und eine A nderungsrate der
Regelabweichung von 0% zuriickgemeldet wird; bei t0 wird ndmlich eine Regelabweichung von 0% zurlickgemeldet,
und beim n&chsten Abtasten der RegelgroRe é@ndert sich die Regelabweichung auf 100 % und behalt dann den Wert von

100% (d.h. die A nderungsrate ist 0). Die D-Zeit wird als die Restzeit definiert, in der die StellgroRe auf 3 % zuriickgeht.
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APP-03: PID-Regler Verstarkungsfaktor F
APP-04: PID-Regler Hilfssollwerteingang Ja/Nein
APP-05: PID-Regler Festlegung des Hilfssollwertsignals

APP» PID F-Gain
03 0.0 % 03 0.0
Werkseinstellung: 0.0% 0.0 |

Der Verstarkungsfaktor F wird bei der
Drehzahlregelung fur Vorwartslauf verwendet.
Wird er auf 100% gesetzt, dann ist die

A nderungssensitivitat des Ausgangssignals auf
Sollwerteingangssignale 100%. Wird verwendet,
wenn eine schnelle Reaktion benotigt wird.
Vorsicht: Ein zu hoher Wert kann zu einem
instabilen Zustand des Reglerausgangs fiihren.

APPPAux Ref Mode
04 No 04 0
Werkseinstellung: No 0 |

Einstellung "Yes" (Ja) gibt die Festlegung des
Hilfssollwertsignals frei. Siehe PID-Blockschaltbild.

APP» Aux Ref Sel
05 V1 05 2
Werkseinstellung: v1 2

Dieser Parameter legt die Quelle des
Hilfssollwertsignals flir den PID-Regler fest.
Vorsicht: Wenn APP-04 auf “No” gesetzt wird,
erhalt der PID-Regler seinen Sollwert tiber die in
DRV-04 festgelegte Frequenz-Sollwertquelle, den
UP/DOWN-Befehl bzw. die JOG-Frequenz-
Eingange; wenn APP-04 auf “Yes” gesetzt wird,
erhalt der PID-Regler seinen Sollwert iber die in
APP-05 eingestellte Hilfssollwertquelle.

(0...12V) oder “Pulse’ (A0 und BO, 0...100kHz).
Siehe 1/0-06...10 fir 'I', 1/0-01...05 fiir 'V1', 1/O-
11...16 fiir 'Pulse’.

APP» meter I max

07 20mA 01 20
|Werkseinstel|ung: 20mA 20 |
APPP» meter V max

08 10 v 08 10
Werkseinstellung: 10 v 10 |
APP» meter P max

09 100 kHz 09 100
|Werkseinstel|ung: 100 kHz 100 |

Je nach der in APP-06 getroffenen Wahl sind APP-07,

APP-08 bzw. APP einzustellen. Das Riickmeldesignal
héangt von der Anwendung oder dem Sensor ab. Die
folgende Abb. zeigt 2 verschiedene Maximalwerte
(10 V bzw. 5 V) fur das Ruckmeldesignal.

APP-06: Festleg. des Riickmeldesignals fiir PID-Regler
APP-07: | - Eingangssignal max. Wert

APP-08: V - Eingangssignal max. Wert

APP-09: P - Eingangssignal max. Wert

APP» PID F/B
06 I 06 0
Werkseinstellung: T 0

Legt das Riickmeldesignal fir den PID-Regler fest.
Einstellungsmoglichkeiten: ‘I’ (4-20mA), V1’

A
10V
5V
< >
2 X 3 o
0 o o o
N L2} ~ -
A
5V
2.5V

25%
50%
75%
100%
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APP-11: Proportionalbeiwert fiir PID-Regler
APP-12: Integralbeiwert fiir PID-Regler
APP-13: Differentialbeiwert fiir PID-Regler

APP» PID P Gain
11 1.0 % n 10
| Werkseinstellung: 1.0 % 10 |

Dies ist die Proportionalverstarkung des PID-Reglers.

Wenn ,,P Gain“ auf 100% und ,,I Gain*“ auf 0.0 s
gesetzt sind, bedeutet dies dass bei 100%
Regelabweichung das Ausgangssignal 100% betragt.
Wenn ,,P Gain*“ auf 50% und ,.I Gain“ auf 0.0 s
gesetzt sind, bedeutet dies dass bei 100%
Regelabweichung das Ausgangssignal 50% betragt.

APPP» PID I Time
12 10.0 sec 12 10.0
Werkseinstellung: 10.0 sec 10.0 |

Dies ist die Integralzeit des PID-Reglers. Wenn ,,I
Gain“ auf 1 s und ,,P Gain“ auf 0 gesetzt sind,
bedeutet dies dass der Regler bei einer Regel-
abweichung von 100% 1 Sekunde bendtigt um die
Regelabweichung zu eliminieren. Wenn ,,I Gain® auf
30 s gesetzt ist, bedeutet dies dass der Regler bei
einer Regelabweichung von 100% 30 Sekunden
benotigt um die Regelabweichung zu eliminieren.
100% Regelabweichung bedeutet, der Sollwert ist
vorgegeben aber der zurlickgemeldete Istwert ist 0.

APP» PID D Time
13 0.0msec 13 0.0
|Werkseinste|lung: 0.0 msec 0.0

Dies ist die Differentialzeit des PID-Reglers.

APP-14: Obere Grenzfrequenz fiir PID-Regler
APP-15: Untere Grenzfrequenz fiir PID-Regler
APP-16: Ausgangsskalierung fiir PID-Regler
APP-17: Verstarkungsfaktor P2 fiir PID-Regler

APP» PID Hi Limit

14 60.00Hz 1" 60.00
| Werkseinstellung: 60.00Hz

APP» PID Low Limit

15 0.5Hz 15 0.5
|Werkseinste|lung: 0.5Hz 05

APP-14 &15 legen den oberen bzw. unteren
Grenzwert des Ausgangssignals des PID-Reglers fest.

APP» PID OutScale
16 100.0% 16 100.0
|Werkseinste|lung: 100.0% 100.0 |

APP-16 definiert die Ausgangsskalierung fiir den
PID-Regler.

APP» PID P2 Gain
17 100.0% n 100.0
| Werkseinstellung:  100.0% 100.0 |

APP-17 legt den zweiten Verstarkungsfaktor

(Proportionalverstarkung P2) fiir den PID-Regler fest.

APP-18: Skalierungsfaktor fiir Proportionalverstarkung
APP-19: PID-Ausgang invertieren Ja/Nein

APP» P Gainscale
18 100.0% 18 100.0
|Werkseinstel|ung: 100.0% 100.0 |

APP-18 definiert den Skalierungsfaktor der

Proportionalverstarkung P und P2 fiir den PID-Regler.

APP» PID OutlInvrt
19 No 19 0
|Werkseinstel|ung: NO 0 |

APP-19 legt fest, ob der Ausgang des PID-Reglers
invertiert wird. 6-61

APP» PID U Fbk
20 No 20 0
|Werkseinstel|ung: NO 0 |

Ist APP-20 auf ,,Yes* gesetzt, wird das
Rickmeldesignal fiir den PID-Regler in ein ,,U-
Kurve* umgewandelt. (Wird bei quadratischer
Funktion des Ausgangssignals als proportionaler
Wert des Gebersignals verwendet).

Dieser Parameter ist geeignet fur Anwendungen wie
Lifter, Pumpen, usw. Er wandelt ohne weitere

Einstellungen die lineare Funktion eines Gebersignals

in eine quadratische Funktion um.
Das Ausgangssignal des PID-Regler kann auf '0'
gesetzt werden, indem man einen der programmier-
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baren digitalen Eingange (M1...M8) in 1/0-20...1/0O-
27 auf “Open-loop” (offener Regelkreis) setzt.

Die im I-Glied gespeicherte integrierte

Regelabweichung kann auf '0' gesetzt werden, indem
man einen der programmierbaren digitalen Eingange
(M1...M8) in I1/0-20...1/0-27 auf “iTerm Clear” setzt.

Die Proportionalverstarkung 2 kann fur den PID-
Regler aktiviert werden, indem man einen der
programmierbaren digitalen Eingange in 1/0-20...1/0-
27 auf “PID P2” setzt.

Wenn APP-02 [PID-Regelung Ja/Nein] auf [Yes] und
wenn die gewiinschte Anzeige-Einheitin 1/O-
86...1/0-88 entweder auf [Speed] (Drehzahl in Hz
oder min-1), [Percent] (Prozentsatz in 100-1), [Bar],
[mBar], [kPa] oder [Pa] (Druck in bar, mbar, kPa
oder Pa) eingestellt wird, dann werden alle Einheiten,
die mit der Umrichter-Zielfrequenz zusammenhéangen,
geandert.

APP-23: VorPID Sollfrequenz
APP-24: VorPID Austrittspegel
APP-25: VorPID Stoppverzogerung
APP-26: Leitungsbruch Ja/Nein

beschleunigt/verzdgert werden, bevor eine bestimmte
Lineargeschwindigkeit erreicht ist.

APP-23 [VorPID Sollfrequenz]:
Diese Frequenz wird ausgegeben, bis die VorPID-
Phase mit Erreichen der Zielfrequenz abgeschlossen ist.

APP-24 [VorPID Austrittspegel]:

Wenn die erfasste GroRe, z.B. Druck, mit einer
VorPID-Phase und PID-Regelung geregelt werden
kann, dann wird die PID-Regelung mit Austritt aus
der VVorPID-Phase gestartet.

APP-25 [VorPID Stoppverzégerung]:

Wenn die erfasste GroRRe nach dieser Zeit unter dem
Start-Pegel fur PID-Regelung liegt, liegt ein
Systemfehler vor (z.B. Leitungsbruch). Dies muss
korrigiert werden.

APP-26 [Leitungsbruch Ja/Nein]:

Wenn die erfasste GréRRe nach Ablauf der in APP-25
definierten Zeit unter dem in APP-25 definierten
Start-Pegel fir PID-Regelung liegt, zeigt das System
,»Pipe Broken (Leitungsbruch) an.

APP-27: Schlafmodus Verzégerungszeit

APP» PrePID Freq APP-28: Schlafmodus Frequenz
23 0 23 0 APP-29: Aufwachpegel
5 ) APP» Sleep Delay
Werkseinstellung: 0 0 27 60. Osec 21 60.0
iZP» PrePIDOEXlt 24 0 Werkseinstellung: 60.0 sec 60.0
APPP» Sleep Freqg
Werkseinstellung: 0 0 8 0.00Hz 28 0.00
APP» PrePID Dly Werkseinstellung: 0.00Hz 0.00
APP» WakeUp level
: ) o 29 20
Werkseinstellung: 600 600 29 2.0%
APP» Pipe Broken 2% 0 Werkseinstellung: 2.0% 2.0
26 N . Lo
° Der Schlafmodus wird bei niedrigem Bedarf (z.B.

Werkseinstellung:  No

Die VorPID-Funktionen werden vor der PID-
Regelung aktiviert, damit diese korrekt ablauft.
Beispiel: Bei Wickelanwendungen kann so
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Durchfluss) aktiviert. Der Umrichter stoppt den
Motor, wenn die Schlaf-Frequenz (App-28) fur die
Dauer der Schlafmodus-Verzdgerungszeit (APP-27)
unterschritten wird. Wahrend des Schlafmodus
tiberwacht der Umrichter weiterhin die Istwerte und
nimmt den Betrieb wieder auf, wenn der Istwert der
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RegelgroRe stark von der Aufwachschwelle (APP-29), Beschreibung Erstfunktion | Zweitfunktion
die vom Zielwert abhéngt, abweicht. Drehmomentboost |FU2-68 APP-34
Hinweis: Der Schlafmodus kann nicht aktiviert vorwarts [Fwd Boost] [2nd F-boost]
werden, wenn die Schlafmodus-Verzdgerungszeit Drehmomentboost |FU2-69 APP-35
(APP-27) auf '0’ gesetzt wird. riickwarts [Rev Boost] [2nd R-boost]
Kippschutzpegel ~ [FU1-60 APP-36
RegelgroRe Aufwachschwelle [Stall Level] [2nd Stall]
A (APP-29) Elektron.
Ziel . SN DR S 4 2 . . FU1_61 APP_37
Wert frormimrm e T XV Temperaturruveau [ETH 1m|n] [2nd ETH 1m|n]
fur 1 Minute
> zet - |Elektron. FUL-62 APP-38
Freq. Temperaturniveau [ETH cont] [2nd ETH cont]
4 Schlafmpdus-Verzégerungszeit Dauerbetrieb
IGARP-27 (APP-21) Nennstrom des  |FU2-43 APP-39
Schlaffreq--—-—-=-—-=-=> S e S Motors [Rated-Curr] [2nd R-Curr]
(APP-28) oo
>Zet  Dije Erstfunktionen werden angewendet, wenn der
:‘f‘)‘t‘gf zugewiesene programmierbare digitale Eingang

Stopp Start

[Schlafmodus]

APP-30 ... APP-39: Zweitfunktionen

APPP2"? Acc time

30 3.0
30 5.0 sec
Werkseinstellung: 5.0 sec 9.0
APPP2"? Dec time

31 10.0
31 10.0 sec
Werkseinstellung: 10.0 sec 10.0

Die Parameter APP-30 ... APP-39 werden nur
angezeigt, wenn einer der programmierbaren
digitalen Eingénge in einem der Parameter 1/0-20 ...
1/0-27 auf ,,2nd Func” eingestellt ist. Wenn ein
Umrichter 2 Motore steuert (Austausch der Motore),
kénnen durch Verwendung des entsprechenden
programmierbaren digitalen Eingangs andere Werte
flr den 2ten Motor eingestellt werden.

Die folgende Tabelle stellt die Zweitfunktionen den
entsprechenden Erstfunktionen gegentiber.

weder als ‘2nd Func’ festgelegt noch eingeschaltet ist.
Die Parameter der Zweitfunktionen werden
angewendet, wenn der als ‘2nd Func’ festgelegte
programmierbare digitale Eingang eingeschaltet ist.
Parameter, die nicht in der obigen Tabelle gelistet
sind, sind identisch mit denen der Erstfunktionen.

= \/orsicht: Bei Ausfall eines Motors ist anstelle
des Erstmotors der Zweitmotor, oder umgekehrt,
anzuschlielen. Wird der Motor wahrend des Betriebs
ausgetauscht, konnen U berspannung oder U berstrom
auftreten.

Hinweis: Die Einstellung 'User V/F’ (Benutzerdef.)
in FU1-40 [U/f-Kennlinie] wird im allgemeinen fiir
den Erstmotor und den Zweitmotor verwendet.

APP-40: Anzeige der Anzahl MMC-gesteuerter
Hilfsmotore
APP-40...APP-72: Multimotorenbetrieb (MMC)

APP» Aux Mot Run

40 0 0 '

Werkseinstellung: 0 0

Beschreibung Erstfunktion Zweitfunktion

Beschleunigungszeit [PRV-01 APP-30
[Acc. time] [2nd Acc time]

Verzégerungszeit |DRV-02 APP-31
[Dec. time] [2nd Dec time]
[Base freq] [2nd BaseFreq]

U/f-Kennlinie FU1-40 APP-33
[U/f-Kennlinie] |[2nd V/F]

Dieser Parameter zeigt an, wie viele Hilfsmotore im
MMC-Modus (Multi-Motor-Steuerung) betrieben
werden.

[MMC]: Fir diese Funktion sollte APP-02 auf 'PID’
eingestellt sein.
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¢ Ein Umrichter kann mehrere Motore steuern. Diese
Funktion wird haufig verwendet, um die
Durchflussgeschwindigkeit und den Druck in Liftern
oder Pumpen zu regeln. Nach Riickmeldung des
Istwertes der RegelgroRe an den eingebauten Pl-
Regler steuert dieser einen Hauptmotor und halt die
Regelgrdle konstant, indem bei Bedarf mehrere
Hilfsmotore ans Netz geschaltet werden.

+ Wenn die Durchflussgeschwindigkeit oder der
Druck vom Sollwert abweichen und der Hauptmotor
alleine diese Abweichung nicht mehr kompensieren
kann, werden automatisch Hilfsmotore ein- bzw.
ausgeschaltet. Maximal vier Hilfsmotore
(Programmierbare Hilfsausgénge 1...4) kdnnen
betrieben werden. Die Start- und Stoppfrequenzen
sollten jeweils automatisch flir den Betrieb der 4
Hilfsmotore eingestellt werden.

+ Ein automatischer Motorwechsel kann angewahlt
werden, um automatisch die Startreihenfolge der
Motoren weiterzuschalten, damit die Laufzeit der
Motoren gleichméaBig verteilt wird. Die Art des
automatischen Motorwechsels ist auf '1' zu setzen,
wenn nur die Hilfsmotore automatisch gewechselt
werden sollen, bzw. auf 2' zu setzen, wenn alle
Motore (d.h. Hauptmotor + Hilfsmotore) automatisch
gewechselt werden sollen. Bei Betriebsart 2" ist eine
externe Reihenfolge zu konfigurieren.

+ Ein fehlerhafter Motor kann durch Verwendung
der programmierbaren digitalen Eingange (M1, M2,
M3 und M4) vom Betrieb ausgeschlossen werden.
Wenn der entsprechende programmierbare digitale
Eingang (M1, M2, M3 und M4) ausgeschaltet wird,
setzt der Umrichter alle laufenden Motore auler
Betrieb, um sie dann bis auf den fehlerhaften
(ausgeschalteten) Motor wieder in Betrieb zu setzen.

# Der Schlafmodus wird durch niedrigen Flussbedarf
aktiviert. Der Umrichter stoppt den Motor, nachdem
die Schlaf-Frequenz fur die Dauer der Schlafmodus-
Verzdgerungszeit unterschritten wurde. Wéhrend des
Schlafmodus tberwacht der Umrichter weiterhin die
Istwerte und nimmt den Betrieb wieder auf, wenn der
Istwert der RegelgrdRe unter die Aufwachschwelle
sinkt.

Hinweis: Nur 1 Hilfsmotor kann an den AUX-
Ausgang auf der Steuerklemmleiste ohne

Verwendung des MMC-Optionsboards angeschlossen
werden.

///
Netz- /77 l
I

spannung
Hilfsmotor 1 !
. l 50
iP5A RLY1 |
== |
Il o o Hilfsmotor 2@
RLY2
Aux1l 5% o 1
V1 Aux2 RLYS Hilfsmotor 3
V1S Aux3 5
| Aux 4 MT_RLY4 Ol
I
HilfsmotorA@
—O0
Hauptmotor

[MMC-Blockschaltbild]

LCD- Beschrei-  Werksein- | Einstell-
Code . .
Anzeige bung stellung | bereich
Anzahl
APP-40 Aux Mot !—IllfsmoFore « *
Run im Multi-
motorbetrieb
Nummer des
APP-41 Starting zuerst zu 1 1-4
Aux startenden
Hilfsmotors
Betriebszeit
APP-42 Auto Op b_el automa- | , -
Time tischem Mo-
torwechsel
APP-43 | Nbr Auxs | AAN2aN 4 0-4
Hilfsmotore
Hilfsmotore
APP-44 | F-in L-out | StOPP- ves | NO
Ablaufprog. Yes
Ja/Nein
Alle
APP-45 | ALL Stop | IIfSmotore oo | No
stoppen Yes
Ja/Nein
Start-
. 49.99 0-Max.
APP-47 | Start freq 1 frequenz fiir Hz freq,
Hilfsmotor 4
Start- R
- g09 |0
APP-48 | Start freq 2 frequenz fiir Hz Max.
Hilfsmotor 2 freq.
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Code LCD- Beschrei-  Werksein- | Einstell- Code LCD- Beschrei-  Merksein- | Einstell-
Anzeige bung stellung | bereich Anzeige bung stellung | bereich
Start- 4999 0- %

APP-49 | Start freq 3 | frequenz fiir HZ‘ Max. Art Fies auto-

Hilfsmotor 3 freq. APP-gp | AUtoCh_M | matischen ) 0-2
ode Motor-
Start- 1999 | O wechsels

APP-50 | Start freq 4 frequenz fur Hy Max. APP_67 AUtOEX- Motor- 200 00:00 —

Hilfsmotor 1 freq. i intv wechselzeit ' 99:00
0-
Stopp- 0- AUtoEX- Motorwechs | 20.00
APP-51 | Stop freq 1 | frequenz fiir ZHOZ'OO Max. APP-68 | £req elfrequenz | Hz ?::;'
; freq. -
Hilfsmotor 1 a Schrittketten- No
Stopp- 20.00 0- APP-69 | Inter-lock | Verriegelung | No v
APP-52 | Stop freq 2 | frequenz far | | Max. Ja/Nein es
; z
Hilfsmotor 2 freq Druck-
Stopp- 0- Aux Stt differenz fur 0-
APP-71 . . 2%

APP-53 | Stop freq 3 | frequenz fiir |2_|OZ'00 Max. Diff "Hilfsmotor 0 100%
Hilfsmotor 3 freg Start
Stopp 0 Druck-

~ | 2000 - i Aux Stp differenz fur 0-

APP-54 | Stop freq 4 | frequenz fir Hz Max. APP-72 | ige Hilfsmotor 2% 100%

Hilfsmotor 4 freq. Stop'
Verzdgerung
Aux start szeit vor 0 APP-40 zeigt an, wie viele Hilfsmotore im MMC-

APP-58 | .- 'Hilfsmotor | 5.0 999.9's Modus (Multimotorbetrieb) betrieben werden.
in Betrieb APP-41 legt die Nummer des zuerst zu startenden
setzen' Hilfsmotors im Multimotorbetrieb fest.

Verzdgerung APP-42 zeigt die Betriebszeit nach dem zuletzt
Aux stop szeit vor 0- erfolgten automatischen Motorwechsel an. ?

APP-59 ) 50s . . .

DT Hilfsmotor 999.9s APP-43 legt die Anzahl Hilfsmotore fest, die an den
stillsetzen' Umrichter angeschlossen sind.
Beschleuni- APP-44 legt fest, in welcher Reihenfolge die

Pid Acc gungszeit 0 Hilfsmotore stillgesetzt werden.

APP-60 Time bei ver- 20s 600.0's Ist der Parameter auf “Yes” (Ja) gesetzt, wird der
ringerter An- zuerst gestartete Motor zuletzt stillgesetzt. Ist der
zahl Pumpen Parameter auf “No” (Nein) gesetzt, wird der zuerst
Verzo- gestartete Motor zuerst stillgesetzt.

Pid Dec gerungszeit 0 Angenommen die Hilfsmotore werden in der

APP-61 Time bei erhohter | 2.0s 600.0's Reihenfolge Motor 1 --> Motor 2 --> Motor 3 -->
Anzahl Motor 4 gestartet:

Pumpen Ist APP-44 auf “Yes” (Ja) gesetzt, dann werden die
PID- Hilfsmotore in der Reihenfolge Motor 4 --> Motor 3
Regul Regelung No --> Motor 2 --> Motor 1 stillgesetzt. Ist APP-44 auf

APP-62 No o AR .

Bypass umgehen Yes Yes” (Ja) gesetzt, dann ist die Stillsetzreihenfolge
Ja/Nein umgekehrt: Motor 1 --> Motor 2 --> Motor 3 -->
S Schlafmodus 0 Motor 4.

APP-63 D:ﬁg{ Verzoge- 60s 99*9 95 APP-45 legt fest, ob bei Stoppbefehl alle Motore
rungszeit ' gleichzeitig oder in der definierten Reihenfolge

APP-64 | Sleep Freg Schlaf- 0.0 Hz ?-max. stillgesetzt werden.

Frequenz req. Ist der Parameter auf “Yes” (Ja) gesetzt, werden alle

APP-65 WakeUp Aufwachsch 35.0% 0.0~ Hilfsmotore gleichzeitig stillgesetzt. Bei Einstellung

level welle 100.0

auf “No” werden die Hilfsmotore in der festgelegten
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Reihenfolge stillgesetzt.
APP-47...50 legen die Startfrequenz fur den
jeweiligen Hilfsmotor fest.

Die Ausgangsfrequenz des Umrichters wird
kontinuierlich erhéht, wenn die Regelgrolie, der
Durchfluss oder Druck, unter der eingestellten
Schwelle liegen.

1) Die Betriebsdrehzahl des Hauptmotors
Uberschreitet den in APP-44...50 eingestellten Wert.
2) Die in APP-58 eingestellte Verzogerungszeit ist
abgelaufen.

3) Die Regelabweichung (Soll-/Ist-Differenz des
Drucks) Uberschreitet die in APP-71 eingestellte
Schwelle.

D.h. die Hilfsausgange AUX1...4 werden in dieser
Reihenfolge eingeschaltet, wenn die oben genannten
Bedingungen erfillt sind.

APP-51..54 legen die Stoppfrequenz fiir den
jeweiligen Hilfsmotor fest.

Die Drehzahl des Hauptmotors wird durch den
eingebauten PID-Regler gesenkt, wenn
Durchflussmenge oder Druck zu groR sind.

1) Die Betriebsdrehzahl des Hauptmotors

unterschreitet den in APP-51..0.54 eingestellten Wert.

2) Die in APP-59 eingestellte Verzdgerungszeit ist
abgelaufen.

3) Die Regelabweichung (Soll-/Ist-Differenz des
Drucks) unterschreitet die in APP-71 eingestellte
Schwelle.

D.h. die Hilfsausgange AUX1...4 werden in dieser
Reihenfolge ausgeschaltet, wenn die 3 oben
genannten Bedingungen erflllt sind.

APP-58 und APP-59 definieren die Verzdgerungszeit,

wahrend der der Umrichter wartet, bevor er den
Hilfsmotor in Betrieb setzt bzw. stillsetzt.

APP-41: Nummer des zuerst zu startenden Hilfsmotors |

APP» Starting Aux
21 3 )| 1
Werkseinstellung: 1 1

Dieser Parameter legt die Nummer des zuerst zu
startenden Hilfsmotors im Multimotorbetrieb fest.

| APP-42: Anzeige der Betriebszeit bei automatischem

| Motorwechsel

APP» Auto Op Time

42 00:00 42 00:00
Werkseinstellung: 00:00 00:00

Zeigt die Betriebszeit nach dem zuletzt erfolgten
automatischem Motorwechsel an.

APP-43: Anzahl Hilfsmotore

APP» Nbr Aux’s

13 A 43 4

Werkseinstellung: 4 [}

Definiert die Anzahl an den Frequenzumrichter
angeschlossener Motore.

APP-47..50: Startfrequenz fiir Hilfsmotor 1...4

APPP» Start Freq 1

47 49.99 Hz n 49.99
Werkseinstellung: 49.99 Hz 49.99
APP» Start freg4d

50 49.99 Hz a0 19.99
Werkseinstellung: 49.99 Hz 4999

Der Umrichter schaltet die Ausgéange AUX1, AUX2,
AUX3 und AUX4 ein, wenn die Ausgangsfrequenz
groler als die jeweilige in APP-47 bis APP-50
eingestellte Frequenz ist, die in APP-58 eingestellte
Zeit abgelaufen ist und die Regelabweichung (Soll-
/Ist-Differenz des Drucks) die in APP-71 eingestellte
Schwelle Uberschreitet.

\ APP-51...54: Stoppfrequenz fiir Hilfsmotor 1..4

APP» Stop freql

51 20.00 Hz a1 20.00
Werkseinstellung: 20.00 Hz 20.00
APP» Stop freqgd

54 20.00 Hz o4 20.00
Werkseinstellung: 20.00 Hz 20.00

Der Umrichter schaltet die Ausgange AUX4, AUX3,
AUX2 und AUX1 in dieser Reihenfolge aus, wenn
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die Ausgangsfrequenz kleiner als die jeweilige in
APP-51 bis APP-54 eingestellte Frequenz ist, die in
APP-59 eingestellte Zeit abgelaufen ist und die
Regelabweichung (Soll-/Ist-Differenz des Drucks)
die in APP-71 eingestellte Schwelle unterschreitet.

bevor ein zusétzlicher Hilfsmotor in Betrieb gesetzt wird;
APP-59 definiert die Verzdgerungszeit des Hauptmotors,
bevor ein Hilfsmotor stillgesetzt wird.

\ APP-62: PID-Regelung umgehen Ja/Nein

APP-58: Verzog.-zeit vor 'Hilfsmotor in Betrieb setzen'
APP-59: Verzogerungszeit vor 'Hilfsmotor stillsetzen'
APP-60, 61: Beschleunigungszeit bei erhohter bzw.
verringerter Anzahl Pumpen

APP» Regul Bypass
62 No

62 0

Werkseinstellung: No 0

APP» Aux Start DT
58 5.0 sec a8 2.0
Werkseinstellung: 5.0 sec 2.0

Definiert die Zeit, wahrend der der Umrichter wartet,
bevor er die Hilfsmotoren in Betrieb setzt.

APP» Aux Stop DT
59 5.0 sec a9 2.0
Werkseinstellung: 5.0 sec 9.0
APPPPid AccTime
60 2.0 sec 60 20
Werkseinstellung: 2.0 sec 20
APPPPid DecTime
e 61 20
Werkseinstellung: 2.0 sec 20

Definiert die Zeit, wahrend der der Umrichter wartet,
bevor er die Hilfsmotoren stillsetzt.
Ausgangs-

Mit Hilfe dieses Parameters wird die in APP-02
eingestellte PID-Regelung umgangen. Setzen Sie den
Parameter auf ,,Yes*, wenn Sie im Multimotorenbetrieb
ohne PID-Regelung fahren wollen. Die Frequenz wird
dann durch den Istwert der Regelgrofie bestimmt und
nicht durch den PID-Regler ausgegeben. Der Istwert
wird aulderdem zum Inbetrieb- und Stillsetzen der
Hilfsmotoren verwendet.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel dieser
Betriebsart, in dem der Flissigkeitsstand in einem
Behalter geregelt wird. Um die Abflussgeschwindigkeit
in Abhéngigkeit des Flussigkeitsstands regeln zu konnen,
wird der Behdlter in so viele Bereiche aufgeteilt, wie
Motoren vorhanden sind und zu jedem Bereich die
Schaltpunkte (Min. Frequenz / Max. Frequenz) der
Motoren zugeordnet. Bei steigendem Flissigkeitsstand
erhéht der Umrichter die Ausgangsfrequenz, um den
Flussigkeitsstand zu senken. Wenn die Maximalfrequenz
erreicht ist, werden Hilfsmotore direkt ans Netz geschaltet.
Nach Zuschalten des Hilfsmotors wird die Frequenz des
Hauptmotors auf die Minimalfrequenz heruntergefahren.
Durch Setzen von APP-62 auf,,Yes* wird die PID-
Regelung deaktiviert und die Art der Regelung (FU2-47)
auf,,V/F* (U/f-Kennlinie) geéndert. Das Umgehen der

frequenz Aux start DT(APP-58) ] s
A > X PID-Regelung ist nur moglich, wenn DRV-04 [Frequenz-
Startreq. 1 Frequenzanstieg wg. APP-58 Sollwertquelle] auf ,,V1*, ,.I* oder ,,Pulse gesetzt ist.
(App.i} / v Aus‘?angsfrequenz
/ i ) Max. Freq.
Stoppfreq
(APP-51 !
v Frequenzabfall wg. APP-59
Start ) Min. Fre
. Freq
freq. Aux stop DT(APP-59) . Filssigkeitsstand
— Fluss >
H-min H-max im Behalter
T Bei erhohtem
Durchfluss START Hauntmo
Hilfsmotor v Start i STOP auptmotor
Start/Stopp
decrease START .
Stopp STOP | Hilfsmotor

[Hilfsmotor Start/Stopp im Multimotorenbetrieb]
APP-58 ist die Beschleunigungszeit des Hauptmotors,

[PID-Regelung umgehen mit Haupt- und Hilfsmotoren]
Um Multimotorbetrieb zu verwenden
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A. Setzen Sie APP-01 auf ,MMC*
B. Setzen Sie APP-02 auf ,,Yes*
C. Aktivieren/deaktivieren Sie Vorgeschaltete
PID-Regelung
a. fir Testzwecke, um z.B. vor Inbetriebsetzen
auf Leitungsbruch zu prifen
b. um den Start-Sollwert vor PID-Regelung zu
kennen
D. Legen Sie in APP-05 das Hilfssollwertsignal fir
den PID-Regler fest
a. Keypad, V1,1 ...
b. Geben Sie den Zielwert vor
E. Legen Sie in APP-06 das Rickmeldesignal flir
den PID-Regler fest
a. Stellen Sie das Signal je nach Sensor ein
b. Analogeingang (4...20mA, 0...10V ...)
c. Prufen Sie, ob die Einstellung funktioniert
i. VorPID-Regelung wird bendtigt
ii. Prufen Sie, ob die StellgréRe
(Ausgangssignal) abhéangig vom Istwert der
Regelgrole generiert wird
F. Geben Sie in APP-66 die Art des automatischen
Motorwechsels vor
a. Betriebsart 0, 1: Hauptmotor und
Hilfsmotoren verwenden
i. Verfligbare Motoren: Hauptmotor 1 und
Hilfsmotor 4 (+3 wenn Option verwendet
wird)
b. Betriebsart 2: Hilfsmotore verwenden
ii. Verfiigbare Motoren: Hilfsmotor 4 (+3
wenn Option verwendet wird)
G. Geben Sie in APP-43 die Anzahl Hilfsmotore vor
H. Geben Sie in APP-41 die Nummer des zuerst zu
startenden Hilfsmotors vor
I. Geben Sie in APP-47...50 die Startfrequenz flr
Hilfsmotor 1...4 vor
J. Geben Sie in APP-51...57 die Stoppfrequenz fur
Hilfsmotor 1...4 vor
K. Starten Sie den Betrieb.

Einstellung der Multimotor-Funktionen

A. Energiesparbetrieb bei geringer Last
- Schlaf-, Aufwachfunktion
B. Einfache und effektive Nutzung der Prozess-
PID-Regelung - VorPID
C. GleichméRige Aufteilung der Last auf mehrere
Motoren
- Automatische Motorumschaltung

D. Verkniipfung anderer Bedingungen mit
Hilfsmotorbetrieb - VERRIEGELUNG

E. Einstellung der Ein-/Ausschaltbedingungen der
Hilfsmotore und der Anpassung der Stellgréfie an
die RegelgroBe (Druck, Stromungsvolumen)

F. A ndern der Reaktionskennwerte

- Bezieht sich auf PID-Regelung. Siehe
Beschreibung der Prozess-PID-Regelung.

APP-66: Art des automatischen Motorwechsels

APP» AutoCh Mode

66 0 66 0

Werkseinstellung: 0 0

Mit Hilfe dieser Funktion wird die Reihenfolge der
verwendeten Motoren geandert, so dass bei
Anschluss mehrerer Motoren (Multimotorbetrieb) die
Betriebszeiten der Motoren etwa gleich sind.

EXCH_NONE: Automatische
Motorwechselfunktion wird nicht verwendet.

Der Umrichter treibt den Hauptmotor an und schaltet
die Relais EIN, um Hilfsmotore zuzuschalten.
Angenommen Hilfsmotor 3 wird zuerst zugeschaltet,
dann schaltet der Umrichter die Relais in der
folgenden Reihenfolge EIN: RLY3 = RLY4 =
RLY1 = RLY2; der Umrichter beginnt mit dem
Schaltvorgang, wenn ein Laufbefehl gegeben wird.
Wird die Anzahl Pumpen verringert, dann schaltet er
die Motoren in der umgekehrten Reihenfolge ab:
RLY2 = RLY1 = RLY4 = RLY3.

AUX_EXCH: Automatische Motorwechselfunktion
wird nur fur Hilfsmotore verwendet.

Die Ein-/Ausschaltreihenfolge ist die gleiche wie bei
»EXCH NONE*“. Bei ,,EXCH NONE* wird immer
der gleiche Hilfsmotor zuerst gestartet; im
Unterschied dazu taktet der Umrichter bei

,AUX EXCH* den zuerst zu startenden Hilfsmotor
zyklisch weiter (d.h. er wechselt die Startreihenfolge),
damit nicht ein bestimmter Motor tberbeansprucht
wird. Angenommen die Hilfsmotoren laufen in der
Reihenfolge RLY1 = RLY2 = RLY3 = RLY4
und danach wird die Bedingung fiir automatischen
Motorwechsel erfiillt, dann schaltet der Umrichter die
Relais in folgender Reihenfolge ein: RLY2 = RLY3
= RLY4 = RLY1.

= \/orsicht: Die Betriebsarten
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»EXCH_NONE“ und ,,AUX_EXCH¢* sind
verfugbar, wenn ein Hauptmotor direkt an den
Umrichter angeschlossen ist.

MAIN_EXCH: Automatische Wechselfunktion fiir
Hauptmotor und Hilfsmotore.

Alle Motore sind an Relais angeschlossen und
werden Uber Relais geschaltet. Der Betriebsablauf ist
der gleiche wie bei ,,AUX_EXCH*", nur dass bei
»MAIN_EXCH* der Hauptmotor nicht direkt an den
Umrichter angeschlossen ist.

APP-67: Motorwechselzeit
APP-68: Motorwechselfrequenz

APPP» AutoEx-intv

67 72:00 67 12:00
Werkseinstellung: 72:00 12:00
APP» AutoEx-Freq

68 20.00 Hz 68 20.00
Werkseinstellung: 20.00 Hz 20.00

Diese Funktion dient dazu, zu verhindern, dass ein
Motor lange Zeit alleine 1auft, in dem die Motoren
abwechselnd in Betrieb gesetzt werden.

Der Motortausch wird vorgenommen, wenn die
folgenden Bedingungen erfillt sind:

1) Die in APP-67 eingestellte Zeit ist abgelaufen, und
die Betriebsart ,,AUX EXCH" ist aktiv.

2) Der Istwert der RegelgroRe ist kleiner als der in
APP-68 gesetzte Wert, und alle Hilfsmotoren sind
ausgeschaltet. (in Betriebsart ,,AUX EXCH®)

3) Es ist gerade nur ein Motor in Betrieb (in
Betriebsart ,,AUX EXCH®).

Wenn diese Bedingungen erfiillt sind, stoppt der
Umrichter den laufenden Motor, nimmt den
Motortausch nach der in APP-66 festgelegten
Reihenfolge vor und fahrt mit dem Betrieb
entsprechend der neuen Reihenfolge fort. Der
Umrichter beginnt erst zu zéhlen, wenn der
Hilfsmotor lauft.

Wenn in der Betriebsart , MAIN EXCH* die
Ausgangsfrequenz kleiner als die

Motorwechselfrequenz ist, setzt der Umrichter alle
Motore still und nimmt den automatischen
Motortausch vor, so dass der nachste Motor in
Betrieb gesetzt wird.

\ APP-69: Schrittketten-Verriegelung Ja/Nein

APP» Inter-lock

69 0
69 No
Werkseinstellung: No 0

Wenn dieser Parameter auf ,,Yes“ gesetzt ist, werden
die programmierbaren digitalen Eingéinge M1...M4
als Einschaltbedingungen fiir die Hilfsmotoren, die
tiber die Relais RLY'1...RLY4 an die Ausgénge
AUX1...AUX4 angeschlossen sind, verwendet.
Damit ein bestimmter Hilfsmotor in Betrieb gehen
kann, muss der betreffende programmierbare digitale
Eingang eingeschaltet sein.

Wenn einer der programmierbaren digitalen
Eingénge ausgeschaltet ist, werden alle Motoren,
auBer dem entsprechenden, in Betrieb gesetzt.

Falls der programmierbare digitale Eingang
ausgeschaltet wird, wahrend der betreffende Motor
gerade in Betrieb ist, setzt der Umrichter zunéchst
alle Motoren still. AnschlieRend werden die Motoren,
deren programmierbare digitale Eingénge
eingeschaltet sind, in Betrieb gesetzt.
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Verriegelung bei Stillsetzen
Wird der Laufbefehl bei Stillsetzen der Motore
gegeben, dann wird der Multimotorbetrieb mit den

Hilfsmotoren, deren Relais eingeschaltet sind,
gestartet.
z.B.) Wenn APP-69 [Schrittketten-Verriegelung
Ja/Nein] auf ,,No* gesetzt ist:

RLY1>RLY2>RLY3->RLY4
Wenn Schrittketten-Verriegelung aktiv ist und
der als ,,Interlock™ festgelegte
programmierbare digitale Eingang sowie das
Relais RLY2 sind ausgeschaltet:
RLY1-> RLY3->RLY4

Verriegelung bei Inbetriebsetzen

Ist die Verriegelungsfunktion bei Inbetriebsetzen
aktiv (der als ,,Interlock* festgelegte
programmierbare digitale Eingang und die Relais
sind beim Inbetriebsetzen ausgeschaltet), so setzt der
Umrichter alle laufenden Motore still, um sie dann
bis auf den ,,verriegelten* Motor (Ausgang
ausgeschaltet) im Multimotorbetrieb wieder in
Betrieb zu setzen.

Normale Einschaltreihenfolge z.B.:

RLY12>RLY2>RLY3>RLY4

Wenn Schrittketten-Verriegelung aktiv ist und der als
HInterlock® festgelegte programmierbare digitale
Eingang sowie das Relais RLY3 ausgeschaltet ist,
werden alle Hilfsmotore abgeschaltet und stillgesetzt.
Danach werden alle Motore, ausgenommen
Hilfsmotor 3 (Relais RLY 3 ausgeschaltet) im
Multimotorbetrieb wieder in Betrieb gesetzt. Die
Hilfsmotore werden in der Reihenfolge
RLY1->RLY2->RLY4 in Betrieb gesetzt.

Das folgende Anschlussbeispiel zeigt den Anschluss
zweier Motore im ,,MAIN EXCH“-Betrieb
(automatische Wechselfunktion fir Haupt- und

Hilfsmotore).

3-phasige|
Netzspannung

RS T
iP5A
uv w

L~

Qfg

[Stromlaufschaltplan flr Schrittketten-Verriegelung]

SN e

CM

220
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Hilfsmotor-Einschaltbedinqgung und Anpassung

der StellgroRRe an die Regelgréle (Druck,

Strémungsvolumen)

Der Umrichter schaltet automatisch Hilfsmotore EIN,
wenn der Hauptmotor das erhdhte Lastmoment nicht
kompensieren kann und es dadurch zu einem
Druckabfall oder Absinken der
Durchflussgeschwindigkeit kommt. Maximal 4
Hilfsmotore kdnnen verwendet werden. Fiir das
automatische Einschalten der 4 Hilfsmotore ist die
Startfrequenz fur jeden Motor separat einzustellen.

APP-58 [Verzbgerungszeit vor 'Hilfsmotor in Betrieb
setzen'] festgelegten Zeit, die dem PID-Regler
zugefiihrte Regelabweichung (Soll-/Ist-Differenz)
tberschreitet den in APP-71 [Druckdifferenz fir
'Hilfsmotor Start'] eingestellten Wert.

APP-47...50: Startfrequenz zum Einschalten von
Hilfsmotor 1...4. Die eingestellte Frequenz ist gleich
der Frequenz, die an den Hauptmotor ausgegeben
wird, wenn der Hilfsmotor eingeschaltet wird.

APP-58: Verzogerungszeit vor 'Hilfsmotor in Betrieb
setzen'; sie sollte gréRer als die
Systemverzdgerungszeit eingestellt werden.

d LCD- hreib Werks- | Einstell-
Code | pnzeige |PeSCNTeIPUNG | ictel. | bereich | APP-71: Die Druckdifferenz fir ‘Hilfsmotor Start
Startfrequenz wird eingestellt, ino!em man die pifferenz zwischen
APP- | Startfreq | fiir 4999 f\)/l'a ) dem Druck zum Zeitpunkt des Einschaltens des
47 .50 | 1.4 Hilfsmotor | Hz Freq Hilfsmotors und dem Druck zum Zeitpunkt der
1.4 ' Startfrequenz fur den Hilfsmotor bildet.
VerzOge- o ) )
A start | TUNOSZEIt VT . APP-61: Dies ist die Zeit, wahrend der die
APP-58 [#x star Hilfsmotor | 5.0's 999.9 < U_mnchterfre_quenz abnlmmt, qachdem der _
in Betrieb ' Hilfsmotor eingeschaltet ist. Sie sollte groRer als die
setzen' S_ys_temvergdgerungszﬂeit eir_lgestellt yverden; je langer
Verzoge- S|_e jedoch ist, umso langer ist der Hilfsmotor
_ rungszeit bei eingeschaltet.
APp-g1 | Pid Dec hoh 20s | 2-
Time erhohter ' 600.0s
Anzahl
Pumpen Hilfsmotor-Ausschaltbedingung und Anpassung
Druck- der StellgréRe an die RegelgréRe (Druck,
Aux Stt differenz fiir 0 0- --
APP-T1 | e Hilfsmotor 2% 100% Stromungsvolumen)
Start'
Der Umrichter schaltet die Hilfsmotoren aus, wenn die
Druckdifferenz fi ‘Hilfsmotor Start APP-71 Durchflussgeschwindigkeit oder der Druck durch den
Schwell e s Abfall des Lastmoments zu groR ist. Fur das auto-
! : 4 motor 3 matische Ausschalten der max. 4 Hilfsmotore ist die
H $%annnnnnnsn® P -
. / ? e Stoppfrequenz flir jeden Motor separat einzustellen.
Hilfsmotor- N Haupt-
Startfrequenz : Istwert der RegelgroRe
APP-47...50 : : motor 1 9
= Hilfsmotor-Stopptrequenz Druckdifferenz fiir 'Hilfsmotor Stop' APP-72
; APP 51~54
Verzége‘rung;s‘ g Hilfsmotor- .
- © =L 9%7 Verzogerungszeit startfrequenz b 5
zeitvor Hilfs- o o hahter Anzahl APP-44.. 47 4 Schwelle

motor in Betrieb Pumpen APP-61

setzen' APP-58 Hilfsmotorstoppfrequenz

APP-51...54

4

Hilfsmotor-Einschaltbedingung: Die Drehzahl
(~Frequenz) des Hauptmotors (iberschreitet die
Startfrequenz fur den Hilfsmotor wahrend der in

<
<

Verzogerungszeit vor  Umrichter-Beschleunigungszeit
'Hilfsmotor stillsetzen' bei verringerter Anzahl Pumpen
APP-60

» [

APP-59
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Die Hilfsmotoren werden ausgeschaltet, wenn die _ Code |LCD-Anzeige |Werkseinst, Bereich
Drehzahl (~Frequenz) des Hauptmotors wahrend der in
APP-59 [Verzbgerungszeit vor 'Hilfsmotor in Betrieb APP-80 | Ext PI mode 0 (No) 2 g\'\;gg)
setzen'] festgelegten Zeit die Startfrequenz fiir den 0 ()
Hilfsmotor unterschreitet und die dem PID-Regler 1 (V1)
zugeflihrte Regelabweichung (Soll-/Ist-Differenz) den in APP-81 | ExtRefSel |3 (Key-Pad)|, (Pulse)
APP-71/72 [Druckdifferenz fiir 'Hilfsmotor Start bzw. 3 (Key-Pad)
Stopp1] eingestellten Wert iberschreitet. APP-82 | Ext Ref Perc | 50.00 [%] |0 —100.00 [%]
AEP-SI...57: Bei dieser Freq_uenz_ werde_n die APP-83 | Ext Fbk Sel o) 2 Egl)
Hilfsmotoren ausgeschaltet. Sie wird so eingestellt, dass 2 (Pulse)
df der Frequenz entspricht, die an den Hauptmotor i
ausgegeben wird, wenn der Hilfsmotor ausgeschaltet ist. APP-85 | EXPID Pgain | 1.0 [%] |0-999.9 [%]
df = HiIfsmotoreinschaltfreg. - Hilfs_motorausschaltfreq. APP-86 | EXtPID Itime | 10.0[s] [0-320s]
APP-59: Verzdgerungszeit vor 'Hilfsmotor
stillsetzen'; sie sollte groRer als die APP-87 | ExtPID Dtime| 0[ms] [0 - 2000 [ms]
Systemverzdgerungszeit eingestellt werden.
APP-60: Dies ist die Zeit, wahrend der die Umrichter- APP-88 [ ExtPID Imt-H | 100.00 [%] [0 —100.00 [%]
frequenz ansteigt, nachdem der Hilfsmotor ausgeschaltet
ist. Sie sollte groRer als die Systemverzégerungszeit APP-89 | EXIPID Imt-L | 0.00 [%] |0 -30.00 [%]
_eingestel_lt werden; je langer sie jedoch ist, umso langer APP-90 | ExtPID Scale | 100.0 [] [0—999.9
ist der Hilfsmotor ausgeschaltet.
APP-91 | ExtP2-gain | 100.0 [%] |0—999.9
APP-T71: Druckdifferenz fiir 'Hilfsmotor Start'
APP-72: Druckdifferenz fiir "Hilfsmotor Stopp' APP-92 | ExtP Scale | 100.0 [%] |0-100.0
APPPAUX Stt Diff APP-93 [ExtPID F-gain| 0.0 [%] |0-999.9 [%]
71 2% n 2 0 (No)
APP-95 |ExtPIDOut Inv[ 0 (No) 1 (Yes)
Werkseinstellung: 2% 2 APP-97 |Ext Loop Time| 100 [ms] [50 - 200 [ms]
. Die in APP-80...96 eingestellten Werte entsprechen
APERAUx St DIEL | | g9 2 denenin APP-02..17." i
72 2%
- APP-82 [Pegel des externen Sollwertsignals fiir PID-
Werkseinstellung: 2% 2

Definiert die Differenz zwischen dem Druck zum Zeit-
punkt des Einschaltens des Hilfsmotors und dem Druck
zum Zeitpunkt der Startfrequenz fir den Hilfsmotor.

APP-80..97: Externe PID-Regelung

APP» Ext Ref Sel

81 3
81 KeyPad
Werkseinstellung: KeyPad 3
APPPExt Ref Perc
82 50.00% 82 20.00
Werkseinstellung: 50.00% 90.00

6-72

Regler] ist editierbar, wenn APP-81 [Festlegung des
externen  Sollwertsignals fir PID-Regler] auf
»Keypad“ (Bedienteil) eingestellt ist.

APP-97 [Schleifenzeit fur ExtPID] definiert die Zeit
zur Aktivierung des externen PID-Reglers. Der Wert
ist systemspezifisch einzustellen.

Die “Ext PDI” -Funktion kann verwendet werden,
um @ eine bestimmte physikalische GroRe eines
externen Systems mithilfe eines externen PID-
Reglers zu regeln (@ sowohl den PID-Regler in
APP-02 als auch den externen PID-Regler zu
verwenden (3 den Ausgang des externen PID-
Reglers fir die Vorgabe der Umrichterzielfrequenz
zu verwenden. Fur weitere Details siehe 10) APP-02,
APP-80 (Verwendung der Dual-PID-Regelung).
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[Ext. PID: Blockschaltbild & interner Schaltungsaufbau]

Multi-function Input
Terminal Setting

1/0-20~27 (M1~M8)
P Gain2 | Term Clear
A 4
0 ol
—» K oo :
Deviation ——— : ~ Target Freq.
A
r K.,2 Ho o +

Ext PID P Gain
Ext PID | Gain

Ext PID D Gain
Ext PID P2 Gain
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APP-02, APP-80 (Verwendung der Dual-PID-Regelung)

Die “ExtPDI” -Funktion kann in den folgenden drei Fallen verwendet werden: (D um eine bestimmte
physikalische GroRe eines externen Systems mithilfe eines externen PID-Reglers zu regeln (2 um sowohl den
PID-Regler in APP-02 als auch den externen PID-Regler zu verwenden (3 um den Ausgang des externen PID-
Reglers fiir die Vorgabe der Umrichterzielfrequenz zu verwenden.

[Blockschaltbild der Dual-PID-Regelung fiir Fall @]

Ext. Pl mode
Ext. PID F Gain: Ext. PID High Limit Multi-function Input
Feed Foward Terminal Setting
Ext. PID Ref Setting M=\18)
@ Analog Meter Output
Setting
— o
eypa ;
Gain
Ext. Ref Sel I_—zj>—>-o o ¢ S0, S1 Mode
v For C tion t
APP-81 o o e I or Connection to
External Controller
Fe O proc Pl dis (Other System)
Ext. PID Run
Ext. Fbk Sel APP-90 APP-89 @
Multi-function Input Ext. PID_OUtp”t Ext. PID Low Limit Ext.PID Parameter
Terminal Setting Gain Freq.
(M1=M8g)

Das Bild zeigt die Regelung einer physikalischen Grofie im externen System durch einen unabhangigen Regler.
Setzen Sie  1/0-70 oder 1/0-72 [S0/S1 mode] auf “Ext PID Out” und schlielen Sie ein externes System an den
Ausgang SO bzw. S1 an. Wenn das ,,Ext.PID*-Startsignal an dem in 1/0-20...27 festgelegten Eingang anliegt,
wird der Ausgang des Reglers eingeschaltet.
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[Blockschaltbild der Dual-PID-Regelung fiir Fall @]

Ext. Pl mode

Ext. PID F Gain: Ext. PID High Limit Multi-function Input
Feed Foward Freq. Terminal Setting

M+=<l18)

Ext. PID Ref Setting
Ot ZI OIE & 43

Keypad Gain
Ext. Ref Sel -0 o S0, S1 Mode
= R
re— proc Pl dis
Ext. PID Run
"APP-90

Multi-function Input Ext. PIC? Output  Ext. PI['): Low Limit Ext.PID Parameter

Terminal Setting ain req.

(M1~M8)

TEeaS
Freq >
proc Pl mode
. Multi-function Input
. PID High X X
Aux Ref Mode FPID F Gain Feed Foward Limit Freq. Temz’wfl’ig)mng
APP-04
Gain
o= » o o Accel/
>\ Decel
Fo o Nt —F— P> 0O~
0
proc Pl dis
wTarFreq
Aux Ref Sel PID F/B @ @ Target Freq.
n PIDF/B PID Output Scale L|F|,1|1[|)t %:(:;v
PID Aux Ref Setting a.

Selection

Das Bild zeigt den dualen Betrieb mit einem PID-Regler (APP-02) und einem externen PID-Regler. Setzen Sie
APP-81 [Festlegung des externen Sollwertsignals fur PID-Regler] auf ,,V1%, I oder ,,Pulse® (d.h. auf einen
Analogeingang), und nehmen Sie den Anschluss am Analogeingang vor. Um den Sollwert Gber einen digitalen
Eingang vorzugeben, setzen Sie APP-81 [Festlegung des externen Sollwertsignals fur PID-Regler] auf
,,Keypad“ und geben den gewiinschten Wert in APP-82 [Pegel des externen Sollwertsignals fur PID-Regler] ein.
Setzen Sie APP-83 [Festlegung des externen Ruckmeldesignals fiir den PID-Regler] auf 'I' (Strom), 'V1'
(Spannung) oder 'Pulse’ (Impuls), und nehmen Sie den Anschluss am Analogeingang vor. Das externe
Sollwertsignal und das Istwertsignal (Riickmeldesignal) fiir den PID-Regler sind jetzt angeschlossen. Wenn das
,.Ext.PID“-Startsignal an dem in 1/0-20...27 festgelegten Eingang anliegt, wird der Ausgang des Reglers
eingeschaltet. Die Analogausgange SO, S1 kénnen verwendet werden, um ein externes System anzuschlieRen.
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[Blockschaltbild der Dual-PID-Regelung fiir Fall Q)]

Ext. P mode
Multi-function Input
Ext. PID F Gain: ~ Ext.PID Terminal Settinpg
) Feed Foward High Limit Freq. (M1~M8)
Ext. PID Ref Setting Analog Meter Output
@ Setting
eypa ) o
Gain Limit
Ext. Ref Sel E‘_')—P-O ] 4 S0, S1 Mode
P Ll
APP-81 o o {— i o of
lo o : Inverter Reference Freq.
proc Pl dis setting (Main Speed Ref.)
Ext. PID Run DRV-04
Ext. Fbk Sel APP-90 APP-89 @ Freq Mode
Multi-function Input Ext. PID Ext. PID Ext.PID Parameter
Terminal Setting Output Gain  Low Limit Freq.

(M1~M8)

Der Ausgang des externen PID-Reglers kann fur die Vorgabe der Umrichterzielfrequenz verwendet werden. Um
diese Funktion zu aktivieren, stellen Sie den Analogeingang (V1, I, Pulse) als Sollwert fir ein externes System
ein, oder setzen Sie APP-81 [Festlegung des externen Sollwertsignals flr PID-Regler] auf ,,Keypad* und geben
den gewiinschten Wert in APP-82 [Pegel des externen Sollwertsignals fur PID-Regler] ein. Setzen Sie  APP-83
[Festlegung des externen Rickmeldesignals fur den PID-Regler] auf 'I' (Strom), 'V1' (Spannung) oder 'Pulse’
(Impuls), d.h. auf einen der Analogeingange, und nehmen Sie den Anschluss am Analogeingang vor. Aufierdem
stellen Sie DRV-04 [Frequenz-Sollwertquelle] auf “Ext. PID” und dann die Ext.PID-Ausgangsfunktionen als
Hauptdrehzahlsollwert (Zielfrequenz) ein. Wenn das ,,Ext.PID*“-Startsignal an dem in 1/0-20...27 festgelegten
Eingang anliegt, wird der Ausgang des Reglers eingeschaltet und der Umrichter beschleunigt/verzdgert auf
Ausgangsfrequenz. Ein externes System kann iber die Analogausgange SO, S1 angeschlossen werden.
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KAPITEL 7 - FEHLERSUCHE UND -BEHEBUNG

7.1 Fehleranzeige

Wenn ein Fehler auftritt, schaltet der Umrichter den Ausgang spannungsfrei und zeigt den Fehlerstatus in DRV-
12 an. Die letzten 5 Fehler werden in FU2-01 bis FU2-05 zusammen mit dem jeweiligen Betriebsstatus zum
Zeitpunkt des Fehlers gespeichert. Setzen Sie den Umrichter bei Auftreten eines Fehlers zurtick.

Bedienteil-Anzeige

Schutzfunktion

Beschreibung

Over Current
Over Current 1

U berstromschutz

Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, wenn der Ausgangsstrom
mehr als 200% des Nennstroms des Frequenzumrichters betrégt. Dies kann zu
Gefahren oder Schéden fithren, so dass ein Doppelschutz notwendig ist.

Ground Fault

Fehlerstrom-
schutz

Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, wenn ein Erdschluss vorliegt
oder der Uber die Erdungsleitung flieBende Fehlerstrom den Grenzwert des
Umrichters tberschreitet. Wenn ein Erdschluss auftritt, weil der
Erdungswiderstand zu niedrig ist, kann die U berstrom-Schutzfunktion den
Umrichter schiitzen.

Over Voltage

U berspannungs-
schutz

Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, wenn die Gleichspannung
des Hauptstromkreises auf einen Wert gréf3er als die Nennspannung ansteigt,
wenn der Motor verzdgert oder wenn bei generatorischem Betrieb
Rickgewinnungsenergie in den Umrichter zurtickflieBt. Dieser Fehler kann
auftreten, wenn eine Spannungsspitze im Versorgungssystem entsteht.

Over Load

U berlastungs-

Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, sobald der Ausgangsstrom

schutz 120% des Nennstroms des Frequenzumrichters betragt.
. Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, wenn sich der Kiihlkdrper
Umrichter . . o ; - ) .
Over Heat - des Umrichters aufgrund eines beschadigten Lifters oder eines Fremdkorpers im
U bertemperatur |, . .
Lifter zu stark erhitzt.
Der interne elektronische Thermoschutz des Umrichters ermittelt die U berhitzung
des Motors. Ist der Motor Uiberlastet, dann wird die Ausgangsspannung des
Elektronischer Umrichters abgeschaltet. Beim Betrieb eines polumschaltbaren Motors oder
E-Thermal mehrerer Motoren funktioniert diese Sicherheitseinrichtung nicht, in diesen Féllen
Thermoschutz |. = . .
ist ein separater Schutz des Motors durch Thermorelais oder andere
U berlastschutzeinrichtung vorzusehen. Zuléssige MotorUberlastung: 130% fir 1
Minute
Verwenden Sie diese Funktion, um den Umrichter mit Hilfe eines externen
Ext Tri Externer Eehler Fehlersignals abzuschalten.  (SchlieRer). Wenn der Umrichter U berlast durch
- 1P diesen Eingang erkennt, sperrt er den Ausgang, um U berlastung des Motors zu
verhindern.
Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspannung ab, wenn die Gleichspannung
Unterspannungs- s . . . . -
Low Voltage schutz unter den zulassigen Mindestwert sinkt, denn eine zu geringe Eingangsspannung
kann unzureichendes Drehmoment oder U berhitzung des Motors zur Folge haben.
IGBT Die Ausgangsspannung des Umrichters wird abgeschaltet, wenn ein IGBT zerstort

Over Current 2

Kurzschluss

ist oder ein Kurzschluss am Ausgang auftritt.

Output Phase Open

Phasenverlust
(Ausgangs-
spannung)

Die Umrichter-Ausgangsspannung wird abgeschaltet, wenn einer der AulRenleiter
des Umrichterausgangs (U, V, W) nicht angeschlossen ist. ~ Um zu prifen, ob
ein Phasenausfall am Ausgang vorliegt, erfasst der Umrichter den Ausgangsstrom.

Phasenverlust

Die Umrichter-Ausgangsspannung wird abgeschaltet, wenn einer der AulRenleiter
des Umrichtereingangs (R, S, T) nicht angeschlossen ist. ~ Um zu prifen, ob ein

Inpuit Phase Open gEglngnaunr?S)- Phasenausfall am Eingang vorliegt, erfasst der Umrichter den Eingangsstrom.
P g Bei VVerwendung einer Kleineren Last kann dies nicht erkannt werden.
Wird fiir den Not-Aus des Umrichters verwendet. Der Umrichter unterbricht den
Ausgang sofort, wenn der BX-Signaleingang eingeschaltet wird, und nimmt den
BX BX (Not-Aus) Betrieb wieder auf, wenn der BX-Signaleingang ausgeschaltet wird. ~Gehen Sie
daher mit dieser Funktion vorsichtig um.
Ein Fehlersignal wird ausgegeben, wenn ein Fehler in den Steuerkreisen des
HW-Diag Umrichter  [Frequenzumrichters auftritt.

Hardware-Fehler

Hierbei unterscheidet man Wdog-Fehler, EEP-Fehler, Eingangsphasenverlust,
NTC offen und ADC Offset.
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Kapitel 7 — Fehlersuche und -behebung

Bedienteil-Anzeige

Schutzfunktion

Beschreibung

COM Error Kommunikation [Dieser Fehler wird angezeigt, wenn der Umrichter nicht mit dem Bedienfeld
CPU Error sfehler kommunizieren kann.
Umrichter Der Umrichter schaltet seine Ausgangsspan_nung ap, wenn der Ausgangsst_rom
Inv. OLT U berlast groRer als der Nennstrom des Frequenzumrichters ist (110% wahrend 1 Minute,
130% wahrend 4 Sekunden).
NTC open NTC offen  |Dieser Fehler wird angezeigt, wenn der interne NTC 6ffnet.
Je nach Einstellung von 1/0-18 [Betriebsverhalten bei Feststellung des Verlusts
des Frequenz-Sollwertsignals] erfolgt eine der drei folgenden Reaktionen: Betrieb
LOP fortsetzen, Verzdgerung bis Stillstand, freier Auslauf bis Stillstand.
. . |LOP: Wird bei Verlust des Frequenzsollwertes angezeigt (DPRAM Timeout)
LOR Reaktion bei g . ; i
LOV Verlust des LOR: Wird bei Verlust des Frequenzsollwertes angezeigt (Kommunikations-
LOI Frequenzsoll- /Netzwer_kfehlgr) . N .
LOX wertes LOV: V\_/wd b(_el Verlust des analogen Sollfrequenz_5|gnals V1 angt_ezelgt
LOI: Wird bei Verlust des analogen Sollfrequenzsignals 'lI' angezeigt
LOX: Wird bei Verlust des analogen Sollfrequenzsignals 'V2, ENC' des
Subboards angezeigt.
Lost cmd Dieser Fehler wird angezeigt, wenn 1/0-18 auf 'Protection’ (Schutz) eingestellt ist.
Fuse Open Sicherung AUS Dieser Fehler wird angezeigt, wenn die interne Sicherung des Umrichters durch

U berstrom 6ffnet. (bei Geréten > 37 kW)

Output Fault Trip

Fehler durch

nicht ange-

schlossenen
Motor

Fehler wird abhéngig von den in FU1 57...59 festgelegten Einstellungen
ausgelost.

Keypad Open

Bedienteil Fehler

Zeigt an, dass ein Draht am Bedienteil geldst ist. Wird nur angezeigt, wenn DRV -
23 auf 'Fault' (Fehler) eingestellt ist.

Um eine Stérung zu quittieren, driicken Sie entweder die RESET-Taste oder schlieBen Sie die Kontakte RST
und CM kurz bzw. schalten Sie die Netzspannung aus und wieder ein. Falls ein Problem weiterhin besteht,
wenden Sie sich an Ihren lokalen Handler.

7.1.1 Umrichterreaktion und Fehleranzeige bei Verlust des Frequenz-Sollwertsignals
® Einstellungen unter 1/0-18 [Betriebsverhalten bei Verlust des Sollwertsignals]
Einstellung in 1/0-18 Beschreibung
Bei Verlust des Frequenzsollwertes bleibt der Umrichter in Betrieb.
None .
(Werkseinstellung)
FreeRun Bei Verlust des Frequenzsollwertes freier Auslauf bis zum Stillstand.
Stop Bei Verlust des Frequenzsollwertes Verzégerung bis zum Stillstand.
Protection Bei Verlust des Frequenzsollwertsignals wird ein Fehler ausgel6st.

® | CD-Anzeige bei Verlust des Frequenzsollwertes
LCD-Anzeige Beschreibung

LOP Wird bei Verlust des Frequenzsollwertes des Optionshoards angezeigt
(DPRAM Timeout)

LOR Wird bei Verlust des Frequenzsollwertes des Optionsboards angezeigt
(Kommunikations-/Netzwerkstorung)

LOV Wird bei Verlust des analogen Sollfrequenzsignals "V1' angezeigt.

LOI Wird bei Verlust des analogen Sollfrequenzsignals 'l' angezeigt.

LOX Wird bei Verlust des Sollfrequenzsignals 'V2, ENC' des Subboards
angezeigt.
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7.1.2  Abfrage des letzten Umrichter-Fehlerstatus und Beschreibung des Fehlers

® Aktuelle Fehlerbeschreibung

Code LCD-Anzeige Beschreibung
DRV-7 | Over Current Zeigt den aktuellen Umrichterfehlerstatus an.  (Uberstrom)

Bevor Sie die RESET-Taste driicken, prufen Sie mithilfe der PROG-Taste sowie der AUF-/AB-Tasten die
Fehlermeldung(-en) bzgl. Umrichter-Ausgangsfrequenz, -Ausgangsstrom und ob der Umrichter zum
Zeitpunkt der Fehlerauslosung gerade dabei war zu beschleunigen, zu verzdgern oder mit konstanter
Frequenz zu laufen. Verlassen Sie die Anzeige mit ENTER.

Drucken Sie die RESET-Taste, um die Fehlerhistorie in FU2-01...05 zu speichern.

® |etzte Fehlerhistorie

Diese Parameter zeigen die letzten (max. funf) Fehler des Umrichters an.

Der Fehler mit der niedrigsten Nummer, d.h. ,,Last trip 17, ist der zuletzt aufgetretene.
Der zuletzt aufgetretene Umrichter-Fehlerstatus und eine Beschreibung des Fehlers kénnen abgefragt
werden.

® FU2-06 [Fehlerhistorie loschen] loscht die in FU2-01...05 gespeicherte Fehlerchronik. Sie wird auf die
Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

Code LCD-Anzeige Beschreibung
FU2-01 | Lasttrip-1 Letzter Fehler 1
FU2-02 | Last trip-2 Letzter Fehler 2
FU2-03 | Last trip-3 Letzter Fehler 3
FU2-04 | Last trip-4 Letzter Fehler 4
FU2-05 | Last trip-5 Letzter Fehler 5

7.1.3  Umrichter-Fehlerstatus zuriicksetzen
Es gibt 3 Mdglichkeiten, die Fehleranzeige zuriickzusetzen. Nach dem Initialisieren des Umrichters wird die
Anzahl automatischer Neustarts zuriickgesetzt.

1. Rucksetzen durch Driicken der RESET-Taste.
2. Schlie B en Sie die RST- und CM-Kontakte der Umrichter-Steuerklemmleiste kurz.
3. Schalten Sie die Umrichter-Netzspannung aus und wieder ein.

Schutzfunktion | LCD-Anzeige Beschreibung
Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters mehr als 200% des Nenn-
stroms betragt, wird der Umrichterausgang abgeschaltet. Ein Doppel-
schutz ist notwendig, denn U berstrom kann den Umrichter beschédigen.
Wenn ein Strom groRer als der Nennfehlerstrom aufgrund eines
Fehlerstromschutz Erdschlusses im Ausgangsteil des Umrichters flie3t, wird der
Ground Fault . . . .
Umrichterausgang abgeschaltet. Bei Erdschluss infolge eines zu
kleinen Erdungswiderstands kann der U berstromschutz auslosen.
Wenn der Motor verzégert oder Rickgewinnungsenergie in den
U berspannungs- Umrichter zuriickfliel3t und dadaurch ein Gleichstrom groRer als der
schutz Over Voltage Nenngleichstrom fliel3t, wird der Umrichterausgang abgeschaltet.
Dieser Fehler kann auftreten, wenn eine Spannungsspitze im
\ersorgungssystem entsteht.

Over Current
Over Currentl

U berstromschutz 1
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Fehlerbehebung

Schutzfunktion

Ursache

Behebung

U berstrom-
schutz 1

1) Die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit ist zu kurz
fiir das Massentragheitsmoment der Last.

2) Die fir die Last benétigte Leistung ist gréRer als
die Nennleistung des Umrichters.

3) Der Umrichterausgang wird eingeschaltet,
wahrend der Motor noch dreht.

4) Es ist ein Kurzschluss am Ausgang oder ein
Erdschluss aufgetreten.

5) Die mechanische Bremse des Motors schaltet zu
schnell.

6) Bauteile des Hauptstromkreises haben aufgrund
eines defekten Kihlventilators tberhitzt.

1) Beschl.-/Verzdg.-Zeit erhéhen.

2) Umrichter mit erhéhter Leistung verwenden.

3) Betrieb erst nach Motorstillstand aufnehmen.

4) Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.

5) Funktion der mechanischen Bremse
kontrollieren.

6) Lifter kontrollieren.

(Achtung: Um Folgeschaden an den IGBTs zu
vermeiden, den Umrichter erst nach Beseitigung
der Fehlerursache wieder in Betrieb setzen.)

Fehlerstrom-
schutz

1) Am Ausgangsanschluss des Umrichters ist ein
Erdschluss aufgetreten.

2) Die Isolierung des Motors wurde durch die Hitze
beschadigt.

1) Den Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.
2) Motor austauschen.

U berspannungs-
schutz

1) Die Beschleunigungszeit ist zu kurz fir das
Massentragheitsmoment der Last.

2) Generatorischer Betrieb des Motors

3) Netzspannung zu hoch.

1) Verzdgerungszeit erhéhen.

2) Bremswiderstand verwenden.
3) Netzspannung kontrollieren.

U berlastungs-

1) Die fur die Last bendtigte Leistung ist groRer als
die Nennleistung des Umrichters.

1) Umrichter und Motor mit erhdhter Leistung
verwenden.

schutz 2) Umrichter mit zu Kleiner Leistung gewahit. 2) Die richtige Umrichterleistung wéhlen.
3) Falsche U/f-Kennlinie eingestelt. 3) Richtige U/f-Kennlinie wahlen.
1) Der Lufter ist beschadigt oder wird durch 1) Lufter ersetzen oder Fremdkorper entfernen.
Umrichter Fremdkaorper behindert. 2) Kontrollieren, ob Fremdkdrper im Kihlsystem

U bertemperatur

2) Funktionsstérung des Kihlsystems.
3) Umgebungstemperatur zu hoch.

sind.
3) Umgebungstemperatur unter 40 °C halten.

Elektronischer
Thermoschutz
(ETH)

1) Motor ist Uberlastet.

2) Die flr die Last benétigte Leistung ist groRer als
die Nennleistung des Umrichters.

3) Die Einstellung des ETH ist zu empfindlich.

4) Umrichter mit zu kleiner Leistung gewahlt.

5) Falsche U/f-Kennlinie eingestelit.

6) Zu geringe Drehzahlen (iber eine lange Zeitspanne.

1) Lastmoment und/oder Einschaltdauer
reduzieren.

2) Umrichter mit erhdhter Leistung verwenden.

3) ETH-Temperatur korrekt einstellen.

4) Die richtige Umrichterleistung wahlen.

5) Richtige U/f-Kennlinie wéhlen.

6) Fremdbellftung verwenden.

Externer Fehler

Ein externer Fehler ist aufgetreten.

Externen Fehler beheben bzw. quittieren.

Unter-
spannungsschutz

1) Netzspannung zu niedrig.

2) Leiterquerschnitt zu gering oder Stromkreis
Uberlastet (Schweildtrafo oder Motor mit hohem
Anlassstrom am gleichen Stromkreis)

3) Defekter Magnetschalter am Umrichtereingang

1) Netzspannung kontrollieren.
2) Leitungen verstarken.
3) Magnetschalter austauschen.

U berstrom 2

1) Kurzschluss zwischen IGBT oben und unten.

2) Kurzschluss am Ausgang des Umrichters.

3)Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit zu kurz fir das
Massentragheitsmoment der Last.

1) IGBT uberprifen.

2) Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.

3) Beschleunigungszeit erhéhen.

Phasenverlust

1) Magnetschalter am Umrichterausgang beschadigt

1) Magnetschalter am Umrichterausgang
Uberprufen.

am Ausgang |2) Fehlerhafter Anschluss der Ausgangsklemmen 2) Anschluss der Ausgangsklemmen
kontrollieren.
Hardware- 1) Wdog Fehler (CEU Fehler) 1) Umrichter austauschen.
Fehler 2) EEP Fehler (Speicherfehler) 2) Anschluss der Leistungsklemmen uberprifen
3) ADC Offset (Stromriickfiuhrungskreisfehler) '
Kommunika- |[1) Schadhafte Verbindung zwischen Umrichter und|1) Verbindung Uberpriifen.
tionsfehler Bedienteil 2) Umrichter austauschen.

2) Umrichter-CPU Fehlfunktion
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Schutzfunktion Ursache Behebung
LOP (Verlust des Sollwertsignals vom
Reaktion bei |Optionsboard),
Verlustdes [LOR (Signalverlust Kommunikationsnetzwerk),
Drehzahl-  |LOV (V1), Fehlerursache beheben.
sollwertes  |LOI (1),

LOX (Sub-V2, ENC)

Umrichter
U berlast

1) Die fir die Last bendtigte Leistung ist groRer als
die Nennleistung des Umrichters.
2) Umrichter mit zu Kleiner Leistung gewahlt.

1) Umrichter und/oder Motor mit erhdhter
Leistung verwenden.
2) Die richtige Umrichterleistung wéhlen.
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7.2 Fehlersuche

Problem

KontrollmafRnahme

Motor dreht nicht.

1) U berpriifung des Hauptstromkreises:

- Ist die Netzspannung (Eingangsspannung) korrekt? (Leuchtet die LED am
Umrichter ?)

- Ist der Motor richtig angeschlossen?

2) U berpriifung des Eingangssignals:

- Liegt das Eingangssignal am Umrichter an?

- Liegen Vorwaérts- und Rickwartssignal gleichzeitig am Umrichter an?

- Liegt das Frequenz-Sollwertsignal am Umrichter an?

3) Kontrolle der Parametereinstellungen:

- Ist der Laufrichtungsschutz (FU1-01) aktiv?

- Ist die Lauf-Befehlsquelle [DRV-03] korrekt eingestellt?

- Ist die Sollfrequenz auf 0 Hz eingestellt?

4) Kontrolle der Last und Arbeitsmaschine:

- Ist die Last zu groR, oder ist der Motor blockiert? (Mechanische Bremse)
5) Weitere:

- Wird eine Stérung am Display angezeigt oder leuchtet die Stérungslampe?
(STOP-LED blinkt)

Die Motordrehrichtung ist
falsch.

- Ist die Phasenfolge am Ausgang (U,V,W) korrekt?
- Sind die Startsignale (Vorwarts/Riickwarts) korrekt angeschlossen?

Die Differenz zwischen
Soll- und Ist-Drehzahl ist
zu groR.

- Ist das Frequenz-Sollwertsignal korrekt? (Eingangssignal kontrollieren)

- Sind die folgenden Parameter korrekt eingestellt?

Untere Grenzfrequenz (FU1-34), Obere Grenzfrequenz (FU1-35), Einstellung
der analogen Signaleingange (1/0-01...10)

- Ist das Eingangssignal von Stérungen beeinflusst? (Abgeschirmte Leitung
verwenden)

Die Beschleunigung oder
Verzdgerung erfolgt zu
ruckartig.

- Ist die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit zu kurz eingestellt?

- Ist das Lastmoment zu groR?

- Ist der Drehmomentboost (FU2-68, 69) zu groR eingestellt, so dass
Strombegrenzung und Kippschutz nicht funktionieren?

Der Motorstrom ist zu
hoch.

- Ist das Lastmoment zu groR?
- Ist der Drehmomentboost (manuell) zu groB eingestellt?

Der Motor bleibt in einer
Drehzahl stecken.

- Ist die obere Grenzfrequenz (FU1-35) korrekt eingestellt?

- Ist das Lastmoment zu groR?

- Ist der Drehmomentboost (FU2-68, 69) zu groR eingestellt, so dass der
Kippschutz (FU1-71) nicht funktioniert?

Die Drehzahl schwankt im
Konstantdrehzahlbereich.

1) Kontrolle der Last und Arbeitsmaschine:

- Schwankt das Lastmoment aufgrund von Unwuchten?

2) U berpriifung des Eingangssignals:

- Schwankt das Frequenz-Sollwertsignal?

3) Weitere:

- Sind die Leitungslangen bei Betrieb mit U/f-Steuerung zu groR? (iber 500m)
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7.3 Uberpriifung des Leistungsteils

1) U berpriifung der Dioden und IGBT-Bauteile (5.5... 30kW)
Vor Priifung der elektronischen Komponenten des Leistungsteils ist der Umrichter unbedingt vom Netz zu
trennen und solange zu warten, bis die Kondensatoren entladen sind (Kontakte DCP-DCN).

—

Schalter

D1|D2 (D3
VY G

Ro——
S
TO

A

A A

D4 | D5

D6 I:LA

Tr5

Ladewiderstand

Konden-
satoren

y/a

i

134

o—

O—

X

O—

A1 A A

°U

Y

—OW

L

Tr4

Tr6

Tr2

@ Schalten Sie die Netzspannung aus und l6sen Sie die Leitungen von den Anschlussklemmen R, S, Tund U, V, W.
® Vergewissern Sie sich mithilfe eines Spannungspriifers, dass an den Anschlussklemmen R, S, T, U, V,
W, P1(oder P2),N) keine Spannung anliegt.
® \Warten Sie, bis die Zwischenkreiskondensatoren soweit entladen sind, dass keine Gefahr eines
Stromschlages mehr besteht.
® Bei einer offenen Schaltung werden sehr hohe Widerstandswerte (im Megaohmbereich) angezeigt. In
einer geschlossenen Schaltung werden Widerstandswerte im Bereich weniger Ohm bis zu einigen 10
Ohm angezeigt. Manchmal scheint die Schaltung wegen noch geladener Kondensatoren geschlossen zu
sein, aber bald danach werden Widerstandswerte im Megaohmbereich angezeigt.
® Je nach Bauteil und Priifgeratetyp sind die angezeigten Werte zwar nicht immer gleich, sie sollten jedoch
ahnlich sein.
® Bauteilenummern und Messpunkte:

Prifpolaritat uf- Prifpolaritat uf-
Bauteil / Nummer Ll Pruf Nummer Ll Pruf
+ - schaltung + - schaltung
D1 R DCP+ Geschl. D4 R N Geoffnet
DCP+ R Offen N R Geschl.
S DCP+ Geschl. S N Offen
Di D2 D
lode DCP+ s Offen > N s Geschl.
T DCP+ hl. T N ff
D3 C Gesc D6 Offen
DCP+ T Offen N T Geschl.
U DCP Geschl. U N Offen
Trl Trd
f DCP U Offen f N U Geschl.
Vv DCP Geschl. Vv N Offen
IGBT 3 DCP Vv Offen Tré N Vv Geschl.
5 W DCP Geschl. T W N Offen
DCP W Offen N W Geschl.
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2) U berpriifung der Dioden und IGBT-Bauteile (37... 90kW)

oy — |
LI
Ladediode Ladewi- I;I
derstand
Tr5

® @
A y < E ™4
SCR1 |SCR2 |SCR3 ° e | e
RO—&— + oy
Konden-
s° satoren ﬂ Y
T — °W

D6 I:L‘ o— |

® Schalten Sie die Netzspannung aus und lésen Sie die Leitungen von den Anschlussklemmen R, S, T und
U,V,W.

® Vergewissern Sie sich mithilfe eines Spannungspriifers, dass an den Anschlussklemmen R, S, T, U, V,
W, P1(oder P2),N) keine Spannung anliegt.

® \Warten Sie, bis die Zwischenkreiskondensatoren soweit entladen sind, dass keine Gefahr eines
Stromschlages mehr besteht.

® Bei einer offenen Schaltung werden sehr hohe Widerstandswerte (im Megaohmbereich) angezeigt. In
einer geschlossenen Schaltung werden Widerstandswerte im Bereich weniger Ohm bis zu einigen 10
Ohm angezeigt. Manchmal scheint die Schaltung wegen noch geladener Kondensatoren geschlossen zu
sein, aber bald danach werden Widerstandswerte im Megaohmbereich angezeigt.

® Je nach Bauteil und Prifgeratetyp sind die angezeigten Werte zwar nicht immer gleich, sie sollten jedoch
ahnlich sein.

® Bauteilenummern und Messpunkte:

Prifpolaritéat uf- Priifpolaritét uf-
Bauteil / Nummer rifpolarité Prif NUMMer rifpolarité Priif
+ - schaltung + - schaltung
D1 R DCP+ Geschl. D4 R N Offen
Diode DCP+ R Offen N R Geschl.
D5 S N Offen D6 T N Offen
N S Geschl. N T Geschl.
U DCP Geschl. U N Offen
Trl DCP U Offen Trd N U Geschl.
Vv DCP Geschl. Vv N Offen
IGBT ™3 DCP Vv Offen Tré N Vv Geschl.
W DCP Geschl. W N Offen
s DCP W Offen Tr2 N W Geschl.
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7.4 Wartung

Der iS5 ist ein elektronisches Industrieprodukt mit hochwertigen Halbleitern, trotzdem kénnen extreme
Temperaturen, Feuchtigkeit, Vibrationen und eventuell Alterungserscheinungen negative Auswirkungen auf das
Produkt haben. Um Schwierigkeiten zu vermeiden, empfiehlt es sich daher, regelmatige Inspektionen
durchzufuhren.

7.4.1 Vorsichtsmallnahmen

== Stellen Sie vor Beginn der Wartungsarbeiten sicher, dass die die Netzspannung (Eingangsspannung des
Umrichters) abgeschaltet ist.

= Stellen Sie vor Beginn der Wartungsarbeiten sicher, dass die Kondensatoren im Geréat entladen sind
(Zwischen den Klemmen P1 und N bzw. P2 und N sollt eine Gleichspannung kleiner als 30V anliegen). Die
Kondensatoren kdnnen auch nach Unterbrechen der Stromversorgung noch geladen sein.

= Die korrekte Ausgangsspannung kann nur mit einem EffektivwertmeRgeradt gemessen werden. Andere
Voltmeter, insbesondere handelstbliche Multimeter zeigen aufgrund der hochfrequenten PWM-Spannung
falsche Werte an.

7.4.2 Vorbeugende Inspektionsarbeiten
= Priifen Sie vor Inbetriebnahme des Umrichters:
- die Umgebungsbedingungen am Einbauort
- die korrekte Kuhlung
- Vibrationen oder hoher Geréduschpegel
- unzulassige Warmeentwicklung oder Farbveranderungen

7.4.3 RegelméRige Wartungsarbeiten

== Prifen Sie die Schrauben und Muttern auf festen Sitz und Korrosion. Bei Bedarf festziehen oder ersetzen.

= Priifen Sie den Lufter auf Schmutz- und Staubablagerungen. Ggf. mit Druckluft abblasen.

= Prifen Sie die Leiterplatte des Umrichters auf Schmutz- und Staubablagerungen. Ggf. mit Druckluft
abblasen.

= Nehmen Sie eine Sichtkontrolle der Leiterplatte vor: Sind alle Anschliisse/Kontakte in Ordnung ?

== Prifen Sie die Laufruhe des Lifters, die GréfRe und den Zustand der Kondensatoren und die Kontakte des
Magnetschalters. Bei irgendwelchen Abnormitéten die betroffenen Teile auswechseln.

7.4.4 lsolationswiderstandsmessungen/Stospannungsprifung

Fuhren Sie nach Ldsen der Leitungen von den Anschlussklemmen eine Stol3spannungsprifung
(Isolationswiderstandsmessungen) durch.

Legen Sie die Prifspannung nicht an allen Anschlussklemmen des Umrichters an. Isolationswiderstands-
messungen diirfen nur zwischen den Leistungsklemmen und Erde, d.h. nur fir den Hauptstromkreis und nicht
flr den Steuerkreis, durchgefiihrt werden. Verwenden Sie einen 500V -Gleichspannungsisolationsprufer.
Fuhren Sie keine Hochspannungsprifung am Umrichter durch. Sonst kénnen die IGBT-Bauteile beschadigt
werden.

Umrichter

3-Phasen-

500 VDC
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7.4.5 Tagliche und periodische Wartungsarbeiten

Intervall
E g DE_ % Priifung E’ E % Priifmethode Kriterium instrfl?;;ent
o o = || = :
Auf Staub, extreme Siehe VorsichtsmalRnahmen Temperatur: -10 | Thermometer,
Umgebung Umgebungstemperatur und o ...+40°C; kein Hygrometer,
Feuchtigkeit prifen Frost oder Reif; (Aufzeichungs-
Al- Feuchtigkeit: <50% | gerét)
les | Gerateteile Auf ungewdhnliche Schwingungen o Sicht- und Horprifung Keine
oder Gerdusche prifen Auffalligkeiten
Eingangs- Eingangsspannung (Netzspannung) Die Spannungen zwischen Digitales
gemaRl Typenschild priifen (0] den Anschlussklemmen R,S, T Multimeter /
spannung i
messen Messgerat
1) Isolationspriifung (Zwischen den O | O | 1) Anschlisse abklemmen, 1) Uber 5MOhm | 500V-Gleich-
Leistungsklemmen und Klemmen R,S,T, U,V,W 2), 3) Kein spannungs-
Alle Erdungsklemme) 0 verbinden und zwischen diesen Fehler isolationsprufer
2) Prifung auf lose Teile 0 Klemmen und Erdung messen.
3) Prufung auf irgendwelche 2) Schrauben anziehen
U berhitzungsspuren / Reinigung 3) Sichtpriifung .
Leitungen 1) Adern auf Korrosion priifen 0 Sichtprifung Kein Fehler
2) Kabelmantel auf Schéaden priifen 0
= Klemmen | Auf Besch&digungen priifen (0] Sichtpriifung Kein Fehler
g Widerstande zwischen den O | Anschliisse abklemmen; die (Siehe Digitales
=4 IGBT/ Anschlussklemmen messen Widerstande zwischen R, S, T und “Uberpriifung Multimeter,
2 Dioden P, N und die Widerstande zwischen | des Analoges
E U, V, Wund P, N messen. Leistungsteils™) Messgerét
o 1) Prifung auf Flissigkeitsaustritt 0 1)2) Sichtprifung 1)2) Keine Kapazitéts-
g Glattungs- 2) Sicherheitsstift (iberpriifen, auf 0 Fehler messgeréat
E |k Verformungen iberpriifen 3) Mit KapazitatsmeRRgerét priifen | 3) Min. 85% der
S ondensator 3 L
= ) Kapazitat messen 0 angegebenen
= Kapazitét
% 1) Priifung auf Scheppergerausche im 0 1) Hérprobe Kein Fehler
Relais Betrieb 2) Sichtprifung
2) Prufung auf Beschédigungen 0
1) Isolation auf Beschéadigungen 0 1) Sichtpriifung 1) Kein Fehler Digitales
prifen 2) Anschliisse abklemmen und 2) Der Messwert | Multimeter/
2) Kontakte des Widerstandes auf o) Widerstand messen muf innerhalb Analoges
Widerstand | Unterbrechungen priifen von +/- 10% des | Messgeréat
angegebenen
Widerstandes
liegen
1) Symmetrie der Phasen am Ausgang (6] 1) Spannung zwischen den 1) Die Digitales
2 prifen Ausgangsklemmen U,V,W messen | Abweichung der | Multimeter,
£ 2 Anzeige durch Hervorrufen einer 0 2) Den Fehlerausgang des Spannungen darf | Effektivwert-
2 g Funktions- Storung Uberpriifen Umrichters briicken und wieder maximal 4V voltmeter
22 “rufung 8ffnen (8V) beim 230V
% = (400V)-Gerét
&Hh g betragen.
5 2) Die Fehler-
77} meldung erfolgt
wie vorgesehen..
1) Auf Vibrationen oder Geréausche 0 1) Gerét abschalten und Lifter per | 1) Der Lufter
= priifen Hand drehen muss leicht und
= §‘ Lufter 2) Auf feste Verbindungen priifen 0 2) Befestigungen nachziehen. gleichmagig
X laufen
2) Keine Fehler
o Die angezeigten Werte uberpriifen O|O0 Vergleichen mit extern Es darf keine Voltmeter,
2 Anzeige- gemessenen Werten Abweichungen Amperemeter,
S werte Geben. etc.
<
1 Auf ungewohnliche Vibrationen 0 1)2) Hor-, Tast-, Geruch- und Kein Fehler
oder Gerausch priifen. Sichtprifung
Alle 2) Auf ungewdhnlichen Geruch, 0
5 U berhitzung oder Beschédigungen
° prifen.
= Isolationswiderstandsmessungen O | Leitungen von den >5MQ 500V-Gleich-
Isolation zwischen Anschluklemmen und Anschlussklemmen R, S, T und U, spannungs-
Erdungsklemme V, W I8sen, Briicken isolationspriifer
herausnehmen
Anm.: Werte in (') gelten fur das 400V Gerét.
Anm.: Der Lebenszyklus der oben angegebenen Leistungsteile basiert auf Dauerbetrieb mit Nennlast. Er kann von den Umgebungsbedingungen abhéangen.
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7.4.6  Austausch von Bauteilen

Bauteilbezeichnung

Lebensdauer

Kommentar

Lufter

2-3 Jahre

Nach Absprache mit der lokalen LS-
Vertretung gegen ein neues Bauteil
austauschen.

Kondensator

5 Jahre

Bei der jahrlichen Inspektion
(Kapazitatsmessung) prifen. Nach
Absprache mit der lokalen LS-
Vertretung gegen ein neues Bauteil
austauschen.

Hat ein Kondensator im
Hauptstromkreis oder Steuerkreis eine
Kapazitat, die 85% oder weniger des
urspriinglichen Wertes betragt, sollte er
ausgetauscht werden.

Relais

Nach Absprache mit der lokalen LS-
Vertretung gegen ein neues Bauteil
austauschen.

Die Lebensdauer eines Bauteils hangt vom Bauteiltyp, der Umgebung und den Betriebsbedingungen ab.
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8.1 Optionsliste

Die iP5A-Baureihe ist fiir den Anschluss folgender Optionen ausgelegt.

32 -stellige Anzeige
Bedienteil LCD Daten mittels Bedienteil vom und zum Alle Geréte
Umrichter ubertragbar
Fernsteuerung Fernsteuerungs- | 2m, 3m und 5m langes Bedienteil-Kabel Option
kabel zur flexibleren Bedienung des Umrichters.
Ermoglicht rasches Beschleunigen /
Brems- Verzdgern des Motors, indem beim Bremsen
. widerstand Rickgewinnungsenergie in den Umrichter
Dynamische el . . Je nach
Bremse zu_ruckflleBt (genc_aratorlsc_he[ Betnel_n). Umrichterleistung
Wird Bremsen mit Energierlickgewinnung
DB-Einheit bendtigt, dann wird die DB-Einheit zusam-
men mit dem Bremswiderstand eingesetzt.
Kabelkanal- Kabelkanal fir | Zu installieren fir NEMA TYP-1- 15...90kW
Option NEMA TYPE 1 | Kapselung oder 1P20. (20...125PS)
DEVICENET-Kommunikationskarte Alle Baureihen
E DEVICENET (Option) (ab Software-\/1.0)
i PROFIBUS-Kommunikationskarte Alle Baureihen
PROFIBUS (Option). (ab Software-V1.0)
L.S485 LS485/MODBUS_RTU- Alle Baureihen
/MODBUS_RTU| Kommunikationskarte (Option) (ab Software-V1.0)
LonWorks Lonworks-Kommunikationskarte (Option) Alle Baureihen
. (ab Software-V1.0)
S CoEI1e Alle Baureihen
fiir externe  |BACNet BACNet-Kommunikationskarte (Option)
Kommunikation — (b Software-V'1.0)
MODBUS TCP MO[_)BUS_TCP-Kommun|kat|0nskarte Alle Baureihen
- (Option) (ab Software-V1.0)
Metasys_N2 Metasys_N2-Kommunikationskarte Alle Baureihen
- (Option). (ab Software-V1.0)
. . __— . Alle Baureihen
CCLink CCLink-Kommunikationskarte (Option). (ab Software-V/1.0)
N . Alle Baureihen
CANopen CANopen-Kommunikationskarte (Option). (ab Software-\/1.0)

Hinweis: Fir Details, siehe Anleitungen der einzelnen Optionen.
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8.2 Externe Optionen
8.2.1 Bedienteilabmessungen

1) LCD-Bedienteil (Gewicht: 140 g)
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8.2.2 Fernsteuerungskabel
Lange Beschreibung
2m Fernsteuerungskabel — 2m
3m Fernsteuerungskabel — 3m
5m Fernsteuerungskabel — 5m

8.2.3 Dynamische Bremseinheit (DB-Einheit)
Fur Details siehe Anleitung der jeweiligen DB-Einheit.
1) Modelle dynamischer Bremseinheiten

UL Umrichter Motorleistung DB-Einheit Grole
11 ... 15 kW (15 ... 20 PS) SV150DBU-2 Gruppe 1. Siehe 4)
200V- 18.5... 22 kW(25 ... 30 PS) SV220DBU-2 Abmessungen
Klasse 30... 37 KW (40 ... 50 PS) SV037DBH-2 Gruppe 2. Siehe 4)
. 45 ... 55 KW (60 ... 75 PS) SV037DBH-2, 2Set Abmessungen
Nicht UL 11... 15 KW (15 ... 20 PS) SV150DBU-4 | Gruppe L. Siehe 4)
typ 18.5... 22 kW (25 ... 30 PS) SV220DBU-4 Abmessungen
400V- - /39" 37 KW (40 ... 50 PS) SV037DBH-4 .
Klasse 45 ... 55 KW (60 ... 75 PS) Gruppe 2. Siehe 4)
SV075DBH-4 Abmessungen
75 kW (100 PS)
11..15kW (15 ... 20 PS) SV150DBU-2U
200V- 18.5... 22 kW (25 ... 30 PS) SVv220DBU-2 U
Klasse 30 ... 37 KW (40 ... 50 PS) SVv370DBU-2 U
45 ... 55 kW (60 ... 75 PS) SV550DBU-2 U
11.. 15 kW (15 ... 20 PS) SVv150DBU-4 U
18.5... 22 kW (25 ... 30 PS) SVv220DBU-4 U Gruppe 3. Siehe 4)
UL Typ 30 ... 37 KW (40 ... 50 PS) SV370DBU-4 U Abmessungen
45 ... 55 KW (60 ... 75 PS) SV550DBU-4 U
400V- 75 kW (100 PS) SV750DBU-4 U
Klasse 90...110 kW (125 ... 150 PS) SV550DBU-4, 2Set
132...160 KW (200 ... 250 PS) | SV750DBU-4, 2Set
220 kW (300 PS) SV750DBU-4, 3Set
280...315 kW (350 ... 400 PS) -
375...450 kW (500 ... 600 PS) -
2) Klemmenbelegung
- Gruppe 1. cm | oH G |21 N] P
- Gruppe 2: G| N |B2]PBL
- Gruppe 3: P N G |B1 |B2
Klemme Beschreibung Klemme Beschreibung
G Erdungsklemme N Mit Umrichterklemme N verbinden
B2 Brerm&iﬁéigng\?eggisnden P Mit Umrichterklemme P1 verbinden
Bl Brerm&iﬁéigng\}eggisnden CM Masseanschluss (mit OH verbinden)
N Mit Umrichterklemme N verbinden OH* U bertemperatur-Fehlerausgang
P Mit Umrichterklemme P1 verbinden (Open-Collector-Ausgang: 20mA, 27V DC)

= HINWEIS: Fir Details, sieche Anleitungen der dynamischen Bremseinheit (DB-Einheit).
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3) Anschlussplan fiir DB-Einheit und dynamischen Bremswiderstand
(bei Umrichtern mit 5.5...90kW/7.5...1925PS).

DB-Einheit
e [ Jeilez g2 Brems-
wider-
Bl stand
P1(+) P2(+)
3 —O/\ R(L1 U
Net ‘1’“ —O/\ S((LZ))
etzanschluss
) v
50/60 Hz —O T(L3) wW
cd®
Anschlussklemmen Beschreibung
des Bremswiderstands
Die Gerateklemmen nach Anschlussplan verdrahten.
B1, B2 Einen dynamischen Bremswiderstand mit den Klemmen B1 und B2 der
DB-Einheit verbinden.
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4) Abmessungen

® Gruppel

4-M5 Mounting

®

Dynamic Braking Unit

WIRING

p—

R verTer U

s v
(P2)
T N WO moror

52 pyamc
Bl BRAKING
UNIT

( g

e MAX 5=

O O O
OHT POWER RUN

185

192

3.5
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® Gruppe 2
(Einheit: mm)
80
2-05.5
[o o J—
Dynamic Braking Unit
@ RESET
O power
O o
Ow 2|8 &
O o
. LS
_@ _@
” 'ﬁ 'ﬁ =1 o e
—f = | W KX
| 80 |
! 123 | 27
! 130

1 (0000 Sy

8

I D]

]

|

75
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® Gruppe 3

(Einheit: mm)
4—M5 Mounting

| & < —] -
I
+ -
— —>
Dynamic Braking Unit = —
—> —>
— —>
—> | e—
—> | e—
= =
— —>
— —>
—> —>
— —>
& RUN —
& ont [ —
$ ocT N o —>
& For ~| @ — —
~ — —

WIRING [ — [—

5) Kontrollleuchten
Auf der Frontplatte der DB-Einheit befinden sich 3 Arten von Kontrollleuchten. Die rote Kontrollleuchte in der
Mitte zeigt die vorhandene Netzspannung an, und die griine Kontrollleuchte auf der rechten Seite zeigt den
Bremsvorgang an. Die griine Kontrollleuchte auf der linken Seite zeigt einen U bertemperaturfehler an.

*  Gruppe 1
Kontrolleuchte Beschreibung
OHT Wenn sich der Kiihlkdrper des Umrichters zu stgrk erhitzt und
(Griine die vorgegebene Temperaturschwelle tberschreitet, 1Gst der
LED) der U bertemperaturschutz aus,_und_dle OHT-LED I_euchtet,
nachdem das Signal der DB-Einheit abgeschaltet wird.
O O O POWER Die POWER-LED leuchtet, sobald am Umrichter die
OHT POWER RUN (Rote LED) Netzspannung anliegt, denn normalerweise ist sie mit dem
Umrichter verbunden.
RUN Die RUN-LED blinkt, wenn die DB-Einheit normal bei
(Griine LED) | generatorischem Betrieb des Motors arbeitet.

8-7



Kapitel 8 - Optionen

* Gruppe 3

Kontrolleuchte

Beschreibung

Diesen Schalter betétigen, um den OCT-Fehlerstatus

RESET zuriickzusetzen. Dadurch erlischt die OCT-LED.
Die POWER-LED leuchtet, sobald am Umrichter die
POWER Netzspannung anliegt, denn normalerweise ist sie mit dem
(GREEN) Umrichter verbunden.
RUN Die RUN-LED blinkt, wenn die DB-Einheit normal bei
(GREEN) | generatorischem Betrieb des Motors arbeitet.
Wenn sich der Kiihlkérper des Umrichters zu stark erhitzt und
die vorgegebene Temperaturschwelle Gberschreitet, 16st der
OHT (RED) der U bertemperaturschutz aus, und die OHT-LED leuchtet,
nachdem das Signal der DB-Einheit abgeschaltet wird.
U berstromfehlersignal. Flielt U berstrom durch die IGBTS,
OCT (RED)

wird das Laufsignal abgeschaltet, und die OCT-LED leuchtet.

Kontrolleuchte

Beschreibung

Die POWER-LED leuchtet, sobald am Umrichter die

POWER . L
(RED) Netz_spannung anliegt, denn normalerweise ist sie mit dem
Umrichter verbunden.
RUN Die RUN-LED blinkt, wenn die DB-Einheit normal bei
(GREEN) | generatorischem Betrieb des Motors arbeitet.
Wenn sich der Kiihlkorper des Umrichters zu stark erhitzt und
OHT die vorgegebene Temperaturschwelle Uiberschreitet, 16st der
(RED) der U bertemperaturschutz aus, und die OHT-LED leuchtet,
nachdem das Signal der DB-Einheit abgeschaltet wird.
OCT U berstromfehlersignal. FlieRt U berstrom durch die IGBTS,
(RED) wird das Laufsignal abgeschaltet, und die OCT-LED leuchtet.
FOT Die FOT-LED leuchtet, wenn U berstrom durch die Sicherung
(RED) flieRt und diese die Stromzufuhr unterbricht.

8.2.4 Dynamischer Bremswiderstand

1) Externer dynamischer Bremswiderstand
Bei SV-iP5A-Umrichtern ist werkseitig kein dynamischer Bremswiderstand im Netzteil eingebaut. Daher

sollten eine externe DB-Einheit und optional ein Widerstand installiert werden. Siehe nachfolgende Tabelle fir

weitere Details (%ED: 5%, Bremsdauer: 15 s). Wenn “Enable Duty” (%ED) auf 10% erhdht wird, ist ein
externer dynamischer Bremswiderstand flir doppelte Nennleistung zu verwenden.

g £l Arb_e|t§ge-_ 100 % Bremsmoment 150 % Bremsmoment
U angeschlos- s;:hwmdlgkelt
re | ey | om | Wl | Typ | onm | W] Ty
0.75/1 5%/15 s 200 100 TYPE 1 150 150 TYPE 1
15/2 5%/15 s 100 200 TYPE 1 60 300 TYPE 1
2213 5%/15 s 60 300 TYPE1 50 400 TYPE 1
3715 5%/15 s 40 500 TYPE 2 33 600 TYPE 2
3 55/75 5%/15s 30 700 TYPE 3 20 800 TYPE 3
0 75 /10 5%/15s 20 1000 TYPE 3 15 1200 TYPE 3
v 11/15 5%/15s 15 1400 TYPE 3 10 2400 TYPE 3
15/20 5%/15s 11 2000 TYPE 3 8 2400 TYPE 3
18.5/25 5%/15s 9 2400 TYPE 3 5 3600 TYPE 3
22/30 5%/15s 8 2800 TYPE 3 5 3600 TYPE 3
30/40 10%/65s 4.2 6400 - - - -
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Leistung des Arb_e|t§ge-_ 100 % Bremsmoment 150 % Bremsmoment
U angeschlos- sg:hwmdlgkelt
e ™ | om | ]| Ty | [ohm] | (W] | Ty
0.75/1 5%I/15 s 900 100 TYPE 1 600 150 TYPE 1
15/2 5%I/15 s 450 200 TYPE 1 300 300 TYPE 1
2213 5%I/15 s 300 300 TYPE 1 200 400 TYPE 1
3.7/5 5%I/15 s 200 500 TYPE 2 130 600 TYPE 2
55/75 5%/15s 120 700 TYPE 3 85 1000 TYPE 3
75/10 5%/15s 90 1000 TYPE 3 60 1200 TYPE 3
11/15 5%/15s 60 1400 TYPE 3 40 2000 TYPE 3
3 15/20 5%/15s 45 2000 TYPE 3 30 2400 TYPE 3
0 18.5/25 5%/15s 35 2400 TYPE 3 20 3600 TYPE 3
v 22 /30 5%/15s 30 2800 TYPE 3 20 3600 TYPE 3
30/40 10%/6s 16.9 6400 - - - -
37 /50 10%/6s 16.9 6400 - - - -
45/ 60 10%/6s 11.4 9600 - - - -
55/75 10%/6s 11.4 9600 - - - -
75/100 10%/6s 8.4 12800 - - - -
90/ 125 10%/6s 8.4 12800 - - - -
2) Abmessungen des dynamischen Bremswiderstands
. . Abmessungen [mm]

Umrichter Umrichter Typ B ™ T A B c
BR0400W150J SV 008iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W060J SV 015iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W050J SV 022iP5A-2 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0O600W033J SV 037iP5A-2 2 128 390 43 64 370 5
BR0800W020J SV 055iP5A-2 3 220 345 93 140 330 7.8
BR1200W015J SV 075iP5A-2 3 220 345 93 140 330 7.8
BR2400W010J SV 110iP5A-2 3 220 445 93 140 430 7.8
BR2400W008J SV 150iP5A-2 3 220 445 93 140 430 7.8
BR3600W005J SV 185iP5A-2 3 220 445 165 140 430 7.8
BR3600W005J SV 220iP5A-2 3 220 445 165 140 430 7.8
BR0400W600J SV 008iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W300J SV 015iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0400W200J SV 022iP5A-4 1 64 412 40 - 400 6.3
BR0600W130J SV 037iP5A-4 2 128 390 43 64 370 5
BR1000W085J SV 055iP5A-4 3 220 345 93 140 330 7.8
BR1200W060J SV 075iP5A-4 3 220 345 93 140 330 7.8
BR2000W040J SV 110iP5A-4 3 220 445 93 140 430 7.8
BR2400W030J SV 150iP5A-4 3 220 445 93 140 430 7.8
BR3600W020J SV 185iP5A-4 3 220 445 165 140 430 7.8
BR3600W020J SV 220iP5A-4 3 220 445 165 140 430 7.8
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* Typ 1 (Max. 400 Watt)

o
T

)THERMAL SENSE

\ 200+ 5

= o
@)

* Typ 2 (Max. 600 Watt)

*Typ 3

of[[e[fe
O [BL_P7 CcM Ba O
B (O D B
>

<1
5 (e
@ ®
=~ - f
s
=&
o
L | S
. *:\
ot

8-10




Chapter 8 - Options

8.2.5 Storspannungsfilter (ausgelegt fir frequenzgeregelten 400V-Motor)

Beim PWM-Umrichter (PulsWeitenModulierter Umrichter) entstehen an den Motoranschlussklemmen
Spannungsspitzen, die durch die Leitungskonstanten gegeben sind. Insbesondere beim 400V-Motor kdnnen
diese Spannungsspitzen die Isolierung zerstoren. Bei frequenzgeregelten 400V-Motoren sind folgenden
Malinahmen zu bertcksichtigen:

B Motorlisolierung verbessern

400V-Motoren sind mit einer verstarkten Isolierung zu verwenden. Dies gilt insbesondere fiir frequenzgeregelte
400V-Motoren. Spezielle vibrationsarme Motoren mit konstantem Drehmoment sind in frequenzgeregelter,
zweckbestimmter Ausflihrung zu verwenden.

B Spannungsspitzen am Umrichterausgang unterdriicken
Auf der Ausgangsseite des Umrichters ist ein Stérspannungsfilter anzuschlief3en, um die Spannung an den

Motoranschlussklemmen auf weniger als 850 V zu reduzieren.

B Anschluss

uVv,w

Umrichter

( Motor
\

H_/ \ v J

<5m <50m

Storspannungs-
filter

B Vorsichtsmalnahmen

Beim Anschluss des Filters die Eingangs-/Ausgangsseite kontrollieren.

Die Kabellange zwischen Umrichter und Filter darf nicht langer als 5 m sein.
Die Kabellange zwischen Filter und Motor darf nicht langer als 150 m sein.
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8.2.6 NEMA 1 Kabelbox (Option)

1) NEMA-1-Kapselung bei Anschluss mit Kabelbox

m Allgemeines

NEMA 1 Kabelbox: Dieser Bausatz ermdglicht die Wandmontage eines Umrichters ohne Grundplatte und
entspricht NEMA 1. Er ist zu montieren, um NEMA 1 fiir den offenen Geratetyp 15...90 kW einzuhalten.
Die Montage dieser Option bedeutet jedoch nicht, dass das Geréat dem gekapselten Typ 1 (UL-Norm)
entspricht. Dafir bitte den Gerétetyp 1 (UL-Norm) bestellen!

m Montage:

Schrauben Sie die Grundplatte ab und montieren Sie montieren Sie an dieser Stelle den Kabelbox-Bausatz,
indem Sie die Schrauben der Grundplatte verwenden.

2-950 235

8L6
78,5

N R B R

65 65 69,2
80 65 82,9
200,8 94,2
[Kabelbox filr iP5A 20...25 PS (15...18.5kW)]
3-950
=== e
—
80 80 1392
88 88 1525

B 1642

[Kabelbox fir iP5A 30...40 PS (22...30 kW)]
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152

90 5-922 16

i)
N
e

110

158.6

111
152

-
-
ay

7 4

180 15 14 x p7 = 98

2832.3

300 130

[Kabelbox fiir iP5A 50...75 PS (37...55kW)]

177

135
141
177

183.6

21,19

23.6
18

L JL

240 16 21 x p7 = 147

300 180

[Kabelbox fiir iP5A 50...75 PS (75...90kW) ]
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m Durchmesser der Bohrungen in der Kabelbox (in mm)

Bohrungsdurchmesser fir
. Steuerklemmenanschluss Gangige Leerrohrdurchmesser
Umrichter ” .
Bohrungsdurchmesser fur (in mm)
Leistungsklemmenanschluss
SV008...055iP5 24 16
A-2/4 24 16
24 16
VO75iP5A-2/4
SVO075iP5A-2/ 35 7
. 24 16
SV110iP5A-2/4 35 7
. 35 27
SV150iP5A-2/4 =0 1
. 35 27
SV185iP5A-2/4 =0 21
. 50 41
SV220iP5A-2/4 =0 A1
50 41
V300iP5A-2/4
SV300iP5A-2/ =0 m
22 16
V370iP5A-2/4
SV370iP5A-2/ =1 11
SV450iP5A-2/4 22 16
51 41
. 22 16
SV550iP5A-2/4
51 41
22 16
SV750iP5A-2/4
! 76 63
22 16
VI00iP5A-2/4
SV900iP5A-2/ 76 63

@ Hinweis: Wéahlen Sie die richtige GroRe der Kontermutter; die Buchse muss dem
Leerrohrdurchmesser entsprechen.
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9.1 Einflhrung

Ein Umrichter kann durch das Ablaufprogramm der SPS oder ein anderes ibergeordnetes Mastermodul
gesteuert und Uberwacht werden. Antriebe oder andere Slave-Geréate kdnnen an einem Multi-Drop-System im
RS485-Netzwerk angeschlossen werden und durch eine einzelne SPS oder einen Einzelrechner gesteuert und
tiberwacht werden. Die Einstellung der Parameter ist iber PC mdglich.

9.1.1 Features
Umrichter kénnen problemlos in der Fabrikautomation verwendet werden, denn Betrieb und U berwachung sind
durch das Anwenderprogramm maoglich.

* A nderung und U berwachung der Parameter ist iiber PC moglich.
(z.B.: Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit, Sollfrequenz, etc.)
* RS485-Schnittstellentyp:
1) ermdglicht die Kommunikation des Antriebs mit anderen Rechnern;
2) ermdglicht den Anschluss von 31 Antrieben an ein Multi-Drop-System;
3) stérungsunempfindliche Schnittstelle.

9.1.2 Anschlussschema fur die Kommunikation Uiber RS232/485 zwischen Umrichtern und PC / SPS

RS-232C/485
Schnitstellen-

konverter oder Umrichter Umrichter Umrichter
USB485 F#1 #2 #n
PC
‘. ‘. Repeater

* REPEATER sind nicht zwingend erforderlich, verbessern aber die Kommunikation tber langere Strecken
oder in einer Umgebung starker elektromagnetischer Stérungen.

9.1.3 Vor der Installation

Vor der Installation und Inbetriebnahme miissen Sie diesen Teil der Anleitung gut durchgelesen und verstanden
haben. Andernfalls kdnnen Verletzungen oder materielle Schéaden die Folge sein.
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9.2 Spezifikation

9.2.1 Leistungsspezifikation

Punkt

Spezifikation

U bertragungsform

Busmethode, Multi-Drop-System

Umrichtertyp

SV-iP5A

Max. Anzahl Umrichter

Max. 31

U bertragungslange

Max. 1200m (empfohlen bis 700m)

Empfohlenes Kabel

0.75mm2(12AWG), abgeschirmte verdrillte Leitungen
(Shielded Twisted Pair)

9.2.2 Hardware-Spezifikation

Punkt Spezifikation
Anschluss Die Klemmen C+, C-, CM der Steuerklemmleiste verwenden
Spannungs- Muss von der Spannungsversorgung des Umrichters isoliert sein
versorgung

9.2.3 Kommunikationsspezifikation

Punkt

Spezifikation

Kommunikations-
geschwindigkeit

19 200/ 9600 / 4800 / 2400 / 1200 bps konnen gewahlt werden

Kommunikationssystem

Halbduplexbetrieb

Zeichensatz ASCII (8 bit)
Anzahl Stopbits 1

Anzahl Prifbytes 2

(CRC16)

Paritétskontrolle? Keine

Protokollfunktionen

Parameter lesen/schreiben, tberwachen, Parameter puffern/ausfihren,
senden

9.2.4  Anschluss

@ Anschluss der Kommunikationsleitung

1) Verbinden Sie die RS485-Kommunikationsleitung mit den Klemmen C+, C- und CM auf der
Steuerklemmleiste des Umrichters.

2) Verbinden Sie Klemme CM von Umrichter zu Umrichter, um die Kommunikation zu stabilisieren.
3) Prifen Sie den Anschluss und schalten Sie den Umrichter EIN.

4) Ist die Kommunikationsleitung korrekt angeschlossen, dann stellen Sie die kommunikationsbezogenen

Parameter wie folgt ein.

5) Installieren Sie einen Repeater, wenn die Kommunikationsgeschwindigkeit verbessert werden soll oder eine

Kommunikationsleitung lénger als 1200mm verwendet wird. Ein Repeater ist notwendig, um die
Kommunikationsqualitat in einer Umgebung starker elektromagnetischer Stérungen zu verbessern.
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@] Kommunikationsparameter

Code Anzeige Bezeichnung Einstellwert Einheit | Werkseinstell.
DRV 03 Drive mode Laufbefehls- Int. 485 Fx/Rx-1
quelle
DRV_04 Freq mode Frequenz- Int. 485 KeyPad-1
Sollwertquelle
Laufbefehls- KeyPad
DRV _91 Drive mode2 quelle 2 Fx/Rx-1 Fx/Rx-1
Fx/Rx-2
Frequenz- KeyPad-1
sollwertquelle 2 KeyPad-2
V1
DRV_92 Freq mode2 V1S KeyPad-1
I
V1+l
Pulse
Programmier-
1/0_20...27 M1 ... M8 bare digitale Main-drive
Ausgéange
110_90 Inv No Unrichter- 1..250 1
- nummer
Kommunika- 1200 bps
tionsgeschwin- 2400 bps
1/10_91 Baud rate digkeit 4800 bps 9600 bps
9600 bps
19200 bps
Betriebsverhal-
ten bei Verlust None
1/0_92 COM Lost Cmd . FreeRun None
- des Kommuni-
. . Stop
kationssignals
Wartezeit nach
1093 | COMTimeour | erlustdes 0.1...120.0 s 10
Kommunika-
tionssignals
110_94 Delay Time Quittungs- 1..1200 ms 5
verzugszeit
9.3 Betrieb

9.3.1 Inbetriebnahmeschritte
1) Prufen Sie den korrekten Anschluss des PC und des Umrichters.
2) Schalten Sie den Umrichter EIN. Schlielen Sie aber die Last erst an, wenn eine stabile Kommunikation

zwischen PC und Umrichter sichergestellt ist. Starten Sie das Betriebsprogramm des Umrichters vom PC aus.
3) Der als Master agierende PC hat keine RS485-Schnittstelle. Fir die Kommunikation ist ein RS232/485-
Konverter notwendig.

Wird ein RS232/485-Konverter verwendet, dann wird die Kommunikation beim Senden/Empfangen verzdgert.
Tritt eine starke VVerzdgerung auf, so ist der Wert des Parameters 1/0-94 [Quittungsverzugszeit] zu erhéhen und
der Kommunikationsvorgang zu wiederholen.
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4) Das Parametrieren und Anzeigen des Umrichters im Betrieb erfolgt Uber das Betriebsprogramm des

Umrichters.

5) Wenn die Kommunikation gestort ist, siehe Kapitel 13.8 ,,Fehlerdiagnose*.

6) Als Betriebsprogramm fur den Umrichter kann das von LS Industrial Systems mitgelieferte

Anwenderprogramm ,,DriveView* verwendet werden.

7) Schalten Sie den Schalter J3 des Umrichters EIN, um den Abschlusswiderstand fiir den Netzwerkabschluss

anzuschlieRen.

* Verbinden Sie die Kommunikationsleitung mit den Klemmen C+, C-, CM der Steuerklemmleiste.
Beachten Sie unbedingt die Polaritat (+, -).

* Maximal 31 Umrichter kénnen angeschlossen werden.

9.4 Kommunikationsprotokoll (RS485)

Die RS485-Schnittstelle ist so konfiguriert, dass der PC oder die SPS als Master und der Umrichter als Slave
agieren.

Der Umrichter antwortet auf die Schreib-/Lese-Anforderungen des Masters. Wenn der Master eine
Schreibanforderung an die Umrichteradresse 255 sendet, fiihren alle Umrichter eine Schreiboperation durch,
antworten jedoch nicht mit ACK (Quittung). So kénnen mehrere Umrichter gleichzeitig tber die RS485-
Schnittstelle angesteuert werden.

Master Anforderungs-
rahmen ~
Slave 1/0 94 Antwortrahmen
(Umrichter) [Quittungsverzugszeit]

9.4.1 Standardformat
1) Befehlsnachricht (Anforderung):
ENQ Umrichter-Nr. | Befehl | Nutzdat. | Summe | EOT

2
Bytes

1 Byte 2 Bytes 1 Byte | n Bytes 1 Byte

* Normale Antwort (Quittung ,,ACK*):
ACK | Umrichter-Nr. | Befehl | Nutzdat. | Summe | EOT
n*4 2

Bytes Bytes

1 Byte 2 Bytes 1 Byte 1 Byte

* Negative Antwort (Keine Quittung ,,NAK®):
NAK Umrichter-Nr. | Befehl | Nutzdat. | Summe | EOT

2
Bytes

1 Byte 2 Bytes 1 Byte | 2 Bytes 1 Byte

2) Beschreibung:

* Der Anforderungsrahmen beginnt mit “ENQ” und endet mit ,,EOT*.

* Der Nachrichtenrahmen mit einer normalen Antwort beginnt mit “ACK” und endet mit ,,EOT*.

* Der Nachrichtenrahmen mit einer negativen Antwort beginnt mit “NAK” und endet mit ,,EOT*.

* “Umrichter-Nr.” ist die Nummer des Umrichters und wird im ASCII-HEX Format als 2-Byte Code
tbertragen.

(ASCII-HEX: die Basis des Hexadezimalsystems ist 16; der Zeichenvorrat umfasst die Ziffern 0 ... 9 und
die Buchstaben A ... F.
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* Befehl: in GroRbuchstaben (bei Verwendung von Kleinbuchstaben erscheint Fehler ,,IF<).

Zeichen ASCII-HEX Befehl
‘R’ 52(16) Lesen
‘W’ 57 16) Schreiben
‘X 5816) U berwachungserfassung anfordern
Y’ 5916 U berwachungserfassung durchfihren

® Nutzdaten: ASCII dez—hex

Wenn z.B. der Datenblockteil ‘Nutzdaten' die Dezimalzahl 3000 enthalt:

300000y — 0° "B’ "B’ *8”15) — 30016) 42016) 42016 38016)

® GroRe der Ein-/Ausgangspuffer des Empféangers bzw. Senders:
Empfangen= 39 Byte, Senden=44 Byte

® Puffer der U berwachungserfassung: 8 Datenworter

® Summe: kontrolliert, ob Kommunikationsfehler vorliegt

Summe = die niederwertigsten 8 Bits des Datenblockteils '‘Umrichter-Nr. + Befehl + Nutzdaten' im

ASCII-HEX Format
z.B.: Anforderung zum Lesen einer Adresse aus Adresse ,,9000

Umrichter Nummer der zu
ENQ NI Befehl Adresse lesenden Adresse Summe EOT
05(16) 5‘01” GGRﬂ’ 469000’5 6‘1” G‘ADﬂ’ 04(16)
1 byte 2 bytes 1 byte 4 bytes 1 byte 2 bytes 1 byte

Summe — ‘O’ + Gl’ + ’R’ + ‘9’ + ‘0’ + ‘0’ + ‘0’ + 61,
= 3006) + 316) + 5216) + 396) + 300s) + 30(16) + 30(16) + 31ag)
= 1AD(6) (Summe enthélt nicht die Werte von ENQ/ACK/EQT)

9.4.2 Detailliertes Kommunikationsprotokoll
1) Leseanforderung: Anforderung zum sequentiellen Lesen von 'n' Datenwoértern aus der Adresse ,,XXXX*
ENQ I Befehl Adresse Anza'hl Summe EOT
Nr. Datenwarter
05(16) 9}} A’.’“ “R” “XXXX” “1”7...“8”=n “XX” 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 4 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte
Gesamte Anzahl Bytes = 12
Die in Anfiihrungszeichen gesetzten Werte entsprechen jeweils einem Zeichen.
1.1) Normale Antwort (Quittung ,,ACK*)::
ACK Umrichter Nr. Befehl Nutzdaten Summe EOT
06(16) “01” ... “FA” “R” “XXXX” “XX” 0416)
1 Byte 2 Byte 1 Byte N * 4 Byte 2 Byte 1 Byte
Gesamte Anzahl Bytes =7 * n * 4 = Max. 39
1.2) Antwort mit ,,NAK* (keine Quittung):
NAK Umrichter Nr. Befehl Fehlercode Summe EOT
155 “01” ... “FA” “R” Cok A “XX” 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9
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2) Schreibanforderung:

ENCI ML T I AL summe | EOT | EOT
Nr. Datenworter
05(16) ‘(‘)PI‘A” “W” “XXXX” “1,3 . “8” — n XX?’(X b “XX” 04(16)
1
1 Byte 2 Byte 1 Byte 4 Byte 1 Byte n*4 Byte | 2 Byte
Byte
Gesamte Anzahl Bytes =12 + n * 4 = max. 44
2.1) Normale Antwort (Quittung ,,ACK*):
ACK Umrichter-Nr. Befehl Nutzdaten Summe EOT
0616) “01” ... “FA” “W” “XXXX...” “XX” 045)
1 Byte 2 Byte 1 Byte n* 4 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes=7 +n*4=Max. 39

Hinweis: Antwortet der Umrichter erstmalig mit ACK (Quittung) auf eine Schreibanforderung vom PC,
dann werden die letzten Daten mit zurlickgesendet. Ab dem zweiten Sendevorgang werden die aktuellen
Daten empfangen.

2.2) Negative Antwort (keine Quittung ,,NAK®):

NAK Umrichter-Nr. Befehl Fehlercode Summe EOT
15(16) 5‘017’ . GGFA” GGW” 6‘**77 65XX7’ 04(16)
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9

3) U berwachungserfassung anfordern:
Dies ist sinnvoll, wenn standige Parameteriiberwachung und Datenaktualisierung erforderlich sind.
Anforderung zur parallelen Erfassung von 'n' Adressnummern

ENQ Umrichter-Nr. Befehl | Anzahl Datenworter | Adresse Summe EOT
05(16) “01” ... “FA” “X” “17 ... “8”=n “XXXX.. | XX 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 1 Byte n*4Byte | 2Byte | 1Byte
Gesamte Anzahl Bytes = 8 + n * 4 = max. 40
3.1) Normale Antwort (Quittung ,,ACK®):
ACK Umrichter-Nr. Befehl Summe EOT
0616 “01” ... “FA” “X” “XX” 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte
Gesamte Anzahl Bytes = 7
3.2) Antwort mit ,,NAK* (keine Quittung):
NAK Umrichter-Nr. Befehl Fehlercode Summe EOT
150¢) “01” ... “FA” “X” kxR “XX” 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte
Gesamte Anzahl Bytes =9
4) Ausfiihrung der U berwachungserfassung anfordern:
Anforderung zum Lesen der von der U berwachungserfassung erfassten Adresse.
ENQ Umrichter-Nr. Befehl Summe EOT
05016) “01” ... “FA” “Y” “XX” 0416
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes = 7
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4.1) Normale Antwort (Quittung ,,ACK*):

ACK Umrichter-Nr. Befehl Nutzdaten Summe EOT
06/15) “01” ... “FA” “y” “XXXX...” “XX” 0416)
1 Byte 2 Byte 1 Byte n* 4 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =7 + n * 4 = Max 39
4.2) Negative Antwort (keine Quittung ,NAK®):

NAK Umrichter-Nr. Befehl Fehlercode Summe EOT
15(16) “01” . “FA” “Y” “**” “XX” 04(16)
1 Byte 2 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 1 Byte

Gesamte Anzahl Bytes =9

* Die Anforderung der U berwachungserfassung muss erfolgen, bevor die Ausfithrung der

U berwachungserfassung angefordert wird. Wird die Netzspannung des Umrichters abgeschaltet, dann wird
die U berwachungserfassung geléscht; d.h. bei Einschalten der Netzspannung ist die Anforderung der

U berwachungserfassung zu widerholen.

5) Fehlercode

RaLlls Beschreibung
code
IF ILLEGAL FUNCTION (Unzulassige Funktion)
Wenn der Master einen Code sendet, der vom Funktionscode (R, W, X,
Y) abweicht.

1A ILLEGAL ADDRESS (Unzulassige Adresse)

- Wenn die Parameteradresse nicht vorhanden ist

ID ILLEGAL VALUE (Unzuléssiger Wert)

- Wenn bei einer Schreibanforderung ("W'=Write) der Datensatz einen
Wert auBerhalb des zulassigen Wertebereichs flr einen bestimmten
Umrichterparameter enthalt.

WM WRITE MODE ERROR (Schreibbetrieb unzulassig)

- Wenn bei einer Schreibanforderung die angeforderten Daten nicht
geandert (Uberschrieben) werden kdnnen, z.B. Nur-Lese-Parameter oder
wahrend des Betriebs nicht einstellbare Parameter.
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9.5 Liste der Parametercodes
<Allgemeiner Bereich>: Bereich, der unabhangig vom Umrichtermodell zugénglich ist (L=Lesen, S=Schreiben)

Adresse Parameter Faktor |Einheit| L/S Datenwert
0x0000 Umrichtermodell L [9:SV-iP5A
0: 0.75kW(1PS) 1: 1.5kW(2PS)
2: 2.2kW(3PS) 3: 3.7kW(5PS)
4: 5.5kW(7.5PS), 5: 7.5kW(10PS),
6: 11kW(15PS), 7: 15kW(20PS),
8: 18.5kW(25PS), 9: 22kW(30PS),
0x0001 Umrichterleistung L A: 30kW(40PS), B: 37kW(50PS),
C: 45kW(60PS), D: 55kW(75PS),
E: 75kW(100PS) F: 90kW(125PS)
10: 110kW(150PS) 11: 132kW(200PS)
12: 160kW(250PS) 13: 220kW(300PS)
14: 280kW(350PS) 15: 315kW(400PS)
16: 375kW(500PS) 17: 450kW(600PS)
Umrichter-Eingangsspannung 0 : 220V-Klasse
0x0002 Ll : 400v-Klasse
. (Ex) 0x0100 : Version 1.00
0x0003 Software-Version L )
0x0101 : Version 1.10
0x0005 Sollfrequenz 0.01 Hz |L/S
BIT 0: Stop (S)
BIT 1: Vorwartslauf (F)
L/S BIT 2: Rickwartslauf (R)
BIT 3: Fehler zuriicksetzen (0->1)
BIT 4: Not-Halt
BIT 5: Nicht verwendet
BIT 6, BIT 7: START/STOP-Befehlsquelle
. 0(Klemme), 1(Bedienteil, 2(Option) 3(RS485)
0x0006 La“fbieh' (?p“on) BIT 8 ...14: Sollfrequenz
(Anm. 1) 0 ... 16: Festfrequenzen/-drehzahlen (0, 2...16)
17 ... 19: Gespeicherte Freq. (Oben/Unten, O/U
L [Null)
20 ... 21: Reserviert
22 ... 25: Analog (V1, V1S, I, V1I)
26: Impuls; 27: Subboard; 28: RS485
29: Option; 30: Jog; 31: PID
BIT 15: gesetzt bei Netzwerkfehler
0x0007 Beschleunigungszeit 0.1 s |L/S
0x0008 Verzdgerungszeit 0.1 s |L/S
0x0009 Ausgangsstrom 0.1 A L
0x000A Ausgangsfrequenz 0.01 Hz | L
0x000B Ausgangsspannung 1.0 V L
0x000C | Zwischenkreisgleichspannung | 1.0 V L
0x000D Ausgangsleistung 0.1 kw | L
BIT 0: Stopp
0x000E Umrichter-Betriebsstatus L BIT L Vorwartslauf

BIT 2: Ruckwartslauf

BIT 3: Fehlerausgabe
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Adresse

Parameter

Faktor

Einheit

L/S

Datenwert

0x000E

Umrichter-Betriebsstatus

BIT 4: Beschleunigen
BIT 5: Verzogern
BIT 6: Drehzahl erreicht

BIT 7: Gleichstrombremsung
BIT 8: Stillsetzen

Bit 9: Nicht verwendet
BIT10: Bremse O ffnen

BIT11: Vorwartslaufbefehl
BIT12: Ruckwartslaufbefehl
BIT13: REM. R/S (RS485, OPT)
BIT14: REM. Freq. (RS485, OPT)

0x000F

Fehlerinformation

BIT0: OCT1

BIT 1: OV (U berspannungsfehler)

BIT 2: EXT-A

BIT 3: BX

BIT4:LV

BIT 5: RESERVE

BIT 6 : GF (Erdschluss an Ausgangsklemmen)
BIT 7: OHT (Umrichter U bertemperatur)
BIT 8: ETH (Motor U bertemperatur)
BIT 9: OLT (U berlastfehler)

BIT10: Hardwaredialogfehler

BIT11: RESERVE

BIT12: OCT2

BIT13: OPT (Optionsfehler)

BIT14 : PO (Phasenverlust am Ausgang)
BIT15: IOLT (Umrichter U berlastfehler)

0x0010

Status der
Eingangssignalanschliisse

BIT 0: M1
BIT1: M2
BIT 2: M3
BIT 3: M4
BIT 4: M5
BIT5: M6
BIT 6 : M7
BIT 7: M8
BITS: -

BITO: -

BIT10: -

0x0011

Status der
Ausgangssignalanschliisse

BIT 0: AUX1
BIT 1: AUX2
BIT 2 : AUX3
BIT 3: AUX4
BIT4: -
BITS5: -
BIT6: -
BIT 7 : 30AC

0x0012

V1

0..10v
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Adresse Parameter Faktor |Einheit| L/S Datenwert
0x0013 V2 0..10v L

0x0014 | 0"'i0m L

0x0015 Drehzahl L

0x001A Anzeige der Einheit L 0:Hz 1:min?

0x001B Polzahl L

0x001C Kommission-Version L

Anm. 1) Genaue Beschreibung der allgemeinen Bereichsadresse 0x0006

Bit | Wert R/W | Bezeichnung Beschreibung
0 0x01 R/W  [Stopp Einen Stoppbefehl iber RS485-Schnittstelle ausgeben (0->1)
1 0x02 RIW Vorwartslauf (Eoinff)VorWértslaufbefehl Uber RS485-Schnittstelle ausgeben
9 0x04 RIW RickwartslauflEinen Riickwartslaufbefehl liber RS485-Schnittstelle
ausgeben (0->1)
3 0x08 RIW Feh!er Einen Fehlerriicksetzbefehl Giber RS485-Schnittstelle
zuruicksetzen fausgeben (0->1)
4 0x10 RIW Not-Halt Einen Not-Halt-Befehl Giber RS485-Schnittstelle ausgeben
(0->1)
5 Nicht Nicht verwendet
\verwendet
6..7 R Laufbefehl  |0(Klemme), 1(Bedienteil, 2(Option), 3(RS485)
IA. Wenn der Laufbefehl Giber Klemmleiste, Bedienteil oder
Optionsboard gegeben wird
0: DRV-00, 1: Nicht verwendet;
2 : Festdrehzahl 1; 3 : Festdrehzahl 2;
4 : Festdrehzahl 3;
5 : Festdrehzahl 4; 6 : Festdrehzahl 5;
7 : Festdrehzahl 6;
8 : Festdrehzahl 7; 9 : Festdrehzahl 8;
10 : Festdrehzahl 9;
11: Festdrehzahl 10; 12 : Festdrehzahl 11;
814 R Frequenz- 13 : Festdrehzahl 12;
Sollwert 14: Festdrehzahl 13; 15 : Festdrehzahl 14;
16 : Festdrehzahl 15;
17 :Oben; 18: Unten; 19: Oben/Unten Null
20...21 : RESERVE
22 1 V1, 23 : V1S, 241, 25:V1+l
26 : Impuls
27 : Subboard
28 : RS485
29 : Optionsboard
30 : Jog-Betrieb
31 : PID-Regelung
15 | 0x8000 R Netzwerkfehler] Netzwerkstorung

9-10
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9.5.1 iP5A-Signalzustandsdiagramme fiir die in Adresse E festgelegten Betriebszustande

Ausgangsfrequenz

Vorwartslaufbefehl
Ruckwartslaufbefehl
Beschleunigen
Verzogern

Drehzahl erreicht
Stillsetzen

Stopp

Vorwartslauf
Ruckwartslauf

< iP5A-Adressenbelegung nach Parametergruppen >

>

[ ]

| |

[ ]

]

DRV 9100 - 91FF
FU1 9200 — 92FF
FU2 9300 — 93FF

1/0 9400 - 94FF
EXT 9500 - 95FF
COM 9600 - 96FF
APP 9700 - 97FF

Vorgabe einer Adresse, um via RS485 auf den Parameter zuzugreifen: vom Umrichter zugewiesener Bereich +

von der Parametergruppe belegter Adressbereich + Parametercode (Hex).

Um z.B. den Inhalt von 1/0-93 [Wartezeit nach Verlust des Kommunikationssignals] abzufragen, ist eine
Leseoperation an der Adresse 0x945D auszufiihren.

9-11
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9.6 Fehlersuche
Bei Storungen in der RS485-Kommunikation gehen Sie bitte nach folgendem Flussdiagramm vor.

Die Satus-LEDs (TXD,

RXD) blinken nic ht

Ja

Ist die Sromversorgung
Sromversorgung des Konverters
des R®232/485- Nein——»  einschalten

Konverters

) (sSehe Konverter-
eingeschaltet?

Anleitung)
Ja <
Snd Umrichter .
und Konverter ) AnSC hluss prifen
komekt Nein——— (sehe Konverter-
angeschlossen? Anleitung)
<
Lauft das Das FC-

Kommunikations-
programm auf
dem PC?

Nein———» Kommunikations-
programm starten

A

Ja

gnd die Ports

Taste FLO
korrekt eingestellt?

dricken und
komigieren

Nein————p

9-12
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Snd die Btraten (bps)
von Umric hter und PC
aufeinander
abgesimmt?

Nein—— p»

In 1/0-91 die
Bitraten von
Umrichter und PRC
auf denselben
Wert einstellen

Istdas
Datenformat des
Anwendemprogramms
komekt?

Nein—— |

Anwendempogramm
korrigieren und ans
Kommunikations-
p otokollanpassen

gnd SatusLEDsauf
der Seuerkare
ausgeschaltet?

Gibtes
einen Fehler
am PC?

‘Ja Nein
i A
Ja Zugand des Den Handler
PC Ubemriifen lontakieren
ENDE <

N
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9.7 ASCII-Tabelle

Zeichen ASCII Zeichen ASCII Zeichen ASCII
hex hex hex

A 41 q 71 @ 40
B 42 r 72 [ 5B
C 43 S 73 \ 5C
D 44 t 74 ] 5D
E 45 u 75 5E
F 46 % 76 5F
G 47 w 77 60
H 48 X 78 { 7B
I 49 y 79 | 7C
] 4A yA 7A > 7D
K 4B 0 30 7E
L 4C 1 31 BEL 07
M 4D 2 32 BS 08
N 4E 3 33 CAN 18
(0] 4F 4 34 CR oD
P 50 5 35 DC1 11
Q 51 6 36 DC2 12
R 52 7 37 DC3 13
S 53 8 38 DC4 14
T 54 9 39 DEL 7F
U 55 Leerzeichen 20 DLE 10
V 56 ! 21 EM 19
w 57 " 22 ACK 06
X 58 # 23 ENQ 05
Y 59 $ 24 EOT 04
Z 5A % 25 ESC 1B
A 61 & 26 ETB 17
B 62 ' 27 ETX 03
C 63 ( 28 FF 0C
D 64 ) 29 FS 1C
E 65 * 2A GS 1D
F 66 + 2B HT 09
G 67 , 2C LF OA
H 68 - 2D NAK 15
I 69 . 2E NUL 00
] 6A / 2F RS 1E
K 6B : 3A S1 OF
L 6C ; 3B SO OE
M 6D < 3C SOH 01
N 6E = 3D STX 02
0] 6F > 3E SuUB 1A
P 70 ? 3F SYN 16

us 1F

VT 0B

9-14




KAPITEL 10 - ANHANG A - UL-KENNZEICHNUNG

1. KURZSCHLUSSLEISTUNG

Ihr Frequenzumrichter ist geeignet flr Verwendung in einem Stromkreis, dessen Kurzschlussstrom einen
Effektivwert entsprechend der Tabelle 1 nicht Uberschreitet (bei symmetrischer Belastung und einer Spannung
von max. 240 V bei Umrichtern bis 240 V Netzspannung bzw. max. 480 V bei Umrichtern bis 480 V

Netzspannung).

Tabelle 1: Kurzschlussstrom-Effektivwerte fiir die iP5A-Baureihe

Umrichter Effektivwert
SVO055iP5A-2, SV055iP5A-4, SV075iP5A-2, SV075iP5A-4, SV110iP5A-2,
SV110iP5A-4, SV150iP5A-2, SV150iP5A-4, SV185iP5A-2, SV185iP5A-4,
SV220iP5A-2, SV220iP5A-4, SV300iP5A-2, SV300iP5A-4, SV370iP5A-4,
SV450iP5A-4, SV550iP5A-4, SV750iP5A-4, SV900iP5A-4, SV1100iP5A-4,
SV1320iP5A-4, SV1600iP5A-4, SV2200iP5A-4, SV2800iP5A-4, SV3150iP5A-4,
SV3750iP5A-4, SV4500iP5A-4

100 000 A

2. KURZSCHLUSSSICHERUNG/SCHUTZSCHALTER

Verwenden Sie nur Vorsicherungen der Klasse H oder K5 gemal? UL-Liste und Schutzschalter gemald UL-Liste.
Hochstzulassiger Nennstrom und Spannung der vorgeschalteten Sicherung und des Schutzschalters: siehe
untenstehende Tabelle.

Netz- | Motor- Externe Sicherung | Schutzschalter Interne Sicherung
?ﬁ;ng- Ie[llituW]ng Umrichtermodell St['r:‘]m Sp{an. St['r:]m Sp{an. Strom [A] SFE?;]m' Hersteller Umrichternummer
5.5 SV055iP5A-2 40 500 50 230
7.5 SVO075iP5A-2 60 500 60 230
200... 771 [ Sv110IPSA2 | 80 | 500 | 100 | 230
(2236%\\/’ 15 | SVIs0iP5A2 | 100 | 500 | 100 | 230
Klasse) 18.5 SV185iP5A-2 125 500 225 230
22 SV220iP5A-2 150 500 225 230
30 SV300iP5A-2 200 500 225 230
5.5 SV055iPS5-4 20 500 30 460
7.5 SVO075iP5A-4 30 500 30 460
11 SV110iPS5-4 40 500 50 460
15 SV150iP5A-4 60 500 60 460
18.5 SV185iP5A-4 70 500 75 460
22 SV0220iP5A-4 80 500 100 460
30 SV0300iP5A-4 100 500 125 460
37 SV0370iP5A-4 125 500 125 460 160 660 Hinode 660GH-160SUL
380 | 45 SV0450iP5A-4 150 500 150 460 160 660 Hinode 660GH-160SUL
480V 55 SV0550iP5A-4 175 500 175 460 200 660 Hinode 660GH-200SUL
(400V-| 75 SV0750iP5A-4 250 500 225 460 250 660 Hinode 660GH-250SUL
Klasse) | 90 | SV0900iP5A-4 | 300 | 500 | 300 | 460 315 660 Hinode 660GH-315SUL
110 | SVO01100iP5A-4 350 700 400 460 200x2P 660 Hinode 660GH-200SULx2P
132 | SV01320iP5A-4 400 700 500 460 250%2P 660 Hinode 660GH-250SULx2P
160 | SV01600iP5A-4 450 700 600 460 315%2P 660 Hinode 660GH-315SULx2P
220 | SV02200iP5A-4 700 700 800 460 250%3P 660 Hinode 660GH-250SULx3P
280 | SV02800iP5A-4 800 700 1000 | 460 315%3P 660 Hinode 660GH-315SULx3P
315 | SVO03150iP5A-4 900 700 1000 | 460 800 690 Ferraz 6.9URD32TTF0800
375 | SV03750iP5A-4 | 1000 700 1200 | 460 900 690 Ferraz 6.9URD32TTF0900
450 | SV04500iP5A-4 | 1200 700 1200 | 460 1000 690 Ferraz 6.9URD32TTF1000




3. UBERLASTUNGSSCHUTZ
IOLT: Umrichter-U berstromschutz lést aus, wenn min. 1 Minute lang 110% des Umrichter-Nennstroms flieft.

OLT : Der Umrichter schaltet die Ausgangsspannung ab, wenn der Ausgangsstrom fur die Dauer der
Fehlerausloseverzogerungszeit Uber der Fehlerausléseschwelle liegt. Die U berlastschutzfunktion (OLT) ist
eingeschaltet, wenn FU1-66 [Fehler auslsen bei Uberlast Ja/Nein] auf ,,Yes* (Ja) gesetzt ist; der

U berlastungsschutz 16st aus, wenn der Ausgangsstrom wahrend einer Fehlerausléseverzégerungszeit von 60 s
(eingestellt in FU1- 68) eine Stérke von 120 % der Fehlerausldseschwelle (FU1-67) hat.

4. BERDREHSCHUTZ
Die Baureihe hat keinen U berdrehschutz.

5. FELDANSCHLUSSKLEMMEN
1) Nur Kupferleitungen ausgelegt fir 600 V und 75 °C verwenden

2) Anzugsmoment fir die Leistungsklemmen

Umrichterleistung Sl?ﬁ?ngﬁt Schraubenanzugsmoment Leitungsquzerschitt
[kw] mm
schraube kg-cm RST UV.W
55 M4 7.1...12.2 55 55
7.5 M5 8 8
Klasse 185 M6 30.6 ... 38.2 38 38
22 M8 38 38
55 M4 3.5 3.5
7.5 M4 7.1..12.2 35 3.5
11 M4 5.5 5.5
15 M6 8 8
18.5 M6 30.6...38.2 14 14
22 M8 22 22
37 M8 38 38
45 M8 67.3..87.5 38 38
400V- 55 M8 38 38
Klasse 75 M10 60 60
110 M12 100 100
132 M12 100 100
220 M12 200 200
280 M12 250 250
315 M12 325 325
375 M12 182.4...215.0 2x200 2x200
450 M12 2x250 2x250

Klemmenschrauben mit Nennanzugsmoment festziehen! Lockere Schrauben kénnen Kurzschlisse oder Stérungen verursachen.

Zu fest angezogene Schrauben kénnen die Klemmen beschadigen und ebenfalls Kurzschliisse und Stérungen verursachen.

3) Bei Umrichtern vom Typ 7.5...11kW 240V sind die Netzanschlussklemmen (R, S. T) und die
Motoranschlussklemmen (U, V, W) nur mit einem isolierten Ringkabelverbinder zu verwenden.



6. ALLGEMEINER ANSCHLUSSPLAN

Hauptstromkreis Dynamische

Bremseinheit

DB (Option)

(Option) P|N|B1 Bld
|Gleichstromdrossel;1 L ] L_——Bremswiderstand

Sicherungsautomaten

(Option) P1(+) P2(+) N(-)
—Om R(L1 U
AV g D Qi )

230/400 V—C

S(L2) V -

50/60 Hz T(L3) W
~—0GD
Steuerkreis V+ o Analoge Versorgungsspannung (+12V)
Programmierb. Digitaler Eingang (Dreh: V1 Frequenz-Soliwert (0...12V,V1S:-12..12V)
g g gang (Drehzghi~ O M o )
Programmierb. digitalerEngang(Drehz?JhIZ)E ) M2 5G . Frequenz-Solwert Masse
Programmierb. dig'malerEngang(Drehza(?lZ)E ) v x. Frequenz-Solwert (0...20mAoder4...20mA )
i O, =
Fehler Reset (RST JRE— Analoge Versorgungsspannung (-12V
(RST) 5o M4 (3 g gungsspannung (-12V')
Unrichter AUS (BX) 55— s
JOG-Frequenzsolwert (JOG)
- N o o . M6 SO Ausgabe der Ausgangsfrequenz
Drehrichtung VORWARTS (FX) >
) p P o o . M7 ~ S1 Ausgabe der Ausgangsspannung
Drehichtung RICKWARTS (RY)  =—= A me e = e o A bgausgeng
Masse oM 1l
Programmierbarer digitaler Ausgang . Al _& L OlO A . Fehlersignal-Ausgang
8 { 3C ° <AC250V (DC30V), 1A
Q——d o {538 ®
A2 lO
o
. C2 J |
(A3 At A0
| Frequenzsoliwert ( Impuls: 0 ... 100kHz )
. " 5G Masse fiir Frequenzsollwert ( Impuls)
) A4 L ()
_J.l [[
ca |§
() |
NT Exteme Motortemperaturiiberwachung
, ()c- <] -
RS485-Signal O e 5G (3

RS485-M
asse () oM

Hinweis: 1) 5G ist das gemeinsame Bezugspotential (Masse) fiir die Analogeingénge/-ausgange.

2) Eingang V1 fur Eingabe von V1, V1S (0...12V, -12...12V) verwenden

A VORSICHT
m Gefahr von elektrischem Schlag

Maglicherweise sind mehr als eine Netztrenn-
einrichtung vorhanden, um die Anlage vor

Wartungsarbeiten auszuschalten.




KAPITEL 11 - ANHANG B - PERIPHERIEGERATE

1. Sicherungsautomaten und Magnetschalter

Spannung Motorleistung Umrichtermodell Sicherungsautomat Magnet_schalter
[KW] (LS Industrial Systems) | (LS Industrial Systems)
0.75 SVO008iP5A-2 TD125U/EBS33 GMC-9
15 SV015iP5A-2 TD125U/EBS33 GMC-12
2.2 SV022iP5A-2 TD125U/EBS33 GMC-18
3.7 SVO037iP5A-2 TD125U/EBS33 GMC-22
5(3)8.\-/- 5.5 SV055iP5A-2 TD125U/EBS53 GMC-40
(200V- 7.5 SVO75iP5A-2 TD125U/EBS63 GMC-40
Klasse) 11 SV110iP5A-2 TD125U/EBS103b GMC-50
15 SV150iP5A-2 TD125U/EBS203b GMC-85
18.5 SV185iP5A-2 TS250U/EBS203b GMC-100
22 SV220iP5A-2 TS250U/EBS203b GMC-100
30 SV300iP5A-2 TS250U/EBS203b GMC-150
0.75 SV008iP5A-2 TD125U/EBS33b GMC-9
1.5 SVO015iP5A-2 TD125U/EBS33b GMC-9
2.2 SV022iP5A-2 TD125U/EBS33b GMC-12
3.7 SV037iP5A-2 TD125U/EBS33b GMC-18
5.5 SV055iP5A-4 TD125U/EBS33b GMC-22
7.5 SV075iP5A-4 TD125U/EBS33b GMC-22
11 SV110iP5A-4 TD125U/EBS53b GMC-40
15 SV150iP5A-4 TD125U/EBS63b GMC-50
18.5 SV185iP5A-4 TD125U/EBS103b GMC-50
22 SV220iP5A-4 TD125U/EBS103b GMC-65
380, 30 SV300IP5A-4 TD125U/EBS203b GMC-75
480 V 37 SV370iP5A-4 TS250U/EBS203b GMC-100
(400V- 45 SV450iP5A-4 TS250U/EBS203b GMC-125
Klasse) 55 SV550iP5A-4 TS250U/EBS203b GMC-150
75 SV750iP5A-4 TS400U/EBS403b GMC-180
90 SV900iP5A-4 TS400U/EBS403b GMC-220
110 SV1100iP5A-4 TS400U/EBS403b GMC-300
132 SV1300iP5A-4 TS800U/EBS603b GMC-300
160 SV1600iP5A-4 TS800U/EBS603b GMC-400
220 SV2200iP5A-4 TS800U/EBS803b GMC-600
280 SV2800iP5A-4 1000A/EBS1003b GMC-600
315 SV3150iP5A-4 1200A/EBS1203b GMC-800
375 SV3750iP5A-4 1400A/1400A 900A
450 SV4500iP5A-4 1600A/1600A 1000A




2. AC-Netzsicherungen und Blindwiderstande / Gleichstromwiderstande

Motor- . AC- . . Gleichstrom-
‘ ';I:rtﬁn leistung Unr:]r(;zlrgler- Netzsicherung Blindwiderstand widerstand
P 91 ww Max. lena[Al | L [mH] I TA] L [mH] I A]
0.75 SV008iP5A-2 10 2.13 5.7 - -
15 SV015iP5A-2 15 1.2 10 i R
2.2 SV022iP5A-2 20 0.88 14 - -
200... 3.7 SV037iP5A-2 30 0.56 20 - -
230 V/ 55 SV055iP5A-2 40 0.39 30 1.37 29
(200V- 75 SVO75iP5A-2 60 0.28 40 1.05 38
Klasse) 11 SV110iP5A-2 80 0.20 59 0.74 56
15 SV150iP5A-2 100 0.15 75 0.57 71
185 SV185iP5A-2 125 0.12 96 0.49 91
22 SV220iP5A-2 150 0.10 112 0.42 107
30 SV300iP5A-2 200 0.07 160 0.34 152
0.75 SVO008iP5A-4 10 8.63 2.8 ; -
15 SVO015iP5A-4 10 4.81 4.8 ; -
2.2 SV022iP5A-4 10 3.23 75 ; -
3.7 SV037iP5A-4 15 2.34 10 ; -
55 SV055iP5A-4 20 1.22 15 5.34 14
75 SVO075iP5A-4 30 1.14 20 4.04 19
11 SV110iP5A-4 40 0.81 30 2.76 29
15 SV150iP5A-4 60 0.61 38 2.18 36
185 SV185iP5A-4 70 0.45 50 1.79 48
22 SV220iP5A-4 80 0.39 58 1.54 55
30 SV3001P5A-4 100 0.287 80 1.191 76
380... 37 SV370iP5A-4 125 0.232 98 0.975 93
480 V 45 SV450iP5A-4 150 0.195 118 0.886 112
(400V- 55 SV550iP5A-4 175 0.157 142 0.753 135
Klasse) 75 SV750iP5A-4 250 0.122 196 0.436 187
90 SV900iP5A-4 300 0.096 237 0.352 225
110 | SV1100iP5A-4 350 0.081 289 Eingebaut
132 | SV1300iP5A-4 400 0.069 341 Eingebaut
160 | SV1600iP5A-4 450 0.057 420 Eingebaut
220 | SV2200iP5A-4 700 0.042 558 Eingebaut
280 | SV2800iP5A-4 800 0.029 799 Eingebaut
315 | SV3150iP5A-4 900 0.029 799 0.090 836
375 | SV3750iP5A-4 1000 0.024 952 0.076 996
450 | SV4500iP5A-4 1200 0.024 952 0.064 1195




KAPITEL 12 - ANHANG C - VERKNUPFTE PARAMETER

Verwendung

Verkniipfte Parametercodes

Beschl.-/Verzdg.-Zeit,
Kennlinieneinstellung

DRV-01 [Beschleunigungszeit], DRV-02 [Verzbgerungszeit],
FU1-02 [Beschleunigungskurve], FU1-03
[Verzogerungskurve]

Laufrichtungsschutz

FU1-01 [Vor-/Rlckwarts-Laufrichtungsschutz]

Festlegung von Beschl.-/Verzdg.-kurven

FU1-02 [Beschleunigungskurve], FU1-03
[Verzogerungskurve]

Einstellung des Bremsvorgangs

FU1-20 [Startmodus], FU1-21...22 [Start-
Gleichstrombremszeit/-wert]

FU1-23 [Stoppmodus], FU1-24...27
[Gleichstrombremsparameter]

Operationen bei Frequenzen > 60 Hz

FU1-30 [Maximalfrequenz],

FU1-35 [Frequenzobergrenze],

1/0-05 [zur max. Eingangsspannung V1 gehdrige Frequenz],
I/0-10 [zum max. Eingangsstrom V1 gehdrige Frequenz],
1/0-16 [Zur max. Impulseingangsfrequenz gehdérige Frequenz]

Wahl einer geeigneten
Ausgangskennlinie fur die Last

FU1-30 [Maximalfrequenz], FU1-31 [Eckfrequenz]

Einstellung des Drehmoments der
Motorabtriebswelle

FU1-32 [Startfrequenz],

FU1-71 [Kippschutz].

FU2-67...69 [Drehmomentboost],
FU2-40 [Nennleistung des Motors]

Begrenzung der Ausgangsfrequenz

FU1-33...35 [Frequenzobergrenze, -untergrenze],
1/0-01...16 [analoge Frequenzeinstellung]

Motor-U bertemperaturschutz

FU1-60...62 [Elektronischer Thermoschutz], FU2-40
[Nennleistung des Motors]

I/0-97 [Fehler auslésen bei U bertemperatur Ja/Nein], 1/0-98
[Motorlbertemperatur fir 'Fehler auslosen’]

Mehrstufiger Betrieb

1/0-20...27 [Festlegung der programmierbaren digitalen
Eingéange]

DRV-00, 05...07,1/0-31....42 [Festfrquenzen],
FU1-34...35 [Frequenzobergrenze, -untergrenze]

Betrieb mit Festdrehzahl

1/0-30 [JOG-Frequenz]

Frequency Jump Operation

FU2-10 [Frequenzbereiche tberspringen Ja/Nein], FU2-
11...16 [Untere/obere Sprungfrequenzen]

Electronic Brake Operation Timing

I/0-74...75 [Frequenzerkennungspegel], 1/0-76...79
[Festlegung der programmierbaren digitalen Ausgange]

Drehzahlanzeige

DRV-09 [Motordrehzahl], FU2-47 [Verstarkung fur
Motordrehzahlanzeige]

Schutz gegen U berschreiben von Daten

FU2-94 [Parameter-Schreibschutz]

Energiesparbetrieb

FU1-51...52 [Energiesparbetrieb]

Automatischer Neustart nach Stopp durch
Fehler

FU2-20...21 [Automatischer Start / Neustart]

Zweitmotorbetrieb

APP-20...29 [Zweitfunktionen]

P1D-Regelung

APP-02...25 [PID-Betrieb]

Vi




Einstellung des Frequenz-Sollwerts / I/0-01...16 [analoge Frequenzeinstellung]
Ausgangsfrequenz
1/0-20...27 [Festlegung der programmierbaren digitalen
. . Eingénge]
Netzbetrieb <-> Umrichter-Umschaltung I/0-76...79 [Festlegung der programmierbaren digitalen
Ausgange]
Frequency Meter Calibration 1/0-70...73 [Festlegung des S0-/S1-Ausgangssignals]
Betrieb iber Kommunikation mit einem | 1/0-90 [Umrichternummer], 1/0-91 [Baudrate], 1/0-92...93
PC [Verlust des Kommunikationssignals]

Vil




EG-KONFORMITATSERKLARUNG

Wir, die Unterzeichner,

Vertetung: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Anschrift: LS Tower, Hogye-dong, Dongan-gu,
Anyang-si, Gyeonggi-do 1026-6,
Korea
Hersteller: LS Industrial Systems Co., Ltd.
Anschrift: 181, Samsung-ri, Mokchon-Eup,
Chonan, Chungnam, 330-845,
Korea

erklaren hiermit, dass das folgende Produkt

Produktart: Frequenzumrichter (Umformung elektrischer Energie)
Umrichterbezeichnung: Baureihe STARVERT-iP5A
Handelsmarke: LS (der Firma: LS Industrial Systems Co., Ltd.)

mit den Vorschriften der folgenden Richtlinien konform ist:

2006/95/EG des Européaischen Parlaments und des Rates zur Angleichung der Rechtsvorschriften der
Mitgliedstaaten betreffend elektrische Betriebsmittel zur Verwendung innerhalb bestimmter
Spannungsgrenzen (Niederspannungsrichtlinie)

2004/108/EG des Europaischen Parlaments und des Rates zur Angleichung der Rechtsvorschriften der
Mitgliedstaaten Uber die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV-Richtlinie)

Dabei wurden folgende Produktenormen angewandt:

EN 61800-3:2004

EN 50178:1997
womit die U bereinstimmung des oben bezeichneten Produktes mit den Vorschriften der
Richtlinien 2006/95/EG and 2004/108/EG nachgewiesen wird.

Ort: Chonan, Chungnam,
Korea

. =2 -
e T —j 08/18/09 (Unterschrift/Datum)

Mr. Jun Goo Song / Technischer Leiter
(Vollsténdiger Name / Position)
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ANGEWANDTE TECHNISCHE NORMEN

Die folgenden technischen Normen wurden angewandt, um zu gewahrleisten, dass das Produkt mit
den Vorschriften der Niederspannungsrichtlinie (2006/95/EG) und der EMV-Richtlinie (2004/108/EG)

ubereinstimmt;:

« EN 50178 (1997)

“Ausriistung von Starkstromanlagen mit elektronischen
Betriebsmitteln“

*EN 61800-3 (2004)

* EN 55011/A2 (2003)

*EN61000-4-2/A2 (2001)

*EN61000-4-3/A2 (2004)

*EN61000-4-4/A2 (2002)

*EN61000-4-5/A1 (2001)

*EN61000-4-6/A1 (2001)

«CEI/TR 61000-2-1 (1990)

« EN 61000-2-2 (2003)

« EN 61000-2-4 (1997)

*EN60146-1-1/A1 (1998)

“Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe — Teil 3: EMV-
Produktnorm einschliel3lich spezieller Prifverfahren
»Grenzwerte und MeRverfahren fiir Funkentstorung von
industriellen, wissenschaftlichen und medizinischen
Hochfrequenzgeraten (ISM-Geraten)“

»Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 4: Prif-und
Messverfahren. Abschnitt 2: Prafung der Storfestigkeit gegen die
Entladung statischer Elektrizitat.

“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 4: Pruf-und
Messverfahren. Abschnitt 3: Priafung der Storfestigkeit gegen
hochfrequente elektromagnetische Felder.
“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 4: Pruf-und
Messverfahren. Abschnitt 4: Priafung der Storfestigkeit gegen
schnelle transiente elektrische StérgréRen/ Burst.“
“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 4: Pruf-und
Messverfahren. Abschnitt 5: Prifung der Storfestigkeit gegen
Stof3spannungen.®

“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 4: Pruf-und
Messverfahren. Abschnitt 6: torfestigkeit gegen leitungsgefihrte
StdrgréBen, induziert durch hochfrequente Felder.”
“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 2:
Umgebungsbedingungen. Beschreibung der Umgebung fur
niederfrequente leitungsgefiihrte StérgréfRen und
Signaliibertragung in 6ffentlichen Niederspannungsnetzen
“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 2:
Umgebungsbedingungen. Vertraglichkeitspegel fur
niederfrequente leitungsgefiihrte StoérgréfRen und
Signaltbertragung in 6ffentlichen Niederspannungsnetzen
“Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) — Teil 2:
Umgebungsbedingungen. Vertraglichkeitspegel fur
niederfrequente leitungsgefiihrte StorgréfRen in Industrieanlagen“
»Halbleiter-Stromrichter; Allgemeine Anforderungen und
netzgefuhrte Stromrichter. Teil 1-1: Spezifikation der
Grundanforderungen*“



NETZENTSTORFILTER S \'/MC

vector motor control
LS-Umrichter, Baureihe SV-iP5A

NETZFILTER

Die Netzfilter-Baureihen FF (Unterbaufilter) und FE (Standardausfuhrung) der Fa. L.G. sind speziell
far die Verwendung mit HF-Umrichtern der Fa. LS ausgelegt. Korrekt installierte L.G.-Filter (siehe
nachfolgende Installationsanweisung) gewéhrleisten einen einen stérungsfreien Betrieb auch mit
empfindlichen Geraten sowie Konformitat mit Normen Uber leitungsgefiihrte Emission und
Storfestigkeit: EN 50081 -> EN61000-6-3:02 und EN61000-6-1:02.

VORSICHT

Wird ein FI-Schutzschalter als SchutzmaRnahme verwendet, kann es beim Ein- oder Ausschalten
der Netzspannung zum vorzeitigen Auslésen durch Ableitstréme im Netzentstorfilter kommen. Um
dies zu vermeiden, ist der Auslésestrom (Nennfehlerstrom) des Schutzschalters gréf3er als der
Grenzwert fur den Ableitstrom des Filters zu wahlen (siehe Tabelle unten: max. Ableitstrom).
INSTALLATIONSANWEISUNG (EMPFOHLEN)
Diese Anweisungen sind so genau wie mdglich zu befolgen, um die Konformitat mit der EMV-Richtlinie
zu gewahrleisten. Beachten Sie bitte die Ublichen Sicherheitsregeln fir Arbeiten an elektrischen
Anlagen. Alle elektrischen Anschlisse am Filter, Umrichter und Motor missen durch eine elektrische
Fachkraft ausgefihrt werden.

1-) Prifen Sie die Angaben auf dem Filter und stellen Sie sicher, dass Strom, Spannung und
Artikelnummer korrekt sind.

2-) Um optimale Wirkung zu erzielen, sollte der Filter moglichst nah bei den
Leistungsanschlissen montiert werden, im Allgemeinen direkt nach dem
Sicherungsautomaten oder Netzschalter.

3-) Die Montagestelle flr den Filter muss sorgféaltig gemaR den EinbaumalRen des Filters
vorbereitet werden. Insbesondere ist auf gute Erdung zu achten, indem Farbe etc. von den
Montagebohrungen und Auflageflachen entfernt wird.

4-) Befestigen Sie den Filter sicher.

5-) SchlieRen Sie die Stromversorgung an die mit LINE bezeichneten Anschliisse an, verbinden
Sie die Erdungsleitungen mit der mitgelieferten Erdungsschraube. Verbinden Sie die mit
LOAD bezeichneten Anschliisse des Filters mittels méglichst kurzer, geeignet abgelangter
Kabel mit den Netzanschlussklemmen des Umrichters.

6-) SchlieRen Sie den Motor an und platzieren Sie den Ferritkern (Ausgangsdrossel) mdglichst nahe
am Umrichter. Verwenden Sie geschirmte Leitungen und flhren sie die Adern der 3 Phasen
zweimal durch den Ferrit. Das Erdungskabel muss an beiden Enden (Umrichter und Motor)
sicher geerdet sein. Der Schirm muss mit dem Gehause mit und der Erdung verbunden sein.

7-) SchlieRen Sie danach die Steuer- und Signalleitungen gemaR Umrichter-Betriebsanleitung an.

ALLE ZULEITUNGEN MUSSEN SO KURZ WIE MOGLICH SEIN. DIE VERSORGUNGSSPANNUNGS- UND
MOTORANSCHLUSSLEITUNGEN MUSSEN SORGFALTIG VONEINANDER GETRENNT SEIN.

FF-Baureihe (Unterbaufilteir) \
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iIP5A Umrichter  / Unterbaufilter (FF- Baureihe)
Umrichtermodell | Leistung | Filter-Artikelcode | Nennstrom | Netzspannung ALBEITSTROM Einba;mal&: I3Yohrung<§(n Gewicht |  Gewinde Ausgangs-
drossel

3-PHASIG NENN.  MAX.

SV008iP5A-2 0.75kW

SVO15IPSA2 Yo FFP5-T012-(x) 12A 250VAC 0.3mA  18mA 329x149.5x50 315x120 1.6 kg M5 FS-1

SV022iP5A-2 2.2kW

SVOSTIPSAZ 37k FFP5-T020-(x) 20A 250VAC 0.3mA  18mA 329x149.5x50 315x120 1.8 kg M5 FS-2

SV055iP5A-2 5.5kW | FFP5-T040-(x) 40A 250VAC 0.3mA  18mA 329x149.5x50 315x120 2.2kg M5 FS-2

SV075iP5A-2 7.5kW | FFP5-T050-(x) 50A 250VAC 0.3mA  18mA 329x199.5x60 315x160 2.5kg M5 FS-2

SV110iP5A-2 11kW

SVI50IP5A2 15kN 100A 250VAC 0.3mA  18mA FS-3

SV185iP5A-2 18kW

SV220iP5A2 29N 120A 250VAC 0.3mA  18mA FS-3

SV300iP5A-2 30kW 150A 250VAC 0.3mA  18mA FS-3

SV008iP5A-4 0.75kW

SVOI5IPSAL 15k FFP5-T006-(x) 6A 480VAC 0.3mA  18mA 329x149.5x50 315x120 1.6 kg M5 FS-1

SV022iP5A-4 2.2kW

SVO3TIPSAS A TIN FFP5-T012-(x) 12A 480VAC 0.3mA  18mA 329x149.5x50 315x120 1.8 kg M5 FS-1

SV055iP5A-4 5.5kW | FFP5-T030-(x) 30A 480VAC 0.5mA  27mA 329x149.5x50 315x120 2kg M5 FS-2

SV075iP5A-4 7.5kW | FFP5-T031-(x) 31A 480VAC 0.5mA 27mA 329x199.5x60 315x160 25kg M5 FS-2

SV110iP5A-4 11kwW | FFP5-T050-(x) 50A 480VAC 0.5mA  27mA 329x199.5x60 315x160 25kg M5 FS-2

oA W FFpsTo60-x) | 60A | 480VAC | osma zmA | 466258465 | 4405¢181 | 28kg | M5 | FS-2

SVI85iP5SA-4 | 18KW SmA - 2fm ' o

SV220iP5A-4 22kW

pre——— P FFP5-T070-(x) 70A 480VAC 0.5mA  27mA 541x312x65 515.5x235.3 | 6.1kg M8 FS-2

iP5A Umrichter  / Standard-Filter (FE-Baureihe)

Umrichtermodell | Leistung | Filter-Artikelcode | Nennstrom | Netzspannung |  ALBEITSTROM Einbaumatle Bohrungen Gewicht | Gewinde Ausgangs-
L B H Y X drossel

3-PHASIG NENN. MAX.

SV008iP5A-2 0.75kW

LT = FE-T012-( x) 12A 250VAC 0.5mA  27mA 250x110x60 238x76 1.6 kg FS-1

SV022iP5A-2 2.2kW

SVOSTIPSA2 3 TIN FE-T020-( x ) 20A 250VAC 0.5mA  27mA 270x140x60 258x106 2.4 kg FS-2

SV055iP5A-2 55kW | FE-T040-(x) 40A 250VAC 0.5mA  27mA 270x140x60 258x106 2.4 kg FS-2

SV075iP5A-2 7.5kW | FE-T050-( x ) 50A 250VAC 0.5mA  27mA 270x140x90 258x106 3.2kg FS-2

SVIOPSA2 MW PETI00x) | 100A | 250VAC | tama na | 420200x130 | 408x166 | 138K Fs-3

SVIS0IP5A2 | 15KW A feom 1 -

SV185iP5A-2 18kW

SVZ20P5A2 P FE-T120-( x) 120A 250VAC 13mA  150mA 420x200x130 408x166 | 13.8 kg FS-3

SV300iP5A-2 30kW | FE-T150-(x) 150A 250VAC 13mA  150mA 490x200x160 468x166 15 kg FS-3

SV008iP5A-4 0.75kW

SVO15IPSAS 15N FE-T006-( x ) 6A 480VAC 0.5mA  27mA 250x110x60 238x76 1.6 kg FS-2

SV022iP5A-4 2.2kW

SVO3TIPSAL T FE-T012-( x) 12A 480VAC 0.5mA  27mA 250x110x60 238x76 1.6 kg FS-2

SV055iP5A-4 5.5kW

SVOTSIPSAL 2 5K FE-T030-( x ) 30A 480VAC 0.5mA  27mA 270x140x60 258x106 2.4 kg FS-2

SV110iP5A-4 11kW

I T FE-T050-( x ) 50A 480VAC 0.5mA  27mA 270x140x90 258x106 3.2kg FS-2

SV185iP5A-4 18kwW | FE-T060-( x ) 60A 480VAC 0.5mA 27mA 270x140x90 258x106 3.5kg FS-2

SV220iP5A-4 22kW

SV300IPSAL 20KW FE-T070-( x ) 70A 480VAC 0.5mA  27mA 350x180x90 338x146 7.5kg FS-3

SV370iP5A-4 37kW | FE-T100-( x) 100A 480VAC 13mA  150mA 425x200x130 408x166 | 13.8kg FS-3

SV450iP5A-4 45kW

R = FE-T120-( x ) 120A 480VAC 13mA  150mA 425x200x130 408x166 | 13.8 kg FS-3

SV750iP5A-4 75kW | FE-T170-(x) 170A 480VAC 13mA  150mA 480x200x160 468x166 16 kg FS-3

SV900iP5A-4 90kW | FE-T230-(x) 230A 480VAC 13mA  150mA 580%250x205 560x170 | 22.6 kg FS-4

SV1100iP5A-4 110kW

SVIZ20P5A4 | 132M FE-T400-( x ) 400A 480VAC 13mA  150mA 392x260x116 240x235 | 10.3kg FS-4

SV1600iP5A-4 160kW

SV2200P5A4 | 2200 FE-T600-( x ) 600A 480VAC 13mA  150mA 392x260x116 240x235 11kg FS-4

SV2800iP5A-4 280kW

SV3150iP5A-4 | 315kW | FE-T1000-(x) | 1000A 480VAC 13mA  150mA 460x280x166 290x255 18 kg FS-4

SV3750iP5A-4 375kW

SV4500iP5A-4 | 450kW | FE-T1600-(x) | 1600A 480VAC 13mA  150mA 592x300x166 340x275 27 kg FS-4




Abmessungen

F~Baureihe (Unterbaufilter)
FFP5-T006-(x) ~ FFP5-TO70-(x )
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FEBaureihe (Sandardfilter)

FE-T006-(x) ~ FE-T230-(x) FE-T400-(x ) ~ FE-T1600-(x )
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Gewahrleistung

Hersteller LS Industrial Systems Co., Einbau- und
Ltd. Inbetriebnahmedatum
Modell-Nr. SV-iP5A Gewahrleistungsdauer
Name

Kundendaten | Adresse

Tel.

. Name
Vertriebs-

niederlassung | Adresse

I (Handler) Tel. I

Die Gewahrleistungsdauer betragt 12 Monate ab dem Einbaudatum oder, wenn das Einbaudatum nicht

bekannt ist, 18 Monate ab dem Baudatum. Die tatsédchlichen Gewahrleistungsbedingungen kénnen
jedoch je nach Verkaufsbedingungen abweichend sein.

B Hinweis zum Service im Gewahrleistungsfall

Wenn innerhalb des Gewahrleistungszeitraums ein defektes Teil trotz bestimmungsgemaier Verwendung des
Produkts gefunden wurde, setzen sich bitte mit Ihrer lokalen LS Vertriebsniederlassung oder dem LS Service
Center in Verbindung.

B Hinweis zum Service aulRerhalb der Gewéhrleistung

Die Gewahrleistung gilt nicht in den folgenden Fallen, auch wenn die Gewdhrleistungszeit méglicherweise noch
nicht abgelaufen ist:

® Schaden verursacht durch nicht bestimmungsgemalie Verwendung, Fahrlassigkeit oder Unfall

® Schaden verursacht durch fehlerhafte Spannung und Stérungen/Ausfall von Peripheriegeraten

® Schaden verursacht durch nicht ordnungsgemafe Reparatur oder durch A nderungen, die nicht
von einer autorisierten LS Vertriebsniederlassung oder dem LS Service Center vorgenommen
wurden

® Schaden verursacht durch Erdbeben, Feuer, U berflutung, Blitz oder andere hohere Gewalt

LS-Leistungsschild nicht montiert

® Gewadhrleistungszeit abgelaufen.



U berarbeitungshistorie

Nr. Datum Ausgabe A nderungen
1 Oktober, 2004 Erste Ausgabe -
2 Juni, 2005 Zweite Ausgabe Cl gedndert
Wegen neuer Leistungsdaten [kW, PS]
3 Juni, 2006 Dritte Ausgabe
Uberarbeitet
4 November, 2006 Vierte Ausgabe Softwareversion Update (V0.4)
5 Dezember, 2006 FunfteAusgabe Inhalt hinzugefligt und Uberarbeitet
6 Juni, 2008 Sechste Ausgabe Inhalt hinzugefiigt und Uberarbeitet
7 Dezember, 2009 Siebte Ausgabe Neue Steuerung: Inhalt hinzugefiigt
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