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In diesem Dokument werden die auf dem FRENIC-Ace verwendeten Parameter in Tabellenform dargestellt (sortiert nach Zweck)
und mit detaillierten Beschreibungen erlautert.
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5.1 Uberblick iber die Parameter

5.1 Uberblick iiber die Parameter

Fir die Auswahl der verschiedenen Funktionen auf dem FRENIC-Ace werden Parameter verwendet. Die Parameter kénnen
3- oder 4-stellig sein und setzen sich aus alphanumerischen Zeichen zusammen. Die erste Stelle kategorisiert die Parametergruppe in
alphabetischer Abfolge. Die folgenden 2 oder 3 Stellen geben den Parameter innerhalb der Gruppe nach Nummer an. Es gibt
11 Gruppen von Parametern: Grundfunktionen (F-Parameter), Klemmenfunktionen (E-Parameter), Steuerfunktionen (C-Parameter),
Parameter fiir Motor 1 (P-Parameter), Hochleistungsfunktionen (H-Parameter) (H1-Parameter), Parameter fiir Motor 2 (A-Parameter),
Anwendungsfunktionen 1 (J-Parameter) (J1-Parameter), Anwendungsfunktionen 2 (d-Parameter), Benutzerdefinierte Logik
(U-Parameter) (U1-Parameter), Verbindungsfunktionen (y-Parameter), Bedienteilfunktionen (K-Parameter) und Optionsfunktionen
(o-Parameter). Die Funktion der einzelnen Parameter wird durch die einzustellenden Werte bestimmt. Die zusatzlichen Beschreibungen
dienen der Erlauterung der Parametertabelle. Informationen zu den Optionsfunktionen (o-Parameter) finden Sie in der Bedienungs-
anleitung fur die jeweilige Option.




5.2 Parametertabelle

5.2 Parametertabelle
5.2.1 Zusatzlicher Hinweis
B Andern, Aktivieren und Speichern von Parameterdaten wihrend des Betriebs

Die Parameter werden danach unterschieden, ob eine Anderung ihrer Werte wahrend des Umrichterbetriebs méglich ist oder
nicht. In der folgenden Tabelle ist dieser Aspekt in der Spalte ,Andern wahrend des Betriebs* fiir die einzelnen Parameter
angegeben.

Andern wéhrend y .
Parameter des Betriebs Aktivieren und Speichern der Werte
Wenn Sie Werte mit den Tasten [~ /> &ndern, werden die gednderten Werte sofort fur
den Umrichterbetrieb aktiviert. Die gednderten Werte werden dabei jedoch noch nicht auf
) L dem Umrichter gespeichert. Um die Werte auf dem Umrichter zu speichern, driicken Sie
J Zulassig die Taste I.2%.. Wenn Sie nicht mit der Taste (2% speichern und der Status vor der
entsprechenden Anderung mit der Taste .= beibehalten wird, arbeitet der Umrichter
mit dem Wert, der vor der Anderung galt.
Nach dem Andern von Werten mit den Tasten [~ /5. werden diese gednderten Werte
J Zulassig nicht automatisch im Umrichterbetrieb beriicksichtigt. Erst durch Driicken der Taste 2%
werden die geanderten Werte im Umrichterbetrieb aktiviert und auch auf dem Umrichter
gespeichert.
N Nicht zulassig —

B Kopieren von Parametern

Die Parameterwerte kénnen mit dem optionalen Bedienteil ,TP-E1U* gemeinsam kopiert werden (Menlu 7 ,Kopieren* im
Programmiermodus). Bei Verwendung dieser Funktion ist es mdglich, alle Parameterwerte auszulesen und dieselben Werte auf
einen anderen Umrichter zu kopieren.

Wenn die Spezifikation der beiden Umrichter (Kopierquelle und Kopierziel) nicht tGibereinstimmt, werden bestimmte Parameter
moglicherweise aus Sicherheitsgrinden nicht kopiert. Konfigurieren Sie die Einstellungen fiir die nicht kopierten Parameter je
nach Anforderungen einzeln. Das Verhalten der Parameter in Bezug auf das Kopieren von Werten ist auf den folgenden Seiten in
der Spalte ,Kopieren* der Parametertabelle angegeben.

J: Wird kopiert.

J1:  Wenn sich die Leistungen der Umrichter unterscheiden, findet kein Kopiervorgang statt.
J2:  Wenn sich die Spannungsgruppen unterscheiden, findet kein Kopiervorgang statt.

N: Wird nicht kopiert.

B Einstellung fiir negative Logik der Werte

Die Digitaleingangsklemme und Transistor-/Kontaktausgangsklemme kénnen fir Signale mit negativer Logik verwendet werden,
indem die Parameterwerte entsprechend eingestellt werden. Bei negativer Logik wird der EIN- und AUS-Zustand des Eingangs
oder Ausgangs umgekehrt, und es kann zwischen Aktiv-Ein (Funktion aktiviert bei Ein: positive Logik) und Aktiv-Aus (Funktion
aktiviert bei Aus: negative Logik) gewechselt werden. Je nach Funktion des Signals wird die negative Logik jedoch mdglicher-
weise nicht aktiviert.

Sie kénnen das Signal fur negative Logik einschalten, indem Sie zum Parameterwert der einzustellenden Funktion den Wert
1000 addieren. Das folgende Beispiel zeigt die Auswahl des Austrudeln-Befehls ,BX" mithilfe des Parameters EO1.

Parameterwerte Aktion
7 ,BX" ist eingeschaltet und Austrudeln ist Aktiv-Ein
1007 ,BX" ist ausgeschaltet und Austrudeln ist Aktiv-Aus




5.2 Parametertabelle

B Antriebsregelung

Der FRENIC-Ace lauft unter jeder der folgenden Antriebsregelungen. Einige Parameter gelten ausschlieB3lich firr eine spezifische
Antriebsregelung. Dies ist in den Parametertabellen auf den folgenden Seiten in der Spalte ,Antriebsregelung” mit den Buch-
staben ,J* (Gultig) bzw. ,N“ (Nicht gtiltig) angegeben.

Abkiirzung in der Spalte
+Antriebsregelung” in den RegelgréRe (H18) Antriebsregelung (F42)
Parametertabellen
0,2: U/f-Regelun
u/if 9 g
1:  Dynamische Drehmomentvektorregelung
Drehzahl 3: U/f-Regelung mit Drehzahlsensor
PG U/ (Frequenz fir U/f und PG U/ 4:  U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und
autom. Drehmomentanhebung
mit PG 6: Vektorregelung mit Drehzahlsensor
Drehmomentregelung Drehmoment 6: Vektorregelung mit Drehzahlsensor
PM Drehzahl 15: Vektorregell{r?g ohne Drehzahlsensor
bzw. Polpositionssensor.

Einzelheiten zur Antriebsregelung finden Sie in der Beschreibung von F42 ,Antriebsregelung Auswahl 1.

"7"';;1;\—-@3 Der FRENIC-Ace ist ein Universalumrichter, dessen Betrieb wie bei konventionellen Umrichtern durch frequenz-
S basierte Parameter angepasst werden kann. Unter drehzahlbasierter Antriebsregelung ist die RegelgrofRe jedoch

eine Motordrehzahl und keine Frequenz. Rechnen Sie daher mithilfe der folgenden Formel die Frequenz in eine
Motordrehzahl um.

Motordrehzahl (1/min) = 120 x Frequenz (Hz) + Anzahl der Pole



5.2 Parametertabelle

5.2.2 Parametertabelle

Nachfolgend ist die Tabelle der auf dem FRENIC-Ace zu verwendenden Parameter aufgefihrt.

B F-Parameter: Grundfunktionen

Antriebsregelung

: el |
% c % £
Para &S % Werks 2 S
- . : 2 "~ 10| 5 =
meter Bezeichnung Wertebereich ﬁ & | einstellng |=| 3|8 E|s 5
5| < R
[}
om g S
E < N
<
a
FOO |Parameterschutz Ohne Parameterschutz, ohne Schutz der digitalen Einstellung J J 0 J|J J|J 45

Mit Parameterschutz, ohne Schutz der digitalen Einstellung
Ohne Parameterschutz, mit Schutz der digitalen Einstellung
Mit Parameterschutz, mit Schutz der digitalen Einstellung

Bedienung iiber Taste am Bedienteil (Taste »/ ) N [J 0 JIJ|J|N|J| 46

Analoger Spannungseingang (Klemme [12])

(von 0 bis £ 10 V DC)

2: Analoger Stromeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))
(4 bis 20 mA DC, 0 bis 20 mA DC)

3:  Analoger Spannungseingang (Klemme [12]) + Analoger
Stromeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))

5:  Analoger Spannungseingang (Klemme [C1] (Funktion V2))
(0 bis 10 V DC)

7: UP/DOWN-Steuerung

8: Bedienung Uber Taste am Bedienteil (Taste "/ v)
(mit ausgleichs-/stof3freiem Schalten)

10: Musterbetrieb

11: Schnittstellenkarte Digitaleingang/-ausgang (Option) *5

12: Impulsfolgen-Eingang

F02 (Bedienart 0: Bedienteilbetrieb N [J 2 JIJ|Jd|JI]Jd 57
(Drehrichtungseingang: Klemmenblock)

1:  Externes Signal (Digitaleingang)

2: Bedienteilbetrieb (Vorwartsdrehung)

3: Bedienteilbetrieb (Rickwartsdrehung)

FO1 |[Frequenzeinstellung 1

>e|lehd2e

FO3 [Maximale Ausgangsfrequenz 1 25,0 bis 500,0 Hz N | J | 200-V-Serie [ J | J [J|J|J 58
AJKU: 60,0
400-V-Serie
ACE: 50,0
JKU: 60,0
F04 |Eckfrequenz 1 25,0 bis 500,0 Hz N J | 200-V-Serie | J | J | J | J | J 59
J: 50,0
AUK: 60,0
400-V-Serie
ACEJ: 50,0
UK: 60,0
FO5 [Nennspannung bei Eckfrequenz 1 |0: Spannungsregelung deaktiviert N | J2 | 200-V-Serie [ J | J [J | J|J
(Ausgangsspannung proportional zur Netzspannung) J: 200
80 bis 240 V: Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) AK: 220
160 bis 500 V: Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie) U: 230
F06 [Maximale Ausgangsspannung 1 80 bis 240 V: Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) N | J2 4083\,/;80?8 JIJIN[JI]|J
160 bis 500 V: Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie) A'A415
CK: 380
U: 460
FO7 |Beschleunigungszeit 1 0,00 bis 6000 s J J 6,00 JIJ|J|IN|J 61
- " * 0,00 dient dem Abbruch der Beschleunigungs- und Verzdgerungs- oder
FO8 | Verzgerungszeit 1 zeit (bei Ausfiihrung eines externen Softstarts und -stopps) J J 20,0 JIIpINGY
*10
F09 [Drehmomentanhebung 1 0,0 bis 20,0 % (%-Wert gegeniiber der Eckfrequenzspannung 1) J J *2 JIJ|N[N|N 63
F10 | Elektrothermischer 1:  Aktivieren (fir einen Universalmotor mit Kiihlllfter) J J 1 JIJ|J|lJ]J 63
Uberlastschutz fiir Motor 1 2:  Aktivieren (fir einen umrichtergesteuerten Motor (FV) mit separat
(Motorcharakteristik auswéahlen) angetriebenem Kuhllifter)
F11 (Uberlast-Pegel) | 0,00 (deaktivieren), Nennstrom 1 bis 135 % des Nennstroms des J A *3 JIJ|Jd|JI]Jd
Umrichters J2
(Nennstrom des Umrichters abhangig von F80)
F12 (Thermische Zeitkonstante)|0,5 bis 75,0 min J J *4 JIJ|J|J]J

Werkseinstellung*=*A (fiir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
kennzeichnet Zielparameter fiir die Schnelleinrichtung.
*2: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.3 Standardwerte der Werkseinstellung fiir entsprechende Elektromotor-Leistungsangaben®.
*3: Der Motornennstrom wird automatisch eingestellt. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante®.
*4: 5,0 min fir Umrichter der Motornennleistung 22 kW oder weniger; 10,0 min fir 30 kW oder mehr.
*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*10: 6,0 s fur Umrichter der Motornennleistung 22 kW oder weniger; 20,0 s fiir 30 kW oder mehr.



5.2 Parametertabelle

Para-
meter

Bezeichnung

Wertebereich

Im Betrieb anderbar

Kopieren

Antriebsregelung

Werks-
einstellung | &
=)

mit PG
PM

PG U/
Zugehdrige Seite

F14

Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Netzspannungsausfall
(Modus-Auswahl)

0: Sofortige Abschaltung

1:  Abschaltung nach Spannungswiederkehr

2:  Abschaltung nach Verzégerung bis Stopp

3: Fortsetzung des Betriebs (fiir hohe Tragheit oder allgemeine
Lasten)

4:  Wiederanlauf mit der Frequenz des Spannungsausfalls
(fur allgemeine Lasten)

5. Wiederanlauf mit der Startfrequenz

Z | Drehmomentregelung

EU: 0 JlJ]J
ACJK: 1

F15
F16

Frequenzbegrenzer (Oberwert)

(unterer Grenzwert)

0,0 bis 500,0 Hz

70,0 JIJ]|J[INJJ 73

0,0 bis 500,0 Hz

0,0 JIJ]|J[INJJ

F18

Frequenzoffset
(fir Frequenzeinstellung 1

-100,00 bis 100,00 %

0,00 JIJ]|J[INJJ 73

F20

F21

F22

Gleichstrombremse 1
(Bremsstartfrequenz)

(Bremspegel)

(Bremsdauer)

0,0 bis 60,0 Hz

0,0 JIJ|J|INJJ| 74

0 bis 100 % (HHD-Modus), 0 bis 80 % (HD/HND-Modus), 0 bis 60 %
(ND-Modus)

0,00 (Deaktivieren): 0,01 bis 30,00 s

0,00

F23
F24

Startfrequenz 1
(Haltezeit)

0,0 bis 60,0 Hz

0,5 77

0,00 bis 10,00 s

0,00

F25

Stoppfrequenz

0,0 bis 60,0 Hz

0,2

F26

F27

Motorgerausch
(Taktfrequenz)

(Ton)

ND-Modus

- 0,75 bis 10 kHz
- 0,75 bis 6 kHz
HD/HND-Modus
- 0,75 bis16 kHz

(FRNOO002 bis 0059E2M-4[7)
(FRNOO72E2M-401 oder hoher)

(FRNOOO1 bis 0088E2M-201)
-0,75bis 16 kHz ~ (FRN0002 bis 0059E2M-407)
-0,75bis 16 kHz ~ (FRN00O1 bis 0012E2H-700)
-0,75bis 10kHz ~ (FRN0072 bis 0168E2H-401])
-0,75bis 10kHz  (FRNO115E2M-20])

- 0,75 bis 6 kHz (FRNO203E2M-401 oder hoher)
HHD-Modus

-0,75bis 16 kHz ~ (FRN00O01 bis 0115E2M-207)
-0,75bis 16 kHz ~ (FRN0002 bis 0168E2M-4L])
-0,75bis 16 kHz ~ (FRN00O1 bis 0012E2H-700)
-0,75bis 10 kHz ~ (FRN0203E2M-4[1 oder hoher)

cle e |e]e

cle|e|e|e

[ [ N Y
[ [ N Y
[ [ N Y
—|(Z|Z|Z|Z
[ [ R N

80

0: Stufe 0 (Deaktivieren)
1 bis 3: Stufe 1 bis 3

F29

F30
F31

Klemme FM (Modus-Auswahl)

(Ausgangsverstarkung)

(Funktion wahlen)

Spannungsausgang (0 bis +10 V DC)
Stromausgang (4 bis 20 mA DC)
Stromausgang (0 bis 20 mA DC)
Impulsausgang

bis 300 %

g

100 JlJ|Jd[J]d

0:

1:

2:

3:

0

0: Ausgangsfrequenz 1 (vor der Schlupfkompensation)
1:  Ausgangsfrequenz 2 (nach der Schlupfkompensation)
2:  Ausgangsstrom

3: Ausgangsspannung

4:  Abtriebsmoment

5:  Lastfaktor

6: Eingangsleistung

7: PID-Ruckfihrungswert

8: Istdrehzahl/geschétzte Drehzahl *5

9:  Zwischenkreisspannung

10: Universal-Analogausgang (AO)

13: Motorausgangsleistung

14: Kalibrierung (+)

15: PID-Sollwert (SV)

16: PID-Ausgang (MV)

17: Positionsfehler im Master-Follower-Betrieb *5

18: Kuhlkdrpertemperatur des Umrichters

21: PG-Ruckfiihrungswert *5

111 bis 120: Benutzerdefinierte Logik Ausgangssignal 1 bis 10

F32

Klemme FM 2 *1
(Modusauswahl)

0: Spannungsausgang (0 bis +10 V DC)
1:  Stromausgang (4 bis 20 mA DC)
2: Stromausgang (0 bis 20 mA DC)

F33

Klemme FM (Impulsrate)

25 bis 32000 (Imp/s)
(Anzahl der Impulse bei Uberwachungswert 100 %)

1440 JlJ|Jd[J]d

F34

F35

Klemme FM 2 *1
(Ausgangsverstarkung)

(Funktion wahlen)

0 bis 300 %

100 JlJ|Jd[J]d

Wie bei F31

Werkseinstellung*=*A (fiir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
kennzeichnet Zielparameter fiir die Schnelleinrichtung.

*1:

F34 und F35 sind nur fiir Modell GB und Modell C verfiigbar (fir China).

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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Antriebsregelung
[
£ 2 2
% c % ]
Para- ® | 8 Werks- 5 =
ara Bezeichnung Wertebereich a -g . 10| 5 2
meter © | | einstellung | & S2lalEl=s :0
S| < S|o| = g o 5
g a|lE|5 =
E £ <
<
a
F37 |Lastauswahl/Automatische 0: Variable Drehmomentbelastung N | J 1 JIJ|[J|N[N 84
Drehmomentanhebung/Auto- 1:  Konstante Drehmomentbelastung
matische Energiesparfunktion 1 2:  Automatische Drehmomentanhebung
3: Autom. Energiesparfunktion (variable Drehmomentbelastung)
4:  Autom. Energiesparfunktion (konstante Drehmomentbelastung)
5:  Autom. Energiesparfunktion mit autom. Drehmomentanhebung
F38 |Stoppfrequenz 0: Istdrehzahl / geschatzte Drehzahl N[ J 0 N|IN|J[N]|N 86
(Erkennungsmodus) *5 1:  Drehzahlsollwert
F39 |Stoppfrequenz (Haltezeit) | 0,00 bis 10,00 s J J 0,00 JIJ[J|IN|J
F40 |Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb)|0 bis 300 %; 999 (Deaktivieren) J J 999 JIJ[JI|[J|J 86
F41 (Bremsen)| 0 bis 300 %; 999 (Deaktivieren) J J 999 JIJ[JI|[J|J
F42 | Antriebsregelung Auswahl 1 0: U/f-Regelung ohne Schlupfkompensation N | J 0 JIJ[J]|JI]J 92
1:  Vektorregelung ohne Drehzahlsensor (dynamischer
Drehmomentvektor)
2: U/f-Regelung mit Schlupfkompensation
3: U/f-Regelung mit Drehzahlsensor *5
4:  U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und autom.
Drehmomentanhebung *5
: Vektorregelung fiir Induktionsmotor mit Drehzahlsensor *5
15: Vektorregelung fiir Synchronmotor ohne Drehzahlsensor bzw.
Polpositionssensor *5
F43 |Strombegrenzer 0: Deaktivieren (kein Strombegrenzer aktiv) J J 2 JIJ[N|N[N 96
(Modus-Auswahl)[1:  Bei konstanter Drehzahl aktivieren (bei
Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren)
2: Bei Beschleunigung/Betrieb mit konstanter Drehzahl aktivieren
F44 (Wert)| 20 bis 200 % (Nennstrom des Umrichters fiir 100 %) J J | J:180/160 | J| J|N|N|N
ACEKU:
130
F50 |Elektrothermischer Uberlastschutz |1 bis 9000 kWs J N AUS JIJ[JI|[JI|J 97
fur den Bremswiderstand AUS (Abbrechen) J2
(Ableitvermdgen)
F51 (zuléssige| 0,001 bis 99,99 kW J [ 0,001 JIJ[JI]JI|J
Durchschnitts-Verlustleistung) J2
F52 (Bremswiderstandswert)|0,00: Widerstand nicht erforderlich (Modus kompatibel mit J [N 0,00 JIJ[J]|JI]J
FRENIC-Multi-Umrichtern) 0,01 bis 999 Q J2
F80 |Umschalten zwischen ND-, HD-, 0: HHD-Modus N J 4 JIJ[JI|[J]|J 99
HND- und HHD-Antriebsmodus 1:  HND-Modus
3:  HD-Modus
4:  ND-Modus
ND/HD-Modus wird fiir die 200-V-Umrichter nicht unterstiitzt.

Werkseinstellung*=*A (fiir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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B E-Parameter: Erweiterte Funktionen an den Klemmen (Klemmenfunktion)

Antriebsregelung

©
a = 2
5 5 °
o | c = (%]
P G| 2 Werk o o
ara- Bezeichnung Wertebereich al g . erKs- g 2
meter © | | einstellung c G
s | ¢ g %
& - S 2
E 5|2 N
“|lo|l=|Q|s
S|a|E|a|a
EO1 |Funktion der Klemme [X1] 0(1000):  Festfrequenzauswahl (Stufe 0 bis 1) SS1f N | J 0 JIJI[JI|N|J 100
EO02 |Funktion der Klemme [X2] 1(1001):  Festfrequenzauswahl (Stufe O bis 3) SS2° N | J 1 JIJI[JI|N|J
EO03 |Funktion der Klemme [X3] 2(1002):  Festfrequenzauswahl (Stufe 0 bis 7) SS4°( N | J 2 JIJI[JI|N|J
E04 |Funktion der Klemme [X4] 3(1003):  Festfrequenzauswahl (Stufe O bis 15) LSS8( N | J 7 JIJI[JI|N|J
EO5 |Funktion der Klemme [X5] 4 (1004):  Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit JIJI[JI|N|J
N J 8
(2 Stufen) JRT1
5(1005):  Beschleunigungs-/Verzégerungszeit wahlen JIJI[JI|N|J
(4 Stufen) JRT2¢

Alarm-Reset (Anormal)

Externer Alarm +THR"
(9 = Aktiv-Aus/1009 = Aktiv-Ein)

Bereit fir Jog-Betrieb JOG*

[11(1011):  Auswahl Frequenzeinstelung 2/ | JTaTa Ny
Frequenzeinstellung 1 WHz2/Hz1“

12 (1012 AuswahiMotor2 M| T el Y]
Gleichstrombremsbefehl ,DCBRK"| TN N]

[14 (1074~ Avswani Drehmomentsegranzer | ST
2/Drehmomentbegrenzer 1 ,TL2/ TL1*

5. AufNetzbetrieb umschalten (50 Hz) swso| TN NN

[16: AufNetzbetrieb umschalten (60 Hz) sweo| TN NN

17 (1017): uP-Befen T P TNy

18 (1018) DOWN-Befenl  DOWN‘| TNy

19 (1019):  Bearbeitung von Parametern zulassen | Tl Ty
(Wertanderung aktiviert) LWE-KP*

20 (1020):  PID-Regelung abbrechen  wzPD*| | | e u N Y]

(51 (1021 Umachaltung zwischon Normal-nd 777 R TN
Inversbetrieb LVSH

22 (1022):  Verregelng o el Y]

|23 (1023): Drehmomentregelung abbrechen 5 HzTRQ*| | | N[NNI

24 (1024):  Betrieb Gber Verbindung auswahlen | I M
(RS-485, BUS-Option) JLE®

25 (1025):  Universal-Digitaleingang Lol T el Y]

(36 (1056).  Synchronisation mit der Loeriautdrehzan T S TN
des Motors beim Start auswahlen ZSTM*

30 (1030):  Zwangsstopp stope| T MR
(30 = Aktiv-Aus/1030 = Aktiv-Ein)

32 (1032): Voremegung 5 e T N[N U o]

33 (1033):  PID-Integral- und Differenzialanteile | T S e uINT Y]
zurlicksetzen ,PID-RST*

""""" PiD-integralanteilhaten  pio-Hoe| | | el u]n]4]

""""" Lokale Bedienung (Bedienteil) auswahien  toc<| | | || a]9]a]4]

""""" Endschalter am Startpunkt akfivieren 5 LS| TNNTN]
Start/Reset's SR TN NN

44 (1044): Auf Empfangsmodus firr seriellen Impuls | I TN NN

umschalten *5

Impulsfolgen-Eingang (nur fir Klemme X5
(E05)) JPIN

49 (1049): Impulsfolgen-Zeichen*
(auBer Klemme X5 (EO1 bis E04))

70 (1070): Liniengeschwindigkeitsregelung abbrechen *5 ,Hz/LSC*

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*11: Verflugbar in ROM-Version 0500 oder hoher.



5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung

®
a = 2
5 5 °
o | c 3 (%]
Para- s |8 Werks- 2 S
Bezeichnung Wertebereich al 2 . flj 2
meter @ [ §| einstellung c 9
5| % £ g
o - 5] 2
E 5|82 N
“«|lo|l=|Q]|s
S|a]E|la|a
71 (1071): Halten der Liniengeschwindigkeits- JIJ|J|N[N
regelfrequenz im Speicher *5 L,LSC-HLD"
72 (1072): Betriebsdauer des mit Netzstrom J|J N
betriebenen Motors 1 zéhlen *5 ,CRUN-M14
73 (1073): Betriebsdauer des mit Netzstrom
betriebenen Motors 2 zahlen *5 ,CRUN-M2"
76 (1076): Droop-Regelung auswahlen LDROOP* J|J
78 (1078): Drehzahlregelungsparameter 1 auswahlen *5 ,MPRM1" N|J J|J
79 (1079): Drehzahlregelungsparameter 2 auswahlen *5 ,MPRM2" NlJ|J|[J]|J
80 (1080): Benutzerdefinierte Logik abbrechen ,CLC* J|J
81 (1081): Alle Timer der benutzerdefinierten Logik J|J
zurlicksetzen ,CLTC"
82 (1082): Automatische Verzégerung
(Anti-regenerative Control) deaktivieren LAR-CCL"
100: Keine Funktion zugewiesen ,NONE" J|J
171 (1171): Mehrstufiger PID-Befehl 1 ,PID-SS1* J|J
172 (1172): Mehrstufiger PID-Befehl 2 ,PID-882" J|J
* In Klammern () steht das Signal fiir negative Logik (AUS bei
Kurzschluss)
E10 [Beschleunigungszeit2 0,00 bis 6000 s J J 6,00 JIJ[J[IN|J 116
- " * 0,00 dient dem Abbruch der Beschleunigungs- und Verzdgerungs- oder
Ef1_|Verzdgerungszeit2 zeit (bei Ausfiihrung eines externen Softstarts und -stopps) J J 20,0 JIJ|JN
E12 [Beschleunigungszeit 3 J | J *10 JIJ[JI[IN|J
E13 |Verzégerungszeit 3 J J JIJ|J|N|[J
E14 |Beschleunigungszeit 4 J J JIJ|J|N|[J
E15 |Verzdgerungszeit 4 J J JIJ|J|N|[J
E16 [Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) [0 bis 300 %; 999 (Deaktivieren) J J 999 JIJ[JI|[I]J 116
E17 (Bremsen) |0 bis 300 %; 999 (Deaktivieren) J J 999 JIJ[JI|[I]J
E20 |Funktion der Klemme [Y1] 0(1000):  Umrichter in Betrieb JRUNYI N | J 0 JIJ[J]|JI|J 117
E21 |Funktion der Klemme [Y2] N | J 7 JIJ|J|N|[J
E27 |Funktion fiir Anschluss [30A/B/C] N | J 99 JIJ[JI]JI|Y

(Relaisausgang)

Umrichterausgangsbegrenzung

Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Spannungsausfall

Magnetschiitz an den Eingangsspannungsleitungen
schalten

39 (1039):

Strompegel erkannt 3

N

N

N

N

N

N

J
_____]__]_
_____]__]_
_____]____

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*10: 6,0 s fur Umrichter der Motornennleistung 22 kW oder weniger; 20,0 s fiir 30 kW oder mehr.



5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung

gelung

Werks-
einstellung

Para-

Bezeichnung Wertebereich
meter

Im Betrieb anderbar
Kopieren
Zugehdrige Seite

41 (1041): Niedrigstrompegel erkannt LDL"

\
T
\ \
T T
ClelZiclelele el e e Z1Z1Z1 o |Drehmomentre:
\ \
T T
\

ClelZilclclelelelelcletlelelelae e |PM

Leitungsdefekt-Erkennung an Klemme [C1]
(Funktion C1) ,C10FF*

o
=
@
=
N
o
=
Q
c:
=
Q
*
o
=]
z
N
@
=z
[
[
[
«

Wahrend Verzégerung bei kurzzeitigem J|J
Spannungsausfall

120 (1120): Benutzerdefinierte Logik Ausgangssignal 10 ,CLO10" J|J

* In Klammern () steht die Signaleinstellung flr negative Logik
(AUS bei Kurzschluss)

E29 |Verzégerungstimer fir ,Frequenz 0,01 bis 10,00 s J J 0,10 JIJ[J[IN|J 126
erreicht” (FAR2)

E30 |[Erkennungsbreite fir ,Frequenz 0,0 bis 10,0 Hz J J 2,5 JIJ[J[IN|J
erreicht” (Erkennungsbreite)

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.



5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
g 2
3| < 3 2
Para- s |8 Werks- 5 ]
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 10| s ©
meter 2| g einstellung *5- oa 5|= S
3| ¥ 2IE|E|*| ®
2] g %
= 5| |~
a
E31 |Frequenzerkennung 1 (Wert) [0,0 bis 500,0 Hz J J [ 200-V-Serie | J[J|J|N|J 128
AJKU: 60,0
400-V-Serie
ACE: 50,0
JKU: 60,0
E32 (Hysteresebreite) [0,0 bis 500,0 Hz J J 1,0 JIJ[J[IN|J
E34 |Uberlast-Voralarm/ 0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200 % des Nennstroms des Umrichters J | A *3 JIJ[JI[JI]J 129
Stromerkennung (Wert) [(Nennstrom des Umrichters abhangig von F80) J2
E35 (Timer) [0,01 bis 600,00 s J|J 10,00 JIJ[JI]JI|Y
E36 |Frequenzerkennung 2 (Wert) [0,0 bis 500,0 Hz J J [ 200-V-Serie | J[J|J|J|J 130
AJKU: 60,0
400-V-Serie
ACE: 50,0
JKU: 60,0
E37 |[Strompegel erkannt 2/ 0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200 % des Nennstroms des Umrichters J | *3 JIJ[JI|[I]J 130
Niedrigstrompegel erkannt (Nennstrom des Umrichters abhangig von F80) J2
(Wert)
E38 (Timer) [0,01 bis 600,00 s J|J 10,00 JIJ[JI]JI|Y
E39 |Anzeigekoeffizient fiir 0,000 bis 9,999 J|J 0,000 JIJ|[J|N|[JI]| 130
Transportdauer
E42 |LED-Anzeigefilter 0,0 bis 5,0 s J|J 0,5 JIJ|[J]J|J]| 130
E43 |LED-Anzeige (Optionen) 0:  Drehzahlmonitor (Auswahl liber E48) J J 0 JIJ[J]|JI|J 131
3: Ausgangsstrom
4:  Ausgangsspannung
8: Berechnetes Drehmoment
9: Eingangsleistung
10: Prozessbefehl des PID-Reglers
12: PID-Ruckfihrungswert
13: Timer-Wert (fiir Timer-Betrieb)
14: PID-Ausgang
15: Lastfaktor
16: Motorausgangsleistung
17: Analogsignaleingangsmonitor
21: Impuls fir aktuelle Position *5
22: Impuls fir Positionsfehler *5
23: Drehmomentstrom (%) *5
24: Magnetfluss-Sollwert (%) *5
25: Leistungszahler
E44 (Auswahl bei Stopp) |0:  Angegebener Wert J J 0 JIJ[J]|JI|J 132
: Ausgangswert
E48 |LED-Anzeige 0: Ausgangsfrequenz 1 (vor der Schlupfkompensation) J J 0 JIJ[J]|JI|J 132
(Drehzahlmonitor-Element) [1:  Ausgangsfrequenz 2 (nach der Schlupfkompensation)
2: Frequenzsollwert
3:  Motordrehzahl
4: Lastdrehzahl
5:  Liniengeschwindigkeit
6: Transportdauer fur angegebene Lange
7: Drehzahl (%)
E49 |Drehmoment-Sollwert-Monitor *5 0: Drehmomentrichtung J J 1 JIJ[J]|JI|J 132
(Polaritatsauswahl) |1:  Plus fiir Antrieb, Minus fiir Bremse
E50 |Anzeigekoeffizient fiir 0,01 bis 200,00 J|J 30,00 JIJ|[J]J|J] 183
Drehzahlmonitor
E51 |Anzeigekoeffizient fir 0,000 (Abbrechen/Reset). 0,001 bis 9999 J J 0,010 JIJ[J[JI|J 133
Leistungszahler
E52 |Bedienteil (Menlanzeigemodus) 0: Einstellmodus flir Parameterdaten (Menu 0, Menii 1 und Menii 7)| J J 0 JIJ[JI|[I]J 134
1:  Prifmodus fiir Parameterdaten (Meniis 2 und 7)
2:  Modus ,Alle Menis"
E54 |Frequenzerkennung 3 (Wert) [0,0 bis 500,0 Hz J J [ 200-V-Serie | J[J|J|J|J 134
J: 50,0
AUK: 60,0
400-V-Serie
ACEJ: 50,0
UK: 60,0
E55 |Strompegel erkannt 3 (Wert) (0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200 % des Nennstroms des Umrichters J | *3 JIJ[JI|[I]J 134
(Nennstrom des Umrichters abhangig von F80) J2
E56 (Timer) [0,01 bis 600,00 s J|J 10,00 JIJ[JI]JI|Y

Werkseinstellung*=*A (fir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
kennzeichnet Zielparameter fiir die Schnelleinrichtung.

*3: Der Motornennstrom wird automatisch eingestellt. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante” (Parameter P03).
*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
£ 2
3| < 3 2
Para- s |8 Werks- 2 &
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . BN O N = ©
meter © | & einstellung | |2 |a|E| = >
5|2 MR
2 ol E g <
£ =)
£ g | <
a
E59 |Funktionsauswahl Klemme [C1] 0: Stromeingang (Funktion C1) N | J 0 JIJ[J]|JI|J 135
1:  Spannungseingang (Funktion V2)
E61 |Erweiterte Funktion an Klemme [12]|0: Keine N | J 0 JIJ[J]|JI|J 136
E62 |Klemme [C1] 1 H!Ifsfrequenze!nstellung 1 N | 0 Jlalalaly
(erweiterte Funktion C1) 2: Hilfsfrequenzeinstellung 2
3: Prozessbefehl des PID-Reglers
E63 [Klemme [C1] 5:  PID-Ruckfiihrungswert N J 0 JIJ[J[JI|J
(erweiterte Funktion V2)|6:  Einstellen des Verhaltnisses
7: Analoger Drehmomentbegrenzer A
8: Analoger Drehmomentbegrenzer B
9: Drehmomentverhéltnis *5
10: Drehmoment-Sollwert *5
11: Drehmomentstrom-Befehl *5
17: Drehzahlbegrenzung fir Vorwartsdrehung *5
18: Drehzahlbegrenzung fir Rickwartsdrehung *5
20: Analogsignaleingangsmonitor
E64 |Speichern des digitalen 0: Automatisches Speichern (bei Ausschaltung der J J 0 JIJ[J]|JI|J 136
Frequenzsollwertes Hauptstromversorgung)
1:  Speichern durch Einschalten der Taste "
E65 |Erkennung des Ausfalls des 0:  Verzdgerung stoppen J J 999 JIJ|J|N|[J 137
Referenzsignals 20 bis 120 %, 999: Abbrechen
E76 |Pegel fur niedrige 200 bis 400 V (200-V-Umrichter) J|J 235 JIJ[Jd|JI|J]| 137
Zwischenkreisspannung 400 bis 800 V (400-V-Umrichter) 470
E78 [Drehmoment erkannt 1 (Wert) |0 bis 300 % J J 100 JIJ[JI|[I]J 138
E79 (Timer){0,01 bis 600,00 s J|J 10,00 JIJ[JI]JI|Y
E80 [Drehmoment erkannt 2/Niedriges |0 bis 300 % J J 20 JIJ[JI|[I]J
Drehmoment erkannt (Wert)|
E81 (Timer){0,01 bis 600,00 s J|J 20,00 JIJ[JI]JI|Y
E98 |Funktion der Klemme [FWD] 0(1000):  Festfrequenzauswahl (Stufe 0 bis 1) LSS1Y N | J 98 JIJ|J|N|[J 138
E99 |Funktion der Klemme [REV] 1(1001):  Festfrequenzauswahl (Stufe O bis 3) S82° N | J 99 N
2(1002):  Festfrequenzauswahl (Stufe 0 bis 7) ,SS4¢ JIJ[J]|N
3 (1003) Festfrequenzauswahl (Stufe 0 bis 15) ,S588" N
4 (1004):  Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit N
(2 Stufen) JRT1*
5(1005):  Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit wahlen
(4 Stufen) JRT2¢
6 (1006) 3-Leiter-Betrieb aktivieren LHLD* J|J
7 (1007) Austrudeln-Befehl SBX* J|J
8 (1008) Alarm-Reset (Anormal) LRST* J|J
9 (1009): Externer Alarm ,THR® J|J
(9 = Aktiv-Aus/1009 = Aktiv-Ein)
10 (1010):  Bereit fur Jog-Betrieb ~JOG* J|J
11 (1011):  Auswahl Frequenzeinstellung 2/ JIJ|J|N|[J
Frequenzeinstellung 1 ,Hz2/Hz1*
12 (1012):  Auswahl Motor 2 M2 J|J J|J
13 Gleichstrombremsbefehl ,DCBRK" J|J
14 (1014):  Auswahl Drehmomentbegrenzer 2/ JIJ[J]|JI|J
Drehmomentbegrenzer 1 WTL2/ TL1*
15. Auf Netzbetrieb umschalten (50 Hz) ~SW50" J|J N
16 Auf Netzbetrieb umschalten (60 Hz) ~SW60" J|J N
17 (1017):  UP-Befehl LUP* JIJ[JI|N|J
18 (1018): DOWN-Befehl ,DOWN* J|J N
19 (1019): Bearbeitung von Parametern zulassen JIJ|lJ]|J
(Wertanderung aktiviert) SWE-KP*
20 (1020): PID-Regelung abbrechen ,Hz/PID* JIJ|J|N|[J
21(1021): Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb ,IVS* J|J
22 (1022): Verriegelung Sl J|J J
23 (1023): Drehmomentregelung abbrechen *5 ,Hz/TRQ" N|N
24 (1024): Betrieb uUber Verbindung auswahlen (RS-485, JIJ[J]|JI|J
BUS-Option) JLE®
25 (1025): Universal-Digitaleingang LU-DI JIJ|lJ]|J
26 (1026): Synchronisation mit der Leerlaufdrehzahl J|J
des Motors beim Start auswahlen LSTM*
30 (1030): Zwangsstopp LSTOP*
(30 = Aktiv-Aus/1030 = Aktiv-Ein)
32 (1032): Vorerregung *5 LEXITE"

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
8 > £
3| < 2 *
Para- G| 2 Werks- > [
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 2 2
meter © [ §| einstellung c S
K 2| g
o - 15 2
E 5|82 N
“«|lo|l=|Q]|s
S|a|E|la|a
33 (1033): PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen JIJ|J|N|[J
,PID-RST*
PID-Integralanteil halten ,PID-HLD" J|J|J
Lokale Bedienung (Bedienteil) auswéhlen ,LOC" J JIJ|J
Endschalter am Startpunkt aktivieren *5 LS JIJ[N|[N]|N
Start / Reset *5 #SIR* J|IJ[N|N|N
Auf Empfangsmodus fiir seriellen Impuls JIJ|IN|N[N
umschalten *5
J N
JIJ[N]|J
N N
J N|J
J N[N
N N[N
N N[N
N N[N
J N[N
J N[N
Frequenz der Liniengeschwindigkeitsregelung JIJ[N]|N
im Speicher halten *5 ,LSC-HLD"
Betriebsdauer des mit Netzstrom betriebenen
Motors 1 zahlen *5 ,CRUN-M1“
Betriebsdauer des mit Netzstrom betriebenen
Motors 2 zahlen *5 ,CRUN-M2“
J
J J|J
J
J
Alle Timer der benutzerdefinierten Logik J
zurlicksetzen LCLTC"
Automatische Verzdgerung (Anti-regenerative
Control) deaktivieren
M
J1J Y
J N
J N
* In Klammern () steht das Signal fiir negative Logik.
(AUS bei Kurzschluss)

*5:  Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*11: Verfugbar in ROM-Version 0500 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

B C-Parameter: Steuerfunktionen fiir die Frequenz (Steuerfunktion)

Antriebsregelung

: 2 2
3| < =
Param s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich a -% . “5' Ol = =
eter o S| einstellung | & oalc|s :0
S| L Slol=|2|a 5
© a|E|E =)
) Qo =
£ £ N
<
a
C01 |Resonanzfrequenz 1 0,0 bis 500,0 Hz J J 0,0 JIJ[J[IN|J 139
C02 2 J|J 0,0 JIJ[JI|N|J
C03 3 J|J 0,0 JIJ[JI|N|J
Co4 (Sprungbreite)|0,0 bis 30,0 Hz J J 3,0 JIJ|J|N|[J
CO05 |Festfrequenz 1 0,00 bis 500,00 Hz J|J 0,00 JIJ[J|N[JI]| 140
C06 2 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
co7 3 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cco8 4 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C09 5 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cc10 6 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C11 7 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cc12 8 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C13 9 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C14 10 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C15 11 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cc16 12 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
c17 13 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cc18 14 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
Cc19 15 J|J 0,00 JIJ[JI|N|J
C20 [Jog-Frequenz 0,00 bis 500,00 Hz J|J 0,00 JIJ|[J|N[N]| 140
C21 |Musterbetrieb / 0:  1-Zyklus-Betrieb N | J 0 JIJ|J|N|[J 141
Timer-Betrieb 1:  Wiederholungsbetrieb
(Modus-Auswahl)|2:  Betrieb mit konstanter Drehzahl nach 1-Zyklus-Betrieb
3:  Timer-Betrieb
C22 (Stufe 1)| Sondereinstellung: Dreimaliges Driicken der Taste (i, J[J 1.:0,00 JIJ]JIIN]Y
Cc23 (Stufe 2)|1.: Einstellen der Betriebsdauer von 0,0 bis 6.000 s und Driicken J J g ’1: JIJ|J|N|[J
c24 (Stufe 3) der Taste (2. J | J JIJ]J|N|J
c25 (Stufe 4) 2. Einstellen der Drehri.chtung F (vorwarts) oder r (rlickwarts) und J J JlalaolINTY
c26 (Stufe 5) Driicken der Taste =, . 71 NN
ufe
3 Einstellen der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit von 1 bis 4
c27 (Stufe 6) und Driicken der Taste . . J 1 JIJIJIINGY
Cc28 (Stufe 7) J|J JIJ[JI|N|J
C30 |Frequenzeinstellung 2 0:  Bedienteilbetrieb Uber Tasten |~/ N | J 2 JIJ[J|N|[J]| 143
1:  Analoger Spannungseingang (Klemme [12])
(von 0 bis +10 V DC)
2:  Analoger Stromeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))
(4 bis 20 mA DC, 0 bis 20 mA DC)
3:  Analoger Spannungseingang (Klemme [12]) + Analoger
Stromeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))
5:  Analoger Spannungseingang (Klemme [C1] (Funktion V2))
(0 bis 10 V DC)
7: UP/DOWN-Steuerung
8: Bedienung Uber Taste am Bedienteil (Taste |~ /)
(mit ausgleichs-/stof3freiem Schalten)
10: Musterbetrieb
11: Schnittstellenkarte Digitaleingang/-ausgang (Option) *5
12: Impulsfolgen-Eingang
C31 |Einstellung des Analogeingangs -5,0 bis 5,0 % JJ 0,0 JIJ[JI|[I]J 144
(Klemme [12]) (Offset)
C32 (Verstarkung)|0,00 bis 200,00 % ol J 100,0 JIJ[JI]JI|Y
C33 (Filter)| 0,00 bis 5,00 s J|J 0,05 JIJ[JI]JI|Y
C34 (Verstarkungsbezugspunkt)|0,00 bis 100,00 % JJ 100,0 JIJ[JI|[I]J
C35 (Polaritatsauswahl)|0: Bipolar 1: Unipolar N | J 1 JIJ[J]|JI|J
C36 |Einstellung des Analogeingangs -5,0 bis 5,0 % JJ 0,0 JIJ[JI|[I]J
(Klemme [C1] (Funktion C1))
(Offset)
C37 (Verstarkung)|0,00 bis 200,00 % ol J 100,0 JIJ[JI]JI|Y
C38 (Filter)| 0,00 bis 5,00 s J|J 0,05 JIJ[JI]JI|Y
C39 (Verstarkungsbezugspunkt)|0,00 bis 100,00 % JJ 100,0 JIJ[JI|[I]J
C40 |Bereichs-/Polaritatsauswahl 0: 4 bis 20 mA unipolar N | J 0 JIJ[J]|JI|J

Klemme [C1] (Funktion C1)

1: 0 bis 20 mA unipolar
10: 4 bis 20 mA bipolar
11: 0 bis 20 mA bipolar

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
: 2 2
3| . 3 3
Para- s |8 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 10| s =
meter @ | S| einstelung | |2 a|E|= <)
E Slo|l=| 2 <
3| * a|lE|§ &
m s} 2
3
E £ N
<
a
C41 |Einstellung des Analogeingangs -5,0 bis 5,0 % JJ 0,0 JIJ[JI[JI]J
(Klemme [C1] (Funktion V2))
(Offset)
C42 (Verstarkung)|0,00 bis 200,00 % JJ 100,0 JIJ[JI|[I]J
C43 (Filter)| 0,00 bis 5,00 s J|J 0,05 JIJ[JI]JI|Y
C44 (Verstarkungsbezugspunkt)|0,00 bis 100,00 % JJ 100,0 JIJ[JI|[JI]J
C45 (Polaritatsauswahl)|0: Bipolar 1: Unipolar N | J 1 JIJ[J]|JI|J
C50 |Frequenzoffset (fiir Frequenz- 0,00 bis 100,00 % JJ 0,00 JIJ[JI[N]J 146
einstellung 1)
(Offsetbezugspunkt)
C53 |Auswahl Normal-/Inversbetrieb 0: Normal 1: Invers J J 0 JIJ[JI[IN[J 146
(Frequenzeinstellung 1)
C55 |Einstellung Analogeingang -100,00 bis 100,00 % J J 0,00 JIJ[JI|[I]J 144
(Klemme 12) (Frequenzoffset)
C56 (Offsetbezugspunkt) (0,00 bis 100,00 % J | J 0,00 JIJ[JI[JI]J
C58 (Angezeigte Einheit)|* Wie bei J105 (Wertebereich ist jedoch 1 bis 80) J J 2 JIJ[J]|JI|J 147
C59 (Maximale Skalierung){-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 100 JIJ[Jd|JI|J]| 147
C60 (Minimale Skalierung)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 0,00 JIJ[JI]JI|Y
C61 |Einstellung Analogeingang -100,00 bis 100,00 % J J 0,00 JIJ[JI|[I]J 144
(Klemme [C1] (Funktion C1))
(Frequenzoffset)
C62 (Offsetbezugspunkt) (0,00 bis 100,00 % J | J 0,00 JIJ[JI|[I]J
C64 (Angezeigte Einheit)|* Wie bei J105 (Wertebereich ist jedoch 1 bis 80) J J 2 JIJ[J]|JI|J 147
C65 (Maximale Skalierung)|{-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 100 JIJ[JdJI|J]| 147
C66 (Minimale Skalierung)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 0,00 JIJ[JI]JI|Y
C67 |Einstellung des Analogeingangs -100,00 bis 100,00 % J J 0,00 JIJ[JI|[I]J 144
(Klemme [C1] (Funktion V2))
(Offset)
C68 (Offsetbezugspunkt) (0,00 bis 100,00 % J | J 0,00 JIJ[JI|[I]J
C70 (Angezeigte Einheit)|* Wie bei J105 (Wertebereich ist jedoch 1 bis 80) J J 2 JIJ[J]|JI|J 147
C71 (Maximale Skalierung){-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 100 JIJ[JdJI|J]| 147
C72 (Minimale Skalierung)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 0,00 JIJ[JI]JI|Y
C89 |Frequenzkorrektur 1 durch (Zahler) |-32768 bis 32767 (Bedienteilanzeige ist 8000 bis 7FFFH) J J 0001 JIJ|J|N|[J —
(Interpretiert als 1, wenn der Wert auf 0 gesetzt ist)
C90 |Frequenzkorrektur 2 durch -32768 bis 32767 (Bedienteilanzeige ist 8000 bis 7FFFH) J J 0001 JIJ|J|N|[J —
(Nenner) (Interpretiert als 1, wenn der Wert auf 0 gesetzt ist)
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5.2 Parametertabelle

B P-Parameter: Parameter Motor 1 (Parameter Motor 1)

Antriebsregelung
©
a = 2
5 5 °
o | c 3 (%]
Para- | & Werks- g =
Bezeichnung Wertebereich Q -% . flj 2
meter o [ | einstellung c 9
5| £ g
m - S =
E 5|8 N
“|lo|l=|2|s
S|a|E|ala
P01 |Motor 1 (Anzahl der Pole)|2 bis 22 Pole N | J1 4 JIJ|J|JI|J 148
J2
P02 (Nennleistung)|0,01 bis 1000 kW (bei P99 = 0 oder 4, 15) N | J1 *6 J{J|J]|J|J]| 148
0,01 bis 1000 PS (bei P99 = 1) J2
P03 (Nennstrom)| 0,00 bis 2000A N | J1 *6 J{J|J]|J|J]| 148
J2
P04 (Automatische Selbstoptimierung)(0:  Deaktivieren N | N 0 JIJ|J|JI|J 149
1:  Stopp-Tuning
2: Drehungs-Tuning
5. Stopp-Tuning (%R1, %X) *5
P05 (Online-Tuning)|0: Ungliltig 1: Giiltig J 0 J|IJ|N|N[N| 150
P06 (Leerlaufstrom){0,00 bis 2000 A N | J1 *6 JIJ|J]|J[N]| 151
J2
o . *
P07 (/oR1)0,00 bis 50,00 % J j; 6 JIJ|J[JI[N
P08 (%X)| 0,00 bis 50,00 % J | N *6 JIJ|J[JI[N
J2
P09 | (Schlupfkompensationsverstarkung|0,0 bis 200,0 % N 100,0 JIJ|J[N[N]|] 151
fur Antrieb)
P10 (Reaktionszeit der|0,01 bis 10,00 s J P1J2 0,5 JIJ|N|N|N
Schlupfkompensation)
P11 | (Schlupfkompensationsverstarkung|0,0 bis 200,0 % N 100,0 JIJ|J[N[N
fur Bremsung)
P12 (Nenn-Schlupffrequenz)| 0,00 bis 15,00 Hz N | J1 *6 JIJ|J|N[N| 152
J2
P13 (Eisen-Verlustfaktor 1)|0,00 bis 20,00 % J J1 6 JIJ|J|[JI[N] 152
J2
P16 (Magnetische Sattigung Faktor 1)|0,0 bis 300,0 % J J1 5 N|IN|J|J|N]| 152
*5 J2
P17 (Magnetische Sattigung Faktor 2)|0,0 bis 300,0 % J J1 6 N|IN|J|J]|N
*5 J2
P18 (Magnetische Sattigung Faktor 3)|0,0 bis 300,0 % J J1 6 N|IN|J|J]|N
*5 J2
P19 (Magnetische Sattigung Faktor 4)|0,0 bis 300,0 % J J1 6 N|IN|J|J]|N
*5 J2
P20 (Magnetische Sattigung Faktor 5)|0,0 bis 300,0 % J J1 6 N|IN|J|J]|N
*5 J2
P30 (PMSM-Antrieb Modus [0:  Positionsriickholung tber Strom N[N|N[N]|J 153
Magnetpol-Positionserfassung) *5|1:  Fir IPMSM (Permanentmagnet-Synchronmotoren mit
vergrabenen Magneten)
2: Fir SPMSM (Permanentmagnet-Synchronmotoren mit auf der N J1 1
Oberflache montierten Magneten) J2
3: Positionsriickholung tiber Strom fiir IPMSM
(Permanentmagnet-Synchronmotoren mit vergrabenen
Magneten)
P53 (%X Korrekturfaktor 1) *5|0 bis 300 % J J1 100 JIJ|J|[JI[N] 153
J2
P55 (Drehmomentstrom unter 0,00 bis 2000 A N J1 “6 N[(N[J]J]|N 153
Vektorregelung) *5 J2
P56 | (Induzierter Spannungsfaktor unter|50 bis 100 % N J1 6 N|IN|J|J]|N
Vektorregelung) *5 J2
P60 (PMSM-Ankerwiderstand) *5{0,000 bis 50,000 Ohm N J1 7 N|{N|[N|NJ|J| 153
J2
P61 | (Induktivitat d-Achse fiir PMSM) *5(0,00 bis 500,00 mH N J1 7 N|{N|[N[N|J
J2
P62 | (Induktivitat g-Achse fiir PMSM) *5(0,00 bis 500,00 mH N J1 7 N|{N|[N[N|J
J2
P63 (Induzierte Spannung PMSM) *5|80 bis 240 V (200-V-Umrichter); 160 bis 500 V (400-V-Umrichter) N J1 7 N[N|N[N]|J
J2
P64 (Eisenverlust PMSM) *5|0,0 bis 20,0 % J J1 7 N|IN|N|N|J
J2
P65 (Korrektur magnetische Sattigung, (0,0 bis 100,0 %; 999 7 N|IN|N|N|J 154
Induktivitat d-Achse fiir PMSM)*5 J 12 *7
*9

|:| kennzeichnet Zielparameter fiir die Schnelleinrichtung.
Verfugbar in ROM-Version 0300 oder héher.
*6: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante®.

*7: Die Werkseinstellungen entsprechen den Parametern fiir Fuji-Standard-PMSMs und sind abhéngig von der Motorleistung.

*9: Werkseitige Verwendung. Auf diese Parameter darf nicht zugegriffen werden.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
©
a = 2
5 5 °
o | c 3 (%]
Para- s | 2 Werks- 2 S
Bezeichnung Wertebereich al @ . flj 2
meter © [ & | einstellung c :0
s | ¢ g %
@ . 5 2
E 5|8 N
“|lo|l=|2|s
S|a|E|ala
P74 (PMSM-Stromsollwert beim [ 10 bis 200 % (100 % = Motor-Nennstrom) . | J1 . N|IN|N|N|J 154
. J 7
Starten) *5 J2
P83 (Reserviert fur PMSM) *5 *9|0,0 bis 50,0; 999 J1 N|{N|[N|N|-| 154
J 12 999
P84 (Reserviert fur PMSM) *5 *9|0,0 bis 100,0; 999 J1 N|{N|N|N|-
N 12 999
P85 | (Flussbegrenzungswert fir PMSM)|50,0 bis 150,0; 999 J J1 999 N[N|N[N]|J 154
J2
P86 (Reserviert fiir PMSM)|0,0 bis 100,0 % N | N 0,0 N|IN|N|N|-| 154
P87 (Stromsollwert fiir Polaritats- |0 bis 200 % N J1 60 N|IN|N|N|J -
unterscheidung bei PMSM) J2
P88 (Reserviert fiir PMSM) *5 *90 bis 100 %; 999 J1 N|{N|[N|N|-| 154
N 12 999
P89 (Reserviert fur PMSM) *5 *9|0; 1 bis 100 N J1 0 N|{N|N|N|-
J2
P90 |(Uberstromschutz-Pegel fiir PMSM)|0,00 (deaktiviert); 0,01 bis 2000 A N J1 7 N[N|N[N]|J 154
*5 J2
P99 | Auswahl Motor 1 0:  Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standard-Induktionsmotoren, N [ J1 u:1 JIJ|J]|JI|J 154
Baureihe 8) J2 | ACEJK:0
1:  Motorcharakteristik 1 (Induktionsmotoren mit PS-Angabe)
4:  Andere Induktionsmotoren
20: Andere Motoren (PMSMs) *5
21: Motorcharakteristik (Fuji-PMSM-Baureihe GNB2) *5

|:| kennzeichnet Zielparameter fiir die Schnelleinrichtung.

Werkseinstellung*=*A (fir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*7: Die Werkseinstellungen entsprechen den Parametern fiir Fuji-Standard-PMSMs und sind abhéngig von der Motorleistung.
*9: Werkseitige Verwendung. Auf diese Parameter darf nicht zugegriffen werden.
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5.2 Parametertabelle

B H-Parameter: Hochleistungsfunktionen (Hochleistungsfunktion)

Antriebsregelung
: 2 | 2
2| 3|8
P S| 21 werk 2 2
ara- Bezeichnung Wertebereich al|l 2 . erks- 5|19 =& 2
meter o [ &| einstellung | & oalc|s :0
=S N Dlo|l=| 2| a <
© a|€E|E S
) Qo =
£ £ N
<
o
HO02 |Parameterinitialisierung 0: Standard N | J 0 J|J J|J 155
(Methode)|1:  Benutzer
HO3 (Ziel))0:  Manueller Einstellungswert N | N 0 JIJ[J]J|J
1:  Anfangswert (Werkseinstellungswert)
2: Parameter Motor 1 initialisieren
3:  Parameter Motor 2 initialisieren
11: Parameter initialisieren (ausgenommen Parameter fiir
Kommunikation)
12: Parameter fiir benutzerdefinierte Logik initialisieren
HO04 |Auto-Reset (Anzahl)| 0: Deaktiviert, 1 bis 20: Anzahl der Versuche J J 0 JIJ[J]J|J 157
HO5 (Intervall){ 0,5 bis 20,0 s J | J 5,0 JIJ[J]J]J
HO6 | Kuhllifter EIN/AUS-Regelung 0: Deaktivieren (Lifter immer EIN) J J 0 J{J[J]|J]J 158
1:  Aktivieren (EIN/AUS-Regelung wirksam)
HO7 | Kurvenférmige 0: Deaktivieren (Lineare Beschleunigung/Verzégerung) J J 0 JIJI[JI|N|J 158
Beschleunigung/Verzégerung 1:  Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve (schwach)
2: Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve (beliebig: geman
H57 bis H60)
3:  Kurvenférmige Beschleunigung/Verzégerung
HO08 | Drehrichtungsbegrenzung 0: Deaktivieren N | J 0 JIJI[JI|N|J 158
1:  Aktivieren (Riickwartsdrehung unterbunden)
2:  Aktivieren (Vorwartsdrehung unterbunden)
H09 | Startmodus (Synchronisation){0:  Deaktivieren N | J 0 JIJ|IN[N|N| 159
1:  Aktivieren (nur bei Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Spannungsausfall)
2: Aktivieren (bei normalem Start und bei Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Spannungsausfall)
H11 | Verzégerungsmodus 0: Normale Verzdégerung 1: Austrudeln J J 0 JIJI[JI|N|J 161
H12 | Schnell ansprechende Strom- 0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 1 J|IJ[N[N|N| 161
begrenzung (Modus-Auswahl)
H13 | Wiederanlauf nach kurzzeitigem 0,1 bis 20,0 s J | I *2 JIJ[J|INI|N 161
Spannungsausfall J2
(Wiederanlauf-Timer)
H14 (Frequenzabfallrate)| 0,00: Ausgewahlte Verzégerungszeit, 0,01 bis 100,00 Hz/s, J J 999 JIJ[N[N]|N
999 (gemaR Strombegrenzer)
H15 (Dauerbetrieb)[ 200 bis 300 V: (200-V-Serie) J | J2 235 JIJ[J[N]J
400 bis 600 V: (400-V-Serie) 470
H16 (Zulassige Dauer des|0,0 bis 30,0 s; 999 (abhéangig von Umrichterentscheidung) J J 999 JIJ[J|IN]J
Netzspannungsausfalls)
H18 |Drehmomentregelung *5 0: Deaktivieren (Drehzahlregelung) N | J 0 N|N|J|J[N]| 162
(Modusauswahl)|2:  Funktion (Drehmomentstrom-Befehl)
3:  Funktion (Drehmoment-Sollwert)
H26 | Thermistor (fiir Motor) 0: Deaktivieren J J 0 JIJ[J]J|J 164
(Modus-Auswahl)|1:  PTC: /j~+ Abschalten und Stoppen des Umrichters
2: PTC: Ausgangsmotoriiberhitzung erkannt, ,THM" und
Fortsetzung des Betriebs
H27 (Wert)[ 0,00 bis 5,00 V J [ J 1,60 J|1J[J]J
H28 |Droop-Regelung -60,0 bis 0,0 Hz J J 0,0 JIJ[J|INI|N 166
H30 |Kommunikationsverbindungs- Frequenzeinstellung Betriebsbefehl J J 0 JIJ[J|J 167
funktion (Modus-Auswahl)0:  F01/C30 F02
1:  RS-485 (Anschluss 1) F02
2: F01/C30 RS-485 (Anschluss 1)
3: RS-485 (Anschluss 1) RS-485 (Anschluss 1)
4: RS-485 (Anschluss 2) F02
5: RS-485 (Anschluss 2) RS-485 (Anschluss 1)
6: F01/C30 RS-485 (Anschluss 2)
7: RS-485 (Anschluss 1) RS-485 (Anschluss 2)
8: RS-485 (Anschluss 2) RS-485 (Anschluss 2)
H42 | Kapazitat des Zwischenkreis- Fur Anpassung bei Austausch J | N - J{J[J]|J]J 169
kondensators (0000 bis FFFF (im Hexadezimal-Format))
H43 | Gesamtbetriebsdauer des Fur Anpassung bei Austausch. Zeigt die Gesamtbetriebsdauer des J | N - J{J[J]|J]J
Kihllifters Kihlltfters in Einheiten von 10 Stunden an.
H44 | Zahler Startvorgange fiir Motor 1 Fir Anpassung bei Austausch J|N - JIJ[J]J|J 173
(0000 bis FFFF im Hexadezimalformat)
H45 | Testalarm 0: Deaktivieren J | N 0 J{J[J]|J]J 173
1:  Auftreten eines Testalarms
H46 | Startmodus 0,1 bis 20,0 s J | *6 JIJ[N|N|J[ 173
(Synchronisations- J2
Verzogerungszeit 2)

*2: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.3 Standardwerte der Werkseinstellung fiir entsprechende Elektromotor-Leistungsangaben®.

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*6: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante*.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung

: 2 2
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol g . 10| s =
meter @ | §| einstellung | |2 |a|E|= <)
S| < S|o|= g o 5
2 alE|l§ =)
3
£ £ N
©
o
H47 | Anfangswert des Zwischenkreis- Fur Anpassung bei Austausch J|N - J{J[J]|J]J 173
kondensators (0000 bis FFFF im Hexadezimal-Format)
H48 | Gesamtbetriebsdauer von Fir Anpassung bei Austausch J [N - JIJ[J]J|J 169
Kondensatoren auf Platinen Anderung in Gesamtbetriebsdauer des Motors (Reset ist aktiviert) 173
(in Einheiten von 10 Stunden)
H49 | Startmodus (Synchronisations- |0,0 bis 10,0 s J J 0,0 JIJ[JI|IN]J 174
Verzdgerungszeit 1)
H50 | Nichtlinear U/f 1 (Frequenz)|0,0 (Abbrechen); 0,1 bis 500,0 Hz N J 0,0 JIJ[N|NJ|N 174
H51 (Spannung) |0 bis 240 V:Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) N | J2 0 JIJ[N[N]|N
0 bis 500 V:Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)
H52 | Nichtlinear U/f 2 (Frequenz)| 0,0 (Abbrechen); 0,1 bis 500,0 Hz N J 0,0 JIJ[N|NJ|N
H53 (Spannung) |0 bis 240 V:Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) N | J2 0 J|IJ[N[N]|N
0 bis 500 V:Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)
H54 | Beschleunigungszeit (Jog-Betrieb)|0,00 bis 6000 s J J 6,00 JIJ[J|IN]J 174
H55 |Verzégerungszeit  (Jog-Betrieb)|0,00 bis 6000 s J | ggeor JIJluN]Y
H56 | Verzdgerungszeit fiir Zwangsstopp |0,00 bis 6000 s J J *10 JIJ[J|IN]J
H57 | 1. Beschleunigungsbereich nach 0 bis 100 % J J 10 JIJ[J|IN]J
S-Kurve (bei Start)
H58 |2. Beschleunigungsbereich nach 0 bis 100 % J J 10 JIJ[J|IN]J
S-Kurve (bei Erreichen)
H59 | 1. Verzdgerungsbereich nach 0 bis 100 % J J 10 JIJ[J|IN]J
S-Kurve (beim Starten)
H60 |2. Verzdgerungsbereich nach 0 bis 100 % J J 10 JIJ[J|IN]J
S-Kurve (beim Erreichen)
H61 | UP/DOWN-Steuerung 0: Anfangswert ist 0,00 Hz N | J 1 JIJI[JI|N|J 174
(Einstellung der Anfangsfrequenz)|1: Letzter UP/DOWN-Sollwert bei Ausgabe des Betriebsbefehls.
H63 | Unterwertbegrenzer 0: Durch F16 (Frequenzbegrenzer: Unterwert) begrenzen und J J 0 JIJI[JI|N|J 174
(Modus-Auswahl) weiterhin ausfiihren
1:  Wenn die Ausgangsfrequenz unter den durch F16
(Frequenzbegrenzer: Unterwert) angegebenen Wert fallt,
wird der Motor bis zum Stopp abgebremst.
H64 (Unterer Frequenzgrenzwert)|0,0: Abhangig von F16 (Frequenzbegrenzer, Unterwert) J J 1,6 JIJ[IN|N|J 174
0,1 bis 60,0 Hz
H65 | Nichtlinear U/f 3 (Frequenz)| 0,0 (Abbrechen); 0,1 bis 500,0 Hz N J 0,0 JIJ[N|NJ|N 174
H66 (Spannung) | 0 bis 240 V: Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) N | J2 0 JIJ[N|NJ|N
0 bis 500 V: Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)
H68 | Schlupfkompensation 1 0: Wahrend Beschleunigung/Verzégerung aktivieren, N | J 0 JIJ|IN[N|N| 174
(Auswahl der bei Eckfrequenz oder héher aktivieren
Betriebsbedingungen)|1:  Wahrend Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren,
bei Eckfrequenz oder héher aktivieren
2: Wahrend Beschleunigung/Verzégerung aktivieren,
bei Eckfrequenz oder hoher deaktivieren
3: Wahrend Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren,
bei Eckfrequenz oder hoher deaktivieren
H69 | Automatische Verzégerung 0: Deaktivieren J J 0 JIJ[J|IN]J 175
(Anti-regenerative Control) 2: Regelung der Drehmomentbegrenzung mit Zwangsstopp
(Modus-Auswahl) (Abbruch der Begrenzungsregelung nach Ablauf der dreifachen
Verzbdgerungszeit)
3: Regelung der Zwischenkreisspannung mit Zwangsstopp
(Abbruch der Spannungsregelung nach Ablauf der dreifachen
Verzbdgerungszeit)
4: Drehmomentbegrenzungsregelung ohne Zwangsstopp
5. Zwischenkreisspannungsregelung ohne Zwangsstopp
H70 | Uberlastvermeidung 0,00: GemaR ausgewahlter Verzégerungszeit J J 999 JIJ[J|IN]J 176
0,01 bis 100,0 Hz/s; 999 (Abbrechen)
H71 | Verzégerungseigenschaften 0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 0 JIJ|J[N|N| 176
H72 | Erkennung eines Ausfalls der 0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 1 JIJ[J|J 176
Netzspannungsversorgung (verfugbar in FRNOOSSE2M-2J/FRN0O059E2M-41 oder hoher)
(Modus-Auswahl)
H74 | Drehmomentbegrenzer *5 0: Drehmomentbegrenzung N | J 1 NINJJ|JI|J 177
(Regelgroie) 1: Drehmomentstrom-Begrenzung
H76 |Drehmomentbegrenzer (Bremse) |0,0 bis 500,0 Hz J J 5,0 JIJ[N|N|N| 177
(Grenzwert des Frequenzanstiegs
beim Bremsen)
H77 |Lebensdauer des Zwischenkreis- |0 bis 8760 (in Einheiten von 10 Stunden) J | N 6132 J{J[J]|J]J 177
kondensators (ND-Spez.)

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*10: 6,0 s fur Umrichter der Motornennleistung 22 kW oder weniger; 20,0 s fiir 30 kW oder mehr.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung

®
a = 2
© ] ©
© c ° (%]
Para- s | 2 Werks- 5 S
Bezeichnung Wertebereich a| g . 10| s =
meter © [ & einstellung [ |2(a|E|= :0
5| x Slo|=|8la| §
2 o|E g o
=]
E £ N
<
o
H78 | Wartungsintervall (M1) 0 (Deaktivieren): 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden) J [N 6132 J|J J|J 177
(ND-Spez.)
H79 | Voreingestellter Startvorgangs- 0000 (Deaktivieren): 0001 bis FFFF (im Hexadezimalformat) J [N 0 JIJ[J]J|J 178
zahler fur Wartung (M1)
H80 | Verstarkung zur Dampfung von 0,00 bis 1,00 J J 0,20 JIJ[N|NJ|N 178
Ausgangsstromschwankungen fir
Motor 1
H81 |Leichter Alarm Auswahl 1 0000 bis FFFF (im Hexadezimal-Format) J J 0 JIJ[J]J|J 179
H82 |Leichter Alarm Auswahl 2 0000 bis FFFF (im Hexadezimalformat) J J 0 JIJ[J]J|J
H84 | Vorerregung *5 (Wert)[ 100 bis 400 % (Motor-Magnetisierungsnennstrom fiir 100 %) J J 100 N|{N|J|[J|[N]| 181
H85 (Timer)|0,00; 0,01 bis 30,00 s J|J 0,00 N[(N|J|J|N
0,00; ungtiltig
0,01 bis 30,00 s
H86 |Reserviert *9 0 bis 2 J[J 0 -|-1-1-1-1 183
H89 |Reserviert *9 0 bis 1 J[J 1 -|-1-1-1-1 183
H90 |Reserviert *9 0 bis 1 J[J 0 -|-1-1-1-1 183
H91 | Erkennung von Leitungsdefekten in [0,0 (Alarm deaktivieren): 0,1 bis 60,0 s J J 0,0 JIJ[J|IN]J 183
der PID-Ruckfiihrung
H92 |Betriebsfortsetzung bei 0,000- bis 10,000-mal; 999 J [ 999 JIJ[J|N|J| 183
kurzzeitigem Spannungsausfall (P)[999: Hersteller-Anpassungswert J2
H93 (1){0,010 bis 10,000 s; 999 J [N 999 JIJ[J[N]J
999: Hersteller-Anpassungswert J2
H94 | Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 |0 bis 9999 N | N - J{J[J]|J]J 177
Anderung der Motor-Gesamtbetriebsdauer (Reset ist aktiviert) 183
(in Einheiten von 10 Stunden)
H95 | Gleichstrombremse 0: Langsame Reaktion J J 1 JIJ[N[N]|N 74
(Bremsstromanstiegsmodus)|1:  Schnelle Reaktion 183
H96 | Prioritat der STOP-Taste/ 0: Prioritat der STOP-Taste deaktivieren/Startpriffunktion J J U:3 JIJ[J]J|J 184
Startpriffunktion deaktivieren ACEJK: 0
1:  Prioritat der STOP-Taste aktivieren/Startpriffunktion
deaktivieren
2: Prioritat der STOP-Taste deaktivieren/Startpriffunktion
aktivieren
3:  Prioritat der STOP-Taste aktivieren/Startpriiffunktion aktivieren
H97 | Alarmdaten I6schen 0: Deaktivieren J|N 0 J{J[J]|J]J 184
1:  Alarmdaten l&schen (nach dem Ldschen automatisch auf 0
zurlicksetzen)
H98 | Schutz-/Wartungsfunktion 0 bis 127 (Werte werden im Dezimalformat angezeigt) J J 11 JIJ[J]J|J 185
(Modus-Auswahl) [Bit 0: Taktfrequenz automatisch verringern
(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)
Bit 1: Schutz vor Verlust einer Eingangsphase (0: Deaktivieren;
1: Aktivieren)
Bit 2: Schutz vor Verlust einer Ausgangsphase (0: Deaktivieren;
1: Aktivieren)
Bit 3: Beurteilungseinstellung fiir Lebensdauer des
Zwischenkreiskondensators
(0: Werkseinstellung referenziert;
1 Benutzerdefinierter Messwert Standard)
Bit 4: Beurteilung der Lebensdauer des
Hauptstromkreiskondensators
(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)
Bit 5: Erkennung DC-Lifter-Ausfall (0: Aktivieren, 1: Deaktivieren)
Bit 6: Erkennung Bremstransistor-Fehler
(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)
H99 | Einstellung Passwort 2/priifen 0000 bis FFFF (Hexadezimalformat) J|N 0 J{J[J]|J]J 187
H101 |Versandziel 0:  Nicht ausgewahlt N |J | GAEU):O |J[J|J|J]|J 190
1:  Japan Ji1
2:  Asien C:3
3:  China K:7
4: Europa
5:  Nord- und Stidamerika
7: Korea
H111 | USV-Betriebspegel 120 bis 220 V DC: (200-V-Serie) J | J2 220 JIJ[J|N|N|[ 19
240 bis 440 V DC: (400-V-Serie) 440
H114 | Automatische Verzégerung 0,0 bis 50,0 %; 999: deaktiviert J[J 999 JIJ[J|N|J| 19
(Anti-regenerative Control)
(Wert)
H147 | Drehzahlregelung (Jog-Betrieb) 0,00 bis 99,99 s JlJ 0,00 N|IN|J|N[N| 190
FF (Verstarkung) *5 230

Werkseinstellung*=*A (fir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*9:  Werkseitige Verwendung. Auf diese Parameter darf nicht zugegriffen werden.

*11: FRNO115E2M-20 oder niedriger: 83, FRNO072E2M-4 oder niedriger: d83, FRNO012E2M-70 oder niedriger: 83, FRNOO85E2M-4] oder hoher: 19.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
: 2 2
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol . 10| 5 =
meter @ | §| einstellung | |2 |a|E|= <)
S| < Dlo|l=| 2| a <
© al|E|E o
m s} 2
3
E £ N
<
o
H154 | Drehmomentverhaltnis 0:  Unglltig N | J 0 N|IN|J|N[N| 190
(Modus-Auswahl) *5 1: Digitales Drehmomentverhéltnis
2:  Analoges Drehmomentverhéltnis
H155 (Pegel 1)[-300 bis +300 % N [ J 0 N|{N|J[N[N
H156 (Pegel 2)[-300 bis +300 % N [ J 0 N|{N|J[N[N
H157 (Pegel 3)[-300 bis +300 % N [ J 0 N|{N|J[N[N
H158 (Kompensation fiir| 0 bis 300 % N [ J 0 N|{N|J[N[N
mechanische Verluste)
H159 (Startvorgangs-Timer)| 0,00 bis 1,00 s N | J 0,00 N|IN|J|N[N
H161 (Abschaltungs-Timer)| 0,00 bis 1,00 s N J 0,00 N|IN|J|[N|N
H162 (Begrenzer)| 0 bis 300 % N [ J 200 N|{N|J[N[N
H173 | Magnetflusspegel bei leichter 10 bis 100 % J J 100 N|{N|J[J[N|] 192
Last *5
H180 |Bremssteuersignal 0,00 bis 10,00 s J J 0,00 JIJ[J|INI|N 192
(Pruf-Timer fur Bremsbetrieb)
H193 |Benutzer-Anfangswert (Speichern)|0: Deaktivieren 1: Speichern J [N 0 JIJ[J]J|J 156
H194 (Schutz)|0:  Speichern méglich J J 0 JIJ[J]J|J
1:  Geschiitzt (Speichern deaktiviert)
H195 | Gleichstrombremse 0,00 (Deaktivieren): 0,01 bis 30,00 s J J 0,00 JIJ[N|NJ|N 74
(Bremsdauer beim Starten) 192
H196 |Reserviert *5 *9 0,001 bis 9,999, 999 J|J 999 J|IJ[N[N]|N -
H197 |Benutzerpasswort 1 (Auswahl des|0:  Alle Parameter werden angezeigt, aber Anderungen sind nicht J J 0 JIJ[J]J|J 187
Schutzbetriebs) zulassig.
1:  Nur der Parameter fiir die Schnelleinrichtung kann
angezeigt/geandert werden.
2:  Nur der Parameter fir die Einstellung der benutzerdefinierten
Logik wird nicht angezeigt/nicht geandert.
H198 (Einstellung/priifen)| 0000 bis FFFF (Hexadezimalformat) J | N 0 JIJ[J]J|J
H199 |Benutzer-Passwortschutz glltig 0: Deaktivieren J | N 0 JIJ[J]J|J
1:  Geschiitzt

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
*9: Werkseitige Verwendung. Auf diese Parameter darf nicht zugegriffen werden.
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5.2 Parametertabelle

B A-Parameter: Parameter Motor 2 (Parameter Motor 2)

Antriebsregelung
©
£ 2 2
% c T:, 2]
Para- S S Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich a 2 . 59| & =
meter o g einstellung | & aflc|s :0
=3 N S|lo|= g ol 5
2 a|lE|§ =
£ £ N
<
o
A01 |Maximale Ausgangsfrequenz 2 25,0 bis 500,0 Hz N J 200-V-Serie | J | J JI|N
AJKU: 60,0
400-V-Serie
ACE: 50,0
JKU: 60,0
A02 |Eckfrequenz 2 25,0 bis 500,0 Hz N J 200-V-Serie | J |J| J|J|N
J: 50,0
AUK: 60,0
400-V-Serie
ACEJ: 50,0
UK: 60,0
A03 |Nennspannung bei Eckfrequenz 2 |0: Spannungsregelung deaktiviert (Ausgangsspannung N J2 | 200-V-Serie | J [J|J|J]|N
proportional zur Netzspannung) J: 200
80 bis 240 V:  Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) AK: 220
160 bis 500 V:  Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie) U: 230
A04 |Maximale Ausgangsspannung 2 80 bis 240 V:  Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie) N J2 408‘]\'/;180%”6 JIJIN|]J]|N
160 bis 500 V:  Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie) A'A415
CK: 380
U: 460
A05 |Drehmomentanhebung 2 0,0 bis 20,0 % (%-Wert gegeniiber der Eckfrequenzspannung 2) J J *2 JIJ|IN[N|N
A06 |Elektrothermischer Uberlastschutz |1:  Aktivieren (fur einen Universalmotor mit Kihlliifter) J J 1 JIJ[J|J]|N
fiir Motor 2 2:  Aktivieren (fir umrichtergeregelten Motor mit separat
(Motorcharakteristik auswahlen) angetriebenem Kihllifter)
A07 (Uberlast-Pegel) | 0,00 (deaktivieren), Nennstrom 1 bis 135 % des Nennstroms des J J1 *3 JIJ[J|J]|N
Umrichters J2
A08 (Thermische Zeitkonstante) | 0,5 bis 75,0 min J J *4 JIJ|J|JIN
A09 |Gleichstrombremse 2 0,0 bis 60,0 Hz J J 0,0 JIJ|J|N|N
(Bremsstartfrequenz)
A10 (Bremspegel) | 0 bis 100 % (HHD-Modus), 0 bis 80 % (HD/HND-Modus) J J 0 JIJ[J|IN]|N
0 bis 60 % (ND-Modus)
A1 (Bremsdauer)| 0,00 (Deaktivieren): 0,01 bis 30,00 s J J 0,00 JIJ|J|N|N
A12 |Startfrequenz 2 0,0 bis 60,0 Hz J 0,5 JIJ|J|N|N
A13 |Lastauswahl/Automatische 0: Variable Drehmomentbelastung N J 1 JIJ[J|IN]|N
Drehmomentanhebung/ 1:  Konstante Drehmomentbelastung
Automatische Energiespar- 2: Automatische Drehmomentanhebung
funktion 2 3:  Autom. Energiesparfunktion (variable Drehmomentbelastung)
4:  Autom. Energiesparfunktion (konstante Drehmomentbelastung)
5:  Autom. Energiesparfunktion mit autom. Drehmomentanhebung
A14 | Antriebsregelung Auswahl 2 0: U/f-Regelung ohne Schlupfkompensation N J 0 JIJ[J]|J]|N
1:  Vektorregelung ohne Drehzahlsensor (dynamische
Drehmoment-Vektorregelung)
2: U/f-Regelung mit Schlupfkompensation
3: U/f-Regelung mit Drehzahlsensor
4: U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und autom.
Drehmomentanhebung
6: Vektorregelung fiir Induktionsmotor mit Drehzahlsensor
A15 |Motor 2 (Anzahl der Pole)|2 bis 22 Pole N J1 4 JIJ[J]|J]|N
J2
A16 (Nennleistung)[0,01 bis 1000 kW (bei P39 = 0, 4) N | J1 *6 JIJ[J]|J]|N
0,01 bis 1000 PS (bei P39 = 1) J2
A17 (Nennstrom)| 0,00 bis 2000 A N | J1 *6 JIJ[J]|J]|N
J2
A18 (Automatische Selbstoptimierung)|0:  Deaktivieren N N 0 JIJ[J|J]|N
1:  Stopp-Tuning
2: Drehungs-Tuning
5. Stopp-Tuning (%R1, %X)
A19 (Online-Tuning) | 0: Ungliltig 1: Giiltig J 0 JIN[N|[N|N
A20 (Leerlaufstrom)| 0,00 bis 2000 A N | J1 *6 JIJ[J]|J]|N
J2
A21 (%R1)|0,00 bis 50,00 % J J1 *6 JIJ[J|J]|N
J2
A22 (%X)[0,00 bis 50,00 % J J1 *6 JIJ[J|J]|N
J2

Werkseinstellung*=*A (fir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)
*2: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.3 Standardwerte der Werkseinstellung fiir entsprechende Elektromotor-Leistungsangaben®.
*3: Der Motornennstrom wird automatisch eingestellt. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante” (Parameter P03).

*4: Die Standardeinstellung fiir Elektromotoren betragt 5,0 min fiir 22 kW bzw. niedriger und 10,0 min fiir 30 kW bzw. héher.

*6: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante*.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
g o[ | 2
3| c 2 ®
Para- &S 5 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich a 2 . 59| & =
meter K} S | einstellung | £ |2 |d || = <)
=3 N S|lo|= g ol 5
2 a|lE|§ o
3
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<
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A23 |Motor 2 (Schlupfkompensations-| 0,0 bis 200,0 % J* J 100,0 JIJ|J[N|N
verstarkung fiir Antrieb)
A24 (Reaktionszeit der|0,01 bis 10,00 s J J1 0,50 J|J|[N|NJ|N
Schlupfkompensation) J2
A25 (Schlupfkompensations-| 0,0 bis 200,0 % J* J 100,0 JIJ|J[N|N
verstarkung fir Bremsung)
A26 (Nenn-Schlupffrequenz) | 0,00 bis 15,00 Hz N J1 *6 JIJ|[J|N|N
J2
A27 (Eisen-Verlustfaktor 1)|0,00 bis 20,00 % J J1 *6 JIJ[J|J]|N
J2
A30 (Magnetische Sattigung| 0,0 bis 300,0 % J J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Faktor 1) *5 J2
A31 (Magnetische Sattigung| 0,0 bis 300,0 % J J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Faktor 2) *5 J2
A32 (Magnetische Sattigung| 0,0 bis 300,0 % J J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Faktor 3) *5 J2
A33 (Magnetische Sattigung| 0,0 bis 300,0 % J J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Faktor 4) *5 J2
A34 (Magnetische Sattigung| 0,0 bis 300,0 % J J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Faktor 5) *5 J2
A39 |Auswahl Motor 2 0:  Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standard-Induktionsmotoren, N J1 u:1 JIJ[J]|J]|N
Baureihe 8) J2 ACEJK: 0
1:  Motorcharakteristik 1 (Induktionsmotoren mit PS-Angabe)
4:  Andere Induktionsmotoren
A40 | Schlupfkompensation 2 Wahrend Beschleunigung/Verzégerung aktivieren, N J 0 JIJ|IN|N|N
(Auswahl der bei Eckfrequenz oder héher aktivieren
Betriebsbedingungen)|1:  Wahrend Beschleunigung/Verzdgerung deaktivieren,
bei Eckfrequenz oder hoher aktivieren
2:  Wahrend Beschleunigung/Verzégerung aktivieren,
bei Eckfrequenz oder hoher deaktivieren
3:  Wahrend Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren,
bei Eckfrequenz oder hoher deaktivieren
A41 | Verstarkung zur Dampfung von 0,00 bis 1,00 J J 0,20 JIJ|IN|N|[N
Ausgangsstromschwankungen fir
Motor 2
A43 [Drehzahlregelung2 *5 0,000 bis 5,000 s J J 0,020 N[J|J[N[J]| 228
(Drehzahlbefehl-Filter)
Ad44 (Drehzahlerfassungsfilter) | 0,000 bis 0,100 s J* J 0,005 N|[J|J|N|J
A45 P (Verstarkung)|0,1- bis 200,0-fach J* J 10,0 N[{J|J[N]|J
A46 | (Integrationszeit) | 0,001 bis 9,999 s; 999 (Integralanteil deaktivieren) J J 0,100 N|J|J|N|J
A47 FF (Verstarkung)| 0,00 bis 99,99 s J J 0,00 N[{N|J[N]|J
A49 (Notchfilter-Resonanzfrequenz) | 1 bis 200 Hz J J 200 N[N|J[N]|N
A50 (Notchfilter-Dampfungsniveau)| 0 bis 20 dB J J 0 N[N|J[N]|N
A51 |Gesamtbetriebsdauer des Motors 2|0 bis 9999 N N - JIJ[J|J]|N -
Anderung der Motor-Gesamtbetriebsdauer (Reset ist aktiviert)
(in Einheiten von 10 Stunden)
A52 |Zahler Startvorgange fiir Motor 2 Fur Anpassung bei Austausch J N - JIJ[J|J]|N
(0000 bis FFFF im Hexadezimalformat)
A53 |Motor 2 0 bis 300 % J J1 100 JIJ[J|J]|N
(%X Korrekturfaktor 1) J2
A55 (Drehmomentstrom unter [ 0,00 bis 2000 A N J1 *6 N[N|J]|J|N
Vektorregelung) *5 J2
A56 | (Induzierter Spannungsfaktor unter |50 bis 100 % N J1 *6 N|N|JJ]|J|[N
Vektorregelung) *5 J2
A98 |Motor 2 0 bis 255 N J 0 J{J|[J]|J]|J]| 19
(Funktion wahlen) [ (Werte werden im Dezimalformat angezeigt, Bedeutung der Bits:
0: Deaktivieren; 1 Aktivieren)
bit0: Strombegrenzer (F43, F44)
bit1: Steuerung der Drehrichtung (H08)
bit2: Nichtlinear U/f (H50 bis H53, H65, H66)
bit3: PID-Regelung (JO1 bis J62, H91)
bit4: Bremssignal
bit5: Bremsdauer beim Starten (H195)
Bit6 bis 7: Reserviert *9

Werkseinstellung*=*A (fiir Asien), C (fiir China), E (fir Europa), U (fir USA), J (fur Japan), K (fiir Korea)

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*6: Die Werkseinstellungen sind von der Motorleistung abhéngig. Siehe ,5.2.4 Motorkonstante*.
*9: Werkseitige Verwendung. Diese Parameter diirfen nicht gedndert werden.
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5.2 Parametertabelle

B b-Parameter: Motor-Steuerparameter

Antriebsregelung
: el | ¢
- 2 ®
P S S werk g g
ara- Bezeichnung Wertebereich al g . erks- 59| & 2
meter o | & einstellung | & a|lc|s <)
S| < D|lo|l=]| 2 5
© a|€E|E =)
) Qo =
E £ N
<
a
b43 |Drehzahlregelung3 *5 0,000 bis 5,000 s J|J 0,020 N[{J[J|N|J]| 228
(Drehzahlbefehl-Filter)
b44 (Drehzahlerfassungsfilter) [0,000 bis 0,100 s J 1 J 0,005 N|[J[J|IN]|J
b45 P (Verstarkung) (0,1 bis 200,0 Jo | J 10,0 N[J[J|N|J
b46 | (Integrationszeit)[0,001 bis 9,999 s; 999 (Integralanteil deaktivieren) JoJ 0,100 N[J[J|IN]|J
b47 FF (Verstarkung)|0,00 bis 99,99 Jo | J 0,00 N[N[J|N[J
b49 (Notchfilter-Resonanzfrequenz)|1 bis 200 Hz J J 200 N[N[J|N[N
b50 (Notchfilter-Dampfungsniveau)|0 bis 20 dB J J 0 N[N[J|N[N
*5:  Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
B r-Parameter: Motor-Steuerparameter 4
Antriebsregelung
g o[ | 2
3| < 2 ®
P S| 51 werk 2 g
ara- Bezeichnung Wertebereich al 2] erks- 59| & 2
meter X S| einstellung | & olc|s :0
=N D|lo|l=]| 2 <
@ a|E|E S
) Qo =
E £ N
<
a
r43 |Drehzahlregelung4 *5 0,000 bis 5,000 s J J 0,020 N|J|J|IN]|J 228
(Drehzahlbefehl-Filter)
r44 (Drehzahlerfassungsfilter) 0,000 bis 0,100 s Jo 1 J 0,005 N|J|J|IN]|J
r45 P (Verstarkung)|0,1- bis 200,0-fach ol J 10,0 N|J|J[N]|J
r46 | (Integrationszeit) [0,001 bis 9,999 s; 999 (Integralanteil deaktivieren) JolJ 0,100 N|J|J|N|J
r47 FF (Verstarkung)|0,00 bis 99,99 ol J 0,00 N|N|J[N]|J
r49 (Notchfilter-Resonanzfrequenz)| 1 bis 200 Hz J J 200 N|N|J[N]|N
r50 (Notchfilter-Dampfungsniveau) |0 bis 20 dB J J 0 N|N|J[N]|N

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

B J-Parameter: Anwendungsfunktionen 1 (Anwendungsfunktion 1)

Antriebsregelung

: el | ¢
- 2 ®
Para- | & Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich a2 . 519 & =
meter o | | einstellung | & a|lc|s <)
S| < Dlo|=| 2| a 5
© a|€E|E =)
) Qo =
£ £ N
<
a
JO1 [PID-Regler (Modus-Auswahl) [0: Deaktivieren N | J 0 J|J N|J | 197
1:  Prozess (Normalbetrieb)
2:  Prozess (Inversbetrieb)
3: Drehzahlregelung (Tanzerrolle)
Jo2 (Fernsteuerbefehl) |0:  Bedienung liber Taste am Bedienteil (Taste '»/v") N |J 0 J{J|[J[N]|J]| 198
1:  PID-Prozessbefehl 1 (Analogeingang: Klemmen 12, C1 und V2)
3: UP/DOWN
4:  Kommunikation
Jo3 P (Verstarkung)|0,000 bis 30,000-fach J | J 0,100 JIJ[J|N|J| 204
Jo4 | (Integrationszeit) | 0,0 bis 3600,0 s J J 0,0 JIJ[JI|IN]J
Jos D (Differenzzeit) | 0,00 bis 600,00 s J | J 0,00 JIJ[J[N]J
Joé (Ruckfiihrungsfilter) |0,0 bis 900,0 s *1 J | J 0,5 JIJ[J[N]J
J10 Anti-reset Windup |0 bis 200 % J | J 200 JIJ[J|N|J]| 207
J11 (Warnungsausgangseinstellung) [0:  Warnung durch Prozess-Sollwert verursacht J J 0 JIJ|[J[N]|J]| 208
1:  Warnung durch Prozess-Sollwert mit Halten verursacht
2:  Warnung durch Prozess-Sollwert mit Selbsthaltung verursacht
3:  Warnung durch Prozess-Sollwert mit Halten und Selbsthaltung
verursacht
4:  Warnung durch PID-Fehlerwert verursacht
5:  Warnung durch PID-Fehlerwert mit Halten verursacht
6:  Warnung durch PID-Fehlerwert mit Selbsthaltung verursacht
7:  Warnung durch PID-Fehlerwert mit Halten und Selbsthaltung
verursacht
J12 (Oberer Grenzwert der Warnung [-100 % bis 100 % J J 100 JIJ[J|IN]J
(AH))
J13 (Unterer Grenzwert der Warnung [-100 % bis 100 % J J 0 JIJ[J|IN]J
(AL))
J15 (Abschaltfrequenz bei niedrigem |0,0 (Deaktivieren): 1,0 bis 500,0 Hz J J 0,0 JIJ[J|N|J]| 210
Durchfluss)
J16 (Sleep-Timer) |0 bis 60 s J | J 30 JIJ[J[N]J
J17 (Wiederanlauffrequenz) | 0,0 bis 500,0 Hz J J 0,0 JIJ[JI|IN]J
J18 (Obere Grenze fiir [-150 % bis 150 %; 999 (abhangig von F15-Einstellung) J J 999 JIJ[J|IN]J]| 211
PID-Prozessausgang)
J19 (Untere Grenze fiir PID-Prozess-|-150 % bis 150 %; 999 (abhangig von F16-Einstellung) J | J 999 JIJ[J[N]J
ausgang)
J23 | (Wiederanlaufpegel bei PID-Fehler)|0,0 bis 100,0 % J | J 0,0 JIJ[J|N|J]| 210
J24 (Wiederanlauf-Timer) [0 bis 3600 s J J 0 JIJI[JI|N|J
J57 (Positionssollwert fiir Tanzerrolle) [-100 bis 0 bis 100 % J J 0 JIJ[J|IN]J]| 211
J58 (Bandbreite des Schwellenwertes |0: Umschaltung der PID-Konstante deaktivieren J J 0 JIJI[JI[N]JI]| 212
bei Abweichung der Tanzerrollen-|1 bis 100 %: Manueller Sollwert
position)
J59 P (Verstarkung) 2(0,000- bis 30,000-fach J | J 0,100 JIJ[J[N]J
J60 | (Integrationszeit) 2 (0,0 bis 3600,0 s J J 0,0 JIJ[J|IN]J
J61 D (Differenzzeit) 2 (0,00 bis 600,00 s J | J 0,00 JIJ[J[N]J
J62 (Blockauswahl PID-Regler) |0 bis 3 N | J 0 JIJI[JI[N]JI]| 212
bit0: Auswahl der Polaritdtskompensation fiir PID-Ausgang/Fehler
0 = Plus (Addition); 1 = Minus (Subtraktion)
bit1: Auswahl des Kompensationsfaktors fiir PID-Ausgang
0 = Verhaltnis (in Relation zur Haupteinstellung)
1 = Drehzahlbefehl (in Relation zur Maximalfrequenz)
J63  |Uberlaststopp (Auswahl des|0: Drehmoment, 1: Strom J J 0 JIJ|[JI[N]|JI]| 213
Elements
J64 (Schwellenwert) (20 bis 200 % J | J 100 JIJ[J|IN]J
J65 (Modus-Auswahl)|0:  Deaktivieren N | J 0 JIJI[JI|N|J
1:  Verzdgerung bis Stopp
2:  Austrudeln
J66 (Betriebsmodus)|0:  Bei Betrieb mit konstanter Drehzahl und Verzégerung J J 0 JIJI[JI|N|J
1: Bei Betrieb mit konstanter Drehzahl
2: Bei allen Betriebsmodi wirksam
J67 (Timer)|0,00 bis 600,00 s J | J 0,00 JIJ[J[N]J
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
g o[ | 2
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol . 10| 5 =
meter @ | §| einstellung | 5|2 |a|E|= <)
S| < S|lo| = g o 5
2 alE|l§ o
3
E £ N
<
a
J68 [Bremssteuersignal 0,00 bis 300,00 % J J 100,0 J|J N|[N| 214
(Bremslosestrom)
J69 (Bremslosefrequenz/-drehzahl) (0,0 bis 25,0 Hz J J 1,0 JIJ[N|NJ|N
J70 (Bremslose-Timer) (0,00 bis 5,00 s J | J 1,00 JIJ[J[N]|N
J71 (Bremsanlegefrequenz/-drehzahl)|0,0 bis 25,0 Hz J J 1,0 JIJ|[J[N|N| 214
J72 (Bremsanlege-Timer)|0,00 bis 5,00 s J J 1,00 JIJ[J|INI|N
J73 |Positionsregelung *5 0,0 bis 1000,0 s J J 0,0 JIJ[N|N|N| 217
(Start-Timer)
J74 (Startpunkt; obere Stellen) [-999(83E7) bis 999(03E7) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
-999(83E7) bis -1(8001)
0(0000) bis 999(03E7)
J75 (Startpunkt; untere Stellen)|0(0000) bis 9999(270F) ; P = -1(FFFF) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
J76 (Voreingestellter Punkt; |-999(83E7) bis 999(03E7) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
obere Stellen) [-999(83E7) bis -1(8001)
0(0000) bis 999(03E7)
J77 (Voreingestellter Punkt; | 0(0000) bis 9999(270F) ; P = -1(FFFF) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
untere Stellen)
J78 (Schleichgang-Schaltpunkt; | 0 bis 999 J J 0 JIJ[N[N]|N
obere Stellen)
J79 (Schleichgang-Schaltpunkt; | 0 bis 9999 J J 0 JIJ[N[N]|N
untere Stellen)
J8o (Schleichgang) |0 bis 500 Hz J | J 0,0 J|IJ[N[N]|N
Ja1 (Endpunkt; obere Stellen) |-999(83E7) bis 999(03E7) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
-999(83E7) bis -1(8001)
0(0000) bis 999(03E7)
J82 (Endpunkt; untere Stellen)|0(0000) bis 9999(270F) J | J 0 J|IJ[N[N]|N
J83 (Abschlussbereich) |0 bis 9999 J | J 0 J|IJ[N[N]|N
J84 (End-Timer)|0,0 bis 1000,0 s J | J 0,0 J|IJ[N[N]|N
J8s (Austrudel-Kompensation) [ 0 bis 9999 J J 0 JIJ[N|NJ|N
J86 (Endpunkt; [0:  Richtung und Impuls J J 0 JIJ[N[N]|N
Impulsfolgen-Eingangsformat)[1:  Vorwarts- und Rickwartsimpuls
Jg7 (Voreingestellte|0:  Voreinstellung nur bei Vorwartsdrehung zuléssig N [ J 0 JIJ[N|NJ|N
Positionierungsanforderung) [1:  Voreinstellung nur bei Riickwartsdrehung zulassig
2:  Voreinstellung bei jeder Drehrichtung zulassig
J88 (Richtung der erkannten Position)|0:  Richtung der erkannten Position nicht umschalten N | J 0 JIJ[N[N]|N
1:  Richtung der erkannten Position umschalten
J95 |[Bremssteuersignal *5 0,00 bis 300,00 % J J 100,00 N[{N|J|N|N| 214
(Bremslése-Drehmoment)
J96 (Bremsanlegebedingungen) |0 bis 31 J J 0 N|IN|J|N[N
Bit0: Drehzahlerfassung / Drehzahlbefehl
(0: Drehzahlerfassung; 1: Drehzahlbefehl)
Bit1: Reserviert
Bit2: Reserviert
Bit3: Reserviert
Bit4: Bremsanlegebedingung
(0: Unabhangig vom Betriebsbefehlsstatus (EIN oder AUS);
1: Nur bei ausgeschaltetem Betriebsbefehl.)
J97 |Servo-Lock *5 (Verstarkung) | 0,000- bis 9,999-fach Jo 1 J 0,010 N{N|J|N[N]| 226
Jo8 (Abschluss-Timer)| 0,000 bis 1,000 s J | J 0,100 N[N|J|N|[N
J99 (Abschlussbereich) | 0 bis 9999 J | J 10 N[N|J|N|N

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung

Werks-
einstellung

Para-

Bezeichnung Wertebereich
meter

Im Betrieb anderbar
Kopieren
U/t
PG U/
mit PG
PM
Zugehdrige Seite

Z | Drehmomentregelung

z
[
o
[
[
[

J105 |PID-Regler (Anzeigeeinheit) | 0 bis 80
. Ubernehmen (PID-Regelung 1 Riickfiihrungseinheit)

keine

0/0

1/min

kw

[Durchfluss]
20: m3/s
21: m3/min
22: m3/h
23: L/s

24: L/min
25: L/h

[Druck]

40: Pa

41: kPa

42: MPa

43: mbar

44: bar

45: mmHg

46: psi PSI (Pfund pro Quadratzoll absolut)
47: mWG

48: inWG

[Temperatur]
60: K

61: Grad C
62: Grad F
[Konzentration]
80: ppm

J106 (Maximale Skalierung)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N 100 JIJ[J[N]J
J107 (Minimale Skalierung) [-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 N | J 0,00 JIJ[J[N]J

Nhh=2o

[

J136 |Mehrstufiger PID-Befehl -999,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ[J|N|J| 227
(Mehrstufiger Befehl 1)

J137 (Mehrstufiger Befehl 2)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ[J[N]J
J138 (Mehrstufiger Befehl 3)|-999,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ[J[N]J
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5.2 Parametertabelle

B d-Parameter: Anwendungsfunktionen 2 (Anwendungsfunktion 2)

Antriebsregelung
: 2 2
3| < 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich a -% . “5' Ol = =
meter o S| einstellung | & oalc|s :0
S| L D|lo|l=]| 2 5
© a|€E|E =)
) Qo =
E £ N
<
a
d01 |Drehzahlregelung 1 *5 0,000 bis 5,000 s J|J 0,020 N|J|J|N|J| 228
(Drehzahlbefehl-Filter)
do2 (Drehzahlerfassungsfilter) 0,000 bis 0,100 s Jo 1 J 0,005 N|J|J|IN]|J
do3 P (Verstarkung)|0,1- bis 200,0-fach ol J 10,0 N|J|J[N]|J
do4 | (Integrationszeit) [0,001 bis 9,999 s; 999 (Integralanteil deaktivieren) J J 0,100 N|J|J|N|J
do5 FF (Verstarkung)|0,00 bis 99,99 s J|J 0,00 N|N|J[N]|J
do7 (Notchfilter-Resonanzfrequenz)| 1 bis 200 Hz J J 200 N|N|J[N]|N
dos (Notchfilter-Dampfungsniveau) |0 bis 20 dB J J 0 N|N|J[N]|N
d09 |Drehzahlregelung (Jog-Betrieb) *5 |0,000 bis 5,000 s J J 0,020 N|J|J[N|N| 230
(Drehzahlbefehl-Filter)
d10 (Drehzahlerfassungsfilter) 0,000 bis 0,100 s Jo 1 J 0,005 N|J|J|NJ|N
d11 P (Verstarkung)|0,1- bis 200,0-fach ol J 10,0 N|J|J[N]|N
d12 | (Integrationszeit) [0,001 bis 9,999 s; 999 (Integralanteil deaktivieren) JolJ 0,100 N|J|J[N]|N
d14 [Ruckfihrungseingang *5 0: Frequenz und Richtung N | J 2 N|J|J[|J]|N| 231
(Impulseingangsformat)[1:  Vorwarts- und Riickwartsimpuls
2: A/B-Phasenverschiebung um 90° (Voreilung der Phase B)
3: A/B-Phasenverschiebung um 90° (Voreilung der Phase A)
d15 (Geber-Impulsauflésung) | 0014 bis EA60 (Hexadezimal-)impulse N | J 0400 N|J|]J|[J]|N
(20 bis 60000 (Dezimal-)impulse) (1024)
d16 (Impuls-Skalierungsfaktor 1)|1 bis 9999 N | J 1 N|J|]J|[J]|N
d17 (Impuls-Skalierungsfaktor 2)|1 bis 9999 N | J 1 N|J|]J|[J]|N
d21 |Drehzahliibereinstimmung/ 0,0 bis 50,0 % J J 10,0 N[J|J|IN|J 233
PG-Fehler *5
(Hysteresebreite)
d22 (Timer fur Erkennung) (0,00 bis 10,00 s J J 0,50 N|J|J|IN]|J
d23 |PG-Fehler-Verarbeitung *5 0: Fortsetzung des Betriebs 1 N | J 2 N|J|J|N|J
1:  Stopp mit Alarm 1
2: Stopp mit Alarm 2
3: Fortsetzung des Betriebs 2
4: Stopp mit Alarm 3
5: Stopp mit Alarm 4
d24 [Nulldrehzahlregelung *5 0: Deaktivieren beim Startvorgang N | J 0 N|IN|J[N|N| 234
1:  Aktivieren beim Startvorgang
d25 |ASR-Umschaltzeit *5 0,000 bis 1,000 s J|J 0,000 N|J|J]|J]|J]| 234
d32 | Drehzahlbegrenzung/ 0 bis 110 % J J 100 N[(N|J|J]|J]| 234
Uberdrehzahlpegel 1 *5
d33 | Drehzahlbegrenzung/ 0 bis 110 % J J 100 N[(N|J|J]|J
Uberdrehzahlpegel 2 *5
d35 |Uberdrehzahl-Pegel *5 0 bis 120 %; 999 J | J 999 N[J|J]|J]|J]| 234
999: Abhangig von d32, d33
d41 |Anwendungsspezifische 0:  Unglltig N | J 0 N|J|N[N|N| 234
Funktionsauswahl *5 1:  Liniengeschwindigkeitsregelung mit Drehzahlsensor
2: Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation
beim Start", ohne Z-Phase)
3: Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation
beim Start")
4: Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation
beim Start”, mit Z-Phase)
d51 |Reserviert *9 -500 bis 500 N | J *12 J|J|J|[J]JI]| 237
d52 |Reserviert *9 -500 bis 500 N | J *12 J|J|JdlJ]d
d55 |Reserviert *9 0000 bis 00FF (Anzeige im Hexadezimal-Format) N | J 0 JlJ|J|[J]J
d59 |[Befehl (Impulsfolgen-Eingang) *5 |0:  Frequenz und Richtung N | J 0 JIJ[J|J]|J| 244
(Impulseingangsformat)[1:  Vorwarts- und Riickwartsimpuls
2: A/B-Phasenverschiebung um 90° (Voreilung der Phase B)
3: A/B-Phasenverschiebung um 90° (Voreilung der Phase A)
d6eo (Geber-Impulsauflésung) |0014 bis 0E10 (Hexadezimal-)impulse N | J 0400 N|J|J[N]|N| 237
(20 bis 3600 (Dezimal-)Impulse) (1024)
d61 (Filterzeitkonstante) [0,000 bis 5,000 s J|J 0,005 J|J|J|[J]JI]| 237
d62 (Impuls-Skalierungsfaktor 1)|1 bis 9999 J J 1 JlJ|J|[J]J
d63 (Impuls-Skalierungsfaktor 2)|1 bis 9999 J J 1 JlJ|J|[J]J

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*9: Werkseitige Verwendung. Diese Parameter dirfen nicht gedndert werden.

*12: FRN0OO12E2M-70 oder niedriger: 20, FRNO115E2M-200 oder niedriger: 20, FRN0290E2M-400 oder niedriger: 20, FRN0361E2M-400 und FRN0415E2M-4:50,
FRN0520E2M-4] oder hoher. 100.
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
: 2 2
3| < 2 ®
Para- s |8 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 10| = =
meter @ | | einstelung | £ |2 (a|E|= <)
=N S|o| = g o 5
2 a|lE|§ o
3
E £ N
<
a
d67 |PMSM-Startmodus *5 0: Deaktivieren N [J 2 N[N N|J 159
(Automatische Suche)|1:  Aktivieren (bei Wiederanlauf nach kurzzeitigem 237
Spannungsausfall)
2:  Aktivieren (bei Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Spannungsausfall und normalem Start)
d69 |Reserviert *9 30,0 bis 100,0 Hz J|J 30,0 JIJ|N|[N|N| 237
d70 |Drehzahlbegrenzer *5 0,00 bis 100,00 % J | J 100,00 N[J|N|N|N| 247
d71 |Master-Follower-Regelung *5 0,00- bis 1,50-fach J J 1,00 N|J|J|N|N| 238
(Verstarkung
Haupt-Drehzahlregler)
d72 (APR-Verstarkung)|0,00- bis 200,00-fach J|J 15,00 N|J|J[N]|N
d73 (APR-Positiv-Ausgangsbegrenzer) | 20 bis 200 %; 999: ungiiltig J J 999 N[J|]J|N|N
d74 | (APR-Negativ-Ausgangsbegrenzer) |20 bis 200 %; 999: ungliltig J J 999 N[J|]J|N|N
d75 (Verstarkung | 0,00- bis 10,00-fach J|J 1,00 N|J|J[N]|N
Z-Phasen-Angleichung)
d76 (Offset-Winkel zwischen Master |0 bis 359 Grad J J 0 N|J|J[N]|N
und Follower)
d77 (Erkennungswinkel fiir {0 bis 359 Grad J J 15 N|J|J[N]|N
Synchronisationsabschluss)
d78 (Schwellenwert fiir iberméaRige [0 bis 65535 (10-Einheiten-Impuls) J J 65535 N|J|J[N]|N
Fehler)
d79 |Reserviert *5*9 0; 80 bis 240 V (200-V-Umrichter) N | J2 0 N|N|N|NJ|J|[ 237
160 bis 500 V (400-V-Umrichter); (999)
d88 |[Reserviert *5 *9 0,00 bis 100,00 %, 999 J | J 999 N[N|N|NJ|J
d90 |Magnetflusspegel bei Verzégerung |100 bis 300 % J J 150 N[N|J|N|N| 247
unter Vektorregelung *5
d91 |Reserviert *9 0,00 bis 2,00, 999 J|J 999 -|-1-1-|-1 237
d92 |Reserviert *5*9 0,00 bis 10,00 J|J 0,30 -|1-1-1-1-
d93 |Reserviert *5*9 0,00 bis 10,00; 999 J|J 999 N|N|N[NJ|J
d94 |Reserviert *5*9 0,00 bis 10,00; 999 J|J 999 N|N|N[NJ|J
d95 |Reserviert *5*9 0,00 bis 10,00; 999 J|J 999 N|N|N[NJ|J
d96 |Reserviert *5*9 -50,0 bis 50,0; 999 J|J 999 N|N|N[NJ|J
d97 |Reserviert *5*9 -50,0 bis 50,0; 999 J|J 999 N|N|N[NJ|J
d99 |Erweiterte Funktion 1 0 bis 127 J J 0 247
Bit 0 Reserviert *9 -1-1-1-1-
Bit 3:  JOG-Betrieb (iber Kommunikationsverbindung J J J
(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)
Bit 4-8: Reserviert *9 -1-1-1-1-

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

*9: Werkseitige Verwendung. Diese Parameter diirfen nicht gedndert werden.
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5.2 Parametertabelle

B U-Parameter: Anwendungsfunktionen 3 (Benutzerdefinierte Logik)

Antriebsregelung

g 2 2
3| < 2 ®
Para- | & Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 10| 5 =
meter o [ & einstellung | o(a S| = G
3| ¥ SIQIElE|R] B
m Qo S
£ £ N
<
a
U00 |Benutzerdefinierte Logik 0: Deaktivieren J J 0 J|J J|J| 250
(Modus-Auswahl)|1:  Aktivieren (Betrieb mit benutzerdefinierter Logik)
ECL-Alarm tritt auf, wenn der Wert wahrend des Betriebs von 1 auf 0
geandert wird.
U01 |Benutzerdefinierte Logik: Schritt 1  [[Digital] N | J 0 JIJ[J|J|J

(Blockauswahl)|0: Keine Funktion zugewiesen

10 bis 15: Durchlassausgang + Standard-Timer

20 bis 25: Logisch AND + Standard-Timer

30 bis 35: Logisch OR + Standard-Timer

40 bis 45: Logisch XOR + Standard-Timer

50 bis 55: Flip-Flop mit Setz-Prioritat + Standard-Timer

60 bis 65: Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritat + Standard-Timer

70,72,73: Detektor fir ansteigende Flanke + Standard-Timer

80, 82, 83:  Detektor fiir abfallende Flanke + Standard-Timer

90, 92, 93:  Detektor fiir ansteigende und abfallende Flanke +
Standard-Timer

100 bis 105: Halteeingang + Standard-Timer

110: Aufwartszéhler
120: Abwartszahler
130: Timer mit Reset-Eingang

Standard-Timer-Funktion
(Niederwertigste Stelle 0 bis 5)

_0: Kein Timer

_1: Timer fir Einschaltverzégerung
_2: Timer fur Ausschaltverzégerung
_3: Impuls (Einzelimpuls)

_4: Nachtriggerbarer Timer

_5: Impulsfolgen-Ausgang

[Analog]

2001: Addierer

2002: Subtrahierer

2003: Multiplizierer

2004: Dividierer

2005: Begrenzer

2006: Absolutwert des Eingangs
2007: Umkehraddierer

2008: Variabler Begrenzer
2009: Lineare Funktion

2051 bis 2056: Vergleich 1 bis 6
2071, 2072: Fensterkomparator 1, 2

2101: Oberwert-Selektor

2102: Unterwert-Selektor

2103: Durchschnitt der Eingange

2151: Ladefunktion S13

2201: Clip-and-Map-Funktion

2202: Skalenumrechnung

3001: Quadratische Funktion

3002: Quadratwurzel-Funktion

[Digital, Analog]

4001: Halten

4002: Umkehraddierer mit Aktivieren

4003, 4004: Selektor 1, 2

4005: LPF (Tiefpassfilter) mit Aktivieren

4006: Geschwindigkeitsbegrenzer mit Aktivieren
5000: Selektor 3

5100: Selektor 4

6001: Lese-Parameter

6002: Schreib-Parameter

6003: Temporére Anderung des Parameters
6101: Verstarkungsfrequenz PID-Tanzerrollenausgang
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
: 2 2
3| . =
Parame s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol 2 . 10| 5 =
ter @ | §| einstellung | £ |2 | Q| E|= <)
=R N Slo|l=|2|a S
© a|E|E S
) Qo =
E £ N
<
a
U02 |Benutzerdefinierte Logik: Schritt 1 |[Digital] 0 bis 105: Identisch mit E20-Wert. 27 und 111 bis 120 kénnen| N | J 100 JIJ[J|J|J
(Eingang 1) |jedoch nicht ausgewahlt werden.
uo3 (Eingang 2)[2001 bis 2200 (3001 bis 3200): Ausgang von Schritt 1 bis 200 N | J 100 JIJ[J|J|J
4001 (5001):  Eingangssignal Klemme X1 X1
4002 (5002):  Eingangssignal Klemme X2 LX2¢
4003 (5003):  Eingangssignal Klemme X3 X3
4004 (5004): Eingangssignal Klemme X4 X4
4005 (5005):  Eingangssignal Klemme X5 X5
4010 (5010):  Eingangssignal Klemme FWD LFWD"
4011 (5011):  Eingangssignal Klemme REV LREV*
*4021(5021):  Digitaleingang 11 (OPC-DIO) *5
*4022(5022): Digitaleingang 12 (OPC-DIO) *5
*4023(5023):  Digitaleingang 13 (OPC-DIO) *5
*4024(5024): Digitaleingang 14 (OPC-DIO) *5
*4025(5025):  Digitaleingang 15 (OPC-DIO) *5
*4026(5026): Digitaleingang 16 (OPC-DIO) *5
*4027(5027):  Digitaleingang 17 (OPC-DIO) *5
*4028(5028): Digitaleingang 18 (OPC-DIO) *5
*4029(5029): Digitaleingang 19 (OPC-DIO) *5
*4030(5030): Digitaleingang 110 (OPC-DIO) *5
*4031(5031):  Digitaleingang 111 (OPC-DIO) *5
*4032(5032): Digitaleingang 112 (OPC-DIO) *5
*4033(5033):  Digitaleingang 113 (OPC-DIO) *5
6000 (7000):  Finaler Betriebsbefehl RUN “FL_RUN"
6001 (7001):  Finaler Betriebsbefehl FWD “FL_FWD”
6002 (7002):  Finaler Betriebsbefehl REV “FL_REV”
6003 (7003):  Beschleunigung LDACC*
6004 (7004):  Verzdgerung L.DDEC*
6005 (7005):  Unter Anti-regenerative Control LREGA*
6006 (7006):  Innerhalb der Tanzerrollen-
Referenzposition LDR_REF*
6007 (7007):  Mit/ohne Alarmfaktor JALM_ACT*
* In Klammern () steht das Signal fiir negative Logik.
(AUS bei Kurzschluss)
[Analog]
8000 bis 8021: Wert nach Addition von 8000 zu F31
9001: Analogeingangssignal Klemme 12 [12]
9002: Analogeingangssignal Klemme C1 [C1] (C1)
9003: Analogeingangssignal Klemme V2 [C1] (V2)
*9004: Analogeingangssignal Klemme 32 [32] *5
*9005: Analogeingangssignal Klemme C2 [C2] *5
uo4 (Funktion 1){-9990 bis 0,00 bis 9990 N | J 0,00 JIJ[J]|I]J
uo5 (Funktion 2) N | J 0,00 JIJ[J]|I]J

*.

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.

Die Parameter der benutzerdefinierten Logik fiir Schritt 1 bis 14 werden wie folgt zugewiesen: Sollwert ist identisch mit U01 bis U05.

Bei Verwendung der Optionskarte bleiben diese Funktionen wirksam.

Schritt 1 Schritt 2 Schritt 3 Schritt 4 Schritt 5 Schritt 6 Schritt 7 Schritt 8 Schritt 9 Schritt 10
Blockauswahl uo1 uo6 u11 u16 u21 uU26 U31 U36 u41 U46
Eingang 1 uo2 uo7 u12 u17 u22 u27 u32 u37 u42 u47
Eingang 2 uo3 uos u13 u18 u23 u28 U33 u3s u43 u48
Funktion 1 uo4 uo9 u14 u19 u24 u29 uU34 U39 u44 uU49
Funktion 2 U05 U10 U15 U20 U25 U30 U35 U40 U45 U50
Schritt 11 Schritt 12 Schritt 13 Schritt 14
Blockauswahl Us1 us6 ue1 ue6
Eingang 1 us2 us7 u62 ue7
Eingang 2 Us3 us8 u63 u68
Funktion 1 us4 u59 u64 u69
Funktion 2 U55 U60 U65 U70
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
g 2l | 2
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol . 10| 5 =
meter @ | §| einstellung | £ |2 |a | E|= <)
= =} = Q <
g | PlElEl™ [2
I olE|lS =
E £ N
<
o
U71 |Benutzerdefinierte Logik 0: Deaktivieren N | J 0 JIJ[J]|JI|J
(Ausgang wahlen)|1 bis 200: Ausgang von Schritt 1 bis 200 ,S001* bis ,S0200“
Ausgangssignal 1
u72 Ausgangssignal 2 N | J 0 JIJ[J|JI|J
u73 Ausgangssignal 3 N | J 0 JIJ[J|JI|J
u74 Ausgangssignal 4 N | J 0 JIJ[J]|JI|J
u7s Ausgangssignal 5 N | J 0 JIJ[J|J|J
u76 Ausgangssignal 6 N | J 0 JIJ[J|J|J
u77 Ausgangssignal 7 N | J 0 JIJ[J|J|J
u7s Ausgangssignal 8 N | J 0 JIJ[J|JI|J
u79 Ausgangssignal 9 N | J 0 JIJ[J|JI|J
uso Ausgangssignal 10 N | J 0 JIJ[J|JI|J
U81 |Benutzerdefinierte Logik 0 bis 172 (1000 bis 1172): Wie bei E01 N |J 100 JIJ[J]J]J
(Funktion wahlen)| 8001 bis 8020: Wert nach Addition von 8000 zu E61
Ausgangssignal 1
us2 Ausgangssignal 2 N | J 100 JIJ[J|JI|J
u83 Ausgangssignal 3 N | J 100 JIJ[J|JI|J
us4 Ausgangssignal 4 N | J 100 JIJ[J]|JI|J
uss Ausgangssignal 5 N | J 100 JIJ[J]|JI|J
use6 Ausgangssignal 6 N | J 100 JIJ[J|JI|J
us7 Ausgangssignal 7 N | J 100 JIJ[J|JI|J
uss Ausgangssignal 8 N | J 100 JIJ[J|J|J
U89 Ausgangssignal 9 N | J 100 JIJ[J|J|J
u90 Ausgangssignal 10 N | J 100 JIJ[J|JI|J
U91 | Timer-Anzeige benutzerdefinierte |0: Monitor deaktivieren J [N 0 JIJ[J|J|J
Logik (Schrittauswahl)| 1 bis 200: Schritt 1 bis 200
U92 |Benutzerdefinierte Logik -9,999 bis 9,999 N J 0,000 JIJ[JI|[J]J
(die Koeffizienten der
Naherungsformel)
(Mantisse von KA1)
u93 (Exponententeil von KA1)|-5 bis 5 N | J 0 JIJ[J|J|J
u94 (Mantisse von KB1){-9,999 bis 9,999 N |J 0,000 JIJ[J]I]J
u9s (Exponententeil von KB1)|-5 bis 5 N | J 0 JIJ[J|JI|J
U6 (Mantisse von KC1)|-9,999 bis 9,999 N |J 0,000 JIJ[J]JI]J
Uo7 (Exponententeil KC1) -5 bis 5 N | J 0 JIJ[J|J|J
U100 |Einstellung 0: Automatische Auswahl von 2, 5, 10 oder 20 ms in Abhangigkeit | N | J 0 JIJ[J|JI|J
Aufgabenverarbeitungszyklus von der Zahl der Schritte
2: 2 ms (bis 10 Schritte)
5: 5 ms (bis 50 Schritte)
10: 10 ms (bis 100 Schritte)
20: 20 ms (bis 200 Schritte) *5
U101 |Benutzerdefinierte Logik -999,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ|[J]|JI]|J]| 250
(Betriebspunkt 1 (X1)) 273
u102 (Betriebspunkt 1 (Y1)) J [N JIJ[J]I]J
U103 (Betriebspunkt 2 (X2)) J [N JIJ[J]I]J
u104 (Betriebspunkt 2 (Y2)) J [N JIJ[J]JI]J
U105 (Betriebspunkt 3 (X3)) J [N JIJ[J]JI]J
U106 (Betriebspunkt 3 (Y3)) J [N JIJ[J]I]J
U107 |Benutzerdefinierte Logik 0:  Unglltig N [ N 0 JIJ[J|J|J 250
(Automatische Berechnung der|1:  Berechnung ausfiihren 274
Koeffizienten der Naherungsformel) (Nach Abschluss der Berechnung werden die Ergebnisse in
Parameter U92 bis U97 gespeichert)
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
g 2l | 2
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol . 10| 5 =
meter @ | §| einstellung | £ |2 |a | E|= <)
S| < S|lo| = g o 5
2 ol E|§ o
3
E £ N
<
o
U121 |Benutzerdefinierte Logik -9990,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ[J]|JI]|J| 250
(Benutzerparameter 1)
U122 (Benutzerparameter 2) JIJ[J]|JI|J
U123 (Benutzerparameter 3) JIJ[J|J|J
U124 (Benutzerparameter 4) JIJ[J|J|J
U125 (Benutzerparameter 5) JIJ[J|J|J
U126 (Benutzerparameter 6) JIJ[J|JI|J
u127 (Benutzerparameter 7) JIJ[J|JI|J
U128 (Benutzerparameter 8) JIJ[J]|JI|J
U129 (Benutzerparameter 9) JIJ[J]|JI|J
U130 (Benutzerparameter 10) JIJ[J]|JI|J
U131 (Benutzerparameter 11) JIJ[J|J|J
U132 (Benutzerparameter 12) JIJ[J|J|J
U133 (Benutzerparameter 13) JIJ[J|J|J
U134 (Benutzerparameter 14) JIJ[J|JI|J
U135 (Benutzerparameter 15) JIJ[J|JI|J
U136 (Benutzerparameter 16) JIJ[J]|JI|J
U137 (Benutzerparameter 17) JIJ[J]|JI|J
U138 (Benutzerparameter 18) JIJ[J|JI|J
U139 (Benutzerparameter 19) JIJ[J|JI|J
U140 (Benutzerparameter 20) JIJ[J|J|J
U171 |Benutzerdefinierte Logik -9990,00 bis 0,00 bis 9990,00 J | J 0,00 JIJ[J]I]J
(Speicherbereich 1)
U172 (Speicherbereich 2) JIJ[J|J|J
U173 (Speicherbereich 3) JIJ[J|JI|J
U174 (Speicherbereich 4)*5 JIJ[J|JI|J
U175 (Speicherbereich 5)*5 JIJ[J|J|J
U190 |Einstellungsschritt fir 1 bis 200 J J 15 JIJ[J|J|J
benutzerdefinierte Logik
(Schrittzahl)
U191 |Einstellungsschritt (Blockauswahl)|Wie bei U01 N | J 0 JIJ[J|J|J
U192 (Eingang 1) | Wie bei U02 N |J 100 JIJ[J]I]J
U193 (Eingang 2) | Wie bei U03 N |J 100 JIJ[J]I]J
U194 (Funktion 1)| Wie bei U04 N |J 0,00 JIJ[J]JI]J
U195 (Funktion 2)| Wie bei U05 N |J 0,00 JIJ[J]JI]J
U196 |Benutzerdefinierte Logik 0 bis 9999
Obere Stelle ROM-Version N | N 0 JIJ[J|J]J
(Monitor)
U197 |Benutzerdefinierte Logik 0 bis 9999
Obere Stelle ROM-Version N | J 0 JIJ[J|J]J
(fur Benutzereinstellung)
U198 |Benutzerdefinierte Logik 0 bis 9999 N [ N 0 JIJ[J|J|J
Untere Stelle ROM-Version
(Monitor)
U199 |Benutzerdefinierte Logik 0 bis 9999 N | J 0 JIJ[J|J|J
Untere Stelle ROM-Version
(fur Benutzereinstellung)

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

B y-Parameter: Verbindungsfunktionen

Antriebsregelung
: el | ¢
- 2 ®
Para- | & Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol g ) 5(9| & =
meter @ | S| einstellung | |2 (a|E|= <)
S| < S|o| = g o 5
2 a|E|§ =)
3
E £ N
<
a
y01 [RS-485-Kommunikation 1 1 bis 255 N |J 1 J|J JlJ ]| 277
(Stationsadresse)
y02 (Kommunikationsfehler-|0:  Sofortiges Abschalten mit Alarm -5 J J 0 JIJ[J]|JI]J
bearbeitung)|1:  Abschalten mit Alarm £~ nach Lauf wahrend des durch Timer
y03 festgelegten Zeitraums
2:  Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y03
festgelegten Zeitraums. Falls der Wiederholungsversuch
fehlschlagt, Abschalten mit Alarm /=-/5. Falls erfolgreich,
weiterlaufen
3: Fortsetzung des Betriebs
y03 (Timer){0,0 bis 60,0 s J|J 2,0 JIJ[J]I |
y04 (Baudrate)|0: 2400 bps J J 3 JIJ[Jd]|JI]J
1: 4800 bps
2: 9600 bps
3: 19200 bps
4: 38400 bps
y05 (Auswahl der Lange des Wertes)|0: 8 Bit 1: 7 Bit J J 0 JIJ[JI|J|J
y06 (Paritatsauswahl)|0:  Keine (Stoppbit: 2 Bit) J J 0 JIJ[J]|JI]J
1:  Gerade Paritat (Stoppbit: 1 Bit)
2: Ungerade Paritat (Stoppbit: 1 Bit)
3:  Keine (Stoppbit: 1 Bit)
y07 (Stoppbit-Auswahl)|0: 2 Bit 1: 1 Bit J|J 0 JIJ[J]I|J
y08 (Timer fur Erkennung des | 0: Timeout nicht Gberpriifen J J 0 JIJ[JI|J|J
Kommunikations-Timeouts)| 1 bis 60 s
y09 (Antwortintervallzeit)| 0,00 bis 1,00 s J J 0,01 JIJ[JI|[J]|J
y10 (Protokollauswahl)|0:  Modbus-RTU-Protokoll J J 1 JIJ[Jd]|JI]J
1:  FRENIC Loader-Protokoll (SX-Protokoll)
2:  Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter
y11 | RS-485-Kommunikation 2 1 bis 255 N |J 1 JIJ[J]I|J
(Stationsadresse)
y12 (Kommunikationsfehler-|0:  Sofortiges Abschalten mit Alarm =~~~ J | J 0 JlJ|[J|J |
bearbeitung)|1:  Abschalten mit Alarm £~/ nach Lauf wahrend des durch Timer
y13 festgelegten Zeitraums
2:  Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y13
festgelegten Zeitraums. Falls der Wiederholungsversuch
fehlschlagt, Abschalten mit Alarm /=-/. Falls erfolgreich,
weiterlaufen
3: Fortsetzung des Betriebs
y13 (Timer){0,0 bis 60,0 s J|J 2,0 JIJ[J]I |
y14 (Baudrate)|0: 2400 bps J J 3 JIJ[Jd]|JI]J
1: 4800 bps
2: 9600 bps
3: 19200 bps
4: 38400 bps
y15 (Auswahl der Léange des Wertes)|0: 8 Bit 1: 7 Bit J J 0 JIJ[Jd]|JI]J
y16 (Paritdtsauswahl)|0:  Keine (Stoppbit: 2 Bit) J J 0 JIJ[JI|J|J
1:  Gerade Paritat (Stoppbit: 1 Bit)
2: Ungerade Paritat (Stoppbit: 1 Bit)
3:  Keine (Stoppbit: 1 Bit)
y17 (Stoppbit-Auswahl)|0: 2 Bit 1: 1 Bit J|J 0 JIJ[J]I |
y18 (Timer fur Erkennung des|0: Timeout nicht Gberprifen J J 0 JIJ[Jd]|JI]J
Kommunikations-Timeouts)| 1 bis 60 s
y19 (Antwortintervallzeit)| 0,00 bis 1,00 s J J 0,01 JIJ[JI|[J]|J
y20 (Protokollauswahl)|0:  Modbus-RTU-Protokoll J J 0 JIJ[Jd]|JI]J
1:  FRENIC Loader-Protokoll (SX-Protokoll)
2:  Fuji-Universalprotokoll fir Umrichter
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5.2 Parametertabelle

Antriebsregelung
£ 2l | ¢
- 2 ®
Para- s | 2 Werks- g =)
Bezeichnung Wertebereich ol . 10| s =
meter @ | §| einstellung | |2 a|E|= <)
S| < D|lo|l=| 2a 5
2 a|E|§ 3
3
E £ N
[
=)
y21 |Integrierte CAN-Kommunikation 1 bis 127 N | J 1 JIJ[J|J|[JI] 280
(Knoten-ID)
y24 (Baudrate)|0: 125 kb/s N |[J 0 JIJ[J]I|J
1: 20 kbit/s
2: 50 kbit/s
3: 125 kbit/s
4: 250 kbit/s
5: 500 kbit/s
6: 800 kbit/s
: 1 Mbit/s
y25 Umrichterparameter 1 RPDO Nr. 3{0000 bis FFFF (im Hexadezimalformat) N | J 0000 JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y26 Umrichterparameter 2 RPDO Nr. 3 Abgebildete Daten E/A (Schreiben) JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y27 Umrichterparameter 3 RPDO Nr. 3 JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y28 Umrichterparameter 4 RPDO Nr. 3 JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y29 Umrichterparameter 1 TPDO Nr. 3 JIJ[JI|J|J
zuweisen
y30 Umrichterparameter 2 TPDO Nr. 3 JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y31 Umrichterparameter 3 TPDO Nr. 3 JIJ[JI|J|J
zuweisen
y32 Umrichterparameter 4 TPDO Nr. 3 JIJ[Jd]|JI]J
zuweisen
y33 (Modus-Auswahl)| 0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 0 JIJ[JI|J|J
y34 | (Kommunikationsfehlerbearbeitung)| Dieser Parameter ist giiltig, wenn y36 = -4 oder -5. J J 0 JIJ[Jd]|JI]J
1:  Austrudeln nach der mit [y35] angegebenen Zeit und
Abschaltung mit [ert].
2:  Wenn der Umrichter innerhalb der mit [y35] angegebenen Zeit
Daten empfangt, wird der Kommunikationsfehler ignoriert.
Austrudeln nach Timeout und Abschaltung mit [ert].
10: Sofortige Verzégerung bis zum Stopp. Nach dem Stopp wird [ert]
ausgegeben.
11: Verzdgerung bis Stopp nach der mit [y35] angegebenen Zeit.
Nach dem Stopp wird [ert] ausgegeben.
12: Wenn der Umrichter innerhalb der mit [y35] angegebenen Zeit
Daten empfangt, wird der Kommunikationsfehler ignoriert. Nach
Timeout Verzdgerung bis Stopp und Abschaltung mit [ert].
Andernfalls: Sofortiges Austrudeln und Abschaltung mit [ert].
y35 (Timer fur Erkennung des|0,0 bis 60,0 J J 0,0 JIJ[JI|[J]|J
Kommunikations-Timeouts)
y36 (Auswahl des Betriebs im|-5 bis 3 J J 1 JIJ[Jd]|JI]J
Abbruchzustand) *5
y95 |Loschung der Werte bei 0:  Werte von Parametern Sxx nicht I6schen, wenn ein J J 0 JIJ[J|J|[JI] 280
Kommunikationsfehlern Kommunikationsfehler auftritt. (mit konventionellen Umrichtern
kompatibel)
1. Werte von Parametern S01/S05/S19 nicht I6schen, wenn ein
Kommunikationsfehler auftritt.
2: Das dem Laufbefehl zugewiesene Bit von Parameter S06
I6schen, wenn ein Kommunikationsfehler auftritt.
3:  Parameter S01/S05/S19 Iéschen und den dem Bit von S06
zugewiesenen Laufbefehl ausfiihren, wenn ein
Kommunikationsfehler auftritt.
* Zugehdrige Alarme: £-5, £-F, £, Er5, ErE
y97 |Auswahl des 0: Im nicht-flichtigen Speicher speichern (Anzahl der J J 0 JIJ[J|J|[JI] 280
Kommunikationsdatenspeichers Uberschreibvorgange begrenzt)
1:  Im temporéren Speicher speichern (Anzahl der
Uberschreibvorgéange unbegrenzt)
2:  Alle Werte aus dem temporaren Speicher im Permanentspeicher
speichern (nach Speicherung aller Werte zurlick zu Wert 1)
y98 | Bus-Verbindungsfunktion Frequenzeinstellung Betriebsbefehl J J 0 JIJ[J|J|[JI] 280
(Modus-Auswahl)[0:  GemaR H30 Gemal H30
1:  Busverbindung Gemal H30
2:  Gemal H30 Busverbindung
3: Busverbindung Busverbindung
y99 | Loader-Verbindungsfunktion Frequenzeinstellung Betriebsbefehl J | N 0 JIJ[JI|[JI|J]| 281
(Modus-Auswahl)| 0:  GemaR H30, y98 GemaR H30, y98
1:  FRENIC Loader GemaR H30, y98
2:  Gemal H30, y98 FRENIC Loader
3:  FRENIC Loader FRENIC Loader

*5: Verflugbar in ROM-Version 0300 oder hoher.
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5.2 Parametertabelle

B K-Parameter: Bedienteilfunktionen fiir TP-A1-E2C

Para-
meter

Bezeichnung

Wertebereich

Im Betrieb anderbar

Kopieren

Antriebsregelung

Werks-
einstellung | &£
=)

mit PG
PM

PG U/f
Zugehdrige Seite

K01

K02

K03

K04
K08

K15

K16
K17

K20

K21

K22

K91

K92

Multifunktionsbedienteil TP-A1-E2C
(Sprachauswahl)

(Zeit fur Abschaltung der
Hintergrundbeleuchtung)

(Helligkeitsanpassung fiir
Hintergrundbeleuchtung)

(Kontrastanpassung)
(LCD-Monitor-Statusanzeige)

(Auswahl Sub-Anzeige)

(Auswahl| Sub-Anzeige 1)
(Auswahl| Sub-Anzeige 2)

(Auswahl Balkendiagramm-Anzeige

1)
(Auswahl Balkendiagramm-Anzeige
(Auswahl Balkendiagramm-Anzeige

(Auswahl Zugriffstaste <)
(Auswahl Zugriffstaste >)

19:

Japanisch
Englisch
Deutsch
Franzésisch
Spanisch
Italienisch
Chinesisch
Russisch
Griechisch
Tirkisch
Polnisch
Tschechisch
Schwedisch
Portugiesisch
Niederlandisch
Malaysisch
Vietnamesisch
Thai
Indonesisch

106: Benutzerdefinierte Sprache

[

< | Drehmomentregelung

0: Immer AUS
1 bis 30 min

0 (dunkel) bis 10 (hell)

0 (niedrig) bis 10 (hoch)

0:
1:

Nicht angezeigt
Vollsténdig angezeigt

0: Anzeige der Kurzanleitung
1: Balkendiagramm-Anzeige

1 bis 35

eNIaRwN2

Ausgangsfrequenz 1 (vor der Schlupfkompensation)
Ausgangsfrequenz 2 (nach der Schlupfkompensation)
Frequenzsollwert

Motordrehzahl

Lastdrehzahl

Liniengeschwindigkeit

Transportdauer fir angegebene Lange

Drehzahl (%)

: Ausgangsstrom

1 Ausgangsspannung

: Berechnetes Drehmoment
. Eingangsleistung

: Lastfaktor

. Motorausgangsleistung

: Analogeingangsmonitor

: Impuls fiir aktuelle Position
: Impuls firr Positionsfehler
: Drehmomentstrom (%)

1 Magnetfluss-Befehl (%)

: Leistungszahler

13

[

[

[

[

[
!

19

[
[
[
[

Ausgangsfrequenz 1 (vor der Schlupfkompensation)

: Ausgangsstrom
1 Ausgangsspannung

18: Berechnetes Drehmoment

. Eingangsleistung
: Lastfaktor
26:

Motorausgangsleistung

0: Deaktiviert
11 bis 99: Entsprechender Modus

64 N IV NI

Die K-Parameter fur Bedienteilfunktionen werden verwendet, wenn das Multifunktionsbedienteil (TP-A1-E2C) angeschlossen ist.
Weitere Einzelheiten zu den K-Parametern finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir das Bedienteil.
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5.2 Parametertabelle

5.2.3 Standardwerte der Werkseinstellung fiir entsprechende Elektromotor-Leistungsangaben

Leistung des Elektromotors

Drehmomentanhebung 1 bis 2

Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Spannungsausfall (Wiederanlauf-Timer)

KW PS FO9/A05 13
0,1 1/8 6,7
0,2 1/4 4,0
0,4 172 3,5
0,75 1 6,5
15 2 49 0,5
2,2 3 45
3,7 5 41
55 7,5 3.4
7.5 10 2,7
11 15 2,1
15 20 1,6
18,5 25 1,3
1,0
22 30 1.1
30 40
37 50 0,0
45 60
55 75
75 100 1,5
90 125
110 150
132 175
2,0
160 200 0,0
200 250
220 300 2,5
280 400
315 450
4,0
355 500
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5.2 Parametertabelle

5.2.4 Motorkonstanten

[1] Bei Auswahl von Fuji-Standardmotoren der Baureihe 8 oder anderen Motoren iiber die
Motorauswahl (Parameter P99/A39 = 0 oder 4)

B Dreiphasiger 200-V-Fuji-Standardmotor

Wertebereich Nennstrom | Leerlaufstrom Star‘(mod‘us
Motor-Nennleistung Passe.nde ) ) %R1 (%) %X (%) [Nenn-Schlupf-|  Eisen- (lSynchron.l.sa-
(kW) Motorleistung PO3/A1T POG/A20 P0O7/A21 P08/A22 frequenz  |Verlustfaktor 1 t|ons-Verz-0ge-
CO2ALG (kW) . . * 1 P12/A26 P13/A27 rungszeit 2)
H46
0,01 bis 0,09 0,06 0,44 0,40 13,79 11,75 1,77 14,00
0,10 bis 0,19 0,1 0,68 0,55 12,96 12,67 1,77 14,00
0,20 bis 0,39 0,2 1,30 1,06 12,95 12,92 2,33 12,60
0,40 bis 0,74 0,4 2,30 1,66 10,20 13,66 2,40 9,88 os
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,30 8,67 10,76 2,33 7,40
1,50 bis 2,19 1,5 6,10 3,01 6,55 11,21 2,00 5,85
2,20 bis 3,69 2,2 9,20 4,85 6,48 10,97 1,80 5,91 0,6
3,70 bis 5,49 3,7 15,00 7,67 5,79 11,25 1,93 5,24 0,8
5,50 bis 7,49 55 22,50 11,00 5,28 14,31 1,40 4,75 1,0
7,50 bis 10,99 7,5 29,00 12,50 4,50 14,68 1,57 4,03 1,2
11,00 bis 14,99 11 42,00 17,70 3,78 15,09 1,07 3,92 1,3
15,00 bis 18,49 15 55,00 20,00 3,25 16,37 1,13 3,32
18,50 bis 21,99 18,5 67,00 21,40 2,92 16,58 0,87 3,34 2,0
22,00 bis 29,99 22 78,00 25,10 2,70 16,00 0,90 3,28
30,00 bis 36,99 30 107,0 38,90 2,64 14,96 0,80 3,10 2,3
37,00 bis 44,99 37 130,0 41,50 2,76 16,41 0,80 2,30
45,00 bis 54,99 45 156,0 47,50 2,53 16,16 0,80 2,18 25
55,00 bis 74,99 55 190,0 58,60 2,35 16,20 0,94 2,45 2,6
75,00 bis 89,99 75 260,0 83,20 1,98 16,89 0,80 2,33 2,8
90,00 bis 109,9 90 310,0 99,20 1,73 16,03 0,80 2,31 3,2
110,0 oder mehr 110 376,0 91,20 1,99 20,86 0,66 1,73 3,5

*1:  FO05: Der Wert fir das Modell, bei dem die Nennspannung bei Eckfrequenz 1 nicht 200 V betragt, wird zum optimalen
Wert, der sich vom obigen Wert unterscheidet.
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5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 200-V-Fuji-Standardmotor (Forts.)

Wertebere?ch I\/If:lgnetische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Drehmoment- S';Z:iij::;_
Motor-Nennleistung | Sattigung Faktor | Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung strom unter faktor unter
(kW) 1 Faktor 2 Faktor 3 Faktor 4 Faktor 5 Vektorregelung Vektorregelung
P0O2/A16 P16/A30 P17/A31 P18/A32 P19/A33 P20/A34 P55/A55 P56/A56

0,01 bis 0,09 93,8 87,5 75,0 62,5 50,0 0,20 85
0,10 bis 0,19 93,3 86,1 74,4 63,6 50,7 0,34 85
0,20 bis 0,39 89,7 81,9 66,9 54,5 43,3 0,68 85
0,40 bis 0,74 88,7 81,3 67,0 55,2 43,8 1,36 85
0,75 bis 1,49 88,3 77,7 62,6 51,8 41,1 2,55 85
1,50 bis 2,19 92,1 82,8 71,1 58,1 46,2 5,09 85
2,20 bis 3,69 85,1 74,6 61,7 50,3 39,8 7,47 85
3,70 bis 5,49 86,0 76,9 61,3 49,5 39,1 12,57 85
5,50 bis 7,49 88,6 79,2 64,9 52,7 41,8 18,68 85
7,50 bis 10,99 87,7 80,0 67,1 56,1 45,6 25,47 85
11,00 bis 14,99 91,3 83,3 69,9 58,0 47,0 37,36 85
15,00 bis 18,49 90,5 83,5 72,1 60,7 49,5 50,94 85
18,50 bis 21,99 90,7 83,0 70,7 59,9 48,7 62,83 85
22,00 bis 29,99 89,7 81,3 68,9 59,1 48,4 74,72 85
30,00 bis 36,99 90,2 81,6 68,7 57,2 45,8 101,9 85
37,00 bis 44,99 88,7 78,9 65,4 54,2 43,4 125,7 85
45,00 bis 54,99 89,0 79,7 66,8 55,4 44 .4 152,8 85
55,00 bis 74,99 89,2 79,3 64,7 53,6 43,1 186,8 85
75,00 bis 89,99 88,1 78,0 64,3 54,2 42,9 2547 85
90,00 bis 109,9 88,8 79,0 65,0 54,0 44,0 305,7 85
110,0 oder mehr 90,5 82,6 70,7 58,7 47,8 373,6 85

38




5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 400-V-Fuji-Standardmotor

Wertebereich Nennstrom | Leerlaufstrom Startmodlus
Motor-Nennleistung Passe-nde ) @) %R1 (%) %X (%)  |Nenn-Schlupf- Eisen- (-Synchron.|.sa-
(kW) Motorleistung PO3/A1T7 POG/A20 PO7/A21 P08/A22 frequenz  |Verlustfaktor 1 UONS-VGFZ.OQE-
Po2IALS (kW) o . * * P12/A26 P13/A27 | rungszeit2)
H46
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75 1,77 14,00
0,10 bis 0,19 0,1 0,35 0,27 12,96 12,67 1,77 14,00
0,20 bis 0,39 0,2 0,65 0,53 12,95 12,92 2,33 12,60
0,40 bis 0,74 0,4 1,15 0,83 10,20 13,66 2,40 9,88 os
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,15 8,67 10,76 2,33 7,40
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,51 6,55 11,21 2,00 5,85
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97 1,80 5,91 0,6
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,84 5,79 11,25 1,93 5,24 0,8
5,50 bis 7,49 55 11,50 5,50 5,28 14,31 1,40 4,75 1,0
7,50 bis 10,99 75 14,50 6,25 4,50 14,68 1,57 4,03 1,2
11,00 bis 14,99 11 21,00 8,85 3,78 15,09 1,07 3,92 1,3
15,00 bis 18,49 15 27,50 10,00 3,25 16,37 1,13 3,32
18,50 bis 21,99 18,5 34,00 10,70 2,92 16,58 0,87 3,34 2,0
22,00 bis 29,99 22 39,00 12,60 2,70 16,00 0,90 3,28
30,00 bis 36,99 30 54,00 19,50 2,64 14,96 0,80 3,10 2,3
37,00 bis 44,99 37 65,00 20,80 2,76 16,41 0,80 2,30
45,00 bis 54,99 45 78,00 23,80 2,53 16,16 0,80 2,18 20
55,00 bis 74,99 55 95,00 29,30 2,35 16,20 0,94 2,45 2,6
75,00 bis 89,99 75 130,0 41,60 1,98 16,89 0,80 2,33 2,8
90,00 bis 109,9 90 155,0 49,60 1,73 16,03 0,80 2,31 3,2
110,0 bis 131,9 110 188,0 45,60 1,99 20,86 0,66 1,73 3,5
132,0 bis 159,9 132 224,0 57,60 1,75 18,90 0,66 1,80 4,1
160,0 bis 199,9 160 272,0 64,50 1,68 19,73 0,66 1,50 4,5
200,0 bis 219,9 200 335,0 71,50 1,57 20,02 0,66 1,36
220,0 bis 249,9 220 365,0 71,80 1,60 20,90 0,58 1,25 7
250,0 bis 279,9 250 415,0 87,90 1,39 18,88 1,33 5,0
280,0 bis 314,9 280 462,0 93,70 1,36 19,18 054 1,27 55
315,0 bis 354,9 315 520,0 120,0 0,84 16,68 0,45 1,81
355,0 bis 399,9 355 580,0 132,0 0,83 16,40 0,43 1,77 o6
400,0 bis 449,9 400 670,0 200,0 0,62 15,67 0,29 1,58 7,5
450,0 bis 499,9 450 770,0 0,48 13,03 0,23 1,84
500,0 bis 559,9 500 835,0 270,0 0,51 12,38 0,18 1,80 9,8
560,0 bis 629,9 560 940,0 0,57 13,94 0,20 1,61
630,0 bis 709,9 630 1050,0 355,0 0,46 11,77 0,17 1,29
710,0 oder mehr 710 1150,0 290,0 0,54 14,62 0,21 0,97 10

*1:  FO05: Der Wert fir das Modell, bei dem die Nennspannung bei Eckfrequenz 1 nicht 400 V betragt, wird zum optimalen
Wert, der sich vom obigen Wert unterscheidet.
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5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 400-V-Fuji-Standardmotor (Forts.)

Wertebere?ch Ma%]nfatische Ma%]nfatische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Drehmoment- S';Z:iij::;_
Motor-Nennleistung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung strom unter faktor unter
(kW) Faktor 1 Faktor 2 Faktor 3 Faktor 4 Faktor 5 Vektorregelung Vektorregelung
P02/A16 P16/A30 P17/A31 P18/A32 P19/A33 P20/A34 P55/A55 P56/ASE

0,01 bis 0,09 93,8 87,5 75,0 62,5 50,0 0,10 85
0,10 bis 0,19 93,3 86,1 74,4 63,6 50,7 0,17 85
0,20 bis 0,39 89,7 81,9 66,9 54,5 43,3 0,34 85
0,40 bis 0,74 88,7 81,3 67,0 55,2 43,8 0,68 85
0,75 bis 1,49 88,3 77,7 62,6 51,8 41,1 1,27 85
1,50 bis 2,19 92,1 82,8 71,1 58,1 46,2 2,55 85
2,20 bis 3,69 85,1 74,6 61,7 50,3 39,8 3,74 85
3,70 bis 5,49 86,0 76,9 61,3 49,5 39,1 6,28 85
5,50 bis 7,49 88,6 79,2 64,9 52,7 41,8 9,34 85
7,50 bis 10,99 87,7 80,0 67,1 56,1 45,6 12,74 85
11,00 bis 14,99 91,3 83,3 69,9 58,0 47,0 18,68 85
15,00 bis 18,49 90,5 83,5 72,1 60,7 49,5 25,47 85
18,50 bis 21,99 90,7 83,0 70,7 59,9 48,7 31,41 85
22,00 bis 29,99 89,7 81,3 68,9 59,1 48,4 37,36 85
30,00 bis 36,99 90,2 81,6 68,7 57,2 45,8 50,94 85
37,00 bis 44,99 88,7 78,9 65,4 54,2 43,4 62,83 85
45,00 bis 54,99 89,0 79,7 66,8 55,4 44,4 76,41 85
55,00 bis 74,99 89,2 79,3 64,7 53,6 43,1 93,39 85
75,00 bis 89,99 88,1 78,0 64,3 54,2 42,9 127,4 85
90,00 bis 109,9 88,8 79,0 65,0 54,0 44,0 152,8 85
110,0 bis 131,9 90,5 82,6 70,7 58,7 47,8 186,8 85
132,0 bis 159,9 90,3 81,9 69,8 57,8 46,6 211,7 90
160,0 bis 199,9 92,2 84,8 71,1 58,6 46,9 256,6 90
200,0 bis 219,9 91,9 85,5 72,3 60,0 47,6 320,8 90
220,0 bis 249,9 93,1 86,1 72,9 60,8 48,6 352,8 90
250,0 bis 279,9 92,2 84,9 72,7 60,5 48,9 400,9 90
280,0 bis 314,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 4491 90
315,0 bis 354,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 505,2 90
355,0 bis 399,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 569,3 90
400,0 bis 449,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 641,5 90
450,0 bis 499,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 7217 90
500,0 bis 559,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 801,9 90
560,0 bis 629,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 898,1 90
630,0 bis 709,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 1010 90
710,0 oder mehr 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 1139 90
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5.2 Parametertabelle

[2]

(Parameter P99/A39 = 1)

B Dreiphasiger 200-V-Motor mit PS-Angabe

Wenn ein Motor mit PS-Angabe iiber die Motorauswahl ausgewahlt wird

Wertebereich Nennstrom | Leerlaufstrom Nenn-Schlupf- Eisen- SStart:odlus ~
(PS) P0O7/A21 P08/A22 :
PO2IATE (PS) PO3/A17 P06/A20 P12/A26 P13/A27 rungszeit 2)
H46
0,01 bis 0,11 0,1 0,44 0,40 13,79 11,75 2,50 14,00
0,12 bis 0,24 0,12 0,68 0,55 12,96 12,67 2,50 14,00
0,25 bis 0,49 0,25 1,40 1,12 11,02 13,84 2,50 12,60
0,50 bis 0,99 0,5 2,00 1,22 6,15 8,80 2,50 9,88 os
1,00 bis 1,99 1 3,00 1,54 3,96 8,86 2,50 7,40
2,00 bis 2,99 2 5,80 2,80 4,29 7,74 2,50 5,85
3,00 bis 4,99 3 7,90 3,57 3,15 20,81 1,17 5,91 0,6
5,00 bis 7,49 5 12,6 4,78 3,34 23,57 1,50 5,24 0,8
7,50 bis 9,99 7,5 18,6 6,23 2,65 28,91 1,17 4,75 1,0
10,00 bis 14,99 10 25,3 8,75 2,43 30,78 1,17 4,03 1,2
15,00 bis 19,99 15 37,3 12,7 2,07 29,13 1,00 3,92 1,3
20,00 bis 24,99 20 49,1 9,20 2,09 29,53 1,00 3,32
25,00 bis 29,99 25 60,0 16,70 1,75 31,49 1,00 3,34 2,0
30,00 bis 39,99 30 72,4 19,80 1,90 32,55 1,00 3,28
40,00 bis 49,99 40 91,0 13,60 1,82 25,32 0,47 3,10 2,3
50,00 bis 59,99 50 115,0 18,70 1,92 24,87 0,58 2,30
37,00 bis 44,99 60 137,0 20,80 1,29 26,99 0,35 2,18 28
75,00 bis 99,99 75 174,0 28,60 1,37 27,09 0,35 2,45 2,6
100,0 bis 124,9 100 226,0 37,40 1,08 23,80 0,23 2,33 2,8
125,0 bis 149,9 125 268,0 29,80 1,05 22,90 0,35 2,31 3,2
150,0 oder mehr 150 337,0 90,40 0,96 21,61 0,39 1,73 3,5
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5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 200-V-Motor mit PS-Angabe (Forts.)

Wertebere?ch Ma%]nfatische Ma%]nfatische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Drehmoment- S';Z:iij::;_
Motor-Nennleistung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung strom unter faktor unter
(PS) Faktor 1 Faktor 2 Faktor 3 Faktor 4 Faktor 5 Vektorregelung Vektorregelung
P02/A16 P16/A30 P17/A31 P18/A32 P19/A33 P20/A34 P55/A55 P56/A56

0,01 bis 0,11 93,8 87,5 75,0 62,5 50,0 0,21 85
0,12 bis 0,24 93,3 86,1 744 63,6 50,7 0,27 85
0,25 bis 0,49 89,7 81,9 66,9 54,5 43,3 0,53 85
0,50 bis 0,99 88,7 81,3 67,0 55,2 43,8 1,09 85
1,00 bis 1,99 88,3 77,7 62,6 51,8 411 2,21 85
2,00 bis 2,99 92,1 82,8 71,1 58,1 46,2 4,43 85
3,00 bis 4,99 85,1 74,6 61,7 50,3 39,8 6,64 85
5,00 bis 7,49 86,0 76,9 61,3 49,5 39,1 11,07 85
7,50 bis 9,99 88,6 79,2 64,9 52,7 41,8 16,60 85
10,00 bis 14,99 87,7 80,0 67,1 56,1 45,6 22,15 85
15,00 bis 19,99 91,3 83,3 69,9 58,0 47,0 33,22 85
20,00 bis 24,99 90,5 83,5 72,1 60,7 49,5 44,30 85
25,00 bis 29,99 90,7 83,0 70,7 59,9 48,7 55,37 85
30,00 bis 39,99 89,7 81,3 68,9 59,1 48,4 66,45 85
40,00 bis 49,99 90,2 81,6 68,7 57,2 45,8 88,60 85
50,00 bis 59,99 88,7 78,9 65,4 54,2 434 110,7 85
37,00 bis 44,99 89,0 79,7 66,8 55,4 44,4 132,9 85
75,00 bis 99,99 89,2 79,3 64,7 53,6 43,1 166,1 85
100,0 bis 124,9 88,1 78,0 64,3 54,2 42,9 221,5 85
125,0 bis 149,9 88,8 79,0 65,0 54,0 44,0 276,9 85
150,0 oder mehr 90,5 82,6 70,7 58,7 47,8 332,2 85
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5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 400-V-Motor mit PS-Angabe

Wertebereich Nennstrom | Leerlaufstrom Nenn-Schlupf- Eisen- SStart:odlus_
(PS) P0O7/A21 P08/A22 :
PO2IA1G (PS) PO3/A17 P06/A20 P12/A26 P13/A27 rungszeit 2)
H46
0,01 bis 0,11 0,1 0,22 0,20 13,79 11,75 2,50 14,00
0,12 bis 0,24 0,12 0,34 0,27 12,96 12,67 2,50 14,00
0,25 bis 0,49 0,25 0,70 0,56 11,02 13,84 2,50 12,60
0,50 bis 0,99 0,5 1,00 0,61 6,15 8,80 2,50 9,88 oe
1,00 bis 1,99 1 1,50 0,77 3,96 8,86 2,50 7,40
2,00 bis 2,99 2 2,90 1,40 4,29 7,74 2,50 5,85
3,00 bis 4,99 3 4,00 1,79 3,15 20,81 1,17 5,91 0,6
5,00 bis 7,49 5 6,30 2,39 3,34 23,57 1,50 5,24 0,8
7,50 bis 9,99 7,5 9,30 3,12 2,65 28,91 1,17 4,75 1,0
10,00 bis 14,99 10 12,7 4,37 2,43 30,78 1,17 4,03 1,2
15,00 bis 19,99 15 18,7 6,36 2,07 29,13 1,00 3,92 1,3
20,00 bis 24,99 20 246 4,60 2,09 29,53 1,00 3,32
25,00 bis 29,99 25 30,0 8,33 1,75 31,49 1,00 3,34 2,0
30,00 bis 39,99 30 36,2 9,88 1,90 32,55 1,00 3,28
40,00 bis 49,99 40 455 6,80 1,82 25,32 0,47 3,10 2,3
50,00 bis 59,99 50 57,5 9,33 1,92 24,87 0,58 2,30
60,00 bis 74,99 60 68,7 10,4 1,29 26,99 0,35 2,18 28
75,00 bis 99,99 75 86,9 14,3 1,37 27,09 0,35 2,45 2,6
100,0 bis 124,9 100 113,0 18,7 1,08 23,80 0,23 2,33 2,8
125,0 bis 149,9 125 134,0 14,9 1,05 22,90 0,35 2,31 3,2
150,0 bis 174,9 150 169,0 45,2 0,96 21,61 0,39 1,73 3,5
175,0 bis 199,9 175 188,5 45,2 0,96 21,61 0,39 1,80 4.1
200,0 bis 249,9 200 231,0 81,8 0,72 20,84 0,23 1,50 4,5
250,0 bis 299,9 250 272,0 411 0,71 18,72 0,35 1,36
300,0 bis 324,9 300 323,0 451 0,53 18,44 0,23 1,25 7
325,0 bis 349,9 325 3429 451 0,53 18,44 0,23 1,33 5,0
350,0 bis 399,9 350 375,0 68,3 0,99 19,24 0,46 1,27 5,5
400,0 bis 449,9 400 429,0 80,7 1,11 18,92 0,46 1,81
450,0 bis 499,9 450 481,0 85,5 0,95 19,01 0,48 1,77 58
500,0 bis 599,9 500 534,0 99,2 1,05 18,39 0,45 1,58 7,5
600,0 bis 699,9 600 1,84
700,0 bis 749,9 700 9,8
638,0 140,0 0,85 18,38 0,39
750,0 bis 799,9 750 1,70
800,0 oder mehr 800 10,5
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5.2 Parametertabelle

B Dreiphasiger 400-V-Motor mit PS-Angabe (Forts.)

Wertebere?ch Ma%]nfatische Ma%]nfatische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Ma?c.;n‘etische Drehmoment- S';Z:iij::;_
Motor-Nennleistung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung Sattigung strom unter faktor unter
(PS) Faktor 1 Faktor 2 Faktor 3 Faktor 4 Faktor 5 Vektorregelung Vektorregelung
P02/A16 P16/A30 P17/A31 P18/A32 P19/A33 P20/A34 P55/A55 P56/ASE

0,01 bis 0,11 93,8 87,5 75,0 62,5 50,0 0,10 85
0,12 bis 0,24 93,3 86,1 74,4 63,6 50,7 0,13 85
0,25 bis 0,49 89,7 81,9 66,9 54,5 43,3 0,27 85
0,50 bis 0,99 88,7 81,3 67,0 55,2 43,8 0,55 85
1,00 bis 1,99 88,3 77,7 62,6 51,8 41,1 1,11 85
2,00 bis 2,99 92,1 82,8 71,1 58,1 46,2 2,21 85
3,00 bis 4,99 85,1 74,6 61,7 50,3 39,8 3,32 85
5,00 bis 7,49 86,0 76,9 61,3 49,5 39,1 5,54 85
7,50 bis 9,99 88,6 79,2 64,9 52,7 41,8 8,30 85
10,00 bis 14,99 87,7 80,0 67,1 56,1 45,6 11,07 85
15,00 bis 19,99 91,3 83,3 69,9 58,0 47,0 16,61 85
20,00 bis 24,99 90,5 83,5 72,1 60,7 49,5 22,15 85
25,00 bis 29,99 90,7 83,0 70,7 59,9 48,7 27,69 85
30,00 bis 39,99 89,7 81,3 68,9 59,1 48,4 33,22 85
40,00 bis 49,99 90,2 81,6 68,7 57,2 45,8 44,30 85
50,00 bis 59,99 88,7 78,9 65,4 54,2 43,4 55,37 85
60,00 bis 74,99 89,0 79,7 66,8 55,4 44 .4 66,45 85
75,00 bis 99,99 89,2 79,3 64,7 53,6 43,1 83,06 85
100,0 bis 124,9 88,1 78,0 64,3 54,2 42,9 110,7 85
125,0 bis 149,9 88,8 79,0 65,0 54,0 44,0 138,4 85
150,0 bis 174,9 90,5 82,6 70,7 58,7 47,8 166,1 85
175,0 bis 199,9 90,3 81,9 69,8 57,8 46,6 183,0 90
200,0 bis 249,9 92,2 84,8 71,1 58,6 46,9 209,2 90
250,0 bis 299,9 91,9 85,5 72,3 60,0 47,6 261,5 90
300,0 bis 324,9 93,1 86,1 72,9 60,8 48,6 313,8 90
325,0 bis 349,9 92,2 84,9 72,7 60,5 48,9 339,9 90
350,0 bis 399,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 366,1 90
400,0 bis 449,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 418,4 90
450,0 bis 499,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 470,7 90
500,0 bis 599,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 523,0 90
600,0 bis 699,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 627,6 90
700,0 bis 749,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 732,2 90
750,0 bis 799,9 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 784,0 90
800,0 oder mehr 92,7 85,6 72,9 60,9 48,9 837,0 90
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5.3 Beschreibung der Parameter

5.3 Beschreibung der Parameter

Dieser Abschnitt enthalt eine detaillierte Beschreibung der Parameter. Grundsatzlich werden alle Parameter nach ihrer Gruppe in
numerischer Reihenfolge erlautert. Parameter, die eng mit einer Funktion verbunden sind, werden jedoch im ersten Abschnitt
zusammen erlautert.

5.3.1 F-Parameter (Grundfunktionen)

F0O0 Parameterschutz

Mit dieser Funktion werden die aktuell festgelegten Werte geschiitzt. Jegliche Anderungen an Parameterwerten (auRer FO0) und
Sollwerten (Frequenzeinstellung, PID-Sollwert) Gber die Tasten (/. am Bedienteil werden nicht zugelassen.

Anderung des Parameters

. Andern der digitalen Sollwerte
Werte fur F00 " Anderung tber it den Tasten [/~ /v
Anderung (iber Bedienteil o , mit den lasten
Kommunikationsverbindung
0 Zulassig Zulassig Zulassig
1 Nicht zulassig * Zulassig Zulassig
2 Zulassig Zulassig Nicht zulassig
3 Nicht zulassig * Zulassig Nicht zulassig

*Unter Parameterschutz ist es grundsatzlich nicht méglich, Parameter Gber das Bedienteil zu andern.
Der Parameter FOO ist jedoch davon ausgenommen.

Der Wert von FOO kann durch gleichzeitiges Drlicken der Tasten ®*% + I~ oder "% + I~ geadndert werden.

Im Zusammenhang mit dem Parameterschutz steht auch die Funktion ,Bearbeitung von Parametern zulassen (Wertdnderung
aktiviert) (WE-KP)“ zur Verfiigung. Sie kann einer Digitaleingangsklemme zugewiesen werden ([ Parameter E01 bis EO5,
Wert = 19).

Wenn diese Funktion mit FOO kombiniert wird, funktioniert der Parameterschutz wie folgt:

Anderung des Parameters

Eingangssignal WE-KP . .
Anderung Uber Bedienteil Anderung iber Kommunikationsverbindung
AUS Nicht zulassig
Zulassig
EIN Gemal Einstellung von FOO
»”:';l:'.-l’in\véis. Wenn ,Wertanderung mittels Bedienteil aktivieren* [WE-KP] irrtimlich einer Digitaleingangsklemme zugewiesen
N wurde, sind keine Anderungen an Parametern moglich. Wechseln Sie in diesem Fall nach Einschalten der
Klemme, der die Funktion ,WE-KP* voriibergehend zugewiesen wurde, und der Klemme [CM] zu einer anderen
Funktion.

+ WE-KP ist das Signal zur Aktivierung von Anderungen an Parametern. Es handelt sich dabei nicht um die
Funktion zum Schutz der Frequenzeinstellung und des PID-Sollwertes bei Betatigung der Tasten [~ und .
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5.3 Beschreibung der Parameter

FO1 Frequenzeinstellung 1

Zugehorige Parameter:
F18 Frequenzoffset (fiir Frequenzeinstellung 1)
C30 Frequenzeinstellung 2
C31 bis C35 Einstellung Analogeingang (Klemme [12])
C36 bis C39 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))
C40 Klemme [C1] (Funktion C1) (Auswahl Wertebereich / Polaritat)
C41 bis C45 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion V2))
C55 bis C56 Einstellung Analogeingang (Klemme [12])
(Frequenzoffset= Offsetbezugspunkt)
C61 bis C62 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion C1)
(Frequenzoffset=Offsetbezugspunkt)
C67 bis C68 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion V2))
(Frequenzoffset= Offsetbezugspunkt)
C50 Frequenzoffset (fiir Frequenzeinstellung 1) (Offsetbezugspunkt)
H61 Auswahl Anfangswert UP/DOWN-Steuerung
d59, d61 bis d63 Befehl (Impulsfolgen-Eingang)

Wabhlen Sie die Einstellmethode fiir die Frequenzeinstellung aus. Legen Sie die Frequenzeinstellung 1 mit Parameter FO1 und
die Frequenzeinstellung 2 mit Parameter C30 fest.

Werte FO1, C30 Befehlsquelle

Frequenzeinstellung iber Bedienteil (wahlen Sie die Einstellungsmethode anhand der folgenden

0 Beschreibungen).

Einstellung Gber an Klemme [12] eingegebenen Spannungswert (0 bis +10 V DC, max. Ausgangsfrequenz
/DC £10 V)

Einstellung Gber an Klemme [C1] eingegebenen Stromwert (Funktion C1) (4 bis 20 mA DC oder
0 bis 20 mA DC, max. Ausgangsfrequenz / 20 mA DC)

(Auf der Steuerungsplatine Schiebeschalter SW4 auf Seite [Al], SW3 auf Seite [C1] stellen
(Werkseinstellung).)

(Funktion C1 muss durch E59=0 ausgewahlt werden (Werkseinstellung).)
(PTC-Eingangsfunktion muss durch H26=0 deaktiviert werden.)

Einstellung durch an Klemme [12] eingegebenes Additionsergebnis (0 bis +10 V DC,
max. Ausgangsfrequenz /10 V DC) und an Klemme [C1] eingegebenen Stromwert (Funktion C1)
3 (4 bis 20 mA DC oder 0 bis 20 mA DC, max. Ausgangsfrequenz/20 mA DC).

Wenn das Additionsergebnis die max. Ausgangsfrequenz erreicht oder Ubersteigt, wird es durch die
max. Ausgangsfrequenz begrenzt.

Einstellung Gber an Klemme [C1] eingegebenen Spannungswert (Funktion V2) (0 bis £+10 V DC,
max. Ausgangsfrequenz/+10 V DC)

(Auf der Steuerungsplatine Schiebeschalter SW4 auf Seite [Al] (Werkseinstellung), SW3 auf Seite [V2]
stellen.)

(Funktion V2 muss durch E59 = 1 ausgewahlt werden.)
(PTC-Eingangsfunktion muss durch H26 = 0 deaktiviert werden.)

Einstellung durch die der Digitaleingangsklemme zugewiesenen Befehle UP und DOWN.

7 Die Befehle UP (Wert = 17) und DOWN (Wert = 18) mussen den Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X5]
zugewiesen werden. (E01 bis E05)

8 Frequenzeinstellung iber Bedienteil (mit Funktion fur ausgleichs-/stol3freies Schalten)

10 Einstellung durch Musterbetrieb (C21 bis C28)

Schnittstellenkarte Digitaleingang/-ausgang (Option) aktivieren.
11 (Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung fir die Digitaleingangs-/-ausgangs-
Schnittstellenkarte.)

Einstellung durch Impulsfolgen-Eingang ,PIN“ (Wert = 48), der der Digitaleingangsklemme [X5]
zugewiesenen wurde, oder Uber optionale PG-Schnittstellenkarte.

12 Hinweis: Bei Verwendung von Klemme X5 als Impulsfolgen-Eingang kann das Signal durch Stérungen
beeintrachtigt werden, die von anderen Leitungen ausgehen. Halten Sie andere Leitungen so weit wie
moglich von der Leitung zu Klemme X5 entfernt.
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Einstellmethode fiir den Frequenzsollwert

[1]

(1)

Frequenzeinstellung iiber Bedienteil (FO1 = 0 (Werkseinstellung), 8)

Stellen Sie den Wert von Parameter FO1 auf ,0“ oder ,8%. Wenn sich das Bedienteil im Programmiermodus oder Alarm-
modus befindet, ist es nicht méglich, die Frequenzeinstellung mit den Tasten -~/ vorzunehmen. Wechseln Sie in den
Betriebsmodus, um die Frequenzeinstellung mit den Tasten [~ /i» zu ermoglichen.

Durch Driicken der Taste . /I» wird der Frequenzsollwert angezeigt, und die niederwertigste Stelle des
Frequenzsollwertes blinkt.

Durch erneutes Driicken der Taste |~ /%, kann der Frequenzsollwert geandert werden. Dricken Sie die Taste =5, um
die eingestellte Frequenz zu speichern. (E64=0: Werkseinstellung). Wenn die Frequenz gespeichert wurde, kann der
Betrieb nach dem nachsten Einschalten der Spannungsversorgung mit der gespeicherten Frequenz erfolgen.

- Neben der oben genannten Speichermethode kdnnen die Werte fir die Frequenzeinstellung auch automatisch

P~
L\ TIDD gespeichert werden (Parameter E64 = 0).
\_‘

» Solange der Wert des Parameters FO1 auf ,0“ oder ,8 eingestellt ist, ist es bei Auswahl einer anderen Frequenz-
einstellmethode als der Frequenzeinstellung 1 (Frequenzeinstellung 2, Kommunikation oder Festfrequenz) nicht
moglich, die Sollwerteinstellung mit den Tasten [~/ zu andern, auch wenn sich das Bedienteil im Betriebs-
modus befindet. In diesem Fall wird durch Driicken der Tasten |~/ der aktuell ausgewahlte Frequenzsollwert
angezeigt.

*  Wenn die Frequenzeinstellung mit den Tasten '~ /. vorgenommen wird, blinkt die niedrigstwertige Stelle, und

der Wert wird beginnend mit der niedrigstwertigen Stelle geandert. Die zu andernde Stelle wechselt anschlieRend
schrittweise bis zur hochsten Stelle.

* Um Einstellungen wie die des Frequenzsollwertes vorzunehmen, driicken Sie einmal /.. Wenn die
niedrigstwertige Stelle blinkt, driicken Sie die Taste @ und die blinkende Stelle wechselt. Auf diese Weise
kénnen grofRe Zahlen einfach gedndert werden. Dieser Vorgang wird als Cursor-Bewegung bezeichnet.

» Durch Einstellen des Wertes von Parameter FO1 auf ,8“ wird die Funktion fiir ausgleichs-/stoRfreies Schalten
aktiviert. Wenn Sie zur Frequenzeinstellung von einem anderen Einstellmodus auf das Bedienteil umschalten, wird
als Anfangswert fur die Frequenzeinstellung mit dem Bedienteil der Wert vor dem Umschalten Gbernommen.
Durch Verwendung dieser Funktion kann der Betrieb auch beim Umschalten der Frequenzeinstellung sanft
erfolgen.
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[2] Einstellung des Frequenzsollwertes iiber einen Analogeingang (F01 = 1 bis 3, 5)

Es ist mdglich, eine beliebige Frequenzeinstellung tber die Analogeingénge festzulegen (Spannungswert fir Klemme [12] oder
Klemme [C1] (Funktion V2) oder Stromwert fir Klemme [C1] (Funktion C1)). Dazu werden die Werte mit der Verstarkung
multipliziert, und der Frequenzoffset wird addiert. Die Polaritdt kann ausgewahlt werden, und die Filterzeitkonstante und der
Offset sind einstellbar.

Einstellungskonstanten fir Frequenzeinstellung 1

Frequenzoffset Verstarkung
FO1- ) Eingangs- Polaritats- )
Wert | Eingangsklemme bereich Frequenz-| Bezugs- | Verstar- | Bezugs- | auswahl | €T Offset
offset punkt kung punkt
0 bis +10 V,
1 [12] 10 bis +10 V/ F18 C50 C32 C34 C35 C33 C31
. 4 bis 20 mA
2 [C1] (Funktion C1) 0 bis 20 MA F18 C50 C37 C39 C40 C38 C36
[12] + [C1] 0 bis +10 V,
(Funktion C1) 10 bis +10 V F18 C50 C32 C34 C35 C33 C31
3 (Einstelllung durch 4 bis 20 mA
Ergebnis der 0 bis 20 mA F18 C50 c37 C39 C40 C38 C36
Addition)
5 [C1] (Funktion V2) 0 bis +10 V F18 C50 C42 C44 C45 C43 C41
Einstellungskonstanten flir Frequenzeinstellung 2
Frequenzoffset Verstarkung
C30- ) Eingangs- Polaritats- )
Wert | Eingangsklemme bereich Frequenz-| Bezugs- | Verstar- | Bezugs- | auswahl | '€ Offset
offset punkt kung punkt
0 bis +10 V,
1 [12] 10 bis +10 v/ C55 C56 C32 C34 C35 C33 C31
. 4 bis 20 mA
2 [C1] (Funktion C1) 0 bis 20 MA C61 C62 C37 C39 C40 C38 C36
[12] + [C1] 0 bis +10 V,
(Funktion C1) 10 bis +10 V C55 C56 C32 C34 C35 C33 C31
3 (Einstelllung durch 4 bis 20 mA
Ergebnis der 0 bis 20 mA C61 C62 C37 C39 C40 C38 C36
Addition)
5 [C1] (Funktion V2) 0 bis +10 V Cc67 C68 C42 C44 C45 C43 C41

Bl Offset (C31, C36, C41)

Mit C31, C36 bzw. C41 konfigurieren Sie ein Offset fiir einen analogen Spannungs- /Stromeingang. Der Offset gilt auch fur
Signale von einem externen Gerat.

B Filter (C33, C38, C43)

C33, C38 und C43 stellen die Filterzeitkonstanten fiir Spannung und Strom des Analogeingangs bereit. Je gréRer die
Zeitkonstante, desto langsamer die Reaktion. Geben Sie eine geeignete Filterzeitkonstante an, und berlicksichtigen Sie dabei
die Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine (Last). Bei Eingangsspannungsschwankungen aufgrund von Leitungsstorungen
erhéhen Sie die Zeitkonstante.

B Klemme [12] / Polaritatsauswahl (C35)

C35 konfiguriert die Polaritat und damit den Eingangsbereich fir die Analogeingangsspannung.

Werte fir C35 Modi fir Eingangsklemmen
0 -10 bis +10 V
1 0 bis +10 V (ein negativer Wert der Spannung wird als 0 V behandelt)
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B Bereich Klemme [C1] (Funktion C1) / Polaritatsauswahl (C40)

Werte fiir G40 Eingangsbereich der Klemme Handhabung bei einem als Minus konfigurierten
Frequenzoffsetwert
0 4 bis 20 mA (Werkseinstellung)
Begrenzung unter Nullpunkt mit 0
1 0 bis 20 mA
10 4 bis 20 mA
Aktivierung unter Nullpunkt als Minuswert
11 0 bis 20 mA

B Polaritatsauswahl Klemme [C1] (Funktion V2) (C45)

Werte fir C45 Modi fir Eingangsklemmen

0 bis +10 V

Bei einem als Minus konfigurierten Frequenzoffsetwert Aktivierung unter Nullpunkt als Minuswert.

0 bis +10 V (Werkseinstellung)

Bei einem als Minus konfigurierten Frequenzoffsetwert Begrenzung unter Nullpunkt durch 0.

Zur Verwendung von Klemme [C1] als Funktion C1, Funktion V2 und PTC-Funktion sind die folgenden Einstellungen erforderlich.

Klemme [C1] SwW3 sw4 E59 H26 C40
Bei Verwendung der Funktion C1 C1-Seite Al-Seite 0 0 0,10
(4 bis 20 mA)
Bei Verwendung der Funktion C1 C1-Seite Al-Seite 0 0 1,11
(0 bis 20 mA)
Bei Verwendung der Funktion V2 V2-Seite Al-Seite 1 0 Nicht relevant
(0 bis +10 V)
Bei Verwendung der PTC-Funktion C1-Seite PTC-Seite Nicht relevant 1,2 Nicht relevant

Weitere Einzelheiten zu SW3 und SW4 finden Sie in Kapitel 2, Abschnitt 2.2.8.

Achtung: Falls die obigen Schalteinstellungen nicht korrekt ausgefiihrt wurden, sind die Frequenzeinstellungen fir den Umrichter
nicht vorhersehbar.
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B Verstirkung-Frequenzoffset

Klemme <Frequenzeinstellung 1: FO1> <Frequenzeinstellung 2: C30>
Frequenzsollwert Frequenzsollwert
= . )
Verstarkung Verstarkung
32 Punkt B 32) Punkt B
[12] Offset Offset
Fi8 Punkt A £S5 Punkt A
- . = Analogeingang 5 . » Analogeingang
U 100% v 100%
Offsetbe- Verstarkungs- Offset- Verstarkungs-
zugspunkt bezugspunkt bezugspunkt bezugspunkt
¢ (7 CS6 c4
Frequenzsollwert Frequenzsollwert
4 A
Verstarkung Verstarkung
c37 Punkt B c37 Punkt B
[C1]
(Funktion Offset Offset
c1) Fi8 Punkt A cé1 Punkt A
» » Analogeingang - » Analogeingang
' Offset- Verstérkungs—"“' . Offset- Verstérkungs—'l"' .
bezugspunkt  bezugspunkt bezugspunkt bezugspunkt
¢%0 cl9 C62 cJ9
Frequenzsollwert Frequenzsollwert
1} 1}
Verstarkung Verstarkung
cA2 Punkt B cAa2 Punkt B
[C1]
(Funktion Offset Offset
V2) Fi8 Punkt A (=3 Punkt A
» Analogeingang » Analogeingang
0 100N 0 . 100
Offset- Verstarkungs- Offset- Verstarkungs-
bezugspunkt  bezugspunkt bezugspunkt  bezugspunkt
C50 Ca4 C68 Ci4
. Bei [12] + [C1] (Funktion C1) (Einstellung durch Ergebnis der Addition) werden Frequenzoffset und Verstarkung
’QW'S einzeln auf [12] und [C1] (Funktion C1) angewandt und zum Frequenzeinstellungswert des Ergebnisses hinzu-

gerechnet.

Parameter F18, C50, C32, C34

v

$ Frequenzeinstellung

[12) —®»  Offset/ »)
Verstéarkung ¥
[C1) Offset/
Verstarkung

s

Parameter F18, C50, C37, C39
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5.3 Beschreibung der Parameter

Fir Einzelpolaritat (Klemme [12] (C35=1), Klemme [C1] (Funktion C1), Klemme [C1] (Funktion V2)

Wie das obige Diagramm zeigt, ist es mdglich, fiir den Frequenzsollwert und Analogeingang der Frequenzeinstellung 1 eine
beliebige Beziehung festzulegen. Dies geschieht mithilfe von Punkt A (bestimmt durch den Frequenzoffset (F18) und den
Offsetbezugspunkt (C50)) sowie Punkt B (bestimmt durch die Verstarkung fir die einzelnen Analogeingdnge und den
Verstarkungsbezugspunkt (C32 und C34, C37 und C39 sowie C42 und C44)).

Fir den Frequenzsollwert und Analogeingang der Frequenzeinstellung 2 (C30) kann eine beliebige Beziehung festgelegt
werden. Dies geschieht mithilfe von Punkt A (bestimmt durch den Frequenzoffset und den Offsetbezugspunkt (C55 und C56,
C61 und C62 sowie C67 und C68)) sowie Punkt B (bestimmt durch die Verstarkung fir die einzelnen Analogeingange und den
Verstarkungsbezugspunkt (C32 und C34, C37 und C39 sowie C42 und C44)).

Fur die Werte des Frequenzoffsets und der Verstarkung wird jeweils 100 % als maximale Frequenz zugrunde gelegt. Die Werte
des Frequenzoffset-Bezugspunktes und des Verstarkungsbezugpunktes werden mit dem Skalenendwert des Analogeingangs
(10 V oder 20 mA) als 100 % eingerichtet.

Durch Einstellen eines Minuswertes fir den Frequenzoffset ist es auch bei unipolarem Analogeingang mdglich, eine bipolare
Frequenzeinstellung vorzunehmen. Fir Klemme [C1] (Funktion C1) wird C40 auf 10 oder 11 gesetzt, und fiir Klemme [C1]
(Funktion V2) wird C45 auf 1 gesetzt. Dadurch erhalt die Frequenzeinstellung am Analogeingang am Nullpunkt oder niedriger
eine negative Polaritat. Dadurch wird es moglich, den Vorwarts- und Rickwartsbetrieb allein durch Analogbefehle zu steuern.

'/‘};l‘inwéis <Frequenzeinstellung 1: FO1>

S— * Analogeingang mit dem Wert des Offsetbezugspunktes oder einem niedrigeren Wert (C50) wird durch den
Frequenzoffset begrenzt (F18).

» Entspricht der fir den Offsetbezugspunkt (C50) eingestellte Wert = den einzelnen Verstarkungsbezugpunkten
(C34, C39, C44), wird dies als inkorrekte Einstellung gewertet, und der Wert wird auf 0 Hz gesetzt.

<Frequenzeinstellung 2: C30>

» Ein Analogeingang mit dem Wert des Offsetbezugspunktes oder einem niedrigeren Wert (C56, C62 oder C68)
wird durch den Frequenzoffsetwert (C55, C61 oder C67) begrenzt.

+ Ist der fur den Offsetbezugspunkt (C56, C62, C68) eingestellte Wert = die einzelnen Verstarkungsbezugs-
punkte (C34, C39, C44), wird dies als inkorrekte Einstellung gewertet, und der Wert wird auf 0 Hz gesetzt.

Beispiel: Bei Einstellung des Frequenzsollwertes auf 0 bis 60 Hz durch den Analogeingang (Klemme [12]) 1 bis 5 V
(bei Maximalfrequenz FO3 = 60 Hz)

Frequenzsollwert

Wz 5 (Maximalfrequenz: umgerechnet mit FO3 = 60 Hz als 100 %)
) A

Verstarkung §0Hz + 100%

(C32) Punkt
B
Punkt
Offset (F18)  OHz 0 A = Analogeingang (Spannung)

v 5V 1w

. . A » Analogeingang (%)

10% 50% 1008
B (Skalenendwert des Analog-

Offset-  Verstarkungs- eingangs: umgerechnet mit
bezugspunkt bezugspunkt 10 V als 100 %)
30 (7]

(Punkt A)

Um den Frequenzsollwert auf 0 Hz zu setzen, wenn der Analogeingang 1 V ist, stellen Sie den Frequenzoffset (F18) auf 0 % ein.
In diesem Fall muss 1V zum Offsetbezugspunkt werden. 1 V entspricht 10 % des Skalenendwertes von 10 V fir Klemme [12].
Stellen Sie daher den Offsetbezugspunkt (C50) auf 10 % ein.

(Punkt B)

Um den Frequenzsollwert so einzustellen, dass die Frequenz am héchsten ist, wenn der Analogeingang 5 V ist, stellen Sie die
Verstarkung (C32) auf 100 % ein. In diesem Fall muss 5V zum Verstarkungsbezugspunkt werden. 5V entspricht 50 % des
Skalenendwertes von 10 V fiir Klemme [12]. Stellen Sie daher den Verstarkungsbezugspunkt (C34) auf 50 % ein.

7 Die Einstellmethode ohne Anderung des Bezugspunktes und unter individueller Verwendung von Verstarkung und
((Hinweis. . . A . .
S Frequenzoffset entspricht der Vorgehensweise beim alteren Fuji-Umrichtermodell.
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Fir Bipolareingang (Klemme [12] (C35 = 0))
Durch Einstellen von Parameter C35 auf ,0“ kann Klemme [12] als Bipolareingang (-10 V bis +10 V) verwendet werden.

Wenn sowohl der Frequenzoffset (F18) als auch der Offsetbezugspunkt (C50) auf ,0“ gesetzt ist, werden Vorwarts- und
Rickwartsbefehl symmetrisch ausgegeben (siehe Diagramm unten).

Frequenzsollwert

s
Verstarkung . rrnnrnn”
(C32) "1 Punkt
//‘/ : B
,/'I/
1o e :
— Eingang Klemme [12]
P -~ Verstarkungs- 1oV
/__- bezugspunkt
7~ ZC]-‘,'

I/'/—i:inwéis = Wenn flr Frequenzoffset (F18) und Offsetbezugspunkt (C50) ein beliebiger Wert eingestellt ist (Punkt A1, A2
N und A3 usw.), wird der Offset durch den Frequenzoffset-Wert (F18) bestimmt (sieche Diagramm unten).

Frequenzsollwert

Punkt A,

Punkt A,
: ! Eingang Klemme [12]
- Ifh‘ v

Punkt Az

» Zur Eingabe einer bipolaren Analogspannung (0 bis £ 10 V DC) am Analogeingang (Klemme [12]) muss der
Parameter C35 auf ,0“ eingestellt werden. Wenn der Wert von C35 ,1“ lautet, sind ausschlieRlich Werte von
0 bis +10 V DC wirksam. Negative Polaritatseingdnge mit 0 bis -10 V DC werden als 0 (null) V berlcksichtigt.

{(Hinweis.
——

* Wenn beim Einstellen des Frequenzsollwertes ein anderer Betriebsparameter als die Frequenz (Hz) angezeigt
wird, andern Sie entsprechend die Einstellung fir den Drehzahimonitor unter E48.
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Verwendung des unipolaren Analogeingangs als bipolaren Eingang (Klemme [C1] (Funktion C1) (C40 = 10, 11),
Klemme [C1] (Funktion V2) (C45 = 0)

Stellen Sie fir Funktion C1 C40 = 10, 11 und flir Funktion V2 C45 = 0 ein. Durch Einstellen eines Minuswertes fiir den
Frequenzoffset kann ein negativer Frequenzsollwert erreicht werden.

Im folgenden Diagramm ist ein Beispiel fur die Frequenzeinstellung durch Funktion V2 dargestellt. Der Frequenzoffsetwert ist auf
-100 % gesetzt.

Frequenzsollwert

Frequenzsollwert +100 %_

Frequenzsollwert 0 % Eingang (V2)

oV 5V 10V

F18 =-100,0 %

Frequenzsollwert -100 % -{---------------====--=--------
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[3] Frequenzeinstellung durch Digitaleingangssignal UP/DOWN (F01 = 7)

Wenn als Frequenzeinstellung die UP/DOWN-Steuerung ausgewahlt ist und der Klemmenbefehl UP oder DOWN mit dem
Betriebsbefehl eingeschaltet wird, steigt die Ausgangsfrequenz innerhalb eines Bereiches von 0 Hz bis zur Maximalfrequenz an
oder nimmt entsprechend ab.

Um die Frequenzeinstellung mit der UP/DOWN-Steuerung vorzunehmen, muss der Wert des Parameters FO1 auf ,7“ gesetzt
werden, und Sie missen den UP-Befehl [UP] sowie den DOWM-Befehl [DOWM)] den Digitaleingangsklemmen zuweisen.
(L Parameter EO1 bis EO5 Wert = 17, 18)

Eingangssignal

Eingangssignal

up DOWN Aktion
Wert = 17 Wert =18

AUS AUS Die Ausgangsfrequenz wird gehalten.
Erhéhung der Ausgangsfrequenz durch aktuell ausgewahlte

EIN AUS . .
Beschleunigungszeit

AUS EIN Verringerung der Ausgangsfrequenz durch aktuell ausgewahlte
Verzdgerungszeit

EIN EIN Die Ausgangsfrequenz wird gehalten.

B Auswahl des Anfangswertes fiir die UP/DOWN-Steuerung

Einstellung des Anfangswertes fiir den Frequenzsollwert beim Starten der UP/DOWN-Steuerung.

Werte flir H61

Anfangswert fur die Frequenzeinstellung beim Starten der UP/DOWN-Steuerung.

Modus zur Festeinstellung auf ,,0*

Beim Wiederanlauf des Betriebs (auch, wenn die Spannungsversorgung fiir den Umrichter

eingeschaltet wird

auf 0" gesetzt. Erhéhen Sie die Drehzahl mit dem UP-Befehl.

), wird der Anfangswert der Frequenzeinstellung iber die UP/DOWN-Steuerung

Dies ist der Modus zum Einstellen des Frequenzsollwertes gemaf der vorherigen UP/DOWN-
Steuerung als Anfangswert.

Der Umrichter speichert die mithilfe der UP/DOWN-Steuerung eingestellte Ausgangsfrequenz und
startet den Steuerbetrieb beim nachsten Wiederanlauf (einschlieBlich des Einschaltens der Netz-
spannung) mit der vorherigen Betriebsfrequenz.

T Bevor die interne Frequenz beim Wiederanlauf des Betriebs die vorherige Ausgangsfrequenz erreicht, wird bei

(Hinweis.
———

Eingabe eines UP/DOWN-Befehls die Ausgangsfrequenz zu diesem Zeitpunkt gespeichert, und die UP/DOWN-

Steuerung beginnt ausgehend vom entsprechenden Wert. Der Wert der vorherigen Ausgangsfrequenz wird auf
diese Weise liberschrieben und geldscht.

Frequenz

Betriebs-
befehl

Ausgangsfrequenz

BN | Aus [ C N

UP-Befehl

EIN
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< Anfangswert der UP/DOWN-Steuerung beim Wechsel der Einstellmethode fiir die Frequenzeinstellung >

Die folgende Tabelle zeigt den Anfangswert bei Auswahl der UP/DOWN-Steuerung als Methode fiir die Frequenzeinstellung.

Einstellmethode vor dem . Anfangswert fir UP/DOWN-Steuerung
Schaltsignal
Wechsel He1=0 H61 =1
Andere Einstellung als Frequenzeinstellung 2/ .
Frequenzsollwert durch Einstellen der Methode vor dem Schalten
UP/DOWN (FO1, C30) Frequenzeinstellung 1 quenzsoliwert durch & vor
PID-Regler PID-Abbruch Frequenzsollwert durch PID-Regelung (PID-Ausgang)
Festfrequenz Festfrequenzauswahl Frequenzsollwert durch Frequenzsollwert durch
K st Einstellen der Methode vor vorherige UP/DOWN-
ommunikation AUSVYahI . dem Schalten Steuerung
Verbindungsbetrieb

[4] Frequenzeinstellung unter Verwendung von Digitaleingédngen (optionale
DIO-Schnittstellenkarte) (FO1 = 11)
Es besteht auch die Mdglichkeit, die Frequenzeinstellung iber Binardaten (Bits 8, 12) oder BCD-Code mithilfe der optionalen

DIO-Schnittstellenkarte (OPC-DIO) vorzunehmen. Einzelheiten finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir die Digitaleingangs-/
-ausgangs-Schnittstellenkarte.

[5] Frequenzeinstellung durch Impulsfolgen-Eingang (F01 = 12)
B Auswahl des Formats fiir den Impulsfolgen-Eingang (d59)

Die Frequenzeinstellung fir den Umrichter kann Uber eine Impulsfolge vorgegeben werden. Das Format der Impulsfolge wird in
Parameter d59 eingestellt. Es stehen drei Arten von Formaten zur Verfligung: (1) Impulsfolgen-Zeichen/Impulsfolgen-Eingang,
(2) Impuls fur Vorwartsdrehung/Impuls fir Rickwartsdrehung und (3) Phasen A und B mit einer Phasendifferenz von 90 Grad.
Wenn keine optionale PG-Schnittstellenkarte eingebaut ist, ignoriert der Umrichter die Einstellung von Parameter d59 und
akzeptiert nur das Impulsfolgen-Zeichen bzw. den Impulsfolgen-Eingang.

In der folgenden Tabelle sind die Impulsfolgen-Formate und zugehdrigen Betriebsarten aufgefiihrt.

Impulsfolgen-Eingangsformat

Betriebsiibersicht
ausgewahlt mit d59 elriebsubersic

0: Frequenz und Richtung Frequenz-/Drehzahlbefehl wird entsprechend der Impulsfolgen-Rate fiir den
Umrichter angegeben. Das Impulsfolgen-Zeichen gibt die Polaritat des Frequenz-/
Drehzahlbefehls an.
* Fur Umrichter ohne optionale PG-Schnittstellenkarte
Impulsfolgen-Eingang: PIN zugewiesen an Digitalklemme [X5] (Wert = 48)
Impulsfolgen-Zeichen: SIGN zugewiesen an andere Digitalklemme als [X5]
(Wert = 49)
Wenn kein Zeichen zugewiesen ist, wird eine positive Polaritat fir den Impulsfolgen-
Eingang verwendet.

1: Vorwarts- und Ruckwartsimpuls | Frequenz-/Drehzahlbefehl wird entsprechend der Impulsfolgen-Rate fiir den Umrichter
angegeben. Ein Vorwartsimpuls gibt einen Frequenz-/Drehzahlbefehl mit positiver
Polaritat an, ein Ruckwartsimpuls dagegen einen Sollwert mit negativer Polaritat.

2: A/B-Phasenverschiebung um 90° | Die Impulsfolgen, die durch die Phasen A und B mit einer Phasendifferenz von 90 Grad
(Voreilung der Phase B) generiert werden, geben den Frequenz-/Drehzahlsollwert fiir den Umrichter vor. Dieser
basiert auf ihrer Impulsrate und der Phasendifferenz (Voreilung der Phase B).

3: A/B-Phasenverschiebung um 90° | Wenn YA/YB umgekehrt angeschlossen sind, kann der Umrichter das Impulssignal
(Voreilung der Phase A) korrekt empfangen, wenn Sie diesen Parameter andern.

Hinweise zum Format der Werte 1 bis 3 finden Sie unter d14.

+Polaritét > —Polaritat =]
Impulsfolgen-Zeichen ALS ] EIN
Impulsfolgen-Eingang l J l l

Abbildung 5.3-1  Wert 0, Impulsfolgen-Zeichen/Impulsfolgen-Eingang
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Impuls-Skalierungsfaktor 1 (d62), Impuls-Skalierungsfaktor 2 (d63)

Fir den Impulsfolgen-Eingang kann die Beziehung zwischen der Eingangsimpuls-Frequenz und dem Wert der Frequenz-
einstellung festgelegt werden. Dies geschieht Uiber Parameter d62 (Befehl (Impulsfolgen-Eingang) Impuls-Skalierungsfaktor 1)
und d63 (Befehl (Impulsfolgen-Eingang) Impuls-Skalierungsfaktor 2).

Frequenzeinstellungswert
f [Mz)
A
Impuls-Skalierungsfaktor 2 |

(063 /

// Eingangsimpuls-Frequenz

- > No [o/s)
0 Impuls-Skalierungsfaktor 1
(d62

Abbildung 5.3-2 Beziehung zwischen Eingangsimpuls-Frequenz und Frequenzeinstellungswert

Legen Sie wie in der obigen Abbildung dargestellt die Eingangsimpuls-Frequenz [kp/s] mit Parameter d62 (Befehl (Impulsfolgen-
Eingang) Impuls-Skalierungsfaktor 1) fest, und legen Sie den Wert der Frequenzeinstellung [Hz] (wenn die Eingangsimpuls-
Frequenz den mit Parameter d62 festgelegten Wert erreicht) mit Parameter d63 (Befehl (Impulsfolgen-Eingang) Impuls-
Skalierungsfaktor 2) fest. In diesem Fall lautet die Formel der Beziehung zwischen der einzugebenden Eingangsimpuls-
Frequenz und dem Wert der Frequenzeinstellung f (oder Drehzahlsollwert) wie folgt:

Impulsskalierungsfaktor 2 (d63)
Impulsskalierungsfaktor 1 (d62)

f [Hz] = Np [kp/s]x

f* [Hz]: Frequenzeinstellungswert
Np [kp/s]: Einzugebende Eingangsimpuls-Frequenz
Anhand des Impulsfolgen-Zeichens wird die Polaritat des Sollwertes ermittelt. Die Drehrichtung des Motors wird anhand der

Polaritat des Impulsfolgen-Eingangs und des Befehls FWD/REV ermittelt. Beziehung zwischen der Polaritat des
Impulsfolgen-Eingangs und der Drehrichtung ist in Tabelle 5.3-1 dargestellt.

Tabelle 5.3-1 Beziehung zwischen der Polaritat des Impulsfolgen-Eingangs und der Drehrichtung

Polaritat je nach Impulsfolgen-Eingang Betriebsbefehl Drehrichtung
+ FWD (Befehl fur Vorwartsdrehung) Vorwartsdrehung
+ REV (Befehl fir Rickwartsdrehung) Ruckwartsdrehung
- FWD (Befehl fur Vorwartsdrehung) Ruckwartsdrehung
- REV (Befehl fir Rickwartsdrehung) Vorwartsdrehung

B Filterzeitkonstante (d61)

Legen Sie die Filterzeitkonstante fir den Impulsfolgen-Eingang fest. Je gréRer die Zeitkonstante, desto langsamer die Reaktion.
Geben Sie eine geeignete Filterzeitkonstante an, und beriicksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine.
Wenn der Impuls niedriger ist und die Frequenzeinstellung schwankt, legen Sie eine groRRere Filterzeitkonstante fest.

B Umschalten der Frequenzeinstellung

Mit dem Signal ,Frequenzeinstellung 2/Frequenzeinstellung 1% ,Hz2/Hz1“ kann zwischen Frequenzeinstellung 1 (FO1) und
Frequenzeinstellung 2 (C30), die der externen Digitaleingangsklemme zugewiesen wurden, umgeschaltet werden.

L] Einzelheiten zu ,Hz2/Hz1“ finden Sie unter Parameter E01 bis E05 (Wert = 11).

Eingangssignal ,Hz2/Hz1* Auszuwahlende Frequenzeinstellmethode
AUS Frequenzeinstellung 1 (FO1)
EIN Frequenzeinstellung 2 (C30)
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5.3 Beschreibung der Parameter

F02 Bedienart

Wabhlen Sie die Einstellmethode fir die Betriebsart aus. Geben Sie die Anweisungsmethode fiir Start/Stopp und die Drehrichtung
(Vorwarts-/Ruckwartsdrehung) fur die einzelnen Einstellmethoden an.

Einstellmethode fiir die Betriebsart

Werte flir F02
Start/Stopp Befehl fiir die Drehrichtung

0: Bedienteilbetrieb

(Drehrichtungseingang: Klemmenblock) Tasten E3/E2 FWD, REV

1: Externes Signal (Digitaleingang) FWD, REV

Befehl fiir die Drehrichtung ist nicht
erforderlich
(nur Vorwartsbetrieb, Rickwartsbetrieb ist

deaktiviert)

] L

2: Bedienteilbetrieb (Vorwartsdrehung) Tasten

Befehl fiir die Drehrichtung ist nicht
erforderlich
(nur Ruckwartsbetrieb, Vorwartsbetrieb ist

deaktiviert)

] L

3: Bedienteilbetrieb (Ruckwartsdrehung) Tasten

Digitaleingangssignal ,FWD*, ,REV* muss den Klemmen [FWD], [REV] zugewiesen werden.
(L Parameterwerte E98, E99 = 98, 99)
-+ FO02 kann nicht gedndert werden, wenn ,FWD*" oder ,REV* eingeschaltet ist.

Ve N

((Hinweis.

- Bei F02 = 1 und wenn die Zuweisung fiir Klemme [FWD] oder [REV] von einer anderen Funktion zur Funktion
,FWD* oder ,REV* geandert wird, schalten Sie die Klemmen [FWD] und [REV] bereits vorher aus (der Motor kann

sich aufgrund der geanderten Einstellung drehen).

B 3-Leiter-Betrieb liber externes Signal

Das externe Signal fir ,FWD" und ,REV* wird im Ausgangszustand im 2-Leiter-Betrieb verwendet. Durch Zuweisen von
~3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)" ist es jedoch mdglich, dieses mithilfe der Signale ,FWD*, ,REV* und ,HLD" als Selbst-
haltungssignal im 3-Leiter-Betrieb zu verwenden. Wenn ,HLD* eingeschaltet ist, wird auf dem Umrichter die Selbsthaltung fur
das Signal ,FWD*" oder ,REV* aktiviert. Der Haltestatus kann durch Ausschalten deaktiviert werden. Wenn keine Haltefunktion

zugeordnet ist, werden ,FWD*" und ,REV* im 2-Leiter-Betrieb verwendet.

L] Einzelheiten zu ,HLD" finden Sie unter Parameter E01 bis E05 (Wert = 6).

Vorwarts- \
drehung

\ Rickwarts- [ =
Unbemck drehun
[_l sichtigt ﬂ
{ ON
v [4 | El

fHLD) I o ] () I

Ausgangs-
frequenz

;g

Als Einstellmethode fur die Betriebsart sind neben den oben erwahnten Einstellungen auch Einstellmethoden mit hoher Prioritat
(Fern-/Lokalumschaltung (siehe Kapitel 3, Abschnitt 3.3.7), Kommunikation usw.) verfliigbar.
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5.3 Beschreibung der Parameter

F03 Maximalfrequenz 1

F03 gibt die Maximalfrequenz an, die der Umrichter ausgibt. Wenn fiir das angesteuerte Gerat der Nennwert oder ein héherer
Wert eingestellt wird, kann das Gerat beschadigt werden. Stellen Sie sicher, dass die Einstellung entsprechend den
Anlagenwerten vorgenommen wird.

»  Wertebereich: 25,0 bis 500,0 (Hz)

Modi Regelungsmodus Wertebereich Anmerkungen
HD/HND/HHD-Modus U/f-Regelung 500 Hz
ND-Modus U/f-Regelung 120 Hz Intern begrenzt.*

* Wenn der maximale Wertebereich bei der Einstellung Uberschritten wird (z. B. 500 Hz), wird fir die Drehzahleinstellung und
den Analogausgang (FMA) der Eingangs-/Ausgangsmodus des Skalenendwertes verwendet (10 V/500 Hz). Dieser wird
jedoch intern begrenzt (z. B. auf 120 Hz). Selbst bei Eingabe von 10 V als Sollwert wird dieser Wert daher intern auf 2,4 V
begrenzt (Aquivalent zu 120 Hz) statt auf 500 Hz.

Verwenden Sie Parameter F80, um zwischen den Antriebsmodi ND, HD, HND und HHD umzuschalten.

AWARNUNG

Ein Betrieb mit hoher Drehzahl kann auf dem Umrichter einfach ausgefiihrt werden. Uberpriifen Sie stets den
Betriebsmodus von Motor und Maschine, bevor Sie Anderungen an Einstellungen vornehmen.

Es besteht Verletzungsgefahr. Es konnen Stérungen auftreten.

—

""";;'Iinwéis Wenn Sie die maximale Ausgangsfrequenz (F03) andern, um einen héheren Wert fiir die Betriebsfrequenz zu
N erreichen, andern Sie den Oberwert des Frequenzbegrenzers (F15) ebenfalls.
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5.3 Beschreibung der Parameter

F04, F05
F06

Eckfrequenz 1, Nennspannung bei Eckfrequenz 1
Maximale Ausgangsspannung 1
Zugehorige Parameter:

H50, H51 Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 (Frequenz, Spannung)

H52, H53 Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 (Frequenz, Spannung)
H65, H66 Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Frequenz, Spannung)

Stellen Sie die Eckfrequenz und die Spannung bei Eckfrequenz ein. Diese Werte sind fir den Betrieb des Motors von
grundlegender Bedeutung. Durch Kombination der verbundenen Parameter H50 bis H53, H65 und H66 ist es mdglich, eine
nichtlineare U/f-Kennlinie (schwache oder starke Spannung an einem beliebigen Punkt) festzulegen und passende
U/f-Eigenschaften flr die Belastung einzustellen.

Die Impedanz des Motors nimmt bei hohen Frequenzen zu, und wenn die Ausgangsspannung abnimmt, kann das
Abtriebsmoment reduziert werden. Um dies zu verhindern, erhéhen Sie die Spannung bei hohen Frequenzen, indem Sie
Parameter FO6 einstellen (maximale Ausgangsspannung 1). Es ist jedoch nicht mdglich, eine Spannung mit dem Wert der
Eingangsleistungsspannung des Umrichters oder einem héheren Wert auszugeben.

Punkt der Parameter
" Anmerkungen
U/f-Kennlinie Frequenz Spannung
Maximale Wahrend der autom. Drehmomentanhebung und Vektorregelung
FO3 FO6 mit/ohne Drehzahlsensor ist die Einstellung fiir die maximale
Ausgangsfrequenz -
Ausgangsspannung deaktiviert.
Eckfrequenz FO4 FO05
Nichtlineare
U/f-Kennlinie 3 HES HE6
Nichtlineare H52 H53 Dieser Parameter ist bei autom. Drehmomentanhebung und
U/f-Kennlinie 2 Vektorregelung mit/ohne Drehzahlsensor deaktiviert.
Nichtlineare
U/f-Kennlinie 1 HS50 H51

<Beispiel fiir Einstellung>

B Normale U/f-Kennlinien-Einstellung

Ausgangsspannung (V)
3
Maximale Ausgangsspannung 3
FOs
Nennspannung bei Eckfrequenz 1
FOS

>

Eckfrequenz y

Fo4 FO3

B Nichtlineare U/f-Kennlinien-Einstellung (3 Punkte)
Ausgangsspannung (V)
.

Maximale Ausgangsspannungt (FO&
Nennspannung bei Eckfrequenzy (05
Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Spannung) (M6

Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 (Spannung) (H53

Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 (Spannung)(#51

>
>

Maximal-
frequenz 1

FO3

Nichtlineare Nichtlineare Nichtlineare
U/f-Kennlinie 1 U/f-Kennlinie 2 U/f-Kennlinie 3
(Frequenz) (Frequenz) (Frequenz)

Eckfrequenz 1
FO4

H50 HS2 L)

59

Ausgangs-
» frequenz (s
Maximale Ausgangsfrequenz 1

Ausgangs-
frequenz Mz




5.3 Beschreibung der Parameter

B Eckfrequenz 1 (F04)

Legen Sie die Werte entsprechend der Nennfrequenz des Motors fest (Angabe auf dem Typenschild des Motors).

» Wertebereich: 25,0 bis 500,0 (Hz) (begrenzt auf max. 120 Hz im ND-Modus)

B Nennspannung bei Eckfrequenz (F05)
Stellen Sie die Werte entsprechend der Nennfrequenz des Motors auf ,0“ ein (Angabe auf dem Typenschild des Motors).

*  Wertebereich: 0: Spannungsregelung deaktiviert
80 bis 240 (V): Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie)
160 bis 500 (V): Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)

* Bei Einstellung des Wertes auf ,0“ wird die Eckfrequenzspannung gleichwertig mit der Eingangsspannung des Umrichters.
Bei schwankender Eingangsspannung schwankt die Ausgangsspannung ebenfalls.

» Bei Einstellung einer beliebigen Spannung (anderer Wert als ,0%) wird die Ausgangsspannung automatisch konstant gehalten.
Bei Verwendung von Steuerfunktionen wie der autom. Drehmomentanhebung, der automatischen Energiesparfunktion und
der Schlupfkompensation muss die Nennspannung des Motors (Angabe auf dem Typenschild des Motors) bei der Einstellung
berlcksichtigt werden.

———

o . Die Spannung, die der Umrichter ausgeben kann, ist niedriger als die Eingangsspannung des Umrichters. Stellen
((Hinweis. . . :
S Sie die Spannung den Motoreigenschaften entsprechend ein.

B Nichtlineare U/f-Kennlinie 1, 2, 3 (Frequenz) (H50, H52, H65)
Stellen Sie die Frequenz an einem beliebigen Punkt der nichtlinearen U/f-Kennlinie ein.
* Wertebereich: 0,0 (Abbrechen); 0,1 bis 500,00 (Hz)
— Wenn 0,0 festgelegt wird, wird die Einstellung zur Kennlinie, ohne dass die nichtlinearen U/f-Kennlinie verwendet
( HmWQ'S wird. (im ND-Modus begrenzt auf max. 120 Hz)
B Nichtlineare U/f-Kennlinie 1, 2, 3 (Spannung) (H51, H53, H66)

Stellen Sie die Spannung an einem beliebigen Punkt der nichtlinearen U/f-Kennlinie ein.

*  Wertebereich: 0 bis 240 (V): Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie)
0 bis 500 (V): Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)

B Maximale Ausgangsspannung 1 (F06)

Stellen Sie die Spannung bei der Maximalfrequenz 1 ein (F03).

* Wertebereich: 80 bis 240 (V): Spannungsregelungsbetrieb (200-V-Serie)
160 bis 500 (V): Spannungsregelungsbetrieb (400-V-Serie)

— Wenn die Nennspannung bei Eckfrequenz (F05) ,0 ist, werden die Werte der nichtlinearen U/f-Kennlinie (H50 bis
{ H'nWQ'S H53, H65 und H66) sowie von F06 ungiiltig (lineare U/f-Kennlinie fiir die Eckfrequenz oder niedrigere Werte und
\
konstante Spannung fir die Eckfrequenz oder héhere Werte).
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5.3 Beschreibung der Parameter

F07, FO8

Beschleunigungszeit 1, Verzégerungszeit 1

Zugehorige Parameter:
E10, E12, E14 Beschleunigungszeit 2, 3, 4
E11, E13, E15 Verzégerungszeit 2, 3, 4
HO7 Kurvenférmige Beschleunigung/Verzégerung
H56 Verzégerungszeit fiir Zwangsstopp
H54, H55 Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (Jog-Betrieb)
H57 bis H60 Beschleunigungs-/Verzégerungsbereich Nr. 1, Nr. 2
S-Kurven-Bereich

Mit der Beschleunigungszeit wird die Zeit eingestellt, die die Ausgangsfrequenz bendtigt, um von 0 Hz ausgehend die Maximal-

frequenz zu erreichen. Mit der Verzdgerungszeit wird
Maximalfrequenz ausgehend 0 Hz zu erreichen.

» Wertebereich: 0,00 bis 6000 (s)

Fir U/f-Regelung

die Zeit eingestellt, die die Ausgangsfrequenz bendtigt, um von der

Beschl.-zeit Verzog.-zeit 1
(FO7) Maximal- (FO8)
frequenz (FO3)
Start- Stoppfrequen2
frequenz 1 (F25)
(F23)
Tatsachl 'Tatsacr;l
Beschl.-zeit Verzog.-zeit 1

B Beschleunigungs-/Verzégerungszeit

Parameter
Typ der . Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
Beschleunigungs-/ Beschleuni- ) ] ) .
Verzégerungszeit gungszeit Verzogerungsze|t (Q Parameter EO1 bis E05)
i . RT2 RT1
Besc-hleunlgungs-/ Fo7 Fos
Verzgerungszeit 1 AUS AUS Umschalten durch Auswahl von RT1/RT2
Beschleunigungs-/ fur die Beschleunigung/Verzdgerung
. . E10 E11 AUS EIN (Wert = 4 oder 5)
Verzdgerungszeit 2
Beschleunigungs-/ Wenn keine Zuweisung vorliegt,
. . E12 E13 EIN AUS lten die Werte fiir Beschl . /
Verzdgerungszeit 3 gelten die Werte flr Beschleunigungs-
Verzdgerungszeit 1 (FO7, FO8).

Beschleuni -/

eseneunigungs E14 E15 EIN EIN
Verzdgerungszeit 4

) Wenn ,Bereit fir Jog-Betrieb (JOG)“ eingeschaltet ist, Umschaltung zum Modus,

Im Jog-Betrieb H54 H55

m Jog-Setrie mit dem der Jog-Betrieb méglich ist. (Wert = 10) (CJ Parameter C20)

Die Abschaltung des Zwangsstopp-Befehls bewirkt, dass der Motor anhand

Bei 2 " H56 der H56-Werte (Verzdgerungszeit bis zum Zwangsstopp) bis zum Stopp

1 Zwangsstopp ) abgebremst wird. Nach dem Stopp des Motors wechselt der Umrichter in

den Alarmstatus und der Alarm £~5 wird angezeigt. (Wert = 30)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Kurvenformige Beschleunigung/Verzégerung (H07)

Auswahl der Beschleunigungs-/ Verzégerungskennlinie (Anderungskennlinie der Frequenz) bei Beschleunigung/Verzégerung

Werte fir Kurvenférmige Aktion Parameter
HO7 Beschleunigung/Verzégerung
Deaktivi Li
0 ca Mergn ( |neare" Beschleunigung/Verzégerung mit konstanter Beschleunigung. -
Beschleunigung/Verzégerung)
- ) Sorgt fiir einen gleichmaigeren Sf:hwach: Fes-telnstellung"der Anderungsrate fur
1 Beschleunigung/Verzégerung Wechsel der Drehzahl und die Beschleunigung/Verzdgerung auf 5 % der )
nach S-Kurve (schwach) reduziert StéRe zu Beginn der .maX|.rrl13Ien Ausgangsfreq.uenz innerhalb des
Beschleunigung und unmittelbar, jeweiligen S-Kurven-Bereichs.
bevt?r die Dre.hzahl konstaﬂnt wird, | Beliebig: Es ist maglich, die Anderungsrate fiir
5 Beschleunigung/Verzégerung | SOWie zu Beginn der Verzégerung | gie Beschleunigung/Verzégerung innerhalb H57, H58
nach S-Kurve (beliebig) und unmittelbar vor dem Ende des jeweiligen S-Kurven-Bereichs beliebig H59, H60
der Verzdgerung. einzustellen.
Lineare Beschleunigung/Verzdgerung (konstantes Drehmoment) bis zur
K fSrmi Eckfrequenz, oberhalb der Eckfrequenz wird die Beschleunigung graduell
3 Burvir; orn-1|ge Nerzd langsamer, anschlieBend Beschleunigung/Verzégerung mit konstanter Nennlast -
eschieunigungiverzogerung (Nennausgangsleistung). Diese Kennlinie erméglicht dem Motor eine
Beschleunigung bzw. Verzdgerung mit seiner maximalen Leistung.

Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve

Um StoRe auf der Lastseite der Maschine zu vermindern, kann die Drehzahldnderung zu Beginn der Beschleunigung und
unmittelbar vor dem Beginn des konstanten Drehzahlbetriebs sowie zu Beginn der Verzdgerung und unmittelbar vor dem Ende
der Verzdgerung gleichmaRiger ausgefiihrt werden. Legen Sie fir die Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve feste Werte
von 5 % der Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve (schwach) fest. Fir die Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve mit
beliebigen Werten kénnen Sie mit den Parametern H57 bis 60 individuelle Werte fir 4 Punkte festlegen. Die angegebene
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit bestimmt die Beschleunigung in linear verlaufenden Periode. Somit ist die tatsachliche
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit Ianger als die angegebene Beschleunigungs- /Verzégerungszeit.

Ausgangsfrequenz
[} Beschleunigungszeit Verzégerungszeit
- - -
Angeggbene ] Angegebene
Maximal- Be‘schleumgungszgn Verzdgerungszgit
frequenz
» Dauer
Bei Start der Bei Ende der Bei Start der Bei Ende der
Beschleunigung Beschleunigung Verzdgerung Verzbdgerung
S-Kurve (schwach) 5% 5% 5% 5%
H57 H58 H59 H60

S-Kurve (beliebig)

Wertebereich:
0 bis 100 %

(bei Start)

Bei Beschleunigung
S-Kurven-Bereich Nr. 1

Bei Beschleunigung
S-Kurven-Bereich Nr. 2
(bei Erreichen)

Bei Verzdgerung
S-Kurven-Bereich Nr. 1
(bei Start)

Bei Beschleunigung
S-Kurven-Bereich Nr. 2
(bei Erreichen)

Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit

< Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve (schwach): Wenn die Frequenzanderung 10 % betragt oder tber der

Maximalfrequenz liegt>

Beschleunigungs- oder Verzdgerungszeit (s) = (2 x 5/100 + 90/100 + 2 x 5/100) x (Sollwert der Beschleunigungs- oder

Verzbdgerungszeit)

= 1,1 x (Sollwert der Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit)

< Beschleunigung/Verzdgerung nach S-Kurve (beliebig: wenn 10 % bei Start, 20 % bei Ende): Wenn die Frequenzénderung
30 % betragt oder tiber der Maximalfrequenz liegt.>

Beschleunigungs- oder Verzégerungszeit (s) = (2 x 10/100 + 70/100 + 2 x 20/100) x (Sollwert der Beschleunigungs- oder

Verzbdgerungszeit)
= 1,3 x (Sollwert der Beschleunigungs- oder Verzégerungszeit)
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5.3 Beschreibung der Parameter

Kurvenféormige Beschleunigung/Verzégerung

Mit dieser Kennlinie wird eine lineare Beschleunigung/Verzdgerung (Nenndrehmoment) bis zur Eckfrequenz ausgefihrt. Die
Beschleunigung wird bei Eckfrequenz oder dartiber graduell langsamer. Anschlieend wird eine Beschleunigung/Verzégerung
mit konstanter Last (Nennausgang) ausgefuhrt.

Bei dieser Kennlinie kann der mit dem Umrichter angetriebene Motor mit seiner maximalen Leistung beschleunigt bzw. verzogert
werden.

Drehmoment/Ausgang

A

Beschleunigungsdrehmoment

Beschleunigungsausgang (kW)

# Ausgangsfrequenz

Eckfrequenz
(FO4)
Ausgangsfrequenz Das Diagramm auf der linken Seite zeigt
A die Kennlinie bei Beschleunigung.
Diese ist bei Verzogerung identisch.
Maximalfrequenz
(FO3)
Eckfrequenz
(FO4)
& Dauer
I‘ Angegebene
Beschleunigungszeit
e * Wenn die Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve und die kurvenférmige Beschleunigung/Verzégerung
\‘-J‘&V@S mit HO7 ausgewahlt wurden, wird die tatséchliche Beschleunigungs-/Verzégerungszeit langer als der Sollwert.
* Wenn die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit kirzer als nétig eingestellt wurde, kann die
Strombegrenzungsfunktion, Drehmomentbegrenzung oder Energieriickgewinnungssteuerung aktiviert
werden, und die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit kann langer werden als der Sollwert.
F09 | | Drehmomentanhebung 1 (Siehe F37)

Ausfihrliche Informationen zur Einstellung fiir die Drehmomentanhebung 1 finden Sie im Abschnitt zum Parameter F37.

F10 bis F12 Elektrothermischer Uberlastschutz fiir Motor 1 (Motorcharakteristik, thermische Zeitkonstante
auswahlen)

Um eine Uberlast des Motors zu erkennen (elektrothermische Funktion durch Umrichter-Ausgangsstrom), stellen Sie die
Temperatureigenschaften des Motors ein. Legen Sie dazu die Motoreigenschaften (F10), die thermische Zeitkonstante 8F12)
und den Uberlast-Pegel (F11) fest.

Bei Erkennung einer Uberlast des Motors wird der Umrichter ausgeschaltet, um den Motor zu schiitzen, und es wird der

Motor-Uberlast-Alarm (7. / ausgegeben.

. Durch inkorrekte Einstellung der elektrothermischen Funktion kann es zu einem Ausfall kommen, um den Motor
((Hinweis. . .
S— vor einem Brand zu schitzen.
'/"'—ﬁinwéis Die Temperatureigenschaften des Motors werden auch fiir die Motor-Uberlast-Friihwarnung ,OL" verwendet. Auch
N wenn nur die Uberlast-Friihwarnung verwendet wird, miissen die Temperatureigenschaften des Motors eingestellt
werden (F10, F12). (L1 Parameter E34)
Um den Motor-Uberlastalarm zu deaktivieren, stellen Sie F11 = 0,00 (deaktivieren) ein.
. Motoren mit integriertem PTC-Thermistor kdnnen durch Verbinden des PTC-Thermistors mit Klemme [C1]
((Hinweis. . - )
SN geschtzt werden. Details finden Sie unter H26.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Motorcharakteristik auswahlen (F10)

Mit F10 werden die Eigenschaften des Kiihlsystems des Motors ausgewahilt.

Werte fir F10 Funktion
1 Kuhlltfter des Universalmotors (selbstkihlend)
(Bei Betrieb mit niedriger Frequenz nimmt die Kuhlleistung ab.)
9 Umrichtergesteuerter Motor, Motor mit hoher Drehzahl mit separat angetriebenem Kuhllifter

(konstante Kuhlleistung unabhangig von der Ausgangsfrequenz)

Abbildung 5.3-3 zeigt die elekirothermischen Betriebseigenschaften bei Einstellung von F10=1. Die Charakteristik-Koeffizienten
a1 und a3 und die Schaltkoeffizienten f2 und f3 variieren je nach Eigenschaften des Motors.

In Tabelle 5.3-2, Tabelle 5.3-3 und Tabelle 5.3-4 sind die einzelnen Koeffizienten aufgefiihrt, die je nach Motoreigenschaften
festgelegt werden und durch die Motorleistung und Motorauswahl (P99) bestimmt werden.

Tatsachlicher Pegel

(%)

Pegel-Einstellung (F11)

A

fb = Eckfrequenz
fb = 60 Hz fir Eckfrequenz von
60 Hz oder héher

Ausgangsfrequenz

. - A1e}
fi fi fo(Hz)

ft

Abbildung 5.3-3 Charakteristikdiagramm des Motorkihlsystems

Tabelle 5.3-2 Wenn P99 = 0, 4 (Motorcharakteristik 0, Sonstige)

Einstellung der Schaltfrequenz fur - o
Thermische thermischen Charakteristik-Koeffizient Charakteristik-Koeffizient
Motorleistung Zeitkonstante T Zeitkonstante
(Werkseinstellung) | Standard-Stromwert f2 fa al a2 a3
Imax
0,4; 0,75 kW -~ 75% | 85% | 100 %
z
1,5 bis 3,7 kW 85% | 85% | 100 %
5,5 bis 11 kW 5 min 5Hz 6 Hz 90% | 95% | 100 %
15 kW Wert fir zuldssigen 7Hz 85% | 85% | 100 %
18,5; 22 kW Dauerstrom x 150 % 5 Hz 92% | 100 % | 100 %
30 bis 45 kW 54% | 85% 95 %
55 bis 90 kW 10 min E%'groe/f“enz E%'gf,zq“enz 51% | 95% | 95%
110 kW oder mehr 53% | 85% 90 %
Tabelle 5.3-3 Wenn P99 = 1 (Motorcharakteristik 1)
Einstellung der Schaltfrequenz fur - .-
Thermische thermischen Charakteristik-Koeffizient Charakteristik-Koeffizient
Motorleistung Zeitkonstante T Zeitkonstante
(Werkseinstellung) | Standard-Stromwert f2 fa al a2 a3
Imax
0,2 bis 22 kW 5 min E%'groe/f“enz 69% | 90% | 90 %
30 bis 45 kW Wert fiir zulassigen Eckfrequenz 54% | 85% | 95%
Dauerstrom x 150 % | x 33 %

55 bis 90 kW 10 min ’ ’ Foreauenz [ 51% | 95% | 95%
110 kW oder mehr 53% | 85% | 90 %
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5.3 Beschreibung der Parameter

Tabelle 5.3-4 Wenn P99 = 20, 21 (Motorcharakteristik)

Einstellung der Schaltfrequenz fur Charakteristik-Koeffizie
Thermische thermischen Charakteristik-Koeffizient nt
Motorleistung Zeitkonstante T Zeitkonstante
(Werkseinstellung) | Standard-Stromwert f2 fa al a2 a3
Imax
18,5 kW bis
weniger als 5 min Wert fiir ulissigen 53% | 85% | 95%
110 kW ur ulassig Eckfrequenz | Eckfrequenz
Dauerstrom x x 33 x 83 %
110 KW oder 150 % ° °
10 min 53% | 85% | 90 %
mehr

Bei Einstellung von F10 = 2 nimmt die Kiihlwirkung nicht mit der Ausgangsfrequenz ab. Der Uberlast-Pegel wird daher zu einem
konstanten Wert (F11) ohne Abnahme.

B Uberlast-Pegel (F11)

F11 legt den Ansprechpegel des elektrothermischen Uberlastschutzes fest.

Wertebereich: 1 bis 135 % des Nennstromwertes des Umrichters (Wert fiir zuldssigen Dauerstrom)

Stellen Sie bei Betrieb mit Eckfrequenz den Wert fur zuldssigen Dauerstrom ein (im Allgemeinen das 1,0- bis 1,1-Fache des
Motor-Nennstroms).

Um die elektrothermische Funktion zu deaktivieren, stellen Sie F11 = 0,00 (Deaktivieren) ein.

B Thermische Zeitkonstante (F12)

F12 gibt die thermische Zeitkonstante des Motors an. Legen Sie fiir den Uberlast-Pegel (F11) die Ansprechzeit des elektro-
thermischen Uberlastschutzes fest, wenn kontinuierlich 150 % des Stroms flieRen. Die thermische Zeitkonstante der Universal-
motoren von Fuji Electric und anderen Universalmotoren liegt bei 5 Minuten fir 22 kW oder weniger sowie 10 Minuten
(Werkseinstellung) fiir 30 kW oder héher.

» Wertebereich: 0,5 bis 75,0 (Min.)

(Beispiel) Einstellung von Parameter F12 auf ,5 (5 Minuten).

Wie in Abbildung 5.3-4 dargestellt, wird die Uberlast-Schutzfunktion (Alarm [ /) aktiviert, nachdem 5 Minuten lang 150 %

des Stromwertes des eingestellten Ansprechpegels geflossen sind. Darlber hinaus wird die Schutzfunktion aktiviert, wenn
12,5 Minuten lang 120 % geflossen sind.

Die Zeit bis zum tatséchlichen Auftreten des Alarms ist kiirzer als der eingestellte Wert, da die Zeit nach Uberschreiten des
zulassigen Dauerstroms (100 %) bis zum Erreichen von 150 % berticksichtigt wird.

20
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t \
ISp-devectcdadaiiaiaaae. it ", --------------
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(Ausgangsstrom / Pegelstrom) x 100 (%)

Abbildung 5.3-4 Beispiel fur die Charakteristik von Strompegel/Betriebsdauer

65



5.3 Beschreibung der Parameter

F14 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Modus-Auswahl)

Zugehorige Parameter: H13 (Wiederanlaufzeit)
H14 (Frequenzabsenkungsrate)
H15 (Dauerbetrieb)
H16 (Zuldssige Dauer des Netzspannungsausfalls)
H92 Betriebsfortsetzung bei kurzzeitigem Spannungsausfall (P)
H93 Betriebsfortsetzung bei kurzzeitigem Spannungsausfall (1)

Legen Sie das Betriebsverhalten bei Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls fest (Abschaltung, Wiederanlauf-
Betriebsart bei automatischem Wiederanlauf)

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Modus-Auswahl) (F14)

U/f-Regelung (F42 = 0, 2, 3), dynamische Drehmomentregelung (F42 = 1, 4), PM-Motorregelung (F42 = 15)

Betriebsschritte
Werte fir F14
Ohne automatische Suche | Mit automatischer Suche
0: Sofortige Abschaltung Bei Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls wahrend des Umrichterbetriebs und bei Erkennen einer
Unterspannung im Zwischenkreis des Umrichters wird der Unterspannungsalarm lu ausgegeben, der
Umrichterausgang abgeschaltet, und der Motor trudelt aus.
1: Abschaltung nach Bei Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls wahrend des Umrichterbetriebs und bei Erkennen einer
Spannungswiederkehr Unterspannung im Zwischenkreis des Umrichters wird der Umrichterausgang abgeschaltet, und der Motor
trudelt aus. Es wird jedoch kein Unterspannungsalarm ausgegeben.
Beim automatischen Neustart nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall wird der Unterspannungsalarm lu
ausgegeben.
2: Abschaltung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter den Dauerbetriebs-
Verzdgerung bis Stopp stand fallt, wird die Verzégerung-bis-Stopp-Steuerung aufgerufen.

Mit der Verzdgerung bis Stopp wird Bewegungsenergie aus dem Tragheitsmoment der Last zurlickgewonnen.
Der Motor wird dadurch verlangsamt, und die Verzégerung wird fortgesetzt. Nach der Verzégerung bis Stopp
wird der Unterspannungsalarm lu ausgegeben.

3: Fortsetzung des Betriebs Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter den Dauerbetriebs-
(fir hohe Tragheit oder stand fallt, wird die Verzégerung-bis-Stopp-Steuerung aufgerufen.
allgemeine Lasten) Mit der Verzégerung bis Stopp wird Bewegungsenergie aus dem Tragheitsmoment der Last zurlickgewonnen.
Der Motor wird dadurch verlangsamt, und der Betrieb wird fortgesetzt, um auf den automatischen Neustart zu
warten. Wenn nicht geniligend Energie zuriickgewonnen werden kann und eine Unterspannung erkannt wird,
wird der Umrichterausgang abgeschaltet, und der Motor trudelt aus.

Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim automatischen | Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim

Neustart wird die zum Zeitpunkt der Unterspannungs- | automatischen Neustart wird eine automatische
erkennung verwendete Frequenz zugrunde gelegt. Suche ausgefiihrt, die Motordrehzahl wird geschatzt,
und der Neustart erfolgt mit der entsprechenden
Frequenz.

Diese Einstellung ist am besten fir Lifter mit groRem Tragheitsmoment der Last geeignet.

4: Neustart mit der Frequenz | Bei Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls wahrend des Umrichterbetriebs und bei Erkennen einer
des Spannungsausfalls Unterspannung im Zwischenkreis des Umrichters wird der Umrichterausgang abgeschaltet, und der Motor
(fur allgemeine Lasten) trudelt aus.

Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim automatischen | Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim

Neustart wird die zum Zeitpunkt der Unterspannungs- | automatischen Neustart wird eine automatische
erkennung verwendete Frequenz zugrunde gelegt. Suche ausgefiihrt, die Motordrehzahl wird geschatzt,
und der Neustart erfolgt mit der entsprechenden
Frequenz.

Diese Einstellung ist am besten geeignet fir Lufter usw. mit groBem Tragheitsmoment unter Last, wenn die
Motordrehzahl nicht zu stark abfallt, selbst wenn der Motor aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls

austrudelt.
5: Neustart mit der Bei Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls wahrend des Umrichterbetriebs und bei Erkennen einer
Startfrequenz Unterspannung im Zwischenkreis des Umrichters wird der Umrichterausgang abgeschaltet, und der Motor

trudelt aus.

Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim automatischen | Bei Eingabe eines Betriebsbefehls beim

Neustart wird die Startfrequenz zugrunde gelegt, die automatischen Neustart wird eine automatische

mit Parameter F23 festgelegt wurde. Suche ausgefiihrt, die Motordrehzahl wird geschatzt,
und der Neustart erfolgt mit der entsprechenden
Frequenz.

Diese Einstellung eignet sich am besten fir Pumpen usw., wenn das Lasttragheitsmoment klein ist, wenn die
Last schwer ist und die Motordrehzahl in kurzer Zeit auf 0 abféllt, nachdem der Motor aufgrund eines
kurzzeitigen Spannungsausfalls ausgetrudelt ist.

Mit automatischer Suche: Die automatische Suche wird eingestellt, indem der Startmodus ,STM* eingeschaltet oder
HO09/d67 = 1 oder 2 festgelegt wird.

Einzelheiten zum Einschalten des Startmodus ,STM" fiir die automatische Suche finden Sie unter Parameter H09/d67 (Startmodus).
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5.3 Beschreibung der Parameter

AWARNUNG

Bei Auswahl des Wiederanlaufbetriebs nach kurzzeitigem Spannungsausfall (F14 = 3 bis 5) wird der Betrieb beim automati-
schen Wiederanlauf automatisch fortgesetzt. Bauen Sie lhre Maschine so auf, dass die Sicherheit auch beim Neustart immer

gewahrleistet ist.

Unfallgefahr!

Unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor (F42=6)

Werte flr F14

Beschreibung

0: Sofortige Abschaltung

Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls die Zwischenkreisspannung unter den
Schwellenwert féllt, gibt der Umrichter den Unterspannungsalarm [ ./ aus und schaltet den Ausgang ab,

sodass der Motor austrudelt.

1: Abschaltung nach
Spannungswiederkehr

Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls die Zwischenkreisspannung unter den

Schwellenwert fallt, schaltet der Umrichter den Ausgang ab, sodass der Motor austrudelt, wechselt jedoch

nicht in den Unterspannungszustand und gibt keinen Unterspannungsalarm (. ./ aus.

Im Moment der Spannungswiederkehr wird der Unterspannungsalarm [/ /ausgegeben, wahrend der Motor

weiterhin austrudelt.

2: Abschaltung nach
Verzdgerung bis Stopp

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter den Dauer-
betriebsstand féllt, wird die Verzdgerung-bis-Stopp-Steuerung aufgerufen. Mit der Verzégerung bis Stopp
wird Bewegungsenergie aus dem Tragheitsmoment der Last zurlickgewonnen. Der Motor wird dadurch
verlangsamt, und die Verzdgerung wird fortgesetzt. Nach der Verzégerung bis Stopp wird der Unter-

spannungsalarm [ {/ ausgegeben.

3: Fortsetzung des Betriebs

Bei Einstellung des F14-Wertes auf ,,3“ wird die Funktion ,Fortsetzung des Betriebs" aktiviert.

4: Neustart mit der Frequenz des
Spannungsausfalls

5: Neustart mit der Startfrequenz

Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls die Zwischenkreisspannung unter den
Schwellenwert fallt, schaltet der Umrichter den Ausgang ab, sodass der Motor austrudelt.

Auch bei Einstellung des F14-Wertes auf ,3“ wird die Funktion ,Fortsetzung des Betriebs” deaktiviert.

Wourde ein Betriebsbefehl eingegeben, fiihrt die Spannungswiederkehr zum Wiederanlauf des Umrichters
mit der durch den Drehzahlsensor gemessenen Motordrehzahl.
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B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (grundlegende Funktionsweise: ohne Einstellung der
automatischen Suche)

Wenn die durch den Umrichter ermittelte Zwischenkreisspannung wahrend des Betriebs den Unterspannungspegel erreicht oder
unter diesen fallt, wird dieser Vorfall als kurzzeitiger Spannungsausfall gewertet. Bei leichter Last und und einem sehr kurzen
Spannungsausfall wird dieser mdglicherweise nicht erkannt, und der Motorbetrieb wird fortgesetzt, da die Zwischenkreis-
spannung nur wenig abgefallen ist.

Wenn der Umrichter den Vorfall als kurzzeitigen Spannungsausfall wertet, wird der Wiederanlaufmodus nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall aktiviert und der Wiederanlauf vorbereitet. Nach der automatischen Wiederherstellung der Spannungs-
versorgung erreicht der Umrichter nach Ablauf der Anfangsladezeit den Status der Betriebsbereitschaft. Bei einem kurzzeitigen
Spannungsausfall nimmt auch die Spannung des externen Stromkreises ab, der den Umrichter steuert (Relaiskreis usw.), und
der Betriebsbefehl wird eventuell abgeschaltet. Nachdem der Umrichter den Status der Betriebsbereitschaft erreicht hat, sollten
Sie daher 2 Sekunden lang abwarten, bevor ein Betriebsbefehl eingegeben wird. Wenn die Eingabe des Betriebsbefehls
innerhalb von 2 Sekunden bestatigt wird, starten Sie den Wiederanlauf gemaR F14 (Modus-Auswahl): Wenn keine Betriebs-
befehlseingabe im Wartezustand erfolgt, wird der Wiederanlauf-Modus nach kurzzeitigem Spannungsausfall aufgehoben, und
der Start erfolgt mit normaler Startfrequenz. Achten Sie daher darauf, dass nach der Spannungswiederkehr innerhalb von zwei
Sekunden ein Betriebsbefehl eingegeben wird oder mit einer Ausschaltverzégerung oder einem Relais mit mechanischer
Selbsthaltung gehalten wird.

Wenn F02 = 0 (Betriebsbefehl iber Bedienteil und Befehl fiir Drehrichtung durch Klemme festgelegt), sind die Betriebsablaufe

identisch (wie oben beschrieben). Bei einer festen Drehrichtung (FO2 = 2, 3) wird der Betriebsbefehl im Umrichter gespeichert.
Der Wiederanlauf erfolgt daher sofort, wenn der Status ,Umrichter betriebsbereit* gegeben ist.

Netzspannungs- Spannungs-
ausfall wiederkehr
Zwischen- * ' '

kreisspannung

. Schwellenwert fiir
Unterspannung

Zeitraum des ' . Vorbereitungszeit:
+ »  Netzspannungs- . - . ca.0,3bis0,6s
- ausfalls - - '

Gate-Befehl EIN Gate AUS | | Vorbereitung
; abgeschlossen
Umrichter- v

status - 2s -

Stand-by flr Betriebsbefehl

sesdessnnnw

Betriebsbefehl o . oN

Neustart

* Beim automatischen Wiederanlauf wartet der Umrichter zwei Sekunden lang auf die Eingabe eines
Betriebsbefehls. Wenn jedoch die zuldssige Dauer des kurzzeitigen Netzspannungsausfalls (H16) ablauft,
nachdem der Spannungsausfall erkannt wurde, wartet der Umrichter keine zwei Sekunden mehr auf die
Eingabe eines Betriebsbefehls und beginnt seinen Betrieb mit dem normalen Startablauf.

(Hinweis.
———

* Wird wahrend des Netzspannungsausfalls der Klemmenbefehl ,Austrudeln® (BX) eingegeben, wird der Wieder-
anlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall aufgehoben, und der Umrichter kehrt in den normalen
Betriebsmodus zurlick. Bei Eingabe eines Betriebsbefehls startet der Umrichter mit der normalen Startfrequenz.

* Ein kurzzeitiger Spannungsausfall auf dem Umrichter wird erkannt, indem ein Abfallen der Zwischenkreis-

spannung des Umrichters gemessen wird. In einer Konfiguration, bei der ein Magnetschiitz an der Ausgangs-

seite des Umrichters installiert ist, wird bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall die Versorgung des Magnet-
schitzes abgeschaltet und der Stromkreis des Magnetschitzes unterbrochen. Wenn dieser Stromkreis unter-
brochen wird, wird der Umrichter vom Motor und von der Last getrennt, sodass der Abfall der Zwischenkreis-
spannung eventuell nicht grof3 genug ist, um als Spannungsausfall erkannt zu werden. In diesem Fall kann der

Wiederanlauf nach dem kurzzeitigen Spannungsausfall nicht normal ausgefihrt werden. Zur Ldsung des

Problems verbinden Sie den Hilfskontakt des Magnetschiitzes mit der Umrichterklemme, der ,IL* (Verriegelung)

zugewiesen ist, damit ein kurzzeitiger Spannungsausfall zuverlassig erkannt werden kann.

Parameter EO1 bis E05, Wert = 22

Klemmenbefehl IL Bedeutung
AUS Es fand kein kurzzeitiger Spannungsausfall statt.

Es fand ein kurzzeitiger Spannungsausfall statt.
(Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall aktiviert)

EIN
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Wenn die Motordrehzahl wahrend eines kurzzeitigen Spannungsausfalls abgesunken ist und beim Wiederanlauf die vor dem
Ausfall verwendete Frequenz wiederhergestellt wird (autom. Wiederanlauf), wird der Strombegrenzer aktiviert, und die
Ausgangsfrequenz des Umrichters sinkt automatisch ab. Wenn die Ausgangsfrequenz der Motordrehzahl entspricht,
beschleunigt der Motor auf die urspriingliche Ausgangsfrequenz. Siehe nachfolgende Abbildung. Die schnell ansprechende
Strombegrenzung (H12 = 1) muss jedoch aktiviert worden sein, damit die Synchronisation des Motors durchgefuhrt werden kann.

Netzspannungs- Spannungs-
Fl14 = 4 ausfall wiederkehr
4 :
Zwischenkreis- :
spannung Unterspannung :
+ Dauer
1 <= Synchronisation
Ausgangsfrequenz S
(Motordrehzahl) "'*--;\__ Beschleunigung
- +—— Dauer
Automatischer Wiederanlauf nach I EIN
kurzzeitigem Spannungsausfall ,IPF* o
Dauer

» Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall ,IPF*

Beim automatischen Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall wird das Signal ,IPF“ eingeschaltet, bis die
ursprungliche Frequenz wiederhergestellt ist. Wenn ,IPF* eingeschaltet wird, sinkt die Motordrehzahl ab. Treffen Sie daher
entsprechende Vorkehrungen. (LJ Parameter E20, E21, E27, Wert = 6)

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (grundlegende Funktionsweise: ohne Einstellung der
automatischen Suche)

Wenn Restspannung im Motor vorhanden ist, kann die automatische Suche nicht erfolgreich ausgefiihrt werden.
Der Motor braucht daher ausreichend Zeit, damit sich die Restspannung abbauen kann.

Beim Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall wird die mit Parameter H46 eingestellte Zeit (Synchronisations-
Verzdgerungszeit 2) abgewartet. Selbst wenn die Startbedingungen vorher erfiillt sind, startet der Umrichter erst nach Ablauf der
Verzbdgerungszeit fir die automatische Suche, nachdem der Umrichter ausgeschaltet wurde. Der Umrichter startet nach dem
Ablauf der Verzégerungszeit fir die automatische Suche.

(&2 Parameter H09, d67) Netzspannungs- Spannungs-
ausfall wiederkehr

v v

Zwischenkreis-

spannung
H46
Motordrehzahl/ 3 :
Ausgangsfrequenz —_w“~‘:
Ausgangsfrequenz «s Motordrehzaﬂg =

A * Bei Verwendung der automatischen Suche muss im Vorfeld eine automatische Selbstoptimierung durchgefihrt
((Hinweis.
S werden.

+ Ubersteigt die geschétzte Drehzahl die Maximalfrequenz oder den oberen Frequenzgrenzwert, deaktiviert der
Umrichter die automatische Suche und betreibt den Motor mit der Maximalfrequenz oder mit dem oberen
Frequenzgrenzwert (welcher der beiden niedriger ist).

+ Wenn wahrend der automatischen Suche eine Abschaltung wegen Uberstrom oder Uberspannung auftritt,
startet der Umrichter die automatische Suche erneut.

» Verwenden Sie héchstens 60 Hz flr die automatische Suche.

» Beachten Sie, dass die automatische Suche je nach den Bedingungen einschlieRlich Last, Motorparameter, Lan-
ge des Stromversorgungskabels und anderer duRerer Umstande moglicherweise nicht die volle Leistung zeigt.

* Wenn auf der Ausgangsseite des Umrichters ein Ausgangsfilter (OFL-OJOO-2, -4) installiert ist, muss die
automatische Suche deaktiviert werden. Verwenden Sie den Typ OFL-O0O-0JA.
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B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Zuldssige Dauer des kurzzeitigen Spannungsausfalls) (H16)

Legt die maximale Zeit zwischen Auftreten des kurzzeitigen Spannungsausfalls (Unterspannungspegel) und Wiederanlauf fest
(Wertebereich: 0,0 bis 30,0 s). Legen Sie flr das Austrudeln eine Dauer fest, die fiir das Gerat und die Ausriistung passend ist.
Der Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall sollte innerhalb der angegebenen Zeit ausgefiihrt werden. Wird diese
Zeit jedoch uberschritten, wertet der Umrichter den Zustand als Abschaltung und verhalt sich anschlieRend wie beim
Einschalten, ohne einen Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall auszufiihren.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

v '

Zwischen-
kreisspannung

..... S — -« « Schwellenwert fiir Unterspannung

Zeitraum des ‘o ‘ Vorbereitungszeit:
. Netzspannungs- . S ca.03 biS%,G s
At ausfalls . 8 - !
Umrichter-  Gate-Befehl EIN ' [ Vorbereitung abgeschlossen
status ! -
Betriebsbefehl ‘ '
(Fall 1) O | I : ™
Neustart
Betriebsbefehl ' 5
(Fall 2) ™ o e o I -

$

Normaler Betriebsstart

Wenn H16 (zulassige Dauer des kurzzeitigen Spannungsausfalls) auf ,999 eingestellt ist,wird der Wiederanlauf nach kurz-
zeitigem Spannungsausfall ausgefiihrt, bis die Zwischenkreisspannung auf den zuldssigen Spannungswert fur diesen Fall
absinkt (50 V fur 200-V-Umrichter, 100 V fur 400 V-Umrichter). Wenn die Spannung jedoch unter den zulassigen Wert fir einen
kurzzeitigen Spannungsausfall absinkt, wird dieser Zustand als Abschaltung gewertet. Der Umrichter verhalt sich daraufhin wie
beim Einschalten, ohne einen Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall auszufihren.

Netzspannung Zulassige Spannung fur Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall
200V 50 V
400 V 100 V

Die Zeit bis zum Erreichen der zulassigen Spannung fiir einen Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall

72 .
“-\H\m_wels variiert stark in Abhéngigkeit von der Umrichterleistung und der Verwendung von Optionen.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit) (H13) (ausschlieBlich unter U/f-Regelung fiir
Induktionsmotoren)

Mit H13 wird die Zeit bis zur Ausfiihrung des Wiederanlaufs nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall festgelegt. (Verwenden
Sie H46 fir die Einstellung der automatischen Suche (Synchronisations-Verzégerungszeit 2)).

Startet der Umrichter den Motor bei noch hoher Restspannung des Motors, kann es zu einem hohen StoRstrom kommen, oder
es tritt aufgrund zeitweiliger Energieriickgewinnung ein Uberspannungsalarm auf. Stellen Sie aus Sicherheitsgriinden H13 so
ein, dass ein Wiederanlauf erst nach ausreichendem Absinken der Restspannung ausgefiihrt wird. Auch bei einem automa-
tischen Wiederanlauf kann der Wiederanlauf erst nach Ablauf der Verzégerungszeit (H13) erfolgen.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr
' '

Zwischenkreis-

spannung
. ' L YL LLLCCCCE « - = = ‘Schwellenwert fiir Unterspannung
Umrichter- .
status (1) In Betrieb Vorbereitung abgeschlossen
Betriebs- -
befehl N ' ON
; H13 Z
Umrichter- Betriebsstart
status (2) Gate-Befehl EIN l Gate AUS (Gate EIN)
Neustart

Werkseinstellung:  In der Werkseinstellung wird eine passende Einstellung fiir den Standardmotor ausgefiihrt
(siehe ,5.2.3 Standardwerte der Werkseinstellung fiir entsprechende Elektromotor-Leistungsangaben®).
Grundsatzlich braucht die Standardeinstellung nicht veréndert zu werden. Sollten aufgrund einer langen
Verzdgerungszeit oder einem Absinken der Durchflussrate in der Pumpe jedoch Probleme auftreten, stellen
Sie etwa die Halfte des Standardwertes ein, und stellen Sie sicher, dass kein Alarm usw. auftritt.

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (H14) (ausschlieBlich unter U/f-Regelung fiir
Induktionsmotoren)

Wenn beim Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall keine Sychronisation der Umrichter-Ausgangsfrequenz und der
Motordrehzahl erreicht wird, tritt ein Uberstrom auf, und der Strombegrenzer wird aktiviert. Wenn der Stromgrenzwert erkannt
wird, wird die Ausgangsfrequenz automatisch abgesenkt und mit der Motordrehzahl synchronisiert. Mit H14 wird die Flanke der
Absenkung der Ausgangsfrequenz (Frequenzabsenkungsrate in Hz/s) festgelegt.

Werte fir H14 Absenkung der Ausgangsfrequenz
0,00 Absenkung gemal der ausgewahlten Verzégerungszeit.
0,01 bis 100.00 (Hz/s) Absenkung gemal der mit H14 festgelegten Absenkungsrate.

Abhangig vom PI-Regler der Stromgrenzwertverarbeitung (die PI-Konstante ist ein

999
interner Festwert des Umrichters) nimmt die Rate ab.
I/';i:l’inwéis Wenn die Frequenzabsenkungsrate erhéht wird, wird die Rickgewinnung in dem Moment ausgefiihrt, wenn die
N Ausgangsfrequenz des Umrichters und die Drehzahl des Motors synchronisiert sind, und es kann eine

Uberspannungsabschaltung auftreten. Wird die Frequenzabsenkungsrate herabgesetzt, verlangert sich die Zeit
bis zur Synchronisation der Umrichter-Ausgangsfrequenz und der Motordrehzahl, und die Schutzfunktion zur
Vermeidung einer Umrichterlberlast kann aktiviert werden.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Dauerbetrieb) (H15)
Betriebsfortsetzung bei kurzzeitigem Spannungsausfall (P, I) (H92, H93)

» Abschaltung nach Verzégerung bis Stopp

Wenn ,Abschaltung nach Verzégerung bis Stopp* (F14 = 2) als Modus-Auswahl fiir den Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall eingestellt ist und wahrend des Umrichterbetriebs ein kurzzeitiger Spannungsausfall auftritt, beginnt die
Verzdgerung bis zum Stopp, wenn die Zwischenkreisspannung des Umrichters unter den Grenzwert fiir den Dauerbetrieb
absinkt.

Stellen Sie mit H15 den Pegel fiir die Zwischenkreisspannung ein, bei dem die Verzégerung bis zum Stopp starten soll.

Bei der Regelung fir den Modus ,Verzégerung bis Stopp* senkt der Umrichter seine Ausgangsfrequenz und halt die Zwischen-
kreisspannung mithilfe eines PI-Reglers konstant.

P- und I-Anteile (Proportional- und Integralanteile) des PI-Reglers werden durch H92 bzw. H93 angegeben.

Fir den Normalbetrieb des Umrichters missen die Daten von H15, H92 und H93 nicht geandert werden.

* Fortsetzung des Betriebs

Wenn ,Fortsetzung des Betriebs” (F14 = 3) als Modus-Auswahl fir den Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall
eingestellt ist und wahrend des Umrichterbetriebs ein kurzzeitiger Spannungsausfall auftritt, beginnt die Fortsetzung des
Betriebs, sobald die Zwischenkreisspannung des Umrichters auf den entsprechenden Grenzwert oder darunter abfallt.

Stellen Sie mit H15 den Pegel ein, bei dem die Fortsetzung des Betriebs starten soll.
Bei Dauerbetriebsregelung lauft der Umrichter weiter und halt die Zwischenkreisspannung mithilfe des PI-Reglers konstant.
P- und I-Anteile (Proportional- und Integralanteile) des PI-Reglers werden durch H92 bzw. H93 angegeben.

Fir den Normalbetrieb des Umrichters missen die Werte von H15, H92 und H93 nicht geéndert werden.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

Zwischenkreis-

spannung i - - Riicksetzwert fiir Dauerbetrieb (H15 + a)
------ N7 N NG - 1= = - Dauerbetrieb (H15)
....................... - «« « « Schwellenwert fur Unterspannung

Ausgangsfrequenz ' :

des Umrichters

|

Alpha (a)
Netzspannungsgruppe
22 kW oder weniger 30 kW oder mehr
200V 5V 10V
400 vV 10V 20V
. Auch wenn ,Verzdgerung bis zum Stopp“ oder ,Fortsetzung des Betriebs” gewahlt wurde, kann der Umrichter
((Hinweis ; . . . N :
SN diese Funktionen unter Umstanden aufgrund einer Unterspannung durch eine Steuerungsverzdgerung nicht

ausflihren, wenn die Tragheit der Last gering oder die Last schwer ist. In diesem Fall lasst der Umrichter, wenn
,verzdgerung bis zum Stopp“ gewahlt ist, den Motor austrudeln. Wenn ,Fortsetzung des Betriebs” gewahlt ist,
speichert der Umrichter die Ausgangsfrequenz, die angewandt wurde, als der Unterspannungsalarm auftrat, und
fuhrt nach der Spannungsrickkehr einen Wiederanlauf mit der gespeicherten Frequenz durch.

Ist die Eingangsspannung fiir den Umrichter zu hoch, macht ein hoher Dauerbetriebspegel die Regelung stabiler,
auch wenn die Tragheit der Last relativ klein ist. Wird der Dauerbetriebspegel zu hoch eingestellt, kann dies jedoch
zur Aktivierung der Dauerbetriebsregelung im Normalbetrieb fihren.

Ist die Eingangsspannung fiir den Umrichter extrem niedrig, kann die Dauerbetriebsregelung auch im Normal-
betrieb, zu Beginn der Beschleunigung oder bei einer plétzlichen Lastanderung aktiviert werden. Um dies zu
vermeiden, sollten Sie den Dauerbetriebspegel senken. Senken Sie diesen allerdings zu weit, kann dies zu einer
Unterspannung aufgrund des Spannungsabfalls durch die Steuerungsverzégerung fiihren.

Bevor Sie den Dauerbetriebspegel @ndern, vergewissern Sie sich, dass die Dauerbetriebsregelung ordnungs-
gemal durchgefiihrt wird. Beriicksichtigen Sie dabei die Lastschwankungen und die Eingangsspannung.
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5.3 Beschreibung der Parameter

F15, F16 Frequenzbegrenzer (Oberwert), Frequenzbegrenzer (Unterwert)

Zugehorige Parameter: H63 Begrenzer (unterer Grenzwert)
(Modus-Auswahl)

B Frequenzbegrenzer (oberer Grenzwert) (unterer Grenzwert) (F15, F16)

F15 und F16 geben den oberen und unteren Grenzwert der Ausgangsfrequenz bzw. des Frequenzsollwertes an.

Frequenzbegrenzer Objekt der Begrenzung
Frequenzbegrenzer (Oberwert) F15 Ausgangsfrequenz
Frequenzbegrenzer (Unterwert) F16 Frequenzsollwert
'/H‘I’ﬂ\—'léls Wird die Begrenzung auf den Frequenzsollwert oder Drehzahlsollwert angewandt, kdnnen verzdgerte

— Reaktionen der Steuerung zu Uber- oder Unterschwingungen fiihren, und die Frequenz kann
voriibergehend auRerhalb des Sollwertbereichs liegen.

» Wertebereich: 0,0 bis 500,0 (Hz)

B Unterwertbegrenzer (Modus-Auswahl) (H63)

H63 gibt wie folgt die auszufiihrende Aktion an, wenn der Frequenzsollwert unter den durch F16 angegebenen unteren
Grenzwert fallt:

Werte fiir H63 Aktion
0 Die Ausgangsfrequenz wird auf dem durch F16 angegebenen unteren Grenzwert gehalten.
1 Der Umrichter bremst den Motor bis zum Stopp ab.

Siehe nachfolgende Abbildung.

Betriebsfrequenz Betriebsfrequenz
L ]
Maximalfrequenz  yaa Maximalfrequenz Fon |
Frequenzbegrenzery g Frequenzbegrenzer (Oberwert) (15
(Oberwert)
Frequenzbegrenzer 16 Frequenzbegrenzer ¥16) |
(Unterwert) | Frequenz- (Unterwert) Frequenz-
0 joon  einstellung 0 Jo | einstellung
(fur H63 = 0) (fur HB63 = 1)
. * Wenn Sie den Frequenzbegrenzer (Oberwert) (F15) andern, um den Frequenzsollwert zu erhéhen, missen Sie
LHinweis. . ) . N
S unbedingt die Maximalfrequenz (FO03) entsprechend andern.

« Stellen Sie alle Parameter fiir die Betriebsfrequenz so ein, dass die Beziehung der Werte den folgenden
GroRenverhaltnissen entspricht:

- F15>F16, F15>F23, F15>F25
- FO03>F16

Dabei bezieht sich F23 auf die Startfrequenz und F25 auf die Stoppfrequenz.

Bei Angabe falscher Werte fir diese Parameter treibt der Umrichter den Motor méglicherweise nicht mit der
gewlinschten Drehzahl an oder kann den Motor nicht normal starten.

F18 Frequenzoffset (fiir Frequenzeinstellung 1) (Siehe F01)

Einzelheiten zur Einstellung des Frequenzoffsets (Frequenzeinstellung 1) finden Sie in der Beschreibung zu Parameter FO1.
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5.3 Beschreibung der Parameter

F20 bis F22
H95
H195

Gleichstrombremse1 (Startfrequenz, Bremspegel, Bremsdauer)

Gleichstrombremse (Bremsstromanstiegsmodus)

Gleichstrombremse (Bremsdauer beim Starten)

Diese Parameter definieren die Gleichstrombremse, die verhindert, dass der Motor 1 wahrend der Verzégerung bis zum Stopp
durch Tragheit weiterlauft.

Wird der Motor durch Abschalten des Betriebsbefehls oder durch Reduzierung des Frequenzsollwertes unter die Stoppfrequenz
bis zum Stopp abgebremst, wird die Gleichstrombremse aktiviert, wenn die Ausgangsfrequenz die Startfrequenz fiir die Gleich-
strombremse erreicht. Stellen Sie die Startfrequenz (F20), den Bremspegel (F21) und die Bremsdauer (F22) fur die Aktivierung
der Gleichstrombremse im Modus ,Verzdgerung bis Stopp* ein.

Die Einstellung der Bremsdauer auf ,,0,00“ (F22 = 0) deaktiviert die Gleichstrombremse.

Mit H195 kann die Gleichstrombremse beim Starten des Umrichters aktiviert werden. Dadurch kann verhindert werden, dass
eine Last aufgrund eines unzureichenden Drehmoments beim Starten herabfallt, wenn die Bremse gel6st wird.

B Brems-Startfrequenz (F20)

F20 gibt die Frequenz an, bei der die Gleichstrombremse aktiviert wird, wahrend der Motor bis zum Stopp abgebremst wird.

* Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

B Bremspegel (F21)

F21 gibt den Wert des Ausgangsstroms bei Aktivierung der Gleichstrombremse an. Bei der Einstellung der Parameterwerte
sollten der Nennausgangsstrom des Umrichters mit 100 % und eine Schrittweite von 1 % beriicksichtigt werden.

» ND: 0 bis 60 (%), HD/HND: 0 bis 80 %,HHD: 0 bis 100 %

(Hinweis.
‘\_

Der Nennausgangsstrom des Umrichters ist im ND/HD/HND/HHD-Modus unterschiedlich.

B Bremsdauer (F22)

F22 gibt die Zeitdauer an, in der die Gleichstrombremse aktiviert ist.

* Wertebereich: 0,00 (deaktiviert), 0,01 bis 30,00 (s)

74



5.3 Beschreibung der Parameter

B Reaktionsart der Bremse (H95)

H95 gibt die Reaktionsart fiir die Gleichstrombremse an.

Werte fiir H95

Eigenschaften

Hinweis

Langsame Reaktion. Verlangsamt die
Anstiegsflanke des Stroms und verhindert
dadurch die Riickwartsdrehung beim Starten der
Gleichstrombremse.

Beim Starten der Gleichstrombremse steht
moglicherweise nur ein unzureichendes
Bremsmoment zur Verfigung.

Schnelle Reaktion. Beschleunigt die
Anstiegsflanke des Stroms und somit den
Aufbau des Bremsmoments.

Je nach Tragheitsmoment der mechanischen
Last und des Kupplungsmechanismus kann eine
Ruckwartsdrehung auftreten.

»

b

Beginn des Austrudelns

Ausgangsfrequenz
(Hz)

Gleichstrombremse 1
(Brems-Startfrequenz) ~™]

(F20) 0 1
| Dauer
|
I Gleichstrombremse 1
: (Bremsdauer)
I (F22) |
e '
7 N | ___  Gleichstrombremse 1
H95=1 \ (Bremspegel)
Strom Gleichstrombremse % ) H95=0 (F21)
\
L B
0 Dauer

Tiop

——

7
[}
<

der durch F22 angegebenen Bremsdauer.

Gleichstrombremse

(Bremsstromanstiegsmodus)

(H95)

Es kann auch ein externes digitales Eingangssignal als Klemmenbefehl DCBRK (,Gleichstrombremse aktivieren*)
verwendet werden. Solange DCBRK eingeschaltet ist, aktiviert der Umrichter die Gleichstrombremse ungeachtet

L) Einzelheiten zu ,DCBRK" finden Sie unter Parameter EO1 bis E05 (Wert = 13).

Die Einschaltung von ,DCBRK" aktiviert die Gleichstrombremse, selbst wenn sich der Umrichter im gestoppten
Zustand befindet. Mit dieser Funktion kann die Motorerregung vor dem Start eingeschaltet werden, wodurch
eine gleichmaRigere Beschleunigung (schnellerer Aufbau des Beschleunigungsmoments) mdglich ist (unter

U/f-Regelung).

Abhéangig vom Zeitpunkt der Aktivierung von ,DCBRK" tritt ein Uberspannungs- oder Uberstromalarm auf.

(Hinweis
——

In der Regel werden die Daten des Parameter F20 mit einem Wert angegeben, der nahe der Nenn-Schlupf-
frequenz des Motors liegt. Bei Einstellung eines extrem hohen Wertes wird die Regelung mdglicherweise instabil,
und in einigen Fallen kann ein Uberspannungsalarm auftreten.

AVORSICHT

Die Gleichstrombremsfunktion des Umrichters bietet keinen Haltemechanismus.

Verletzungsgefahr!
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Brems-Timer beim Starten (H195)

Beim Starten des Umrichters durch Betriebsbefehl kann ein Start durch Betrieb der Gleichstrombremse erfolgen.

Diese Einstellung ist besonders sinnvoll fir Anwendungen wie Hebekrane und Aufziige, bei denen der Umrichter nach dem
Starten im Bremsmodus mit niedriger Drehzahl betrieben wird, um zu verhindern, dass Lasten herunterfallen.

* Wertebereich: 0,00: Keine Gleichstrombremse beim Starten 0,01 bis 30,00 (s)

A
Aus-
gangsfre-
Startfrequenz 1 (Haltezeit)
I (F24) R
" |
Startfrequenz1 - |
(F23) |
0 T T » Dauer
I [ |
A | | |
I [ |
Ausgangs- | | |
strom | | |
|  Gleichstrombremsung | |
| (Betriebsdauer beim | |
| Startvorgang) | |
I (H195) | |
Gleichstrombremsung 1, o
(Bremswert) = = — —
F21) f
0 { » Dauer
A |
Betriebs- |
befehl I
I
b))
«
AUS EN
0 I » Dauer
A I
|
Betriebs- I
status des |
Umrichters | b5
Abschalten Umrichter in Betrieb «
(Gate AUS) (Gate EIN)
0 » Dauer
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5.3 Beschreibung der Parameter

F23 bis F25 Startfrequenz 1, Startfrequenz 1 (Haltezeit) und Stoppfrequenz

Zugehorige Parameter:
F38 und F39 (Stoppfrequenz, Erkennungsmodus und Haltezeit)
d24 (Nulldrehzahlregelung)

Unter U/f-Regelung

Beim Startvorgang eines Umrichters ist die anfangliche Ausgangsfrequenz gleich der Startfrequenz. Der Umrichter stoppt den
Ausgang, wenn die Ausgangsfrequenz die Stoppfrequenz erreicht. Stellen Sie die Startfrequenz auf einen Wert ein, bei dem der
Motor gentigend Drehmoment fiir den Anlauf erzeugen kann. Im Allgemeinen wird die Nenn-Schlupffrequenz des Motors als
Startfrequenz eingestellt.

Durch Einstellen der Haltezeit fur die Startfrequenz wird die Verzdgerung beim Aufbau des Magnetflusses im Motor kompensiert,
und durch Einstellung der Haltezeit fir die Stoppfrequenz wird die Motordrehzahl beim Stopp des Umrichters stabilisiert.

Ausgangsfrequenz
A
Startfrequenz 1 Stoppfrequenz
(Haltezeit) (Haltezeit)
(F24) (F39)
Start:  M—] -
frequenz 1 1 ! 1 | Stoppfrequenz
(F23) ! . L (F25)
t ' 1 # Dauer
i |
' i
' I
Betriebsstatus ~ Abschalten Umrichter in Betrieb (Gate EIN) Abschalten
des Umrichters  (Gate AUS) (Gate AUS) 5
# Dauer

B Startfrequenz 1 (F23)

F23 gibt die Startfrequenz beim Startvorgang eines Umrichters an.
*  Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
Unter U/f-Regelung beginnt der Umrichter seine Ausgabe bei 0,1 Hz, auch wenn die Startfrequenz auf 0,0 Hz gesetzt ist.

B Startfrequenz 1 (Haltezeit) (F24)
F24 gibt die Haltezeit fir die Startfrequenz 1 an.

*  Wertebereich: 0,00 bis 10,00 (s)

B Stoppfrequenz (F25)
F23 gibt die Stoppfrequenz beim Stoppen des Umrichters an.

* Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
Unter U/f-Regelung stoppt der Umrichter seine Ausgabe bei 0,1 Hz, auch wenn die Stoppfrequenz auf 0,0 Hz gesetzt ist.

B Stoppfrequenz (Haltezeit) (F39)
F39 gibt die Haltezeit fir die Stoppfrequenz an.
*  Wertebereich: 0,00 bis 10,00 (s)

A Ist die Startfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz, gibt der Umrichter so lange keine Leistung ab, bis der
((Hinweis . . .
N Frequenzsollwert die Stoppfrequenz tberschreitet.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor

Beim Startvorgang startet der Umrichter mit der Drehzahl ,0“ und beschleunigt bis zur Startfrequenz entsprechend der
angegebenen Beschleunigungszeit. Nachdem die Startfrequenz fiir die angegebene Dauer gehalten wurde, beschleunigt der
Umrichter erneut bis zum Drehzahlsollwert entsprechend der angegebenen Beschleunigungszeit.

Der Umrichter stoppt den Ausgang, wenn der Drehzahlsollwert oder die Istdrehzahl (angegeben durch F38, nur unter
Vektorregelung mit Drehzahlsensor) die mit F25 angegebene Stoppfrequenz erreicht.

Durch Einstellen der Haltezeit fir die Startfrequenz wird die Verzdgerung beim Aufbau des Magnetflusses im Motor kompensiert,
und durch Einstellung der Haltezeit fir die Stoppfrequenz wird die Motordrehzahl beim Stopp des Umrichters stabilisiert.

Basierend auf
Beschieunigungsaeit

Drehzahi Stoppfrequenz
‘ Startfeequenz 1 (Maltezen)
. : (F39)
(Haltezen
(F24) i
Startfre < ':tn;-'pvc(roqu(-'\:
quenz | (F25)
(F23) T
s 4
. L 4 P Daver
0
Betricbsbefehl

B Startfrequenz 1 (F23)

F23 gibt die Startfrequenz beim Startvorgang eines Umrichters an.

* Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

B Startfrequenz 1 (Haltezeit) (F24)
F24 gibt die Haltezeit fur die Startfrequenz 1 an.

*  Wertebereich: 0,00 bis 10,00 (s)

B Stoppfrequenz (F25)
F23 gibt die Stoppfrequenz beim Stoppen des Umrichters an.

*  Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

B Stoppfrequenz (Haltezeit) (F39)
F39 gibt die Haltezeit fur die Stoppfrequenz an.

* Wertebereich: 0,00 bis 10,00 (Hz)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Nulldrehzahiregelung (d24) (nur unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor)

Um eine Nulldrehzahlregelung unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor zu ermdglichen, muss ein Drehzahlbefehl (Frequenz-
einstellung) unterhalb der Start- bzw. Stoppfrequenz festgelegt werden. Wenn die Start- und Stoppfrequenz jedoch 0,0 Hz ist,
wird die Nulldrehzahlregelung nur aktiviert, wenn der Drehzahlbefehl 0,00 Hz ist. Mit d24 wird der Betrieb flr die Nulldrehzahl-
regelung beim Starten des Umrichters angegeben.

Werte fir d24 NuIIdrghzahIregeIung Beschreibungen
beim Starten

Wenn der Wert fur die Nulldrehzahl kleiner ist als die Stopp- und Startfrequenz fiir
den Drehzahlsollwert, funktioniert die Nulldrehzahlregelung nicht, selbst wenn der

0 Nicht zulassig Betriebsbefehl eingeschaltet ist.
Damit die Nulldrehzahlregelung nach dem Starten funktioniert, muss der Wert héher
sein als die Startfrequenz des Drehzahlsollwertes.

1 Zulsssi Durch Einstellen des Drehzahlbefehls unterhalb der Start- und Stoppfrequenz und

9 Einschalten eines Betriebsbefehls wird die Nulldrehzahlregelung eingeschaltet.

In der folgenden Tabelle sind die Bedingungen fiir die Aktivierung bzw. Deaktivierung der Nulldrehzahlregelung dargestellt.

Drehzahlbefehl Betriebsbefehl Werte fir d24 Betrieb
AUS — Stopp (Gate AUS)
Beim Starten | onter der Start- und 0 Stopp (Gate AUS)
Stoppfrequenz EIN
1 Nulldrehzahlregelung
EIN — Nulldrehzahlregelung
Bei Stopp Unter der Stoppfrequenz
AUS — Stopp (Gate AUS)
Drehaahisoliwert < Startfreguens und
Stopplrequens Deehzahiedehl < Stoppfrequenz

Deehzahibedehl 3 Starting frequency

') " '

Drehzahbedeh

Nuldrehzablregeiung

G224 » 0 oder

A

[ EN (Gate EIN l
Betrbibedey —

Gate ALS Gate ALS

B Stoppfrequenz (Erkennungsmodus) (F38) (nur unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor)

Mit F38 wird angegeben, ob die Istdrehzahl oder ein Sollwert als Entscheidungskriterium fir eine Abschaltung des Umrichter-
ausgangs verwendet werden soll. Ublicherweise verwendet der Umrichter den Drehzahimesswert. Wenn der Umrichter jedoch
mit einer Last verwendet wird, die seine Leistung iberschreitet, d. h. mit einer Uberlast, kann er nicht stoppen, da der Motor nicht
gestoppt werden kann, sodass der Drehzahlmesswert eventuell nicht den Stoppfrequenzpegel erreicht. Falls ein derartiger Fall
auftreten sollte, stellen Sie einen Drehzahlsollwert ein, der den Stoppfrequenzpegel auch dann erreichen kann, wenn der
Drehzahlmesswert diesen nicht erreicht, damit der Umrichter problemlos gestoppt werden kann und ein fehlerfreier Betrieb
gewahrleistet ist.

*  Wertebereich: 0 (Drehzahlmesswert)
1 (Drehzahlsollwert)
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5.3 Beschreibung der Parameter

F26, F27

Motorgerausch (Taktfrequenz, Ton)

Zugehorige Parameter: H98 Schutz-/Wartungsfunktion (Modus-Auswahl)

B Motorgerausch (Taktfrequenz) (F26)

Sie kénnen die Taktfrequenz einstellen. Durch Anderung der Taktfrequenz ist es méglich, das vom Motor erzeugte wahrnehm-
bare Gerausch und das vom Umrichter selbst erzeugte elektromagnetische Rauschen sowie den Leckstrom in der Ausgangs-
(Sekundar-)verkabelung zu reduzieren.

Die Einstellung der Taktfrequenz variiert in Abhangigkeit von der Uberlastfahigkeit des jeweiligen Modells (ND/HD/HND/HHD).

Parameter Eigenschaften
Taktfrequenz Niedrig bis Hoch
Gerauschemission des Motors Hoch < Niedrig
Motortemperatur (aufgrund von Oberwellenanteilen) Hoch < Niedrig
Welligkeit in der Wellenform des Ausgangsstroms Grol} < Klein
Leckstrom Niedrig < Hoch
Emission von elektromagnetischem Rauschen Niedrig < Hoch
Umrichterverlust Niedrig < Hoch

Der Wertebereich der Taktfrequenz ist wie folgt:

Modi 0,75 bis 6 kHz 0,75 bis 10 kHz 0,75 bis 16 kHz
FRNOOOOE2O-20 (HHD) — — 0001 bis 0115
FRNOOOOE2O-20 (HND) — 0115 0001 bis 0088
FRNOOOOE20O-40 (ND) 0072 oder mehr 0002 bis 0059 —
FRNOOOOE2O-40 (HD/HND) 0203 oder mehr 0072 bis 0168 0002 bis 0059
FRNOOOOE2O-40 (HHD) — 0203 oder mehr 0002 bis 0168
FRNOOOOE20O-70 (HND/HHD) — — 0001 bis 0012

'/H:]:/éls Die"Ang?be einer zu niedrigen Taktfreguenz verl.Jrsacht eine hohe WeIIigk?it des Ausgz.mgsstroms. Als Folge
S erhoht sich der Motorverlust, was zu einem Anstieg der Motortemperatur fuhrt. Des Weiteren kann eine hohe

Welligkeit zum Auftreten eines Strombegrenzungsalarms fihren. Bei der Einstellung der Taktfrequenz von
maximal 1 kHz missen Sie daher die Last reduzieren, sodass der Ausgangsstrom des Umrichters maximal 80 %
des Nennstroms erreicht.

Bei Angabe einer héheren Taktfrequenz erhéht sich moéglicherweise die Temperatur des Umrichters aufgrund
einer Erhéhung der Umgebungstemperatur oder einer Erh6hung der Last. In diesem Fall reduziert der Umrichter
automatisch die Taktfrequenz, um das Auftreten einer Umrichteriiberlast (J/../) zu verhindern. Unter
Bericksichtigung des Motorgerauschs kann die automatische Reduzierung der Taktfrequenz deaktiviert werden.
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H98.

Es wird empfohlen, die Taktfrequenz unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor auf mindestens 5 kHz
einzustellen. Stellen Sie den Wert NIEMALS auf 1 kHz oder niedriger ein.

Beim Betrieb eines Permanentmagnet-Synchronmotors mit einer niedrigen Taktfrequenz kann sich der Perma-
nentmagnet aufgrund von Ausgangsstrom-Oberwellen Uberhitzen, wodurch es zur Entmagnetisierung kommt.
Uberpriifen Sie daher unbedingt die zulassige Taktfrequenz fiir den Motor, bevor Sie die Taktfrequenz verringern.

Verringern Sie bei Verwendung eines Standard-Permanentmagnet-Synchronmotors von Fuji mit der Nennlast die
Taktfrequenz. Durch Einstellen einer hohen Taktfrequenz werden nicht nur die Oberwellen des Ausgangsstroms
reduziert, sondern auch der zuldssige Umrichter-Ausgangsstrom fir den Dauerbetrieb.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Motorgerausch (Ton) (F27)

F27 andert das Laufgerausch des Motors (nur fir Motoren unter U/f-Regelung. Diese Einstellung ist wirksam, wenn die mit F26
eingestellte Taktfrequenz maximal 7 kHz betragt. Die Anderung der Lautstérke reduziert méglicherweise das laute und raue

Laufgerausch des Motors.

'/HTI;\_VéIS Bei "zu hoher Lautstarke .wird méglicher\m.aise dfer At{sgangsstrom instabil "od‘er mecr.lanische Vibrationfan oder
S Gerausche nehmen zu. Diese Parameter sind bei bestimmten Motortypen moglicherweise nur begrenzt wirksam.
Werte fur F27 Funktion
0 Deaktivieren (Stufe 0)
1 Aktivieren (Stufe 1)
2 Aktivieren (Stufe 2)
3 Aktivieren (Stufe 3)
F29 bis F35 Klemme [FM], [FM2] (Modus-Auswahl, Ausgangsverstirkung, Funktionsauswahl, Impulsrate)

Diese Parameter erlauben die Ausgabe von Monitorwerten wie Ausgangsfrequenz und Ausgangsstrom fur die Klemmen [FM],
[FM2] als analoge Gleichspannung, Strom und Impuls (nur [FM]). Dartiber kann der Spannungs- und Stromausgangspegel an

den Klemmen [FM], [FMZ2] eingestellt werden.

. Beim Wechsel zwischen Spannung, Strom und Impuls miissen auch der Parameter zur Modus-Auswahl und der
((Hinweis. . R
S Schalter auf der Steuerungsplatine entsprechend geandert werden.

Klemme [FM2] ist nur an Geraten mit GB-Spezifikation und C-Spezifikation (fir China) montiert.

Fir Klemme [FM2] ist keine Impulsausgangsfunktion vorgesehen.

Klemme Modus-Auswahl Verstarkung Funktion Impulsrate Schalter
[FM] F29 F30 F31 F33 SW5
[FM2] F32 F34 F35 Keine SwW7

B Modus-Auswahl (F29, F32)

Mit F29 und F32 wird die Ausgabeform fiir die Klemmen [FM], [FM2] eingestellt. Andern Sie die Schalter SW5 und SW7 auf der
Steuerungsplatine entsprechend.

L] Einzelheiten zu den Schiebeschaltern auf der Steuerungsplatine finden Sie in Kapitel 12 ,SPEZIFIKATIONEN®.

Werte fir F29 Ausgabeform Klemme [FM] Schiebeschalter auf der Steuerungsplatine (SW5)
0 Spannungsausgang (0 bis +10 V DC) FMV-Seite
1 Stromausgang (4 bis 20 mA DC)
FMI-Seite
2 Stromausgang (0 bis 20mA DC)
3 Impulsausgang FMP-Seite
Werte fir F32 Ausgabeform Klemme [FM2] Schiebeschalter auf der Steuerungsplatine (SW7)
0 Spannungsausgang (0 bis +10 V DC) FMV-Seite
1 Stromausgang (4 bis 20 mA DC)
FMI-Seite
2 Stromausgang (0 bis 20mA DC)
"/"""ﬁin\-téis Der Ausgangsstrom ist nicht vom Analogeingang isoliert und verflgt Uiber keine isolierte Spannungsversorgung.
S— Daher steht der Kaskadenanschluss eines Stromausgangsgerats nicht zur Verfigung, wenn zwischen dem

Umrichter und einem Peripheriegerat ein elektrisches Potenzial hergestellt wurde — z. B. durch Anschluss eines
Analogeingangs.
Berlcksichtigen Sie die optimale Lange der Anschlussleitung.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Ausgangsverstarkung (F30, F34)

Mit F30 und F34 kénnen Sie die Ausgangsspannung innerhalb eines Bereichs von 0 bis 300 % einstellen.

|

10V

o
-

Ausgangsspannung Klemme FM, FM2

o
-

0%

B Funktionsauswahl (F31, F35)

F30, F34=2300% F30, F34=200%

F30. F34=100%

F30, F34=50%

33% 100%

» Messung

Mit F31 und F35 wird festgelegt, welche Werte an den Ausgangsklemmen [FM], [FM2] (iberwacht werden sollen.

Werte fir - . o
F31/F35 [FMA]-Ausgang Wert Definition des Monitorwertes 100 %
Ausgangsfrequenz 1 Ausgangsfrequenz des Umrichters
0 (vor dem Schlupf- (entspricht der Synchrondrehzahl des Maximalfrequenz (FO3)
ausgleich) Motors)
Ausgangsfrequenz 2
1 (nach dem Schlupf- Ausgangsfrequenz des Umrichters Maximalfrequenz (FO3)
ausgleich)
Doppelter Wert des Nennstroms des
2 Ausgangsstrom Ausgangsstrom (eff.) des Umrichters Umrichters
u r u r . i r
gang gang (Nennausgangsstrom des Umrichters
abhangig von F80-Einstellung)
3 Ausgangsspannun Ausgangsspannung (eff.) des Umrichters 200-V-Serie: 250 V
u u u u . i r
gangsspannung gangsspannung 400-V-Serie: 500 V
4 Abtriebsmoment Drehmoment an der Motorwelle Doppelter Wert des Nenndreh-
moments des Motors
5 Lastfakior Lastfaktor (entspricht dem Anzeigewert Doppelter Wert der Nennlast des
des Lastmessers) Motors
Doppelter Wert der Nennausgangs-
6 Eingangsleistun Eingangsleistung des Umrichters leistung
i istu i istu ri
gang 9 gang 9 (Nennausgangsleistung des
Umrichters abhangig von F80)
7 PID-Ruckfiihrungswert Rickfihrungswert bei PID-Regelung 100 % des Ruckfihrungswertes
Istdrehzahl/geschtzte Drehzahlerfassung tUber die PG-Schnitt-
8 g stelle oder geschatzte Drehzahl unter Maximale Drehzahl als 100 %
Drehzahl
Vektorregelung ohne Drehzahlsensor
) ) ) ) ) 200-V-Serie: 500 V
9 Zwischenkreisspannung | Zwischenkreisspannung des Umrichters .
400-V-Serie: 1000 V
Universal-Analoaausaan Befehl Gber Kommunikationsverbindung
iversal- u
10 A0) 98USGaN 1 (11 Benutzerhandbuch fiir die RS-485- | 20.000/100 %
g Kommunikation)
Doppelter Wert der Nennausgangs-
13 Motorausgangsleistung Motorausgangsleistung in kW leistung des Motors
(P02/A16-Sollwert)
Zur Messgeratekalibrierung Ausgabe des Immer Skalenendwert
ur r ibrieru u
ibri entspricht 100 %
14 Kalibrierung (+) Skalenendwertes ( pri o)
Ausgang
15 PID-Sollwert (SV) Sollwert bei PID-Regelung PID-Sollwert 100 %
A | des PID-P t
16 PID-Ausgang (MV) usgangspegel des rOZESSOrS UNer| 1 ximalfrequenz (FO3)

PID-Regelung (Frequenzeinstellung)
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5.3 Beschreibung der Parameter

Werte fir

F31/E35 [FMA]-Ausgang Wert Definition des Monitorwertes 100 %
Positionsfehler im 0 % bis 50 % bis 100 % zur Angabe
17 Master-Follower-Betrich Abweichung im Winkel einer entsprechenden Abweichung
von -180° bis 0° bis +180°
18 Kuhlkorpertemperatur KuhI.korpertemperatur-PegeI des 200 °C/100 %
des Umrichters Umrichters
Istdrehzahl (Bei Verwendung einer
Wert de optionalen PG-Schnittstellenkarte wird
21 PG R"clr(ko lun immer die Drehzahl berechnet und Maximale Drehzahl als 100 %
“Ruckikopplung ausgegeben, unabhéngig von der
Regelungsart.)
111 Benutzerdefinierts Logik, | . i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 1
112 Benutzerdefinierte Logik, |\ i Analogausgang aktivieren 100 % / 100 %
Ausgangssignal 2
113 Benutzerdefinierte Logik, |\ i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 3
114 Benutzerdefinierte Logik, |\ i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 4
115 Benutzerdefinierts Logik, | - i Analogausgang aktivieren 100 % / 100 %
Ausgangssignal 5
116 Benutzerdefinierte Logik, |\, i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 6
117 Benutzerdefinierte Logik, |\, i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 7
11g | Benutzerdefinierte Logk, | i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 8
119 Benutzerdefinierts Logik, |\ i Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 9
120 Benutzerdefinierte Logik, |\ g Analogausgang aktivieren 100 % /100 %
Ausgangssignal 10
"/“‘;i:inwéis Bei F31 = 16 (PID-Ausgang), JO1 = 3 (Tanzerrollenregelung) und J62 = 2 oder 3 (Verhaltniskompensation aktiviert)
N entspricht der PID-Ausgang dem Verhaltnis zum primaren Frequenzsollwert und kann innerhalb von 300 % der

Frequenz variieren. Der Monitor zeigt den PID-Ausgang als umgewandelten Absolutwert (%) an. Zur Anzeige des
Wertes bis zum Skalenendwert von 300 % stellen Sie den Wert von F30 auf ,33" (%) ein.

B Impulsrate (F33)

F33 gibt die Impulsrate an, bei der die Ausgabe des Uberwachten Wertes je nach Modus des anzuschlieRenden Impulszahlers
100 % erreicht.

*  Wertebereich: 25 bis 32000 (Imp/s)

Wellenform des Impulsausgangs

]
10,5 bis

125V

10 Wnax
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5.3 Beschreibung der Parameter

F37 Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/Automatische Energiesparfunktion 1

Zugehorige Parameter: F09 (Drehmomenterh6hung 1)

F37 gibt die U/f-Kennlinie, die Art der Drehmomentanhebung und die autom. Energiesparfunktion an, um den Betrieb in
Abhangigkeit von den Eigenschaften der Last zu optimieren.

YVerte U/f-Charakteristiken Drehmoment- .Autom. . Verwendbare Last
fur F37 anhebung Energiesparfunktion
0 U/f-Kennlinie mit Drehmoment- Variable Drehmomentbelastung
variablem Drehmoment anhebung (Universallufter und -pumpen)
1 durch FO9 - Last mit konstantem Drehmoment
Deaktiviert
Lineare U/f-Kennlinie Automatische Konstante Drehmomentlast (einzustellen,
2 Drehmoment- wenn es zu einer Ubererregung des Motors
anhebung im Leerlauf kommen kann)
3 U/f-Kennlinie mit Drehmoment- Variable Drehmomentbelastung
variablem Drehmoment anhebung (Universallufter und -pumpen)
4 durch FO9 . Last mit konstantem Drehmoment
Aktiviert
Lineare U/f-Kennlinie Automatische Konstante Drehmomentlast (einzustellen,
5 Drehmoment- wenn es zu einer Ubererregung des Motors
anhebung im Leerlauf kommen kann)
"/;;ﬁ’in\véis Wenn das benétigte ,Lastmoment + Beschleunigungsmoment® 50 % oder mehr des Nenndrehmoments betragt,
N empfiehlt sich die Auswahl der linearen U/f-Kennlinie. In der Werkseinstellung ist die lineare U/f-Kennlinie

ausgewahlt.

B U/f-Charakteristiken

Die FRENIC-Ace-Umrichter bieten eine Vielzahl von U/f-Kennlinien und Drehmomentanhebungen, darunter U/f-Kennlinien fur
variable Drehmomentbelastungen wie durch Universallifter und -pumpen und fiir eine konstante Drehmomentbelastung (auch
durch Spezialpumpen, die ein hohes Anlaufmoment bendtigen). Es stehen zwei Arten von Drehmomentanhebung zur
Verfugung: manuell und automatisch.

Ausgangsspannung (V) Ausgangsspannung (V)

A A
Nennspannung
100%

Nennspannung

100%

Dreh- Ausgangs-  preh- Ausgangs-

moment- > frequenz moment- > flreguenz

anhebung (Hz) anhebung 0 (Hz)
Eckfrequenz 1 Eckfrequenz 1

(FO4)

U/f-Kennlinie mit variablem Drehmoment (F37=0)

(FO4)

Lineare U/f-Kennlinie (F37=1)
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5.3 Beschreibung der Parameter

e Bei Wahl der U/f-Kennlinie mit variablem Drehmoment (F37 = 0 oder 3) ist die Ausgangsspannung moglicherweise

'\Ewels bei niedrigen Frequenzen zu gering, was je nach den Eigenschaften des Motors und der Last zu einem
unzureichenden Abtriebsmoment fiihren kann. In diesem Fall wird empfohlen, mithilfe der nichtlinearen
U/f-Kennlinie die Ausgangsspannung bei niedrigen Frequenzen zu erhéhen.

Empfohlener Wert: H50 = 1/10 der Eckfrequenz
H51 = 1/10 der Spannung bei Eckfrequenz

U/f-Kennlinie mit variablem
Ausgangsspannung (V) Drehmoment mit nicht-
A linearer U/f-Kennlinie

Nennspannung bei (F05)
Eckfrequenz 1 '

U/f-Kennlinie mit variablem
Drehmoment ohne nicht-
lineare U/f-Kennlinie

Nichtlineare / )
U/f-Kennlinie 1 (H51)
(Spannung) " _ Ausgangsfrequenz
0 Nichtlineare " (Hz)
U/f-Kennlinie 1 Eckfrequenz 1
(Frequenz)
(H50) (FO4)

B Drehmomentanhebung
¢ Manuelle Drehmomentanhebung durch F09 (manuelle Einstellung)

»  Wertebereich: 0,0 bis 20,0 (%); (100 %/Eckfrequenzspannung)

Bei der Drehmomentanhebung mit FO9 wird der Basis-U/f-Kennlinie unabhangig von der Last eine konstante Spannung
hinzugefligt. Zur Gewahrleistung eines ausreichenden Anlaufmoments stellen Sie die Ausgangsspannung mithilfe von F09
manuell so ein, dass sie dem Motor und dessen Last optimal entspricht. Geben Sie einen geeigneten Wert ein, der fur einen
ruckfreien Anlauf des Motors sorgt und bei geringer Last oder im Leerlauf keine Ubererregung verursacht.

Die Drehmomentanhebung mit FO9 gewahrleistet eine hohe Antriebsstabilitdt, da die Ausgangsspannung unabhangig von
Lastschwankungen konstant bleibt.

Geben Sie den Wert von Parameter F09 als Prozentwert der Spannung bei Eckfrequenz an. Werkseitig ist ein Anhebungswert
eingestellt, mit dem ca. 100 % des Anlaufmoments gewahrleistet werden kann.

» Die Angabe eines hohen Wertes fiir die Drehmomentanhebung erzeugt ein hohes Drehmoment, kann jedoch im
Leerlauf aufgrund von Ubererregung zu einem Uberstrom fiihren. Wird der Motor dann weiterhin angetrieben,
kann es zu einer Uberhitzung des Motors kommen. Stellen Sie die Drehmomentanhebung auf einen geeigneten
Wert ein, um eine derartige Situation zu verhindern.

(Hinweis.
N

* Werden die nichtlineare U/f-Kennlinie und die Drehmomentanhebung zusammen verwendet, wird die Dreh-
momentanhebung unterhalb der Frequenz am Punkt der nichtlinearen U/f-Kennlinie wirksam.

Ausgangsspannung (V)

A
Erhéhte Ausgangs-
Nennspannung bei spannung bei Verwendung
Eckfrequenz 1 (FO5) | von Drehmoment- === ==srsmomere g

anhebung 1 (F09)

Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 /
(Spannung) (H51) I

Drehmomentanhebung 1 (F09)

_Ausgangsfrequenz

i

0 Nichtlineare T (H2)
U/f-Kennlinie 1 Eckfrequenz 1
(Frequenz)
(H50) (FO4)
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5.3 Beschreibung der Parameter

¢ Automatische Drehmomentanhebung

Diese Funktion optimiert die Ausgangsspannung automatisch, um sie dem Motor und dessen Last anzupassen. Bei geringer
Last reduziert die automatische Drehmomentanhebung die Ausgangsspannung, um eine Ubererregung des Motors zu
verhindern. Bei hoher Last erhdht sie die Ausgangsspannung, um das Abtriebsmoment des Motors zu erhdhen.

e

t’?ﬂinweis » Diese Funktion ist von der Motorcharakteristik abhangig. Stellen Sie daher die Eckfrequenz 1 (F04), die Nenn-

e spannung bei Eckfrequenz 1 (FO05) und weitere zugehdrige Motorparameter (P01 bis PO3 und P06 bis P99)
entsprechend der Motorleistung und den Motoreigenschaften ein, oder fiihren Sie die automatische Selbst-
optimierung (P04) durch.

» Bei Antrieb eines Spezialmotors oder nicht ausreichend fester Last konnte das Maximaldrehmoment abnehmen
oder ein instabiler Betrieb des Motors eintreten. Verwenden Sie in derartigen Fallen nicht die automatische,
sondern die manuelle Drehmomentanhebung mit FO9 (F37 = 0 oder 1).

F38, F39 Stoppfrequenz (Erkennungsmodus und Haltezeit) Siehe F23.

Einzelheiten zur Einstellung der Stoppfrequenz (Erkennungsmodus und Haltezeit) finden Sie in der Beschreibung von F23.

F40, F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb), Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung)

Zugehorige Parameter:
E16, E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb), Drehmomentbegrenzer 2
(Bremsung)
H74 Drehmomentbegrenzer (Regelobjekt)
H76 Drehmomentbegrenzer (Bremsung) (Grenzwert des
Frequenzanstiegs beim Bremsen)

Unter U/f-Regelung (F42=0,1,2,3,4)

Uberschreitet das Abtriebsmoment des Umrichters die angegebenen Werte des Drehmomentbegrenzers (F40, F41, E16, E17
und E61 bis E63), regelt der Umrichter die Ausgangsfrequenz und begrenzt das Abtriebsmoment, um ein Blockieren zu
verhindern.

Um die Drehmomentbegrenzer zu verwenden, mussen die in Tabelle 5.3-5 aufgefliihrten Parameter konfiguriert werden.

e —

@ ;ﬂnweis Beim Bremsen erhoht der Umrichter die Ausgangsfrequenz, um das Abtriebsmoment zu begrenzen. Je nach den
N Bedingungen wahrend des Betriebs konnte die Ausgangsfrequenz gefahrlich ansteigen. H76 (Grenzwert des
Frequenzanstiegs fir die Bremsung) dient der Begrenzung des Frequenzerh6hungselements.

Tabelle 5.3-5 Zugehorige Parameter

Parameter Bezeichnung U/f-Regelung Anmerkungen

F40 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb) J

F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung) J

E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) J

E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Bremsung) J

H74 Drehmomentbegrenzer (Regelobjekt) N

H76 Drehmomentbegrenzer (Grenzwert des Frequenz- J

anstiegs beim Bremsen)
7: Analoge Drehmoment-

E61 bis E63 Anschlussklemme [12], [C1] (Funktion C1) ¢ (Funktion J begrenzung Wert A

V2) erweiterte Funktionsauswahl 8: Analoge Drehmoment-
begrenzung Wert B
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Drehmomentbegrenzungsregelung

Die Drehmomentbegrenzung wird durch Begrenzung des Drehmomentstroms erreicht, der durch den Motor flief3t.

Die Grafik unten zeigt den Zusammenhang zwischen Drehmoment und Ausgangsfrequenz bei konstanter Drehmomentstrom-
begrenzung.

Drehmoment  Konstante Drehmomentbegrenzung
3 /

Konstante Ausgangsbegrenzung

#+ Ausgangsfrequenz
Eckfrequenz

B Drehmomentbegrenzer (F40, F41, E16, E17) Wertebereich: 0 bis 300 %; 999 (Deaktivieren)

Diese Parameter legen den Ansprechpegel (als Prozentsatz des Motor-Nenndrehmoments) fest, bei dem die Drehmoment-
begrenzer aktiviert werden.

Parameter Bezeichnung Drehmomentbegrenzungsfunktion
F40 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb) Strombegrenzer fur Antriebsmoment 1
F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung) Strombegrenzer fur Bremsmoment 1
E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) Strombegrenzer fur Antriebsmoment 2
E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Bremsung) Strombegrenzer fir Bremsmoment 2

'f;i;iinweis Obwohl der Einstellbereich fur den Drehmoment 300 % betragt, wird der Drehmomentstromausgang intern vom

S Drehmomentbegrenzer eingeschrankt, der durch den Uberlaststrom der Einheit bestimmt wird. Daher wird der
Drehmomentstromausgang automatisch auf einen Wert begrenzt, der unter den 300 % des maximalen Einstel-
lungswertes liegt.

B Analoger Drehmomentbegrenzer (E61 bis E63)

Der Wert fir die Drehmomentbegrenzung kann durch analoge Eingange (Spannung oder Strom) uber die Klemmen [12], [C1]
(Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) festgelegt werden. Weisen Sie durch erweiterte Funktionsauswahl die Parameter E61,
E62, E63 (Klemme [12], [C1] (Funktion C1), [C1] (Funktion V2) wie folgt zu.

Werte fiir E61, . .
E62, E63 Funktion Beschreibung
7 Analoger Drehmoment-
begrenzer A Wird verwendet, wenn analoge Eingénge als Drehmoment-
8 Analoger Drehmomen- begrenzer dienen. Eingangsmodi: 200 % / 10 V oder 20 mA
tbegrenzer B

Wurden diese Anschlussklemmen auf dieselben Werte eingestellt, gilt die folgende Abarbeitungsprioritat: E61 > E62 > E63

Lesen Sie unter E59, wie die Klemmen [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) genutzt werden.

B Uber Kommunikationsverbindung angegebene Drehmomentbegrenzungswerte (S10, S11)

Die Drehmomentbegrenzungswerte kdnnen Gber die Kommunikationsverbindung geéndert werden.
Die kommunikationsbezogenen Parameter S10, S11 greifen mit den Parametern F40, F41 ineinander.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Wechsel der Drehmomentbegrenzer

Die Drehmomentbegrenzer kénnen Uber die Parametereinstellung und tber den einer Digitaleingangsklemme zugewiesenen
Klemmenbefehl TL2/TL1 (,Auswahl Drehmomentbegrenzer 2/1%) gewechselt werden. Fir die Zuweisung von Drehmoment-
begrenzer 2/Drehmomentbegrenzer 1 ,TL2/TL1* setzen Sie den Wert der Parameter EO1 bis E05 auf 14. Ist kein TL2/TL1
zugewiesen, werden die Drehmomentbegrenzungswerte 1-1 und 1-2 (F40 und F41) als Standardeinstellung wirksam.

E61 bis 63 Tamy”

|

DrehmomentBegronger 1 (Antriebi: F40 (5104

7 1
i

| Anaioge Dvebvmomentbegrenaung Wert A
Antrebsmoment

Degrevor

DrehmomentDegrenser 2 (Antrieb): EV6 O

£6) b &) L2y

Drebenomenibegrenser 1 (Beeamsungh
Fai5n

Arsloge Drehmomentbegrenaung Wert §
Bremamoment

Begrendes

Orehymomentbegreneer 2 (Eremsungr E17 O oN

B Drehmomentbegrenzer (Bremsung) (Grenzwert des Frequenzanstiegs fiir Bremsung) (H76) Wertebereich:
0,0 bis 500,0 (Hz)

H76 gibt den Grenzwert des Frequenzanstiegs bei der Drehmomentbegrenzung fir die Bremsung an. Die Werkseinstellung ist
5,0 Hz. Erreicht die ansteigende Frequenz wahrend der Bremsung den Grenzwert, setzen die Drehmomentbegrenzer aus, was
zu einer Abschaltung wegen Uberspannung fiihrt. Dieses Problem kann vermieden werden, indem der Sollwert von H76 erhéht

wird.

CHinweis Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind sich in ihrer Funktion sehr dhnlich. Bei gleichzeitiger
Aktivierung beider Begrenzer kann es zu einem Konflikt zwischen beiden Begrenzern und in der Folge zu Pendel-

erscheinungen kommen. Vermeiden Sie eine gleichzeitige Aktivierung dieser Begrenzer.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor (F42=6)

Uberschreitet das Abtriebsmoment des Umrichters die vorgegebenen Werte des Drehmomentbegrenzers (F40, F41, E16, E17
und E61 bis E63), regelt der Umrichter bei der Drehzahlregelung den Ausgang des Drehzahlreglers (Drehmoment-Sollwert)
bzw. bei der Drehmomentregelung den Drehmoment-Sollwert, um das vom Motor erzeugte Drehmoment zu begrenzen.

Um die Drehmomentbegrenzer zu verwenden, mussen die in Tabelle 5.3-6 aufgefliihrten Parameter konfiguriert werden.

Tabelle 5.3-6 Zugehorige Parameter

Parameter Bezeichnung Vektorregelung Anmerkungen
F40 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb) J
F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung) J
E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) J
E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Bremsung) J
H74 Drehmomentbegrenzer (Regelobjekt) J
7: Analoge Drehmoment-
E61bis B3 | Anschiussklemme [12], [C1] (Funktion C1) « J begrenzung Wert A
(Funktion V2) erweiterte Funktionsauswahl 8: Analoge Drehmoment-

begrenzung Wert B

B Drehmomentbegrenzer (Regelobjekt) (H74)

Bei der Vektorregelung kann der Umrichter das vom Motor erzeugte Drehmoment bzw. die Ausgangsleistung sowie den
Drehmomentstrom (Werkseinstellung) begrenzen.

Werte fur H74 RegelgréRe
0 Begrenzung des vom Motor erzeugten Drehmoments
1 Drehmomentstrom-Begrenzung
Drehmoment
A
Drehmomentkennlinie bei
Drehmomentbegrenzung
100 %
° von 100 %

Drehmomentkennlinie bei
Drehmomentbegrenzung
von 50 %

50 % -

» Drehzahl
100 % 200 %
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb, Bremsung) und 2 (Antrieb, Bremsung) (F40, F41, E16 und E17)
»  Wertebereich: 0 bis 300 (%), 999 (Deaktivieren)

Diese Parameter legen den Ansprechpegel (als Prozentsatz des Motor-Nenndrehmoments) fest, bei dem die Drehmoment-
begrenzer aktiviert werden.

Parameter Bezeichnung
F40 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb)
F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung)
E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb)
E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Bremsung)
" Der durch den Uberlaststrom bestimmte Drehmomentbegrenzer begrenzt den Drehmomentstromausgang. Daher

'1-33@'9]5 wird der Drehmomentstromausgang automatisch auf einen Wert begrenzt, der unter den 300 % des maximalen
Einstellungswertes liegt.

B Analoger Drehmomentbegrenzer (E61 bis E63)

Der Wert fir die Drehmomentbegrenzung kann durch analoge Eingadnge (Spannung oder Strom) Uber die Klemmen [12], [C1]
(Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) festgelegt werden. Weisen Sie durch erweiterte Funktionsauswahl die Parameter E61,
E62, E63 (Klemme [12], [C1] (Funktion C1), [C1] (Funktion V2) wie folgt zu.

Werte flir E61, E62, E63 Funktion Beschreibung

Analoger Drehmoment-

begrenzer A Wird verwendet, wenn analoge Eingénge als Drehmoment-

begrenzer dienen. Eingangsmodi: 200 % / 10 V oder 20 mA

Analoger Drehmoment-
begrenzer B

Wourden diese Anschlussklemmen auf dieselben Werte eingestellt, gilt die folgende Abarbeitungsprioritat: E61 > E62 > E63

Lesen Sie unter E59, wie die Klemmen [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) genutzt werden.

B Uber Kommunikationsverbindung angegebene Drehmomentbegrenzungswerte (S10, S11)

Die Drehmomentbegrenzungswerte kdnnen Uber die Kommunikationsverbindung gedndert werden. Parameter S10 und S11, die
ausschlieBlich fur die Kommunikationsverbindung reserviert sind, korrespondieren mit den Parametern F40 und F41.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Wechsel der Drehmomentbegrenzer

Die Drehmomentbegrenzer kdnnen (iber die Parametereinstellung und tber den einer Digitaleingangsklemme zugewiesenen
Klemmenbefehl TL2/TL1 (,Auswahl Drehmomentbegrenzer 2/1*) gewechselt werden. Fir die Zuweisung von
Drehmomentbegrenzer 2/Drehmomentbegrenzer 1 ,TL2/TL1“ setzen Sie den Wert der Parameter EO1 bis EQ5 auf 14. Ist kein
TL2/TL1 zugewiesen, werden die Drehmomentbegrenzungswerte 1-1 und 1-2 (F40 und F41) als Standardeinstellung wirksam.

E61 bis E63 TL2/TLA

Drehmomentbegrenzung 1 £40(S10)
(Antrieb) 40510

Analoge Drehmomentbegrenzung
Wert A Antriebsmoment-

begrenzer

Drehmomentbegrenzer 2 £16

(Antrieb) —0 ON

E61 bis E63 TL2/TLA

Drehmomentbegrenzer 1 F41(S11)
(Bremsung) '

Analoge Drehmomentbegrenzer Wert B Bremsmoment-

begrenzer

Drehmomentbegrenzer 2 E17 '®) ON
(Bremsung)

e Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind sich in ihrer Funktion sehr ahnlich. Bei gleichzeitiger

'\'\mve's Aktivierung beider Begrenzer kann es zu einem Konflikt zwischen beiden Begrenzern und in der Folge zu
Pendelerscheinungen (unerwilinschte Schwingungen) kommen. Vermeiden Sie eine gleichzeitige Aktivierung
dieser Begrenzer.

Unter Vektorregelung ohne Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor.

Wenn ein PMSM unter Vektorregelung ohne Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor betrieben wird, werden die Drehmoment-
begrenzer wie bei einem Induktionsmotor unter Vektorregelung ohne Drehzahlsensor verwendet.

e Beim Andern von Regelziel (Motor) und Regelungsart mit Parameter F42 &ndern sich auch die Werks-
'{\ﬂ‘l”e's einstellungen.
Die Werkseinstellung fiir PMSM betragt 200 %.

Tabelle 5.3-7 Zugehorige Parameter

Parameter Bezeichnung Vektorregelung Anmerkungen
F40 Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb) J Werkseinstellungen sind ,200 %"
(F42=15)
F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung) J
E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) J Werkseinstellung ist 999
E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Bremsung) J

7: Analoge Drehmoment-
Anschlussklemme [12], [C1] (Funktion C1) « begrenzung Wert A
(Funktion V2) erweiterte Funktionsauswabhl 8: Analoge Drehmoment-
begrenzung Wert B

E61 bis E63
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5.3 Beschreibung der Parameter

F42

Antriebsregelung Auswahl 1

Zugehorige Parameter:

H68 Schlupfkompensation 1 (Betriebsbedingungen)

F42 spezifiziert die Motorantriebsregelung.

WeFrZazfur Regelungsmodus Grundregelung rilijcrlffri];?:llw-g Drehzahlregelung
0 U/f-Regelung ohne Schlupfkompensation Frequenzregelung
1 Vektorregelung ohne Drehzahlsensor Deaktivieren
(dynamischer Drehmomentvektor) Mit Schlupfkompensation
Frequenzregelung
2 U/f-Regelung mit Schlupfkompensation U/f-Regelung
3 U/f-Regelung mit Drehzahlsensor Frequenzregelung
4 U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und mit automatischem
autom. Drehmomentanhebung Aktivieren Drehzahlregler (ASR)
6 Vektorregelung fir Induktionsmotor mit
Drehzahlsensor Drehzahlregelung
Vektorregelung mit automatischem
15 Vektorregelung fir Synchronmotor ohne Geschatzte Drehzahlregler (ASR)
Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor Drehzahl

B U/f-Regelung ohne Schlupfkompensation (F42=0)

Bei dieser Regelungsart regelt der Umrichter anhand einer durch Parameter angegebenen U/f-Kennlinie einen Motor Gber
Spannung und Frequenz. Mit dieser Regelungsart werden alle automatisch geregelten Merkmale wie Schlupfkompensation
deaktiviert, sodass keine unberechenbaren Ausgangsschwankungen auftreten und ein stabiler Betrieb bei konstanter
Ausgangsfrequenz mdglich ist.

B U/f-Regelung mit Schlupfkompensation (F42=2)

Durch Anlegen einer Last an einen Induktionsmotor wird aufgrund der Motoreigenschaften ein Rotationsschlupf verursacht, der
die Rotation des Motors verringert. Die Schlupfkompensation des Umrichters geht zuerst vom Schlupfwert des Motors aufgrund
des erzeugten Motordrehmoments aus und erhoht die Ausgangsfrequenz, um eine Verringerung der Motordrehzahl zu
kompensieren. Dadurch wird verhindert, dass sich die Motordrehzahl aufgrund des Schlupfes verringert.

Das heildt, dass diese Vorrichtung die Genauigkeit der Drehzahlregelung des Motors wirksam verbessert.

Parameter Aktion
P12 Nenn-Schlupffrequenz Geben Sie die Nenn-Schlupffrequenz an.
Stellen Sie die Hohe der Schlupfkompensation fiir den Antrieb ein.
P09 Schlupfkompensations- . o L
verstérkung fir Antrieb Hoéhe der Schlupfkompensation fiir Antrieb = Nennschlupf x
Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb
Stellen Sie die Hohe der Schlupfkompensation fiir die Bremsung ein.
P11 Schlupfkompensations- . o _
verstérkung fir Bremsung Hoéhe der Schlupfkompensation fir Bremsung = Nennschlupf x
Schlupfkompensationsverstarkung fiir Bremsung
P10 Reaktionszeit der Geben Sie die Reaktionszeit der Schlupfkompensation an.
Schlupfkompensation Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

Flhren Sie eine automatische Selbstoptimierung durch, um die Genauigkeit der Schlupfkompensation zu verbessern.

H68 aktiviert oder deaktiviert die Schlupfkompensation 1 aufgrund der Antriebsbedingungen des Motors.

Werte fiir Motorantriebsbedingungen Frequenzbereich fiir den Motorantrieb
HE8 | Beschl./Verzdg. Bei konstanter Drehzahl Basisfrequenz oder niedriger | Oberhalb der Eckfrequenz
0 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
1 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
2 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
3 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Vektorregelung ohne Drehzahlsensor (dynamischer Drehmomentvektor) (F42=1)

Um das maximale Drehmoment eines Motors zu erreichen, berechnet diese Regelung das Motordrehmoment fiir die anliegende
Last und verwendet diesen Wert zur Optimierung des Spannungs- und Stromvektorausgangs.

Wenn Sie ,Vektorregelung ohne Drehzahlsensor (dynamischer Drehmomentvektor)® auswahlen, werden automatische
Drehmomentanhebung und Schlupfkompensation automatisch aktiviert. Diese Regelungsart fihrt zu einer effektiven
Verbesserung der Reaktion des Systems auf Stérungen von aul’en (wie Lastschwankungen) sowie der Genauigkeit der
Drehzahlregelung.

Zu beachten ist, dass der Umrichter moglicherweise nicht auf eine plétzliche Lastschwankung reagiert.

'/""ﬁin\ 7i Fir die Schlupfkompensation bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber werden Konstanten des Motors verwendet.
\'f-\__ve . Daher missen die folgenden Bedingungen erfillt sein. Wenn diese Bedingungen nicht erfiillt werden, kann kein

zufriedenstellendes Regelverhalten erzielt werden.

» Es darf nur ein Motor pro Umrichter geregelt werden.

* Voraussetzung ist, dass die Motorparameter P02, P03 und P06 bis P13 genau eingestellt sind oder die
automatische Selbstoptimierung (Autotuning) durchgefiihrt wird.

» Bei der Vektorregelung ohne Drehzahlsensor darf die Leistung des zu regelnden Motors hdchstens zwei Stufen
niedriger als die Motornennleistung des Umrichters sein. Falls nicht, verringert sich die Stromempfindlichkeit des
Motors, was die exakte Regelung des Motors erschwert.

» Die Lange der Verkabelung zwischen Umrichter und Motor sollte maximal 50 Meter betragen. Ein langer Kabel-
weg tragt nicht zur Unterdriickung von Erdschlussstromen bei, da sich die Streukapazitat mit zunehmender
Kabelldange erhoht, was die exakte Regelung des Motors erschwert. Insbesondere Umrichter mit geringer
Leistung, deren Nennstrom ebenfalls klein ist, knnen den Motor méglicherweise nicht korrekt regeln, selbst
wenn die Verkabelung weniger als 50 m lang ist. Halten Sie in diesem Fall die Kabellange so kurz wie mdglich,
oder verwenden Sie ein Kabel mit méglichst geringer Streukapazitat (z. B. lose gebiindelte Kabel).

B U/f-Regelung mit Drehzahlsensor (F42=3)

Durch Anlegen einer Last an einen Induktionsmotor wird aufgrund der Motoreigenschaften ein Rotationsschlupf verursacht, der
die Rotation des Motors verringert. Bei der U/f-Regelung mit Drehzahlsensor erkennt der Umrichter die Motordrehung tber den
auf der Motorwelle montierten Geber und kompensiert die Abnahme der Schlupffrequenz Uber die PI-Regelung, um die
Motordrehung mit dem Drehzahlsollwert abzugleichen. Dadurch wird die Regelgenauigkeit der Motordrehzahl verbessert.

B U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und autom. Drehmomentanhebung (F42=4)

Der Unterschied zur oben genannten ,U/f-Regelung mit Drehzahlsensor® besteht darin, dass fiir die angewandte Last das
passende Motordrehmoment berechnet wird, um den Spannungs- und Stromvektorausgang zu optimieren und somit das
maximale Drehmoment des Motors zu erzielen.

Diese Regelungsart fiihrt zu einer effektiven Verbesserung der Reaktion des Systems auf Stérungen von auflen (wie Last-
schwankungen) sowie der Genauigkeit der Drehzahlregelung.

B Vektorregelung fiir Synchronmotor ohne Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor (F42=15)

Bei dieser Regelung wird die Motordrehzahl auf der Basis von Ausgangsspannung und -strom des Umrichters geschatzt, und
diese geschatzte Drehzahl dient als Grundlage fir die Drehzahlregelung. Auflerdem wird der Motorantriebsstrom in die
Komponenten Erregerstrom und Drehmomentstrom zerlegt und jede dieser Komponenten als Vektor geregelt. Hierfir ist keine
Impulsgeber-Schnittstellenkarte erforderlich. Die gewilinschte Antwort kann durch Anpassen der Regelkonstanten
(Pl-Konstanten) und Einsatz des Drehzahlreglers (PI-Regler) erzielt werden.

'/"':ﬁinwéis Wenn der Parameter F42 uUber das Bedienteil auf den Wert 15 ,Vektorregelung fir Synchronmotor ohne
N Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor” geandert wird, aktualisiert der Umrichter automatisch die Werte von F03,

F04, FO5 sowie andere Werte.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Vektorregelung mit Drehzahlsensor (F42=6)

Bei dieser Regelungsart missen an der Motorwelle bzw. am Umrichter ein optionaler Impulsgeber sowie eine optionale
Impulsgeber-Schnittstellenkarte angebracht werden. Der Umrichter erkennt Drehstellung und Drehzahl des Motors anhand der
Ruckflihrungssignale des Impulsgebers und nutzt diese Werte fiir die Drehzahlregelung. AuBerdem wird der Motorantriebsstrom
in die Komponenten Erregerstrom und Drehmomentstrom zerlegt und jede dieser Komponenten als Vektor geregelt.

Die gewinschte Antwort kann durch Anpassen der Regelkonstanten (Pl-Konstanten) und Einsatz des Drehzahlreglers
(PI-Regler) erzielt werden.

Diese Regelungsart ermdglicht eine Drehzahlregelung mit hoherer Genauigkeit und einem schnelleren Ansprechverhalten als
die Vektorregelung ohne Drehzahlsensor.

g— Da fiir Schlupfkompensation, dynamische Drehmoment-Vektorrregelung und Vektorregelung mit Drehzahlsensor
"mve's Motorparameter verwendet werden, missen die folgenden Bedingungen erfiillt sein, um ein zufriedenstellendes
Regelverhalten zu erzielen.

» Es darf nur ein Motor pro Umrichter geregelt werden.

» Die Motorparameter P02, P03, P06 bis P20, P55 und P56 miissen ordnungsgemaR konfiguriert sein. Oder es
muss eine automatische Selbstoptimierung (P04) durchgefiihrt werden.

» Bei der Vektorregelung ohne Drehzahlsensor darf die Leistung des zu regelnden Motors héchstens zwei Stufen
niedriger sein als die Motornennleistung des Umrichters. Bei der Vektorregelung mit Drehzahlsensor ist die
Leistung mit der Motornennleistung identisch. Falls nicht, verringert sich die Stromempfindlichkeit des Motors,
was die exakte Regelung des Motors erschwert.

» Die Lange der Verkabelung zwischen den Ausgangs- und Eingangsklemmen von Umrichter bzw. Motor sollte
maximal 50 Meter betragen. Ein langer Kabelweg tragt nicht zur Unterdriickung von Erdschlussstrémen bei, da
sich die Streukapazitat mit zunehmender Kabellange erhoht, was die exakte Regelung des Motors erschwert.
Insbesondere Umrichter mit geringer Leistung, deren Nennstrom ebenfalls klein ist, kénnen den Motor
moglicherweise nicht korrekt regeln, selbst wenn die Verkabelung weniger als 50 m lang ist. Halten Sie in
diesem Fall die Kabellange so kurz wie mdglich, oder verwenden Sie ein Kabel mit mdglichst geringer
Streukapazitat (z. B. lose gebiindelte Kabel).
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Regelparameter, die initialisiert werden, wenn die Regelungsart zu F42 geédndert wird

Wenn die Regelungsart (F42) zwischen Synchronmotor und Induktionsmotor umgeschaltet wird, werden die Werte der
zugehorigen Parameter auch auf den Standardwert geandert. Siehe nachfolgende Tabelle.

Parametor F42 zwischen 15 Anderung HO3 = 2 mit HO3 =2 mit
und anderen wechseln P02 F42 =0 bis 4,6 F42 =15
F03 J N N N
F04 J N N J
F05 J N N J
F06 J N N J
F10 N N N J
F11 J N N J
F12 J N N J
F15 J N N N
F23 J N N N
F26 J N N N
F40 bis F41 J N N N
E50 J N N N
P01 J N J J
P02 N N N N
P03 J J J J
P05 bis P13 N J J J
P16 bis P20 N J J J
P30 N J J J
P53 N J J J
P55 bis P56 N J J J
P60 bis P64 N J J J
P65 N J J J
P74 N J J J
P83 N J J J
P84 N J J J
P85 N J J J
P87 bis P89 N J J J
P90 N J J J
P99 J N N N
H46 N J J J
do1 bis d04 J N N N
J: Verandert N: Unverandert
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F43, F44 Strombegrenzer (Modus-Auswahl und Schwellenwert)

Zugehorige Parameter: H12 Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung (Modus-Auswahl)

Uberschreitet der Ausgangsstrom des Umrichters den im Strombegrenzer (F44) angegebenen Wert, steuert der Umrichter seine
Ausgangsfrequenz automatisch, um ein Blockieren zu verhindern, und begrenzt den Ausgangsstrom. Entsprechend dem
Grenzwert auf Basis des Umrichter-Nennstroms lautet die Standardeinstellung des Strombegrenzers 160 % (HHD/HD-Modus)
bzw. 130 % (HND/ND-Modus). (Der Anfangswert wird bei der Auswahl von ND/HD/HND/HHD nach Parameter F80 automatisch
ibernommen.) Es kann erwogen werden, den Strombegrenzer zu erhéhen, wenn ein kurzzeitiger Uberlaststrom flieRt, der tiber
dem Schwellenwert des Strombegrenzers liegt, sodass die Ausgangsfrequenz aufgrund des Strombegrenzers abfallt und
dadurch ein Problem entsteht.

Der Modus des Strombegrenzers sollte auch mit F43 ausgewahlt werden. Bei F43 = 1 ist der Strombegrenzer nur wahrend des
Betriebs mit konstanter Drehzahl aktiviert. Bei F43 = 2 ist der Strombegrenzer sowohl bei der Beschleunigung als auch wahrend
des Betriebs mit konstanter Drehzahl aktiviert. Wahlen Sie F43 = 1, wenn der Umrichter wahrend der Beschleunigung mit voller
Leistung laufen soll und um den Ausgangsstrom wahrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl zu begrenzen.

B Modus-Auswahl (F43)

F43 wahlt den Betriebszustand des Motors, in dem der Strombegrenzer aktiv sein soll.

Betriebszusténde, bei denen der Strombegrenzer aktiviert ist

Werte fir F43
Wahrend der Beschleunigung Bei konstanter Drehzahl Wahrend der Verzégerung
0 Deaktiviert Deaktiviert Deaktiviert
1 Deaktiviert Aktion Deaktiviert
2 Aktion Aktion Deaktiviert
B  Wert (F44)

F44 gibt den Ansprechpegel an (als Prozentsatz vom Nennwert des Umrichters), bei dem der Ausgangsstrombegrenzer aktiviert
wird.

»  Wertebereich: 20 bis 200 % vom Nennstrom des Umrichters
(Der Nennstrom des Umrichters andert sich entsprechend der Einstellung von Parameter F80.)

B Schnell ansprechende Strombegrenzung (Modus-Auswahl) (H12)

H12 gibt an, ob der Umrichter die Stromgrenzwertverarbeitung aufruft oder in die Uberstrom-Alarmabschaltung wechselt, wenn
sein Ausgangsstrom den Wert fiir die schnell ansprechende Strombegrenzung uberschreitet. Bei Stromgrenzwertverarbeitung
schaltet der Umrichter unverziiglich sein Ausgangs-Gate ab, um eine weitere Stromerh6éhung zu unterdriicken, und regelt
weiterhin seine Ausgangsfrequenz.

Werte fur H12 Funktion
0 Deaktivieren (Bei Erreichen des Wertes der schnell ansprechenden Strombegrenzung tritt eine
Uberstrom-Abschaltung auf.)
1 Aktivieren (schnell ansprechenden Strombegrenzung wird aktiviert)

Falls Probleme auftreten kénnten, wenn das Motordrehmoment wahrend der Strombegrenzung zeitweilig absinkt, muss eine
Uberstrom-Alarmabschaltung (H12 = 0) ausgelést und gleichzeitig eine mechanische Bremse angelegt werden.

~—__ __+ Da die Strombegrenzung mit F43 und F44 per Software durchgefiihrt wird, kann es zu einer Verzdgerung bei
"\Ezm"e's der Regelung kommen. Wenn bei der Strombegrenzung eine schnelle Reaktion erforderlich ist, aktivieren Sie

auch die schnell ansprechende Strombegrenzung mit H12.

» Liegt bei einem extrem niedrig eingestellten Ansprechpegel der Strombegrenzung eine hohe Last an, verringert
der Umrichter seine Ausgangsfrequenz schnell. Dies kann zu einer Abschaltung wegen Uberspannung oder zu
einem gefahrlichen Durchdrehen des Motors wegen Unterschwingens filhren. Je nach Last kann eine extrem
kurze Beschleunigungszeit die Strombegrenzung aktivieren, um die Erhéhung der Umrichter-Ausgangsfrequenz
zu unterdriicken, und zu Pendelerscheinungen (unerwiinschten Schwingungen) oder zur Aktivierung der
Uberspannungs-Abschaltung des Umrichters (Alarm [i/) fihren. Bei der Angabe der Beschleunigungszeit
mussen Sie daher die Maschineneigenschaften und das Tragheitsmoment der Last beriicksichtigen.

~ __ + Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind sich in ihrer Funktion sehr &hnlich. Bei gleichzeitiger

'..;.._.H\IFEIQIS Aktivierung beider Begrenzer kann es zu einem Konflikt zwischen beiden Begrenzern und in der Folge zu
Pendelerscheinungen kommen. Vermeiden Sie eine gleichzeitige Aktivierung dieser Begrenzer.

» Die Vektorregelung mit Drehzahlsensor enthalt selbst das Stromregelsystem, sodass der Uber F43 und F44 fest-

gelegte Strombegrenzer deaktiviert wird. AuRerdem wird die schnell ansprechende Strombegrenzung (durch

H12 festgelegt) automatisch deaktiviert. Dementsprechend veranlasst der Umrichter eine Uberstromabschal-

tung, wenn sein Ausgangsstrom den Schwellenwert der schnell ansprechenden Strombegrenzung Uberschreitet.
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F50 bis F52 Elektrothermischer Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand
(Ableitvermogen, zuldssige durchschnittliche Verlustleistung und Bremswiderstandswert)

Diese Parameter definieren den elektrothermischen Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand.

Stellen Sie die Werte von F50, F51 und F52 auf das Ableitvermdgen, die zulassige Verlustleistung und den Widerstand ein.
Diese Werte werden von den jeweiligen Umrichtern und Bremswiderstdnden bestimmt. Informationen Gber das Ableitvermégen,
die zulassige Verlustleistung und den Widerstand finden Sie in Kapitel 11, Abschnitt 11.8.4 ,Specifications” (Spezifikationen).

Die in den Tabellen aufgefiihrten Werte gelten fir Standard-Bremswiderstande und Bremswiderstdnde mit 10 % ED von Fuiji
Electric. Wenn Bremswiderstdnde anderer Hersteller eingesetzt werden, mussen die Werte beim jeweiligen Hersteller erfragt
und die Parameter entsprechend eingestellt werden.

Beim Austausch des FRENIC-Multi gegen einen FRENIC-Ace stellen Sie fiir F52 den Wert 0,00 ein.

e —

lff;;;iin\veis I_|_'1 Abhangigkeit von den thermischen N_e_zbeneigenschaften des Bremswiderstands gibt der elektrothermische

S Uberlastschutz fiir den Motor einen Uberhitzungsschutzalarm 5+ aus, selbst wenn der tatséchliche
Temperaturanstieg fiir diesen Alarm nicht ausreicht. Uberpriifen Sie in diesem Fall die Leistungsangaben des
Bremswiderstands und die Einstellungen der betreffenden Parameter.

'/HTnTvéls Mit den Standardmodellen des Bremsyyiderstands oder mit Bremseinheit und Bremswiderstand zusammen kann

e das Temperaturerfassungssignal bei Uberhitzung ausgegeben werden. Weisen Sie den Klemmenbefehl THR
(,Externe Alarmausldsung aktivieren®) einer der digitalen Eingangsklemmen [X1] bis [X5], [FWD] und [REV] zu,
und verbinden Sie diese Klemme sowie deren gemeinsame Klemme mit den Anschlissen 2 und 1 des Brems-
widerstands.

Berechnen des Ableitvermégens und der zuldssigen durchschnittlichen Verlustleistung des Bremswiderstands sowie
Konfigurieren der Parameterwerte

Wenn Bremswiderstdnde anderer Hersteller eingesetzt werden, missen die Widerstandswerte beim jeweiligen Hersteller erfragt
und die Parameter entsprechend konfiguriert werden.

Die Berechnungsverfahren fir das Ableitvermdgen und die zulassige durchschnittliche Verlustleistung des Bremswiderstands
hangen von der jeweiligen Anwendung der Bremslast ab, wie im Folgenden dargestellit.

<Anwendung der Bremslast wahrend der Verzégerung>

Bei der ublichen Verzégerung verringert sich die Bremslast mit fallender Drehzahl. Bei der Verzégerung mit konstantem
Drehmoment nimmt die Bremslast im Verhaltnis zur Drehzahl ab.

Verwenden Sie die unten angegebenen Gleichungen (1) und (3).

Anwendung der Bremslast beim Betrieb mit konstanter Drehzahl

Anders als bei der Verzégerung ist die Bremslast in den Anwendungen konstant, bei denen die Bremslast im Betrieb mit
konstanter Drehzahl extern angewandt wird.

Verwenden Sie die unten angegebenen Gleichungen (2) und (4).

Bremslast (kW) Bremslast (kW)

7

<Anwendung der Bremslast wahrend der Verzégerung> <Anwendung der Bremslast beim Betrieb mit konstanter Drehzahl>

(Bremsdauer)
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B Ableitvermogen (F50)

Das Ableitvermdgen in kWs gibt den bei einem einzelnen Bremszyklus zulassigen Wert an, den man auf der Grundlage der
Bremsdauer und der Motornennleistung (kW) berechnet.

Werte fiir F50 Funktion
1 bis 9000 1 bis 9000 (kWs)
AUS Deaktiviert den elektrothermischen Uberlastschutz fiir den Motor

Bremsdauer (s) x Motornennleistung (kW)
2

Ableitvermégen (kWs) = (1)

Ableitvermdgen (kWs) = Bremsdauer (s) x Motornennleistung (kW) (2)

B Zuladssige durchschnittliche Verlustleistung (F51)

Die zulassige durchschnittliche Verlustleistung ist der kapazitive Widerstand, der einen Dauerbetrieb des Motors ermdglicht.
Er kann aus der ED (%) und der Motorleistung (kW) berechnet werden.

Werte flr F51 Funktion
0,001 bis 99,99 0,001 bis 99,99 (kW)
Y%ED(%) .
Zulassige durchschnittliche  _ 100 Motomennleistung (kW) (3)
Verlustleistung (kWs) 2
Zulassige durchschnittliche _ %ED(%) .
Verlustleistung (kWs) 100 Motomennieistung (kW) @
B Bremswiderstandswert (F52)
F52 gibt den Widerstand des Bremswiderstands an.
Werte fur F52 Funktion

Schutzverfahren fiir Bremswiderstand nach Baureihe FRENIC-Multi (Widerstand nicht

0,00
' erforderlich)

0,01 bis 999 0,01 bis 999 (Q)
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F80 Umschalten zwischen ND-, HD-, HND- und HHD-Antriebsmodus

ND ist der Standardmodus fiir andere Spezifikationen als J (Modell fir Japan). Daher ist es moglich, durch die Umstellung auf die
Modi HHD/HND/HD die Bedingungen fiir die Umgebungstemperatur abzuschwéchen und die Uberlastfahigkeit zu erhéhen.
Allerdings wird dabei der Nennstrom (zuldssige Motorleistung) um ein oder zwei Leistungsklassen geringer.

Um die Werte fir Parameter F80 zu andern, verwenden Sie die Tastenkombination ™™= + (/v

Maximale
Ausgangsfrequenz

Werte

fir F80 Antriebsmodus| Anwendung Nennstrompegel Umgebungstemperatur |Uberlastfahigkeit

Fir den Antrieb von

Motoren geeignet, 50 °C 150 % 1 min,

0 HHD-Modus | Hohe Last dere.n LeiStI..mg mit der (122 °F) 200% 0.5 500 Hz
Umrichterleistung

identisch ist.

Fir den Antrieb von
Motoren geeignet,
Geringe deren Leistung um 50 °C

Last eine Stufe hoher ist (122 °F)
als die Umrichter-
leistung.

1 HND-Modus 120 % 1 min 500 Hz

Fir den Antrieb von
Motoren geeignet,
deren Leistung um 40 °C
eine Stufe hoher ist (104 °F)
als die Umrichter-
leistung.

3 HD-Modus |Mittlere Last 150 % 1 min 500 Hz

Fir den Antrieb von
Motoren geeignet,
Geringe deren Leistung um 40 °C

Last zwei Stufen hoher ist (104 °F)
als die Umrichter-
leistung.

4 ND-Modus 120 % 1 min 120Hz

Die konkreten Werte fir den Nennstrompegel finden Sie in Kapitel 12 ,SPECIFICATIONS* (SPEZIFIKATIONEN).
Werkseinstellungen sind 0: HHD fiir Japan und 4: ND fir andere Lander.

—

"7"';121inw€—3is Wenn die Motorleistung durch die Modusénderung 75 kW oder héher ist, muss eine Zwischenkreisdrossel (DCR)
N fur die entsprechende Motorleistung angeschlossen werden. Dies ist jedoch bei der Verwendung eines PWM-
Wandlers nicht erforderlich.

Es kénnen Stérungen auftreten.

Bei den Wertebereichen der Parameter und bei der internen Verarbeitung unterliegen Umrichter im Modus ND, HD, HND und
HHD den folgenden Einschrankungen.

Parameter Bezeichnung Anmerkungen
F21 Gleichstrombremsung 1 (Bremspegel) Obere Begrenzung
F26 Motorgerausch (Taktfrequenz) Obere Begrenzung
F44 Strombegrenzer (Wert) Standardeinstellung, Sollwert
FO3 Maximalfrequenz Zulassiger Ausgangsfrequenzbereich
A10 Gleichstrombremsung 2 (Bremspegel) Oberer Grenzwert
J68 Bremssignal (Bremsl&sestrom) Oberer Grenzwert

Erlauterungen zu den einzelnen Parametern und Hilfestellung zur Auswahl finden Sie in Kapitel 10, Abschnitt 10.4.2 ,Guideline
for selecting inverter drive mode and capacity” (Leitfaden zur Auswahl des Antriebsmodus und der Leistung von Umrichtern).
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5.3 Beschreibung der Parameter

5.3.2 E-Parameter (Erweiterte Funktionen an den Anschlussklemmen)

EO01 bis E05 Funktion der Klemmen [X1] bis [X5]

Zugehorige Parameter: Funktion der Klemme E98 [FWD]
Funktion der Klemme E99 [REV]

Mithilfe von EO1 bis E05, E98 und E99 kénnen Sie den universell verwendbaren, programmierbaren Digitaleingangsklemmen
[X1] bis [X5], [FWD] und [REV] Befehle zuweisen.

Mit diesen Parameter kann auch zwischen normaler und negativer Logik umgeschaltet werden, um zu definieren, wie die
Umrichterlogik den Ein- bzw. Aus-Zustand an jeder Anschlussklemme interpretiert. Die Werkseinstellung ist die normale Logik
LAktiv-Ein“. Die den Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X5], [FWD] und [REV] zugewiesenen Funktionen sind unten angegeben.
Die nachfolgenden Beschreibungen werden fiir die normale Logik angegeben. Die einzelnen Signale werden in der Reihenfolge
der Wertezuweisung beschrieben. Zugehérige Signale sind zusammen beschrieben. Die Parameter entnehmen Sie
gegebenenfalls der Spalte ,Zugehdrige Parameter*.

Der FRENIC-Ace lauft unter ,U/f: U/f-Regelung, dynamische Drehmomentregelung*, ,PG U/f: U/f-Regelung mit Drehzahlsensor®,
JM CLV: Vektorregelung mit Drehzahlsensor®, ,IM TC: Drehmomentregelung mit Drehzahlsensor” oder ,PM SLV:
Vektorregelung ohne Drehzahlsensor bzw. Polpositionssensor fir Permanentmagnet-Synchronmotoren®. Einige zugewiesene
Klemmenbefehle gelten ausschlieRlich fir eine spezifische Antriebsregelung. Dies ist durch die Buchstaben ,J* (Glltig) bzw. ,N*
(Nicht guiltig) in der Spalte ,Regelungsmodus* der folgenden Tabelle angegeben.

AVORSICHT

» Betriebsbefehle (z. B. Vorwartslauf FWD), Haltebefehle (z. B. Austrudeln BX), und Frequenzanderungsbefehle kdnnen
den einzelnen Digitaleingangsklemmen zugeordnet werden. Je nach Status der Digitaleingangsklemmen kann eine
Veranderung der Parameter zu einem abrupten Start des Motors oder einer bedeutenden Drehzahlanderung fihren.
Stellen Sie sicher, dass die Sicherheit gewahrleistet ist, bevor Sie die Parametereinstellungen andern.

» Die Funktionen zur Veranderung der Signalquellen fiir Betriebs- oder Frequenzeinstellungen (wie SS1, SS2, SS4, SS8,
Hz2/Hz1, Hz/PID, IVS und LE) koénnen den einzelnen Digitaleingangsklemmen zugeordnet werden. Die Veranderung
dieser Signale kann zu einem plétzlichen Start des Motors oder einer abrupten Drehzahlanderung fiihren (je nach
Bedingungen).

Unfallgefahr! Verletzungsgefahr!

Werte Regelungsmodus
Zugewi KI befehl Symbol Zugehorige
ugewiesener Klemmenbefe ymbol Uit PG M M PM
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Parameter
urf CLvV TC SLV
0 1000 SS1 J J J N J
1 1001 SS2 J J J N J
Festfrequenzauswahl (Stufen 1 bis 15) CO05 bis C19
2 1002 SSs4 J J J N J
3 1003 SS8 J J J N J
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit
4 1004 A RT1 J J J N J
einstellen (2 Stufen) FO07, FO8,
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit E10 bis E15
5 1005 A RT2 J J J N J
einstellen (4 Stufen)
6 1006 3-Leiter-Betrieb einstellen HLD J J J N J F02
7 1007 Austrudeln-Befehl BX J J J J J —
8 1008 Alarm zuriicksetzen RST J J J J J —
1009 9 Externer Alarm THR J J J J J —
10 1010 Bereit fiir Jog-Betrieb JOG J J J N J C20 H54, HSS,
ereit fir Jog-Betrie 409 bis d13
11 1011 Auswahl Frequenzeinstellung 2/1 Hz2/Hz1 J J J N J FO1, C30
12 1012 Auswahl Motor 2 M2 J J J J J A42
13 - Gleichstrombremsungsbefehl DCBRK J J J N N F20 bis F22
14 1014 Auswahl Drehmomentbegrenzung 2/ L2/ TLA J J J J J F40, F41
Drehmomentbegrenzung 1 E16, E17
15 — Auf Netzversorgung umschalten (50 Hz) SW50 J J N N N —
16 — Auf Netzversorgung umschalten (60 Hz) SW60 J J N N N —
17 1017 UP-Befehl UpP J J J N J  |Frequenzeinstellung:
F01, C30
18 1018 DOWN-Befehl DOWN J J J N J PID-Befehl J02
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Werte Regelungsmodus
Zugewi KI befehl Symbol Zugehorige
ugewiesener Klemmenbefe ymbol Ut PG M M PM
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Parameter
urf CLv TC SLV
19 1019 Bearbeitung von Parametern zulassen WE-KP J J J J J F00
(Wertanderung aktiviert) )
20 1020 PID-Regel bbrech Hz/PID J J J N J J01 bis J19,
-Regelung abbrechen z 57 bis J62
21 1021 Umschaltung Normal-/Inversbetrieb VS J J J N J C53, JO1
22 1022 Verriegeln IL J F14
23 1023 Drehmomentregelung abbrechen Hz/TRQ N N N J N H18
Betrieb tber Verbindung auswahlen
24 1024 LE J J J J J H30, y98
(RS-485, BUS-Option) Y
25 1025 Mehrzweck-DI U-DI J J J J J —
2 1026 Automatische Suche nach der Leerlauf- STM J J N N J H09. d67
drehzahl des Motors beim Start ’

1030 30 Zwangsstopp STOP J J J J J FO07, H56
32 1032 Vorerregung EXITE N N J J N H84, H85
13 1033 PID-Integral- und Differenzialterme PID-RST J J J N J )

zurlicksetzen ) 401 bis J19,
J57 bis J62
34 1034 PID-Integralterm halten PID-HLD J J J N J
Lokale Bedienung (Bedienteil) (Siehe Abschnitt
35 1035 « LOC J J J J J
auswahlen 3.3.7)
42 1042 Endschalter am Startpunkt aktivieren LS J J
43 1043 Start/Reset S/R J J
Auf Impulsfolgen-Empfangsmodus J73 bis J88
44 1044 SPRM J J N N N
umschalten
45 1045 Rickwartsmodus starten RTN J J N N
46 1046 Uberlaststopp aktivieren OLS J J63 bis J67
47 1047 Servo-Lock-Befehl LOCK N N J N J97 bis J99
Impulsfolgen-Eingang (nur fiir Klemme
48 — X5 (E05)) PIN J J J N J
F01, C30 d62, d63
49 1049 Impulsfolgen-Zeichen (auer Klemme X5 SIGN J J J N J
(EO1 bis E04))
59 1059 Batteriebetrieb aktivieren BATRY/UPS J J J J J -
60 1060 Drehmomentverhaltnis 1 einstellen TB1 N N J N N
61 1061 Drehmomentverhaltnis 2 einstellen TB2 N N J N N H154 bis H162
62 1062 Drehmomentverhaltnis halten H-TB N N J N N
65 1065 Bremse Uberprifen BRKE J J J N J J68 bis J96
70 1070 Liniengeschwindigkeitsregelung HZ/LSC J J J N N
abbrechen
d41
Liniengeschwindigkeitsregelfrequenz im
71 1071 ) LSC-HLD J J J N N
Speicher halten
Betriebsdauer des mit Netzstrom
72 1072 - . CRUN-M1 J J J J N
angetriebenen-Motors 1 zéhlen
H44, H94
Betriebsdauer des mit Netzstrom
73 1073 - . CRUN-M2 J J J J N
angetriebenen-Motors 2 zéhlen
76 1076 Droop-Regelung auswahlen DROOP J J J N J H28
Parameter 1 zur Drehzahlregelung
78 1078 « MPRM1 N N J J N
auswahlen
d01 bis d08
Parameter 2 zur Drehzahlregelung
79 1079 « MPRM1 N N J J N
auswahlen
80 1080 Benutzerdefinierte Logik deaktivieren CLC J J J J J EO01 bis E05,
81 1081 | Alle SPS-Timer zuriicksetzen CLTC J J J J J U81 bis U90
Energieriickgewinnungssteuerung
82 1082 L AR-CCL J J J N J H69
deaktivieren
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Werte Regelungsmodus
Zugewi KI befehl Symbol Zugehorige
ugewiesener Klemmenbefe ymbol Ut PG M M PM
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Parameter
urf CLv TC SLV
Vorwartslauf (durch E98 und E99
98 — ausschlieRlich den Klemmen [FWD] FWD J J J J J
und [REV] zugewiesen)
F02
Ruckwartslauf (durch E98 und E99
99 — ausschlief3lich den Klemmen [FWD] REV J J J J J
und [REV] zugewiesen)
100 — Keine Funktion zugewiesen NONE J J J J J U81 bis U90
171 1171 Mehrstufiger PID-Befehl 1 PID-SS2 J J J N J
J136 bis J138
172 1172 Mehrstufiger PID-Befehl 2 PID-SS2 J J J N J
A . Den mit ,—" gekennzeichneten Funktionen in der Spalte ,Aktiv-Aus® kann kein Befehl in negativer Logik
((Hinweis . .
S (Aktiv-Aus) zugewiesen werden.

LExterner Alarm* (Wert = 1009) und ,Zwangsstopp* (Wert = 1030) sind ausfallsichere Klemmenbefehle. Wenn fir
LExterner Alarm“ der Wert ,1009“ (Aktiv-Ein) eingestellt ist, wird der Alarm bei EIN ausgel6st; ist der Wert ,9“
(Aktiv-Aus) eingestellt, wird der Alarm bei AUS ausgeldst.

Klemmenfunktionszuweisung und Werteinstellung

B Festfrequenzauswahl - SS1, SS2, SS4 und SS8
(Parameterwerte =0, 1, 2 und 3)

Durch die Kombination von EIN/AUS-Zusténden der digitalen Eingangssignale SS1, SS2, SS4 und SS8 wird eine von
16 verschiedenen Frequenzeinstellungen ausgewahlt, die zuvor durch die 15 Parameter C05 bis C19 definiert wurden
(Festfrequenzen 1 bis 15). Hiermit kann der Umrichter den Motor mit 16 verschiedenen voreingestellten Drehzahlen betreiben.
(£ Parameter C05 bis C19)

B Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit — RT1 und RT2 (Parameterwerte = 4 und 5)
Diese Klemmenbefehle schalten zwischen den Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten 1 bis 4 (FO7, FO8 und E10 bis E15) um.
(& Parameter FO7 und F08)

B 3-Leiter-Betrieb aktivieren — HLD (Parameterwert = 6)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls bewirkt die Selbsthaltung des Vorwarts- oder Rickwarts-Betriebsbefehls (FWD bzw.
REV), um den 3-Leiter-Betrieb des Umrichters zu ermdglichen. (L2 Parameter F02)

B Austrudeln — BX (Parameterwert = 7)

Durch Einschalten von BX wird der Umrichterausgang abgeschaltet. Der Motor trudelt aus, ohne dass ein Alarm ausgegeben
wird.

B Alarm riicksetzen — RST (Parameterwert = 8)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls 16scht den ALM-Zustand--Alarmausgang (bei jedem Alarm). Die Ausschaltung des
Befehls I6scht die Alarmanzeige und den Alarmhaltezustand. Halten Sie den Befehl RST fiir mindestens 10 ms eingeschaltet.
Dieser Befehl sollte bei normalem Umrichterbetrieb im ausgeschalteten Zustand gehalten werden.

Alarm ausgel6st

Betriebsstatus des Alarmanzeige leuchtet Keine Alarmanzeige
Umrichters Alarmhaltezustand (Stopp) Betriebszustand
Alarmausgang .
(fiir jeden Alarm) ALM ON : OFF

’ min. 10 ms
Alarm-Reset RST OFF [ ON l OFF
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B Externer Alarm — THR (Parameterwert = 9)

Die Abschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet den Umrichterausgang unverziglich ab (sodass der Motor austrudelt), zeigt
den Alarm JHZ an und aktiviert den Alarmausgang ALM (bei allen Alarmen). Der Befehl THR ist selbsthaltend und wird beim
Zuricksetzen eines Alarms zuriickgesetzt.

. _ Verwenden Sie diesen Alarm-Abschaltbefehl von externen Geréaten, wenn der Umrichterausgang im Falle einer
I'\‘J}lpp anormalen Situation bei Peripheriegeraten sofort abgeschaltet werden muss.

B Bereit fiir Jog-Betrieb — JOG (Parameterwert = 10)

Dieser Klemmenbefehl dient dazu, den Motor zur Positionierung eines Werkstiicks im Jog-Betrieb oder schrittweise zu steuern.

Durch die Einschaltung dieses Befehls wird der Umrichter in den Bereitschaftszustand fir den Jog-Betrieb versetzt.
(& Parameter C20)

B Frequenzeinstellung 2/1 wahlen — Hz2/Hz1 (Parameterwert = 11)

Durch die Ein- und Ausschaltung dieses Klemmenbefehls wird zwischen Frequenzeinstellung 1 (FO1) und Frequenzeinstellung 2
(C30) umgeschaltet. (J Parameter FO1)

B Auswahl Motor 2 — M2 (Parameterwert = 12)

Mit dem Klemmenbefehl M2 wird zwischen dem ersten und zweiten Motor umgeschaltet.

B Gleichstrombremsungsbefehl - DCBRK (Parameterwert = 13)
Mit diesem Klemmenbefehl erhalt der Umrichter ein Gleichstrombremssignal Uber den Digitaleingang des Umrichters.

(Die Anforderungen fiir die Gleichstrombremsung miissen erfiillt sein.) (£ Parameter F20 bis F22)

B Auswahl Drehmomentbegrenzer 2/1 — TL2/TL1 (Parameterwert = 14)

Dieser Klemmenbefehl schaltet zwischen Drehmomentbegrenzer 1 (F40 und F41) und Drehmomentbegrenzer 2-1 bzw. 2-2
(E16 und E17) um.

(& Parameter F40 und F41)

B Auf Netzbetrieb umschalten fiir 50 Hz oder 60 Hz — SW50 und SW60 (Parameterwerte = 15 und 16)

Wenn ein externer Ablauf den Motorantrieb vom Netz an den Umrichter umschaltet, ermdglicht Klemmenbefehl SW50 oder
SW60 dem Umrichter, den Motorbetrieb — unabhéngig von den Umrichtereinstellungen fiir den Frequenzsollwert/die Ausgangs-
frequenz — mit der aktuellen Netzfrequenz zu beginnen. Ein im Netzbetrieb laufender Motor wird in den Umrichterbetrieb
ibernommen. Dieser Befehl tragt zu einem ruckfreien Wechsel der Antriebsquelle des Motors von Netzbetrieb auf Umrichter-
betrieb bei.

Einzelheiten hierzu finden Sie in der folgenden Tabelle sowie unter ,Zeitablaufdiagramm®, ,Beispiel einer Folgeschaltung“ und
,Beispiel eines Betriebszeitdiagramms"® auf den folgenden Seiten.

Zugewiesener Klemmenbefehl Aktion
Auf Netzbetrieb umschalten (50 HZ) SW50 Startet mit 50 Hz. I/:.-;{:]Tvé|s Weisen Sie SW50 und SW60
Auf Netzbetrieb umschalten (60 Hz) SW60 Startet mit 60 Hz, | nicht gleichzeitig zu.
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5.3 Beschreibung der Parameter

<Zeitablaufdiagramm>

*  Wenn die Motordrehzahl beim Austrudeln fast gleich bleibt:

min. 0,1s min. 0,2 s

-
Auf Netzbetrieb umschalten SW50 | , ON
Betriebsbefehl FWD | ! ON
Austrudeln-Befehl BX N l '
Netzfrequenz :
Motordrehzahl !=—a Wiederanlauf nach kurzzeitigem
\_ / i Spannungsausfall (H13)
"""""" 3 |
1 A
¢ [ T Frequenzsollwert
Busgangsfrequenz—"] Umrichter
: des Umrichters l

Umrichterstart bei
Netzfrequenz

*  Wenn die Motordrehzahl beim Austrudeln deutlich absinkt (mit aktiviertem Strombegrenzer)

min.0,1s min.0,2s
- -

Auf Netzbetrieb umschalten SW50 . N

Betriebsbefehl FWD : o |

Austrudeln-Befehl BX o |

Netzfrequenz

Motordrehzahl - Wiederanlauf nach kurzzeitigem
/ Spannungsausfall (H13)

f'\

e . . Frequenzsoliwert
:Ausgangsfrequenz--" Umrichter

+ des Umrichters l

1

‘
Umrichterstart bei Netzfrequenz

I/’i:inwéis « Stellen Sie sicher, dass mehr als 0,1 Sekunden nach dem Einschalten des Signals ,Auf Netzbetrieb
N umschalten® verstreichen, bevor ein Betriebsbefehl eingeschaltet wird.

+ Stellen Sie sicher, dass es eine Uberlappungsdauer von mehr als 0,2 Sekunden gibt, wahrend derer das Signal
+Auf Netzbetrieb umschalten® und der Betriebsbefehl eingeschaltet sind.

* Wurde ein Alarm ausgegeben oder war BX eingeschaltet, wahrend die Motorantriebsquelle von Netz auf
Umrichter umgeschaltet war, so wird der Umrichter nicht mit Netzfrequenz gestartet und bleibt ausgeschaltet.
Nachdem der Alarm zurlickgesetzt bzw. BX ausgeschaltet worden ist, wird der Betrieb mit Netzfrequenz nicht
fortgesetzt, und der Umrichter wird mit der normalen Startfrequenz gestartet.

Wenn Sie die Motorantriebsquelle von Netz auf Umrichter umschalten, schalten Sie unbedingt BX aus, bevor das
Signal ,Auf Netzbetrieb umschalten* ausgeschaltet wird.

» Schalten Sie die Motorantriebsquelle von Umrichter auf Netz um, stellen Sie den Frequenzsollwert des
Umrichters auf die vorherige Netzfrequenz oder geringfligig héher ein, und berlicksichtigen Sie dabei das
Absinken der Motordrehzahl wahrend der durch das Umschalten bedingten Austrudelzeit.

» Zu beachten ist, dass ein hoher Sto3strom erzeugt wird, wenn die Motorantriebsquelle von Umrichter auf Netz
umgeschaltet wird, da die Phase des Netzes in der Regel beim Schaltvorgang nicht zur Motordrehzahl passt.
Achten Sie darauf, dass die Spannungsversorgung und alle Peripheriegerate diesem Stof3strom standhalten
koénnen.

* Haben Sie ,Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall“ aktiviert (F14 = 3, 4 oder 5), halten Sie BX
wahrend des Netzbetriebs eingeschaltet, um zu verhindern, dass der Umrichter nach einem kurzzeitigen
Spannungsausfall einen Neustart durchfiihrt.
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5.3 Beschreibung der Parameter

<Beispiel einer Folgeschaltung>

Hauptstromkreis

[ Betriebsschalter ]

Vorwartslauf- INetz

Befehl IAustrudeIn EO, [NV~ Netz

a0 "'] 12 1ax emne @

( Normal Notschaltun

> Stopp @ g
4

Umrichter

1)
’ Hinweis 1) greeeeeiesreabararersaany \ Hinweis 2)
: 43 Notschalter i 44 :
I : Normal /Notschaltung Alarm
- Netz i : 30
i £---758 T SRR ASTSRNL
(Stopp) WV
I
| 73,3
K3
' \orx B\ (Betrieb) l \]opx oPX
Steuer- 13 \ NC2 TR
spannung
? NC3 K2
! I n
: N\ RN\ oex
| [ Jopx [ ey [ JT3 [ Jwe2 [ J0 [ JFwd [ JmC3 [ T2 [ 8%
Y | ! I | l | l l |
Betriebsbefehl Umrichterbetrieb Netzbetrieb

Anmerkung 1) Notschalter

Manueller Schalter fur den Fall, dass die Motorantriebsquelle aufgrund eines schwerwiegenden Umrichter-
problems nicht auf normalem Wege auf Netz umgeschaltet werden kann

Anmerkung 2) Istim Umrichter ein Alarm aufgetreten, wird die Motorantriebsquelle automatisch auf Netz umgeschaltet.
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5.3 Beschreibung der Parameter

<Beispiel eines Betriebszeitdiagramms>

Umschalten auf Netzbetrieb
aufgrund von Alarm-

Umrichter- 7 Netzbetrieb Umrichter- _ auslésung im Umrichter-
betrieb : betrieb ' betrieb
Betrieb : i
- 1 |
3 i i -
Stopp SN i
5 — ; 1 >
Betriebsbefehl .
0PX Lo ! L
: i | Alarm ausgeldst v
Alarm : : i !
 JU i = .,
Netzbetrieb auswéhlen - Umrichter Netz Umrichter
3 : >
Umrichter primar i :
N1 N [ |
- y . L
Verzbégerungstimer : K—L) i
T3 fiir Umrichter "'I_m"_l ‘—'lu
sekundar - 4 ' » 1
Umrichter sekundar 3 o : I—_ﬂ—]
mz LA 11 » 1
Verzdgerungstimer T1 fiir  e— e
Umschaltung auf Netzbetrieb Q I o
(Ausschaltverzégerung) : >
Vorwartslauf-Befehl : | ‘ |
A0 o { o | :
: - , » 1
Verzégerungstimer T2 fir i : [ARIN i !
Umschaltung auf Netzbetrieb i ™ I { {
(Ausschaltverzégerung) .. 1 i > 1
Auf Netzbetrieb umschalten : 3 ' :
w50 o | i 4
Austrudeln 3 { i
3 N i
BX i : I a‘ » 1
H i i) { i
Netzschaltkreis 3 : ™ <o i [T
w3 : ' i €
H Normale { i >
EEEEE— Beschleunigung 3
Umrichterausgang und ! 1 Motordrehung !
Motordrehung % \ \
Motor trudelt aus Motor trudelt aus Motor trudelt aus

+ Umrichterausgang
Austrudeln Harmonisierung

v
)

B Befehle UP (Ausgangsfrequenz erh6hen) und DOWN (Ausgangsfrequenz verringern) — UP und DOWN
(Parameterwerte = 17 und 18)

» Frequenzeinstellung: Die Einschaltung des Klemmenbefehls UP oder DOWN bewirkt, dass die Ausgangsfrequenz im
Bereich von 0 Hz bis zur Maximalfrequenz erhéht bzw.verringert wird. (L1 Parameter FO1, Wert = 7)

» PID-Befehl: Die Einschaltung des Klemmenbefehls UP oder DOWN bewirkt, dass der PID-Sollwert im Bereich von
0 bis 100 % erhdht bzw.verringert wird. (LJ Parameter J02, Wert = 3)
B Bearbeitung von Parametern zulassen — WE-KP (Parameterdaten = 19)

Die Ausschaltung des Klemmenbefehls WE-KP schiitzt Parameterwerte vor der unbeabsichtigten Anderung durch Driicken der
Tasten auf dem Bedienteil. Nur wenn dieser Klemmenbefehl eingeschaltet ist, kbnnen Sie die Parameterwerte vom Bedienteil
aus andern. (L Parameter FO0)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B PID-Regelung abbrechen — Hz/PID (Parameterwert = 20)

Die Einschaltung des Klemmenbefehls Hz/PID deaktiviert die PID-Regelung. Wurde der PID-Regler mit diesem Befehl
deaktiviert, steuert der Umrichter den Motor mit dem manuell eingestellten Frequenzsollwert an, der mithilfe einer Festfrequenz,
des Bedienteils, eines Analogeingangs usw. eingestellt wurde.

Klemmenbefehl Hz/PID Funktion
AUS PID-Regler aktivieren
EIN PID-Regler deaktivieren (manuelle Einstellungen aktivieren)

(£ Parameter JO1 bis J19, J57 bis J62)

B Umschaltung Normal-/Inversbetrieb — IVS (Parameterwert = 21)

Dieser Klemmenbefehl schaltet bei analoger Frequenzeinstellung oder PID-Prozessregelung die Steuerung der Ausgangs-
frequenz zwischen normalem (proportional zum Eingangswert) und invertiertem Betrieb um. Zur Auswahl des invertierten

Betriebs schalten Sie das Signal IVS ein.

Ausgangsfrequenz
|
Inversbetrieb

N L

T Normalbetrieb

0 10 Analogeingangsspannung¥)
- 20 Analogeingangsstrom  (mA)

=. _ Die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb ist bei Klimaanlagen sinnvoll, bei denen eine Umschaltung

"-':«_~£pp zwischen Kihlung und Heizung erforderlich ist. Im Kuhlbetrieb wird die Drehzahl des Liftermotors (Ausgangs-
frequenz des Umrichters) erhdht, um die Temperatur zu senken. Im Heizbetrieb wird die Drehzahl des Liiftermotors
(Ausgangsfrequenz des Umrichters) verringert, um die Temperatur zu senken. Diese Umschaltung wird mithilfe
dieses Klemmenbefehls IVS durchgefiihrt.

* Bei Ansteuerung des Umrichters durch externe analoge Frequenzeinstellungen
(Klemmen [12], [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion V2)):

Die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb gilt nur fir analoge Quellen zur Frequenzeinstellung (Klemmen [12], [C1]
(Funktion C1) und [C1] (Funktion V2)) bei Frequenzeinstellung 1 (FO1) und betrifft nicht die Frequenzeinstellung 2 (C30) oder die
UP/DOWN-Steuerung. Der endgiiltige Betriebszustand wird wie nachfolgend aufgefiihrt durch die Kombination aus der ,Auswahl
des Normal-/Inversbetriebs fir Frequenzeinstellung 1“ (C35) und dem Klemmenbefehl IVS bestimmt.

Werte flr C53 Klemmenbefehl IVS Aktion
0: Normaler Betrieb AUS Normal
0: Normaler Betrieb EIN Riickwarts
1: Invertierter Betrieb AUS Riickwarts
1: Invertierter Betrieb EIN Normal
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5.3 Beschreibung der Parameter

* Bei Prozessregelung mithilfe des im Umrichter integrierten PID-Prozessors:

Mithilfe des Klemmenbefehls Hz/PID (,PID-Regelung abbrechen®) kann der PID-Regler zwischen ,aktiviert* (Prozess wird durch
den PID-Prozessor gesteuert) und ,deaktiviert* (Prozess wird durch manuelle Frequenzeinstellung gesteuert) umgeschaltet
werden. In beiden Fallen wird der endgultige Betriebszustand — wie in Tabelle 5.3-8 und Tabelle 5.3-9 aufgefiihrt — durch die
Kombination von ,PID-Regler* (JO1) bzw. ,Auswahl des Normal-/Inversbetriebs fiir Frequenzeinstellung 1“ (C53) und
Klemmenbefehl IVS bestimmt.

Tabelle 5.3-8 Bei aktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl des Normal-/Inversbetriebs fiir den Ausgang des PID-Reglers (Frequenzsollwert) geschieht wie folgt:

PID-Regelung (Modus-Auswabhl) (JO1) Klemmenbefehl IVS Aktion
AUS Normal
1: Aktivieren (Normalbetrieb)
EIN Riickwarts
AUS Riickwarts
2: Aktivieren (Inversbetrieb)
EIN Normal

Tabelle 5.3-9 Bei deaktiviertem PID-Regler:
Die Auswahl des Normal-/Inversbetriebs fiir den manuellen Frequenzsollwert geschieht wie folgt:

Auswahl des Normal-/Inversbetriebs
Kl befehl IVS Akti
fiir Frequenzeinstellung 1 (C53) emmenbete on
0: Normaler Betrieb - Normal
1: Invertierter Betrieb - Rickwarts
— Bei Prozessregelung durch die im Umrichter integrierte PID-Regeleinrichtung wird IVS verwendet, um den

--.;;.i‘ﬁ"eis Ausgang des PID-Prozessors (Frequenzsollwert) zwischen ,normal“ und ,invertiert* umzuschalten, und hat keine
Auswirkungen auf die Auswahl des Normal-/Inversbetriebs der manuellen Frequenzeinstellung.

(& Parameter JO1 bis J19, J57 bis J62)

B Verriegelung - IL (Parameterwert = 22)

In einer Konfiguration mit einem im (sekundaren) Leistungsausgangskreis des Umrichters installiertem Magnetschitz (MC) ist
die Funktion zur Erkennung eines kurzzeitigen Spannungsausfalls im Umrichter mdglicherweise nicht imstande, einen
kurzzeitigen Spannungsausfall alleine fehlerfrei zu erfassen. Durch die Verwendung eines Digitalsignaleingangs mit dem
Verriegelungsbefehl IL wird eine fehlerfreie Erfassung sichergestellt. () Parameter F14)

Klemmenbefehl IL Bedeutung

AUS Es fand kein kurzzeitiger Spannungsausfall statt.

Es fand ein kurzzeitiger Spannungsausfall statt. (Wiederanlauf nach

EIN
kurzzeitigem Spannungsausfall aktiviert)

B Drehmomentregelung abbrechen — Hz/TRQ (Parameterwert = 23)

Bei aktivierter Drehmomentregelung (H18 = 2 oder 3) koénnen Sie durch Zuweisung des Klemmenbefehls Hz/TRQ
(Drehmomentregelung abbrechen) an eine der Universal-Digitaleingangsklemmen (Wert = 23) zwischen Drehzahlregelung und
Drehmomentregelung umschalten.

Signal Drehmomentregelung abbrechen .
Betrieb
Hz/TRQ emne
EIN Drehmomentregelung abbrechen (Drehzahlregelung aktivieren)
AUS Drehmomentregelung aktivieren

Bl Betrieb liber Verbindung auswéhlen (RS-485, BUS-Option) — LE (Parameterwert = 24)

Die Einschaltung des Klemmenbefehls LE weist den Ulber die RS-485- Kommunikationsverbindung (H30) oder Uber die
Feldbusoption (y98) eingehenden Frequenzeinstellungen oder Betriebsbefehlen Prioritaten zu. Die Nichtzuweisung von LE ist
funktionsidentisch mit der Einschaltung von LE. (EJ Parameter F30 und y98)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Universal-Digitaleingang (DI) — U-DI (Parameterwert = 25)

Durch die Zuweisung des Parameters Universal-Digitaleingang (DI) U-DI an Digitaleingangsklemmen kénnen Signale von
Peripheriegeraten, die an diese Klemmen angeschlossen sind, von einer (ibergeordneten Steuerung uber RS-485- oder
Feldbus-Kommunikation Gberwacht werden. Die dem Signal U-DI zugewiesenen Klemmen werden nur Uberwacht und steuern
den Umrichter nicht.

L] Einzelheiten Uber den Zugriff auf den Universal-Digitaleingang (DI) Uber die RS-485- oder die Feldbus-Kommunikations-

verbindung finden Sie in der betreffenden Bedienungsanleitung.

B Automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors beim Start auswahlen — STM (Parameterwert = 26)
Dieser digitale Klemmenbefehl bestimmt zu Beginn des Betriebs, ob nach der Leerlaufdrehzahl des Motors gesucht und die
Synchronisierung mit dieser hergestellt werden soll. (L Parameter H09)

B Zwangsstopp — STOP (Parameterwert = 30)

Die Abschaltung dieses Klemmenbefehls STOP bewirkt, dass der Motor anhand der H56-Werte (Verzdgerungszeit bis zum
Zwangsstopp) bis zum Stopp abgebremst wird. Nach dem Stopp des Motors wechselt der Umrichter in den Alarmstatus, und der
Alarm £~5 wird angezeigt. (LJ Parameter F07)

B Vorerregung — EXITE (Parameterwert = 32)

Die Einschaltung des Klemmenbefehls bewirkt die Aktivierung der Vorerregungsfunktion. Selbst wenn dieser Vorerregungs-
befehl nicht zugewiesen wird, bewirkt die Einstellung von H85 (Vorerregungszeit) auf einen anderen Wert als ,0,00%, dass der
Umrichter nach dem Einschalten des Motors automatisch die Vorerregung startet. (Dies gilt ausschlieRlich fir Umrichter unter
Vektorregelung mit Drehzahlsensor.) (EJ Parameter H84 und H85)

B PID-Integral- und Differenzialterme zuriicksetzen — PID-RST (Parameterwert = 33)
Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls PID-RST setzt die Integral- und Differenzialanteile des PID-Prozessors zuruck.
(3 Parameter JO1 bis J19, J23, J24, J57 bis J62)

B PID-Integralanteil halten — PID-HLD (Parameterwert = 34)
Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls PID-HLD halt den Integralanteil des PID-Prozessors.

(L2 Parameter JO1 bis J19, J23, J24, J57 bis J62)

B Lokale Bedienung (Bedienteil) auswahlen — LOC (Parameterwert = 35)

Dieser Klemmenbefehl LOC schaltet die Quellen der Betriebsbefehle und Frequenzeinstellungen zwischen Fernsteuerung und
lokaler Steuerung um.

L] Einzelheiten zum Umschalten zwischen Fernsteuermodus und lokalem Steuermodus finden Sie in Kapitel 3, Abschnitt

3.3.7 ,Remote and local modes* (Fern- und Lokalmodi).

B Positionsregelungssignale — LS, S/R, SPRM und RTN (Parameterwerte = 42 bis 45)

(&2 Parameter J73 bis J88)

B Uberlaststopp aktivieren — OLS (Parameterwert = 46)
Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird die Uberlaststoppfunktion aktiviert; wird er ausgeschaltet, ist die Funktion
deaktiviert. Wenn kein OLS zugewiesen ist, ist die Funktion aktiviert. (L Parameter J63 bis J67)
B Servo-Lock-Befehl — LOCK (Parameterwert = 47)
Durch Einschalten dieses Klemmenbefehls wird der Servo-Lock-Befehl aktiviert; wird er ausgeschaltet, ist der Befehl deaktiviert.
(& Parameter J97 bis J99)
B Impulsfolgen-Eingang — PIN (nur fiir Klemme X5 (E05)) (Parameterwert = 48), Impulsfolgen-Zeichen — SIGN
(alle Klemmen auBer X5 (E05)) (Parameterwert = 49)

Wenn PIN der Digitaleingangsklemme [X5] zugewiesen wird, wird die Frequenzeinstellung Uber den Impulsfolgen-Eingang
aktiviert. Wenn Sie SIGN einer der Digitaleingangsklemmen (auRer [X5]) zuweisen, wird die Polaritat der Frequenzeinstellung
Uber den Impulsfolgen-Eingang festgelegt. (Ld Parameter FO1)
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5.3 Beschreibung der Parameter

Bl Batterie-/USV-Betrieb — BATRY/UPS (Parameterwert = 59)

Bei Unterspannung kann kann der Motor Uiber Batterie/USV angetrieben werden. Mithilfe dieser Funktion kénnen zum Beispiel
Fahrgaste aus einem Fahrstuhl befreit werden, der wegen eines Stromausfalls zwischen zwei Stockwerken anhalt.

FRENIC-Ace-Modelle verfugen Uber zwei Betriebsarten, die in Abhangigkeit von der Umrichterleistung selektiv verwendet
werden.

Wenn BATRY/UPS der Digitaleingangsklemme zugewiesen ist, lauft der Betrieb unabhangig von der F14-Einstellung genauso
ab wie mit F14 = 0, und der Umrichter schaltet sofort ab.

Wenn BATRY/UPS eingeschaltet ist, wird der Phasenausfallschutz unabhangig von der Einstellung von Bit 1 unter Parameter
H98 ungiiltig.

Der Batterie-/USV-Betrieb ist in Batteriebetrieb und USV-Betrieb aufgeteilt. Beim Batteriebetrieb wird angenommen, dass die
Batterie als Hauptspannungsquelle dient und die USV als Quelle fir die Steuerspannung. Bitte beachten Sie, dass je nach
Umrichterleistung der Batteriebetrieb und der USV-Betrieb bei bestimmten Modellen eventuell nicht méglich sind.

p—

"‘?ﬁinweis (1)  Verbinden Sie die Batterie-Stromversorgung vor dem Einschalten oder gleichzeitig mit dem Einschalten des
S

Signals BATRY/UPS.

(2) Zwischen dem Einschalten des Signals BATRY/UPS und MC2 (und Beginn der Stromversorgung mit der
Batterie) und dem Zustand, in dem der Batteriebetrieb mdglich ist, vergeht die Verzégerungszeit T1 + T2,
die im abgebildeten ,Zeitablaufdiagramm® angegeben ist.

(3) Schalten Sie das Signal BATRY/UPS nicht ein, wenn die Spannung gleich oder hoher als der angegebene
Unterspannungspegel ist (bevor nach dem Spannungsausfall [ // angezeigt wird). Wenn das Signal
BATRY/UPS mit einer Spannung eingeschaltet wird, die gleich oder hoher als der angegebene Unter-

spannungspegel ist (dem angegebenen Wert), bleibt der Kurzschlusszustand fur Ladewiderstand 73X aktiv.

(4) Wahrend des Batteriebetriebs darf die Anwendung nicht mit schweren Lasten betrieben werden. Operieren
Sie im Leerlauf oder mit Bremslast.
(Uber die Batteriespannung kann kein ausreichendes Drehmoment erzielt werden, und der Motor kann in
diesem Fall zum Stillstand kommen.)

(5) Betreiben Sie den Motor bei niedriger Drehzahl, und achten Sie auf die Batteriekapazitat.
Wenn erhdéhte Spannung zugefiihrt wird (z. B. 300-V-Gleichspannung mit 200-V-Umrichtern oder 600-V-
Gleichspannung mit 400-V-Umrichtern), fiihren Sie den Betrieb normal ohne Batterie aus.

(6) Im Normalbetrieb muss das Signal BATRY/UPS ausgeschaltet sein. Wenn die Netzversorgung
eingeschaltet wird, wahrend das Signal BATRY/UPS anliegt, bleibt 73X eingeschaltet, und die
Gleichrichterdiode wird beschadigt.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B USV-Betrieb (verfiigbar bei den Modellen FRN0115E2HM-2[] / FRNOOS5E2M -41] / FRN0012E2M-7[] oder niedriger)

Wenn dieser Klemmenbefehl eingeschaltet ist, wird der Unterspannungsschutz deaktiviert. In diesem Fall kann der Motor von
einem Umrichter mit Unterspannungszustand mit USV-Spannung betrieben werden.

Auch die Parameter kdnnen im USV-Betrieb eingestellt werden. Beachten Sie jedoch bitte Folgendes.

Wenn die Stromversorgung ausgeschaltet wird, wéahrend der Umrichter Daten in den Speicher schreibt, kann der Alarm £~ /
= _-

oder -~ ausgeldst werden. In diesem Fall werden durch die Einstellung von HO3 auf den Wert ,1“ die Parameterwerte
initialisiert.

Zugehorige Parameter: Wertebereich

H111 : USV-Betriebspegel 120 bis 220 V DC: (200-V-Serie), 240 bis 440 V DC: (400-V-Serie)

_—

/,—, . Voraussetzungen fiir den USV-Betrieb
((Hinweis.
—

Klemmenfunktion BATRY/UPS (Wert = 59) kann jedem Digitaleingang zugewiesen werden.

Wie in Abbildung 5.3-5 gezeigt, wird die Spannung von der USV in den Hauptstromkreis (L1/R-L3/T oder
L2/S-L3/T) gespeist.

Der erforderliche Spannungspegel variiert in Abhangigkeit von der Betriebsdrehzahl und der Last.

Die Klemme, der BATRY/UPS (Wert = 59) zugewiesen ist, muss gleichzeitig mit MC2 eingeschaltet werden.

73X

- MC1 RST;
A S
ey e -
MC2 |
T |i
Usy
- |

Abbildung 5.3-5 Schaltungsbeispiel
(FRNO115E2M-2 oder niedriger, FRNO85E2M-4[1 oder niedriger, FRNOO12E2M-7] oder niedriger)

111



5.3 Beschreibung der Parameter

USV-Betrieb (wenn BATRY/UPS = EIN)

(1)
)
@)

(4)

Der Umrichter kann den Motor ab dem in H111 angegebenen Spannungspegel ansteuern.
Das Signal RDY (Umrichter betriebsbereit) wird zwangsabgeschaltet.

Die Schaltung des Ladewiderstands wird nach der Verzdgerungszeit T1 (0,2 s) kurzgeschlossen (73X = ON). Die
Verzbdgerungszeit beginnt, wenn die Klemme BATRY/UPS eingeschaltet wird und die Zwischenkreisspannung den
USV-Betriebspegel (mit H111 angegeben) Uberschritten hat. Darliber hinaus wird nach der Verzdégerungszeit T2
(max. 0,1 s) der USV-Betrieb gestartet. Die T1-Spezifikationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Wahrend des USV-Betriebs kann der Umrichter den Motor ansteuern.

Beschleunigung/Verzdgerung nach S-Kurve wird ungliltig.

FRNO115E2M-21 oder niedriger
Bedingung flir Spannungsversorgung FRNOO8S85E2M-4[1 oder niedriger
FRNOO12E2M-701 oder niedriger

Erforderliche Zeit fiir das Einschalten der Steuerstromversorgung, Umschalten auf T1=0,2s
Batteriestromversorgung und anschlieRende Kurzschlussschaltung am Lade-
widerstand (73X)

Erforderliche Zeit beim Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls bei
eingeschalteter Steuerstromversorgung fiir das Umschalten auf Batteriestrom-
versorgung und anschlieBende Kurzschlussschaltung am Ladewiderstand (73X)

Netzspannung SEEIR
MCT I
BATRYUPS
MC2
73X
Batters
Spannungsversorgung > o
T T2 USV-Betrieb
- aktivierter Beseich

ROY mmrramm

Zwischenkresspannung Ede
-

Schwellenmwent
far Unterspannung

M111: USV-Betrebsbereich

-
Drehzahimesswert

» SKurve Beschi/Verzog, Deaktivien
Frequenzsollwert

0
Betriebsbefeh T

Abbildung 5.3-6 Zeitablaufdiagramm fiir den USV-Betrieb
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Batteriebetrieb (verfiigbar bei den Modellen FRNO08SE2M-2[1 oder hher, FRNOO59E2M-4 [1 oder hoher)

Wenn dieser Klemmenbefehl eingeschaltet ist, wird der Unterspannungsschutz deaktiviert. In diesem Fall kann der Motor von
einem Umrichter im Unterspannungszustand mit Batteriespannung betrieben werden.

Darliber hinaus wird auch die Ausfallerkennung der Netzspannungsversorgung unabhangig von der Einstellung in H72 ungiiltig.

- . Voraussetzungen fiir den Batteriebetrieb
Hinweis.
Klemmenfunktion BATRY/UPS (Wert = 59) kann jedem Digitaleingang zugewiesen werden.

Wie in Abbildung 5.3-7 und Abbildung 5.3-8 gezeigt, wird die Zwischenkreisspannung von der Batterie in den
Hauptstromkreis (L1/R-L3/T oder L2/S-L3/T) gespeist.

Die angegebene Spannung (sinusférmige Wellenform oder Gleichspannung) wird dem Hilfsspannungsanschluss
(RO-TO) zugefiihrt.

Bei dem Modell FRNO203E2M-4] oder héher, legen Sie die angegebene Spannung (sinusférmige Wellenform) an
die Hilfsstromversorgung Lifter (R1-T1) an (siehe Abbildung 5.3-9), und andern Sie den Schaltanschluss fiir die
Lufterversorgung gemaf Abbildung 5.3-10, um den Batteriebetrieb auszufiihren.

Die Klemme, der BATRY/UPS (Wert = 59) zugewiesen ist, muss gleichzeitig mit MC2 eingeschaltet werden.

MC! RST,

Span

i

o : -
-~ < .
MC2 N-) !

— o - Umnichter

Battedie t/-—- ’ :
tl BAT Rv! .
usv RO.TD ' Steverstromkres !
usw. v '

Abbildung 5.3-7 Schaltungsbeispiel
(FRNO115E2M-2 oder niedriger, FRNO168E2M-4] oder niedriger)

= S
| |

MC1 R,S.Ti |
-.—nt N . M
< | Wandler ‘| EdC '
s N(-) Umrich I
«N(- richter
e |
Batterie t/— I .

| BATRY
Steverstromireis

ROIO
usv

|
USW, R1 ‘T L i [l, (e xmmnmxm;:] I

CN R (o)

Ernptelurm

roenaora] Warws doe Kinemerven BT e TEnichi | Wenn doe Kiemee K1, T1 verwanded
Ve vermendet weiden wird (Hatteriebe et

Abbildung 5.3-9 Schaltung der Lufterspannungsversorgung
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5.3 Beschreibung der Parameter

Batteriebetrieb (wenn BATRY/UPS = EIN)

(1)
)
@)
(4)

®)
(6)

Unterspannungsschutz (LU) schaltet in den Inaktiv-Status.
Der Motor kann auch im Unterspannungszustand von einem Umrichter betrieben werden.
Das Betriebsbereit-Signal RDY wird abgeschaltet.

Die Schaltung des Ladewiderstands wird nach der Verzogerungszeit T1, die nach Einschalten des Klemmensignals
BATRY/UPS beginnt, kurzgeschlossen (73X = EIN). Darliber hinaus wird nach der Verzégerungszeit T2 (max. 0,1 s) der
Batteriebetrieb gestartet. Die T1-Spezifikationen finden Sie in Tabelle 5.3-10 auf der folgenden Seite.

Netzspannung BRI
MCT ——
BATRY
MC2
73X -
Batterie
SPAINNUNGSIVrSOIgUNg

Batteriebetrieb

T T2 - aktivierter Bereich
1 Sek, oder mehr
L (I
RDY mmurmmm

Zwischenkresspannung Ed¢
.

Schwellenwert
fur Unterspannung

US""E"""b‘l"‘:*"" S¥urve Beschl/Verzog Dealzivien
Frequenzsoliwert

0
Betriebsbefehl

[

Abbildung 5.3-10 Zeitablaufdiagramm flir den Batteriebetrieb

Tabelle 5.3-10

FRNOOSSE2M-2[1 oder héher

Bedingung fiir Spannungsversorgun
9ung P g gung FRNOO59E2M-4[1 oder héher

Erforderliche Zeit fiir das Einschalten der Steuerstromversorgung, Umschalten T1=500s
auf Batteriestromversorgung und anschlieende Kurzschlussschaltung am
Ladewiderstand (73X)

Erforderliche Zeit beim Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls bei
eingeschalteter Steuerstromversorgung fiir das Umschalten auf Batteriestrom-
versorgung und anschlieBende Kurzschlussschaltung am Ladewiderstand (73X)

Beschleunigung/Verzégerung nach S-Kurve wird ungliltig.
Die mdgliche Drehzahl wahrend des Batteriebetriebs errechnet sich aus folgender Gleichung:
Batteriespannung — 5[v]

Frequenzeinstellung < x Eckfrequenz (F04) x k
d g V2 x Eckfrequenzspannung (FO5) g (FO4)

Hierbei gilt Folgendes:

Batteriespannung : 24 V DC oder héher (200-V-Umrichter)
48 V DC oder hoher (400-V-Umrichter)

Nennfrequenz ;. F04
Nennspannung : FO05 (Nennspannung des Motors (V))
K . Sicherheitsfaktor (unter 1, ca. 0,8)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Drehmomentverhiltnis 1, 2 auswidhlen — TB1, TB2 (Parameterwerte = 61, 62)

Durch die Kombination von EIN/AUS-Zustanden der Digitaleingangssignale TB1 und TB2 wird eine von 3 verschiedenen Dreh-
momentverhaltnis-Stufen ausgewahlt, die zuvor durch die 3 Parameter H155 bis H157 definiert wurden (Drehmomentverhaltnis-
Stufe 1, 2 oder 3). Anderungen wéhrend des Antriebs sind ungiiltig. (£2 Parameter H154 bis H162)

Eingangssignale

Auszuwahlendes Drehmomentverhaltnis
B2 TB1

AUS AUS Drehmomentverhaltnis deaktivieren

H155 Drehmomentverhaltnis-Stufe 1

H156 Drehmomentverhaltnis-Stufe 2

H157 Drehmomentverhaltnis-Stufe 3

B Drehmomentverhiltnis halten — H-TB (Parameterwert = 63)

Wird dieser Klemmenbefehl eingeschaltet, wird ein Haltebefehl fur das Drehmomentverhaltnis aktiviert. Dieser Befehl dient dazu,
die Uber einen Analogeingang bereitgestellten Drehmomentverhaltnis-Werte beizubehalten. (J Parameter H154 bis H162)

B Bremse uberprifen — BRKE (Parameterwert = 65)

Stimmt der Status des Bremssignals BRKS wéhrend des Umrichterbetriebs nicht mit dem Status des Bremsuberprifungssignals
BRKE (berein, 16st der Umrichter mit £/-5 einen Alarm-Stoppzustand aus.

Dieses Signal wird als Ruckfiuihrungssignal fir das Bremssignal BRKS verwendet. Wenn die mechanische Bremse aulRer Betrieb
ist, fihrt dies zur Alarm-Abschaltung des Umrichters und somit zum Aktivieren der mechanischen Bremse. Die Ansprech-
verzogerungszeit fir BRKS und BRKE kann mit H180: Bremsreaktionszeit eingestellt werden. (L Parameter J68 bis J96, H180)

B Liniengeschwindigkeitsregelung abbrechen — Hz/LSC (Parameterwert = 70)

Durch Einschalten von Hz/LSC wird die Liniengeschwindigkeitsregelung deaktiviert. Damit wird die Frequenzkompensation des
Pl-Betriebs deaktiviert, sodass die VergrofRerung der Aufwickelrolle und Erhéhung der Aufwickelgeschwindigkeit nicht kompen-
siert wird.

Verwenden Sie dieses Signal, um die Regelung vorubergehend aufzuheben (z. B. zur Behebung eines Fadenbruchs).
(L2 Parameter d41)

Hz/LSC Funktion
AUS Liniengeschwindigkeitsregelung aktivieren (in Abhangigkeit von der d41-Einstellung)
EIN Liniengeschwindigkeitsregelung abbrechen (U/f-Regelung ohne Kompensation des zunehmenden
Aufwickelrollendurchmessers)

B Frequenz der Liniengeschwindigkeitsregelung im Speicher halten — LSC-HLD (Parameterwert = 71)

Wenn LSC/HLD bei Liniengeschwindigkeitsregelung eingeschaltet ist, wird die aktuelle Frequenzeinstellung beim Stoppen des
Umrichters (einschlieBlich Auftreten eines Alarms und eines Austrudeln-Befehls) bzw. beim Ausschalten von Hz/LSC im
Speicher gespeichert, wobei eine Kompensation fir den zunehmenden Aufwickelrollendurchmesser stattfindet. Beim
Wiederanlauf wird die gespeicherte Frequenzeinstellung angewandt, und der Umrichter halt die Liniengeschwindigkeit konstant.
(£ Parameter d41)

LSC-HLD Funktion

AUS Deaktivieren (Kein Speichern)

Aktivieren (Speichern der Frequenzeinstellung und Kompensation der Zunahme beim

EIN
Aufwickelrollendurchmesser)

B Betriebsdauer des mit Netzstrom betriebenen Motors 1, 2 zihlen - CRUN-M1 und CRUN-M2
(Parameterwerte = 72, 73)

Mit diesen beiden Klemmenbefehlen kann der Umrichter die Gesamtbetriebsdauer der Motoren 1 und 2 zahlen, selbst wenn
diese im Netzbetrieb (statt im Umrichterbetrieb) laufen.

Wenn CRUN-M1 oder CRUM-M2 eingeschaltet ist, erfasst der Umrichter, dass Motor 1 bzw. Motor 2 im Netzbetrieb ist und zahit
die Betriebsdauer des entsprechenden Motors. (J Parameter H44, H94)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Droop-Regelung auswéhlen — DROOP (Parameterwert = 76)

Uber diesen Klemmenbefehl wird die Droop-Regelung aktiviert bzw. deaktiviert.

Klemmenbefehl DROOP Droop-Regelung
EIN Aktivieren
AUS Deaktivieren

(& Parameter H28)

B Drehzahlregelungsparameter 1, 2 auswahlen — MPRM1, MPRM2 (Parameterwerte = 78, 79)
Durch die Kombination der EIN/AUS-Zustande der Digitaleingangssignale MPRM1 und MPRM2 wird einer von 4 verschiedenen
Parametersatzen zur Drehzahlregelung fir die Vektorregelung mit Drehzahlsensor ausgewahlt. (L1 Parameter dO1 bis d08)
B Benutzerdefinierte Logik deaktivieren — CLC (Parameterwert = 80),
Alle Timer der benutzerdefinierten Logik zuriicksetzen — CLTC (Parameterwert = 81)
Der Klemmenbefehl CLC stoppt die Operationen der benutzerdefinierten Logik. Der Klemmenbefehl CLTC I6scht alle Timer der
benutzerdefinierten Logik. (EJ Parameter U-Codes)
B Automatische Verzogerung (Anti-regenerative Control) deaktivieren — AR-CCL (Parameterwert = 82)
Durch Einschalten des Klemmenbefehls AR-CCL wird die automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) deaktiviert.
(& Parameter H69)
B Mehrstufiger PID-Befehl 1 — PID-SS1, PID-SS2 (Parameterwerte = 171,172)
Mit PID-SS1 und PID-SS2 kénnen 4 verschiedene PID-Sollwerte ausgewahlt werden. (EJ Parameter J136 bis J138)

B Vorwartslauf — FWD (Parameterwert = 98)

Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird der Motor in Vorwartsrichtung angetrieben. Bei Ausschaltung verlangsamt
sich der Motor, bis er zum Stillstand kommt.

Der Klemmenbefehl FWD kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

B Riickwartslauf — REV (Parameterwert = 99)

Durch das Einschalten des Klemmenbefehls REV wird der Motor in Rickwartsrichtung angetrieben. Das Ausschalten verzdgert
den Motor bis zum Stopp.

Der Klemmenbefehl REV kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

CTipp

B Keine Funktion zugewiesen — NONE (Parameterwert = 100)

Ermdglicht den Umrichterbetrieb ohne Einwirkung von EIN/AUS-Signalen. Dieser Parameter wird verwendet, wenn ein Signal mit
benutzerdefinierter Logik von auRen zugefihrt wird oder um eine Klemmenfunktion voriibergehend zu deaktivieren.

E10 bis E15 Beschleunigungszeit 2 bis 4, Verzogerungszeit 2 bis 4 (Siehe F07)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO7.

E16, E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb), 2 (Bremsung) (Siehe F40)

Die Einstellungen fiir Drehmomentbegrenzer 2 (Antrieb) und 2 (Bremsung) finden Sie in der Beschreibung zu F40.
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5.3 Beschreibung der Parameter

E20 bis E21 Funktion der Klemmen [Y1] und [Y2]
E27 Funktion der Klemmen [30A/B/C] (Relaisausgang)

Mit E20, E21 und E27 werden Ausgangssignale den universell verwendbaren, programmierbaren Ausgangsklemmen [Y1], [Y2]
und [30A/B/C] zugewiesen. Mit diesen Parametern kann auch zwischen normaler und negativer Logik umgeschaltet werden, um
zu definieren, wie der Umrichter den Ein- bzw. Aus-Zustand an den einzelnen Klemmen interpretiert. Die Werkseinstellung ist die
normale Logik ,Aktiv-Ein*“.

Die Anschlussklemmen [Y1] und [Y2] sind Transistorausgange und die Anschlussklemmen [30A/B/C] sind Kontaktausgange. In
normaler Logik wird beim Auftreten eines Alarms das Relais aktiviert, sodass [30A] und [30C] geschlossen und [30B] und [30C]
geoffnet werden. In negativer Logik wird beim Auftreten eines Alarms das Relais deaktiviert, sodass [30A] und [30C] getffnet und
[30B] und [30C] geschlossen werden. Dies kann bei der Realisierung von eigensicheren Stromversorgungssystemen zweck-
maRig sein.

—

'Z'Tf;ltiinweis » Wird negative Logik angewandt, ist das Ausgangssignal AUS (aktiv), wahrend der Umrichter ausgeschaltet ist.

N Um dadurch ausgeldste Fehlfunktionen der Anlage zu verhindern, verriegeln Sie diese Signale gegeneinander,
um sie bei Verwendung einer externen Stromversorgung im eingeschalteten Zustand zu halten. Des Weiteren
kann die Giiltigkeit dieser Ausgangssignale firr etwa 1,5 Sekunden (fur 22 kW oder weniger) oder 3 Sekunden
(fir 30 kW oder mehr) nach dem Einschalten nicht garantiert werden. Daher missen Sie einen solchen Mecha-
nismus einrichten, der die Signale wahrend des Ubergangszeitraums maskiert.

« Bei den Klemmen [30A/B/C] werden mechanische Kontakte verwendet. Sie sind nicht fur haufige
Ein/Aus-Schaltvorgange ausgelegt. Ist ein haufiges Ein-/Ausschalten zu erwarten (zum Beispiel mit ,Frequenz-
sollwert erreicht“-Signal), verwenden Sie stattdessen die Transistorausgange [Y1] und [Y2].

Die Lebensdauer eines Relais betragt bei einsekiindigem Ein- und Ausschalten ca. 200.000 Schaltzyklen. Ist ein
haufiges Ein-/Ausschalten der Signale zu erwarten, verwenden Sie stattdessen die Klemmen [Y1] und [Y2] als
Ausgange.

In den Tabellen auf den folgenden Seiten sind Funktionen aufgeflhrt, die den Klemmen [Y1], [Y2] und [30A/B/C] zugewiesen
werden kénnen. Die Beschreibungen sind grundsatzlich in der numerischen Reihenfolge der zugewiesenen Werte angeordnet.
Zugehorige Signale sind zusammen beschrieben. Die Parameter oder Signale entnehmen Sie gegebenenfalls der Spalte
+Zugehorige Parameter/Signale (Werte)".

Erlauterungen der einzelnen Funktionen sind fiir die normale Logik ,Aktiv-Ein“ angegeben.

Werte Regelungsmodus Zugehédrige
Zugewiesener Klemmenbefehl Symbol U/f PG M M pMm | Parameter/Signale
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Wert
uf | cv | TC | sLv (Werte)
0 1000 Umrichter in Betrieb RUN J J J J J —
1 1001 Frequenz (Drehzahl) erreicht FAR J J J N J E30
2 1002 Frequenz (Drehzahl) erkannt FDT J J J J J E31, E32
3 1003 Unterspannung erkannt (Umrichter LU J J J J J _
gestoppt)
4 1004 Drehmomentrichtung erkannt B/D J J J J J —
5 1005 Umrichter-Ausgangsbegrenzung 0L J J J J J —

6 1006 Automg.tlscher Wiederanlauf nach \PE J J J J J F14
kurzzeitigem Spannungsausfall -

7 1007 Motoruberlast-Frihwarnung oL J J J J J E34, F10, F12
8 1008 Bedienteilbetrieb aktiviert KP J J J J J —
10 1010 Umrichter betriebsbereit RDY J J J J J —

Magnetschitz an den Eingangs-

15 1015 spannungsleitungen schalten AX J J J J J -

16 1016 Musterbetriebsstufen-Ubergang TU J J J N J

17 1017 Musterbetriebszyklus abgeschlossen TO J J J N J

18 1018 Musterbetriebsstufe 1 STG1 J J J N J C21 bis C28
19 1019 Musterbetriebsstufe 2 STG2 J J J N J

20 1020 Musterbetriebsstufe 4 STG4 J J J N J

21 1021 Frequenz (Drehzahl) 2 erreicht FAR2 J J J N J E29

22 1022 X‘j;ii‘;ti;’:‘;czh::g IoL2 J J J J J oL (5)
25 1025 Kuhlerlifter in Betrieb FAN J J J J J Ho6

26 1026 | Auto-Reset TRY J J J J J HO04, HO5
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Werte Regelungsmodus Zugehbrige
Zugewiesener Klemmenbefehl Symbol Uk PG M M pMm | Parameter/Signale
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Usf Y TC SLv (Werte)
27 1027 Universal-Digitalausgang (DO) U-DO J J J J J —
28 1028 ELUhf:kw;:)neurzg fir Uberhitzung des OH J J J J J _
29 1029 Synchronisation abgeschlossen SY N J J N N d71 bis d78
30 1030 Lebensdaueralarm LIFE J J J J J H42
31 1031 Frequenz (Drehzahl) 2 erkannt FDT2 J J J J J E32, E36
33 1033 Sollwertesignalausfall erkannt REF OFF J J J N J E65
35 1035 Umrichterausgang ein RUN 2 J J J J J RUN (0)
36 1036 Uberlastvermeidung OLP J J J N J H70
37 1037 Strom erkannt ID J J J J J
38 1038 | Strom erkannt 2 ID2 J J J J J E34, E35, E37,
39 1039 | Strom erkannt 3 ID3 J J J J J E38, E55, E56
41 1041 Niedrigstrompegel erkannt IDL J J J J J
42 1042 Alarm unter PID-Regelung PID-ALM J J J N J J11 bis J13
43 1043 Unter PID-Regelung PID-CTL J J J N J Jo1
44 1044 Bei Sleep-Modus des PID-Reglers PID-STP J J J N J J08, J09
45 1045 Geringes Drehmoment erkannt U-TL J J J J J
46 1046 Drehmoment erkannt 1 TD1 J J J J J E78 bis E81
47 1047 Drehmoment erkannt 2 TD2 J J J J J
48 1048 Motor 1 ausgewahlt SWM1 J J J J J
49 1049 Motor 2 ausgewahlt SWM2 J J J J J N
52 1052 | Vorlauf FRUN J J J J J —
53 1053 Ricklauf RRUN J J J J J —
54 1054 | Im ferngesteuerten Modus RMT J J J J J (Siehg ';‘t’;)cmm
56 1056 Thermistor hat Motoriiberhitzung erkannt THM J J J J J H26, H27
57 1057 Bremssteuerung BRKS J J J N N J68 bis J72
58 1058 Frequenz (Drehzahl) 3 erkannt FDT3 J J J J J E32, E54
Leitungsdefekt-Erkennung an Klemme

59 1089 | S (Fgunktion on 9 C10FF J J J J J -
70 1070 Drehzahl giiltig DNZS N J J J J F25, F38
71 1071 Drehzahlabstimmung DSAG N J J N J d21, d22
72 1072 Frequenz (Drehzahl) 3 erreicht FAR3 J J J N J E30
76 1076 PG-Fehler erkannt PG-ERR N J J J N d21 bis d23
77 1077 Niedrige Zwischenkreisspannung erkannt U-EDC J J J J J E76
79 1079 zz;::;a‘;izt’:fgl:" kurzzeitigem IPF2 J J J J J F14, F15
80 1080 Alarm bei Uberfahren der Stoppposition oT J
81 1081 Positionierung lauft TO N J N N N
82 1082 | Positionierung abgeschlossen PSET N J J N N J73 bis J88
83 1083 Lrgz:lslze:if:tlef:r aktuelle Position POF N J N N N
84 1084 Wartungstimer-Zahlung MNT J J J J J H44, H78, H79
87 1087 Frequenz erreicht und Frequenz erkannt FARFDT J J J N J E30, E31, E32
90 1090 | Alarminhalt 1 AL8 J J J J J
91 1091 Alarminhalt 2 AL2 J J J J J
92 1092 | Alarminhalt 4 AL4 J J J J J B
93 1093 | Alarminhalt 8 AL8 J J J J J
98 1098 Leichter Alarm L-ALM J J J J J H81, H82
99 1099 Alarmausgang (fir jeden Alarm) ALM J J J J J —
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Werte Regelungsmodus Zugehbrige
Zugewiesener Klemmenbefehl Symbol Uk PG M M pMm | Parameter/Signale
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus Wert
urf CLv TC SLV (Werte)
101 1101 EN-Stromkreisfehler erkannt DECF J J J J J
102 1102 EN-Klemmeneingang AUS ENOFF J J J J J
105 1105 Bremstransistor beschadigt DBAL J J J J J H98
111 1111 Benutzerde-flmerte Logik, cLO1 J J J J J
Ausgangssignal 1
112 1112 Benutzerde-flmerte Logik, cLO2 J J J J J
Ausgangssignal 2
113 1113 Benutzerde-flmerte Logik, cLO3 J J J J J
Ausgangssignal 3 U71 bis U75,
ini i U81 bis U90
114 1114 Benutzerde-flmerte Logik, cLO4 J J J J J
Ausgangssignal 4
115 1115 Benutzerde-flmerte Logik, CLO5 J J J J J
Ausgangssignal 5
116 1116 Benutzerdefinierte Logik, CLO6 J J J J J
bis 120 | bis 1120 | Ausgangssignal 6 bis 10 bis CLO10
. Den mit ,—" gekennzeichneten Funktionen in der Spalte ,Aktiv-Aus® kann kein Befehl in negativer Logik
((Hinweis. . .
SN (Aktiv-Aus) zugewiesen werden.

B Umrichter in Betrieb — RUN (Parameterwert = 0), Umrichterausgang ein — RUN2 (Parameterwert = 35)

Diese Ausgangssignale teilen dem externen Gerat mit, dass der Umrichter mit der Startfrequenz oder einer héheren Frequenz
lauft. Sind sie in negativer Logik (Aktiv-Aus) zugewiesen, kénnen diese Signale verwendet werden, um den Status ,Umrichter
gestoppt” mitzuteilen.

Ausgangssignal Grundfunktion Anmerkungen
RUN Diese Signale werden eingeschaltet, wenn der Umrichter Wird sogar bei Gleichstrombremsung
in Betrieb ist. Unter U/f-Regelung: Diese Signale werden abgeschaltet.
eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters
die Startfrequenz Ubersteigt, und werden ausgeschaltet, Wird sogar bei Gleichstrombremsung,
RUN2 wenn sie unter die Stoppfrequenz fallen. Das Signal RUN Vorerregung, Nulldrehzahlregelung
kann auch als ,Drehzahl giiltig“-Signal verwendet werden. eingeschaltet.

B Frequenz (Drehzahl) erreicht — FAR (Parameterwert = 1),
Frequenz (Drehzahl) erreicht 3 — FAR3 (Parameterwert = 72)

Diese Ausgangssignale werden eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz (erkannte Drehzahl) und dem
Frequenzsollwert (Drehzahlsollwert) in den durch E30 angegebenen Bereich der Hysteresebreite fir ,Frequenz erreicht® gelangt.
(& Parameter E30)

B Frequenz (Drehzahl) erkannt — FDT (Parameterwert = 2), Frequenz (Drehzahl) erkannt 2 — FDT2 (Parameterwert = 31),
Frequenz (Drehzahl) erkannt 3 — FDT3 (Parameterwert = 58)

Diese Ausgangssignale FDT, FDT2 oder FDT3 werden eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz (erkannte Drehzahl) den
durch E31, E36 bzw. E54 angegebenen Schwellenwert lUberschreitet, und es wird ausgeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz
(erkannte Drehzahl) unter den ,Schwellenwert fiir die Frequenz (E31, E36 bzw. E54) - Hysteresebreite (E32)" fallt.

(3 Parameter E31 und E32)

B Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt) — LU (Parameterwert = 3)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung des Umrichters unter den angegebenen Unter-
spannungswert fallt. Bei eingeschaltetem Signal wird ein eingegebener Betriebsbefehl nicht wirksam. Es wird ausgeschaltet,
wenn die Spannung diesen Wert Uberschreitet.

B Erkannte Drehmomentrichtung — B/D (Parameterwert = 4)

Der Umrichter gibt das Antriebs- oder Bremspolaritatssignal an diesen Digitalausgang ausgehend vom intern berechneten
Drehmoment oder Drehmoment-Sollwert. Das Signal wird abgeschaltet, wenn das erkannte Drehmoment dem Antrieb
entspricht, und wird eingeschaltet, wenn es dem Bremsvorgang entspricht.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Umrichter-Ausgangsbegrenzung — IOL (Parameterwert = 5),
Verzogerte Umrichter-Ausgangsbegrenzung — IOL2 (Parameterwert = 22)

Das Ausgangssignal IOL wird eingeschaltet, wenn der Umrichter durch eine der folgenden Aktionen die Ausgangsfrequenz
begrenzt (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms). Das Ausgangssignal IOL2 wird eingeschaltet, wenn eine der folgenden
Ausgangsbegrenzungen mindestens 20 ms lang anhalt.

* Drehmomentbegrenzung (F40, F41, E16 und E17, Maximaler interner Wert)

» Strombegrenzung durch Software (F43 und F44)

» Schnell ansprechende Strombegrenzung durch Hardware (H12 = 1)

» Automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) (H69)

—

";ﬁinweis Ist IOL eingeschaltet, kann dies bedeuten, dass die Ausgangsfrequenz aufgrund der obigen Begrenzungs-
S

funktionen vom Frequenzsollwert abgewichen ist.

B Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall — IPF (Parameterwert = 6)

Dieses Signal wird entweder wahrend des Dauerbetriebs nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall oder ab dem Moment
eingeschaltet, in dem der Umrichter einen Unterspannungszustand erkannt und den Ausgang abgeschaltet hat. Es bleibt bis zum
Abschluss des Wiederanlaufs (der Ausgang hat den Frequenzsollwert erreicht) eingeschaltet. (EJ Parameter F14)

B Motor-Uberlast-Frithwarnung — OL (Parameterwert = 7)

Das Signal OL dient der Erkennung von Symptomen fiir einen Uberlastzustand (Alarmcode i) des Motors, sodass der
Benutzer geeignete MaRnahmen ergreifen kann, bevor der Alarm tatsachlich eintritt. (LJ Parameter E34)

B Bedienteilbetrieb aktiviert - KP (Parameterwert = 8)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Tasten ™% / #*% als Signalquelle fir Betriebsbefehle festgelegt sind.

B Umrichter betriebsbereit - RDY (Parameterwert = 10)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter nach Abschluss der Hardwarevorbereitungen (z. B. die
Erstladung der Zwischenkreiskondensatoren und Initialisierung der Steuerschaltung) betriebsbereit ist und keine Schutz-
funktionen aktiviert sind.

B Magnetschiitz an den Eingangsspannungsleitungen schalten — AX (Parameterwert = 15)

In Reaktion auf einen FWD-Betriebsbefehl steuert dieses Ausgangssignal den Magnetschiitz auf der Netzbetriebsseite. Das
Signal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter einen Betriebsbefehl empfangt. Es wird ausgeschaltet, nachdem der Motor mit
empfangenem Stoppbefehl bis zum Stopp abgebremst hat. Dieses Signal wird beim Empfang eines Austrudeln-Befehls und
wenn ein Alarm auftritt sofort abgeschaltet.

AX kann ausgewahlt werden, wenn die Steuerspannung z. B. lber FRNOOS8SE2M-2[1 oder hoher bzw. FRNO0O59E2M-41 oder

héher vorliegt.
@) L1/3~13/7T LV @ m

© ™. 10 Motor
Y1 (AX)
Q
FRENIC-Ace
Betriebsbefehl FWD I N |
AX (52-1) I : N : |

Vorberéitung auf '

Betrieb (anfangliches: .

Aufladen usw.) A

Umrichterstatus = >{ In Betrieb

Motordrehzahl
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Musterbetriebsstufe 1 — STG1 (Parameterwert = 18), Musterbetriebsstufe 2 — STG2 (Parameterwert = 19),
Musterbetriebsstufe 4 — STG4 (Parameterwert = 20)

Gibt die Stufe aus (Betriebsprozess), die derzeit im Musterbetrieb ausgefuhrt wird.

Signal an Ausgangsklemme
Musterbetriebsstufe

STG1 STG2 STG4
Stufe 1 EIN AUS AUS
Stufe 2 AUS EIN AUS
Stufe 3 EIN EIN AUS
Stufe 4 AUS AUS EIN
Stufe 5 EIN AUS EIN
Stufe 6 AUS EIN EIN
Stufe 7 EIN EIN EIN

B Frequenz (Drehzahl) erreicht — FAR2 (Parameterwert = 21)

Die Signale werden eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz vor der Drehmomentbegrenzung und
dem Frequenzsollwert in den Bereich der Hysterese fir ,Frequenz erreicht® (E30) gelangt und die Verzogerungszeit fir
LFrequenz erreicht* (E29) abgelaufen ist. (EJ Parameter E29 und E30)

B Kiihllifter in Betrieb — FAN (Parameterwert = 25)

Bei aktivierter EIN/AUS-Regelung des Kuhllifters (H06 = 1) ist dieses Ausgangssignal eingeschaltet, wenn der Kuhllifter in
Betrieb ist, und abgeschaltet, wenn er gestoppt ist. Dieses Signal kann verwendet werden, um das Kihlsystem von
Peripheriegeraten fiir eine EIN/AUS-Regelung zu verriegeln. (LJ Parameter HO6)

B Auto-Reset — TRY (Parameterwert = 26)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wahrend eine automatische Ricksetzung lauft (automatische Riicksetzung von
Alarmen).

(& Parameter HO4 und HO5)

B Universal-Digitalausgang (DO) — U-DO (Parameterwert = 27)

Wird dieses Ausgangssignal einer Ausgangsklemme des Umrichters zugewiesen und die Klemme Uber die RS-485-
Kommunikationsverbindung oder den Feldbus an eine Digitaleingangsklemme eines Peripheriegerats angeschlossen, kann
der Umrichter Befehle an das Peripheriegerat senden. Der Universal-Digitalausgang (DO) kann als ein vom Umrichterbetrieb
unabhangiges Ausgangssignal verwendet werden.

L] Einzelheiten zum Verfahren fur den Zugriff auf den Universal-Digitalausgang (DO) lber die RS-485-Kommunikations-
verbindung oder den Feldbus finden Sie in der entsprechenden Bedienungsanleitung.

B Friihwarnung Uberhitzung des Kiihlkérpers — OH (Parameterwert = 28)

Dieses Ausgangssignal dient der Ausgabe eines Voralarms fiir die Uberhitzung des Kiihlkérpers, der lhnen erméglicht,

korrigierend einzugreifen, bevor tatsachlich eine Abschaltung wegen Uberhitzung ' /erfolgt.

Signal wird eingeschaltet bei [(Abschalttemperatur bei Uberhitzung (Zi+ /)) — 5°C (41°F)] oder héher
!
!

Signal wird ausgeschaltet bei [(Abschalttemperatur bei Uberhitzung (i~ /)) — 8°C (46°F)] oder niedriger

Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn die Luftzirkulation des internen DC-Lufters blockiert ist (FRN0203 E2H-4] oder
héher fur 400-V-Umrichter).

B Synchronisation abgeschlossen — SY (Parameterwert = 29)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Regelgrée beim Synchronlauf in den Winkel fir den Synchronisations-
abschluss gerat.

Einzelheiten zum Master-Follower-Betrieb finden Sie bei den Parametern J73 bis J88.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Lebensdauer-Alarm — LIFE (Parameterwert = 30)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn festgestellt wird, dass die Lebensdauer eines Kondensators (Zwischenkreis-
kondensatoren oder Elektrolytkondensatoren auf der Leiterplatte) und des Kuhllifters abgelaufen ist. Dieses Signal dient als
Richtlinie fir den Austausch der Kondensatoren und des Kuhllifters. Kontrollieren Sie beim Auftreten dieses Signals anhand der
vorgeschriebenen Wartungsarbeiten die Lebensdauer dieser Bauteile, und entscheiden Sie, ob die Bauteile ausgetauscht
werden missen oder nicht. (LJ Parameter H42)

Dieses Signal wird auch eingeschaltet, wenn die Luftzirkulation des internen DC-LUfters blockiert ist (FRN0203 E2H-4[1 oder
hoher fiir 400-V-Umrichter).

B Sollwertesignalausfall erkannt — REF OFF (Parameterwert = 33)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn aufgrund eines Leitungsdefekts oder einer schlechten Verbindung an einem als
Frequenzeinstellungsquelle verwendeten Analogeingang ein Ausfall des Sollwertesignals (durch E65 angegeben) festgestellt
wird. Dieses Signal wird ausgeschaltet, wenn das Sollwertesignal wieder am Analogeingang anliegt. (£J Parameter E65)

B Uberlastvermeidung — OLP (Parameterwert = 36)

Dieses Ausgangssignal wird bei aktivierter Uberlastvermeidung eingeschaltet.
(Die Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.) (LJ Parameter H70)

B Strompegel erkannt — ID (Parameterwert = 37), Strompegel erkannt 2 — ID2 (Parameterwert = 38),
Strompegel erkannt 3 — ID3 (Parameterwert = 39)

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34, E37 bzw. E55 angegeben Wert fiir die durch E35, E38 bzw. E56
angegebene Zeitdauer lberschreitet, wird das ID-, ID2- bzw. ID3-Signal entsprechend eingeschaltet.

(Die Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.) (L2 Parameter E34)

B Niedrig-Strompegel erkannt — IDL (Parameterwert = 41)

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters fur die durch E35, E38 bzw. E56 angegebene Zeitdauer auf den durch E34, E37 bzw.
E55 angegeben oder einen noch niedrigeren Wert abféllt, wird das ID-, ID2- bzw. ID3-Signal eingeschaltet.

(Die Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.) (L2 Parameter E34)

Bl Alarm unter PID-Regelung — PID-ALM (Parameterwert = 42)
Die Zuweisung dieses Ausgangssignals ermdglicht dem PID-Regler die Ausgabe eines Absolutwert- oder Abweichungsalarms.
(&2 Parameter J11 bis J13)

B Unter PID-Regelung — PID-CTL (Parameterwert = 43)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die PID-Regelung aktiviert ist (,PID-Regelung abbrechen* (Hz/PID) = AUS) und
der Betriebsbefehl EIN ist. (L Parameter JO1)

e Bei aktivierter PID-Regelung kann der Umrichter aufgrund der Funktion ,Stopp bei niedrigem Durchfluss” oder aus

'-\'-Jifl"'e'S anderen Griinden gestoppt werden. In diesem Fall bleibt das Signal PID-CTL eingeschaltet. Solange das Signal
PID-CTL anliegt, ist die PID-Regelung wirksam, sodass der Umrichter méglicherweise plétzlich den Betrieb
wieder aufnimmt, je nach Ruckfiihrungswert im PID-Regler.

AWARNUNG

Ist die PID-Regelung aktiviert, wird der Betrieb automatisch wieder aufgenommen, auch wenn der Umrichter seinen Ausgang
aufgrund von Sensorsignalen oder aus anderen Griinden wahrend des Betriebs anhalt. Bauen Sie lhre Maschine so auf, dass
die Sicherheit selbst in diesen Fallen immer gewabhrleistet ist.

Andernfalls kann es zu Unfallen kommen.

B Bei Sleep-Modus des PID-Reglers — PID-STP (Parameterwert = 44)

Dieses Ausgangssignal ist eingeschaltet, wenn sich der Umrichter aufgrund der Funktion ,Stopp bei niedrigem Durchfluss” unter
PID-Regelung in einem gestoppten Status befindet. (L Parameter J15 bis J17, J23, J24)

B Geringes Drehmoment erkannt — U-TL (Parameterwert = 45)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert oder der Drehmoment-
Sollwert fur die durch E81 (Zu niedriges Drehmoment (Timer)) angegebene Zeitdauer unter den durch E80 (Zu niedriges
Drehmoment (Wert)) angegebenen Wert sinkt. (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms) (ELl Parameter E78 bis E81)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Frequenz erreicht UND Frequenz erkannt — FARFDT (Parameterwert = 87)

FARFDT ist ein kombiniertes Signal aus FAR und FDT (UND-Logik). Es wird eingeschaltet, wenn beide Signalbedingungen
erflllt sind.

(L Parameter E30 bis E32)

B Drehmoment erkannt 1 — TD1 (Parameterwert = 46), Drehmoment erkannt 2 — TD2 (Parameterwert = 47)

Dieses Ausgangssignal TD1 bzw. TD2 wird eingeschaltet, wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert oder der
Drehmoment-Sollwert fiir die durch E79 bzw. E81 (Zu niedriges Drehmoment (Timer)) festgelegte Zeitdauer unter den durch E78
bzw. E80 (Zu niedriges Drehmoment (Wert)) angegebenen Wert sinkt. (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms)

(£ Parameter E78 bis E81)

B Motor 1 und 2 ausgewéhlt — SWM1 und SWM2 (Parameterwerte = 48 und 49)

Das Ausgangssignal SWM1 bzw. SWM2 wird entsprechend dem mit dem Signal M2 ausgewahlten Motor oder der ausgewahlten
Parametergruppe eingeschaltet. (LJ Parameter A42)

B Vorwartslauf — FRUN (Parameterwert = 52), Riickwartslauf —- RRUN (Parameterwert = 53)

Ausgangssignal Zugewiesene Werte Vorlauf Rucklauf Umrichter gestoppt
FRUN 52 EIN AUS AUS
RRUN 53 AUS EIN AUS

B Im ferngesteuerten Modus — RMT (Parameterwert = 54)
Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter vom lokal gesteuerten zum ferngesteuerten Modus wechselt.

[  Einzelheiten zum Umschalten zwischen Fernsteuermodus und lokalem Steuermodus finden Sie in Kapitel 3,
Abschnitt 3.3.7 ,Remote and local modes*” (Fern- und Lokalmodi)..

B Thermistor hat Motoriiberhitzung erkannt — THM (Parameterwert = 56)

Wenn der PTC-Thermistor am Motor Uberhitzung feststellt, schaltet der Umrichter dieses Signal ein und setzt den Betrieb fort,
ohne in den /~~-Alarmstatus zu wechseln. Diese Funktion wird nur angewandt, wenn H26 auf ,2“ eingestellt ist.

(£ Parameter H26 und H27)

B Bremssteuerung — BRKS (Parameterwert = 57)

Dieses Signal gibt einen Bremssteuerbefehl zum Lésen oder Anlegen der Bremse aus. (LJ Parameter J68 bis J72)

B Leitungsdefekt-Erkennung an Klemme [C1] (Funktion C1) — C1OFF (Parameterwert = 59)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter feststellt, dass der Eingangsstrom an Klemme [C1] (Funktion C1)
unter 2 mA sinkt, und davon ausgeht, dass die zu Klemme [C1] fiihrende Leitung unterbrochen ist.

B Drehzahl giiltig — DNZS (Parameterwert = 70)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Drehzahlsollwert (oder die erfasste Istdrehzahl) die durch F25 angegebene
Stoppfrequenz Uberschreitet. Es wird ausgeschaltet, wenn die Stoppfrequenz fiir 100 ms oder langer anhalt.

Unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor wird Uber F38 festgelegt, ob der Drehzahlsollwert oder die Istdrehzahl als
Entscheidungskriterium gilt. Unter Vektorregelung ohne Drehzahlsensor wird der Drehzahlsollwert als Entscheidungskriterium
verwendet.

(X)) Parameter F25 und F38)

Sollwert/Erannte Diehzahd
{durch F38 angogeben)

Stoppireguenz

(F25)

Dryehzahl guitig [

DNZS

100 ms L—
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Drehzahliibereinstimmung — DSAG (Parameterwert = 71)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Abweichung des Drehzahimesswertes von dem Drehzahlsollwert hinter
dem Beschleunigungs-/Verzdgerungsprozessor im zulassigen Bereich liegt (in d21 festgelegt). Liegt die Abweichung fir langere
Zeit, als in d22 festgelegt ist, auRerhalb des zulassigen Bereichs, wird das Signal abgeschaltet. Mit dieser Funktion kdnnen Sie
Uberpriifen, ob der Drehzahlregler korrekt funktioniert.

() Parameter d21 und d22)

B PG-Fehler erkannt — PG-ERR (Parameterwert = 76)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter einen PG-Fehler erkennt und der Parameter d23 (PG-Fehler-
Verarbeitung) auf den Wert ,0: Fortsetzung des Betriebs” eingestellt ist. Der Umrichter wechselt dann nicht in den Alarmstatus.

(] Parameter d21 bis d23)

B Niedrige Zwischenkreisspannung erkannt — U-EDC (Parameterwert = 77)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung unter den in E76 (Pegel fir niedrige Zwischen-
kreisspannung) angegebenen Unterspannungswert fallt. Das Signal wird ausgeschaltet, wenn die Spannung diesen Wert tber-
schreitet. (L Parameter E76)

B Bei Verzégerung in kurzzeitigem Spannungsausfall — IPF2 (Parameterwert = 79)

Wenn der Wert fur F14 auf ,2“ oder , 3" gesetzt ist, wird dieses Ausgangssignal eingeschaltet, sobald die Zwischenkreisspannung
unter H15 fallt (Schwellenwert fir Fortsetzung des Betriebs) und die Regelung fiir die Fortsetzung des Betriebs einsetzt. Wenn
die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist und die Zwischenkreisspannung mindestens 10 V hoher liegt als die in H15
angegebene Spannung, wird das Signal abgeschaltet.

Auch wenn der Wert fir F14 auf ,4“ oder .5 eingestellt ist, wird das Signal eingeschaltet, sobald die Zwischenkreisspannung
unter den Schwellenwert fir Unterspannung abfallt. Es wird wieder abgeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung mindestens
10 V hdher ist als der Schwellenwert fiir Unterspannung. (Ed Parameter F14 und H15)
B Positionsregelungssignale — OT, TO und POF (Parameterwerte = 80, 81, 83)

Diese Signale werden fiir die Positionsregelung verwendet. (3 Parameter J73 bis J88)

B Positionierung abgeschlossen — PSET (Parameterwert = 82)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, um den Abschluss der Positionierung zu signalisieren. Dieses Signal wird fir die
Servo-Lock-Funktion und die Positionsregelung verwendet.

(3 Parameter J97 bis J99 fiir die Servo-Lock-Funktion, Parameter J73 bis J88 fiir die Positionsregelung)

B Wartungstimer-Zahlung — MNT (Parameterwert = 84)

Uberschreiten die Gesamtbetriebsdauer des Umrichters oder die Startvorgénge von Motor 1 den zuvor angegebenen Wert, wird
dieses Ausgangssignal eingeschaltet. (CJ Parameter H78 und H79)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Alarminhalt — AL1, AL2, AL3, AL8 (Parameterwerte = 90, 91, 92, 93)

Gibt den Betriebsstatus der Schutzfunktionen des Umrichters aus.

Ausgangsklemme
Alarminhalt (Umrichterschutzfunktion) Alarmcode
AL1 | AL2 | AL4 | AL8
Schnell ansprechender Uberstromschutz, ocy of2 oc3 o EF EIN | Aus | Aus | Aus
Erdschlussschutz, durchgebrannte Sicherung FUS
Uberspannungsschutz oy ouz o ou3s AUS | EIN | AUS | AUS
Unterspannungsschutz, Verlust einer Eingangsphase ty Lon EIN | EIN | AUS | AUS
Motoriiberlastung, elektrothermisch (Motoren 1 bis 4) oLy oLl oL3 oLy AUS | AUS | EIN | AUS
Uberlast des Umrichters oLy EIN | AUS | EIN | AUS
Umrichter-Uberhitzungsschutz, Umrichter tberhitzt, . nua A AUS | EIN EIN | AUS
Ladewiderstand Gberhitzt OH 1 OH3 OHG
I:therr?er Alarm, DB-Widerstand Uberhitzt, Motor OHZ dbH  OHY EIN EIN EIN | AUS
Uberhitzt
Speicherfehler, CPU-Fehler, Speicherfehler wegen ., 5 e oy AUs | Aus | aus | EIN
Unterspannung, Hardware-Kombinationsfehler Er ! Er3 ErF ErH
Bedlent.ell-Kommunlkatlonsfehler, Kommunikationsfehler Er2 ErY EIN | Aus | Aus | EIN
der Optionskarte
Fehler bei Gerateoption ErS EFE AUS | EIN | AUS | EIN
Ladekreisfehler, Bedienfehler, EN-Stromkreisfehler
’ ’ ’ /= - CE EIN | EIN | AUS | EIN
Bremstransistorfehler erkannt F6F Erb ELF dbA
Abstimmfehler, Schutz vor Verlust einer Ausgangsphase | £~ 7 0OFPL AUS | AUS | EIN | EIN
RS-485-Kommunikationsfehler E-8 E-P EIN | AUS | EIN | EIN
Uberdrehzahlschutz, PG-Fehler, Fehler wegen
UbermaRiger Positionsabweichung
o5 PO OE-E Ero AUS | EIN | EIN | EIN
UbermaRige Drehzahlabweichung, Fehler bei
Positionsregelung
Leitungsdefekt PID-Ruckfihrung, Testalarm
COF E-- EIN | EIN | EIN | EIN
Anderer Alarm

* Keine Anschlussklemme gibt im Normalbetrieb Signale aus.

B Leichter Alarm — L-ALM (Parameterwert = 98)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn ein leichter Alarm auftritt. (EJ Parameter H81 und H82)

B Alarmausgang (fiir jeden Alarm) — ALM (Parameterwert = 99)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn eine der Schutzfunktionen aktiviert wurde und der Umrichter in den Alarm-

modus wechselt.

B EN-Stromkreisfehler erkannt — DECF (Parameterwert = 101)

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn ein Fehler im Schaltkreis der EN-Klemme erkannt wird.

B EN-Klemmeneingang AUS — ENOFF (Parameterwert = 102)

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn die EN-Klemme abgeschaltet wird.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Bremstransistor beschiadigt — DBAL (Parameterwert = 105)

Wenn der Umrichter den Ausfall des Bremstransistors feststellt, wird der Bremstransistoralarm (/= ) angezeigt und das Signal

DBAL ausgegeben. Die Ausfallerkennung fiir Bremstransistoren kann mit H98 deaktiviert werden. (FRNOO72E2M-40 oder
niedriger, FRNO115E2M-2[1 oder niedriger, FRNOO12E2M-7] oder niedriger) (LJ Parameter H98)

—

I:Tf:i;lin\veis Ein Ausfall des Bremstransistors kann zu einer Beschadigung des Bremswiderstands und der internen Bausteine

N des Umrichters fiihren. Zur Vermeidung von Folgeschaden verwenden Sie das Signal DBAL. Es unterbricht die
Stromversorgung zum Magnetschiitz im Primarkreis des Umrichters, sobald der Ausfall des eingebauten Brems-
transistors erkannt wird.

B Benutzerdefinierte Logik Ausgangssignal 1 bis 10 — CLO1 bis CLO10 (Parameterwerte =111 bis 120)

Gibt das Ergebnis von benutzerdefinierten Logikfunktionen aus. (£d Parameter U-Codes)

E29 Verzogerungszeit fiir ,,Frequenz erreicht” (FAR2)
E30 Erkennungsbreite fiir ,,Frequenz erreicht“ (Erkennungsbreite)

E30 gibt den Schwellenwert fir die Signale ,Frequenz (Drehzahl) erreicht* FAR, ,Frequenz (Drehzahl) 2 erreicht* FAR2 und
sFrequenz (Drehzahl) 3 erreicht FAR3 an.

Zugewiesene
Ausgangssignal | Werte fiir E20, Betriebsbedingung 1 Betriebsbedingung 2
E21, E27

FAR wird immer ausgeschaltet, wenn
FAR 1 der Betriebsbefehl ausgeschaltet oder

Diese Signale werden eingeschaltet, wenn | der Drehzahisollwert ,0" ist.

die Differenz zwischen der
Ausgangsfrequenz (geschatzte

Wenn der Betriebsbefehl ausgeschaltet
ist, fasst der Wechselrichter den Dreh-

Drehzahlistdrehzahl) und dem zahlsollwert als ,0 auf. Das heiRt, FAR3
Frequenzsollwert (Drehzahlsollwert) in ist eingeschaltet, so lange sich die

FARS 2 den durch E30 angegebenen Bereich fir | Aysgangsfrequenz (geschétzte Drehzahl/
»Frequenz erreicht" gelangt. Istdrehzahl) im Bereich von ,0 + Breite* fiir
,Frequenz erreicht” (in E30 angegeben)
befindet.

Das Signal wird eingeschaltet, wenn die
Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz | Das Signal wird immer ausgeschaltet,
(vor Drehmoment- und Strombegrenzung) | wenn der Betriebsbefehl ausgeschaltet

FAR2 21 und dem Frequenzsollwert oder der Drehzahlsollwert ,0 ist.
(Drehzahlsollwert) in den durch E30 Mit E29 kann die Verzdgerung
angegebenen Bereich fiir ,Frequenz angegeben werden.

erreicht“ gelangt.
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5.3 Beschreibung der Parameter

»  Wertebereich: E30: 0,0 bis 10,0 (Hz), E29: 0,01 bis 10,00 (s)

Die Zeitablaufe fiir die einzelnen Signale sind unten abgebildet.

Frequenz/Drehzahl — Bereich ,Frequenz
erreicht”

Drehzahlmesswert

Ausgangs-

grequ%nzg Drehzahlsollwert=0

Bereich ,Frequenz
‘ - erreicht”

Betriebsbefehl [ oN l

,Frequenz erreicht* FAR I ON I
,Frequenz 3 erreicht* FAR3 0"1 I ON I I ON

Frequenzeinstellung Anderung

Frequenzeinstellung
Frequenzsollwert (1)+E30 -----f- ............ --.,--T

Frequenzsollwert (1) § « wwws s s & s

Frequenzsollwert (1-E30 f==wwwwcagloiiiiiaaaanaas

A ARy S pp———.

Frequenzsollwert (2)+E30 | = = = = ==

Frequenzsollwert (2) ¢ Ausgangsfrequenz P
Frequenzsollwert (2)‘E30 -----—%------- -------1"--------1'----------
! | i
i | 1
T T
| | |
| ' !
,Frequenz erreicht* FAR
q o o
: Verzbdgerung : |

! '
Verzégerung ,Frequenz H

I
erreicht* E29 .Frequenz

erreicht* E29 |

.Frequenz 2 erreicht* FAR2 N | ON
¥
)
|
1
Frequenzsolbwvert :
I
v T T > 1
FwoBefehl | £IN ]
1 T T > 1
1 1 I
vt s e v ey 1 [ ]
......... | 1
* 1 }\\L ~~~~~~~~~ ]
GD) 1\ D Aaaanana N
Ausgangsfiequenz : ........ : M {\
(:r_" s ). s . o ’ [
I [ [
Frequenz i : 1 ‘: : i
orkanntFOT |4 o H N > 1
ignal Frequenz ! 1 '
ot el P L ! 3 FIN ] £IN EIN -
1 ¥ ] T
Erkennung o - t H 1
Jrequenz l 3 EIN 1 b EIN 1
erteiht” FARFOT . > 1

. FAR-Wakungsbereich (Frequenzsoliwert + /- E30-Weret)
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5.3 Beschreibung der Parameter

E31, E32 Frequenzerkennung (Wert und Hysteresebreite)

Zugehorige Parameter: E36 (Frequenzerkennung 2, Wert),
E54 (Frequenzerkennung 3, Wert)

Wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31 angegebenen Frequenzerkennungswert Uberschreitet, wird das Signal ,Frequenz

(Drehzahl) erkannt” eingeschaltet; fallt sie unter ,Frequenzerkennungswert minus durch E32 angegebene Hysteresebreite*, wird
es ausgeschaltet.

Die folgenden drei Einstellungen sind verfugbar:

E20, E21, E27 Ansprechpegel Hysteresebreite
Bezeichnung Ausgangssignal | = Zugewiesene Einstellbereich: Einstellbereich:
Werte 0,0 bis 500,0Hz 0,0 bis 500,0Hz

Frequenzerkennung FDT 2 E31

Frequenzerkennung 2 (Wert) FDT2 31 E36 E32
Frequenzerkennung 3 (Wert) FDT3 58 E54
Ausgangsfrequenz
By Frequenzsollwert

a Schwellenwert (E31, E36, E54)
Hysteresebreite (E32)

¥ Ricksetzwert

» Dauer

s
Frequenzerkennungs-
signal

» Dauer

128



5.3 Beschreibung der Parameter

E34, E35 Uberlast-Friihwarnung/Strompegel erkannt (Wert und Timer)

Zugehorige Parameter:
E37, E38 (Strompegel erkannt 2/Niedrigstrompegel erkannt, Wert und Timer)
E55, E56 (Strompegel erkannt 3, Wert und Timer)

Diese Parameter definieren Schwellenwert und Zeitdauer fir die Ausgangssignale OL (,Motorlberlast-Frihwarnung®), 1D
(,Strompegel erkannt®), ID2 (,Strompegel erkannt 2“), ID3 (,Strompegel erkannt 3“) und IDL (,Niedrigstrompegel erkannt®).

E20, E21, E27 Schwellenwert Timer Motorcharakteristik | Thermische Zeitkonstante
Ausgangs- .
signal Zugewiesene Einstellbereich: Einstellbereich: Einstellbereich: Einstellbereich:
Werte siehe unten 0,01 bis 600,00 s siehe unten 0,5 bis 75,0 min
oL 7 E34 — F10 F12
ID2 37 E34 E35
ID2 38 E37 E38
ID3 39 E55 E56
IDL 41 E37 E38

*  Wertebereich
Schwellenwert: 0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200 % des Nennstroms des Umrichters
Motorcharakteristik 1: ~ Aktivieren (fiir einen Universalmotor mit Kihllifter auf der Motorwelle)

2:  Aktivieren (fir einen umrichtergesteuerten Motor, Motor ohne Kuhllifter oder Motor mit separat
angetriebenem Kuhllufter)

B Signal Motor-Uberlast-Friihwarnung — OL

Das Signal OL dient der Erkennung von Symptomen fiir einen Uberlastzustand (Alarmcode /) des Motors, sodass der
Benutzer geeignete MalRnahmen ergreifen kann, bevor der Alarm tatsachlich eintritt. Das Signal OL wird eingeschaltet, wenn der
Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34 angegebenen Wert liberschreitet. Ublicherweise werden die Werte von E34 auf
80 bis 90 % der Werte von F11 (Uberlast-Pegel des elektrothermischen Uberlastschutzes fiir Motor 1) eingestellt. Geben Sie die
thermischen Eigenschaften des Motors mit elektrothermischem Uberlastschutz an (Auswahl Motorcharakteristik, Thermische
Zeitkonstante).

B Strompegel erkannt, Strompegel erkannt 2, Strompegel erkannt 3 — ID, ID2 und ID3

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34, E37 bzw. E55 angegebenen Wert flr die durch E35, E38 bzw. E56
angegebene Zeitdauer Uberschreitet, wird das ID-, ID2- bzw. ID3-Signal entsprechend eingeschaltet. Die Signale ID, ID2 bzw.
ID3 werden ausgeschaltet, wenn der Ausgangsstrom unter 90 % des festgelegten Schwellenwertes absinkt. (Die
Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.)

Schwellenwert

Schwellenwert x 0,9
Ausgangsstrom

Timer
- -~

ID/1D2 /1D3 N
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Niedrigstrompegel erkannt — IDL

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom fiir die durch E38 (Timer) angegebene Zeitdauer unter den Wert von
E37 (Niedrigstrompegel erkannt, Wert) abfallt. Wenn der Ausgangsstrom den ,Wert der Niedrigstromerkennung plus 5 % des
Umrichter-Nennstroms* Uiberschreitet, wird das Signal ausgeschaltet. (Die Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.)

Ausgangsstrom
Schwellenwert +5 %
Schwellenwert
‘Timer
- -
IDL - oN
E36 Frequenzerkennung 2 (siehe E31)
Siehe die Beschreibung von E31.
E37, E38 Strompegel erkannt 2/Niedrigstrompegel erkannt (Wert und Timer) (siehe E34)

Die Einzelheiten zu ,Strompegel erkannt 2/Niedrigstrompegel erkannt (Wert und Timer)“ finden Sie in der Beschreibung zu E34.

E39 Anzeigekoeffizient fiir Transportdauer

Zugehoriger Parameter: E50 (Anzeigekoeffizient fiir Drehzahlmonitor)

E39 gibt die Koeffizienten fiir die Bestimmung der Zeitdauer mit konstanter Zufuhr, die Lastwellendrehzahl-Einstellung, die
Liniengeschwindigkeit und fiir die Anzeige des Uberwachten Ausgangsstatus an.

Formel

Zeitd it Konstanter Zufuhr (min) = Anzeigekoeffizient mit Drehzahimonitor (E50)
eitdauer mit konstanter Zufuhr (min) = Anzeigekoeffizient mit Transportdauer (E39)

Lastwellendrehzahl = (E50: Anzeigekoeffizient fiir Transportdauer) x Frequenz (Hz)

Liniengeschwindigkeit = (E50: Anzeigekoeffizient fiir Transportdauer) x Frequenz (Hz)

Bei der ,Frequenz in der obigen Formel handelt es sich um die eingestellte Frequenz, wenn die einzelnen Anzeigen
Einstellwerte sind (Zeitdauer mit konstanter Zufuhr, Lastwellendrehzahl und Liniengeschwindigkeit). Die ,Frequenz” ist hingegen
die Ausgangsfrequenz vor Schlupfkompensation, wenn es sich um die Anzeige des Uiberwachten Ausgangsstatus handelt.

Wenn die Zeitdauer mit konstanter Zufuhr ,999,9" (min) oder mehr betragt oder der Nenner in der obigen Formel ,0 ist, wird
,999,9" angezeigt.

E42 LED-Anzeigefilter

E42 gibt eine Filterzeitkonstante firr die Darstellung der Ausgangsfrequenz, des Ausgangsstroms und anderer Betriebsstatus in
der LED-Anzeige des Bedienteils an (ausgenommen beim Drehzahlmonitor, wenn E43 = 0). Treten aufgrund von Lastschwan-
kungen oder aus anderen Griinden Probleme mit dem Ablesen der auf dem Monitor angezeigten Werte auf, erh6hen Sie diese
Filterzeitkonstante.

* Wertebereich: 0,0 bis 5,0 (s)
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5.3 Beschreibung der Parameter

E43 LED-Anzeige (Optionen)
Zugehoriger Parameter: E48 LED-Anzeige (Option Drehzahimonitor)

E43 gibt an, welche Betriebsdaten tiberwacht und in der LED-Anzeige dargestellt werden.
Die Angabe des Drehzahlmonitors mit E43 bietet eine Auswahl von Anzeigeformaten fir die Drehzahl, die mit E48
(LED-Anzeige) gewahlt werden kénnen.

Beispiel fii Werte fii
Monitor-Option LE(;?ApfzeiL;re LED-Kontrollleuchte| Einheit Bedeutung des angezeigten Wertes eE4e3 ur
Drehzahlmonitor Parameter E48 definiert die Werte der LED-Anzeige und die LED-Kontrollleuchten. 0
Ausgangsfrequenz 1
(vor der Schlupf- coon WHzOADKW Hz | Angezeigter Wert = Ausgangsfrequenz (Hz) (E48 = 0)
kompensation)
Ausgangsfrequenz 2
(nach der Schlupf- coon WHzOADKW Hz | Angezeigter Wert = Ausgangsfrequenz (Hz) (E48=1)
kompensation)
Frequenzsollwert coon WHzOAOKW Hz | Angezeigter Wert = Frequenzsollwert (Hz) (E48 = 2)
g 120
Motordrehzahl =i EHzEAOKW min" | Angezeigter Wert = Ausgangsfrequenz (Hz)x 501 (E48 = 3)
Last- i . .
Drehgeschwindigkeit e EHzEADOKW min Angezeigter Wert = Ausgangsfrequenz (Hz) x E50 (E48 = 4)
Liniengeschwindigkeit 000 OHzEARKW m/min | Angezeigter Wert = Ausgangsfrequenz (Hz) x E50 (E48 = 5)
Transportdauer fiir P ) .
angegebene Lange SHLH OHzOAOKW min | Angezeigter Wert = E50/(Ausgangsfrequenz x E39) (E48 = 6)
Drehzahl (0/) —rar OHzOAOKW % Angezeigter Wert = wx’]oo (E48 = 7)
° oL ° Maximalfrequenz
Ausgangsstrom 1= OHzEAOKW A Ausgangsstrom des Umrichters als Effektivwert 3
Ausgangsspannung =] OHzOAOKW \% Ausgangsspannung (eff.) des Umrichters 4
Berechnetes Drehmoment & OHzOAOKW % Motorabtriebsmoment in % (Berechneter Wert) 8
Eingangsleistung Vi) OHzOARKW kW | Eingangsleistung des Umrichters 9
Prozessbefehl des [P e . -
Y OHzOADOKW - PID-Sollwert und Rickfiihrung in physikalische 10
PID-Reglers GroRen des zu regelnden Objekts umgerechnet
PID-Riickfiihrungswert g OHzOAOKW - | (z. B. Temperatur). 12
Timer-Wert e OHzOAOKW s Timer-Wert (verbleibende Betriebsdauer) 13
PID-Ausgang oo CIHZOACIKW % PID-Ausgang in % bei einer Maximalfrequenz (F03) 14
von 100 %
o .
Lastfaktor o OHZOACKW % Lastfaktor des Motors in % bei Nennausgang von 15
100 %
Motorausgangsleistung g955 OHzOARKW kW | Motorausgangsleistung in kW 16
Analogsignal- g Ein Analogeingang des Umrichters in einem fiir die

= OHzOADKW - 17

eingangsmonitor gewlinschte Skalierung geeigneten Format.

Impuls fiir aktuelle Position 1= OHzOAOKW Impuls | Der Impuls fir die aktuelle Position 21

Impuls fir Positionsfehler =45 OHzOAOKW Impuls | Der Impuls fir die aktuelle Positionsabweichung 22

Drehmomentstrom ) OH2ZOACKW % Wert fur Drehmomentstrom-Befehl oder berechneten 23
Drehmomentstrom

- Magnetfluss-Sollwert
Magnetfluss-Befehl 5L OHzOAOKW % 9 ) . 24
(nur bei Vektorregelung verfligbar)

o . Input watt - hour (KWh)
Leistungszahler sly OHzOAOKW kwh | Indicated value = 25

100

H leuchtet, (I leuchtet nicht
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5.3 Beschreibung der Parameter

E44

LED-Anzeige (Anzeige bei Stopp)

E44 gibt an, ob der angegebene Wert (Wert = 0) oder der Ausgangswert (Wert = 1) in der LED-Anzeige des Bedienteils
erscheinen soll, wenn der Umrichter gestoppt wird. Welches Element Uberwacht wird, ist von der Einstellung unter E48
(LED-Anzeige, Drehzahlmonitor) abhangig (wie nachfolgend aufgefiihrt).

Umrichter gestoppt
Werte von Uberwachtes Element
E48 E44 = 0 — angegebener Wert E44 = 1 — Ausgangswert
0 Ausgangsfrequenz 1 Frequenzsollwert Ausgangsfrequenz 1
(vor der Schlupfkompensation) (vor der Schlupfkompensation)
1 Ausgangsfrequenz 2 Frequenzsollwert Ausgangsfrequenz 2
(nach der Schlupf- (nach der Schlupfkompensation)
kompensation)
2 Frequenzsollwert Frequenzsollwert Frequenzsollwert
3 Motordrehzahl Sollwert Motordrehzahl Motordrehzahl
4 Lastdrehzahl Sollwert Lastdrehzahl Lastdrehzahl
5 Liniengeschwindigkeit Sollwert Liniengeschwindigkeit Liniengeschwindigkeit
6 Transportdauer fur Transportdauer fir angegebene Transportdauer fir angegebene
angegebene Lange Langeneinstellung Lange
7 Drehzahl (%) Anzeigedrehzahl-Sollwert (%) Anzeigedrehzahl
E48 LED-Anzeige (Option Drehzahimonitor) (siehe E43)

Einzelheiten zur LED-Anzeige (Option Drehzahlmonitor) finden Sie in der Beschreibung von Parameter E43.

E49

Drehmoment-Sollwert-Monitor (Polaritatsauswahl)

Die Polaritdt des Drehmoment-Berechnungswertes bei der U/f-Regelung bzw. des Drehmoment-Sollwertes bei der
Vektorregelung ist in der Regel ,+“ fur den Antrieb und ,-“ fir die Bremsung. Wenn sich jedoch im Fall von Hebelasten die
Drehrichtung des Motors von Vorwarts- auf Rickwartsrichtung andert, andert sich auch die Drehmomentpolaritat von Antrieb auf
Bremsung. Wenn die Drehmomentwerte von FRENIC-Loader Uberwacht werden, kénnen nicht die erwarteten Daten um die
Nulldrehzahl herangezogen werden, da sich die Polaritat andert. Wenn E49 auf 0 gesetzt ist, gelten fir den Drehmomentmonitor
die ,+“-Werte fiir Vorwarts/Antrieb und Rickwarts/Bremsung, die ,-“-Werte fir Vorwarts/Bremsung und Ruckwarts/Antrieb. Daher
kénnen die Werte um Nulldrehzahl kontinuierlich Gberwacht werden.

Werte flir E49

Drehmomentmonitor-Polaritat

0

Drehmomentpolaritat

(,+* fur Vorwarts/Antrieb und Rickwarts/Bremsung, ,-“ fur Vorwarts/Bremsung und

Ruckwarts/Antrieb)

1 (Werkseinstellung)

Plus fiir Antrieb, Minus fiir Bremse

Zweiter Quadrant:
Riickwérts/Bremsen

Abtriebsmoment
A Erster Quadrant:

f‘@mmb
<

»
>
0 Motordrehzahl

LJ
Dritter Quadrant: Vierter Quadrant:

Riickwarts/Antrieb

v Vorwirts/Bremsen

E49=0 ; Drehmomentpolaritat
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Abtriebs
Zweiter Quadrant: A
Riickwérts/Bremsen

S

moment
Erster Quadrant:
Vorwérts/Antrieb

< >
Y »
0 Motordrehzahl
Dritter Quadr);% Quadrant:
Ruckwarts/Antrieb \/ Vorwérts/Bremsen

E49=1 : + fur Antrieb, - fir Bremsung



5.3 Beschreibung der Parameter

Unten finden Sie die zugehorige Werte. Diese Werte werden angezeigt und mit ihrer Polaritat ibermittelt. Die Polaritat Iasst sich
Uber die Einstellung von E49 ermitteln.

Drehmomentwerte Werte Zugehorige Werte
E43=8 Berechnetes Drehmoment
LED-Anzeige Bedienteil
E43=23 Drehmomentstrom
Betriebsanzeige Bedienteil =504 Berechnetes Drehmoment
Alarminformationen Bedienteil 504 Berechnetes Drehmoment bei Alarm
OPC-AIO 090 =4 Abtriebsmoment (nur 093=0:Bipolar)
MO02 Drehmomentrichtung
MO03 Drehmomentstrom-Richtung
MO07 Abtriebsmoment
M08 Drehmomentstrom
M28 Drehmomentrichtung bei Alarm
M29 Drehmomentstrom-Richtung bei Alarm
M33 Abtriebsmoment bei Alarm
Drehmomentmonitor-Parameter M34 Drehmomentstrom bei Alarm
W07 Berechnetes Drehmoment
w24 Drehmomentstrom
X23 Berechnetes Drehmoment bei Alarm
X63 Berechnetes Drehmoment bei Alarm
Z03 Berechnetes Drehmoment bei Alarm
Z53 Berechnetes Drehmoment bei Alarm
Z81 Abtriebsmoment
E50 Anzeigekoeffizient fiir Drehzahlmonitor

E50 gibt den Koeffizienten an, der benutzt wird, wenn die Lastwellendrehzahl oder die Liniengeschwindigkeit in der LED-Anzeige
erscheint. (Siehe Beschreibung von E43.)

Lastwellendrehzahl [min™"] = (E50: Anzeigekoeffizient fiir Drehzahlmonitor) x Ausgangsfrequenz (Hz)

Liniengeschwindigkeit [m/min] = (E50: Anzeigekoeffizient fir Drehzahlmonitor) x Ausgangsfrequenz (Hz)

*  Wertebereich: 0,01 bis 200,00

E51 Anzeigekoeffizient fiir Leistungszahler

E51 gibt den Anzeigekoeffizienten (Multiplikationsfaktor) fir die Anzeige der Leistungszahlerwerte (5_ /) in einem Teil der
Wartungsinformationen am Bedienteil an.

Leistungszahlerwerte = Anzeigekoeffizient (E51-Werte) x Leistungszahler (100 kWh)
* Wertebereich: 0,000 (abbrechen/zurlcksetzen) 0,001 bis 9999

"""';;'l’inwéis Zum Loschen des Leistungszahlers setzen Sie den Parameter E51 auf ,0,000%, wodurch der Wert auf ,,0“ gesetzt
S wird. Achten Sie nach dem Léschen darauf, dass E51 wieder auf den vorherigen Wert gesetzt wird. Andernfalls

werden die Leistungszahlerwerte nicht aufsummiert.
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E52

Bedienteil (Meniianzeigemodus)

E52 bietet fiir das Standard-Bedienteil wie nachfolgend dargestellt die Auswahl aus drei Menuanzeige-Modi.

Werte flr E52

Menulanzeige-Modus

Anzuzeigende Menus

0 Bearbeitungsmodus flur Parameterwerte Menuls Nr. 0, 1 und 7
1 Priifmodus fir Parameterwerte Mens Nr. 2 und 7
2 Modus ,Alle MenUs* Mens 0 bis 7

E52 gibt die Menls an, die auf dem Standard-Bedienteil angezeigt werden. Die acht Menus sind in der folgenden Tabelle

aufgefihrt.
Menu Nr. LED-Anzeige: Funktion Inhalt der Anzeige
0 0 FAC Schnellparametrierung Schnelleinstellung der Parameter
1 LR Einstellung der Werte Parametergruppen F bis o
F bis o
2 c EF Uberpriifung der Geanderte Parameterwerte
Parameterwerte
3 A Antriebsiiberwachung Anzeige des Betriebszustands
4 Yoo E/A-Uberprifung Statusanzeige der analogen und digitalen
E/A-Signale
5 5 CHE Wartung Anzeige der Wartungsinformationen
6 5 AL Alarminformationen Anzeige der Alarminformationen
7 P Werte kopieren Kopierfunktion fiir Parameterwerte
(nur optionales Bedienteil)
8 & oEs Ziele Einstellung der Ziele
[ Einzelheiten zu jedem Menielement finden Sie in Kapitel 3, ,BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL*.

E54 Frequenzerkennung 3 (Wert) (siehe E31)
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von E31.
E55, E56 Strompegel erkannt 3 (Wert und Timer) (siehe E34)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von E34.
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E59 Funktionsauswahl fiir Anschlussklemme [C1] (Funktion C1/V2)

Gibt an, ob Klemme [C1] mit Stromeingang 4-20 mA/0-20 mA oder Spannungseingang 0 bis +10 V verwendet wird. Dartber
hinaus muss Schalter SW7 auf der Schnittstellenkarte umgeschaltet werden.

Werte fur E59 Art des Eingangs Schalter SW7
0 Stromeingang: 4 bis 20 mA/0 bis 20 mA (Funktion C1) C1
1 Spannungseingang: 0 bis 10 V (Funktion V2) V2

'innweis Wird die Klemme [C1] als PTC-Thermistor-Eingang verwendet, stellen Sie E59 = 0 ein.
—

Wenn die Klemme [C1] fiir die C1-, V2- oder PTC-Funktion verwendet wird, sind folgende Schaltereinstellungen erforderlich.

Klemme [C1] SW3 Sw4 E59 H26 C40
(%IéleLi\;ezr\gi:f)ung der Funktion C1 c1 Al 0 0 0,10
I(BOeLi\;ezr\gi:f)ung der Funktion C1 C1 Al 0 0 111
I(BOeLi\;er;vgr\I/d)ung der Funktion V2 V2 Al 1 0 Hat keinen Einfluss
Bei Verwendung mit PTC-Funktion o1 PTC H;::fﬁjg:” 12 Hat keinen Einfluss

Weitere Einzelheiten zu SW3 und SW4 finden Sie in Kapitel 2, Abschnitt 2.2.8.

AWARNUNG

Falsche Einstellungen, die von den oben genannten Angaben abweichen, kdnnen falsche Analogeingangswerte erzeugen.
In diesem Fall funktioniert der Umrichter moglicherweise nicht wie erwartet.

Es besteht Verletzungsgefahr.

Es kénnen Stdrungen auftreten.
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E61 bis E63

Anschlussklemme [12], [C1] (Funktion C1), [C1] (Funktion V2) (erweiterte Funktion)

Wabhlen Sie die Funktion der Klemmen [12], [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) aus.

Fir diese Anschlussklemmen missen keine Einstellungen vorgenommen werden, wenn sie als Quellen fir Frequenz-
einstellungen verwendet werden sollen.

Werte fiir E61,

62, E63 Funktion Beschreibung
0 Keine —
Hilfsfrequenzeingang, der ausschlieBlich zum Frequenzsollwert von
1 Hilfsfrequenzeinstellung 1 Frequenzeinstellung 1 (FO1) addiert wird. Wird zu keinem anderen
fistrequenzeinsteliung Frequenzsollwert addiert (wie Frequenzeinstellung 2, Festfrequenz-
einstellungen usw.) 100 %/Skalenendwert
Hilfsfrequenzeingang, der zu allen Frequenzeinstellungen addiert wird.
2 Hilfsfrequenzeinstellung 2 Wird zu Frequenzeinstellung 1, Frequenzeinstellung 2, zu Festfrequenz-
einstellungen usw. addiert. 100 %/Skalenendwert
Gibt Befehlsquellen wie zum Beispiel Temperatur und Druck unter
Prozessbefehl des . . N
3 PID-Realers PID-Regelung ein. Sie missen auch Parameter JO2 festlegen.
9 100%/Skalenendwert
- Gibt Ruckfihrungswerte wie zum Beispiel Temperatur und Druck unter
5 PID-Rickfiihrungswert PID-Regelung ein. 100 %/Skalenendwert
Multipliziert die endgultige Frequenzeinstellung mit diesem Wert. Wird fur
die Regelung der konstanten Liniengeschwindigkeit eingesetzt (durch
6 Einstellen des Verhaltnisses Berechnung des Wickeldurchmessers) oder wenn mehrere Umrichter
gleichzeitig in einem bestimmten Verhaltnis zueinander betrieben werden.
100 %/Skalenendwert
7 Analoger Drehmoment- Wird verwendet, wenn analoge Eingénge als Drehmomentbegrenzer dienen.
begrenzer A (3 Parameter F40) 200%/Skalenendwert
8 Analoger Drehmoment- Wird verwendet, wenn analoge Eingénge als Drehmomentbegrenzer dienen.
begrenzer B (3 Parameter F40) 200%/Skalenendwert
9 Drehmomentverhalinis Wird verwendet, wenn analoge Eingange das Drehmomentverhaltnis
" verhatini abbilden. (122 Parameter H154) 200%/Skalenendwert
Analoge Eingéange dienen als Drehmoment-Sollwerte unter
10 Drehmoment-Sollwert Drehmomentregelung. (EJ Parameter H18 (Drehmomentregelung).)
11 Drehmomentstrom-Sollwert Analoge Eingange dienen als Drehmomentstrom-Sollwerte unter
" rom-sofwer Drehmomentregelung. (EJ Parameter H18 (Drehmomentregelung).)
17 Drehzahlbegrenzung flr Analoge Eingénge dienen der Drehzahlbegrenzung bei Vorwartsdrehung
Vorwartsdrehung unter Drehmomentregelung. (£J Parameter H18 (Drehmomentregelung))
18 Drehzahlbegrenzung flr Analoge Eingange dienen der Drehzahlbegrenzung bei Rickwartsdrehung
Ruckwartsdrehung unter Drehmomentregelung. (£J Parameter H18 (Drehmomentregelung).)
Durch die Eingabe von Analogsignalen verschiedener Sensoren in den
Umrichter (z. B. Temperatursensoren in Klimaanlagen), kdnnen Sie den
Status externer Gerate Uber die Kommunikationsverbindung tiberwachen.
20 Analogsignaleingangsmonitor | Wenn Sie einen geeigneten Anzeigekoeffizienten verwenden, kénnen Sie
auch verschiedene Werte in physikalische Gréen wie Temperatur und
Druck umwandeln lassen, bevor sie angezeigt werden.
100 %/Skalenendwert
. Wenn diese Anschlussklemmen auf dieselben Werte eingestellt sind, hat E61 Prioritat. Bei E62 und E63 ist nur die
((Hinweis. . . .
S mit E59 ausgewahlte Klemme aktiviert.
E64 Speichern des digitalen Frequenzsollwertes

E64 gibt an, wie der digitale Frequenzsollwert mithilfe der Tasten

=/ auf dem Bedienteil gespeichert wird (siehe unten).

Werte fur E64

Funktion

0

Der Frequenzsollwert wird automatisch gespeichert, wenn die Hauptstromversorgung ausgeschaltet wird.
Beim nachsten Einschalten wird der Frequenzsollwert angewandt, der vor dem letzten Ausschalten guiltig war.

Speichern durch Driicken der Taste [=~. Der Frequenzsollwert wird durch Driicken der Taste == gespeichert.
Wird die Steuerstromversorgung ausgeschaltet, ohne die Taste [image] zu driicken, geht der Wert verloren.

Beim nachsten Einschalten verwendet der Umrichter den Frequenzsollwert, der beim Driicken der Taste =

gespeichert wurde.
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5.3 Beschreibung der Parameter

E65 Erkennung des Sollwertesignalausfalls (Dauerbetriebsfrequenz)

Fallt der analoge Frequenzwert (Einstellung Uber die Anschlussklemmen [12], [C1] (Funktion C1) oder [C1] (Funktion V2))
innerhalb von 400 ms um mehr als 10 % unter den erwarteten Frequenzsollwert, geht der Umrichter davon aus, dass ein
Leitungsbruch in der Leitung der analogen Frequenzeinstellung vorliegt. Der Umrichter setzt den Betrieb mit der Frequenz fort,
die durch das Verhaltnis von E65 zum Frequenzsollwert festgelegt ist. Zudem wird das Signal REF OFF eingeschaltet.

(L2 Parameter E20, E21 und E27, Wert = 33)

Kehrt der Wert der Frequenzeinstellung (als Spannung oder Strom) auf einen héheren Wert als durch E65 festgelegt zuriick,
geht der Umrichter davon aus, dass der Leitungsdefekt behoben wurde, und setzt den Betrieb mit der Frequenzeinstellung fort.

fl--ee-==
Analoge Frequenz-
einstellung fi1x0.1

Referenzsignalausfall-
Erkennung REF OFF

Normale
Frequenzeinstellung

f1

Frequenzeinstellung
(interne Daten)

In der obigen Grafik ist f1 der Wert der zu einem beliebigen Zeitpunkt erfassten analogen Frequenzeinstellung. Die Erfassung
wird in regelmaBigen Zeitabstanden wiederholt, um die Leitungsverbindung der analogen Frequenzeinstellung kontinuierlich zu
Uberwachen.

*  Wertebereich:0 (Verzdgerung bis Stopp) 20 bis 120 % 999 (Deaktivieren)

~#5____._ Vermeiden Sie bei der analogen Frequenzeinstellung eine abrupte Spannungs- oder Stromanderung. Eine abrupte
((Hinweis. ; . . . .

— Anderung konnte als Leitungsbruch interpretiert werden.

Die Einstellung des Wertes fir E65 auf ,999" ermdglicht die Ausgabe des Signals REF OFF ,Sollwertesignalausfall
erkannt“. Die Anderung des Frequenzsollwertes wird jedoch nicht zugelassen. (Umrichter l3uft wie angegeben bei

analoger Frequenzeinstellung.)
Bei E65 = 0 oder 999 betragt der Wert des Frequenzsollwertes, bei dem ein Leitungsbruch erkannt wird, ,f1 x 0,2“.

Bei E65 = ,100“ (%) oder hoher betragt der Wert des Frequenzsollwertes, bei dem die Behebung eines
Leitungsbruchs erkannt wird, ,f1x 1%

Die Erkennung des Sollwertesignalausfalls wird nicht durch die Festlegung der Analogeingangseinstellungen
beeinflusst (Filterzeitkonstanten: C33, C38 und C43).

E76 Pegel fiir niedrige Zwischenkreisspannung

Das Signal U-EDC wird eingeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung unter den in E76 (Pegel fir niedrige
Zwischenkreisspannung) angegebenen Unterspannungswert fallt. Das Signal wird ausgeschaltet, wenn die Spannung diesen
Wert liberschreitet.

(£ Parameter E20, E21 und E27, Wert = 77)
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5.3 Beschreibung der Parameter

E78, E79 Drehmomenterkennung 1 (Wert und Timer)
E80, E81 Drehmomenterkennung 2/Zu niedriges Drehmoment (Wert und Timer)

E78 legt den Ansprechpegel und E79 den Timer fir das Ausgangssignal TD1 fest. E80 legt den Ansprechpegel und E81 den
Timer fur das Ausgangssignal TD2 bzw. U-TL fest.

Wenn im Umrichterbetrieb bei niedrigen Frequenzen ein erheblicher Fehler in der Drehmomentberechnung auftritt, kann
innerhalb des Betriebsbereichs unterhalb von 20 % der Eckfrequenz (F04) kein zu niedriges Drehmoment erkannt werden.
(In diesem Fall wird das Ergebnis der Erkennung vor dem Ubergang in diesen Betriebsbereich beibehalten.) Das U-TL-Signal
wird ausgeschaltet, wenn der Umrichter gestoppt wird.

Da die Motorparameter zur Berechnung des Drehmoments verwendet werden, wird empfohlen, die automatische Selbst-
optimierung mithilfe von Parameter P04 durchzufiihren, um eine héhere Genauigkeit zu erzielen.

. Zugewiesene Schwellenwert Timer
Ausgangssignal
Werte Einstellbereich: 0 bis 300 % Einstellbereich: 0,01 bis 600,00 s
TD1 46 E78 E79
TD2 47 E80 E81
U-TL 45 E80 E81

B Drehmoment erkannt 1 — TD1, Drehmoment erkannt 2 — TD2

Das Ausgangssignal TD1 oder TD2 wird eingeschaltet, wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert oder der
Drehmoment-Sollwert fiir die durch E79 bzw. E81 (Drehmomenterkennung (Timer)) vorgegebene Zeitdauer den durch E78 bzw.
E80 (Drehmomenterkennung (Wert)) vorgegebenen Wert lberschreitet. Das Signal wird ausgeschaltet, wenn das berechnete
Drehmoment ,den durch E78 oder E80 angegebenen Wert minus 5 % des Nenndrehmoments des Motors* unterschreitet.
(Die Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.)

Schwellenwert

Schwellenwert -5 %
Berechnetes
Drehmoment oder
Drehmoment-Sollwert

TD1, TD2 : N

B Geringes Drehmoment erkannt — U-TL

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert oder der Drehmoment-
Sollwert fir die durch E81 (Zu niedriges Drehmoment (Timer)) angegebene Zeitdauer unter den durch E80 (Zu niedriges
Drehmoment (Wert)) angegebenen Wert fallt. Das Signal wird ausgeschaltet, wenn das berechnete Drehmoment ,den durch E78
oder E80 angegebenen Wert plus 5 % des Nenndrehmoments des Motors” tUberschreitet. (Die Mindesteinschaltdauer betragt
100 ms.)

Berechnetes
Drehmoment oder
Drehmoment-Sollwert

Schwellenwert +5 %

Schwellenwert

Timer

U-TL - -

E98, E99 Funktion der Klemme [FWD], Funktion der Klemme [REV] (siehe E01 bis E05)

Einzelheiten dazu finden Sie in den Beschreibungen der Parameter EO1 bis E05.
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5.3 Beschreibung der Parameter

5.3.3 C-Parameter (Steuerfunktionen)

C01 bis C04 Resonanzfrequenz 1, 2 und 3, Resonanzfrequenz (Sprungbreite)

Mithilfe dieser Parameter kann der Umrichter drei verschiedene Punkte der Ausgangsfrequenz ausblenden, um Resonanzpunkte
zu Uberspringen, die durch den Motor und die Eigenfrequenz der angetriebenen Maschine verursacht werden.

» Wahrend der Erhéhung des Frequenzsollwertes behalt der Umrichter in dem Moment, in dem der Frequenzsollwert den
unteren Wert des Resonanzfrequenzbandes erreicht, diesen unteren Frequenzwert als Ausgangswert bei. Uberschreitet der
Frequenzsollwert den oberen Wert des Resonanzfrequenzbandes, wird der Ausgangswert wieder an den Frequenzsollwert
angepasst. Bei der Verringerung des Frequenzsollwertes findet derselbe Vorgang in umgekehrter Reihenfolge statt. (Siehe
Abbildung links unten.)

*  Wenn mehr als zwei Resonanzfrequenzbander tberlappen, Gbernimmt der Umrichter die niedrigste Frequenz innerhalb der
sich iberlappenden Béander als untere Frequenz und die héchste Frequenz als obere Frequenz. (Siehe Abbildung rechts

unten.)
Interner Frequenzsollwert Interner Frequenzsollwert
Sprungbreite der ‘s e ) '
Resonanzfrequenz ..-‘-—- o
-
c4) LSy | = - =
— - Tatséchliche | . >',"
Sprungbreite der ‘ - Resonanz-  SPrungbreite ‘ P A S —
Resonanzfrequenz ‘.'h'—K‘ frequenz 3 der Resonanz- sprungbreite der «* | *
{ CIM \ ! Pod 1 frequenz Resonanzfrequenz ..0' ‘
Sprung- : ' (C03) CO4) o Resonanz-
breite der 1 & o Resonanz- 3 Wy - frequenz 2
Resonanzfrequenz | - frequenz 2 \
- Resonanz- (C02)
(C04) RA S fl?::ogﬁnﬁ- C02) frequenz 1
uenz 4 p
: Co1) l
(C01) 1 i & ‘ 1 =
Frequenzsollwert Frequenzsollwert

B Resonanzfrequenz 1, 2 und 3 (C01, C02 und C03)
Gibt die Mitte des Resonanzfrequenzbandes an.

* Wertebereich: 0,0 bis 500,0 (Hz) (Die Einstellung ,0,0 bewirkt, dass kein Resonanzfrequenzband eingestellt ist.)

B Sprungbreite der Resonanzfrequenz (C04)
Gibt die Sprungbreite der Resonanzfrequenz an.

* Wertebereich: 0,0 bis 30,0 (Hz) (Die Einstellung ,0,0“ bewirkt, dass kein Resonanzfrequenzband eingestellt ist.)
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5.3 Beschreibung der Parameter

CO05 bis C19

Festfrequenzanwahl 1 bis 15

B Diese Parameter legen 15 Frequenzen fest, die fiir die Ansteuerung des Motors erforderlich sind
(Frequenz 1 bis 15).

Durch das Ein- und Ausschalten der Klemmenbefehle SS1, SS2, SS4 und SS8 wird der Frequenzsollwert des Umrichters
selektiv in 15 Schritten aufgeschaltet. Zur Verwendung dieser Funktion missen zuvor die Klemmenbefehle SS1, SS2, SS4 und
SS8 (,Festfrequenzauswahl”) den Digitaleingangsklemmen EO1 bis E05 zugewiesen werden (Werte = 0, 1, 2 und 3).

B Festfrequenz 1 bis 15 (C05 bis C19)
* Wertebereich: 0,00 bis 500,0 (Hz)

Die Klemmenbefehle SS1, SS2, SS4 und SS8 werden folgendermalien kombiniert, um die Festfrequenzen aufzuschalten.

SS8 SS4 SS2 SS1 Ausgewahlte Frequenzeinstellung
AUS AUS AUS AUS Keine Festfrequenz*
AUS AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS AUS EIN AUS CO06 (Festfrequenz 2)
AUS AUS EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)
AUS EIN AUS AUS CO08 (Festfrequenz 4)
AUS EIN AUS EIN CO09 (Festfrequenz 5)
AUS EIN EIN AUS C10 (Festfrequenz 6)
AUS EIN EIN EIN C11 (Festfrequenz 7)
EIN AUS AUS AUS C12 (Festfrequenz 8)
EIN AUS AUS EIN C13 (Festfrequenz 9)
EIN AUS EIN AUS C14 (Festfrequenz 10)
EIN AUS EIN EIN C15 (Festfrequenz 11)
EIN EIN AUS AUS C16 (Festfrequenz 12)
EIN EIN AUS EIN C17 (Festfrequenz 13)
EIN EIN EIN AUS C18 (Festfrequenz 14)
EIN EIN EIN EIN C19 (Festfrequenz 15)

* Die Einstellung ,Keine Festfrequenz* umfasst Frequenzeinstellung 1 (FO1), Frequenzeinstellung 2 (C30) und andere Quellen
fur Frequenzeinstellungen, nicht aber die Festfrequenz-Sollwerte.

C20

Jog-Frequenz

Zugehorige Parameter: H54 und H55 Beschleunigungs-/Verzogerungszeit

(Jog-Betrieb)

C20 legt die Betriebsbedingungen (Frequenz) fur den Jog-Betrieb fest.

Parameter Wertebereich Beschreibung
C20 Jog-Frequenz 0,00 bis 500,00 (Hz) Frequenzsollwert fir den Jog-Betrieb
H54 Beschleunigungszeit (Jog-Betrieb) 0,00 bis 6000 s Beschleunigungszeit fir den Jog-Betrieb
H55 Verzdgerungszeit (Jog-Betrieb) 0,00 bis 6000 s Verzdgerungszeit fir den Jog-Betrieb

L] Einzelheiten zum Jog-Betrieb finden Sie in Kapitel 3, Abschnitt 3.3.6 ,Jogging operation” (Jog-Betrieb).
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5.3 Beschreibung der Parameter

Cc21 Musterbetrieb (Modus-Auswahl)
C22 bis C28 Stufe 1 bis 7/Timer-Betrieb

Im Musterbetrieb steuert der Umrichter den Motor automatisch mit den voreingestellten Werten fir Laufzeit, Drehrichtung,
Beschleunigungs-/Verzoégerungszeit und Frequenzsollwert an.

Um diese Funktion zu verwenden, setzen Sie Frequenzeinstellung (FO1) auf ,10“ (Musterbetrieb).

Folgende Betriebsmuster sind verfligbar:

Einstellung fur C21 Betriebsmuster
0 Betrieb 1auft einen Betriebszyklus lang nach dem Muster und wird dann angehalten.
1 Muster wird wiederholt durchlaufen; bei eingehendem Haltebefehl wird der Betrieb unmittelbar
angehalten.
2 Betrieb 1auft einen Betriebszyklus lang nach dem Muster; anschlieBend wird der Betrieb mit dem
Frequenzsollwert fortgesetzt.
3 Timer-Betrieb
Sollwert: 0 Betriebsbefehlsquelle 1 Zyklus abgeschlossen
Vorwarts- v V
richtung | .
| ,_\ .
Ausgangs- /_\_\ Ze|L
frequenz | \_/ >
Ruckwarts-
richtung
Sollwert: 1  Betriebsbefehlsquelle 1 Zyklus abgeschlossen 2 Zyklen abgeschlossen
Vorwarts- v v v
richtung I /_\———\ ———————— /_;7_\__: """"" /‘;7_\—\
| Zei
Ausgangs- / e|;
- \_/ \_/ \_
Rickwarts-
richtung
Sollwert: 2 Betriebsbefehlsquelle 1 Zyklus abgeschlossen

Vorwarts- v v
richtung T /_\_\ !
Ausgangs- y / Zeit=
frequenz \_/
0

Rickwarts-
richtung

B C22bis C28 Stufen 1 bis7

Geben Sie die Betriebszeit fiir die Stufen 1 bis 7 an.

Driicken Sie bei jedem Parameter dreimal auf die Taste ==, um die folgenden drei Werte festzulegen.
Einstellung Beschreibung
1. Gibt die Betriebszeit zwischen 0,0 und 6000 s an.
2. 2.: Gibt die Drehrichtung F (Vorwarts) oder r (rickwarts) an
3. 3.: Gibt die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit zwischen 1 und 4 an.
1: FO7/F08 2: E10/E11 3: E12/E13 4: E14/E15

Wenn Sie die Taste == driicken, um die Parametereinstellung zu beenden, bevor die drei Werte durch dreimaliges Driicken der

Taste =5 definiert sind, werden die Werte nicht aktualisiert.

Wenn bestimmte Stufen nicht in Anspruch genommen werden, geben Sie ,0,0“ als Laufzeit ein. Die entsprechende Stufe wird
dann Ubersprungen, und die nachste Stufe ist bereit fir die Einstellung.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Frequenzsollwert

Die Festfrequenzen 1 bis 7 werden dem Frequenzsollwert der Stufen 1 bis 7 zugewiesen.

B Beispiel fiir eine Musterbetrieb-Einstellung

c21 Betriebsdauer | Drehrichtung Bescr.l.leunigungs‘-/
(Modus-Auswahl) Stufe Nr. Verzégerungszeit Betriebsfrequenz (Sollwert)
Sollwert Sollwert Sollwert
Stufe 1 60,0 F 2 CO05 Festfrequenz 1
Stufe 2 100 F 1 CO06 Festfrequenz 2
Stufe 3 65,5 r 4 CO7 Festfrequenz 3
0 Stufe 4 55,0 r 3 CO08 Festfrequenz 4
Stufe 5 50,0 F 2 C09 Festfrequenz 5
Stufe 6 72,0 F 4 C10 Festfrequenz 6
Stufe 7 35,0 F 2 C11 Festfrequenz 7

In der folgenden Abbildung wird der Ablauf veranschaulicht.

Vorwartsrichtung

4 Betriebsbefehlsquelle

Y

c1o )
coe @
c11 Einstellung auf Beschl.-/
Cco09 Verzoégerungszeit (1) bis (10)
(10)
) @) 7 (1) Beschleunigungszeit: E10
1) (a)
5)

~
=
]
S
g
B
=
s
=3
2
2
—_ Cco5
= o Zoi
8 eit @) Beschleunigungszeit: FO7
£ co7 ) ) -
S 3) Verzégerungszeit: E15
=]
= Co8;
~ (4) Beschleunigungszeit: E14
LY (5) | Beschleunigungszeit: E12
R;‘i‘(‘;';mi"g‘s' 60,0s 100 s 655s | 550s: 500s 720s 350s
- P (6) Verzégerungszeit: E11
() Beschleunigungszeit: E10
Sollwert: 16
0,1 s—»| -— (8) Beschleunigungszeit: E14
Ausgangssignal fur Klemmen Y 1 bis Y2 (9) Verzégerungszeit: E11
Sollwert: 17
(10) | Verzégerungszeit: FO8
0,1 s—» |-—

Nach Abschluss eines Zyklus wird die durch FO8 (Verzdgerungszeit 1) angegebene Verzdgerungszeit angewandt, bis der Motor
zum Stillstand kommt.

4 Um den Betrieb zu starten oder zu stoppen verwenden Sie die Taste *» des Bedienteils oder die Schaltzustande der
Steuerklemmen. Um den Betrieb zu starten, driicken Sie auf dem Bedienteil die Taste ™. Um den Ablauf der einzelnen
Stufen auszusetzen, driicken Sie die Taste F**. Dricken Sie die Taste " erneut, um den Ablauf der Stufen an der Stelle
fortzusetzen, wo er ausgesetzt wurde. Stoppt der Umrichter aufgrund eines Alarms, driicken Sie die Taste .=, um die
Schutzfunktionen des Umrichters zurlickzusetzen. Driicken Sie anschlielend die Taste . Der ausgesetzte Zyklus wird
fortgesetzt. Wenn es wahrend des Betriebs erforderlich wird, den Betrieb ab Stufe 1 mit ,C22 (Stufe 1 Betriebsdauer) und

,C82 (Stufe 1 Drehrichtung und Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit)" zu beginnen, geben Sie einen Stoppbefehl ein, und
driicken Sie die Taste &

Wenn es nach einem Alarmstopp erforderlich wird, den Betrieb ab Stufe 1 zu beginnen, driicken Sie die Taste .=, um die
Schutzfunktionen zuriickzusetzen, und driicken Sie dann die Taste .= erneut. Beim Betrieb (iber die Eingangsklemmen

verwenden Sie Klemme RST (einen der Parameter EQ1 bis EO05 auf ,8 (Aktiv-Ein)“ oder ,1008 (Aktiv-Aus)“ schalten). Die
Funktionsweise ist identisch.

» Der Musterbetrieb kann entweder durch einen Vorwartslauf-Befehl gestartet werden (FO2 = 2 einstellen und die
Taste "™* dricken oder FO2 = 1 einstellen und die FWD-Klemme einschalten) oder durch einen Rickwartslauf-
Befehl (FO2 = 3 einstellen und die Taste ™* dricken oder FO2 =1 einstellen und die REV-Klemme ein-
schalten). Die Drehrichtung ist hierbei durch die Parameter C82 bis C88 festgelegt — unabhangig davon, ob der
Vorgang durch einen Vorwartslauf- oder Rickwartslauf-Befehl gestartet wird.

* Bei der FWD- oder REV-Klemme verwenden Sie bitte einen Wechselschalter, da das Signal nicht selbsthaltend
ist.
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5.3 Beschreibung der Parameter

AVORSICHT

Wenn der Musterbetrieb durch Angabe von C21 =0 und Einschalten der FWD- bzw. REV-Klemme gestartet wird, wird der
Motor nach Abschluss der letzten Stufe angehalten, selbst wenn die FWD- bzw. REV-Klemme eingeschaltet bleibt.

Wenn Sie in diesem Fall den Wert fiir FO1 oder C30 andern oder die Steuerklemme ,Hz2/Hz1“ ein-/ausschalten, ohne die
FWD- bzw. REV-Klemme auszuschalten, wird der Betrieb sofort wieder aufgenommen (nach der Anderung gilt der
Frequenzsollwert).

Unfallgefahr! Verletzungsgefahr!

B Timer-Betrieb (C21 = 3)

Wahlen Sie diese Einstellung fir den Timer-Betrieb. Hierbei wird einfach die Betriebsdauer angegeben. Der Motorbetrieb wird
nach Eingabe des Betriebsbefehls gestartet und nach Ablauf des angegebenen Zeitraums gestoppt.

,1‘.’“;) + Um den Timer-Betrieb zu beenden, driicken Sie wahrend des Timer-Countdowns die Taste .
— . Wenn die Dauer des Timers ,0“ betragt, kann der Betrieb mit der Taste ™ nicht gestartet werden, selbst wenn C21=
3.

+ Sie kdnnen auch ein externes Signal (FWD oder REV) verwenden, um den Betrieb zu starten.

Beispiel fiir den Timer-Betrieb

Vorkonfiguration

* Um die Timer-Zahlung in der LED-Anzeige darzustellen, stellen Sie den Wert fur E43 (LED-Anzeige) auf ,13“ und den Wert fir
C21 auf ,1“ ein.

* Geben Sie den fir den Timer-Betrieb geltenden Frequenzsollwert an. Wenn der Frequenzsollwert lGber das Bedienteil
vorgegeben wird und aktuell der Timerwert auf der Anzeige erscheint, driicken Sie die Taste =%, um zum Drehzahlmonitor
zu wechseln und den Frequenzsollwert zu andern.

Timer-Betrieb (Start mit der Taste #)

(1)  Drucken Sie, wahrend der Wert des Timers in der LED-Anzeige erscheint, die Tasten [~ />, um den Timer auf die
gewlinschte Zeit in Sekunden einzustellen. (Der Timerwert wird in der LED-Anzeige als Ganzzahl ohne Dezimalpunkt
dargestellt.)

(2) Dricken Sie die Taste ™», um den Motorbetrieb zu starten. Der Timer beginnt mit dem Countdown. Wenn die Dauer des
Timers abgelaufen ist, wird der Vorgang gestoppt, ohne dass die Taste #** gedriickt werden muss. (Der Timer-Betrieb ist
auch dann méglich, wenn der LED- Monitor einen anderen Wert als die Timer-Zahlung anzeigt.)

('Hinweis Wenn der Motorbetrieb durch Einschalten der FWD-Klemme gestartet und nach Ablauf des Timers mit
T— Verzégerung bis zum Stopp beendet wurde, erscheint in der LED-Anzeige abwechselnd ,end” und der Timerwert
,0“. Durch Ausschalten des Befehls FWD wird die LED-Anzeige auf die normale Anzeige zurlickgesetzt.

C30 Frequenzeinstellung 2 (siehe F01)

Einzelheiten zur Frequenzeinstellung 2 finden Sie in der Beschreibung von FO1.
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5.3 Beschreibung der Parameter

C31 bis C35 Einstellung Analogeingang (Klemme [12])

(Offset, Verstarkung, Filterzeitkonstante, Verstiarkungsbezugspunkt, Polaritat)

C36 bis C40 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion C1))

(Offset, Verstarkung, Filterzeitkonstante, Verstarkungsbezugspunkt, Bereich/Polaritat)

C41 bis C45 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion V2))

(Offset, Verstarkung, Filterzeitkonstante, Verstiarkungsbezugspunkt, Polaritat)
(Frequenzeinstellung siehe F01)

C55, C56 Frequenzoffset (fiir PID, Frequenzeinstellung 2 (Klemme [12]))
C61, C62 (Frequenzoffset, Offsetbezugspunkt) (siehe F01)

Frequenzoffset (fiir PID, Frequenzeinstellung 2 (Klemme [C1]) (Funktion C1))
C67, C68 (Frequenzoffset, Offsetbezugspunkt) (siehe F01)
Frequenzoffset (fiir PID, Frequenzeinstellung 2 (Klemme [C1]) (Funktion V2))

(Frequenzoffset, Offsetbezugspunkt) (siehe F01)

Sie kénnen die Parameter Verstarkung, Frequenzoffset, Polaritat, Filterzeitkonstante und Offset einstellen, die auf Analog-
eingange angewandt werden (Spannungseingang an den Klemmen [12] und [C1] (Funktion V2) und Stromeingang an Klemme
[C1] (Funktion C1)).

Einstellbare Elemente fir Analogeingéange (ausgenommen sind die fir Frequenzeinstellung 1)

_ Offset Verstarkung . .
Ell?fri:?: Eingangsbereich  [Eroquenz.| Bezugs | Verstar | Bezugs. | POritat E;';i;ii':e Offset
offset punkt kung punkt
[12] 0 bis +10 V, -10 bis +10 V C55 C56 C32 C34 C35 C33 C31
[C1](C1) | 4 bis 20 mA, 0 bis 20 mA C61 C62 C37 C39 C40 C38 C36
[C1] (V2) 0 bis +10 V Cc67 C68 C42 C44 C45 C43 C41

Bl Offset (C31, C36, C41)
Mit C31, C36 bzw. C41 konfigurieren Sie ein Offset fur einen analogen Spannungs-/Stromeingang.

»  Wertebereich: -5,0 bis +5,0 (%)

B Filterzeitkonstante (C33, C38, C43)

C33, C38 und C43 stellen die Filterzeitkonstanten fiir Spannung und Strom des Analogeingangs bereit. Je gréRer die
Zeitkonstante, desto langsamer die Reaktion. Geben Sie eine geeignete Filterzeitkonstante an, und berlicksichtigen Sie dabei
die Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine (Last). Bei Eingangsspannungsschwankungen aufgrund von Leitungsstorungen
erhéhen Sie die Zeitkonstante.

»  Wertebereich: 0,00 bis 5,00 (s)

B Polaritat fiir Klemme [12] (C35)

Mit C35 und C45 konfigurieren Sie den Eingangsbereich fiir die Analogeingangsspannung.

Werte fur C35 Modi fir Eingangsklemmen
0 -10 bis +10 V
1 0 bis +10 V DC (ein negativer Wert der Spannung wird als 0 V behandelt)

B Polaritit [C1] (Funktion V2) (C45)

Werte fur C45 Modi fir Eingangsklemmen

0 0 bis +10 V
Wenn angegeben ist, dass der Frequenzoffset ein negativer Wert ist, wird ein Punkt unter
null als negativer Wert interpretiert.

1 0 bis +10 V (Werkseinstellung)
Wenn angegeben ist, dass der Frequenzoffset ein negativer Wert ist, wird ein Punkt unter
null als ,0“ interpretiert.
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B Verstirkung

Frequenzsollwert

% 1}
Verstarkung
(C32, C37, C42 Punkt
X
— Analogeingang
0 Verstérkungs‘-%
bezugspunkt
C34. C39
'/"’—f-l-inwéis Zur Eingabe einer bipolaren Analogspannung (0 bis +10 V DC) an Klemme [12] muss der Parameter C35 auf ,0*
N eingestellt werden. Die Einstellung von C35 auf den Wert ,1“ aktiviert den Spannungsbereich 0 bis +10 V DC und

interpretiert einen Wert mit negativer Polaritat von 0 bis -10 V DC als 0 V.

B Bereich Klemme [C1] (Funktion C1) / Polaritatsauswahl (C40)

Legt den Bereich fur Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1) fest.

Werte fir C40 Eingangsbereich der Klemme Wenn der angegebene Frequenzoffset negativ ist
0 4 bis 20 mA (Werkseinstellung)
Interpretiert einen Punkt unter 0 als ,,0“.
1 0 bis 20 mA
10 4 bis 20 mA
Interpretiert einen Punkt unter 0 als Negativwert.
11 0 bis 20mA

Wenn Klemme [C1] flr die C1-, V2- oder PTC-Funktion verwendet wird, sind folgende Einstellungen zu wahlen.

Klemme [C1] SW3 SW4 E59 H26 C40
(%I“eLi\;ezr\gi?:)ung der Funktion C1 C1 Al 0 0 1O0
I(B;JeLi\;ezr\gi:f)ung der Funktion C1 C1 Al 0 0 111
I(B;JeLi\;er;vgr\]/d)ung der Funktion V2 V2 Al 1 0 H:nljcleuizsen
Bei Verwendung mit PTC-Funktion C1 PTC HaF keinen 12 HaF keinen

Einfluss Einfluss

Weitere Einzelheiten zu SW3 und SW4 finden Sie in Kapitel 2, Abschnitt 2.2.8.

Wenn die obigen Schalteinstellungen nicht korrekt ausgefihrt werden, funktioniert der Umrichter moéglicherweise nicht wie
erwartet. Gehen Sie mit Sorgfalt vor.
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B Verstirkung/Frequenzoffset

Klemme PID-Sollwert, Ruckfiihrung, Analogiiberwachung
Frequenzsollwert
L}
Verstarkung
ca2 Punkt B
[12] Offset
[ Punkt A
» Analogeingang
) 1008
Offset- Verstarkungs- W

bezugspunkt  bezugspunkt

(85, 'v_.(

Frequenzsollwert

[}
Verstarkung
37 Punkt B
[C1] (Funktion C1) Frequenzoffset
CEl Punkt A
« Analogeingang
) 160
Offset- Verstarkungs w

bezugspunkt  bezugspunkt

£
v, 3

L3

Frequenzsollwert

L}
Verstarkung
CA2 Punkt B
[C1] (Funktion V2) Offset
ce? Punkt A
« Analogeingang
) 100
Offset- Verstarkungs - o

bezugspunkt  bezugspunkt

(&5 C4d

Diese Frequenzoffsets und Offsetbezugspunkte werden fiir PID-Sollwert, PID-Riickfiihrung, Frequenzeinstellung 2 und Analog-
Uberwachung verwendet. Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO1 und JO1.

Frequenzoffset (C55, C61, C67)

+  Wertebereich: -100,00 bis 100,00 (%)

Offsetbezugspunkt (C56, C62, C68)
*  Wertebereich: 0,00 bis 100,00 (%)

Wenn der Frequenzoffset als negativer Wert festgelegt wird, kann ein unipolarer Analogeingang als bipolar definiert werden.
Durch Einstellen von C40 auf den Wert 10 oder 11 fur die Klemme [C1] (Funktion C1) oder von C45 auf den Wert ,1* fir die
Klemme [C1] (Funktion V2) wird festgelegt, dass ein Wert an einem analogen Eingang, der am Nullpunkt oder niedriger liegt,
negative Polaritat besitzt.

C50 Frequenzoffset (Frequenzeinstellung 1) (Offsetbezugspunkt) (siehe F01)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO1.

C53 Auswahl von Normal-/Inversbetrieb (Frequenzeinstellung 1)

Wechselt zwischen Normal- und Inversbetrieb von Frequenzeinstellung 1 (FO1).

Ll Einzelheiten hierzu finden Sie unter EO1 bis E05 (Wert = 21) fir den Klemmenbefehl IVS
(,H Umschaltung Normal-/Inversbetrieb — [VS®).

146



5.3 Beschreibung der Parameter

C58 Einstellung Analogeingang (fiir Analogiiberwachung (Klemme [12])) (Anzeigeeinheit)
C64 Einstellung Analogeingang (fiir Analogiiberwachung (Klemme [C1])) (Funktion C1) (Anzeigeeinheit)
C70 Einstellung Analogeingang (fiir Analogiiberwachung (Klemme [C1])) (Funktion V2) (Anzeigeeinheit)

Die Einheiten fiir die jeweiligen Analogeingange kénnen mit dem Multifunktionsbedienteil (TP-A1-E2C) angezeigt werden. Diese
Parameter werden fir Soll- und Rickfihrungswerte des PID-Reglers und fiir den Analogeingangsmonitor verwendet. Mit dem
Multifunktionsbedienteil kdnnen Sie die SV- und PV-Werte des PID-Reglers und den Analogeingangsmonitor auf der Haupt-
anzeige und Sub-Anzeige anzeigen. Die Anzeige erfolgt in den angegebenen Einheiten.

C58, C64, C70 Einheit C58, C64, C70 Einheit C58, C64, C70 Einheit
— — 23 I/s (Durchfluss) 45 mmHg (Druck)
1 Keine Einheit 24 I/min (Durchfluss) 46 psi (Druck)
2 % 25 I/h (Durchfluss) 47 mWG (Druck)
4 1/min 40 Pa (Druck) 48 iNWG (Druck)
7 kW 41 kPa (Druck) 60 K (Temperatur)
20 m®/s (Durchfluss) 42 MPa (Druck) 61 °C (Temperatur)
21 m®min (Durchfluss) 43 mbar (Druck) 62 °F (Temperatur)
22 m®/h (Durchfluss) 44 bar (Druck) 80 ppm (Konzentration)
C59, C60 Einstellung Analogeingang (Klemme [12]) (Maximale Skalierung, Minimale Skalierung)
C65, C66 Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion C1)) (Maximale Skalierung, Minimale
C71, C72 Skalierung)
Einstellung Analogeingang (Klemme [C1] (Funktion V2)) (Maximale Skalierung, Minimale
Skalierung)

Die Werte fir den Analogeingangsmonitor (Klemmen [12] und [C1] (Funktionen C1 und V2)) kénnen fir die Anzeige in leicht
erkennbare physikalische GroRen umgerechnet werden. Diese Funktion kann auch fir PID-Ruckfiihrungswerte und
PID-Sollwerte verwendet werden.

* Wertebereich: (maximale Skalierung und minimale Skalierung) -999,00 bis 0,00 bis 9990,00

Angezeigter Wert
]

Maximale Skalierung |
(C59)

Minimale Skalierung |

(C60) | Analogeingang

(Klemme [12])

0 005
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5.3 Beschreibung der Parameter

5.3.4 P-Parameter (Parameter fiir Motor 1)

Um die integrierten automatischen Steuerungsfunktionen (wie automatische Drehmomentanhebung, Uberwachung der
Drehmomentberechnung,  automatische  Energiesparfunktion, = Drehmomentbegrenzer, automatische Verzégerung
(Anti-regenerative Control), Synchronisation mit der Leerlaufdrehzahl des Motors, Schlupfkompensation, Vektorregelung ohne
Drehzahlsensor (Drehmoment-Vektorregelung), Droop-Regelung und Uberlaststopp) zu verwenden, muss im Umrichter ein
Motormodell aufgebaut werden. Dazu werden richtige Motorparameter angegeben, einschlief3lich Motorleistung und Nennstrom.

Der FRENIC-Ace bietet integrierte Motorparameter fiir Fuji-Standardmotoren der Baureihe 8. Fir die Verwendung dieser
Fuji-Motoren reicht es aus, die Motorparameter fir P99 (Auswahl Motor 1) anzugeben. Wenn die Verdrahtung zwischen
Umrichter und Motor sehr lang ist (in der Regel 20 m oder mehr) oder wenn zwischen Motor und Umrichter eine Drossel
angeschlossen ist, unterscheiden sich jedoch die scheinbaren Motorparameter von den tatsachlichen, sodasseine
Selbstoptimierung oder andere Justierungen erforderlich sind.

Informationen zur Selbstoptimierung finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC-Ace, in Kapitel4 ,TEST RUN
PROCEDURE* (PROBELAUF-VERFAHREN).

Wenn Sie Motoren anderer Hersteller verwenden oder Fuji-Motoren, die keine Standardmotoren sind, beschaffen Sie sich das
Datenblatt des jeweiligen Motors, und geben Sie die Motorparameter manuell ein, oder lassen Sie eine Selbstoptimierung
durchfiihren.

P01 Motor 1 (Anzahl der Pole)

P01 gibt die Anzahl der Pole des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors aufgefihrten Wert ein. Diese
Einstellung dient der Darstellung der Motordrehzahl in der LED-Anzeige und der Drehzahlregelung (siehe unter E43). Die
folgende Gleichung wird zur Umrechnung verwendet.

Motordrehzahl (min™") = 120/Anzahl Pole x Frequenz (Hz)
» Wertebereich: 2 bis 22 (Pole)

P02 Motor 1 (Nennleistung)

P02 gibt die Nennleistung des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors aufgefiihrten Nennwert ein.

Werte fiir P02 Einheit Funktion

kW Wenn P99 (Auswahl Motor 1) = 0, 4, 20 oder 21
0,01 bis 1000

PS Wenn P99 (Auswahl Motor 1) = 1

Beim Zugriff auf P02 lGber das Bedienteil ist zu berticksichtigen, dass die Werte von P03, P06 bis P13, P53 und H46 automatisch
durch die P02-Werte aktualisiert werden.

P03 Motor 1 (Nennstrom)

P03 gibt den Nennstrom des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors aufgefiihrten Nennwert ein.

» Wertebereich: 0,00 bis 2000 (A)
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P04

Motor 1 (Automatische Selbstoptimierung)

Der Umrichter erkennt automatisch die Motorparameter und legt sie in seinem internen Speicher ab. Grundsatzlich missen Sie
diese Abstimmung nicht vornehmen, wenn Sie einen Fuji-Standardmotor mit einer Standardverbindung zum Umrichter

verwenden.

Es gibt zwei Arten automatischer Selbstoptimierung, die nachfolgend aufgefiihrt sind. Wahlen Sie unter Berlicksichtigung der
Einschrankungen ihrer Gerate und der Regelart die geeignete Art aus.

Zustand

Werte flr Automatische . .
P04 Selbstoptimierung Aktion Abzustimmende Motorparameter
0 Deaktivieren — —
Primarwiderstand (%R1) (PO7)
M Streureaktanz (%X) (P08)
Nenn-Schlupffrequenz (P12)
i %X Korrekturfaktor 1 (P53)
1 QZTE:T;”QL:;S ten Abstimmung erfolgt, wahrend
g PP der Motor gestoppt ist. Ankerwiderstand (P60)
Zustand
M Induktivitat d-Achse (P61)
Induktivitat g-Achse (P62)
Reserviert (P84, P88)
Leerlaufstrom (P0O6)
Primarwiderstand (%R1) (PO7)
Streureaktanz (%X) (P08)
IM Nenn-Schlupffrequenz (P12)
Nachdem der Motor in %X Kor.rekturfa.l.<t<.)r 1 . (P53)
Motor-Abstimmund im gestopptem Zustand Magnetische Sattigung Faktor 1 bis 5.
2 9 abgestimmt wurde, wird er (P16 bis P20)
drehenden Zustand . . .
nachgestimmt, wahrend er mit
50 % der Eckfrequenz lauft. Ankerwiderstand (P60)
Induktivitat d-Achse (P61)
PM | Induktivitdt g-Achse (P62)
Induzierte Spannung (P63)
Reserviert (P84, P88)
5 fﬁgg?ﬂ:”i:@s o | Abstimmung erfolgt, wéhrend | || Primarwiderstand (%R1) (PO7)
9 PP der Motor gestoppt ist. Streureaktanz (%X) (P08)

L] Einzelheiten zur automatischen Selbstoptimierung (Auto-Tuning) finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC-Ace,
in Kapitel 4 ,TEST RUN PROCEDURE" (PROBELAUF-VERFAHREN).

(Hinweis
—

Trifft eine der folgenden Bedingungen zu, filhren Sie eine automatische Selbstoptimierung durch, da die
Motorparameter von denen der Fuji-Standardmotoren abweichen und sonst unter bestimmten Bedingungen
moglicherweise nicht die volle Leistung erreicht wird.

* Der anzusteuernde Motor stammt nicht von Fuji oder ist kein Standardmotor.

» Die Verdrahtung zwischen Motor und Umrichter ist lang. (Im Allgemeinen 20 m oder langer)

» Zwischen Motor und Umrichter ist eine Drossel angeschlossen.

Sonstige Faélle
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B Funktionen, deren Leistung von den Motorparametern beeinflusst wird

Funktion Zugehorige Parameter (reprasentativ)
Automatische Drehmomentanhebung F37
Abtriebsmoment-Monitor F31, F35
Lastfaktor-Monitor F31, F35
Automatische Energiesparfunktion F37
Drehmomentbegrenzungsregelung F40
Automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) H69
Synchronisation HO09
Schlupfkompensation F42
U/f-Regelung mit Drehzahlsensor und autom. F42
Drehmomentanhebung
Droop-Regelung H28
Drehmomenterkennung E78 bis E81
Bremssignal (Bremslése-Drehmoment) Jo95
Vektorregelung mit Drehzahlsensor F42

P05 Motor 1 (Online-Optimierung)

Wenn die Vektorregelung ohne Drehzahlsensor (dynamischer Drehmomentvektor) oder die Schlupfkompensationsregelung fur
den Langzeitbetrieb verwendet werden, andern sich die Motorparameter mit dem Anstieg der Motortemperatur.

Falls sich die Motorparameter andern, kann sich auch der Betrag der Drehzahlkompensation andern und bewirken, dass die

Motordrehzahl von der Anfangsdrehzahl abweicht.

Uber die automatische Selbstoptimierung werden die zur entsprechenden Motortemperatur passenden Motorparameter
identifiziert, wodurch Schwankungen bei der Motordrehzahl minimiert werden.

Um diese Funktion verwenden zu kénnen, wahlen Sie fiir die automatische Selbstoptimierung (P04) den Wert ,2°.

—

ﬂii;iin\-feis

Die Online-Optimierung ist nur aktiviert, wenn die Werte F42 = 1 (Vektorregelung ohne Drehzahlsensor) oder wenn

— F42 = 2 (U/f-Regelung mit Schlupfkompensation aktiv) und F37 = 2 oder 5 (Automatische Drehmomentanhebung)

eingestellt sind.
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P06 bis P08 Motor 1 (Leerlaufstrom, %R1 und %X)

Mit P06 bis P08 geben Sie den Leerlaufstrom bzw. %R1 oder %X an. Die entsprechenden Werte entnehmen Sie dem Priifbericht
des Motors, oder rufen Sie den Motorhersteller an. Bei der Selbstoptimierung werden diese Parameter automatisch eingestellt.

+ Leerlaufstrom Geben Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert ein.
*  %R1: Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein.
R1 + Kabel R1

%R =
V/iExT)

x 100 (%)

R1: Primarwiderstand des Motors (Q)
Kabel R1: Widerstand des Ausgangskabels (Q)
V: Nennspannung des Motors (V)

I: Nennstrom des Motors (A)

*  %X: Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein.

X1+ X2 x XM/ (X2 + XM) + Kabel X

%X =
V/Bx1)

x 100 (%)

X1: Primar-Streureaktanz des Motors (Q)

X2: Sekundar-Streureaktanz des Motors (auf Primar-Streureaktanz umgerechnet) (Q)
XM: Ausgangs-Blindwiderstand des Motors (Q)

Kabel/X: Blindwiderstand des Ausgangskabels (Q)

V: Nennspannung des Motors (V)

I: Nennstrom des Motors (A)

. Als Blindwiderstand wahlen Sie den Wert bei Eckfrequenz 1 (F04).
((Hinweis.
—
P09 bis P11 Motor 1 (Schlupfkompensationsverstéarkung fiir Antrieb, Reaktionszeit der Schlupfkompensation,

Schlupfkompensationsverstéarkung fiir Bremsung)

P09 und P11 bestimmen die GroRe der Schlupfkompensation in % separat fiir Antrieb und Bremsung und stellen den Schlupf-
wert anhand der internen Berechnung ein. Der Modus von 100 % kompensiert den Nennschlupf des Motors vollstéandig. Eine
libermaRige Kompensation (100 % oder mehr) kann zu unerwiinschten Schwingungen im System fiihren. Uberpriifen Sie daher
sorgfaltig den Betrieb der Maschine.

P10 bestimmt die Reaktionszeit der Schlupfkompensation. Grundsatzlich braucht die Standardeinstellung nicht verandert zu
werden. Wenn Sie die Einstellung verandern miissen, wenden Sie sich an lhren Vertreter von Fuji Electric.

Parameter Betrieb (Schlupfkompensation)

P09  [Schlupfkompensationsverstarkung| Stellen Sie die Hohe der Schlupfkompensation fiir den Antrieb ein.
flr Antrieb Hohe der Schlupfkompensation fiir Antrieb =

Nenn-Schlupf x Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb

P11 |Schlupfkompensationsverstarkung| Stellen Sie die Hohe der Schlupfkompensation fiir die Bremsung ein.
flir Bremsung Hoéhe der Schlupfkompensation fir Bremsung =

Nenn-Schlupf x Schlupfkompensationsverstarkung fir Bremsung

P10 |Reaktionszeit der Schlupf- Geben Sie die Reaktionszeit der Schlupfkompensation an. Grundsatzlich
kompensation braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

L] Einzelheiten zur Schlupfkompensation finden Sie in der Beschreibung von F42.
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P12 Motor 1 (Nenn-Schlupffrequenz)

Mit P12 geben Sie die Nenn-Schlupffrequenz an. Die entsprechenden Werte entnehmen Sie dem Prifbericht des Motors, oder
rufen Sie den Motorhersteller an. Bei der Selbbstoptimierung werden diese Parameter automatisch eingestelit.

* Nenn-Schlupffrequenz: Rechnen Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert mithilfe der folgenden Gleichung in Hz um,
und geben Sie den umgerechneten Wert ein.

(Hinweis: Der auf dem Typenschild des Motors aufgefiihrte Nennwert ist gelegentlich hoher.)

Synchrondrehzahl-Nenndrehzahl

Nenn-Schlupffrequenz (Hz) = Synchrondrehzani

x Eckfrequenz

L] Einzelheiten zur Schlupfkompensation finden Sie in der Beschreibung von F42.

P13 Motor 1 (Eisen-Verlustfaktor 1)

Der Standardwert wird durch die Kombination der Werte von P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Motor 1 Nennleistung) festgelegt.

Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

P16 bis P20 Motor 1 (Magnetische Sattigung Faktor 1 bis 5)

Der Standardwert wird durch die Kombination der Werte von P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Motor 1 Nennleistung) festgelegt.
Bei der Selbstoptimierung mit drehendem Motor (P04 = 2) wird der Wert dieser Faktoren automatisch eingestellt.

152



5.3 Beschreibung der Parameter

P30 PMSM-Antrieb Motor 1 (Modus Magnetpol-Positionserfassung)

Zugehorige Parameter:
P74: PMSM Motor 1 (Stromsollwert beim Starten)
P87: PMSM Motor 1 (Stromsollwert fiir Polaritdtsunterscheidung)

P30 legt den Modus fur die Magnetpol-Positionserfassung fest. Wahlen Sie den geeigneten Modus aus, der dem verwendeten
PMSM entspricht.

Werte fir P30 Funktion Anmerkungen

Es wird keine Magnetpol-Positionserfassung durchgefiihrt.

Beim Starten des Motorantriebs verwendet der Umrichter den in P74
0: Positionsriickholung tber angegebenen Strom, um die Magnetpol-Position einzunehmen.

Strom In diesem Positionserfassungsmodus kann sich der Motor leicht in die
Gegenrichtung drehen (der Richtung des Befehls entgegengesetzt), je
nachdem, in welcher Position sich die Motorwelle gerade befindet.

1: Fir IPMSM Der Umrichter startet den Motor mit der fir IPMSM geeigneten

(Permanentmagnet- Magnetpol-Positionserfassung.

Synchronmotoren mit Es gilt der in P87 angegebene Stromsollwert fiir Polarititsunterscheidung.

vergrabenen Magneten) In der Regel muss die Werkseinstellung nicht geandert werden.

2: Fir SPMSM Der Umrichter startet den Motor mit der fir SPMSM geeigneten
(Permanentmagnet- Magnetpol-Positionserfassung.

Synchronmotoren mit auf —
der Oberflache montierten
Magneten)

Der Umrichter startet den Motor mit der fir IPMSM geeigneten

3: Positiorlsr(]ckholung Uber Magnetpol-Positionserfassung, die keine magnetische Sattigung
Strom fir IPMSM verursacht.

(Permanentmagnet- . " ) o —
Synchronmotoren mit In diesem Positionserfassungsmodus kann sich der Motor leicht in die

vergrabenen Magneten) Gegenrichtung drehen (der Richtung des Befehls entgegengesetzt),
je nachdem, in welcher Position sich die Motorwelle gerade befindet.

,--,:-*Tipp’ Es gilt der in P87 angegebene Stromsollwert fir Polaritdtsunterscheidung. In der Regel muss die Werks-
—— einstellung nicht geandert werden.
HFI:IQIS Wahrend der Magnetpol-Positionsriickholung oder der Magnetpol-Positionserfassung kann der Motor kein

— ausreichendes Drehmoment erzeugen. Wenn die Funktion in Anwendungen eingesetzt wird, die fur den Start ein
Drehmoment bendtigen, muss die mechanische Bremse (mittels Bremssignal BRKS) betatigt werden, bis die
Magnetpol-Positionsriickholung abgeschlossen ist. (L Parameter E20)

P53 Motor 1 (%X Korrekturfaktor 1)

Dieser Faktor korrigiert die Abweichung der Streureaktanz %X. Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

P55 Motor 1 (Drehmomentstrom unter Vektorregelung)
P56 Motor 1 (Induzierter Spannungsfaktor unter Vektorregelung)

P55 gibt das Nenndrehmomentstrom an; P56 gibt den induzierten Spannungsfaktor unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor
an.

Der Standardwert wird durch die Kombination der Werte von P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Motor 1 Nennleistung) festgelegt.

Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

P60 bis P64 PMSM Motor 1 (Ankerwiderstand, Induktivitit d-Achse, Induktivitit g-Achse, induzierte Spannung
und Eisenverlust)

P60 bis P64 geben Ankerwiderstand, Induktivitdt d-Achse, Induktivitdt g-Achse, induzierte Spannung und Eisenverlust des
Motors an.

Der Standardwert wird durch die Kombination der Werte von P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Motor 1 Nennleistung) festgelegt.

Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.
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P65, P85 PMSM Motor 1 (Korrektur magnetische Sattigung, Induktivitét d-Achse; Flussbegrenzungswert)

Hierbei handelt es sich um die Regelungsparameter fir PMSMs. In der Regel ist es notwendig, die Werte dieser Parameter zu
andern.

P74 PMSM Motor 1 (Stromsollwert beim Starten)
Siehe P30.

P83, P84, PMSM Motor 1 (reserviert)

P86, P88,

P89

Diese Parameter werden zwar angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Soweit nicht anders angegeben, sollten
Sie auf diese Parameter nicht zugreifen.

P90 PMSM Motor 1 (Uberstromschutz-Pegel)

Ein PMSM hat eine Strombegrenzung, um die Entmagnetisierung des Permanentmagneten zu verhindern. Wenn der durch den
Motor flieBende Strom diese Grenze Uberschreitet, wird die Magnetkraft des Permanentmagneten geschwacht, sodassder Motor
nicht mehr die gewiinschten Eigenschaften besitzt.

Um dies zu verhindern, wird mit P90 ein Uberstromschutz-Pegel festgelegt. Wenn ein Strom flieRt, der diesen Pegel
tiberschreitet, 16st der Umrichter einen Uberstromschutzalarm (7 /, £ Z oder (i 3) aus.

P99 Auswahl Motor 1

P99 gibt den zu verwendenden Motortyp an.

Werte flr P99 Funktion
0 Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8)
1 Motorcharakteristik 1 (Induktionsmotoren mit PS-Angabe)
4 Andere Induktionsmotoren
20 Andere PMSMs
21 Motorcharakteristik PM (Fuji-Standard-PMSM, Baureihe GNB)

Zur Auswahl der Motorantriebsregelung oder zum Betrieb des Motors mit den integrierten automatischen Steuerungsfunktionen,
wie z. B. automatische Drehmomentanhebung und Uberwachung der Drehmomentberechnung, miissen die Motorparameter
korrekt angegeben werden.

Wahlen Sie zunachst mit P99 aus den Fuji-Standardmotoren der Baureihe 8 den Motortyp aus, geben Sie als Nachstes mit P02
die Leistung an, und initialisieren Sie dann die Motorparameter mit H03. Mit diesem Prozess werden die Motorparameter
automatisch konfiguriert (P01, P03, P06 bis P13, P53 und H46).

Die Werte von FO9 (Drehmomentanhebung 1), H13 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit)) und
F11 (Elektrothermischer Uberlastschutz 1 (Uberlast-Pegel)) sind von der Motorleistung abhéngig, aber der oben beschriebene
Prozess andert sie nicht. Falls erforderlich, geben Sie die Werte bei einem Testlauf an, und korrigieren Sie sie.
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5.3.5 H-Parameter (Hochleistungsfunktionen)

HO02, HO3 Parameterinitialisierung (Verfahren, Ziel)

Zugehorige Parameter: H193, H194 Benutzer-Anfangswert (speichern, schiitzen)

Hiermit werden alle Parameterwerte auf die Werkseinstellungen initialisiert. Die Motorparameter werden ebenfalls initialisiert.

Zur Anderung der Werte von H02/ H03 miissen die Tasten i+ + [~/ gleichzeitig gedriickt werden.
Werte fir Funktion
HO03
0 Initialisierung deaktivieren (Durch den Benutzer manuell vorgenommene Einstellungen bleiben erhalten.)

Alle Parameter initialisieren (Initialisierung gemag Einstellung des Parameters H02)

2 Parameter von Motor 1 anhand von F42 (Antriebsregelung Auswahl 1), PO2 (Nennleistung) und P99
(Auswahl Motor 1) initialisieren.

3 Parameter von Motor 2 anhand von A16 (Nennleistung) und A39 (Auswahl Motor 2) initialisieren.

11 Eingeschrankte Initialisierung (alle Parameter auRer den Kommunikationsparametern initialisieren):

Kommunikation kann nach der Initialisierung fortgesetzt werden.

12 Eingeschrankte Initialisierung (Parameter der benutzerdefinierten Logik (U-Parameter) initialisieren)

* Wenn alle Parameter initialisiert werden, wahlen Sie die Initialisierungsmethode vorab mit Parameter HO2 aus.

Auswahl von H02 Initialisierungsmethode, wenn HO3 auf ,1“ eingestellt ist

Wert =0 | Fuji-Standard-Anfangswert Alle Parameterwerte auf Fuji-Werkseinstellungen initialisieren.

Der Wert wird mit dem unter H194 gespeicherten Benutzereinstellungswert
initialisiert.

Wert =1 | Benutzer-Anfangswert ) . N L
Wenn der Benutzer-Anfangswert nicht gespeichert ist, initialisieren Sie mit dem

Fuji-Standard-Anfangswert (HO2 = 0).

L] Die Optionen zum Speichern des Benutzer-Anfangswertes finden Sie bei den Parametern H193 und H194.

+ Zur Initialisierung der Motorparameter stellen Sie die zugehdrigen Parameter wie folgt ein.

Parameter
Schritt Element Werte
Motor 1 Motor 2
(1) Motorauswahl Auswahl des Motortyps P99 A39
Einstell der Motorleist
) | Motor (Nennleistung) instefiung der Votorieistung P02 A16
(kW)
(3) Parameterinitialisierung Initialisieren der Motorparameter | HO3 = 2 HO03=3
P01, P03, P05 bis P20, .
Parameterwerte, die initialisiert werden miissen P30, P53 bis P56, P60 A1, A7, AZO bis
. . A27, A30 bis A34,
Fiir PMSM-Antrieb siehe unter F42 (F42=15) bis P65, P74, P83 bis :
P90, H46 A53 bis A56

* Nach Abschluss der Initialisierung wird der Wert fir HO3 auf ,,0“ (Werkseinstellung) zuriickgesetzt.

» Bei Einstellung von P02/A16 auf andere Werte als die Standard-Motornennleistung wird der angegebene Wert bei der
Parameterinitialisierung mit HO3 intern zwangsweise in den Standardwert der Motornennleistung umgewandelt.
(Siehe ,5.2.4 Motorkonstante.”)

Die zu initialisierenden Motorparameter gelten fir die unten aufgefiihrten Motoren unter U/f-Regelung. Weichen Eckfrequenz,
Nennspannung und die Anzahl der Pole von denen der aufgefiihrten Motoren ab, oder werden Motoren verwendet, die nicht
von Fuji sind oder keine Standardmotoren sind, andern Sie die Nennstromwerte auf die Werte, die auf dem Typenschild des
Motors angegeben sind.

Motorauswahl Werte fiir U/f-Regelung
Werte = 0 oder 4 Fuji-Standardmotoren, Baureihe 8 4 Pole 200 V/50 Hz oder 400 V/50 Hz
Wert =1 Motoren mit PS-Angabe 4 Pole 230 V/60 Hz oder 460 V/60 Hz
'-ﬁinwéis Beim Zugriff auf P02 Giber das Bedienteil ist zu berlcksichtigen, dass die Werte von P03, P06 bis P13, P53 und
N H46 automatisch durch die P02-Werte aktualisiert werden. Auch beim Zugriff auf Parameter A16 fur den 2. Motor

werden die Werte der jeweils zugehdrigen Parameter automatisch aktualisiert.

155



5.3 Beschreibung der Parameter

H193, H194 Benutzer-Anfangswert (speichern, schiitzen)

Relevanter Parameter: Initialisieren der Werte von H02 und H03
(Anfangswert auswahlen und Ziel)

Der Wert kann im nicht-flichtigen Speicher des Umrichters gespeichert werden. Kunden kdnnen somit die Werkseinstellung von
Fuji Electric andern und ihren eigenen Wert als Anfangswert fiir die Initialisierung des Umrichters verwenden.

Der hier gespeicherte und geschutzte Wert kann als Benutzer-Anfangswert fiir die Initialisierung mit Parameter HO3 ausgewahlt
werden. Um diese Funktion zu verwenden, stellen Sie den Wert fur HO2 auf ,1*.

Wenn die Initialisierung ohne gespeicherte/geschiitzte Einstellungsdaten durchgefiihrt wird, erfolgt die Initialisierung unabhéngig
vom HO02-Wert mit der Werkseinstellung von Fuji Electric.

LI  Zur Initialisierung der Werte siehe Parameter HO2 und HO3.

Um die Werte der Parameter H02, H193 und H194 zu &ndern, verwenden Sie die Tastenkombination k¥ + (A /.

Um den Benutzerwert zu speichern, stellen Sie im Voraus den Parameter HO2 auf den Wert ,1“ (als Benutzer-Anfangswert
speichern). AuBerdem muss Parameter H194 auf ,0“ (Speicherung aktivieren) gesetzt werden.

Werte fur HO2 Werte fur H194 Funktion, wenn H193 auf ,1“ gesetzt ist
0 Optional Benutzerwert wird nicht gespeichert.
1 0 : Speichern aktivieren Benutzerwert wird gespeichert.
1 : Geschitzt (Speichern Benutzerwert wird nicht gespeichert.
deaktivieren)

Speicherverfahren fiir den Benutzer-Anfangswert

(1

Einstellen aller Parameter und Festlegen des Benutzerwertes fir die Initialisierung.

)
(2) Einstellen von H02=1 und H194=0.
(3) Einstellen von H193=1. Der Benutzerwert wird gespeichert.
(4) Einstellen von H194=1. Der Benutzerwert wird geschiitzt.
'”H;l\- 7i Wenn der Einstellwert des Parameters bereits mit H193 gespeichert wurde und der Schritt H193 wiederholt wird,
.,_..:\—'IQS werden die gespeicherten Werte Uberschrieben. Gehen Sie sorgfaltig vor, um Fehler zu vermeiden. Um ein

versehentliches Uberschreiben zu vermeiden, wird empfohlen, die Werte nach dem Speichern mit der Einstellung
H194 = 1 zu schutzen.
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HO04, HO5 Auto-Reset (Zeiten und Reset-Intervall)

Durch H04 und HO5 wird die Auto-Reset-Funktion definiert, mit der der Umrichter automatisch versucht, die Alarm-Abschaltung
zuriickzusetzen und neu zu starten, ohne einen Alarm auszugeben (gilt fir alle Alarme), — selbst wenn eine riicksetzbare
Schutzfunktion aktiviert ist und der Umrichter in den Zwangsstopp (Alarm-Abschaltung) gewechselt hat. Wird die Schutzfunktion
ofter aktiviert als durch HO4 angegeben, gibt der Umrichter einen Alarm aus (bei allen Alarmen) und unternimmt keinen Versuch,
die Alarm-Abschaltung automatisch zuriickzusetzen.

Unten sind die Schutzfunktionen aufgefiihrt, die automatisch zuriickgesetzt werden kénnen.

Schutzfunktion LED-Anzeige Schutzfunktion LED-Anzeige
Uberstromschutz A = Uberhitzung des Motors OHH
Uberspannungsschutz Ol O, DL Bremswiderstand tiberhitzt o
Esslr:cl)téinrg des OH 1 Uberlast des Motors oohoLe
Uberhitzung des Umrichters OHA Uberlast des Umrichters e

B Anzahl der Reset-Vorgange (H04)

HO04 gibt die Anzahl von Reset-Vorgangen an, bei denen der Umrichter automatisch versucht, den Abschaltungsstatus zu
verlassen. Bei H04 = 0 ist die Auto-Reset-Funktion nicht aktiviert.

* Wertebereich: 0 (deaktiviert), 1 bis 20 (Versuche)

AVORSICHT

Bei angegebener Auto-Reset-Funktion kann der Umrichter je nach Ursache der Abschaltung automatisch neu starten und den
wegen einer Abschaltung gestoppten Motor starten. Die Maschinen missen so ausgelegt sein, dass die Sicherheit von
Personen und Anlagen auch bei erfolgreichem Reset gewahrleistet ist.

Unfallgefahr!

B Reset-Intervall (H05)

* Wertebereich: 0,5 bis 20,0 (s)

Mit HO5 legen Sie das Reset-Intervall fest, d. h. das Intervall zwischen dem Zeitpunkt der Alarm-Abschaltung des Umrichters und
dem Zeitpunkt, an dem der Umrichter den Reset-Befehl ausgibt, um diesen Abschaltungsstatus zuriickzusetzen. Siehe
LZeitablaufdiagramm® unten.

<Zeitablaufdiagramm>

* In der folgenden Abbildung wird der Normalbetrieb beim vierten Versuch wieder aufgenommen.

Schutzfunktion ﬂ l ﬂ [l

Abschaltungsstatus l I I I
Reset-Befehl fiir | HOS HO5 | HOS HOS5
Abschaltungsstatus | I I T'I I I
| | }
' 1. L2, 4

3. 4.
Ausgangsfrequenz | /] ] /
des Umrichters | ! |

A 1
Auto-ﬁ_e;\e(; l_l l l I

o

Zeit
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* In der folgenden Abbildung kann der Umrichter mit der durch HO4 angegebenen Anzahl von Versuchen (in diesem Fall
3 Versuche (HO4 = 3)) den Normalbetrieb nicht aufnehmen und gibt den Alarm ALM aus (bei jedem Alarm).

Sohutzfunkion | [] . Ml ﬂ 1

Abschaltungsstatus I I l I ] I
Reset-Befehl fiir HS bl oS o | KOS
Abschaltungsstatus ‘_‘ﬂ ‘_'ﬂ ‘_’ﬂ
. L2 3.
Ausgangsfrequenz |
des Umrichters ‘A A /]

Auto-Reset

e || | 1
Alarmausgang (fir jeden
Alarm) ALM | |

0 Zeit

» Das Auto-Reset kann Uber die Digitalausgangsklemmen [Y1], [Y2] bzw. [30A/B/C] durch externe Gerate liberwacht werden.
Dazu muss den Klemmen das Signal TRY zugewiesen werden (liber die Einstellung der Parameter E20, E21 bzw. E27 auf
den Wert ,26%).

Ho6 Kiihlliifter EIN/AUS-Regelung

Um die Lebensdauer des Kuhllifters zu verlangern und das Luftergerdusch wahrend des Betriebs zu verringern, wird der
Kuhlltfter gestoppt, wenn die Innentemperatur des Umrichters im gestoppten Zustand unter einen bestimmten Wert absinkt. Da
jedoch haufige Schaltvorgange die Lebensdauer des Kihllifters verklrzen, bleibt der Kihllifter nach dem Starten mindestens
10 Minuten in Betrieb.

Mit HO6 wird angegeben, ob der Kuhlltfter kontinuierlich in Betrieb sein soll oder die EIN/AUS-Regelung aktiviert wird.

Werte fiir HO6 Funktion
0 Deaktivieren (kontinuierlicher Betrieb)
1 Aktivieren (EIN/AUS-Regelung moglich)

B Kiihllifter in Betrieb — FAN (E20, E21 und E27, Wert = 25)

Bei aktivierter EIN/AUS-Regelung des Kuhllifters (H06 = 1) ist dieses Ausgangssignal eingeschaltet, wenn der Kuhllifter in
Betrieb ist, und abgeschaltet, wenn er gestoppt ist. Dieses Signal kann verwendet werden, um das Kiihlsystem von Peripherie-
geraten fur eine EIN/AUS-Regelung zu verriegeln.

HO7 Kurvenférmige Beschleunigung/Verzégerung (siehe F07)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO7.

HO08 Drehrichtungsbegrenzung

HO08 verhindert, dass der Motor aufgrund einer Fehlbedienung der Befehle, einer falschen Polarisierung der Frequenz-
einstellungen oder anderen Fehlern in einer unerwarteten Drehrichtung lauft.

Werte fiir HO8 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Rickwartsdrehung unterbunden)
2 Aktivieren (Vorwartsdrehung unterbunden)
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HO09, d67 Startmodus (Synchronisation)

Zugehorige Parameter: H49 (Startmodus, Synchronisations-Verzégerungszeit 1)
H46 (Startmodus, Synchronisations-Verzégerungszeit 2)

Hier legen Sie den Modus fir die Synchronisation im Leerlauf ohne Anhalten des Motors fest. Der Modus kann fir jeden
Wiederanlauf nach kurzzeitigem Stromausfall und jeden Start des Normalbetriebs festgelegt werden. Der Startmodus kann durch
Zuweisung von STM auf ein digitales Universal-Eingangssignal umgeschaltet werden. Wenn keine Zuweisung stattfindet, gilt
STM als AUS-Befehl. (Wert = 26)

B HO09/d67 (Startmodus, Synchronisation) und Klemmenbefehl STM
(,,Beim Start automatisch mit der Leerlaufdrehzahl des Motors synchronisieren®)

Die Kombination aus HO9 und dem STM-Zustand bestimmt wie nachfolgend aufgefiihrt, ob die Synchronisation durchgefiihrt
werden soll.

Parameter Antriebsregelung Werkseinstellung
HO09 U/f-Regelung (F42 = 0 bis 2) 0: Deaktivieren
de67 Vektorregelung fir Synchronmotor ohne Polpositionssensor 2: Aktivieren

bzw. Drehzahlsensor (F42=15)

Beim Start automatisch mit der Synchronisation mit der Leerlaufdrehzahl des Motors beim Start

Werte fur H09/d67 | Leerlaufdrehzahl des Motors
synchronisieren (STM)

Wiederanlauf nach kurzzeitigem

Spannungsausfall (F14 = 3 bis 5) Normaler Anlauf

0: Deaktivieren AUS Deaktivieren Deaktivieren

1: Aktivieren AUS Aktivieren Deaktivieren

2: Aktivieren AUS Aktivieren Aktivieren
— EIN Aktivieren Aktivieren

Ist STM eingeschaltet, so ist die automatische Synchronisation mit der Leerlaufdrehzahl des Motors beim Start unabhangig von
der H09/d67-Einstellung aktiviert.

(£ Parameter EO1 bis E05, Wert = 26)

Synchronisation mit der Leerlaufdrehzahl des Motors

Beim Start des Umrichters (mithilfe eines Betriebsbefehls, ausgeschaltetem BX, Auto-Reset usw.) mit eingeschaltetem STM
sucht der Umrichter fiir maximal 1,2 Sekunden nach der Leerlaufdrehzahl des Motors, um den Motor mit der Leerlaufdrehzahl
anzusteuern, ohne ihn zu stoppen. Nach Abschluss der Synchronisation beschleunigt der Umrichter den Motor entsprechend der
Frequenzeinstellung und der voreingestellten Beschleunigungszeit bis zum Frequenzsollwert.

Frequenzeinstellung ~ === =====ssssssssrrrrorrraEEEEEEEEEsEmm-- 7
. |
| ' / \ s\ !

Motordrehzahl - 7

)

J )
Startmodus

' '

|

'

'

¥(Synchronisa-
/ max. 1,2 s

'1ions-Verz'ogerungs-

jzeit 1) (H49) ' .
Schéatzung der o —_
Motordrehzahl : :
LJ L}
STM : :
1 |
L] L
FWD
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B Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 1) (H49)

*  Wertebereich: 0,0 bis 10,0 (s)

Die automatische Synchronisation funktioniert nicht ordnungsgemaf, wenn sie bei der im Motor verbleibenden Restspannung
durchgefihrt wird.

Dementsprechend muss eine Wartezeit eingeplant werden, damit die Restspannung abflieRen kann.

Wenn der Betrieb durch Einschalten des Betriebsbefehls gestartet wird, beginnt die Synchronisation nach der mit dem
Startmodus vorgegebenen Zeit (Synchronisations-Verzdgerungszeit, H49). Wenn zur Regelung eines Motors zwischen zwei
Umrichtern umgeschaltet wird und der Motor im Moment des Umschaltens auf Start durch Synchronisation gerade austrudelt,
wird die Zeitplanung des Betriebsbefehls durch die Angabe von H49 hinfallig.

B Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 2) (H46)
* Wertebereich: 0,1 bis 20,0 (s)

Nach dem Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall, beim Start durch Ein- und Ausschalten des
Klemmenbefehls BX (Austrudeln) bzw. beim Wiederanlauf durch Auto-Reset verwendet der Umrichter die durch H46
angegebene Verzdgerungszeit. Der Umrichter startet erst, wenn die durch H46 angegebene Zeit verstrichen ist, selbst wenn die
Startbedingungen vorher erfiillt sind. Der Umrichter startet nach Ablauf der Synchronisations-Verzégerungszeit.

Netzspannungs- Spannungs-
ausfall wiederkehr
Zwischenkreis- v V
spannung . :
: H46
Motordrehzahl/ -
Ausgangsfrequenz R
Ausgangs- - e
frequenz ~* Motordrehzahl :

Bei der Synchronisation ermittelt der Umrichter wahrend des Anlaufs die Motordrehzahl. Die Drehzahl wird anhand der am Motor
anliegenden Spannung und anhand des Motorstroms nach dem Modell errechnet, das durch die Motorparameter vorgegeben ist.
Daher wird die Synchronisation stark von der im Motor befindlichen Restspannung beeinflusst.

H46 ist nur fir Motor 1 verfugbar. Werkseitig ist H46 auf einen korrekten Wert entsprechend der Motorleistung des Universal-
motors eingestellt, und der Wert muss grundsatzlich nicht geandert werden.

Je nach Motorcharakteristik kann es allerdings dauern, bis die Restspannung verschwindet (aufgrund der sekundaren
thermischen Zeitkonstante des Motors). In diesem Fall startet der Umrichter den Motor mit der verbleibenden Restspannung,
was zu einem Fehler bei der Drehzahlsuche fiihrt und dadurch zum Auftreten eines StoRstroms oder eines Uberspannungs-
alarms fihren kann.

Sollte dies der Falls sein, erhéhen Sie den Wert von H46 und entfernen Sie den Einfluss der Restspannung.
(Wir empfehlen, den Wert wenn mdglich doppelt so gro einzustellen wie die Werkseinstellung, um etwas Spielraum zu lassen.)

———

'/';i:iin\veis * Vergewissern Sie sich, dass der Umrichter eine Selbstoptimierung durchgefihrt hat, bevor die Synchronisation
N

mit der Leerlaufdrehzahl des Motors beginnt.

+ Ubersteigt die geschatzte Drehzahl die Maximalfrequenz oder den oberen Frequenzgrenzwert, deaktiviert der
Umrichter die Synchronisation und betreibt den Motor mit der Maximalfrequenz oder mit dem oberen
Frequenzgrenzwert (welcher der beiden niedriger ist).

+ Wenn wéhrend der Synchronisation eine Abschaltung wegen Uberstrom oder Uberspannung auftritt, startet der
Umrichter die unterbrochene Synchronisation erneut.

* Fuahren Sie die Synchronisation bei maximal 60 Hz durch.

—

'/';i:iin\v\;is Beachten Sie, dass die Synchronisation je nach den Bedingungen einschlief3lich Last, Motorparameter, Lange des
N

Stromversorgungskabels und anderer duf3erer Umstadnde moglicherweise nicht die volle Leistung zeigt.
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H11 Verzéogerungsmodus

H11 gibt den anzuwendenden Verzégerungsmodus an, wenn ein Betriebsbefehl abgeschaltet wird.

Werte flr H11 Aktion
0 Normale Verzégerung
1 Der Umrichter schaltet unverzuglich seinen Ausgang ab, sodass der Motor gemafg der Tragheit
des Motors und der Maschine (Last) sowie deren kinetischer Energieverluste stoppt.

pr—

o . Bei Reduzierung des Frequenzsollwertes verzdgert der Umrichter den Motor gemaR den Verzdgerungsbefehlen,
((Hinweis. ;
S auch wenn H11 = 1 (Austrudeln) gesetzt ist.

H12 Schnell ansprechende Strombegrenzung (Modus-Auswahl) (siehe F43)

Siehe die Beschreibungen von F43 bis F44.

H13, H14 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit, Frequenzabfallrate)
H15, H16 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Dauerbetrieb, zuldssige Dauer des
kurzzeitigen Spannungsausfalls) (siehe F14)

Informationen zur Konfigurierung dieser Parameter (Wiederanlaufzeit, Frequenzabfallrate, Dauerbetrieb und Zuldssige Dauer
des kurzzeitigen Spannungsausfalls) finden Sie in der Beschreibung von F14.
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H18

Drehmomentregelung (Modus-Auswahl)

Zugehérige Parameter: d32, d33 (Drehzahlbegrenzungen/Uberdrehzahl-Pegel 1 und 2)
d35 (Uberdrehzahl-Pegel)

Bei der Vektorregelung mit Drehzahlsensor kann der Umrichter das vom Motor erzeugte Drehmoment (iber einen Drehmoment-
Sollwert aus externen Quellen regeln.

Drehmomentbegrenzer

Verarbertung
Uberdrehzahlschutz

J00 M2 290NN

120 M2 MO Mo

Abbildung 5.3-11  Blockschaltbild der Drehmomentregelung

B Drehmomentregelung (Modus-Auswahl) (H18)

H18 gibt an, ob die Drehmomentregelung aktiviert oder deaktiviert ist. Bei aktivierter Drehmomentregelung gibt es zwei
Méglichkeiten: mit Drehmomentstrom-Befehl oder mit Drehmoment-Sollwert.

Werte fir H18

Verflgbare Regelung

0 Deaktivieren (Drehzahlregelung)
2 Aktivieren (Drehzahlregelung mit Drehmomentstrom-Befehl)
3 Aktivieren (Drehzahlregelung mit Drehmoment-Sollwert)
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B Drehmoment-Sollwerte

Die Drehmoment-Sollwerte kénnen als analoger Spannungseingang (tber die Klemmen [12] und [C1] (Funktion V2)), analoger
Stromeingang (Uber Klemme [C1] (C1-Funktion)) oder tiber die Kommunikationsverbindung (Kommunikationsparameter S02 und
S03) vorgegeben werden. Um analoge Spannungs-/ Stromeingénge zu verwenden, muss E61 (fur Klemme [12]), E62 (fur
Klemme [C1] (Funktion V2)) oder E63 (fur Klemme [C1] (Funktion V2)) auf den Wert ,10“ oder ,11“ eingestellt sein.

Eingang Art des Sollwertes E?r:tnejltle:ig Spezifikationen
Drehmoment-Sollwert E61 =10 Nenndrehmoment des Motors =200 % / +10 V
Anschlussklemme [12]
(-10 V bis 10 V) Drehmomentstrom-Sollwert E61 = 11 Nenndrehmomentstrom des Motors +200 % /
=10V
Klemme [C1] Drehmoment-Sollwert E63 =10 Nenndrehmoment des Motors 200 % / 10 V
(Funktion V2) o
0V bis 10 V) Drehmomentstrom-Befehl £63 = 11 l;lgl:/ndrehmomentstrom des Motors 200 % /
Klemme [C1] Drehmoment-Sollwert E62 =10 Nenndrehmoment des Motors 200 % / 20 mA
(Funktion C1) o
(04 bis 20 mA) Drehmomentstrom-Befehl £62 = 11 Nenndrehmomentstrom des Motors 200 % /
20 mA
S02
(-327,68 bis 327,67 %) Drehmoment-Sollwert — Nenndrehmoment des Motors / = 100,00 %
= N y (]
S03 Drehmomentstrom-Befehl . Nenndrehmomentstrom des Motors /
(-327,68 bis 327,67 %) =+ 100,00 %

B Polaritat der Drehmoment-Sollwerte

Die Polaritat eines Drehmoment-Sollwertes ergibt sich aus den Polaritdten des externen Drehmoment-Sollwertes und des
Betriebsbefehls an Klemme [FWD] oder [REV]. Die Kombinationen sind im Folgenden ausgefiihrt.

Drehn::(;):;:itstij:/v ortog|  Belriebsefen (EIN) Drehmomentrichtung
B FWD Positives Drehmoment (Vorwarts-Antrieb/Rickwarts-Bremsung)
Positiv REV Negatives Drehmoment (Vorwarts-Bremsung/Ruckwarts-Antrieb)
. FWD Negatives Drehmoment (Vorwarts-Bremsung/Ruckwarts-Antrieb)
Negaiy REV Positives Drehmoment (Vorwarts-Antrieb/Rickwarts-Bremsung)

B Drehmomentregelung abbrechen — Hz/TRQ (E01 bis E05, Wert = 23)

Bei aktivierter Drehmomentregelung (H18 = 2 oder 3) kdnnen Sie durch Zuweisung des Klemmenbefehls Hz/TRQ
(Drehmomentregelung abbrechen) an eine der Universal-Digitaleingangsklemmen (Wert = 23) zwischen Drehzahlregelung und
Drehmomentregelung umschalten.

Signal Drehmomentregelung abbrechen Hz/TRQ Betrieb
EIN Drehmomentregelung abbrechen (Drehzahlregelung aktivieren)
AUS Drehmomentregelung aktivieren

B Drehzahlbegrenzungen 1 und 2 (d32, d33)

Die Drehmomentregelung regelt das vom Motor erzeugte Drehmoment direkt und nicht die Drehzahl. Die Drehzahl wird
sekundar iber das Drehmoment der Last, die Tragheit der Maschine und andere Faktoren bestimmt. Um Gefahrensituationen zu
vermeiden, bietet der Umrichter integrierte Funktionen fir die Drehzahlbegrenzung (d32 und d33).

Die Schwellenwerte fiir die Drehzahlbegrenzung sind fiir die Vorwarts- und Rickwartsrichtung separat einstellbar.

» Schwellenwert fiir Drehzahlbegrenzung vorwarts = Maximalfrequenz 1 (FO3) x Drehzahlbegrenzung 1 (d32) (%)

» Schwellenwert fiir Drehzahlbegrenzung rickwarts = Maximalfrequenz 1 (FO3) x Drehzahlbegrenzung 2 (d33) (%)
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B Wert fiir Drehzahlbegrenzung iiber analogen Eingang (E61, E62 und E63)

Der Wert firr die Drehzahlbegrenzung kann auch (iber den analogen Eingang eingegeben werden. Siehe E61, E62 und E63.

» Schwellenwert fir Drehzahlbegrenzung vorwarts = Maximalfrequenz 1 (F03) x Wert fir Drehzahlbegrenzung vorwarts
(Analogeingang) (%)

» Schwellenwert fur Drehzahlbegrenzung riickwarts = Maximalfrequenz 1 (FO3) x Wert fir Drehzahlbegrenzung rickwarts
(Analogeingang) (%)

B Uberdrehzahl-Pegel (120 % der vorgegebenen Werte fiir Drehzahlbegrenzung)

Wenn eine regenerative Last (die normalerweise nicht erzeugt wird) unter Droop-Regelung erzeugt wird oder Parameter falsch
konfiguriert sind, kann es vorkommen, dass der Motor unbeabsichtigt bei zu hoher Drehzahl arbeitet. Um die Maschine zu
schiitzen, kénnen Sie mit d32 und d33 einen Schwellenwert fiir Uberdrehzahl vorgeben, wie unten beschrieben.

+ Schwellenwert fiir Uberdrehzahl vorwarts = Maximalfrequenz 1 (FO3) x Drehzahlbegrenzung 1 (d32) x 120 (%)
+ Schwellenwert fiir Uberdrehzahl riickwérts = Maximalfrequenz 1 (FO3) x Drehzahlbegrenzung 2 (d32) x 120 (%)

B Uberdrehzahl-Pegel (d35)

Das Einstellen von d35 auf ,999" (Werkseinstellung) bewirkt, dass der Umrichter einen Uberdrehzahl-Alarm ausldst, wenn eine
der oben genannten Bedingungen erfllt ist.

oder

Motordrehzahl = 200 Hz (120 Hz im [ND]-Modus) x (d32 oder d33) x 120(%)

d35 definiert den Schwellenwert fiir Uberdrehzahl in Prozent der Maximalfrequenz (FO3/A01).
+ Schwellenwert fiir Uberdrehzahl = Maximalfrequenz 1 (FO3/A01) x d35

P Starten/Stoppen des Motors
((Hinweis.
— Unter Drehmomentregelung regelt der Umrichter nicht die Drehzahl, sodassbeim Anlaufen und Stoppen keine

Beschleunigung oder Verzdgerung Uber Softstart und -stopp (Beschleunigungs-/Verzégerungszeit) erfolgt. Nach
dem Einschalten eines Betriebsbefehls beginnt der Umrichter mit dem Betrieb und gibt den Drehmoment-Sollwert
aus. Nach dem Ausschalten stoppt der Umrichter den Betrieb, sodassder Motor austrudelt.

H26, H27 Thermistor (fiir Motor) (Modus-Auswahl und Wert)

Diese Parameter dienen zur Angabe des PTC-Thermistors im Motor. Der PTC-Thermistor dient dem Schutz des Motors vor
Uberhitzung bzw. der Ausgabe eines Alarmsignals.

B Thermistor (fiir Motor) (Modus-Auswahl) (H26)

Mit H26 wahlen Sie wie nachfolgend abgebildet den Betriebsmodus (Schutz oder Alarm) des PTC-Thermistors.

Werte fir H26 Aktion
0 Deaktivieren
1 Uberschreitet die vom PTC-Thermistor erfasste Spannung den Schwellenwert, wird die
Motorschutzfunktion (Alarm Oh4) ausgeldst, wodurch der Umrichter in den Alarmstoppzustand
wechselt.
2 Uberschreitet die vom PTC-Thermistor erfasste Spannung den Schwellenwert, wird ein

Motoralarmsignal ausgegeben, aber der Umrichter ist weiterhin in Betrieb.

Sie mussen vorher das Signal ,Thermistor hat Motortberhitzung erkannt® (THM) einer
der Digitalausgangsklemmen zuweisen. Hierdurch wird dem Peripheriegerat eine
Temperaturalarm-Bedingung angezeigt (E20, E21 und E27, Wert = 56).

Wenn der Wert von H26 auf ,1* oder ,2“ (PTC-Thermistor) gesetzt ist, Uberwacht der Umrichter die vom PTC gemessene
Spannung und schiitzt den Motor, auch wenn der zweite Motor ausgewahlt ist.
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B Thermistor (fiir Motor) (Wert) (H27)

H27 gibt den Schwellenwert (als Spannungswert) fiir die vom PTC-Thermistor erfasste Temperatur an.

*  Wertebereich: 0,00 bis 5,00 (V)

Die Alarmtemperatur, bei der der Uberhitzungsschutz aktiviert wird, héangt von den Eigenschaften des PTC-Thermistors ab. Bei

der Alarmtemperatur andert sich der interne Widerstand des PTC-Thermistors deutlich. Der Schwellenwert (Spannung) wird auf
der Grundlage der Anderung des internen Widerstands angegeben.

Interner Widerstand
des PTC-Thermistors

4
RpZ |

Rp

Rpl }

# Temperatur
Alarmtemperatur

Wenn der interne Widerstand des PTC-Thermistors bei Alarmtemperatur Rp ist, wird der Schwellenwert (Spannung) V,, wird
durch die folgende Gleichung berechnet. Stellen Sie den Wert von V,, bei Parameter H27 ein.

Vip = ——2 — x10.5(V
V2 = 1000+ 5xR, oY)

Schlieflen Sie den PTC-Thermistor wie nachfolgend dargestellt an. Die durch Division der Eingangsspannung an Klemme [C1]
durch eine Gruppe interner Widerstande ermittelte Spannung wird mit dem durch H27 angegebenen Schwellenwert verglichen.

| (]3] v S
. Vs, =10(V) Modus-
| Auswahl
- H26
| 1kQ
Vyp 1(C1) 5 o
- ®
PTC-Thermistor I s ORY
1
Ro | - g 2 THM
I (1] Schwellenwert des
Thermistors
: ' W21
o)

Wird die Klemme [C1] als PTC-Thermistor-Eingang verwendet, schalten Sie auch SW4 auf der Steuerungsplatine

o
\EWIS zur PTC-Seite. Einzelheiten hierzu finden Sie in Kapitel 2, Abschnitt 2.2.8.
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H28

Droop-Regelung

In einer Anlage, in der zwei oder mehrerer Motoren eine einzige Maschine antreiben, fiihrt jede Drehzahlliicke zwischen
umrichtergesteuerten Motoren zu einer Lastunsymmetrie zwischen den Motoren. Mit der Droop-Regelung kann jeder Umrichter
den Motor mit den Droop-Charakteristiken ansteuern, um dessen Last zu erhdhen und die Lastunsymmetrie zu beseitigen.

* Wertebereich: -60,0 bis 0,0 (Hz), (0,0: Deaktivieren)

Drehzahl
(Ausgangjrrequenz)

Frequenzsollwert |™sS -~~~ ~~-============ -

H28 (Hz
Ausgangsfrequenz Y.

Droop-Charakteristik

100% Last
Motordrehmoment
B Droop-Regelung auswéhlen — DROOP (E01 bis E05, Wert = 76)
Uber den Klemmenbefehl DROOP wird die Droop-Regelung aktiviert bzw. deaktiviert.
Klemmenbefehl DROOP Droop-Regelung
EIN Aktivieren
AUS Deaktivieren

(Hinweis
e,

Vergewissern Sie sich, dass Sie den Umrichter mit der automatischen Selbstoptimierung auf den Motor
abgestimmt haben, bevor Sie die Droop-Regelung verwenden.

Um bei der U/f-Regelung zu verhindern, dass der Umrichter bei einer plétzlichen Lastdnderung abschaltet, bewirkt
die Droop-Regelung, dass die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit auf den eingehenden Frequenzwert
angewandt wird. Dies kann dazu fiihren, dass sich die Frequenzkorrektur wahrend der Droop-Regelung erst mit
Verzdgerung auf die Motordrehzahl auswirkt, sodass der Umrichter wie bei deaktivierter Droop-Regelung
betrieben wird.
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H30

Kommunikationsverbindungsfunktion (Modus-Auswahl)

Zugehoriger Parameter:

y98 Busverbindungsfunktion
(Modus-Auswahl)

Uber eine RS-486-Kommunikationsverbindung, ein integriertes CAN-System oder einen Feldbus (Option) kénnen Sie
Frequenzeinstellungen und Betriebsbefehle von einem Remote-Computer oder einer abgesetzten SPS ausgeben sowie die
Betriebsstatusinformationen und Parameterwerte des Umrichters tberwachen. Uber H30 und y98 wird die Quelle fiir die

Frequenzeinstellungen und Betriebsbefehle festgelegt.

RS-485-Kommunikationsverbindung oder Feldbus.

H30 und y98 definieren die Quellen fir die Vorgabe von

Wenn mit y33 =1 die integrierte CAN-Kommunikationsverbindung aktiviert ist, wird der Feldbus in der folgenden Abbildung
durch das integrierte CAN ersetzt.

RS-485-Kommunikations- _;.O
verbindung (Anschluss 1: RJ-45) '

RS-485-Kommunikationsverbindung
(Anschluss 2: RJ-45 oder Klemme)

Feldbus (Option),

Umrichter

integriertes CAN

Ausgewaibhlte Einstellung
(Frequenzeinstellung/
J Betriebsbefehl

Die Einstellung von H30 bzw.
y98 gilt, wenn LE nicht
zugewiesen ist.

Tabelle 5.3-11 Auswahlbare Befehlsquellen

Befehlsquelle

Werte

Umrichter selbst

Befehlsquellen auRer RS-485-Kommunikationsverbindung und Feldbus
Frequenzeinstellungsquelle: Angegeben durch FO1/C30 oder Festfrequenzeinstellung

Bedienart: Bedienteil oder mittels FO2 ausgewahlte Digitaleingangsklemmen

Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (Anschluss 1)

Uber den RJ-45-Standardanschluss fiir das Bedienteil

Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (Anschluss 2)

GB-Modell und C-Modell (fiir China): tber die Klemmen DX+, DX- und SD
GA-Modell iiber RJ-45-Anschluss

CAN

Uber Feldbus (Option) integriertes

Uber Feldbus (DeviceNet, PROFIBUS DP usw.)
Uber integrierte CAN-Kommunikationsverbindung

* C-Modelle (fur China) und GB-Modelle sind nicht mit CAN-System ausgerustet.

Tabelle 5.3-12 Durch H30 angegebene Befehlsquellen (Kommunikationsverbindungsfunktion, Modus-Auswahl)

Werte fir H30 Frequenzeinstellung Betriebsbefehlsquelle

0 Umrichter selbst (FO1/C30) Umrichter selbst (F02)

1 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1) | Umrichter selbst (F02)

2 Umrichter selbst (FO1/C30) RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1)
3 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1) | RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1)
4 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2) | Umrichter selbst (F02)

5 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2) | RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1)
6 Umrichter selbst (FO1/C30) RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2)
7 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1) | RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2)
8 RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2) | RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2)
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Tabelle 5.3-13 Mit y98 festgelegte Befehlsquellen (Busverbindungsfunktion, Modus-Auswahl)

Werte fiir y98 Frequenzeinstellung Betriebsbefehlsquelle
0 GemaR Wert fir H30 GemaR Wert fir H30
1 Uber Feldbus (Option), integriertes CANopen Gemal Wert fir H30
2 Gemal Wert fir H30 Uber Feldbus (Option), integriertes CANopen
3 Uber Feldbus (Option), integriertes CANopen Uber Feldbus (Option), integriertes CANopen

Tabelle 5.3-14 Einstellungen fur H30 und y98 durch Kombination der Quellen

Betriebsbefehlsquelle

Frequenzeinstellung
Uber RS-485- Uber RS-485- Uber Feldbus
. Kommunikations- Kommunikations- .
Umrichter selbst ) ) (Option) und
verbindung verbindung inteariertes CAN
(Anschluss 1) (Anschluss 2) 9
. H30=0 H30 =1 H30=4 H30=0 (1, 4)
u ht Ibst
mrichter selbs y98 =0 y98 =0 y98 =0 y98 = 1
isswrn?usn-ii:tsi;nsverbindung H30 =2 H30 =3 H30 =5 H30 =23, )
(Anschluss 1) y98 =0 y98 =0 y98 =0 y98 =1
30 -6.7,5)
(Anschluss 2) y98 =0 y98 =0 y98 =0 y98 =1
Uber Feldbus (Option) und H30=0 (2, 6) H30=1(3,7) H30=4 (5, 8) H30 = 0 (1 bis 8)
integriertes CAN y98 =2 y98 =2 y98 =2 y98 =3

busoption oder in Kapitel 9.

Wurde der Klemmenbefehl LE (,Betrieb Giber Verbindung auswahlen

(RS-485, BUS-Option)“) einer Digitaleingangsklemme zugewiesen, werden die Einstellungen von H30 und y98 durch
Einschalten des Befehls LE wirksam. Bei ausgeschaltetem LE sind diese Einstellungen unwirksam, sodass sowohl

L[] Einzelheiten finden Sie im Benutzerhandbuch fir die RS-485-Kommunikation, in der Bedienungsanleitung fiir die Feld-

Frequenzsollwerte als auch Betriebsbefehle fiir die Steuerung wirksam sind, die am Umrichter selbst eingegeben werden.
(Parameter EO1 bis E05, Wert = 24)

Die Nichtzuweisung von LE ist funktionsidentisch mit der Einschaltung von LE.
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H42, H43,
H48

Kapazitit des Zwischenkreiskondensators, Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters
Gesamtbetriebsdauer von Kondensatoren auf Platinen

Zugehorige Parameter: H47 Anfangswert des Zwischenkreiskondensators

H98 Schutz-/Wartungsfunktionen

B Lebensdauervorhersage

Der Umrichter verfugt tiber eine Funktion zur Lebensdauervorhersage fiir einige Bauteile. Dazu wird die Entladezeit gemessen
oder die Zeitspanne, in der Spannung anliegt usw. Mit dieser Funktion kdnnen Sie den aktuellen Lebensdauerstatus in der
LED-Anzeige ablesen und beurteilen, ob diese Teile sich dem Ende ihrer Lebensdauer nahern. Die Lebensdauervorhersage
kann auch Frihwarnungen ausgeben, wenn der Lebensdauer-Alarm-Befehl LIFE durch einen der Parameter E20, E21 oder E27
einer der Digitalausgangsklemmen zugewiesen ist.

Die vorhergesagten Werte sollten nur als Richtlinie dienen, da die tatséchliche Lebensdauer von der Umgebungstemperatur und
anderen Nutzungsbedingungen abhéngig ist.

Objekt der Vorhersage
Lebensdauer- Vorhersagefunktion Lebensende-Kriterien Seit unktg LED-Anzeige
vorhersage P
Zwischenkreis- | Berechnung der Kapazitat des 85 % des Anfangswertes vor Bei regelmaRigen 505
kondensator Zwischenkreiskondensators dem Versand oder weniger Kontrollen (Kapazitat)
Misst die Entladezeit des (Siehe ,[ 1] Messung der H98,Bit3=0
Zwischenkreiskondensators, Kapazitat des
wenn die Netzspannung ausge- Zwischenkreiskondensators im
schaltet ist, und berechnet die Vergleich zum Anfangswert vor
Kapazitat. dem Versand“ auf Seite 171.)
85 % der Referenzkapazitat Im Normalbetrieb 505
unter normalen Ho8, Bit 3 = 1 (Kapazitit)
Betriebsbedingungen am
Standort des Benutzers oder
weniger
(Siehe ,[ 2 ] Messung der
Kapazitat des
Zwischenkreiskondensators
unter normalen
Betriebsbedingungen bei
ausgeschalteter
Spannungsversorgung* auf
Seite 172.)
Einschaltdauer-Messung fiir den | Uber 87.600 Stunden (10 Jahre) | Im Normalbetrieb 5 ~5
Zwischenkreiskondensator (ND-Modus: 61.320 Stunden (Vergangene
Misst die Zeitdauer, wahrend der (7 Jahre)) Zeit)
Spannung am Zwischenkreis- c 37
kondensator anliegt, und korrigiert T
. « (verbleibende
sie gemal der oben gemessenen
- Stunden)
Kapazitat.
Elektrolyt- Misst die Zeitdauer, wahrend der | Uber 87.600 Stunden (10 Jahre) | Im Normalbetrieb 5 05
kondensatoren Spgnnung an de.n.Konc‘jensatc')'ren (ND-Modus: 61.320 Stunden (Gesamt-
auf Steuer- anliegt, und korrigiert sie gemafn (7 Jahre)) betriebsdauer)
platine der Umgebungstemperatur.
Lifter Misst die Betriebsdauer der Uber 87.600 Stunden (10 Jahre) | Im Normalbetrieb S 07
Kihllafter. (ND-Modus: 61.320 Stunden (Gesamt-
(7 Jahre)) betriebsdauer)
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B Kapazitidt des Zwischenkreiskondensators (H42)

Berechnung der Kapazitédt des Zwischenkreiskondensators

Die Entladezeit des Zwischenkreiskondensators ist stark von den internen Lastbedingungen des Umrichters abhangig (z. B.
angebrachte Optionen oder Einschaltzustand digitaler E/A-Signale). Weichen die tatsachlichen Lastbedingungen so stark von
denen ab, bei denen die Anfangs-/Referenzkapazitat gemessen wurde, dass das Messergebnis nicht die erforderliche
Genauigkeit aufweist, fuhrt der Umrichter keine Messung durch.

Die Bedingungen der Kapazitatsmessung vor dem Versand sind auRerst strikt, z. B. missen alle Eingangsklemmen abge-
schaltet sein, um die Last zu stabilisieren und die Kapazitat genau messen zu kénnen. Diese Bedingungen weichen somit in
fast allen Fallen von den tatsachlichen Betriebsbedingungen ab. Sind die tatsachlichen Betriebsbedingungen die gleichen wie
vor dem Versand, wird beim Abschalten der Umrichterversorgung automatisch die Entladezeit gemessen; sind sie nicht
gleich, erfolgt jedoch keine automatische Messung. Um sie durchzuflihren, setzen Sie diese Bedingungen zuriick auf die
Werkseinstellungen und schalten Sie den Umrichter aus. Zum Messverfahren lesen Sie ,[ 1 ] Messung der Kapazitat des
Zwischenkreiskondensators im Vergleich zum Anfangswert vor dem Versand“ auf Seite 171.

Um die Kapazitdt des Zwischenkreiskondensators unter normalen Betriebsbedingungen bei ausgeschalteter Spannungs-

(Hinweis

versorgung zu messen, missen die Lastbedingungen fir den normalen Betrieb hergestellt und die Referenzkapazitat
(Anfangswert) gemessen werden, wenn der Umrichter eingefiihrt wird. Das Verfahren zur Einstellung der Referenzkapazitat
ist unter ,[ 2 ] Messung der Kapazitat des Zwischenkreiskondensators unter normalen Betriebsbedingungen bei
ausgeschalteter Spannungsversorgung“ auf Seite 172 beschrieben. Bei Durchfiihrung des Einstellverfahrens werden
automatisch die Messbedingungen des Zwischenkreiskondensators erfasst und gespeichert.

Wird Bit 3 der H98-Werte auf O eingestellt, wird als Vergleichswert fiir die Messung der vor dem Versand gemessene
Anfangswert wiederhergestellt.

———

Verwendet der Umrichter einen Hilfssteuerspannungseingang, variieren die Lastbedingungen stark, sodass die
— Entladezeit nicht genau gemessen werden kann. In diesem Fall kann die Messung der Entladezeit mit dem
Parameter H98 (Bit 4 = 0) deaktiviert werden, um eine unbeabsichtigte Messung zu verhindern. (Einzelheiten
finden Sie bei H98.)

Einschaltdauer-Messung fiir den Zwischenkreiskondensator

In einem Maschinensystem, in dem die Spannungsversorgung des Umrichters selten abgeschaltet wird, misst der Umrichter
die Entladezeit nicht. Fir solche Umrichter steht die Einschaltdauer-Messung zur Verfliigung. Bei einer Kapazitdtsmessung
korrigiert der Umrichter die Einschaltdauer gemafR der gemessenen Kapazitat. Das Ergebnis der Einschaltdauer-Messung
kann als ,Vergangene Zeit“ und ,Verbleibende Zeit“ vor Ende der Lebensdauer angezeigt werden.
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[1]

Messung der Kapazitiat des Zwischenkreiskondensators im Vergleich zum
Anfangswert vor dem Versand

Ist Bit 3 der H98-Werte 0, wird mit dem unten beschriebenen Messverfahren die Kapazitdt des Zwischenkreiskondensators im
Vergleich zum Anfangswert vor dem Versand bei ausgeschalteter Spannungsversorgung gemessen. Das Messergebnis kann
auf dem Bedienteil als Anteil (%) des Anfangswertes angezeigt werden.

Verfahren zur Messung der Kapazitat

Um die Gliltigkeit der Vergleichsmessung zu gewahrleisten, versetzen Sie den Umrichter in den Zustand vor dem Versand
zurtick.
« Entfernen Sie die Optionskarte (falls bereits verwendet) aus dem Umrichter.

» Falls ein anderer Umrichter liber den Zwischenkreis an die Klemmen P(+) und N(-) des Hauptstromkreises
angeschlossen ist, entfernen Sie diese Leitungen. (Eine gegebenenfalls vorhandene Zwischenkreisdrossel missen Sie
nicht entfernen.)

« Entfernen Sie die Versorgungskabel fiir den Hilfsspannungseingang des Steuerkreises (RO, T0).

* Wenn das Standard-Bedienteil nach dem Kauf durch das Multifunktionsbedienteil (TP-A1-E2C) ersetzt wurde,
schlieRen Sie wieder das urspriingliche Standard-Bedienteil an.

« Schalten Sie alle Digitaleingangssignale aus, die an die Klemmen [FWD], [REV] und [X1] bis [X5] des Steuerkreises
geleitet werden.

»  Wenn an Klemme [13] ein Potentiometer angeschlossen ist, entfernen Sie dieses.
*  Wenn an Klemme [PLC] ein externes Gerat angeschlossen ist, entfernen Sie dieses.

» Stellen Sie sicher, dass die Transistorausgangssignale [Y1] und [Y2] und die Relaisausgangssignale ([30A/B/C]) nicht
eingeschaltet werden.

» Deaktivieren Sie die RS-485- und die integrierte CAN-Kommunikationsverbindung.

Ist fur den Transistorausgang und Relaisausgangssignale negative Logik angegeben, gelten diese als
eingeschaltet, wenn der Umrichter nicht in Betrieb ist. Geben Sie dafir positive Logik an.

~—
+ Halten Sie die Umgebungstemperatur im Bereich von 25 +10 C.
Schalten Sie den Hauptstromkreis ein.
Stellen Sie sicher, dass sich der Kuhllifter dreht und der Umrichter im gestoppten Zustand befindet.

Schalten Sie den Hauptstromkreis aus.

Der Umrichter startet automatisch die Messung der Kapazitat des Zwischenkreiskondensators. Priifen Sie,
ob in der LED-Anzeige ,, . . . . “ erscheint.

' ';inw;?is Wenn, . ... “ nicht in der LED-Anzeige erscheint, beginnt die Messung nicht. Uberpriifen Sie die unter 1)
aufgefiihrten Bedingungen.
Nachdem ,, . ... “in der LED-Anzeige verschwunden ist, schalten Sie den Hauptstromkreis wieder ein.

Wabhlen Sie im Programmiermodus Menu 5 ,Wartung®, und notieren Sie sich den Messwert (relative Kapazitat (%) des
Zwischenkreiskondensators).

171



5.3 Beschreibung der Parameter

[2] Messung der Kapazitat des Zwischenkreiskondensators unter normalen
Betriebsbedingungen bei ausgeschalteter Spannungsversorgung

Wenn Bit 3 von H98 auf den Wert ,1“ gesetzt ist, misst der Umrichter automatisch die Kapazitat des Zwischenkreiskondensators
unter normalen Betriebsbedingungen bei ausgeschalteter Spannungsversorgung. Fir diese Messung mussen die Lastbedin-
gungen fur den normalen Betrieb eingerichtet werden. Die Referenzkapazitdt muss mithilfe des unten beschriebenen
Einrichtungsverfahrens gemessen werden, wenn der Umrichter den regularen Betrieb aufnimmt.

Parameter Bezeichnung Werte
H42 Kapazitat des Zwischenkreis- » Kapazitat des Zwischenkreiskondensators (Messwert)
kondensators .

Start des Messmodus fir die Anfangskapazitat unter
normalen Betriebsbedingungen (0000)

* Messung fehlgeschlagen (0001)

H47 Anfangswert des Zwischenkreis- | * Anfangswert des Zwischenkreiskondensators (Messwert)

kondensators «  Start des Messmodus fiir die Anfangskapazitat unter

normalen Betriebsbedingungen (0000)

* Messung fehlgeschlagen (0001)

Loschen oder andern Sie die Werte von H42 und H47 beim Austausch von Bauteilen. Einzelheiten hierzu finden Sie in den
Wartungsunterlagen.

Verfahren zur Einstellung der Referenzkapazitat

1) Stellen Sie Parameter H98 (Schutz-/Wartungsfunktion) ein, um dem Benutzer die Angabe der Beurteilungskriterien fir die
Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators zu ermdglichen (Bit 3 = 1) (siehe Parameter H98).

2) Schalten Sie alle Betriebsbefehle aus.
3) Bereiten Sie den Umrichter auf das Ausschalten unter normalen Betriebsbedingungen vor.

4) Stellen Sie die beiden Parameter H42 (Kapazitat des Zwischenkreiskondensators) und H47 (Anfangswert des
Zwischenkreiskondensators) auf ,,0000“ ein.
5) Schalten Sie den Umrichter aus, und die folgenden Ablaufe werden automatisch durchgefiihrt.

Der Umrichter misst die Entladezeit des Zwischenkreiskondensators und speichert das Ergebnis in Parameter H47
(Anfangswert des Zwischenkreiskondensators).

Die Bedingungen, unter denen die Messung durchgefiihrt wurde, werden automatisch erfasst und gespeichert.

Wahrend der Messung erscheint ,, . . . . “in der LED-Anzeige.

6) Schalten Sie den Umrichter wieder ein.

Vergewissern Sie sich, dass H42 (Kapazitat des Zwischenkreiskondensators) und H47 (Anfangswert des Zwischenkreis-
kondensators) die richtigen Werte enthalten. Wechseln Sie zu Menii 5 ,Wartung®, und vergewissern Sie sich, dass die
relative Kapazitat (Anteil an der vollen Kapazitat) 100 % betragt.

f"ﬁinw{eis Wenn die Messung fehlgeschlagen ist, wird in H42 und H47 ,0001“ eingegeben. Beseitigen Sie den fiir das
N Messversagen ausschlaggebenden Faktor, und fiihren Sie die Messung erneut durch.

AnschlieBend misst der Umrichter jedes Mal, wenn er ausgeschaltet wird, automatisch die Entladezeit des Zwischenkreis-
kondensators, wenn die obigen Bedingungen erfiillt sind. Uberpriifen Sie regelmaRig die relative Kapazitat des Zwischenkreis-
kondensators (%) im Programmiermodus in Meni 5 ,Wartung®.

"‘iinwéis Bei den oben angegebenen Bedingungen besteht die Tendenz zu groRen Messfehlern. Wenn in diesem Modus
N ein Lebensdauer-Alarm auftritt, stellen Sie H98 (Schutz-/Wartungsfunktionen) zurtick auf die Standardeinstellung

(Bit 3 (Schwellenwert zur Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators auswahlen) = 0), und
fuhren Sie die Messung unter den Bedingungen vor dem Versand durch.
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B Gesamtbetriebsdauer von Kondensatoren auf Platinen (H48)

Parameter Bezeichnung Werte
H48 Gesamtbetriebsdauer von Zeigt die Gesamtbetriebsdauer des Kondensators auf der Platine
Kondensatoren auf Platinen in Einheiten von 10 Stunden an.

*  Wertebereich: 0 bis 9999 (0 bis 99990 Stunden)

Beim Austausch von Kondensatoren auf Platinen missen Sie die Werte von H48 I6schen oder andern. Einzelheiten hierzu
finden Sie in den Wartungsunterlagen.

B Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters (H43)

Parameter Bezeichnung Werte
H43 Gesamtbetriebsdauer des Zeigt die Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters in Einheiten von
KuhllGfters 10 Stunden an.

*  Wertebereich: 0 bis 9999 (0 bis 99990 Stunden)

Beim Austausch des Kihlliifters missen Sie die Werte von H48 I6schen oder &ndern. Einzelheiten hierzu finden Sie in den
Wartungsunterlagen.

H44 Zahler Startvorgange fiir Motor 1

Mit H44 wird die Anzahl der Umrichter-Startvorgénge gezahlt und im Hexadezimalformat angezeigt. Uberpriifen Sie die auf dem
Wartungsbildschirm des Bedienteils angezeigte Anzahl, und verwenden Sie sie als Richtlinie fir die Wartungsplanung von
Bauteilen wie zum Beispiel Riemen. Um den Zahler, zum Beispiel nach dem Austausch eines Riemens, zurlickzusetzen, stellen
Sie den Wert fiir H44 auf ,0000" ein,

H45 Testalarm

Zugehorige Parameter: H97 (Alarmdaten I6schen)

H45 bewirkt, dass der Umrichter einen Testalarm erzeugt, um zu prifen, ob externe Abldufe zum Zeitpunkt der
Maschineneinrichtung ordnungsgemalf funktionieren. Wenn Sie den Wert fur H45 auf ,1“ einstellen, erscheint der Testalarm
Err in der LED-Anzeige. AuRerdem wird ein Alarm ALM (fiir jeden Alarm) ausgegeben (wenn dieser iiber einen der Parameter
E20, E21 und E27 einer Digitalausgangsklemme zugewiesen wurde).

Um Zugang zu den Werten fiir H45 zu erhalten, missen die Tasten % + [~ gleichzeitig betatigt werden. Danach werden die
Werte fur H45 automatisch auf ,,0 gesetzt, sodass Sie den Alarm zuriicksetzen kdnnen.

Der Umrichter speichert die Testalarm-Werte, wie es bei anderen Alarmen der Fall ist, die wahrend des Umrichterbetriebs
auftreten kdnnen, sodass Sie den Status des Testalarms Uberprifen kénnen.

Mit H97 kénnen Sie die Testalarm-Werte I16schen. (Um Zugang zu den Werten fir H97 zu erhalten, mussen die Tasten "% +
. gleichzeitig betatigt werden.) Die Werte von H97 werden nach dem L&schen der Alarmdaten automatisch auf ,0°
zuriickgesetzt.

—

Ein Testalarm kann auch ausgegeben werden, indem Sie die Tasten "= + =~ auf dem Bedienteil mindestens
5 Sekunden lang gleichzeitig driicken.

H46 Startmodus (Synchronisations-Verzogerungszeit 2) (siehe H09)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H09.

H47, H48 Anfangskapazitit des Zwischenkreiskondensators,
Gesamtbetriebsdauer von Kondensatoren auf Platinen (siehe H42)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H42.
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H49 Startmodus (Synchronisations-Verzogerungszeit 1) (siehe H09)
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H09.
H50, H51 Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 (Frequenz und Spannung) (siehe F04)
H52, H53 Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 (Frequenz und Spannung)
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F04.
H54, H55 Beschleunigungs-/Verzéogerungszeit (Jog-Betrieb) (siehe F07)
H56 Verzogerungszeit fiir Zwangsstopp
H57 bis H60 1./2. S-Kurve Beschleunigungs-/Verzéogerungsbereich
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO7.
H61 UP/DOWN-Steuerung (Einstellung der Anfangsfrequenz) (siehe F01)
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von FO1.
H63 Unterwertbegrenzer (Modus-Auswahl) (siehe F15)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F15.

H64

Unterwertbegrenzer (untere Grenzfrequenz)

H64 gibt den unteren Grenzwert der Frequenz an, die zu verwenden ist, wenn Strombegrenzer, Drehmomentbegrenzer oder
Uberlastvermeidung aktiviert sind. Normalerweise muss der untere Grenzwert der Frequenz nicht geandert werden.

* Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

H65, H66 Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Frequenz und Spannung) (siehe F04)
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F04.
H68 Schlupfkompensation 1 (Betriebsbedingungen) (siehe F42)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F42.
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H69 Automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) (Modus-Auswahl)

Zugehorige Parameter: H76 (Drehmomentbegrenzer) (Grenzwert des Frequenzanstiegs

beim Bremsen)

Mit diesem Parameter aktivieren Sie die automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control). Bei einem Umrichter ohne
PWM-Wandler oder Bremseinheit tritt eine Alarm-Abschaltung wegen Uberspannung auf, wenn die riickgewonnene Energie
héher als die Bremsleistung des Umrichters ist. Durch Einschalten des Digitaleingangs AR-CCL wird die automatische
Verzdgerung (Anti-regenerative Control) deaktiviert. (L Parameter EO1 bis E05, Wert = 82)

Wenn die automatische Verzdégerung (Anti-regenerative Control) ausgewahlt ist, wird die Ausgangsfrequenz so geregelt, dass
die regenerative Energie zur Vermeidung einer Uberspannungsabschaltung unterdriickt wird.

Funktion
H69 Zwangsstopp, wenn die Verzégerungszeit das AR-CCL
Regelungsmodus Dreifache der angegebenen Verzdgerungszeit
Uberschreitet
0 Automatische Verzdgerung _ AUS
deaktivieren
2 Drehmomentbegrenzungsregelung Aktivieren AUS
3 Zwischenkreisspannungsregelung Aktivieren AUS
4 Drehmomentbegrenzungsregelung Deaktivieren AUS
5 Zwischenkreisspannungsregelung Deaktivieren AUS
_ Automatische Verzdgerung _ EIN
deaktivieren

Der FRENIC-Ace ist mit zwei Regelmodi ausgerustet: Drehmomentbegrenzer- und Zwischenkreisspannungsregelung.
Machen Sie sich mit den Merkmalen der entsprechenden Modi vertraut, und wahlen Sie dann den geeigneten.

Regelungsmodus Regelungsfunktion Betriebsmodus Eigenschaften

Ist bei der Beschleuni-
gung, wahrend des
Betriebs mit konstanter
Drehzahl und bei der
Verzbdgerung aktiviert.

Drehmomentbegrenzer
(H69 =2, 4)

Regelt die Ausgangs-
frequenz, sodass das
Bremsmoment bei ,,0*
gehalten wird.

Zeichnet sich durch gutes Ansprech-
verhalten aus und macht den Umrichter
weniger anfallig fir Uberspannungs-
abschaltungen unter StoRbelastung.

Zwischenkreis-
spannungsregelung
(H69 = 3, 5)

Regelt die Ausgangs-
frequenz, um die Zwischen-
kreisspannung zu senken,
wenn sie den Grenzwert
Uberschreitet.

Ist nur bei der
Beschleunigung aktiviert
und wahrend des
Betriebs mit konstanter
Drehzahl deaktiviert.

Die regenerative Leistung des Umrichters
wird maximal ausgenutzt.

Die Verzogerungszeit ist kiirzer als bei der
Drehmomentbegrenzung.

B Drehmomentbegrenzer (Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen) (H76)

»  Wertebereich: 0,0 bis 500,0 (Hz)

Mit Drehmomentbegrenzer erhéht der Umrichter die Ausgangsfrequenz, um das Abtriebsmoment zu begrenzen. Die GbermaRige
Erhéhung der Ausgangsfrequenz kann eine Gefahr darstellen. Deshalb ist fir den Frequenzanstieg beim Bremsen ein Grenzwert
vorgesehen (H76). Dieser verhindert, dass die Ausgangsfrequenz (iber den Wert von ,Frequenzsollwert + H76“ ansteigt. Bei
Erreichen des Grenzwertes ist die automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) eingeschrankt, und es kann aufgrund
von Uberspannung zu einer Abschaltung kommen. Die Erhéhung des Grenzwertes fir den Frequenzanstieg beim Bremsen
verbessert die Leistung der automatischen Verzégerung (Anti-regenerative Control).

Wenn ein Betriebsbefehl ausgeschaltet wird, bewirkt die automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) eine Frequenz-
erhéhung, und der Betrieb kann (je nach Lastbedingungen) mdéglicherweise nicht angehalten werden. Zur Sicherheit ist eine
Funktion vorgesehen, bei der die automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) zwangsweise deaktiviert wird, wenn die
tatsachliche Verzdgerungszeit das Dreifache der derzeit eingestellten Verzdgerungszeit erreicht. Der Betrieb wird dann
zwangsweise gestoppt. Die Funktion kann durch die Einstellung von H69 aktiviert/deaktiviert werden.

(Hinweis.

—— .

Die Verzdgerungszeit kann automatisch durch die Anti-regenerative Control erhéht werden.

Deaktivieren Sie die Anti-regenerative Control, wenn eine Bremseinheit angeschlossen ist. Andernfalls kann die
automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) gleichzeitig mit dem Betrieb der Bremseinheit aktiviert
werden. Dies bewirkt eine Verzdgerungszeit, die von der vorgegebenen Einstellung abweicht.

* Eine zu kurze Verzdgerungszeit fihrt dazu, dass die Zwischenkreisspannung des Umrichters zu schnell
ansteigt, sodass die automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) nicht funktionsféhig ist. In diesem
Fall geben Sie eine langere Verzdégerungszeit an.
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H70 Uberlastvermeidung

Gibt an, in welchem MaRe die Ausgangsfrequenz abnimmt, um eine Uberlast zu vermeiden. Die Ausgangsfrequenz des
Umrichters wird verringert, um eine Abschaltung (Alarm [/~ /oder i ./) aufgrund einer Uberhitzung des Kiihlkdrpers oder einer
Uberlastung zu verhindern. Diese Funktion wird in Systemen eingesetzt, in denen die Last bei Verringerung der Ausgangs-

frequenz abnimmt (z. B. bei einer Pumpe) und in denen der Betrieb aufrecht erhalten werden muss.

Werte fir H70 Funktion

0,00 Verwendet die derzeit ausgewahlte Verzégerungszeit (FO8, E11, E13, E15 usw.).
0,01 bis 100,0 Bremst den Motor mit einer Verzdgerungsrate von 0,01 bis 100,0 (Hz/s).

999 Uberlastvermeidung ausschalten

B Uberlastvermeidung — ,,OLP“ (E20, E21 und E27, Wert = 36)

Gibt das Signal OLP aus, die wahrend der Uberlastvermeidung aktiviert wird. Es soll dariiber informieren, dass die Uberlast-
vermeidung aktiviert ist und die Ausgangsfrequenz verandert wurde.

. In einem System, in dem die Last selbst bei verringerter Ausgangsfrequenz nicht abnimmt, ist keinerlei Wirkung zu
((Hinweis. . . . .

S erwarten. Verwenden Sie dann diese Funktion nicht.

H71 Verzogerungseigenschaften

Mit diesem Parameter wird die Regelung der Starkbremsung aktiviert.

Falls die wahrend der Verzégerung des Motors erzeugte und zum Umrichter zurlickgefiihrte regenerative Energie hoher als die
Bremsleistung des Umrichters ist, tritt eine Alarm-Abschaltung aufgrund von Uberspannung auf. Wenn Regelung der Stark-
bremsung aktiviert ist, werden bei der Motorverzégerung Motorverlust und Verzégerungsmoment erhéht.

Werte fiir H71 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktion
-‘7"""i'-|'in\véis Diese Funktion unterdriickt das Drehmoment wahrend der Verzégerung. Bei angewandter Bremslast hat sie keine

— Auswirkungen. Wenn bei der Drehmomentbegrenzung die automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control)
(H69 = 2, 4) aktiviert ist, sind die Verzdgerungseigenschaften deaktiviert.

H72 Erkennung eines Ausfalls der Netzspannungsversorgung (Modus-Auswahl)

Diese Funktion Uberwacht die Netzspannungsversorgung des Umrichters um sicherzustellen, dass die Eingangsspannung des
Hauptstromkreises anliegt. Ist dies nicht der Fall, wird verhindert, dass der Umrichter seinen Betrieb aufnimmt.

Verfligbar in FRNOOS8SE2M-21/FRNO059E2M-4 oder hoher.

Werte fir H72 Funktion
0 Deaktiviert die Ausfallerkennung am Hauptstromkreis
1 Aktiviert die Ausfallerkennung am Hauptstromkreis

Wenn die Spannungsversorgung Uber einen PWM-Wandler oder Zwischenkreis erfolgt, liegt keine Wechselspannung an. Ist in
diesem Fall der Wert fiir H72 auf 1" gesetzt, funktioniert der Umrichter nicht. Andern Sie dann den Wert fir H72 auf ,0°.

p—

. Wenn Sie eine einphasige Spannungsversorgung verwenden, informieren Sie sich bei Ihrem Fuji
Hinweis. .
S Electric-Vertreter.
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H74 Drehmomentbegrenzer (RegelgroBe)

Siehe F40, F41.

H76 Drehmomentbegrenzer (Bremsung) (Grenzwert des Frequenzanstiegs fiir Bremsung) (siehe H69)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H69.

H77 Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (verbleibende Zeit)

Zeigt in 10-Stunden-Einheiten an, wie viel Zeit verbleibt, bis die Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators abgelaufen ist.

Wenn eine Platine erneuert wird, (ibertragen Sie die Lebensdauer-Werte des Zwischenkreiskondensators auf die neue Platine.

* Wertebereich: 0 bis 8760 (in Einheiten von 10 Stunden, 0 bis 87.600 Stunden)

H78 Wartungsintervall (M1)
H94 Gesamtbetriebsdauer des Motors 1

Hier geben Sie das Wartungsintervall (M1) in Stunden an (H78).
Angabe in Einheiten von 10 Stunden. Bis zu 9999 x 10 Stunden kdnnen angegeben werden.

* Wertebereich: 0 (deaktivieren), 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden)

B Wartungstimer-Zahler — MNT (E20, E21 und E27, Wert = 84)

Erreicht die Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94) den durch das Wartungsintervall (H78) angegebenen Wert, gibt der
Umrichter das Wartungstimersignal MNT aus.

B Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94)

Die Gesamtbetriebsdauer des Motors kann mithilfe des Bedienteils angezeigt werden. Sie ist fir die Verwaltung und Wartung
des mechanischen Systems niitzlich. Wenn Sie eine beliebige Zeitdauer fir die Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94)
festlegen, kann fir die Gesamtbetriebsdauer des Motors ein beliebiger Wert angegeben werden. Der Wert kann durch den
Anfangswert ersetzt und als Richtlinie fir den Austausch von Maschinenteilen oder Umrichter verwendet werden. Wird ,0°
eingestellt, kann die Gesamtbetriebsdauer des Motors riickgesetzt werden.

<Fur halbjahrliche Wartung>

Gesamtbetriebsdauer des
Motors (H94)

H94

H78-876 \ .

(8760 h = ein Jahr)

H78=438 /|

(4380 h = ein halbes Jahr)

P Dauer

- -

)
Wartungstimer [ ] ﬁ
N N
MNT -

"/"—';;'Iin\'téis Ist das Wartungsintervall erreicht, stellen Sie mit H78 einen neuen Wert ein, und driicken Sie die Taste =, um
S das Ausgangssignal zuriickzusetzen und erneut mit der Zahlung zu beginnen.

Diese Funktion wird ausschlieBlich auf den ersten Motor angewandt.
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B Betriebsdauer des mit Netzstrom betriebenen Motors 1, 2 zdhlen - CRUN-M1, 2 (E01 bis E05, Werte = 72, 73)

Selbst wenn ein Motor mit Netzstrom statt Gber den Umrichter angetrieben wird, kann die Gesamtbetriebsdauer des Motors 1, 2
(H94, A51) gezahlt werden. Dazu wird der EIN/AUS-Zustand des Hilfskontakts am Magnetschiitz zum Schalten der Netz-
spannung erfasst.

'/"':'I:I'inwéis Uberpriifen Sie die Gesamtbetriebsdauer des Motors auf dem Bedienteil mit 5_='5 im Menii 5 ,Wartung*.
S
H79 Voreingestellter Startvorgangszahler fiir Wartung (M1)
Zugehorige Parameter: H44 Zahler Startvorgange fiir Motor 1

H79 gibt die Anzahl der Startvorgange des Umrichters zur Festlegung des Zeitpunkts der nachsten Wartung an, z. B. fiir einen
Riemenwechsel.

Stellen Sie die Werte fir H79 und H44 im Hexadezimalformat ein. Die maximale Einstellung ist 65.535 (FFFF im Hexadezimal-
format).

* Wertebereich: AUS (deaktivieren), 0001 bis FFFF (Hexadezimalformat)

B Wartungstimer-Zahler — ,MNT“ (E20, E21 und E27, Wert = 84)

Wenn der ,Zahler Startvorgange fur Motor 1* (H44) die durch H79 (Voreingestellter Startvorgangszahler fur Wartung (M1))
angegebene Anzahl erreicht, gibt der Umrichter das Wartungstimersignal MNT aus (wenn es mit einem der Parameter E20 bis
E24 und E27 einer Digitalklemme zugewiesen wurde). Das Signal soll den Benutzer dartber informieren, dass die Maschine
gewartet werden muss.

< Wartung alle 1.000 Startvorgange >

Startvorgangszahler 1 (H44)

H79=0700
(2000 Starts) -
H79=03E3
(1000 Starts)
: : v P Startvorgangszihler
Wartungstimer 4 r )
,,MNT“ N [ N I
'/;;-;I".n . Erreicht der Startvorgangszahler den angegebenen Wert, stellen Sie mit H79 einen neuen Wert fiir die nachste
\*w's' Wartung ein, und driicken Sie die Taste /=%, um das Ausgangssignal zuriickzusetzen und erneut mit der Zahlung
zu beginnen.
Diese Funktion wird ausschlieBlich auf den ersten Motor angewandt.
H80 Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 1

Der den Motor antreibende Umrichter-Ausgangsstrom kann wegen der Motoreigenschaften und/oder des Spiels in der
mechanischen Last schwanken. Verandern Sie den Wert im Parameter H80, um die Steuerung so anzupassen, dass solche
Schwankungen unterdriickt werden. Eine falsche Einstellung dieser Verstarkung kann jedoch zu groReren Stromschwankungen
fihren. Andern Sie daher die Standardeinstellung nur, wenn dies unbedingt erforderlich ist.

*  Wertebereich: 0,00 bis 1,00
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H81, H82 Leichter Alarm Auswahl 1 und 2
Erkennt der Umrichter einen geringfligig anormalen Zustand (,leichter Alarm®), kann der laufende Betrieb ohne
Alarm-Abschaltung fortgefiihrt werden. In der LED-Anzeige erscheint ,leichter Alarm* [ -/ . Zusétzlich zur Anzeige von ,l-al*

blinkt am Umrichter die LED BEDIENTEILSTEUERUNG. Die Parameter H81 und H82 geben an, welche Alarme als ,leichter
Alarm*® einzustufen sind.

In der nachfolgenden Tabelle sind die als ,leichter Alarm*“ wahlbaren Alarme aufgefiihrt.

Code Bezeichnung Beschreibung
OH Uberhitzung des Kiihlkérpers Die Kuhlkérpertemperatur hat den Auslosepegel erreicht.
e Stérung externe Komponente Ein Fehler, der in Peripheriegeraten aufgetreten ist, hat das
=
- (Externes Stérungssignal) Signal fur externe Alarme THR eingeschaltet.
OHe Uberhitzung des Umrichters Die Temperatur im Umrichter ist anormal angestiegen.
A Bremswiderstand iiberhitzt I"Die gesch.éltzte Tempfzra.tur der Spule im Bremswiderstand
Uberschreitet den zulassigen Wert.
7 bis 2 Uberlast von Motor 1 bis 2 Die mit dem Umnchter-Ausgaqgsstrom erre(.:hnete
Motortemperatur hat den Ausldsepegel erreicht.
[ Fehler der Optionskommunikation Kommunikationsfehler zwischen dem Umrichter und einer
Option.
EF5 Fehler bei Option Eine Option hat festgestellt, dass ein Fehler aufgetreten ist.
- Fehler bei der eingebauten In der eingebauten CAN-Kommunikationsverbindung wurde
i
- CAN-Kommunikationsverbindung ein Fehler erzeugt
£-5 RS-485-K ikationsfehl
ol (COM. AN ’az';ms ener RS-485-Kommunikationsfehler in COM-Anschluss 1 oder 2
e Leitungsdefekt PID-Riickfiihrung Die Slgnglleltung/en der PID-Rckfuhrung ist/sind
beschadigt.
£ DC-Lufter ausgefallen Der DC-Lfter fir die Luftzirkulation im Umrichter ist
ausgefallen
s Motoriiberlast-Frihwarnung Friihwarnung vor einer Motorlberlast
L Frihwarnung fiir Uberhitzung des Frihwarnung vor einer Alarm-Abschaltung wegen
i .
Kihlkérpers Uberhitzung des Kuhlkdrpers
Es wurde festgestellt, dass die Lebensdauer eines der
Kondensatoren (Zwischenkreiskondensatoren und
- Elektrolytkondensatoren auf den Platinen) oder des
Lo Lebensdauer-Alarm - .
Kuhllifters abgelaufen ist.
Oder der DC-Llfter fir die Luftzirkulation im Umrichter ist
ausgefallen.
~EF Sollwertesignalausfall Die analoge Frequenzeinstellung wurde verloren.
oo Warnung mit Bezug auf die PID-Regelung
= Al ter PID-Regel
e arm unter egelung (Absolutwertalarm oder Abweichungsalarm)
Das Abtriebsmoment fallt fir den angegebenen Zeitraum
L Geringes Abtriebsmoment erkannt unter den Schwellenwert fiir die Erkennung eines zu
niedrigen Drehmoments.
= PTC-Thermistor aktiviert Der PTC-Thermistor am Motor hat eine zu hohe Temperatur
erkannt.
e Umrichter-Lebensdauer Die Gesamtbetriebsdauer des Motors hat den angegebenen
=
(Gesamtbetriebsdauer) Wert erreicht.
- Umrichter-Lebensdauer Die Anzahl der Startvorgange hat den angegebenen Stand
~n
- (Anzahl der Startvorgange) erreicht.

Stellen Sie die Werte fiir die Auswahl ,leichter Alarme” im hexadezimalen Format ein. Einzelheiten zur Auswahl der Codes finden
Sie auf der nachsten Seite.

* Wertebereich: 0000 bis FFFF (Hexadezimal-Format)
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5.3 Beschreibung der Parameter

Bl Auswahl der Faktoren fiir einen leichten Alarm

Um die Faktoren fur leichte Alarme im Hexadezimalformat einzustellen und zu betrachten, wurde der Faktor fir leichte Alarme
wie in Tabelle 5.3-15 und Tabelle 5.3-16 aufgefiihrt einem der Bits 0 bis 15 zugewiesen. Stellen Sie das Bit, das dem
gewlinschten Faktor fur leichte Alarme entspricht, auf ,1“ ein. Tabelle 5.3-17 zeigt die Beziehung zwischen den
Alarmfaktor-Zuordnungen und der LED-Anzeige.

Tabelle 5.3-18 zeigt die Konvertierung vom 4-Bit-Binar- zum Hexadezimal-Format.

Tabelle 5.3-15 Leichter Alarm Auswahl 1 (H81), Bit-Zuweisung auswahlbarer Faktoren

Bit Code Werte Bit Code Werte

15 {05 | Ladewiderstand iiberhitzt 7 — —

- Fehler bei der eingebauten i .
14 Erk 6 L= | Uberlast von Motor 2
i CAN-Kommunikationsverbindung o rastv

- RS-485-K ikationsfehl - .
13 ErF (COM-Ans(,)cmhrL:s:Z)a lonstehier 5 Ll 1| Uberlast von Motor 1

12 -5 (RCS(;;;;EX:SOC";m::’:‘;‘t'ons'ceh'er 4 o+ | Bremswiderstand tiberhitzt

1 £~5 | Fehler bei Gerateoption 3 — —

10 ErH | Fehler der Optionskommunikation 2 £iHF | Uberhitzung des Umrichters
9 — — 1 LHZ | Externer Alarm

8 — — 0 £iH 1| Uberhitzung des Kiihlkdrpers

Tabelle 5.3-16 Leichter Alarm Auswahl 2 (H82), Bit-Zuweisung auswahlbarer Faktoren

Bit Code Werte Bit Code Werte

15 — — 7 L 4~ | Lebensdauer-Alarm

14 _ 6 gy Frihwarnung fiir Uberhitzung des
- = Kiihlkérpers

13 fnr | Umrichter-Lebensdauer 5 7. | Motoriiberlast-Frihwarnung

(Anzahl der Startvorgange)

- Umrichter-Lebensdauer [

12 ok (Gesamtbetriebsdauer) 4 e DC-Lifter ausgefallen

1 FIC | PTC-Thermistor aktiviert 3 foF | Leitungsdefekt PID-RUckfiihrung
10 L™l | Geringes Abtriecbsmoment erkannt 2 E£~o | Positionierungsfehler

9 F = | Alarm unter PID-Regelung 1 — —

8 ~EF | Sollwertesignalausfall 0 — —

Tabelle 5.3-17 Anzeige des Faktors fiir leichte Alarme

(Beispiel) Die Faktoren fir leichte Alarme ,RS-485-Kommunikationsfehler (COM-Anschluss 2)*, ,RS-485-Kommunikations-
fehler (COM-Anschluss 1)*, ,Kommunikationsfehler der Optionskarte*, ,Uberlast von Motor 1* und ,Uberhitzung des
Kuhlkorpers® werden durch H81 ausgewahlt.

LED Nr. LED 4 LED 3 LED 2 LED 1
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Code — | = | &P EB|ES|EH | — | — | = |G| i aen| — | 055 | O | o5
Binar 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 1
© Hexadezimal
% | * Siehe 7 H Z /
N
S Tabelle 5.3-18
o
& LEDS LED3 LED2 LED
g Hexadezimal preme s
in der LED- o
Anzeige _, , ’_ ’
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Hexadezimalausdruck

Eine 4-Bit-Binarzahl kann im Hexadezimalformat ausgedriickt werden (Hexadezimalstelle). Die nachfolgende Tabelle zeigt die
Entsprechungen der beiden Notationen.

Tabelle 5.3-18 Binar-Hexadezimal-Konvertierung

Binar Hexadezimal Binar Hexadezimal

0 0 0 0 o 1 0 0 0 =

0 0 0 1 / 1 0 0 1 g

0 0 1 0 = 1 0 1 0 ~

0 0 1 1 ! 1 0 1 1 5

0 1 0 0 Y 1 1 0 0 r

0 1 0 1 5 1 1 0 1 P

0 1 1 0 5 1 1 1 0 £

0 1 1 1 7 1 1 1 1 ~
-I/‘i-';l:li’ra'éis Wenn H26 ‘= 1 (PTC. (.Der erichter slchaltet sofort al1b und zeigt L4 an)), stoppt Qer Umrichter, wenn der
N PTC-Thermistor aktiviert ist. Dabei erfolgt keine Anzeige von I-al, kein Blinken der LED

BEDIENTEILSTEUERUNG und keine Ausgabe des L-ALM-Signals — unabhangig von der Zuweisung von Bit 11
(PTC-Thermistor aktiviert) durch H82 (Leichter Alarm Auswahl 2).

B Leichter Alarm — ,,L-ALM“ (E20, E21 und E27, Wert = 98)

Das Ausgangssignal L-ALM wird eingeschaltet, wenn ein leichter Alarm auftritt.

H84, H85

Vorerregung (Anfangswert, Dauer)

Ein Motor erzeugt Drehmoment mit Magnetfluss und Drehmomentstrom. Verzdgerungsglieder der ansteigenden Flanke des
Magnetflusses bewirken, dass im Moment des Motorstarts nicht geniigend Drehmoment erzeugt wird. Um auch im Moment des
Motorstarts genug Drehmoment zu erhalten, aktivieren Sie mit H84 und H85 die Vorerregung, sodass vor dem Motorstart ein
Magnetfluss hergestellt ist.

B Vorerregung (Anfangswert) (H84)

H84 gibt die Forcing-Funktion fir die Vorerregung an. Diese wird verwendet, um die Vorerregungsdauer zu verkirzen.
Grundsatzlich braucht die Standardeinstellung nicht verandert zu werden. Erkennt der Umrichter, dass der Magnetfluss
hergestellt ist, kehrt der Erregungswert auf 100 Prozent zurtick.

*  Wertebereich: 100 bis 400 (%)

(Erregerstrom in Prozent)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Vorerregung (Dauer) (H85)

H85 gibt die Dauer der Vorerregung vor Aufnahme des Betriebs an.
* Wertebereich: 0,00 (deaktiviert), 0,01 bis 30,00 (s)

Wird ein Betriebsbefehl eingegeben, beginnt die Vorerregung.
Ist die durch H85 angegebene Vorerregungszeit verstrichen, geht der Umrichter davon aus, dass ein Magnetfluss hergestellt
wurde, und beginnt mit der Beschleunigung.

Geben Sie den Wert fir H85 so an, dass die Zeit zur Herstellung des Magnetflusses ausreicht. Der geeignete Wert fiir H85 ist
von der Motorleistung abhangig. Verwenden Sie die Standardeinstellung von H13 als Richtlinie.

Motoedrebzahl &

L
-
Magnetfluss
- :
H85: Vorerregungszedt
- >
L)

B Vorerregung -- EXITE (E01 bis E07, Wert = 32)

Beim Einschalten dieses Signals beginnt die Vorerregung.

Nach Ablauf der Verzégerungszeit zur Herstellung des Magnetflusses wird ein Betriebsbefehl eingegeben. Durch Eingabe des
Betriebsbefehls wird die Vorerregung beendet und mit der Beschleunigung begonnen.

Verwenden Sie eine externe Sequenz zur Steuerung der Zeit, die zur Herstellung des Magnetflusses erforderlich ist.

-

Motordrehzahl

™~
.
Magnetfiuss /
]
Vorerre-
gungszeit
- >
~
EXITE | on
s
4
o ON
-~

‘(;mis Unter U/f-Regelung (einschlieRlich autom. Drehmomentanhebung und Drehmoment-Vektor) ist die Vorerregung

N deaktiviert; verwenden Sie stattdessen die Gleichstrombremsung, oder behalten Sie die Startfrequenz bei.

H//Mis Ein Ubergangsphanomen, das auftreten kann, wenn die Verluste der Maschinen (Last) gering sind, kann dazu

N fuhren, dass sich der Motor wahrend der Vorerregung dreht. Ist eine Drehung des Motors wahrend der
Vorerregung in lhrem System nicht zuldssig, installieren Sie eine mechanische Bremse oder einen anderen
Mechanismus, um den Motor anzuhalten.

AWARNUNG

Auch wenn der Motor durch die Vorerregung stoppt, liegt Spannung an den Ausgangsklemmen [U], [V] und [W]
des Umrichters an.

Stromschlaggefahr!
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5.3 Beschreibung der Parameter

H89 Elektrothermischer Uberlastschutz fiir den Motor — Speicherung von Werten

Wird der elektrothermische Uberlastschutz fiir den Motor verwendet, kann angegeben werden, ob der Gesamtwert des
Thermischen durch Ausschalten des Umrichters geldscht oder der Wert nach dem Ausschalten beibehalten werden soll.

Werte fiir H89 Funktion

0 Der Gesamtwert des Thermischen wird durch Ausschalten des Umrichters gel6scht.

Der Gesamtwert des Thermischen wird nach dem Ausschalten des Umrichters
beibehalten (Werkseinstellung).

H86, H90 Reserviert fiir bestimmte Hersteller

H86 und H90 sind fir bestimmte Hersteller reserviert. Soweit nicht anders angegeben, sollten Sie auf diese Parameter nicht
zugreifen.

H91 Erkennung von Leitungsdefekten in der PID-Riickfiihrung

Mithilfe der Klemme [C1] (Funktion C1) (Stromeingang) fir das PID-Rickfuhrungssignal wird die Erkennung von Leitungs-
defekten und die Ausgabe des entsprechenden Alarms (£ o) aktiviert. H91 gibt an, ob die Erkennung von Leitungsdefekten
aktiviert ist, bzw. die Dauer der Erkennung. (Der Umrichter bewertet einen Eingangsstrom unter 2 mA an Klemme [C1] als
Leitungsdefekt.)

Diese Funktion ist nur aktiv, wenn C40 auf O eingestellt ist.

*  Wertebereich: 0,0 (Erkennung von Leitungsdefekten deaktivieren)
0,1 bis 60,0 s (Leitungsdefekt erkennen und innerhalb der Zeit einen =~ -Alarm ausgeben)

H92, H93 Betriebsfortsetzung bei kurzzeitigem Spannungsausfall (P, I) (siehe F14)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F14.

H94 Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (siehe H78)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H78.

H95 Gleichstrombremse (Bremsstromanstiegsmodus) (siehe F20 bis F22)

Siehe die Beschreibungen von F20 bis F22.
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5.3 Beschreibung der Parameter

H96

Prioritidt der STOP-Taste/Startpriffunktion

H96 gibt wie nachfolgend aufgefiihrt die funktionale Kombination der ,s*»

Prioritat der STOP-Taste" und der ,Startpriffunktion an.

Werte fir H96 w Prioritat der STOP-Taste Startpriiffunktion
0 Deaktivieren Deaktivieren
1 Aktivieren Deaktivieren
2 Deaktivieren Aktivieren
3 Aktivieren Aktivieren

B Prioritat der STOP-Taste

Auch bei Eingabe von Betriebsbefehlen uber die Digitaleingangsklemmen oder tber die RS-485-Kommunikationsverbindung
fiihrt die Betatigung der Taste #** dazu, dass der Umrichter den Motor verzdgert und stoppt. Danach erscheint £~ in der
LED-Anzeige.

B Startpriffunktion

Aus Sicherheitsgriinden prift diese Funktion in den folgenden Situationen, ob ein Betriebsbefehl eingeschaltet wurde oder nicht. Bei
einem eingeschalteten Betriebsbefehl startet der Umrichter nicht und blendet stattdessen den Alarmcode £r& in der LED-Anzeige ein.

* Wenn die Spannungsversorgung des Umrichters eingeschaltet wird
* Wenn die Taste [

(,Alarm-Reset") eingeschaltet ist

gedrickt wird, um einen Alarmstatus zu |I6schen, oder wenn der Digitaleingangsklemmenbefehl RST

* Bei Umschaltung der Betriebsbefehlsquelle mithilfe eines Klemmenbefehls wie ,LE* (,Kommunikationsverbindung Uber
RS-485 oder Feldbus aktivieren®) oder ,LOC* (,Lokale Bedienung (Bedienteil) auswahlen)

H97

Alarmdaten I6schen

Zugehorige Parameter: H45 Testalarm

H97 16scht die im Umrichter gespeicherten Alarmdaten (,Alarm Historie“ und zugehérige Informationen).

Zum Léschen von Alarmdaten missen die Tasten ,,"*% + (" gleichzeitig gedriickt werden.

Werte fiir H97

Funktion

Deaktivieren

,0“ zurlck.)

Aktivieren (Wird ,1“ eingestellt, werden die Alarmdaten geldscht und die Einstellung kehrt zu
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5.3 Beschreibung der Parameter

H98 Schutz-/Wartungsfunktion (Modus-Auswahl)

H98 gibt an, ob folgende Funktionen durch Einstellen einer Bit-Kombination aktiviert oder deaktiviert werden sollen: Automati-
sches Verringern der Taktfrequenz, Schutz vor Verlust einer Eingangsphase, Schutz vor Verlust einer Ausgangsphase,
Schwellenwert zur Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators, Beurteilung der Lebensdauer des
Zwischenkreiskondensators, Erkennung eines DC-Lufter-Ausfalls und Erkennung eines Bremstransistor-Fehlers.

Automatisches Verringern der Taktfrequenz (Bit 0)

Diese Funktion sollte bei kritischen Maschinen verwendet werden, bei denen es darauf ankommt, dass der Umrichter weiter lauft.

Durch Aktivierung dieser Funktion wird die Taktfrequenz verringert, um eine Abschaltung (/= /, Zi-/= oder [ L/) zu verhindern,

selbst bei Uberhitzung des Kiihlkérpers wegen Uberlast, anormaler Umgebungstemperatur oder Ausfall des Kiihlsystems. Zu
beachten ist, dass diese Funktion zu erhéhtem Motorgerausch fihrt.

Schutz vor Verlust einer Eingangsphase (L. /1) (Bit 1)

Mit dieser Funktion wird die Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen und der Phasenverlust bei einer dreiphasigen
Spannungsversorgung erkannt. Der Alarm [ s~ wird angezeigt, und der Umrichter wird gestoppt, wenn dieser Zustand erkannt
wird.

—

'/"":;Iinweis Bei Konfigurationen mit geringer angetriebener Last oder einer angeschlossenen Zwischenkreisdrossel wird der
S

Verlust einer Phase oder eine Spannungsunsymmetrie zwischen den Leitungen méglicherweise nicht erkannt, da
die Belastung des an den Hauptstromkreis angeschlossenen Geréates relativ gering ist.

Schutz vor Ausfall der Ausgangsphase (GFL) (Bit 2)

Bei Erkennung des Verlusts einer Ausgangsphase wahrend des Umrichterbetriebs stoppt diese Funktion den Umrichter, und es
[/}

wird der Alarm L~ angezeigt.

fﬁﬁinwéis Ist im Ausgangsstromkreis des Umrichters ein Magnetschitz installiert, fallen alle Phasen aus, wenn das
N Magnetschiitz wahrend des Betriebs abgeschaltet wird. In einem solchen Fall funktioniert diese Schutzfunktion

nicht.

Schwellenwert zur Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Bit 3)

Bit 3 wird verwendet, um den Schwellenwert zur Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators auszuwahlen —
die Werkseinstellung oder eine benutzerdefinierte Einstellung.

—

'/"".';Iinweis Bevor Sie den einen benutzerdefinierten Schwellenwert angeben, messen und Uberprifen Sie den Referenzwert.
S

(& Parameter H42)

Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Bit 4)

Ob die Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators abgelaufen ist, wird durch Messung der Entladezeit nach dem Abschalten
der Netzspannung ermittelt. Die Entladezeit wird bestimmt durch die Kapazitat des Zwischenkreiskondensators und die Last im
Umrichter. Daher kann die Entladezeit bei starken Schwankungen der Last im Umrichter nicht exakt gemessen werden. In
diesem Fall kann das Ende der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators nicht fehlerfrei bestimmt werden. Um so einen
Fehler zu vermeiden, kénnen Sie das auf der Entladezeit basierende Beurteilungskriterium deaktivieren. (Auch wenn es
deaktiviert ist, erfolgt die Beurteilung anhand der ,Einschaltdauer-Messung® bei anliegender Spannung am Zwischenkreis-
kondensator.)

LI Einzelheiten zur Lebensdauervorhersage finden Sie bei H42.
Da die Last in den unten beschriebenen Fallen mdglicherweise stark schwankt, deaktivieren Sie die Beurteilung der
Lebensdauer wahrend des Betriebs selbst im benutzerdefinierten Einstellmodus. Bei der planmaRigen Wartung fiihren Sie

entweder die Messung mit eingeschalteter Beurteilung unter geeigneten Bedingungen durch, oder Sie fiihren die Messung unter
Betriebsbedingungen durch, die den tatsachlichen Bedingungen entsprechen.

+ Es wird ein Hilfseingang fiir Steuerspannung verwendet.
» Es wird eine Optionskarte verwendet.

» Ein weiterer Umrichter oder Gerate wie z. B. ein PWM-Wandler sind an den Klemmen des Zwischenkreises angeschlossen.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Erkennung eines DC-Liifter-Ausfalls (Bit 5) (400-V-Serie: FRN0203E2H-4[] oder héher)

Der Umrichter kann je nach Leistung mit einem internen DC-Lufter fur die Luftzirkulation ausgestattet sein. Sie kénnen
auswahlen, ob der Umrichter den Betrieb fortsetzt oder in den Alarmstatus wechselt, wenn er erkennt, dass der DC-Lifter
ausgefallen ist.

I/}

Alarmstatus: Der Umrichter gibt den Alarm i~ /aus und lasst den Motor austrudeln.

Fortsetzung des Betriebs: Der Umrichter wechselt nicht in den Alarmstatus und betreibt weiterhin den Motor.

Zu beachten ist jedoch, dass der Umrichter unabhangig von Ihrer Auswahl immer die Signale OH und LIFE an den Transistor-
ausgangsklemmen einschaltet, wenn ein Ausfall des DC-Llfters erkannt wird.

'iff‘;i;i‘i’r:véis Ist die EIN/AUS-Regelung des Kuhllufters aktiviert (H06 = 1), stoppt der Kuhllifter moglicherweise in Abhangigkeit
e von den Betriebsbedingungen des Umrichters. In diesem Fall gilt die Funktion ,Erkennung eines DC-Lufter-
Ausfalls® als normal (z. B. weil der Kihllifter durch den Lufter-Stoppbefehl normal gestoppt wurde). Dabei schaltet
der Umrichter den Signalausgang LIFE oder OH méglicherweise aus, um den Alarm [/~ / zu aktivieren oder

deaktivieren, selbst wenn die interne Luftzirkulation aufgrund eines Fehlers ausgefallen ist. (Wenn Sie den
Umrichter in diesem Zustand starten, wird automatisch der Lifterbetriebsbefehl ausgegeben. Der Umrichter
erkennt dann, dass der DC-LUfter ausgefallen ist, und schaltet den Ausgang ,LIFE* oder ,OH" ein oder wechselt in

Il

den Alarmstatus i~ /.

Zu beachten ist, dass der Betrieb des Umrichters mit ausgefallenem DC-Lufter Uber langere Zeit durch die lokal hohen
Temperaturen im Umrichter die Lebensdauer der Elektrolytkondensatoren auf den Platinen verkirzen kann. Achten Sie auf das
Signal LIFE usw., und ersetzen Sie den beschadigten Liifter so schnell wie mdglich.

Erkennung Bremstransistor-Fehler (Bit 6)
(dbF FRNO0072E2M-401 oder niedriger, FRN0115E2M-2[] oder niedriger, FRN0012E2M-701 oder niedriger)

Bei Erkennung eines Fehlers in einem eingebauten Bremstransistor stoppt diese Funktion den Umrichter; der Alarm 4/~ wird
angezeigt. Stellen Sie den Wert dieses Bits auf ,0“ ein, wenn der Umrichter keinen Bremstransistor verwendet und keine
Notwendigkeit besteht, in einen Alarmstatus zu wechseln.

Zur Einstellung der Werte von H98 weisen Sie jedem Bit eine Funktionseinstellung zu, und rechnen Sie dann die 8-Bit-Binarzahl
in eine Dezimalzahl um. Einzelheiten finden Sie in der Beschreibung der Zuweisung der einzelnen Funktionen zu den einzelnen
Bits, und in einem nachfolgenden Umrechnungsbeispiel.

Bit Funktion Wert =0 Wert =1 Werkseinstellung
Bit 0 Taktfrequenz automatisch Deaktivieren Aktivieren . Aktivieren
verringern
Bit 1 Verlust einer Eingangsphase Fortsetzung des Alarmverarbeitung . Alarmverarbeitung
erkennen Betriebs aufrufen aufrufen
Bit 2 Verlust einer Ausgangsphase Fortsetzung des Alarmverarbeitung : Fortsetzung des
erkennen Betriebs aufrufen Betriebs
Bit 3 Schwellenwert zur Beurteilung Werkseinstellung Benutzerdefinierte . Werkseinstellung
der Lebensdauer des Einstellung
Zwischenkreiskondensators
auswahlen
Bit 4 Beurtelllung der L.ebensdauer Deaktivieren Aktivieren . Aktivieren
des Zwischenkreiskondensators
Bit 5 DC-Lifter ausgefallen Alarmverarbeitung Fortsetzung des . Alarmverarbeitung
aufrufen Betriebs aufrufen
Bit 6 Bremstransistor-Stérung erkennen | Fortsetzung des Alarmverarbeitung : Fortsetzung des
Betriebs aufrufen Betriebs

Dezimal-Binar-Konvertierung

Dezimal

=Bit6x2° +Bit5x2° +Bit4 x 2* + Bit 3 x 2° + Bit 2 x 2° + Bit 1 x 2" + Bit 0 x 2°

=Bit7 x 128 + Bit6 x 64 + Bit 5 x 32 + Bit4 x 16 + Bit 3 x 8 + Bit2 x4 + Bit 1 x 2+ Bit 0 x 1

=64+0x32+1x16+0x8+0x4+1x2+1x1

=16+2+1
=19

186




5.3 Beschreibung der Parameter

H99,
H197, H198
H199

Einstellung Passwort 2/priifen

Benutzerpasswort 1 (Auswahl des Schutzbetriebs, Einstellungspriifung)

Benutzer-Passwortschutz giiltig

Mit der Passwortfunktion kdnnen die Parameter fiir die Einstellung des Umrichters ganz oder teilweise ausgeblendet werden.
Wenn Sie diese Funktion verwenden, achten Sie genau auf die korrekten Einstellungen. Machen Sie sich vorher sorgfaltig mit
den folgenden Einzelheiten vertraut. Bei fehlerhaften Einstellungen kann der Parameter nicht mehr gedndert oder Uberprift
werden. Auflerdem kann ein Alarm auftreten und der Umrichterbetrieb angehalten werden. Gehen Sie daher bei den

Einstellungen
Ciop
A

—

(Hinweis.
‘\_

—

(Hinweis.
——

—

(Hinweis.
‘\_

— —

(Hinweis.
—

sorgfaltig und vorsichtig vor.

Wenn Sie die unbeabsichtigte Anderung eines Sollwertes vom Bedienteil aus verhindern méchten, empfehlen wir
die Verwendung der Werte-Schutzfunktion mit FOO anstatt der Passwortfunktion. Einzelheiten zum Werteschutz
finden Sie bei F0O.

Wird unbeabsichtigt ein Passwort festgelegt, kdnnen die Sollwerte nicht mehr vom Fernbedienungs-Bedienteil,
Multifunktionsbedienteil oder einem externen Gerat aus uber die Verbindungsfunktion verandert werden. Daher ist
Vorsicht angebracht.

Wenn Sie als Passwort einen falschen Wert eingeben, und das Passwort nicht korrekt eingeben, kann der
Passwortschutz nicht mehr aufgehoben werden. Zudem wird ein leichter Alarm [ -5/ ausgeldst, wenn das

Passwort 5 Mal hintereinander falsch eingegeben wird.

Um eine Entschlusselung des Passworts durch Unbefugte zu verhindern, fihrt die angegebene Anzahl von
Fehlversuchen zu einem [ =~-Alarm, der den Umrichterbetrieb deaktiviert. Daher empfehlen wir, das Passwort
wahrend eines Systemstopps einzugeben. Sollte die Eingabe des Passworts wahrend des Betriebs erforderlich
sein, gehen Sie dabei vorsichtig vor.

Wir haben keine Mdglichkeit herauszufinden, welches Passwort ein Kunde eingestellt hat. Wenn Sie das Passwort
vergessen, bleibt nur noch die Mdglichkeit der Parameterinitialisierung. Vorsicht beim Einstellen und Verwalten des
Passworts!

B Passwort 1 (Schreibschutz)

Parameter-Sollwerte kénnen — mit Ausnahme einiger Parameter — vor Anderungen geschiitzt werden.

Wahlen Sie den Parameter, der durch H197 geschtzt werden soll, und legen Sie das Passwort (Hexadezimalformat, 4 Stellen)
mit Parameter H198 fest. Ist Parameter H199 auf ,1“ eingestellt, ist der Passwort-1-Schutzstatus (Schreibschutz) aktiviert.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Zeitweilige Dekodierung von Passwort 1 (Schreibschutz)

Wird der Passwort-1-Schutzstatus angezeigt und der bei Parameter H198 als Passwort angegebene Wert bei H198 eingegeben,
wird der Passwort-1-Schutzstatus voribergehend aufgehoben, und der Parameter-Sollwert kann geéndert werden.

Ist zur gleichen Zeit Passwort 2 eingestellt, muss zuvor Passwort 2 mit H99 dekodiert werden.

Passwort nicht festgelegt
(Parameter ohne
Schreibschutz)

Passwort-
schutz + Auftreten
von LoK-Alarm (Parameter-
Lese-/Schreibschutz)
(Umrichterbetrieb
deaktiviert)

Auswahl des Schutzziels mit
Parameter H197 und Festlegung des
Passworts mit Parameter H198.

Initialisierung der Werte
[HO3=1] mit Fuji Electric
Standard-Anfangswert [H02=0]

Angabe eines falschen
Passworts bei Parameter
H198 (Anzahl der
Versuche)

Angabe eines falschen
Passworts bei Parameter
H198 (weniger als 5 Mal)

Angabe des richtigen Passworts
bei Parameter H198

Initialisierung der Werte
[HO3=1] mit Fuji Electric
Standard-Anfangswert
[H02=0]

Zeitweilige Dekodierung
des Passworts
(Parameter ohne
Schreibschutz)

Passwortschutz
(Parameter-Schreibschutz)

Nach 20 Minuten
Léschender
geringfligigen Stérung

Einstellung von Parameter H199 auf 1,
oder Ablauf der angegebenen Zeitspanne
nach der zeitweiligen Dekodierung des
Passworts

Passwort-
schutz + Auftreten

geringfugiger Stérung
(Parameter-Lese-/ Angabe eines falschen
Schreibschutz) Passworts bei Parameter

(Umrichterbetrieb H198 (5 Mal)

aktiviert

Abbildung 5.3-12 Diagramm zum Passwort-1-Schutzstatus

B Passwort 2 (Lese-/Schreibschutz)

Die Einstellungen aller Parameter, die nicht durch Parameter H197 ausgewahlt wurden, kdnnen mit Lese-/Schreibschutz bzw.
Schreibschutz geschiitzt werden. (Ausnahme: Teil-Parameter sind nicht geschditzt.)

Stellen Sie das Passwort mit Parameter H99 ein, und stellen Sie Parameter H199 auf ,1“ ein. Passwort-2-Schutzstatus
(Lese-/Schreibschutz) ist aktiviert.

Der Parameter fiir den Lese-/Schreibschutz lasst keine Anderung von Sollwerten im Umrichter und kein Lesen der Sollwerte zu,
weder Uber ein Fernbedienungs-Bedienteil, ein Multifunktionsbedienteil noch Uber ein externes Gerat mithilfe von serieller
Kommunikation.

B Zeitweilige Dekodierung von Passwort 2 (Lese-/Schreibschutz)

Wird der Passwort-2-Schutzstatus angezeigt und der bei Parameter H99 als Passwort (Hexadezimalformat, 4 Stellen)
angegebene Wert bei H99 eingegeben, wird der Passwort-2-Schutzstatus voribergehend aufgehoben, und der Parameterwert
kann gelesen und auf dem Bedienteil angezeigt werden.

Wenn zudem die Passwortoption 1 (Schreibschutz) eingestellt ist, kann der Parameter geandert werden, indem dieser
Schutzstatus 1 zeitweilig aufgehoben wird.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Fehler bei der zeitweiligen Aufhebung des Passwortschutzes (Passwoérter 1 und 2)

Wenn der Passwortschutz (Passwort 1 oder 2) aktiviert ist und das unter H198 bzw. H99 festgelegte Passwort falsch eingegeben
wird, kann der Schutzstatus nicht zeitweilig aufgehoben werden.

Bei beiden Parametern (H198 und H99) wird ein ,leichter Alarm“ [ -/, ausgeldst, wenn das Passwort fiinfmal hintereinander

falsch eingegeben wird.

Passwort nicht festgelegt
(Parameter ohne Leseschutz)

Passwort-
schutz + Auftreten
von LoK-Alarm (Parameter-
Lese-/Schreibschutz)
(Umrichterbetrieb
deaktiviert)

Festlegung des Passworts
bei Parameter H99

Initialisierung der Werte
[HO3=1] mit Fuji Electric
Standard-Anfangswert [H02=0]

Angabe eines falschen
Passworts bei Parameter
H99 (Anzahl der Versuche)
Angabe eines falschen
Passworts bei Parameter H99
(weniger als 5 Mal)

Angabe des richtigen
Passworts bei Parameter

Initialisierung der Werte H199

[HO3=1] mit Fuji Electric
Standard-Anfangswert
[H02=0]

Zeitweilige Dekodierung

Passwortschutz
des Passworts
(Parameter-Lese-/ P ter oh
Nach 20 Minuten Schreibschutz) (Parameter ohne

Loschen der Leseschutz)
geringfiigigen

Stoérung

Einstellung von Parameter H199 auf 1, oder
Ablauf der angegebenen Zeitspanne nach der
zeitweiligen Dekodierung des Passworts

Passwort-

schuiz + Auftreten
geringfugiger Stérung
(Parameter-Lese-/ Angabe eines falschen
Schreibschutz) Passworts bei Parameter H99

(Umrichterbetrieb (5-fach)

aktiviert)

Abbildung 5.3-13 Diagramm zum Passwort-2-Schutzstatus

In der Werkseinstellung sind keine Passworter vorgegeben (auBBer bei Spezialprodukten). Daher kénnen wir lhnen
weder das Passwort mitteilen noch lhnen bei der Aufthebung des Schutzstatus helfen, wenn das fir H198 oder
H99 eingestellte Passwort nicht bekannt ist oder vergessen wurde.

((Hinweis.
——

Aus diesem Grund erfolgt die Einstellung und Verwaltung des Passworts auf eigene Gefahr. Ist bei Lieferung des
Produkts bereits ein Passwort eingestellt und eine Dekodierung ist erforderlich, wenden Sie sich an den Handler,
bei dem Sie das Produkt erworben haben, oder an den Hersteller. (Von Kunden eingestellte Passworter kdnnen
wir nicht in Erfahrung bringen.)

B Einstellung von Passwort 1 und 2 mit dem Multifunktionsbedienteil und zeitweilige Aufhebung des
Passwortschutzes

Die Festlegung und zeitweilige Aufhebung der Passworter 1 und 2 mit dem Multifunktionsbedienteil wird mithilfe des daflr
vorgesehenen Menls am Multifunktionsbedienteil durchgefihrt. Daher werden die Parameter H99, H198 und H199 nicht auf der
Parameterliste des Parameter-Einstellmeniis oder Parameter-Uberpriifungsmeniis auf dem Multifunktionsbedienteil angezeigt
(H197 wird angezeigt).

) Informationen zum Passwort-Menii am Multifunktionsbedienteil finden Sie in der Bedienungsanleitung des Multifunktions-
bedienteils.
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H101 Versandziel

Siehe Kapitel 4, Abschnitt 4.4 ,Destination Setting” (Einstellung des Versandziels).

H111 USV-Betriebspegel

Siehe die Beschreibung von ,MUSV-Betrieb* in E01 bis E05.
»  Wertebereich: 120 bis 220 V DC: (200-V-Serie), 240 bis 440 V DC: (400-V-Serie)

H114 Automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) (Wert) Zugehoriger Parameter: H69

Ermoglicht die Einstellung des Wertes, wenn die automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) durch den Dreh-
momentbegrenzer mit H69 = 2, 4 durchgefiihrt wird. Grundsatzlich braucht die Einstellung nicht verandert zu werden.

Werte fur H114 Funktion
0,0 bis 50,0 % Eingestellter Wert: Eine Erhéhung des Wertes erhéht die Betriebsfrequenz.
999 Standardwert
H147 Drehzahlregelung (Jog-Betrieb) (FF-Verstarkung)

Siehe die Beschreibung von d01 bis d08.

H154 Drehmomentverhéltnis (Modus-Auswahl)

H155 bis H157 Drehmomentverhaltnis (Stufe 1 bis 3)

H158 Drehmomentverhaltnis (Kompensation fiir mechanische Verluste)
H159 Drehmomentverhiltnis (Startvorgangs-Timer)

H161 Drehmomentverhaltnis (Abschaltungs-Timer)

H162 Drehmomentverhiltnis (Begrenzer)

Der Drehmomentverhaltnis-Wert wird vor dem Drehmomentbegrenzer-Wert zum Drehmoment-Sollwert (ASR-Ausgang)
hinzugeflgt. Bei der Drehmomentverhaltnis-Stufe stehen zur Auswahl: der Analogeingangswert und die drei festgelegten Werte,
die mit den Parametern angegeben und mithilfe der Digitaleingangssignale ,TB1“ und ,TB2“ umgeschaltet werden. Ein
Blockschaltbild zur Steuerlogik finden Sie in Kapitel 8, Abbildung 8.6-5.

Die Richtung des Betriebsbefehls und die Polaritat des Drehmomentverhaltnisses bestimmten den Betriebsmodus (Antrieb/
Bremsung). Siehe nachfolgende Abbildung.

Drehmomentverhaltnis +

A

Bremsmodus Antriebsmodus

Riickwarts > Vorwirts

Antriebsmodus Bremsmodus

Drehmomentverhaltnis -
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B Modus-Auswahl (H154)

Mit dieser Funktion kann die Auswahlimethode fiir das Drehmomentverhaltnis gewahlt werden.

Werte fir H154 Funktion
0 Drehmomentverhaltnis deaktivieren (Werkseinstellung)
1 Die Auswahl der Stufen 1, 2 und 3 Uber die Digitaleingdnge ,TB1*, ,TB2" aktiveren.
2 Analogeingangswert aktivieren.

B Stufe 1, 2 und 3 (H155 bis H157); Drehmomentverhiltnis 1, 2 auswéahlen — TB1, TB2 (E01 bis E05, Werte = 61, 62)

Durch die Kombination von EIN/AUS-Zustanden der Digitaleingangssignale TB1 und TB2 wird eine von 3 verschiedenen
Drehmomentverhaltnis-Stufen ausgewahlt, die zuvor durch die 3 Parameter H155 bis H157 definiert wurden (Drehmoment-
verhaltnis-Stufen 1, 2 und 3). Diese Funktionen kdnnen wahrend des Betriebs nicht verandert werden.

Wertebereich fiir die Stufen 1, 2 und 3: -300,00 bis 300,00 (%)

Eingangssignale

Auszuwahlendes Drehmomentverhaltnis
B2 TB1

AUS AUS Drehmomentverhaltnis deaktivieren

H155 Drehmomentverhaltnis-Stufe 1

H155 Drehmomentverhaltnis-Stufe 2

H155 Drehmomentverhaltnis-Stufe 3

B Kompensation fiir mechanische Verluste (H158)

Verwenden Sie diese Funktion zur Kompensation der mechanischen Verluste einer Last.

»  Wertebereich: 0 bis 300,00 (%) des Nenndrehmoments eines Motors

B Haltebefehl fiir Drehmomentverhiltnis — H-TB (E01 bis E05, Wert = 62)

Wird dieser Klemmenbefehl eingeschaltet, wird ein Haltebefehl fir das Drehmomentverhaltnis aktiviert. Dieser Befehl dient dazu,
die Uber einen Analogeingang bereitgestellten Drehmomentverhaltnis-Werte beizubehalten.

B Startvorgangs-Timer (H159)

H159 ist die Zeitdauer, wahrend der das Drehmomentverhaltnis von 0 auf 100 % des Nenndrehmoments des Motors erhdht wird.
Verwenden Sie diese Funktion zur Einstellung der Lésezeit der mechanischen Bremssteuerung bei Nulldrehzahl.
Ist dieser Parameter auf ,0,00“ eingestellt, wird das Drehmomentverhaltnis sofort aktiviert.

»  Wertebereich: 0,00 (Werkseinstellung) bis 1,00 (s)

B Abschaltungs-Timer (H161)

H161 ist die Zeitdauer, wahrend der das Drehmomentverhaltnis von 100 auf 0 % des Nenndrehmoments des Motors verringert
wird.
Verwenden Sie diese Funktion zur Einstellung der Anlegezeit der mechanischen Bremssteuerung bei Nulldrehzahl.

* Wertebereich: 0,00 (Werkseinstellung) bis 1,00 (s)

B Begrenzer (H162)

Dieser Parameter kann als Schutzfunktion bei fehlerhaftem Lastsensor zur Begrenzung des Drehmomentverhaltnisses
angewandt werden. Der Absolutwert des Drehmomentverhaltnisses wird durch die Einstellung des Wertes von Parameter H162
begrenzt.

* Wertebereich: 0 bis 200 (%) (Werkseinstellung)
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5.3 Beschreibung der Parameter

H173 Magnetflusspegel bei leichter Last

Durch diese Funktion wird der Magnetfluss des Motors bei leichter Last verringert, wodurch das Motorgerausch verringert
werden kann. Sie ist nur bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor verfligbar.

Der Magnetflusswert wird in Relation zum Drehmomentstrom-Befehl geregelt und erreicht bei 50 % des Stromsollwertes seinen
Hochstwert. Mit H173 geben Sie den Minimalwert des Flussbefehls an. Siehe nachfolgende Abbildung.

»  Wertebereich: 10 bis 100 (%) (Werkseinstellung)

Flussbefehl
4
100 %fp--- - —————————— q
|
|
|
|
|
|
|
|
|
[H173] % |
|
|
|
0% ’ |Drehmomentstrom—Befehl |
H180 Bremssteuersignal (Prif-Timer fiir Bremsbetrieb) Zugehorige Parameter: J68 bis J72

Siehe die Beschreibung von J68.

H195 Gleichstrombremsung (Brems-Timer beim Starten) Zugehoriger Parameter:  F21

Die Gleichstrombremsung kann beim Startvorgang aktiviert werden. Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F21.
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5.3.6 A-Parameter (Parameter fiir Motor 2)

FRENIC-Ace ermoglicht das Umschalten zwischen 2 Motoren, die denselben Umrichter benutzen.

Parameter M2 | Anzusteuernder Anmerkungen
Motor
F-/E-/P- und andere AUS Motor 1 Einschlieflich Parameter, die allgemein auf die Motoren 1 und 2
Parameter angewandt werden.
A-Parameter EIN Motor 2 Nur Induktionsmotorregelung.
HFI:IQIS Diese Bedienungsanleitung beschreibt nur die Parameter, die auf Motor 1 angewandt werden. Informationen zu den
S auf Motor 2 angewandten Parametern finden Sie bei den entsprechenden Parametern fiir Motor 1 in Tabelle 5.3-19.

Wird M2 aus Versehen wahrend des PMSM-Antriebs eingeschaltet, wird er als Induktionsmotor angetrieben.

Vorsicht, Unfallgefahr!

Ist die Motorumschaltung angegeben, werden die Parameter in Tabelle 5.3-19 umgeschaltet. Zu beachten ist, dass die in Tabelle
5.3-20 aufgefiihrten Funktionen nur fur Motor 1 sind und nicht verfigbar sind, wenn Motor 2 gewahlt ist. Sie kénnen jedoch mit

A98 aktiviert werden.

Tabelle 5.3-19 Umschaltbare Parameter

Parameter
Bezeichnung
Motor 1 Motor 2
Maximalfrequenz FO3 AO01
Eckfrequenz FO4 A02
Nennspannung bei Eckfrequenz FO05 A03
Maximale Ausgangsspannung FO06 AO4
Drehmomentanhebung F09 AO5
Elektrothermischer Uberlastschutz fiir den Motor F10 A06
(Motorcharakteristik auswahlen)

(Uberlast-Pegel) F11 A07
(Thermische Zeitkonstante) F12 AO8
Gleichstrombremsung (Brems-Startfrequenz) F20 A09
(Bremspegel) F21 A10
(Bremsdauer) F22 A11
Startfrequenz F23 A12

Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/Automatische
Energiesparfunktion F37 A13
Antriebsregelung Auswahl F42 A14
Motorparameter (Anzahl der Pole) PO1 A15
(Nennleistung) P02 A16
(Nennstrom) P03 A17
(Automatische Selbstoptimierung) P04 A18
(Online-Tuning) P05 A19
(Leerlaufstrom) P06 A20
(%R1) Po7 A21
(%X) P08 A22
(Schlupfkompensationsverstarkung fur Antrieb) P09 A23
(Reaktionszeit der Schlupfkompensation) P10 A24
(Schlupfkompensationsverstarkung fur Bremsung) P11 A25
(Nenn-Schlupffrequenz) P12 A26
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Tabelle 5.3-19 Umschaltbare Parameter (Forts.)

Parameter
Bezeichnung
Motor 1 Motor 2
(Eisen-Verlustfaktor 1) P13 A27
(Magnetische Sattigung Faktor 1 bis 5) P16 bis P20 A30 bis A34
(%X Korrekturfaktor 1) P53 A53
(Drehmomentstrom unter Vektorregelung) P55 A55
(Induzierter Spannungsfaktor unter Vektorregelung) P56 A56
Drehzahlregelung (Drehzahlsollwert-Filter) do1 A43
(Drehzahlerfassungsfilter) do2 Ad4
(P-Verstarkung) do3 A45
(Integrationszeit) do4 A46
(FF-Verstarkung) dos A47
(Notchfilter-Resonanzfrequenz) do7 A49
(Notchfilter-Dampfungsniveau) dos8 A50
Motorauswahl P99 A39
Schlupfkompensation (Betriebsbedingungen) H68 A40
Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor H80 Ad1
Gesamtbetriebsdauer des Motors H94 A51
Zahler Startvorgange fiir Motor H44 A52
Reserviert fir bestimmte Hersteller d51 d52

Tabelle 5.3-20 Nicht fur Motor 2 verfligbare Parameter

Werte Parameter Betrieb fiir 2. Motor

Nichtlineare U/f-Kennlinie H50 bis H53, H65, H66 Deaktiviert

Startfrequenz 1 (Haltezeit) F24 Deaktiviert

Stoppfrequenz (Haltezeit) F39 Deaktiviert
Motoriiberlast-Frihwarnung E34, E35 Deaktiviert
Droop-Regelung H28 Deaktiviert
UP/DOWN-Steuerung H61 Auf Anfangswert (0 Hz) fixiert
PID-Regler JO1 bis J06, JO8 bis J13, J15 bis J19 Deaktiviert

J56 bis J62, J105 bis J138, H91

Bremssignal J68 bis J72, J95, J96 Deaktiviert
Strombegrenzer F43, F44 Deaktiviert
Drehrichtungsbegrenzung HO08 Deaktiviert
Wartungsintervall/ Voreingestellter H78, H79 Deaktiviert
Startvorgangszahler fur Wartung

Gleichstrombremsung H195 Deaktiviert

(Brems-Timer beim Starten)
PMSM-Antrieb F42 Deaktiviert
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A98 Motor 2 (Funktionsauswahl)

Wertebereich: 0000 bis FFFF (Hexadezimalformat)

Von den in Tabelle 5.3-20 aufgefiihrten Funktionen, die fiir Motor 2 deaktiviert sind, kénnen folgende Funktionen mit A98 aktiviert
werden.

Bit Funktion Wert=0 Wert =1 Werkseinstellung

Bit 0 Strombegrenzung Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 1 Drehrichtungsbegrenzung Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 2 Nichtlineare U/f-Kennlinie Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 3 PID-Regler Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 4 Bremssignal Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 5 Gleichstrombremsung beim Start Deaktiviert Aktiviert 0: Deaktiviert
Bit 6 bis 15 Keine Funktion zugewiesen — — —
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5.3.7 b-, r-Parameter (Parameter fiir Drehzahlregelung 3 und 4)

Fir den FRENIC-Ace stehen vier Parametersatze zur Drehzahlregelung zur Verfiigung. Sie kénnen durch die Signale MPRM1
und MPRM2 ausgewahlt werden.

Die Beschreibung der Drehzahlregelungsparameter finden Sie bei Parameter d01.

Parametersatze zur Drehzahlregelung
Bezeichnung
Satz 1 Satz 2 Satz 3 Satz 4
Drehzahlregelung (Drehzahlbefehl-Filter) do1 A43 b43 r43
(Drehzahlerfassungsfilter) do2 Ad4 b44 r44
(P-Verstarkung) do3 A45 b45 r45
(Integrationszeit) do4 A46 b46 r46
(FF-Verstarkung) dos A47 b47 r47
(Notchfilter-Resonanzfrequenz) do7 A49 b49 r49
(Notchfilter-Dampfungsniveau) dos8 A50 b50 r50

B Drehzahlregelungsparameter 1, 2 auswahlen — MPRM1, MPRM2 (E01 bis E05, Werte = 78, 79)

Durch die Kombination der EIN/AUS-Zusténde der Digitaleingangssignale MPRM1 und MPRM2 wird einer von 4 Parameter-
satzen zur Drehzahlregelung ausgewabhlt.

Eingangssignale

Ausgewahlter Parametersatz zur Drehzahlregelung
MPRM2 MPRM1

AUS AUS d01 bis d08, Parametersatz 1

A43 bis A50, Parametersatz 2

b43 bis b50, Parametersatz 3

r43 bis r50, Parametersatz 4
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5.3.8 J-Parameter (Anwendungsfunktionen)

Jo1 PID-Regler (Modus-Auswahl)

Bei der PID-Regelung wird die RegelgroRe mithilfe eines Sensors oder eines dhnlichen Gerats gemessen und mit dem Sollwert
(z. B. einem Temperatursollwert) verglichen. Bei einer Abweichung zwischen diesen Grofen setzt die PID-Regelung ein, um
diese Abweichung auf ein Minimum zu reduzieren. Hierbei handelt es sich um einen geschlossenen Regelkreis, bei dem die
RegelgréRe mittels Riickfihrungswert an den Sollwert angepasst wird.

Die PID-Regelung erweitert den Anwendungsbereich des Umrichters auf die Regelung von Prozessen wie z. B. die Regelung
von Durchfluss, Druck, Temperatur und Drehzahl (z. B. Tanzerrolle).

Bei aktivierter PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3) wird die Frequenzregelung des Umrichters vom Erzeugungsblock fiir die
Antriebsfrequenzeinstellung auf den Erzeugungsblock fiir den PID-Sollwert umgeschaltet.

B Modus-Auswahl (JO1) Werte fiir JO1 Funktion
Mit JO1 wird der PID-Regelungsmodus ausgewahlt. 0 Deaktivieren
1 Prozessregelung, Normalbetrieb)
2 Prozessregelung, Inversbetrieb)
3 Drehzahlregelung
(Tanzerrollenregelung)
<Blockschaltbild der PID-Prozessregelung>
4 Manueller 3\ o _
‘... Drehzahlsollwert .~ - ~ / Frequenz-
— . einstellung/'
o | N—
/" Prozessbefehl des < X J
|\‘7 PID-Reglers 71) » -4 PID-Prozessor
(* PID-Rickfihrung >_]
<Blockschaltbild der PID-Tanzerrollenregelung>
> »
.
Fixierte Rolle
Drehzahlreéelung
Obere Grenzpositio
Téanzerrolle Positions- .
Referenzposition /. informationen ]
. £ + } #»  Umrichter
~ z.B.Obis10V |

Potentiometer usw.

Untere Grenzposition
‘ g . .
Einstellung der Liniengeschwindigkeit

- mit der Ténzerrollenposition als

Bezugswert
Drehzahlsollwert | * o~ e .
(primare Referenz) * Ll Frequenzeinstellung
Oberer
. . Grenzwert
PID-Sollwert +* . X
(Referenzposition - Lol PID- - - x J
der Tanzerrolle) - I Prozessor - . J
Untere

/ Grenzposition
PID-Rickfiihrung

(Tanzerrollenriickfiihrung)
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* Mit JO1 kénnen Sie zwischen Normal- und Inversbetrieb des PID-Ausgangs umschalten. Je nach Differenz (Fehleranteil)
zwischen dem Sollwert (Eingang) und der GroRe der Ruckfihrung kann eine Erhéhung/Verringerung der Motordrehzahl
vorgegeben werden. Der Umrichter ist somit auch fir Klimaanlagen einsetzbar. Mit dem Klemmenbefehl IVS kdnnen Sie
ebenfalls zwischen Normal- und Inversbetrieb umschalten.

L] Einzelheiten zum Umschalten zwischen Normal- und Inversbetrieb finden Sie in der Beschreibung von B Umschaltung
Normal-/Inversbetrieb — IVS* (E01 bis EQ7, Wert = 21).

J02 PID-Regler (Fernsteuerbefehl)

Zugehoriger Parameter J105: PID-Regler (Anzeigeeinheit)
J106: PID-Regler (Maximale Skalierung)
J107: PID-Regler (Minimale Skalierung)
J136 bis J138: Mehrstufiger PID-Befehl 1 bis 3

Mit JO2 wird die Quelle eingestellt, die bei PID-Regelung den Sollwert (SV) angibt.

Werte fiir J0O2 Funktion

Bedienteil

Geben Sie den PID-Sollwert mit den Tasten [~ / I~ auf dem Bedienteil an.

PID-Sollwert 1 (Analogeingang: Klemme [12], [C1] (Funktion C1), [C1] (Funktion V2)
Spannungseingang an Klemme [12] (0 bis £+10 V DC, 100 % PID-Sollwert/ + 10 V DC)
Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1) (4 bis 20 mA DC, 100 % PID-Sollwert/20 mA DC)
Spannungseingang an Klemme [C1] (Funktion V2) (0 bis +10 V DC, 100 % PID-Sollwert/ +10 V DC)

Klemmenbefehl UP/DOWN:

Wird der Klemmenbefehl UP bzw. DOWN in Verbindung mit ,PID Minimale Skalierung bis maximale
3 Skalierung® (J106, J107) verwendet, womit der Sollwert in eine physikalische GroRe usw. umge-
wandelt wird, kénnen Sie 0 bis 100 % des PID-Sollwertes (+ 100% fur PID-Tanzerrollenregelung)
angeben.

Schnittstelle

Verwenden Sie Parameter S13, um den PID-Sollwert Uber die Kommunikationsverbindung
festzulegen. Ein ubertragener Wert von 20000d (dezimal) entspricht 100 % (maximaler Sollwert)
des PID-Sollwertes.

[1] PID-Sollwert mit den Tasten '~ / ~ auf dem Bedienteil (J02 = 0, Werkseinstellung)

Mithilfe der Tasten " / ™. am Bedienteil kdnnen Sie in Verbindung mit der minimalen/maximalen PID-Skalierung (J106, J107)
die 0 bis 100 % des PID-Sollwertes (+100 % fir PID-Tanzerrollenregelung) in einem leicht verstandlichen umgerechneten
Format angeben.

Einzelheiten dazu finden Sie in Kapitel 3, Abschnitt ,3.3.5 Setting up PID commands from the keypad“ (Einstellung der
PID-Sollwerte tber das Bedienteil).
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5.3 Beschreibung der Parameter

[2] PID-Sollwert durch Analogeingédnge (J02 = 1)

Wenn ein Analogeingang (Spannungseingang an den Klemmen [12] und [C1] (Funktion V2) oder ein Stromeingang an Klemme
[C1] (Funktion C1)) fir PID-Sollwert 1 (JO2 = 1) verwendet wird, kann der PID-Sollwert durch Multiplikation mit der Verstarkung
und Addieren des Frequenzoffsets beliebig angegeben werden. Die Polaritat kann ausgewahlt werden, und die Filterzeit-
konstante und der Offset sind einstellbar. Aul3er der Einstellung von JO2 missen Sie den Prozessbefehl des PID-Reglers 1 fur
einen Analogeingang (Parameter E61 bis E63, Wert = 3) auswahlen. Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von
E61 bis E63.

Tabelle 5.3-21 Einstellbare Elemente eines PID-Sollwertes
Frequenzoffset Verstarkung
Eingangs- Eingangs- s .
Klemme bereich Frequenz- Bezugs- i Bezugs- Polaritat Filter Offset
Verstarkung
offset punkt punkt
0 bis +10 V
12 ’ C55 C56 C32 C34 C35 C33 C31
(2] -10 bis +10 V
4 bis 20mA,
[C1](C1) 0 bis 20mA C61 C62 C37 C39 C40 C38 C36
[C1] (V2) 0 bis +10 V Cc67 C68 C42 C44 C45 C43 C41

B Offset (C31, C36, C41)

Mit C31, C36 bzw. C41 konfigurieren Sie den Offset fir einen analogen Spannungs-/Stromeingang.

B Filter (C33, C38, C43)

C33, C38 und C43 stellen die Filterzeitkonstanten fiir Spannung und Strom des Analogeingangs bereit. Je gréRer die
Zeitkonstante eingestellt ist, desto langsamer die Reaktion. Geben Sie eine geeignete Filterzeitkonstante an, und bericksich-
tigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine (Last). Bei Schwankungen des Analogeingangssignals aufgrund von
Leitungsstérungen erhéhen Sie die Filterzeitkonstante.

B Polaritatsauswahl fiir Klemme [12] (C35)

Mit C35 wird der Eingangsbereich fiir die Analogeingangsspannung von Klemme [12] konfiguriert.

Werte fur C35 Modi fir Eingangsklemmen
0 -10 bis +10 V
1 0 bis +10 V (ein negativer Wert der Spannung wird als 0 V behandelt)

B Bereichs-/Polarititsauswahl fiir Klemme [C1] (Funktion C1) (C40)

Mit C40 wird der Eingangsbereich fiir den Analogeingangsstrom von Klemme [C1] (Funktion C1) konfiguriert.

Werte fur C40 Bereich der Eingangsklemmen Handhabung bei negativem Frequenzoffsetwert
0 4 bis 20 mA (Werkseinstellung)
Begrenzt alle Werte unter 0 auf 0.
1 0 bis 20 mA
10 4 bis 20 mA
Werte unter 0 werden als Minuswert behandelt.
11 0 bis 20 mA

B Polaritatsauswahl fiir Klemme [C1] (Funktion V2) (C45)

Mit C45 wird der Eingangsbereich fiir die Analogeingangsspannung von Klemme [C1] (Funktion V2) konfiguriert.

Werte fur C45 Modi fir Eingangsklemmen Wenn der Frequenzoffset als Negativwert angegeben ist
0 0 bis +10 V Ein Wert unter 0 wird als Negativwert behandelt.
1 0 bis +10 V (Werkseinstellung) Begrenzt einen Werte unter 0 auf 0.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Verstirkung und Frequenzoffset

Klemme Werte

Frequenzsollwert

=3
Verstarkung
ca2 Punkt B
[12] Frequenzoffset
055 Punkt A
« Analogeingang
0 1004
Offset- Verstarkungs-
bezugspunkt  bezugspunkt

(5.5 C34

Frequenzsollwert

=N
Verstarkung
c37 Punkt B
[C1] (Funktion C1) Frequenzoffset
CEl Punkt A
¢ = Analogeingang
() ! L4
Offset- Verstarkungs-
bezugspunkt  bezugspunkt

Frequenzsollwert
)

Verstarkung
CA2 Punkt B

[C1] (Funktion V2) Frequenzoffset
ce? Punkt A

¢ = Analogeingang

) O
Offset- Verstarkungs-

bezugspunkt  bezugspunkt

053 Ca4

(Beispiel) Um den Bereich 0 bis 100 % dem Bereich 1 bis 5 V an Klemme [12] zuzuordnen, sind folgenden Einstellungen erforderlich.

Prozessbefehl
[}
1000 |
Verstarkung { (17 ) 100%
| Verstérkungsbezugspunkt CH4) = 5N
Offsetbezugspunkt | 55 | (4]
Frequenzoffset | (254 1%

* Eingang Klemme [12]
oy 1y ay )
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5.3 Beschreibung der Parameter

[3] PID-Sollwert mit UP/DOWN-Regelung (J202 = 3)

Wurde UP/DOWN-Regelung in Form eines PID-Drehzahlsollwertes gewahlt, bewirkt die Einschaltung des Klemmenbefehls UP
oder DOWN, dass sich der PID-Sollwert im Bereich zwischen minimaler und maximaler Skalierung andert.

Der PID-Sollwert kann mit der minimalen Skalierung (J106) und der maximalen Skalierung (J107) in physikalischen GroRen (wie
Temperatur oder Druck) angegeben werden.

Um UP/DOWN-Steuerung als PID-Sollwert einzustellen, sollten UP und DOWN den Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X5]
zugewiesen werden. (EJ Parameter EO1 bis E05, Werte = 17, 18)

UP DOWN
Aktion
Wert = 17 Wert = 18
AUS AUS PID-Sollwert beibehalten.
EIN AUS PID-Sollwert mit einer Rate zwischen 0,1 %/0,1 s und 1 %/0,1 s erhdéhen.
AUS EIN PID-Sollwert mit einer Rate zwischen 0,1 %/0,1 s und 1 %/0,1 s verringern.
EIN EIN PID-Sollwert beibehalten.
'/"';;rinwéis Der Umrichter speichert den mithilfe der UP/DOWN-Steuerung eingestellten PID-Sollwert intern und verwendet

— den gespeicherten Wert beim nachsten Wiederanlauf (einschlieBlich des Einschaltens der Netzspannung).

[4] PID-Sollwert iiber Kommunikationsverbindung (J02 = 4)

Verwenden Sie Parameter S13, um den PID-Sollwert tiber die Kommunikationsverbindung festzulegen. Ein Gbertragener Wert
von 20000 (dezimal) entspricht 100 % (maximaler Sollwert) des PID-Sollwertes. Einzelheiten zum Kommunikationsformat finden
Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation.

p—

Kf;'ﬁinweis Abgesehen von der Auswahl des Fernsteuerbefehls durch JO2 kénnen die durch die mehrstufigen PID-Befehle
N PID-SS1 und PID-SS2 gewahlten mehrstufigen PID-Sollwerte 1, 2 und 3 (angegeben durch J106 bzw. J137

oder J138) auch als voreingestellte Sollwerte fir den PID-Befehl verwendet werden.

* Bei der Tanzerrollenregelung (JO1 = 3) erfolgt der Einstellbefehl vom Bedienteil in Verbindung mit Parameter
J57 (PID-Regler: Positionssollwert fiir Tanzerrolle) und wird als Parameterwert gespeichert.

Auswaéhlen der Anschlussklemmen fiir die Riickfiihrung

Bei der Regelung mit Riickfihrung muss die Art der Anschlussklemmen anhand der Art des Sensorausgangs bestimmt werden.
» Bei einem Sensor mit Stromausgang verwenden Sie die Stromeingangsklemme [C1] (Funktion C1) des Umrichters.

+ Bei einem Sensor mit Spannungsausgang verwenden Sie die Spannungseingangsklemme [12] des Umrichters, oder Sie
schalten die Klemme [C1] (Funktion V2) auf die Spannungseingangsklemme um und verwenden diese.

L] Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von E61 bis E63.

<Anwendungsbeispiel: Prozessregelung> (fir Klimaanlagen, Lifter und Pumpen)

Der Betriebsbereich fur die PID-Prozessregelung wird intern zwischen 0 % und 100 % geregelt. Bestimmen Sie durch
Anpassung der Verstarkung den Betriebsbereich fiir den vorgegebenen Ruickflihrungseingang.

Beispiel: Hat der externe Sensor einen Ausgangsbereich von 1 bis 5 V:

* Verwenden Sie Klemme [12] als Eingangsklemme fiir Spannung.

» Stellen Sie die Verstarkung (C32 fir die Anpassung des Analogeingangs) auf 200 % ein, damit die 5 V des maximalen
Ausgangswertes des externen Sensors 100 % auf der Eingangsskala entsprechen.
Fur die Eingangsspezifikation von Klemme 12 entsprechen 0-10 V 0-100 %. Daher muss die Verstarkung auf 200 %
eingestellt werden (= 10 V /5 V *100). Beachten Sie auRerdem, dass bei der Ruckfihrung kein Offset eingestellt werden darf.

Rickfuhrung

» Eingangsklemme [12]
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5.3 Beschreibung der Parameter

<Anwendungsbeispiele: TaAnzerrollenregelung> (fiir Aufwickler)

Beispiel 1: Hat ein externer Sensor einen Ausgangsbereich von -7 bis +7 VV DC:
* Verwenden Sie Klemme [12] als Eingangsklemme fiir Spannung.

» Hat der externe Sensor einen bipolaren Ausgang von =7 V DC, sollten = 7 V DC im Umrichter +100 % entsprechen. Um + 7 V
DC vom Ausgang eines externen Sensors auf + 100 % umzurechnen, muss die Verstarkung (C32 fiir die Anpassung des
Analogeingangs) auf 143 % eingestellt werden (=10 V /7 V x 100).

Rickflhrung
1}

100% -

» Eingangsklemme [12]

v +10¥

Beispiel 2: Hat ein externer Sensor einen Ausgangsbereich von 0 bis 10 V DC:
* Verwenden Sie Klemme [12] als Eingangsklemme fiir Spannung.

» Hat der externe Sensor einen unipolaren Ausgang, wird der Wert im Umrichter im Bereich von 0 bis 100 % geregelt.

Rickfihrung
)

100%

0%

» Eingangsklemme [12]

ov 107
Bei diesem Beispiel wird die Referenzposition der Tanzerrolle auf ca. 5 V (50 %) eingestellt.

PID-Anzeigekoeffizient und Uberwachung

Stellen Sie zur Uberwachung des PID-Sollwertes und seines Riickfiihrungswertes die Skalierung ein, um die Werte in leicht
verstandliche physikalische GroRen wie z. B. Temperatur umzurechnen. Die Anzeigeeinheit ist auf dem Standard-Bedienteil
(TP-M2) ungiiltig. Die Anzeigeeinheit wird mit dem Multifunktionsbedienteil (TP-A1-E2C) verwendet.

Anzeigeeinheit

Maximale Skalierung

Minimale Skalierung

Klemme [12] c58 c59 C60
Klemme [C1] (C1) ce4 c65 Cc66
Klemme [C1] (V2) c70 c71 c72

[l Einzelheiten zu den Skalierungen finden Sie bei den Parametern C59, C60, C65, C66, C71 und C72, Einzelheiten zur

Uberwachung bei E43.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Anzeigeeinheit (J105)

Mit J105 kénnen Sie die Anzeigeeinheiten fiir die Uberwachung des PID-Riickfiihrungswertes mit dem Multifunktionsbedienteil
(TP-A1-E2C) auswahlen.

Mit ,,0“ wird die Werkseinstellung des PID-Ruckflihrungswertes ausgewahlt.

J105 Anzeigeeinheit J105 Anzeigeeinheit J105 Anzeigeeinheit
0 * (Werkseinstellung) 23 I/s (Durchfluss) 45 mmHg (Druck)
1 Keine Einheit 24 I/min (Durchfluss) 46 psi (Druck)
2 % 25 I/h (Durchfluss) 47 mWG (Druck)
4 1/min 40 Pa (Druck) 48 iNWG (Druck)
7 kW 41 kPa (Druck) 60 K (Temperatur)
20 m®/s (Durchfluss) 42 MPa (Druck) 61 °C (Temperatur)
21 m®min (Durchfluss) 43 mbar (Druck) 62 °F (Temperatur)
22 m®/h (Durchfluss) 44 bar (Druck) 80 ppm (Dichte)

Die Einheit und Skalierung der Ruckflihrungswerte werden verwendet.

B Maximale Skalierung/Minimale Skalierung (J106, J107)

Die PID-Regler-Werte kdnnen leicht zu erkennende physikalische GréRen umgewandelt und entsprechend angezeigt werden.
Stellen Sie die maximale Skalierung ,PID-Sollwert / Anzeige fiir 100 % eines PID-Ruckfiihrungswertes® mit J106 ein, und die
minimale Skalierung ,PID-Sollwert / Anzeige fiir 0 % eines PID-Ruckfiihrungswertes” mit J107 ein.

Die Werte werden wie folgt angezeigt:
Anzeigewert = (PID-Sollwert (%)) / 100 * (Max. Skalierung - Min. Skalierung) + Min. Skalierung
* Wertebereich: (Max. Skalierung und min.e Skalierung) -999,00 bis 0,00 bis 9990,00

B Mehrstufiger PID-Befehl 1 bis 3 (J136, J137 und J138)

Ein PID-Sollwert kann durch den mehrstufigen PID-Befehl vorgegeben und durch Digitaleingdnge ausgewahlt werden, die mit
den Funktionen PID-SS1 und PID-SS2 programmiert werden. Weisen Sie die Digitaleingangsklemmen mit PID-SS1 und
PID-SS2 zu (LJParameter EO1 bis E05, Wert = 171 bzw. 172).

PID-SS2 PID-SS1 Mehrstufiger PID-Befehl
AUS AUS Nicht ausgewahlt
AUS EIN J136: Mehrstufiger PID-Befehl 1, Einstellbereich: -999,0 bis 0,00 bis 9990
EIN AUS J137: Mehrstufiger PID-Befehl 2, Einstellbereich: -999,0 bis 0,00 bis 9990
EIN EIN J138: Mehrstufiger PID-Befehl 3, Einstellbereich: -999,0 bis 0,00 bis 9990
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J03 bis J06 PID-Regler P (Verstédrkung), | (Integrationszeit), D (Differenzzeit), Riickfiihrungsfilter

B P Verstarkung (J03)

J03 gibt die proportionale Verstarkung fur den PID-Prozessor an.
»  Wertebereich: 0,000 bis 30,000-fach

P(roportional)-Verhalten

Ein Vorgang, in dem die MV (veranderte Variable: Ausgangsfrequenz) proportional zur Abweichung ist, wird als P-Verhalten
bezeichnet, bei dem die veranderte Variable proportional zur Abweichung ausgegeben wird. Das P-Verhalten allein kann jedoch
die Regelabweichung nicht beseitigen.

Die Verstarkung ist eine Groflke, die das Niveau der Systemantwort auf die Regelabweichung beim P-Verhalten bestimmt. Eine
Zunahme der Verstarkung beschleunigt das Antwortverhalten, eine ibermagige Verstarkung jedoch kann zu Schwingungen des
Umrichterausgangs fihren. Eine Abnahme der Verstarkung verzdgert das Antwortverhalten, stabilisiert aber den Umrichter-
ausgang.

Abweichung
| .
| Dauer
|
|
Veranderte
Variable
Dguer

B Integrationszeit | (J04)

JO4 gibt die Integrationszeit fiir den PID-Prozessor an.

»  Wertebereich: 0,0 bis 3600,0 (s)
0,0 bedeutet, dass der Integralanteil unwirksam ist.

I(ntegral)-Verhalten

Ein Vorgang, in dem die Anderungsgeschwindigkeit der MV (verénderte Variable: Ausgangsfrequenz) proportional zum Integral-
wert ist, wird als |-Verhalten bezeichnet, bei dem die veranderte Variable die Abweichung integriert. Daher ist das |-Verhalten
effektiv, wenn es darum geht, den Riickfihrungswert dem Sollwert so weit wie méglich anzunahern. Bei einem System, dessen
Regelabweichung sich schnell andert, kann dieses Verhalten nicht dazu beitragen, dass das System schnell reagiert.

Die Wirkung des I-Verhaltens wird durch die Integrationszeit als Parameter ausgedrickt, der die Werte fur JO4 bildet. Je gréRer
die Integrationszeit, desto langsamer das Antwortverhalten. Die Reaktion auf externe Storgréflen wird ebenfalls langsam. Je
kirzer die Integrationszeit, desto schneller das Antwortverhalten. Die Einstellung einer zu kurzen zeitlichen Integration fiihrt
jedoch zu Schwingungen des Umrichterausgangs in Bezug auf die externe StorgroRe.

Abweichung
-

| Dauer
|
|
|
Veranderte '
Variable '
|
]

Dauer
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B Differenzzeit D (J05)

JO5 gibt die Differenzzeit fir den PID-Prozessor an.

* Wertebereich: 0,00 bis 600,00 (s)
0,00 bedeutet, dass der Differenzanteil unwirksam ist.

D(ifferenzial)-Verhalten

Ein Vorgang, in dem die MV (veranderte Variable: Ausgangsfrequenz) proportional zum Differenzwert ist, wird als D-Verhalten
bezeichnet, bei dem die veranderte Variable als Differenzwert der Abweichung ausgegeben wird. Das D-Verhalten fuhrt zu einer
schnelleren Reaktion des Umrichters auf eine schnelle Anderung der Regelabweichung.

Die Wirkung des D-Verhaltens wird durch die Differenzzeit als Parameter ausgedriickt, der die Werte fir JO5 bildet. Die
Einstellung einer langen Differenzzeit unterdriickt schnell die Schwingungen, die durch das P-Verhalten ausgel6st werden, wenn
eine Regelabweichung auftritt. Eine zu lange Differenzzeit fihrt zu mehr Schwingungen am Umrichterausgang. Die Einstellung
einer kurzen Differenzzeit schwacht die Unterdriickungswirkung beim Auftreten einer Regelabweichung.

Abweichung
Da:er
Veranderte
Variable
Da:er

Im Folgenden wird die kombinierte Verwendung des P-, |- und D-Verhaltens beschrieben.

(1) Pl-Regelung

Die PI-Regelung, eine Kombination aus P- und I-Verhalten, wird im Allgemeinen verwendet, um die durch das P-Verhalten
verursachte bleibende Regelabweichung auf ein Minimum zu beschranken. Die PI-Regelung minimiert stets die Regel-
abweichung, selbst wenn sich der Sollwert andert oder permanent externe StérgrofRen auftreten. Je groRer jedoch die
Integrationszeit des I-Verhaltens, desto langsamer das Antwortverhalten des Systems auf schnelle Anderungen im Regelkreis.
Das P-Verhalten allein kann bei Lasten mit sehr hohem Integralanteil verwendet werden.

(2) PD-Regelung

Bei der PD-Regelung wird im Moment des Auftretens einer Regelabweichung eine MV (veranderte Variable: Ausgangsfrequenz)
mit hdherem Wert als durch das D-Verhalten allein erzeugt, um eine Zunahme der Regelabweichung zu unterdriicken. Bei
Verringerung der Regelabweichung sinkt auch der Anteil des P-Verhaltens. Eine Last mit Integralanteil im geregelten System
schwingt méglicherweise aufgrund des Verhaltens des I-Anteils, wenn nur P-Verhalten allein verwendet wird. Verwenden Sie in
einem derartigen Fall die PD-Regelung, um die durch das P-Verhalten verursachten Schwingungen zu reduzieren und das
System stabil zu halten. Das bedeutet, dass die PD-Regelung bei Systemen ohne Dampfungsverhalten verwendet wird.

(3) PID-Regelung

Die PID-Regelung wird durch Kombination des P-Verhaltens mit der Unterdriickung der Regelabweichung durch das |-Verhalten
und der Schwingungsunterdriickung durch das D-Verhalten realisiert. Die PID-Regelung ist durch eine minimale Regel-
abweichung sowie eine hohe Genauigkeit und Stabilitdt gekennzeichnet. Besonders effektiv ist die PID-Regelung bei einem
System mit langer Antwortzeit beim Auftreten einer Regelabweichung.

Stellen Sie die Parameterwerte anhand des nachfolgend beschriebenen Ablaufs ein.

Es empfiehlt sich, bei der Einstellung der PID-Regelung das Antwortverhalten des Systems (Wellenform der PID-Rickfiihrung)

mit einem Oszilloskop oder Ahnlichem zu tiberwachen. Wiederholen Sie den folgenden Ablauf, um die optimale Lésung fiir jedes

System zu bestimmen.

* Erhohen Sie den Wert von J03 (P-Anteil (Verstarkung) der PID-Regelung), in dem Bereich, in dem das Ruckfiihrungssignal
nicht schwingt.

* Verringern Sie die den Wert von J04 (I-Anteil (Integrationszeit) der PID-Regelung), in dem Bereich, in dem das
Ruckfiihrungssignal nicht schwingt.

* Erhdhen Sie den Wert von J05 (D-Anteil (Differenzzeit) der PID-Regelung), in dem Bereich, in dem das Rickfiihrungssignal
nicht schwankt.
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Die Methode zur Verfeinerung in der Wellenform des Antwortverhaltens ist unten dargestellt.

1) Vermeiden von Uberschwingungen
Erhéhen Sie die Werte von J04 (Integrationszeit), und verringern Sie die Werte von J05 (Differenzzeit).

I Nach der
Verfeinerung

Antwort -

Vor der
Verfeinerung

2) Schnelles Stabilisieren (méRkige Uberschwingungen zuléssig)
Verringern Sie die Werte von J03 (Verstarkung) und erhéhen die Werte von JO5 (Differenzzeit).

A Nach der
Verfeinerung

Antwort i

Vor der
Verfeinerung

Zeit

3) Unterdriicken von Schwingungen, deren Periodendauer langer ist als die durch JO4 angegebene Integrationszeit

Erhéhen Sie die Werte von J04 (Integrationszeit).

) Nach der
4 Verfeinerung

Antwort

Vor der
Verfeinerung

>

Zeit

4) Unterdriicken von Schwingungen mit in etwa derselben Periodendauer wie die der durch J05 (Differenzzeit) angegebenen
Zeit
Verringern Sie die Werte von J05 (Differenzzeit).
Verringern Sie die Daten von J03 (Verstarkung), wenn die Schwingungen nicht unterdriickt werden kénnen, selbst wenn
die Differenzzeit auf 0 Sekunden eingestellt ist.

Nach der
Verfeinerung

L /N\_ /[
S

Vor der
Verfeinerung

Antwort

Zeit

B Riickfithrungsfilter (J06)
JO6 gibt die Zeitkonstante des Filters fiir Ruckfihrungssignale bei der PID-Regelung an.

»  Wertebereich: 0,0 bis 900,0 (s)
Diese Einstellung dient der Stabilisierung des PID-Regelkreises. Durch die Einstellung einer zu groRen Zeitkonstante

verlangsamt sich das Antwortverhalten des Systems.

'/l/_;l'inw;ais Bei PID-Tanzerrollenregelung wird eine Filterzeitkonstante von bis zu 0,1 s empfohlen. Zur genaueren Angabe der
N Filterzeitkonstante wenden Sie Filterzeitkonstanten fir Analogeingange (C33, C38 und C43) mit JO6 = 0,0 an.
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J10 PID-Regler (Anti-reset Windup)

J10 unterdriickt das Uberschwingen bei der Regelung mit PID-Prozessor. Solange der Fehler zwischen der Riickfiihrung und
dem PID-Sollwert auf3erhalb des voreingestellten Bereichs liegt, halt der Integrator seinen Wert und fiihrt keine Integration durch.

* Wertebereich: 0 bis 200 (%)

PID-Ruckfuhrungswert (PV)

PID-Sollwert (SV)

A

o
!

—
10

010

2N
/v
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Integralverhalten wird in diesem Bereich gehalten.

Integralverhalten wird in diesem Bereich durchgefiihrt.

Integralverhalten wird in diesem Bereich gehalten.



5.3 Beschreibung der Parameter

J11 bis J13

PID-Regler (Warnausgangseinstellung, Oberer Grenzwert der Warnung (AH) und
Unterer Grenzwert der Warnung (AL))

Bei PID-Regelung kénnen zwei Warnsignalarten ausgegeben werden (verursacht durch Prozess-Sollwert oder durch PID-
Fehlerwert), wenn das Digitalausgangssignal ,PID-ALM“ mit E20, E21 oder E27 (Wert = 42) einer der programmierbaren

Ausgangsklemmen zugewiesen wird.

J11 gibt den Warnungsausgabetyp an. J12 und J13 geben jeweils den oberen bzw. unteren Grenzwert fur die Warnungen an.

B PID-Regelung (Auswahl Warnungsausgabe) (J11)
J11 gibt die Alarmart an.

Werte fur J11 Alarm Werte
0 Warnung durch Prozess-Sollwert Bei PV < AL bzw. AH < PV ist ,PID-ALM* eingeschaltet.
verursacht
I I PID-Rickfihrungswert
- (PV)
PID-Regler (Alarm bei PID-Regler (Alarm bei
unterem Grenzwert oberem Grenzwert
(AL)) (J13) (AH)) (J12)
1 Warnung durch Prozess-Sollwert mit Wie oben (mit Halten)
Halten verursacht
2 Warnung durch Prozess-Sollwert mit Wie oben (mit Selbsthaltung)
Selbsthaltung verursacht
3 Warnung durch Prozess-Sollwert mit Wie oben (mit Halten und Selbsthaltung)
Halten und Selbsthaltung verursacht
4 Warnung durch PID-Fehlerwert Bei PV < SV - AL bzw. SV + AH < PV ist ,PID- ALM*
verursacht eingeschaltet.
PID-Regler (Alarm bei PID-Regler (Alarm bei
unterem Grenzwert ~ oberem Grenzwert (AH))
(AL)) (J13) (12)
PID-Rickfihrungswert
(PV)
PID-Sollwert (SV)
5 Warnung durch PID-Fehlerwert mit Wie oben (mit Halten)
Halten verursacht
6 Warnung durch PID-Fehlerwert mit Wie oben (mit Selbsthaltung)
Selbsthaltung verursacht
7 Warnung durch PID-Fehlerwert mit Wie oben (mit Halten und Selbsthaltung)
Halten und Selbsthaltung verursacht
Halten: Wahrend des Einschaltens der Netzspannung wird der Alarmausgang abgeschaltet (deaktiviert) gehalten, selbst

wenn sich die Uberwachte GréRRe im Alarmbereich befindet. Verlasst die iberwachte GroRe den Alarmbereich
und gelangt erneut in diesen Bereich, wird der Alarm aktiviert.

Selbsthaltung:

Gelangt die uUberwachte Grofe in den Alarmbereich und der Alarm wird eingeschaltet, bleibt dieser einge-

schaltet, selbst wenn die Uberwachte GroRe den Alarmbereich wieder verlasst. Zum Lésen der Selbsthaltung

fihren Sie mit der Taste =

auf dem Bedienteil ein Reset durch, oder schalten Sie den Klemmenbefehl RST

ein. Die Rucksetzung kann auch auf dieselbe Weise erfolgen wie ein Alarm zuriickgesetzt wird.

B PID-Regler (Warnung bei oberem Grenzwert (AH)) (J12)

J12 gibt den oberen Grenzwert der Warnung (AH) in Prozent der Grof3e des Ruckflihrungswertes an.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B PID-Regler (Warnung bei unterem Grenzwert (AL)) (J13)

J13 gibt den unteren Grenzwert der Warnung (AL) in Prozent der Gré3e des Ruckfiihrungswertes an.

"/"';;rin\ 7i Der angezeigte Wert (%) ist das Verhéltnis des oberen/unteren Grenzwertes zum Skalenendwert (10 V bzw.
WIIMWEIS 50 mA) des Rickfiihrungswertes (im Falle einer Verstérkung von 100 %).

Die Warnungen beim oberen (AH) und unteren (AL) Grenzwert gelten auch fir die folgenden Alarme.

Alarm

Werte

Warnungsbehandlung

Auswahl der Warnungsausgabe
(J11)

Einstelllung

Oberer Grenzwert
(Prozessbefehl)

Bei AH < PV eingeschaltet

Unterer Grenzwert
(Prozessbefehl)

Bei PV < AL eingeschaltet

Warnung durch Prozessbefehl
verursacht

AL=0

(AH) =100 %

Oberer Grenzwert
(PID-Fehlerwert)

Bei SV + AH < PV
eingeschaltet

Unterer Grenzwert
(PID-Fehlerwert)

Bei PV < SV - AL
eingeschaltet

Oberer/unterer Grenzwert
(PID-Fehlerwert)

Bei [SV - PV| > AL
eingeschaltet

Warnung durch PID-Fehlerwert
verursacht

AL =100 %

(AH) =100 %

AL = AH

Oberer/unterer Bereichs-
grenzwert (PID-Fehlerwert)

Bei SV-AL<PV <S8V +AL
eingeschaltet

Warnung durch PID-Fehlerwert
verursacht

Oberer/unterer Bereichs-
grenzwert (Prozessbefehl)

Bei AL < PV < AH
eingeschaltet

Warnung durch Prozessbefehl
verursacht

Oberer/unterer
Bereichsgrenzwert
(PID-Fehlerwert)

Bei SV - AL <PV < SV + AH
eingeschaltet

Warnung durch PID-Fehlerwert
verursacht

,PID-ALM* ist ein Signal
mit negativer Logik
zuzuweisen.
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5.3 Beschreibung der Parameter

J15 PID-Regler (Abschaltfrequenz bei niedrigem Durchfluss
J16 PID-Regler (Sleep-Timer)

J17 PID-Regler (Wiederanlauffrequenz)

J23 PID-Regler (Wiederanlaufpegel bei PID-Fehler)

J24 PID-Regler (Wiederanlauf-Timer)

Stopp bei niedrigem Durchfluss (J15 to J17, J23, J24)

Mit J15 bis J17 konfigurieren Sie die Pumpenregelungsfunktion ,Stopp bei niedrigem Durchfluss®, die den Umrichter stoppt,
wenn der Austrittsdruck steigt, und so zur Verringerung des Wasservolumens fiihrt.

Wenn der Austrittsdruck ansteigt und der Frequenzsollwert fur die in J16 angegebene Dauer (Sleep-Timer) unter den
Sleep-Pegel (J15) absinkt, verzdogert der Umrichter bis zum Stopp. Der PID-Regler bleibt weiter in Betrieb. Verringert sich der
Austrittsdruck, erhéht der Umrichter den Frequenzsollwert (Ausgang des PID-Prozessors) auf einen Wert oberhalb der
Wiederanlauffrequenz (J17) und nimmt den Betrieb wieder auf.

Die Wiederanlaufbedingungen kénnen mit J23 und J24 eingestellt werden.

B PID-Regler (Abschaltfrequenz bei niedrigem Durchfluss) (J15)

J15 gibt die Frequenz an, die einen Stopp des Umrichters wegen niedrigem Durchfluss auslost.

B PID-Regler (Sleep-Timer) (J16)

J16 gibt an, welche Zeitspanne von dem Moment an, in dem der PID-Ausgang unter die durch J15 angegebene Frequenz sinkt,
bis zu dem Moment, in dem der Umrichter mit der Verzégerung bis zum Stopp beginnt.

B PID-Regler (Wiederanlauffrequenz) (J17)

J17 gibt die Wiederanlauffrequenz an. Stellen Sie J17 auf eine hohere Frequenz als die Abschaltfrequenz bei niedrigem
Durchfluss (J15) ein. Ist die angegebenen Wiederanlauffrequenz niedriger als die Abschaltfrequenz, wird die Abschaltfrequenz
ignoriert; die Funktion ,Stopp bei niedrigem Durchfluss* wird in diesem Fall erst dann ausgeldst, wenn der Ausgang des
PID-Prozessors unter die angegebene Wiederanlauffrequenz sinkt.

B Zuweisung von PID-STP (,,Bei Sleep-Modus des PID-Reglers*) (E20, E21 und E27, Wert = 44)

PID-STP (,Bei Sleep-Modus des PID-Reglers*) ist eingeschaltet, wenn der Umrichter sich aufgrund der Funktion ,Stopp bei
niedrigem Durchfluss® unter PID-Regelung in einem gestoppten Zustand befindet. PID-STP ist zuzuweisen, wenn die Ausgabe
eines Signals erforderlich ist, um den gestoppten Zustand des Umrichters anzuzeigen.

Die Funktion ,Stopp bei niedrigem Durchfluss” ist im nachfolgenden Diagramm abgebildet.

Beschleunigungszei Verzdgerungszeit
Start-
frequenz

AusgangsfrequenZ'

Sleep-Timer MV wieder

PID-Ausgang (MV} gestiegen durch
Verringerung des

JIE 4 »
Wiederanlauffrequenz (17 /—\ Drucks (PV)
Abschaltfrequenz bgj 95 / \

niedrigem Durchfluss —/ \/

A
Ruckfuhrung (PV)
Druck in Leitung Befehl

o B — —

— Druckabfall durch
Offnen des Hahns Druckanstieg durch

Wiederanlauf des

Umrichters
Betriebsbefenl * | ON | |
Bei Sleep-Modus des &
PID-Reglers PID-STP | ON I .
Zeit
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5.3 Beschreibung der Parameter

B PID-Regler (Wiederanlaufpegel bei PID-Fehler) (J23)
B PID-Regler (Wiederanlauf-Timer) (J24)
Wenn beide der unten aufgefiihrten Bedingungen erflllt sind (AND), lauft der Umrichter wieder an.

» Der Austrittsdruck ist gesunken, sodass sich die Frequenz (Ausgang des PID-Prozessors) auf die Wiederanlauffrequenz
(J17) oder einen héheren Wert erhoht hat, und der Wiederanlauf-Timer (J24) ist abgelaufen.

* Der Absolutfehler des PV (Rickflihrungswertes) im Vergleich zum SV (Sollwert) ist gleich gro wie oder groRer als der
Wiederanlaufpegel bei PID-Fehler (J23), und der Wiederanlauf-Timer (J24) ist abgelaufen.

Ausgangsfrequenz A PID-Ausgang (MV) W edi1y >+ 317
Hz - -
» S
15 o ' e
T | .
Ruckfuh P R — \ ' 2.
Ruckfuhrung FV [ sgasiy o re A »
- et Ee e J23
‘ sV : /—\/ Siay VLT \ :
L J24 K »
- >
_ M ek e
Bel Sleep-Modus N EIN
des PIO-Reglers  1F10 STP) . 4 / X | g
\, . - l'\_ _/"
R, o2 A
{ '}L[;.:( 3 o
Abbildung 5.3-14
J18, J19 PID-Regler (Oberer Grenzwert von PID-Prozessausgang,

Unterer Grenzwert von PID-Prozessausgang)

Die oberen und unteren Begrenzer kénnen fir den PID-Ausgang angegeben werden, was ausschlieRlich fur die PID-Regelung
gilt. Bei aktiviertem ,Hz/PID* (PID-Regelung abbrechen) werden die Einstellungen ignoriert, und der Umrichter wird mit dem
zuvor angegebenen Frequenzsollwert betrieben. (Ld Parameter EQ1 bis E05, Wert = 20)

B PID-Regler (Oberer Grenzwert von PID-Prozessausgang) (J18)

J18 gibt den oberen Grenzwert des Begrenzers fiir den PID-Prozessorausgang in % an. Wird bei J18 der Wert ,,999" angegeben,
dient die Einstellung des Frequenzbegrenzers (Oberer Grenzwert) (F15) als oberer Grenzwert.

B PID-Regler (Unterer Grenzwert von PID-Prozessausgang) (J19)

J19 gibt den unteren Grenzwert des Begrenzers fir den PID-Prozessorausgang in % an. Wird bei J19 der Wert ,999*
angegeben, dient die Einstellung des Frequenzbegrenzers (Unterer Grenzwert) (F16) als unterer Grenzwert.

J57 PID-Regler (Positionssollwert fiir Tanzerrolle)

J57 gibt den Positionssollwert fir die Tanzerrolle im Bereich von -100 % bis +100 % fiir die Tanzerrollenregelung an. Ist J02 = 0
(Bedienteil) ausgewahlt, wird dieser Parameter fir den Positionssollwert der Tanzerrolle angewandt.

Der Sollwert (PID-Sollwert) kann auch mit den Tasten ' / ™. eines Bedienteils geéndert werden. Wird er gedndert, so wird
der neu eingestellte Wert automatisch als Wert fiir J57 gespeichert.

Das Einstellverfahren fur den Sollwert (PID-Sollwert) finden Sie in Kapitel 3, Abschnitt 3.3.5 ,Setting up PID commands from the
keypad*“ (Einstellung der PID-Sollwerte Gber das Bedienteil).
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5.3 Beschreibung der Parameter

J58 PID-Regler (Erfassungsbreite des Tanzerrollen-Positionsfehlers)
J59 bis J61 PID-Regler (P (Verstarkung) 2, | (Integrationszeit) 2 und D (Differenzzeit) 2)

Wenn der Rickfiihrungswert der Tanzerrollenposition in den Bereich ,Bandbreite des Schwellenwertes bei der Abweichung der
Téanzerrollenposition (J58)“ gelangt, schaltet der Umrichter die PID-Konstanten aus der Kombination von J03, J04 und J05 auf
die Kombination von J59, J60 bzw. J61 in seinem PID-Prozessor um. Eine Beschleunigung des Antwortverhaltens des Systems
durch Erhéhung der P-Verstarkung kann zur Verbesserung der Systemleistung bei der Genauigkeit der Tanzerrollen-
positionierung fiihren.

B PID-Regler (Bandbreite des Schwellenwertes bei der Abweichung der Tanzerrollenposition) (J58)

J58 gibt die Bandbreite im Bereich von 1 bis 100 % an. Bei Angabe von ,0“ werden die PID-Konstanten nicht umgeschaltet.

B PID-Regler (P (Verstarkung) 2) (J59)
Bl PID-Regler (I (Integrationszeit) 2) (J60)
B PID-Regler (D (Differenzzeit) 2) (J61)

Die Beschreibungen flr J59, J60 und J61 sind mit denen fir P (Verstarkung) (JO3), | (Integrationszeit) (J04) bzw. D (Vorhaltezeit)
(JO5) identisch.

J62 PID-Regler (Auswahl PID-Regelblock)

Zur Drehzahlregelung (PID-Tanzerrollenregelung ) ist der Ausgang des PID-Prozessors der Kompensationswert fiir den
Primardrehzahl-Sollwert.

Die Polaritat des PID-Fehlers zum PID-Tanzerrollenprozessor kann mit Bit 0 von J62 umgeschaltet werden. AuRerdem kann mit
Bit 1 von J62 zwischen der Ausgabe in Prozent (%) des Primardrehzahl-Sollwertes und in Prozent (%) der Maximalfrequenz
umgeschaltet werden.

Werte fiir J62 Blockauswahl
‘ . . Auswahl des Kompensationswertformats Auswahl der Polaritt des
Dezimal Bit 1 Bit 0 (PID-Prozessausgang) PID-Fehlers
fur den Primardrehzahl-Sollwert
0 0 0 In % des Priméardrehzahl-Sollwertes Plus (+)
1 0 1 In % des Priméardrehzahl-Sollwertes Minus (-)
2 1 0 In % der Maximalfrequenz Plus (+)
3 1 1 In % der Maximalfrequenz Minus (-)
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5.3 Beschreibung der Parameter

[5] Uberlaststoppfunktion

J63
J64
J65
J66
J67

Uberlaststoppfunktion (Auswahl des Elements)
(Schwellenwert)
(Modus-Auswahl)
(Betriebsmodus)
(Timer)

Erfasst einen Uberlastzustand; wenn der Wert den angegebenen Schwellenwert (J64) fir die angegebene Zeitdauer (J67)
Uberschreitet, wird der Betrieb basierend auf der ausgewahlten Aktion (J65) gestoppt. Die Funktion dient dem Schutz des
Systems, wenn eine unakzeptable Uberlast anliegt, oder zum mechanischen Sperren der Motorwelle mittels Stopper.

B Auswahl des Elements (J63)

Wiéhlen Sie ein Ziel (erfasstes Element) fiir die Uberwachung des Lastzustands aus.

Werte flr J63

Erfasster Wert Funktionstibersicht

0

Drehmoment Wahlen Sie das Antriebsmoment als Ziel aus.

Fihren Sie eine automatische Selbstoptimierung durch, um die Genauigkeit des
berechneten Drehmoments zu verbessern.

Strom Wahlen Sie den Antriebsstrom als Ziel aus.

Der Leerlaufstrom flief3t immer zum Motor. Geben Sie J64 (Schwellenwert) korrekt
an und bertcksichtigen dabei den Leerlaufstrom des verwendeten Motors.

B Schwellenwert (J64)

Geben Sie den Wert fiir den Uberlast-Pegel in Prozent (%) des Nenndrehmoments oder Nennstroms des Motors an.

B Modus-Auswahl (J65)

Wiéhlen Sie einen Vorgang aus, der bei Uberschreitung des in J64 angegebenen Last-Wertes durchgefiihrt werden soll.

Werte fiir J65 Aktion Funktionsiibersicht
0 Deaktivieren Uberlaststoppfunktion deaktivieren
1 Verzdgerung bis Stopp| Verzogert den Motor bis zum Stopp gemaR der angegebenen Verzdgerungszeit.
2 Austrudeln Der Umrichter wird sofort abgeschaltet sodass der Motor austrudeln kann.
'Zﬁqi’r;véis Ist qie .Ube.rlaststoppfunktion aktiviert und es wird eir.1e Uberlast festgestellt,.schaltet der Umrichter in
N Abhangigkeit vom Wert des Parameters J65 den Betriebsbefehl aus. Zum Wiederanlauf des Umrichters

schalten Sie den Betriebsbefehl einmal aus und wieder ein.

Diese Funktion ist beim Antrieb von PMSM nur bei iber 10 % der Drehzahl aktiv.

<Modus-Auswahl J65 = 1, 2>

Stopper betatigt

Y

Motordrehzahl/ 2

Ausgangsfrequenz : 3 Verzdgerung bis Stopp oder
: Austrudeln

Schwellenwert (J64) +=esd

Strom/Drehmoment ! 3

Timer ‘;Jﬁ D
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Betriebsmodus (J66)

J66 gibt den Betriebszustand des Umrichters fir die Anwen- Werte fiir J66
dung der Uberlaststoppfunktion an.

Betriebsmodus

Aktiviert bei konstanter Drehzahl

ie di i i 0
Stellen Sie diesen Parameter mit der entsprechenden Vorsicht und wahrend der Verzégerungszeit
ein, sodass keine Fehlfunktionen aufgrund unnétiger Einstel-
lungen hervorgerufen werden. 1 Aktiviert bei konstanter Drehzahl
2 Immer aktiviert

B Timer (J67)

Wenden Sie den Timer (J67) an, um einen Start der Uberlaststoppfunktion aufgrund einer momentanen, unbeabsichtigten Last-
schwankung zu verhindern. Die Uberlaststoppfunktion wird aktiviert, wenn die Betriebsbedingung wahrend der fir Timer J67
angegebenen Zeit erflllt wurde (wenn J65 = 1, 2).

B Uberlaststopp aktivieren — OLS (E01 bis E05 = 46)

Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird die Uberlaststoppfunktion aktiviert; wird er ausgeschaltet, ist die Funktion
deaktiviert. Ist OLS keiner Klemme zugewiesen, so ist die Uberlaststoppfunktion immer aktiviert.

[6] Bremssteuersignal

J68 bis J70 Bremssteuersignal (Bremslésestrom, Bremslosefrequenz/-drehzahl und Bremslose-Timer)
J71,J72 Bremssteuersignal (Bremsanlegefreqzenz/-drehzahl und Bremsanlege-Timer)
J95, J96 Bremssteuersignal (Bremslése-Drehmoment, Bremsanlegebedingungen)

Zugehoriger Parameter: A98: Motor 2 (Funktionsauswahl)

Das Bremssteuersignal (Lésen/Anlegen) ist fir Hebeanwendungen nutzlich, z. B. fir Hebekrane. Diese Parameter dienen zur
Einstellung der Signale.

Die Lése- und Anlegebedingungen, auf denen die Signale basieren (Strom, Drehmoment und Frequenz/Drehzahl) kénnen so
eingestellt werden, dass eine angehobene Last nicht am Anfang oder Ende des Betriebs herabfallt, oder so, dass die auf die
Bremse wirkende Last verringert wird.

B Bremssteuerung ,,BRKS“ (E20, E21 und E27, Wert = 57)

Dieses Signal gibt einen Bremssteuerbefehl zum Lésen oder Anlegen der Bremse aus.

Lésen der Bremse

Ubersteigt der Ausgangsstrom und die Ausgangsfrequenz des Umrichters wahrend der durch J70 (Bremssteuersignal
(Bremslose-Timer)) angegebenen Zeitdauer den angegebenen Wert fir das Bremssteuersignal (J68/J69/J95), geht der
Umrichter davon aus, dass das erforderliche Motordrehmoment erzeugt wird, und schaltet das Signal BRKS ein, um die Bremse
zu lésen.

So wird verhindert, dass eine angehobene Last aufgrund eines unzureichenden Drehmoments herabfallt, wenn die Bremse
geldst wird.

Parameter Bezeichnung Wertebereich Anmerkungen
J68 Bremslésestrom 0,00 bis 300,00 % Stellen Sie den Wert in Prozent (%) des
Umrichter-Nennstroms ein.
J69 Bremslésefrequenz/-drehzahl 0,0 bis 25,0 Hz
J70 Bremslése-Timer 0,00 bis 5,00 s
495 Bremslése-Drehmoment 0,00 bis 300,00 % Nur bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor

verfligbar.

Hinweis: Die Aufldsung der einzelnen Parameter unterscheidet sich von der bei den Umrichtern der Baureihen FRENIC-MEGA
und FRENIC-Multi.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Anlegen der Bremse

Ist der Betriebsbefehl ausgeschaltet und die Ausgangsfrequenz sinkt unter den durch J71 (Bremssteuersignal (Bremsanlege-
frequenz/-drehzahl)) angegebenen Wert und bleibt wahrend der durch J72 (Bremssteuersignal (Bremsanlege-Timer))
angegebenen Zeitdauer unter diesem Wert, geht der Umrichter davon aus, dass die Motordrehzahl unter einem bestimmten
Wert liegt, und schaltet das Signal ,BRKS* aus, um die Bremse zu aktivieren (anzulegen).

Dieser Vorgang verringert die an der Bremse anliegende Last, sodass die Lebensdauer der Bremse erhoht wird.

Parameter Bezeichnung Wertebereich Anmerkungen
J71 Bremsanlegefrequenz/-drehzahl | 0,0 bis 25,0 Hz
J72 Bremsanlege-Timer 0,00 bis 5,00 s
Jo6 Bremsanlegebedingungen 0 bis 31 (im Dezimalformat) Angabe der Drehzahlkriterien, die
(nur bei Vektorregelung mit Kriterien fiir die Drehzahlbedingung fur die Bremsanlegebedingung
Drehzahlsensor verfiigbar) fiir das Anlegen (Bit 0) verwendet werden.

0: Drehzahlmesswert (Standard)

1: Drehzahlsollwert

Bedingung des Zur Angabe, ob ein Bremssteuersignal
Bremsanlage-Steuersignals (Bit 4) | unabhangig von einem ein-/ausgeschal-
0: Unabhéngig vom teten Betriebsbefehl ausgeschaltet
Betriebsbefehisstatus (EIN oder | Werden soll, oder nur, wenn der
AUS) (Standard) Betriebsbefehl ausgeschaltet ist.
1: Nur bei ausgeschaltetem Wird zwischen Vorwarts- und Ruck-
Betriebsbefehl. wartsbetrieb umgeschaltet, kdnnen die

Bremsanlegebedingungen nahe an
Nulldrehzahl liegen. Wahlen Sie flr
einen solchen Fall ,Nur bei ausgeschal-
tetem Betriebsbefehl* (Bit 4 = 1).

Hinweis: Die Aufldsung der einzelnen Parameter unterscheidet sich von der bei den Umrichtern der Baureihen FRENIC-MEGA
und FRENIC-Multi.

F39:
Stoppfrequenz-Haltezeit

Drehzahlbefehl/-erfassung - >

J71: Bremsanlegefrequenz
F25: Stoppfrequenz

Bremssteuersignal
,BRKS" ON OFF

- [
| -

J72 Bremsanlege-Timer*

* Wenn der Umrichterausgang ausgeschaltet wird, bevor
der Timer abgelaufen ist, wird die Bremse angelegt.

Abbildung 5.3-15 Zeitablaufdiagramm

—

n"""'i;iinweis Das Bremssteuersignal wird als Standardeinstellung auf den 1. Motor angewandt. Wenn der 2. Motor
N ausgewahlt wird, schalten Sie das Bremssteuersignal auf diesen Motor, indem Sie das entsprechende Bit von

Parameter A98 einstellen.

* Wird der Umrichter aufgrund eines Alarmstatus oder Austrudeln-Befehls abgeschaltet, wird das Bremssteuer-
signals sofort angewandt.

* Der Stopp wird bestimmt, wenn die Ausgangsfrequenz ,F25 Stoppfrequenz + E30 Frequenz erreicht
(Hysteresebreite)” Ubersteigt und anschlieBend unter F25 absinkt.
Soll der Motor schrittweise gesteuert werden (wiederholtes Ein- und Ausschalten des Betriebsbefehls innerhalb
einer kurzen Zeitspanne), stellen Sie F25 und E30 ein.
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5.3 Beschreibung der Parameter

. J71 Bremsanlegefrequenz/-drehzahl

F23: Startfrequenz 1 Bremsldsefrequenz/:
Ausgangsfrequenz s -drehzahl Yr2$ Stoppfrequenz
- : -—
i1 F24 : startfrequenz 1 - F39 stoppfrequenz (Haltezeit)
i1 (Haltezeit) : ;
J68: Bremsldsestrom . / T A /—\—f_ -
Ausgangsstrom . -
Betriebsbefehl l ON l ‘
. | ON |
Bremssteuersignal BRKS — . >
J70° Bremslose-Timer JI2. Bremsanlege-Timer

Abbildung 5.3-16 Zeitablaufdiagramm flr den Betrieb unter U/f-Regelung

Sollwert/ /_\ F25: Stoppfrequenz = 0 Ha
Drebzahimesswert
.?&!E 5\)5-

Zé?:f m"er
J68: Bremse-Aus-Stsom /MM_\—M-l

AUSGINGSSIrOm
J95: Breense-Aus-Drehmoment = 0% /“ﬂ
Drebmomentbefehl
Betriebsbefent 23 | BN |
AUS i
Bremssignal (BRKS) [ BN l
.« —» « >
J70: Bremse-Aus-Tirmes J72: Bremse-En-Timer

Abbildung 5.3-17 Zeitablaufdiagramm flr den Betrieb bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor

- ~+ 0% far J95 (Bremslése-Drehmoment) einstellen, auller Lésen der Bremse bei Nulldrehzahl.
f( Hinweis.

« Ist bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor ein Losten der Bremse bei Nulldrehzahl erforderlich, verwenden Sie
die Drehmomentverhaltnis-Funktion.

* Wurde die Bremse bereits gelost (BRKS ON), gefolgt von einer gewissen Betriebsdauer und einem erneuten
Anlegen der Bremse (BRKS OFF) zum Stoppen des Motors, und die Bremse muss erneut geldst werden
(BRKS ON), schalten Sie den Betriebsbefehl des Umrichters aus und dann wieder ein.

* Wahrend der automatischen Selbstoptimierung (Stoppmodus) wird die Bremse nicht geldst.

B Bremse iiberpriifen — BRKE (E01 bis E05, Wert = 65)
Stimmt der Status des Bremssteuersignals BRKS wahrend des Umrichterbetriebs nicht mit dem Status des Brems-
iberpriifungssignals BRKE iiberein, 16st der Umrichter einen Alarm aus und stoppt mit ~-5.

Dieses Signal wird als Rickfiuihrungssignal fir das Bremssteuersignal BRKS verwendet. Ist die mechanische Bremse nicht in
Betrieb, flhrt dies zur Alarm-Abschaltung des Umrichters und somit zum Anlegen der mechanischen Bremse. Die Ansprech-
verzdgerungszeit fir BRKS und BRKE kann mit H180: Pruf-Timer fir Bremsbetrieb eingestellt werden.

(£ Parameter H180: Bremssteuersignal (Prif-Timer fir Bremsbetrieb)  Bereich 0,00 bis 10,00 s
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5.3 Beschreibung der Parameter

[71]

Positionsregelung mit Impulszihler

J73 bis J88

Parameter fiir Positionsregelung

Diese Funktion ermdglicht eine einfache Positionsregelung mit Impulszahler und erfordert die PG-Schnittstellenkarte.

Der Umrichter zahlt intern die Rickfliihrungsimpulse und steuert den Motor so, dass sich das Steuerungsobjekt von dem zuvor
angegebenen Startpunkt aus bewegt, beschleunigt und in den Schleichgang wechselt, um an der angegebenen Stoppposition
anzukommen.

B Parameterliste

In Tabelle 5.3-22 sind die Parameter aufgefiihrt, die fir die Positionsregelung verwendet werden kénnen.

Tabelle 5.3-22 Parameter fir die Positionsregelung

Para- Werks- | Im Betrieb
ara Bezeichnung Wertebereich Einheit | . ors m e
meter einstellung| &nderbar
EO01 42 (1042): Endschalter am Startpunkt aktivieren, LS
bis 43 (1043): Start/Reset, S/IR
EO05, | Funktion der Klemme [Xn] 44 (1044):  Auf Empfangsmodus fir seriellen Impuls — — N
E98, umschalten, SPRM
E99 45 (1045):  Riickwartsmodus starten, RTN
80 (1080): Alarm bei Uberfahren der Stoppposition, OT
E20, | Funktion der Klemme [Y1] 81(1081): Positionierung lauft, TO
E21, | Funktion der Klemme [Y2] o — — N
E27 Funktion der Klemme [30A/B/C] 82 (1082): Positionierung abgeschlossen, PSET
83 (1083): Impulszahl fir aktuelle Position tUberschritten, POF
Positionsregelun : ivi
J73 g g 0,0: Deaktivieren . . s 0.0 J
(Start-Timer) 0,1 to 1000,0: Voreingestellte Zeit
J74 (Startpunkt, obere Stellen) -999 bis 999 — 0 J
J75 (Startpunkt, untere Stellen) [P], 0 bis 9999  *1 p 0 J
176 (Voreingestellter Punkt, obere -999 bis 999 _ 0 J
Stellen)
Vorei tellter Punkt, unt
577 (Voreingestellter Punkt, untere [P]. 0 bis 9999  *1 b 0 J
Stellen)
178 (Schleichgang-Schaltpunkt, obere 0 bis 999 p 0 J
Stellen)
179 (Schleichgang-Schaltpunkt, untere 0 bis 9999 p 0 J
Stellen)
J8o (Schleichgang) 0 bis 500 Hz 0 J
J81 (Endpunkt, obere Stellen) -999 bis 999 p 0 J
Jg2 (Endpunkt, untere Stellen) 0 bis 9999 p 0 J
J83 (Abschlussbereich) 0 bis 9999 p 0 J
0,0: Deaktivieren.
Jg4 (End-Timer) . . . s 0,0 J
0,1 bis 1000,0: Voreingestellte Zeit
J8s (Austrudel-Kompensation) 0 bis 9999 p 0 J
J86 (Endpunkt, Eingangsformat fiir 0: Richtung und Impuls 0 J
seriellen Impuls) 1: Vorwarts- und Riickwartsimpuls
0: Voreinstellung nur bei Vorwartsdrehung zuléssig
(Voreingestellte Positionierungs- ) R « -
J87 1: Voreinstellung nur bei Riickwartsdrehung zulassig — 0 N
anforderung)
2: Voreinstellung bei jeder Drehrichtung zulassig
“ 0: Richtung der erkannten Position nicht umschalten
Jss : Ri iti — 0 N
(Richtung der erkannten Position) 1: Richtung der e.r‘kannt.en P05|t|or.1 Lfn}schalten
(Erkannte Position mit ,.-1“ multiplizieren)
*1 [P]: Aktuelle Position (Absolutposition): Umschalten zwischen ,,0“ und [P] erfordert ein gleichzeitiges Driicken der Tasten “* + *~ von ,0“ bis

[P]und der Tasten ¥ +

™. von [P] bis ,0".

*2 Falls die PG-Karte falsch verdrahtet ist, wird die Positionserfassungsrichtung umgekehrt; mit J88 kann die Richtung ohne Neuverdrahtung
korrigiert werden.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Bl Beschreibung der Regelung

Dank der PG-Schnittstellenkarte kann der Umrichter intern Rickflihrungsimpulse vom Geber (PG) zahlen und den Motor so
steuern, dass sich das Steuerungsobjekt von dem zuvor angegebenen Startpunkt (S-Punkt) aus zu bewegen beginnt, beschleu-
nigt und in den Schleichgang wechselt, um an der angegebenen Stoppposition (E-Punkt) anzukommen.

Wird der Betriebsbefehl eingeschaltet, wahrend der Befehl ,Start/Reset* S/R eingeschaltet ist, beginnt die Positionsregelung.
Siehe Abbildung 5.3-18 ,Verhalten der Positionsregelung® und Tabelle 5.3-23.

Frequenz Hz L (J78, J79) : CP (J85)
Frequenz- L JER (J83)
sollwert .
ee; f‘{
6(\0 Ea Zeit
% ET (J84),
Schleichgang (J80) /
0 A A ) A
S-Punkt Z-Punkt Verz.-Zeit E-Punkt
(J74,J75) (J76, J77) (FOB/E11) (J81, J82)
Start/Reset S/R AUS | EIN X
Betriebsbefehl AUS EIN
Timer-Ausgang TO AUS EIN
itioni Hinweis: Die aktuelle Positi h Ablauf d
S CSitonierung AUS e ey s o [EIN|

Abbildung 5.3-18 Verhalten der Positionsregelung

"’H;\:rels  Die Positionsregelung wird nur auf Motor 1 angewandt.
—

+ Beim Jog-Betrieb (schrittweisen Betrieb), oder wenn der PID-Regler aktiviert ist (JO1 = 0), ist die Positions-
regelung deaktiviert.

« Tritt wahrend der Positionierung ein Unterspannungsalarm auf, wird der Alarm ~~ ausgeldst; der Umrichter
wechselt aber nicht in den (durch F14 angegebenen) Wiederanlaufmodus.

* Durch die Aktivierung der Positionsregelung wird die durch HO4 und HO5 angegebene Auto-Reset-Funktion
deaktiviert.

Der Betriebsstatus bei der Positionsregelung kann auf dem Bedienteil mithilfe von Menl 3 ,Betr-Anzg.“ angezeigt

/7"\’._
LT ..
\:\p_p werden. Einzelheiten finden Sie unter ,Uberwachung®. Die Beschreibung von Parameter E52 finden Sie in Kapitel 3.
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H Symbole
Tabelle 5.3-23 fiihrt die Bedeutung der in Abbildung 5.3-18 verwendeten Symbole auf.

Tabelle 5.3-23 Bedeutung der Symbole

Symbol Bezeichnung Parameter Beschreibungen

S-Punkt Startpunkt J74,J75 | Zur Angabe der Startpositionsdaten fiir die Positionsregelung. Der Startpunkt kann die aktuelle
Position [P] (Absolutposition) oder ein numerischer Wert (Relativposition) sein. Die Angabe einer
Absolutposition und die einer Relativposition fiihren zu unterschiedlichen Ergebnissen, siehe unten.

[Absolutposition]

Bei Angabe von [P] wird die aktuelle Position als Startpunkt betrachtet. Wird die Positionsregelung
gestartet, wendet der Umrichter die Impulszahl der aktuellen Position als Startpunktwert an.
(Beispiel) Angenommen, die aktuelle Position hat eine Impulszahl von 10.000, der Startpunktwert ist
[P], und die Stopppunkt-(E-Punkt)-Impulszahl ist 20.000.

Zu Beginn der Positionsregelung bewegt der Umrichter dann das Steuerungsobjekt von der aktuellen
Position (10.000 als Startpunktwert) zum E-Punkt (20.000). Die Objektbewegungs-Impulszahl ist
somit 10.000 (20.000 - 10.000).

[Relativposition]

Bei Angabe von ,a“ (numerischer Wert), ersetzt ,a“ den aktuellen Positionswert. Wird die Positions-
regelung gestartet, wendet der Umrichter ,a“ Impulse als Startpunktwert an.

(Beispiel) Angenommen, die aktuelle Position hat eine Impulszahl von 10.000, der Startpunktwert
,a" ist 4000, und die Stoppposition-(E-Punkt)-Impulszahl ist 20.000.

Zu Beginn der Positionsregelung bewegt der Umrichter dann das Steuerungsobjekt von der
Startpunkt-Impulszahl ,a“ (4.000) statt vom aktuellen Positionswert (10.000) zum E-Punkt (20.000).
Die Objektbewegungs-Impulszahl ist somit 16.000 (20.000 - 4.000).

ST Start-Timer J73 Zur Angabe der Wartezeit vom Einschalten eines Betriebsbefehls bei eingeschaltetem
S/R-Klemmenbefehl bis der Umrichter beginnt, den Motor zu betreiben. (Dies beinhaltet die
Verzdgerung beim Loésen der Bremse.)

War die Ausgangsfrequenz nicht Null (Umrichter in Betrieb), wird der Timer durch das Einschalten
des Klemmenbefehls S/R nicht gestartet. (Wahrend der Verzégerung, die durch das Ausschalten des
Betriebsbefehls ausgeldst wird, startet der Start-Timer ebenfalls nicht.)

Z-Punkt| Voreingestellte J76,J77 | Erkennt der Umrichter, dass das Z-Signal erstmals von Niedrig auf Hoch geschaltet wird, nachdem
Position der Klemmenbefehl LS von AUS auf EIN geschaltet wurde, korrigiert er den aktuellen Positionswert
auf die voreingestellte Position (Z-Punkt). Das ist funktional identisch mit einer mechanischem
Positionskorrektur oder einer mechanischen Ursprungspunkt-Riicksetzung.

Die Angabe von [P] fiir die voreingestellte Position bewirkt keine Z-Punkt-Korrektur.

Die Anwendung der Z-Punkt-Korrektur kann auch mit dem LS an die Drehrichtung des Motors,
angegeben durch Parameter J87, eingeschrankt werden.

L Schleichgang- J78,J79 | Diese Parameter geben den Startpunkt der Verzégerung bis zum Schleichgang (angegeben durch
Schaltpunkt J80) als Absolutposition an.
CP | Austrudel-Korrektur J8s Diese Parameter geben — als Impulszahl (Relativposition) vom E-Punkt aus — den Startpunkt der

Verzdgerung an, die auf das Ende des Schleichgangbetriebs folgt.

Zu beriicksichtigen ist die Tragheit, die erzeugt wird, wenn das Steuerungsobjekt bis zum Stopp
verzdgert wird.

E-Punkt Endpunkt J81,J82 | Zur Angabe einer Ziel-Stoppposition.

ER Abschlussbereich J83 Zur Angabe des Positionsabschlussbereichs am E-Punkt, das heilt ,Ist-Stoppposition —
E-Punkt-Position*.

Nach Ablauf des End-Timers:

Wenn ,| Ist-Stopppunkt - E-Punkt |“ < ER, gibt der Umrichter das ,Positionierung abgeschlossen®-
Signal PSET aus.

Wenn ,| Ist-Stopppunkt - E-Punkt |“ > ER, gibt der Umrichter das ,Stopppunkt-Alarm*“-Signal OT aus.

ET End-Timer Jg4 Zur Angabe der Wartezeit von dem Zeitpunkt, zu dem das Steuerungsobjekt am E-Punkt stoppt, bis
zu dem Zeitpunkt, an dem der Umrichter das nachste Positionsregelungssignal empfangen kann.
Wenn nach Abschluss der Positionierung diese Wartezeit abgelaufen ist, oder wenn (bei ET <

0,5 Sekunden) 0,5 Sekunden verstrichen sind, gibt der Umrichter das ,Positionierung
abgeschlossen*-Signal PSET oder das ,Stopppunkt-Alarm“-Signal OT aus.

Wird der Betriebsbefehl ausgeschaltet, wahrend ET zahlt, so wird die Zahlung unterbrochen und der
Umrichter gibt nicht PSET oder OT aus.

Der Umrichter sorgt dafiir, dass die Signale PSET und OT mindestens 100 ms lang eingeschaltet
bleiben.
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B Funktionen der Eingangs-/Ausgangsklemmen

Tabelle 5.3-24 Eingangsklemmen-Funktionen

Klemmen- Klemmen-

Funktion befehl Beschreibung

Wird verwendet, wenn der Umrichter den aktuellen Positionswert vom durch die
Parameter J76 und J77 angegebenen voreingestellten Positionswert (Z-Punkt) aus

korrigiert.
Endschalter am

LS i -Si iedri
Startpunkt aktivieren Erkennt der Umrichter, dass das Z-Signal erstmals von Niedrig auf Hoch geschaltet

wird, nachdem der Klemmenbefehl LS von AUS auf EIN geschaltet wurde, 16st er die
Z-Punkt-Korrektur aus.

Unter anderen Umstanden hat der Klemmenbefehl LS keine Wirkung.

Zur Aktivierung bzw. Deaktivierung der Positionsregelung.
Start/Reset S/IR EIN: Aktivieren
AUS: Deaktivieren

Zum Aktivieren bzw. Deaktivieren des Empfangsmodus fiir seriellen Impuls.

Wenn der Eingang fir serielle Impulse durch die Parametereinstellung eine
Eingangsklemme mit anderen funktionalen Impulseingaben teilt (wenn die
Positionsregelung gleichzeitig mit Frequenzsteuerung mit Impulsrateneingang
und/oder Drehzahlregelung mit PG aktiviert ist), zahlt der Umrichter nur dann
Eingangsimpulse von der PG-Karte, um die Stoppposition zu bestimmen, wenn der

Auf Empfangsmodus Klemmenbefehl SPRM eingeschaltet ist.

fur seriellen Impuls SPRM EIN: Aktivieren

umschalten
AUS: Deaktivieren
Ist jedoch der Empfang der seriellen Impulse ausschlieBlich der Digitaleingangs-
klemme fiir den PG-Eingang zugewiesen, zahlt der Umrichter die Eingangsimpulse
fur die Stoppposition unabhangig vom SPRM-Status.
Durch das Einschalten von SPRM wird die Impulszahl auf null zuriickgesetzt
(E-Punkt-Wert zuvor durch J81 und J82 angegeben).
Wenn die Positionsregelung gestartet wird, wahrend der Klemmenbefehl RTN
eingeschaltet ist, wird der Rickwartsmodus aktiviert. Dabei bewegt der Umrichter das
Steuerungsobjekt unter Beibehaltung der S- und E-Punkt-Werte in die entgegen-

Riickwartsmodus gesetzte Richtung.

starten RTN Mit RTN wird die umkehrbare Positionsregelung aktiviert, die Bewegung von S- zu
E-Punkten und die Riickkehr von E- zu S-Punkten.
EIN: Aktivieren
AUS: Deaktivieren

"@Kvéis Die Funktion ,auf null ricksetzen* der Anzahl empfangener Impulse (E-Punkt angegeben durch J81 und J82), die

S durch Einschalten von SPRM ausgelost werden kann, ist immer aktiviert. Achten Sie darauf, den E-Punkt nicht
unbeabsichtigt zu nullen.

Ist die Positionsregelung gleichzeitig mit der Drehzahlregelung mit PG oder der Frequenzsteuerung mit
Impulsrateneingang aktiviert, unterscheiden Sie die Spezifikationen der Klemmen [XA], [XB], [XZ], [YA], [YB] und
[YZ] von den oben aufgefiihrten. Einzelheiten finden Sie in Tabelle 5.3-30 unter ,l Zuweisung von PG-Klemmen bei
gemeinsamer Nutzung*.
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Tabelle 5.3-25 Ausgangsklemmen-Funktionen

Klemmenfunktion | Symbol Beschreibung

EIN-Bedingungen

Alarm bei » Die ET-Zeit ist verstrichen (oder nach 0,5 Sekunden bei ET < 0,5 s) oder
Uberfahren der oT » Ist-Stoppposition — E-Punkt* > ER-Wert
Stoppposition AUS-Bedingungen

Alle aul3er den EIN-Bedingungen

EIN-Bedingungen

Bis die ET-Zeit verstrichen ist, nachdem der Start-Timer (J73) gestartet wurde.
Timer-Ausgang TO AUS-Bedingungen

Alle aulRer den EIN-Bedingungen Wenn ET abgebrochen wird, wird die Ausgangsfrequenz
0 Hz und dieses Signal wird ausgeschaltet.

EIN-Bedingungen

* Die ET-Zeit ist verstrichen (oder nach 0,5 Sekunden bei ET < 0,5 s) oder
PSET » Ist-Stoppposition — E-Punkt* > ER-Wert
AUS-Bedingungen

Positionierung
abgeschlossen

Alle aul3er den EIN-Bedingungen

EIN-Bedingungen
Die Impulszahl der aktuellen Position verlasst den Bereich von -9.999.999 bis +9.999.999
(unabhangig vom EIN/AUS-Zustand des Klemmenbefehls S/R.

Impulszahl fur AUS-Bedingungen

aktuelle Position POF

. . * Die Positionszahl kommt nach Verlassen des angegebenen Bereichs in den Bereich
Uberschritten

zurlick
* Ein Betriebsbefehl wird eingeschaltet, wahrend S/R eingeschaltet ist, oder
* Eine Z-Punkt-Korrektur wird durchgefiihrt.

B Uberwachung

Der Positionsregelungsstatus und die Impulszahl kénnen auf dem Bedienteil mithilfe von E43 oder Menii 3 ,Betr-Anzg.” wie in
diesem Abschnitt beschrieben angezeigt werden.

Tabelle 5.3-26 Monitorelemente: Parameter E43 (LED-Anzeige, Auswahl des Elements)

Werte fur E43 Angezeigter Wert  |Einheit Beschreibungen Siehe:
21 Impuls fir aktuelle p Zeigt die Impulszahl fir die aktuelle Position an.
Position
Tabelle 5.3-28
22 Impuls fiir Positions- p Zeigt den Impulszahlfehler zwischen der aktuellen Position
fehler und dem E-Punkt an.

Tabelle 5.3-27 Bedienteilmeni 3 ,Betr-Anzg.”

LED-Anzeige Angezeigter Wert Einheit Beschreibungen Siehe:

Zeigt den E-Punkt der Positionsregelung als Impulszahl
an.

a0 E-Punkt-Impulszahl P | Wird RTN ausgeschaltet, so wird der E-Punkt (J81 und
J82) angezeigt; wird RTN eingeschaltet, wird der
S-Punkt (J74 und J75) angezeigt. Tabelle 5.3-28

= o Impulszahl der aktuellen Zeigt die Impulszahl fir die aktuelle Position an.

== Position P

- Impulszahl der Zeigt die Impulszahl-Abweichung zwischen der

Positionsabweichung aktuellen Position und dem E-Punkt an.

Zeigt den Positionsregelungsstatus in Abbildung 5.3-19 Abbildung

= Positionsregelungsstatus —
-t gelung ,Positionsregelung — Statusiibergangsmodell“ an. 5.3-19
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B Darstellung in der LED-Anzeige

Die Positionsregelung verarbeitet Impulszahlen von -9.999.999 bis +9.999.999. Um diese anzuzeigen, werden in der 4-stelligen
LED-Anzeige abwechselnd die oberen und die unteren vier Stellen eine bzw. drei Sekunden lang eingeblendet. Nach den vier
unteren Stellen folgt ein Dezimalpunkt.

Tabelle 5.3-28 Anzeigesystem fiir Impulszahl

Betriebsstatus im Betriebsmodus und Betriebsinformationen im
Programmiermodus auf dem Standard-Bedienteil

Impulszahl * Betriebsstatus im Betriebsmodus auf dem Multifunktions- Anmerkungen
bedienteil
Obere 4 Stellen Untere 4 Stellen

+9.999.999 +999 9999. Maximaler Anzeigewert
+19.999 +1 9999.
+10.000 +1 0000.
+9.999 +0 9999.
+10 +0 0010.

0 0 0000. Bei den untltleren Stellen findet keine

Nullunterdriickung statt.
-10 -0 0010.
-9.999 -0 9999.
-10.000 -1 0000.
-19.999 -1 9999.

-9.999.999 -999 9999. Minimaler Anzeigewert

B Positionsregelungsstatus

Bei der Positionsregelung kann das Bedienteil den aktuellen Regelungsstatus anzeigen. Abbildung 5.3-19 zeigt ein Modell zum
Ubergang zwischen den Regelungsstatus und in Tabelle 5.3-29 sind die Einzelheiten der Status aufgefiihrt.

Frequenz Hz

Frequenzsoliwert

Schleichgang

Start/Reset S/R

Betriebsbefehl
Timer-Ausgang
TO

Positionierung
abgeschl. PSET
Alarm b. Uberf.
der Stopppos. OT

Positions-
regelungsstatus

L Nach Einfrittin den Abbruch-
! ~ Status bleibt der Umrichter
Zeit Zeit  selbst dann in diesem Status,
ST cP ST_: wenn ein Betriebsbefehl
Zeit eingeschaltet wird.
ET
t
0 A A A A
S-Punkt Z-Punkt =—Funkt S-Punkt
I EIN
AUS £IN EIN EIN
AUS EIN EIN
- Nach Ablauf voniET ist die aktuelle
AUS Pasition innerhalb des BereichsivoniE +/- ER. EIN ._E'lr__N;
- Nagch Ablauf ETist die aktuell
AUS Pisition 233&? b éZs IIBEereichi \?ov E +-ER. ;’EMSV' EIN
STOP| WAIT | ST _ _ _ _ PSET=8 | WAIT | ST _ WAIT
TS5 rRun=3 | z=4 L=5 L |ET=7 ]| Torsl "2 |25 cAn=10 | W
CP=6 RUN =3

Abbildung 5.3-19 Positionsregelung — Statustibergangsmodell
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Tabelle 5.3-29 Statusname und Nummer in der Positionsregelung

Positions- Status- Status- .
Beschreibungen
regelungsstatus | name *1 |nummer *2

Positionsregelung STOP 0 Status mit ausgeschaltetem S/R. Bei Einschalten von S/R wird auf ,WAIT = 1“

gestoppt umgeschaltet, und der Umrichter wartet auf einen Betriebsbefehl.
Hat die Umrichter-Ausgangsfrequenz einen anderen Wert als 0 Hz
(Gate-Ausgang), wenn S/R eingeschaltet ist, wechselt der Status auf ,RUN = 3%,
da der Start-Timer nicht lauft.

Auf Betriebs- WAIT 1 Status mit eingeschaltetem S/R und ausgeschaltetem Betriebsbefehl.

befehl warten Wird in diesem Status ein Betriebsbefehl eingeschaltet, wechselt der Status auf
WST =2
Ist der Start-Timer (J73-Wert) 0,0 s, wechselt der Status von ,WAIT = 1 auf
LRUN = 3

Start-Timer lauft ST 2 Status mit eingeschaltetem S/R, eingeschaltetem Betriebsbefehl und laufendem
Start-Timer.
Nach Ablauf der Timer-Zahlung wechselt der Status auf ,RUN = 3.

In Betrieb RUN 3 Status vor Eintritt des Umrichters in eine Regelungszone ,Aktuelle Position =
(E-Punkt - L-Punkt), im Vorwartsbetrieb oder ,Aktuelle Position < (E-Punkt +
L-Punkt)“ im Rickwartsbetrieb oder bis eine Z-Punkt-Korrektur erfolgt.

Z-Punkt-Korrektur A 4 Erfolgt in ,RUN = 3" eine Z-Punkt-Korrektur, wechselt der Umrichter in diesen

durchgefihrt Status.

Betrieb im L 5 Status, in dem der Umrichter auf den bis zum Schleichgang (J80) verzdgert oder

Schleichgang im Schleichgang lauft.

Austrudeln CP 6 Status, in dem der Umrichter nach dem Eintritt in die Regelungszone ,Aktuelle
Position = (E-Punkt - CP-Punkt)* im Vorwartsbetrieb oder ,Aktuelle Position <
(E-Punkt + CP-Punkt)” im Ruckwartsbetrieb bis zum Stopp verzdgert.

End-Timer lauft ET 7 Status mit laufendem End-Timer.

Positionsregelung PSET 8 Status bei abgeschlossener Positionsregelung und Umrichterausgabe PSET.

abgeschlossen

Alarm bei oT 9 Status, bei dem der Umrichter einen Alarm bei Uberfahren der Stoppposition OT

Uberfahren der ausgibt.

Stoppposition

Gestoppt durch CAN 10 Wird ein Umrichterbetrieb unter Positionsregelung in einem der Status ,ST = 2“

Abbruch bis ,ET = 7“ abgebrochen, wechselt der Umrichter in den Status ,CAN = 10*.
AnschlieBend schaltet der Umrichter TO (,Timer-Ausgang®) aus und gibt PSET
(,Positionierung abgeschlossen“) oder OT (,Alarm bei Uberfahren der
Stoppposition®) aus.
Wechselt der Umrichter in den Status ,CAN = 10, bleibt er in diesem Status und
halt den Frequenzsollwert bei 0 Hz, solange der Betriebsbefehl nicht
ausgeschaltet wird.

*1:  Der Statusname kann im Meni ,Betr-Anzg.“ auf dem LCD-Monitor des Multifunktionsbedienteils angezeigt werden.

*2:

]

Die Statusnummer kann im Meni 3 ,Betr-Anzg.”, Anzeigeelement =_.-i/ auf dem Standard-Bedienteil oder auf dem

LCD-Monitor der Multifunktionsbedienteils angezeigt werden.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Empfangsfunktion fiir seriellen Impuls

Ist der Klemmenbefehl S/R einer Digitaleingangsklemme [X] zugewiesen, und die Empfangsfunktion fur seriellen Impuls ist
aktiviert, kann die Stoppposition (E-Punkt) mit dem Impulsfolgen-Eingang vom Host angegeben werden. Parameter J81 und J82
(Stoppposition) speichern die Eingangsimpulszahl.

Parameter J86 gibt den Modus fiir den seriellen Impulseingang an.

p—

Chinweis Teilt der Eingang fiir den Empfang des seriellen Impulses eine Eingangsklemme mit einem Eingang fir eine andere

T Funktion (z. B. Tabelle 5.3-30), zahlt der Umrichter die PG-Eingang-Impulsfolge nur bei eingeschaltetem SPRM als
Eingang fir den Empfang des seriellen Impulses fur E-Punkt-Impulse. Ist die Eingangsklemme fir den Empfang des
seriellen Impulses jedoch ausschlieBlich zugewiesen, zahlt der Umrichter den Eingang fir E-Punkt-Werte
unabhéangig vom Ein/Aus-Status von SPRM.

B Zuweisung von PG-Klemmen bei gemeinsamer Nutzung

In Tabelle 5.3-30 sind Eingangszuweisungen fir die Klemmen [XA], [XB], [XZ], [YA], [YB] und [YZ] fir den Fall aufgefihrt, dass
die sich Positionsregelung, Drehzahlregelung mit PG und Drehzahlregelung mit Impulsrateneingang die PG-Klemmen teilen.

Die Spezifikationen dieser Klemmen unterscheiden sich in diesem Fall von denen bei nicht geteilten Klemmen.

Tabelle 5.3-30 Funktionszuweisungen von PG-Klemmen

Impulsfolgen- Drehzahlregelung .
) ) . Empfangsmodus fiir
Eingang, mit PG, Positionsregelung, Normalmodus )
seriellen Impuls,
FO1/Q30-Wert F42/A14-Wert ist 3 | S/R ist zugewiesen| (auler Modus in der rechten Spalte) SPRM ist eingeschaltet
ist 12 oder 4
X: Impulsmonitor
Nein
Y: Impulsmonitor
Nein
X: Serieller Impuls (J86)
Ja
Y: Positionsregelung
Nein
X: Impulsmonitor
Nein
Y: Drehzahlregelung
Ja
X: Positionsregelung X: Serieller Impuls (J86)
Ja
Y: Drehzahlregelung
X: Impulsfolgen-Eingang
Nein
Y: Impulsmonitor
Nein
X: Impulsfolgen-Eingang X: Serieller Impuls (J86)
Ja
Y: Positionsregelung
Ja
X: Impulsfolgen-Eingang
Nein
Y: Drehzahlregelung
Ja
X: Impulsfolgen-Eingang X: Serieller Impuls (J86)
Ja
Y: Drehzahl- und Positionsregelung

Das Symbol ,X* in der obigen Tabelle steht fiur die PG-Klemmen [XA], [XB] und [XZ].
Das Symbol ,Y* steht fiir die PG-Klemmen [YA], [YB] und [YZ].

Die Positionsregelung ist unglltig, wenn F42 = 6 und 15.

224



5.3 Beschreibung der Parameter

Zum Umschalten auf den Empfangsmodus fiir seriellen Impuls mit SPRM gehért das Umschalten des Empfangsmodus, sodass

fur ein stabiles Umschalten eine Leerlaufzeit wie in Tabelle 5.3-31 angegeben eingefligt werden muss.

Tabelle 5.3-31

Fir ein stabiles Modus-Umschalten durch SPRM erforderliche Leerlaufzeit.

Umschaltende Funktion

Wenn SPRM von AUS
auf EIN geschaltet wird:

Wenn SPRM von EIN auf AUS
geschaltet wird:

Anmerkungen

Positionsregelung
— Empfang serieller
Impulse ein-/
ausschalten

Impulsfolgen-Eingang

— Empfang serieller
Impulse ein-/
ausschalten

Nach dem Ein-
schalten von SPRM
vor Beginn des
Empfangseingangs
fur seriellen Impuls
mindestens 100 ms
Leerlaufzeit einflgen.

Der serielle Impuls darf nicht
innerhalb von 100 ms vor oder
nach dem Ausschalten von SPRM
eingegeben werden.

Den Empfangseingang fur serielle
Impulse mindestens 100 ms vor
dem Ausschalten von SPRM
stoppen.

Den Impulsfolgen-Eingang
innerhalb von 100 ms nach dem
Ausschalten von SPRM starten.

Wahrend ,Empfangsmodus flr
seriellen Impuls (SPRM einge-
schaltet) + 100 ms" wendet der
Umrichter die Impulsfolgen-
Eingangszahl weiterhin an, wenn
SPRM eingeschaltet wird.

Empfangsmodus
fur seriellen
Impuls SPRM

- Die Impulszahl wird weiterhin angewandt, wenn SPRM eingeschaltet wird.

Fir die Impulsfolgen-
; Eingangsregelung

Haltezeit Impulsfolgen-Eingang
max. 100 mg”}

> starten Sie den
Impulsfolgen-Eingang
innerhalb von 100 ms

EIN

Serieller Impuls-
folgen-Eingang

/ neu.
t

fn_.,

(+ Polaritat)

Impulsfolgen-
Eingang

Stopppunkt
(J81, J82)

Durch Einschaltung
von SPRM wird die
Impulszahl genullt.

A

min. 100 ms

/
min. 100 ms

>
Impulsfolgen-
Eingang

Abbildung 5.3-20 Umschaltung des Eingangsmodus zwischen Impulsfolgen-Eingangsmodus
und Empfangsmodus fiir seriellen Impuls
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5.3 Beschreibung der Parameter

[8] Servo-Lock

J97 bis J99 Servo-Lock (Verstiarkung, Abschluss-Timer, Abschlussbereich)

B Servo-Lock

Die Servo-Lock-Funktion ist nur bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor (F42=6) verfigbar. Diese Funktion halt den Motor
wahrend des durch J98 angegebenen Zeitraums innerhalb des durch J99 angegebenen Positionierungs-Abschlussbereichs,
selbst wenn eine externe Kraft auf den Motor einwirkt.

'/}:ﬁﬁv&;is Wenden Sie Servo-Lock-Funktion nicht zu haufig an, da die Schutzfunktion den Lebenszyklus des Antriebs
S beeinflussen kann.

B Startbedingungen fiir Servo-Lock

Die Servo-Lock-Regelung startet, wenn die folgenden Bedingungen erfillt sind:

F38=0 F38 =1
(Istdrehzahl als Entscheidungskriterium) (Drehzahlsollwert als Entscheidungskriterium)

1 Betriebsbefehl AUS oder Frequenzsollwert < Stoppfrequenz (F25)

2 ,LOCK* (,Servo-Lock-Befehl“) EIN (Zuweisung von ,LOCK" (E01 bis E05, Wert = 47))

3 Die Istdrehzahl ist kleiner als die Stoppfrequenz (F25). Der Drehzahlsollwert ist kleiner als die Stoppfrequenz (F25).

Bl Betriebsbeispiele

Drehzahlmesswert (F38=0)
Drehzahlsollwert (F38=1)

Stoppfrequenz (F25)

FWD/REV § AUS
LOCK AUS e EIN e AUS
SRtZ?ueS'UHQS' [ Nicht definiert | Sero-Lock Drehzahlregelung Servo-Lock | Nicht definiert |
Gate | AUS EIN AUS |

Abbildung 5.3-21 Typischer Steuerungsablauf von Servo-Lock

AWARNUNG

Ist der Servo-Lock-Befehl eingeschaltet, fahrt der Umrichter mit der Spannungsausgabe an Ausgabeklemmen [U], [V] und [W]
fort, selbst wenn ein Betriebsbefehl ausgeschaltet ist und der Motor im Stoppstatus zu sein scheint.

Stromschlaggefahr!

B Angabe von Servo-Lock-Regelung

Signal ,Positionierung abgeschlossen® -- ,PSET" (E20, E21 und E27, Wert = 82), Servo-Lock (Abschluss-Timer) (J98) und
Servo-Lock (Abschlussbereich) (J99)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter im Servo-Lock-Zustand ist, sodass der Motor innerhalb der durch
J99 angegebenen Positionierungsabschluss-Impulszahlen gehalten wird, und der durch J98 angegebene Timer abgelaufen ist.

»  Wertebereich J98: 0,000 bis 1,000 (s) (Werkseinstellung ist 0,100)
*  Wertebereich J99: 0 bis 9999 (Impulse) (Werkseinstellung ist 10)
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B Servo-Lock (Verstarkung) (J97)

J97 gibt die Verstarkung der Servo-Lock-Positionierung zur Anpassung des Stoppverhaltens und Wellenhaltemoments gegen
eine dullere Kraft an. Ist die mechanische Steifigkeit nicht hoch, kann J97 schwer groRer eingestellt werden.

J97 Klein - Grof}

Stoppverhalten Reaktion langsam, aber ruckfrei < Reaktion schnell, aber es kénnen

Pendelerscheinungen auftreten.

Wellenhaltemoment Klein - Grof}

Wertebereich: 0,000 bis 9,999 (-fach) (Werkseinstellung ist 0,010)

Hinweis: Die Auflésung von J97 und der Werkseinstellungswert unterscheiden sich von den Werten der Baureihe

FRENIC-MEGA.

B Hinweise zur Verwendung von Servo-Lock

(1)

Positionsregelungsfehler £~
Ubersteigt ein Positionierungsfehler den Wert, der vier Umdrehungen der Motorwelle entspricht, wenn der Umrichter im
Servo-Lock ist, gibt der Umrichter das Signal ,Positionfsregelungsfehler* £~ aus.

Stoppfrequenz (F25) unter Servo-Lock

Da Servo-Lock startet, wenn die Ausgangsfrequenz unterhalb der Stoppfrequenz (F25) liegt, muss ein Wert fur F25
angegeben werden, der keinen £~ auslést (das heilt, es ist ein Wert anzugeben, der weniger als 4 Umdrehungen der
Motorwelle entspricht).

Stoppfrequenz (F25) < (4 x Verstarkung (J97) x Maximalfrequenz)

(Beispiel) Wenn Verstarkung (J97) = 0,01 und Maximalfrequenz (FO3) = 60 Hz, geben Sie einen F25-Wert < 2,4 Hz an.

Die folgenden Funktionen werden im Servo-Lock-Modus ignoriert:
* Frequenz-/Drehzahlregelung, angegeben mit der Stoppfrequenz

* Drehrichtungsbegrenzung

J105 bis J107 PID-Regler (Anzeigeeinheit, Maximale Skalierung, Minimale Skalierung)

Siehe die Beschreibung von J02.

J136 bis J138 PID-Regler 1 (Mehrstufiger PID-Befehl 1 bis 3)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von J02.
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5.3.9 d-Parameter (Anwendungsfunktionen 2)

[1] Drehzahlregelung

d01/A43/b43/r43 Drehzahlregelung 1, 2, 3 und 4 (Drehzahlsollwert-Filter)
d02/A44/b44/r44 (Drehzahlerfassungsfilter)
d03/A45/b45/r45 P (Verstarkung)
d04/A46/b46/r46 | (Integrationszeit)
d05/A47/b47/r47 FF (Verstarkung)
d07/A49/b49/r49 (Notchfilter-Resonanzfrequenz)
d08/A50/b50/r50 (Notchfilter-Dampfungsniveau)
Zugehoriger Parameter: d25: ASR-Umschaltzeit

Diese Parameter werden zur Einrichtung der Drehzahlregelung wahrend des Normalbetriebs verwendet.

B Blockschaltbild des Drehzahiregelungsalgorithmus

Dyehzahlbefehl-Filter (dO1)

_— * Dyehzahlregler .- Drehmoment-
wert —— |/~ e e . 4
Dyvehzahlsollwert > [4 "k (P1-Regler) A Sollwert

P (Verstarkung) (d03)

) | (Integrationszeit) (d04)
Dvehzahlerfassungshiter (d02)

Drehzahl- [ —
messwert |4

B Drehzahlsollwert-Filter (d01/A43/b43/r43)
d01 gibt die Zeitkonstante an, die die Verzdégerung erster Ordnung des Drehzahlsollwert-Filters bestimmt.
*  Wertebereich: 0,000 bis 5,000 (s)

Andern Sie diesen Wert, wenn iibermaRige Uberschwingungen bei Anderung des Drehzahlsollwertes auftreten.

Wird die Filterzeitkonstante erhoht, so wird der Drehzahlsollwert stabilisiert und Uberschwingungen bei Anderung des Drehzahl-
sollwertes werden reduziert, aber die Reaktionsgeschwindigkeit des Umrichters verlangsamt sich.

B Drehzahlerfassungsfilter (d02/A44/b44/r44)
d02 gibt die Zeitkonstante an, die die Verzdgerung erster Ordnung des Drehzahlerfassungsfilters bestimmt.
» Wertebereich: 0,000 bis 0,100 (s)

Andern Sie diesen Wert, wenn die RegelgréRe (Maschine) aufgrund der Auslenkung eines Antriebsriemens oder anderer
Ursachen oszilliert, sodass eine Welligkeit (oszillatorische Komponenten) den Drehzahlmesswert Uberlagert, zu Pendel-
erscheinungen (unerwiinschten Schwingungen) flhrt und verhindert, dass die Pl-Prozessor-Verstarkung erhéht wird (was zu
einer Reaktionstragheit des Umrichters fiihrt). Wenn zusatzlich eine geringe Geber(PG)-Auflésung das System oszillatorisch
macht, versuchen Sie, diesen Wert zu andern.

Wird die Zeitkonstante erhoht, stabilisiert dies den Drehzahlmesswert und ermdglicht eine Erhéhung der Pl-Prozessor- Verstarkung,
selbst wenn der Drehzahimesswert von einer Welligkeit Giberlagert wird. Die Drehzahlerfassung selbst wird allerdings verzdgert, was
zu einer langsameren Drehzahlriickmeldung, groReren Uberschwingungen oder Pendelerscheinungen fiihrt.
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B P (Verstarkung) (d03/A45/b45/r45), | (Integrationszeit) (d04/A46/b46/r46)
d03 und d04 geben die Verstarkung bzw. Integrationszeit des Drehzahlreglers (PI-Prozessors) an.

*  Wertebereich: (d03) 0,1 bis 200,0 (-fach)
(d04) 0,001 bis 9,999 (s), 999 (Integralanteil deaktivieren)

P (Verstérkung)

Die Definition von ,P-Verstarkung = 1,0“ ist, dass der Drehmoment-Sollwert 100 % (100 % Drehmomentausgang der Leistung
eines jeden Umrichters) betragt, wenn die Drehzahlabweichung (Drehzahlsollwert — Drehzahimesswert) 100 % (entsprechend
der Maximaldrehzahl) betragt.

Bestimmen Sie die P-Verstarkung gemal® dem Tragheitsmoment der Maschine, das auf die Motorausgangswelle wirkt. Ein
groBeres Tragheitsmoment erfordert eine grofRere P-Verstarkung, um die flache Reaktion wahrend des gesamten Vorgangs
beizubehalten.

Wird eine gréRRere P-Verstarkung angegeben, erhoht sich die Reaktionsgeschwindigkeit der Regelung; sie kann aber auch zu
Uberschwingungen der Motordrehzahl oder zu Pendelerscheinungen (unerwiinschten Schwingungen) fiihren. Dariiber hinaus
kénnen durch die UbermaRig verstarkten Stérungen mechanische Resonanz oder Vibrationsgerdausche an Maschine oder Motor
auftreten. In diesem Fall wird die Amplitude der Resonanz/Vibrationen verkleinert, wenn die P-Verstéarkung reduziert wird. Ist die
P-Verstarkung zu klein, fiihrt dies zu einer langsamen Umrichterreaktion und Drehzahlschwankungen bei niedrigen Frequenzen,
wodurch méglicherweise mehr Zeit fiir die Stabilisierung der Motordrehzahl benétigt wird.

I (Integrationszeit

Wird eine kirzere Integrationszeit angegeben, verkirzt sich die zur Kompensation der Drehzahlabweichung benétigte Zeit, was
zu einer schnellen Drehzahlreaktion fiihrt. Geben Sie eine kurze Integrationszeit an, wenn ein schnelles Erreichen der
Zieldrehzahl erforderlich und leichte Uberschwingungen der Regelung zuléssig sind; geben Sie eine lange Zeit an, wenn
keinerlei Uberschwingungen zulassig sind und eine langere Zeit bis zum Erreichen der Zieldrehzahl verstreichen darf.

Tritt eine mechanische Resonanz auf und das Gerdusch vom Motor oder Getriebe ist anormal, kann durch das Einstellen einer
langeren Integrationszeit der Resonanzpunkt in die Niedrigfrequenzzone verschoben und die Resonanz in der Hoch-
frequenzzone unterdriickt werden.

B FF (Verstarkung) (d05/A47/b47/r4T)

Der Umrichter betreibt die Feedforward-(FF-)Regelung, bei der das aus den Schwankungen von Drehzahlsollwert und
Drehmoment-Sollwert berechnete Beschleunigungsmoment direkt hinzugefiigt wird.

Die PI-Regelung des ASR arbeitet mit Rickfiihrung. Hierbei wird die Abweichung zwischen Sollwert und Istwert (erfasste
Drehzahl) entsprechend kompensiert. Somit kdnnen auch Stérungen oder eine unklare Charakterisitik des Regelobjekts
entsprechend geregelt werden. Sie wird aber zur Folgeregelung, selbst wenn die Schwankungen des Drehzahlsollwertes bereits
bekannt sind.

Die Feedforward-Regelung kann den Drehmoment-Sollwert bezogen auf die bereits bekannten Schwankungen des
Drehzahlsollwertes berechnen.

Mit diesem Parameter kann die Feedforward-Regelung eingestellt werden.
*  Wertebereich: 0,00 bis 99,99 s

Ist das Tragheitsmoment bekannt, kann diese Funktion effektiv eingesetzt werden. Wie in der nachfolgenden Abbildung gezeigt,
unterscheidet sich das Folge-Drehzahlverhalten zum Istdrehzahlbefehl deutlich, je nachdem, ob die Feedforward-Regelung
glltig oder ungiiltig ist. Um jedoch die maximale Wirkung zu erhalten, missen dieser Parameter und die PIl-Regelungs-
Einstellungswerte des ASR eingestellt werden.

Drehzahl Drehzahl
A Drehzahlbefehl A . Drehzahlbefehl
, Istdrehzahl :: Istdrehzahl
> Zeit > Zeit
0 0
Drehmomentausgang Drehmomentausgang
A A
Drehmomentbefehl Drehmomentbefehl
f\__ | — |
> Zeit > Zeit

0 0 y
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Die oben erwahnte Wirkung kann erzielt werden, indem die P-Verstarkung des ASR héher eingestellt wird. Die Reaktion des
Systems wird bei dieser Einstellung jedoch schneller, und es besteht die Moglichkeit, dass sich dies aufgrund der Vibrations-
erzeugung negativ auswirkt.

B Notchfilter-Resonanzfrequenz (d07/A49/b49/r49), Notchfilter-Dampfungsniveau (d08/A50/b50/r50)

Diese Parameter spezifizieren die Drehzahlregelung bei Verwendung von Notchfiltern. Notchfilter ermdglichen eine Verringerung
der Drehzahl-Schleifenverstarkung nur in der Nahe der vorgegebenen Resonanzpunkte, wahrend die mechanische Resonanz
unterdriickt wird.

Die Notchfilter sind nur bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor verfiigbar.

Die Einstellung der Drehzahl-Schleifenverstarkung auf einem hohen Niveau, um eine schnellere Drehzahlriickmeldung zu
erzielen, kann zu mechanischer Resonanz fiihren. In einem solchen Fall wiirde eine Verringerung der Drehzahl-Schleifen-
verstarkung die Drehzahlrickmeldung im gesamten Betriebsbereich verlangsamen. Durch die Verwendung des Notchfilters wird
es dann mdglich, die Drehzahl-Schleifenverstarkung nur in der Nahe der vorgegebenen Resonanzpunkte zu verringern und an
anderen Betriebspunkten hoch einzustellen, sodass eine schnellere Drehzahlriickmeldung im gesamten Betriebsbereich mdglich
ist.

Die folgenden vier Notchfilterarten kénnen angegeben werden.

Parameter Bezeichnung Wertebereich Einheit Werkseinstellung
d07/A49/b4girag | Drenhzanlregelung 1, 2,3, 4 1 bis 200 Hz 200
(Notchfilter-Resonanzfrequenz)
d08/A50/b50/50 | Drehzaniregelung 1,2, 3, 4 0 bis 20 dB 0 (Deaktivieren)

(Notchfilter-Dampfungsniveau)

Wird das Notchfilter-Dampfungsniveau auf ,0“ (dB) eingestellt, wird der entsprechende Notchfilter deaktiviert.

B Drehzahlregelungsparameter 1, 2 auswahlen — MPRM1, MPRM2 (E01 bis E05, Werte = 78, 79)

Durch die Kombination der EIN/AUS-Zustande der Digitaleingangssignale MPRM1 und MPRM2 wird einer von 4 Parameter-
satzen zur Drehzahlregelung ausgewahlt.

Siehe ,5.3.7 b-, r-Parameter (Parameter fir Drehzahlregelung 3 und 4)“.

B ASR-Umschaltzeit (d25)

Das Umschalten der Drehzahlregelungsparameter durch die Signale MPRM1 und MPRM2 ist sogar wahrend des Motor-
antriebsbetriebs mdglich. Zum Beispiel die aufgefiihrte P (Verstarkung) und | (Integrationszeit) fir die Drehzahlregelung
umgeschaltet werden. Die Umschaltung zwischen diesen Parametern wahrend des Betriebs kann, je nach den Antriebs-
bedingungen der Last, zu einer abrupten Drehmomenténderung und einem mechanischen StoR filhren. Um einen solchen
mechanischem Stof3 zu reduzieren, verkleinert der Umrichter die abrupte Drehmomentanderung mithilfe der Rampenfunktion der
ASR-Umschaltzeit (d25).

» Wertebereich: 0,000 bis 1,000 (s)

do09, d10 Drehzahlregelung (Jog-Betrieb) (Drehzahlsollwert-Filter und Drehzahlerfassungsfilter)
d11, d12 (P (Verstarkung) und | (Integrationszeit), FF (Verstarkung))
H147 (Siehe d01)

Diese Parameter werden zur Einrichtung der Drehzahlregelung wahrend des Jog-Betriebs verwendet.
Die Blockschaltbilder und Parameter fir den Jog-Betrieb sind identisch mit denen fir den Normalbetrieb.

Da die Drehzahlregelungseinstellung ausschlieRlich fiir den Jog-Betrieb gilt, geben Sie diese Parameter an, um eine schnellere
Drehzahlriickmeldung und einen ruckfreien Jog-Betrieb zu erzielen.

Einzelheiten finden Sie in den Beschreibungen (d01 bis d05) zum Ablauf der Drehzahlregelung fir den Normalbetrieb.

Parameter fiir Drehzahlregelung Jog-Betrieb Normalbetrieb
Drehzahlsollwert-Filter do9 do1
Drehzahlerfassungsfilter d10 do2
P (Verstarkung) d11 do3
| (Integrationszeit) d12 do4
FF (Verstarkung) H147 do5
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d14 bis d17

Riickfiihrungseingang (Impulseingangsformat, Geber-Impulsauflésung,
Impuls-Skalierungsfaktor 1 und Impuls-Skalierungsfaktor 2)

Diese Parameter geben den Drehzahl-Ruckfiihrungseingang bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor an.

B Riickfithrungseingang, Impulseingangsformat (d14)

d14 gibt das Eingangsformat der Drehzahlrlickfiihrung an.

Phase A)

Werte fiir d14 Impulseingangsmodus Anmerkungen
Positive S i Negative ;
Polaritat ! Polaritat
Impulsfolgen-
0 Frequenz und Richtung Zeichen (YA) AUS . EIN
Impulsfolgen- i
Eingang (YB) J I_, ' I_, I_
Positive > Negative >
Polaritat Polaritat
Vorwarts- und Ruckwartsimpuls
1
Ruckwartsimpuls (YA) L L
Vorwartsimpuls
(YB)
Vorwarts- Ruckwarts-
lauf-Signal > lauf-Signal
. A-Phasen- -
A/B-Phasenvgrschlebung eingang (YA) :
2 um 90° (Voreilung der B-Ph Lo
-Phasen- -
Phase B) eingang (YB)J : | | | | | | |_
90 Grad
Voreilung der B-Phase Nacheilung der B-Phase
Diese Einstellung ist die Umkehrung von d14 = 2. (Voreilung der Phase A,
Vorwartsdrehung)
A/B-Phasenverschiebung ) .
3 um 90° (Voreilung der Falls YA und YB umgekehrt an die angegebenen Klemmen angeschlossen sind,

kann durch die Einstellung von ,3“ fiir diesen Parameter die Polaritat des
Drehzahimesswertes (Position) umgekehrt werden, ohne den Anschluss zu

verandern.

B Riickfithrungseingang, Geber-Impulsauflésung (d15)

d15 gibt die Impulsauflésung (P/R) des Drehzahlmesswert-Gebers an.

»  Wertebereich: 20 bis 60000 (P/R), Einstellung durch Standard-Bedienteil im Hexadezimalformat (0x0014 bis 0XEA60)
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5.3 Beschreibung der Parameter

| Riickfiihrungsimpuls, Impuls-Skalierungsfaktor 1 (d16) und Impuls-Skalierungsfaktor 2 (d17)

d16 und d17 geben die Faktoren zur Umrechnung der Impulsrate des Drehzahl-Ruckfiihrungseingangs in die Motorwellen-
drehzahl (min™") an.

*  Wertebereich: 1 bis 9999

Geben Sie die Werte gemaR den Ubersetzungsverhaltnissen der Riemenscheibe und des Radergetriebes wie unten aufgefiihrt
an.

Transportband Ridergetriebe
- P (Ubersetzungsverhiltnis: a/b]
. »-
Anzat
f dee 780w b Anzahl
Scheibe ._ ' : der Zahne a
(Uberset- - P el ™ 4~ Anzahl
2ungsver- Phaanlel SN - . _.: " . der Zahne a
haltnis: ¢/d) — N ¢ 7
) . S
Radius: d - . ey “aé? 25
! Radius: ¢ }\ ((lf-? )
[YA]. [YB] FRENIC-Ace Motor . 8%
UV W
Versorgungs- LI/R, L2/S, L3T I |

spannung

Abbildung 5.3-22 Beispiel einer Drehzahlregelung mit geschlossenem Regelkreis (Forderer)

Unten sind die Gleichungen fiir die Umrechnung der Drehzahlriickfiihrungs-Impulsrate in die Motorwellendrehzahl aufgefiihrt.

Impuls-Skalierungsfaktor 2 (d17)

Impuls-Skalierungsfaktor 1 (d16) « Ccperwellendrenzahl

Motorwellendrehzahl =

Impuls-Skalierungsfaktor 2 (d17) _

b d
Impuls-Skalierungsfaktor 1 (d16)  a . ¢

Impuls-Skalierungsfaktor 1 (d16)=a xc

Impuls-Skalierungsfaktor 2 (d17)=b x d

T Wird ein Motor unter Vektorregelung mit Drehzahlsensor angetrieben, montieren Sie den Sensorgeber direkt an
'{@e's der Motorwelle, oder an einer Welle mit einer Steifigkeit, die der Steifigkeit der Motorwelle entspricht. Spiel,
Schlupf oder Auslenkung an der Motorwelle kdnnten die normale Regelung storen.

Achten Sie darauf, dass der Geber ordnungsgemaf verdrahtet wird. Andernfalls kann es zu Unfallen kommen.
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5.3 Beschreibung der Parameter

d21, d22 Drehzahliibereinstimmung/PG-Fehler (Hysteresebreite und Timer fiir Erkennung)
d23 PG-Fehler-Verarbeitung

Diese Parameter geben die Schwellenwerte fir die Signale DSAG (Drehzahlibereinstimmung) und PG-ERR (PG-Fehler
erkannt) an.

Drehzahliibereinstimmungsignal —- DSAG (E20 , E21 und E27, Wert = 71)

B Drehzahliibereinstimmung/PG-Fehler (Hysteresebreite (d21) und Timer fiir Erkennung (d22))

» Wertebereich: (d21) 0,0 bis 50,0 (%), in (%) der maximalen Drehzahl
(d22) 0,00 bis 10,00 (s)

Liegt die Abweichung des Drehzahlreglers (zwischen Drehzahlsollwert und -messwert) innerhalb des angegebenen Bereichs
(d21), wird das Signal DSAG eingeschaltet. Liegt die Abweichung wahrend des angegebenen Zeitraums (d22) auflerhalb des
angegebenen Bereichs (d21), wird das Signal ausgeschaltet. Mithilfe dieses Signals kann der Benutzer Uberprifen, ob der
Drehzahlregler ordnungsgemaf funktioniert.

Signal ,PG-Fehler erkannt* - PG-ERR (E20 bis E21 und E27, Wert = 76)

B Drehzahliibereinstimmung/PG-Fehler (Hysteresebreite (d21), Timer fiir Erkennung (d22)
und PG-Fehler-Verarbeitung (d23))

* Wertebereich: ((d21) 0,0 bis 50,0 (%), in (%) der maximalen Drehzahl
(d22) 0,00 bis 10,00 (s)
(d23) Obis5

Liegt die Abweichung des Drehzahlreglers (zwischen Drehzahlsollwert und -messwert) wahrend des durch d22 angegebenen
Zeitraums auBerhalb des angegebenen Bereichs (d21), bewertet der Umrichter dies als PG-Fehler.

d23 definiert die Erkennungsbedingung (und Ausnahme), die Verarbeitung nach der Fehlererkennung und die Hysteresebreite
wie unten aufgeflhrt.

423 | Funktion Erkennungsbedingung Verarbeitung nach der Hysteresebreite fiir
(und Ausnahme) Fehlererkennung Fehlererkennung
0 |Fortsetzung des Kann der Umrichter dem Der Umrichter gibt das Signal |Hysteresebreite = d21, die
Betriebs 1 Drehzahlsollwert aufgrund PG-ERR (PG-Fehler erkannt) |konstant ist, selbst wenn der
einer starken Uberlast oder aus und setzt den Betrieb fort. |Drehzahlsollwert oberhalb der
] dergleichen nicht folgen (selbst ] . ] Eckfrequenz (F04) liegt.
1 |Betriebsunterbrechung nach einem Softstart), sodass Der Umrichter initiiert ein

mit Alarm 1 der Drehzahimesswert unter Austru?_el? des Motors mit dem

dem Drehzahisollwert liegt, ~ |@™M £/7C-

bewertet der Umrichter dies Auferdem gibt er das Signal

nicht als PG-Fehler. PG-ERR (PG-Fehler erkannt)
aus.
2 |Betriebsunterbrechung |Keine Ausnahme.
mit Alarm 2
3 |Fortsetzung des Kann der Umrichter dem Der Umrichter gibt das Signal |Liegt der Drehzahlsollwert
Betriebs 2 Drehzahlsollwert aufgrund PG-ERR (PG-Fehler erkannt) |unterhalb der Eckfrequenz
einer starken Uberlast oder aus und setzt den Betrieb fort. [(F04) ist die Hysteresebreite =
. dergleichen nicht folgen (selbst ] o ] d21 und konstant.
4 |Betriebsunterbrechung nach einem Softstart), sodass Der Umrichter initiiert ein )
mit Alarm 3 ' Austrudeln des Motors mit dem | i€t er oberhalb der

der Drehzahlmesswert‘unter Eckfrequenz, ist die
dem Drehzahlsollyvert |I89t, . ) Hysteresebreite =
bewertet der Umrichter dies | AuBerdem gibt er das Signal | >4+ ehzanlsoliwert*Maximal-

Alarm ~-F.

nicht als PG-Fehler. PG-ERR (PG-Fehler erkannt) frequenz/Eckfrequenz (F04).
aus.
5 |Betriebsunterbrechung |Keine Ausnahme.
mit Alarm 4
"';;rim'/éis Die Aktivierung einer Betriebsbegrenzungsfunktion wie z. B. Drehmomentbegrenzung oder Droop-Regelung

S erhoht die Abweichung durch einen gro3en Abstand zwischen Drehzahlsollwert und -messwert. In einem solchen
Fall kann der Umrichter je nach Betriebszustand méglicherweise abschalten, weil er die Situation als PG-Fehler
interpretiert. Um dies zu verhindern, stellen Sie den Wert fur d23 auf 0 (Fortsetzung des Betriebs) ein, um eine
Alarm-Abschaltung des Umrichters auch dann zu vermeiden, wenn eine dieser Begrenzungsfunktionen aktiviert
ist.
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5.3 Beschreibung der Parameter

d24 Nulldrehzahlregelung (Siehe F23)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F23.

d25 ASR-Umschaltzeit (Siehe d01)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von d01.

d32, d33 Drehzahlbegrenzungen / Uberdrehzahlpegel 1 und 2 (Siehe H18)

Bei Drehzahlregelung werden die Uberdrehzahlpegel mit 120 % dieser Parameter angegeben.
Diese Parameter geben auch den Drehzahlbegrenzungswert bei Drehmomentregelung an.

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H18.

d35 Uberdrehzahl-Pegel (Siehe H18)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H18.

d41 Anwendungsspezifische Funktionsauswahl

Mit d41 wahlen Sie die Liniengeschwindigkeitsregelung oder den Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation
beim Start* oder Folge-Modus bei Beschleunigung) aus.

Die Liniengeschwindigkeitsregelung unterdriickt eine Zunahme der Liniengeschwindigkeit durch die VergroRerung des
Aufwickelrollenradius in einem Wicklersystem.

Im Master-Follower-Betrieb werden zwei oder mehr Achsen eines Forderers angetrieben, wahrend ihre Positionen in der
Synchronisation gespeichert werden.

B Anwendungsspezifische Funktionsauswahl (d41)

Werte flr C40 Funktion
0 Ungiiltig
1 Liniengeschwindigkeitsregelung mit Drehzahlsensor

Hinweis: Diese Regelung ist nur giiltig, wenn ,U/f-Regelung mit Drehzahlsensor” oder ,Vektorregelung
mit Drehzahlsensor (mit autom. Drehmomentanhebung)® durch F42, A14, b14, oder r14
(Wert = 3 oder 4) gewahlt wurde.

2 Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start”, ohne Z-Phase)
3 Master-Follower-Betrieb (Folge-Modus wahrend der Beschleunigung)
4 Master-Follower-Betrieb (Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start”, mit Z-Phase)
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5.3 Beschreibung der Parameter

Liniengeschwindigkeitsregelung

In einem Wicklersystem (z. B. Vorspinnmaschinen, Drahtziehmaschinen) wachst die Aufwickelrolle durch das Material (Vorgarn,
Draht usw.) und bekommt einen gréReren Durchmesser, wahrend der Umrichter den Motor mit konstanter Drehzahl antreibt,
sodass sich die Aufwickelgeschwindigkeit der Aufwickelrolle erhdht.

Um die Liniengeschwindigkeit (Aufwickelgeschwindigkeit) konstant zu halten, erfasst der Umrichter die Aufwickelgeschwindigkeit
mithilfe eines Sensors (Gebers) und regelt die Motordrehung gemafl dem Geber-Rickfihrungswert.

Maschinenkonfiguration des Wicklersystems und Parametereinstellungen

Nachfolgend ist die Maschinenkonfiguration eines Wicklersystems abgebildet, fur die die Parameter wie unten aufgefiihrt
konfiguriert werden mussen.

Aufwickler
(Der Radius der Aufwickelrolle vergroRert sich,
wahrend sich die Rolle dreht.)

Geschwindigkeit Radius der Aufwickelrolle (r1)

Trommel

Geschwindigkeit v
in Wickelrichtung

Umrichter Untersetzungsverhaltnis
%Z (Auf ,b* Umdrehungen der
Motorwelle kommen ,a“
Umdrehungen der .
RS T Aufwickelrollenwelle) Radius des
Geber- Drehzahl- Untersetzungsverhaltnis c:d
|/F-Karte detektors r2 Auf ,d* Umdrehungen der

rehzahldetektorwelle kommen ,c*
Umdrehungen der Geberwelle.)

//
7

A/B-Phase oder B-Phase

» Drehzahluntersetzungsverhaltnis zwischen Motorwelle und Aufwickelwelle a:b
» Drehzahluntersetzungsverhaltnis zwischen Drehzahldetektorwelle und Geberwelle ¢ : d
» Radius der Aufwickelrolle vor dem Wickeln ry

» Radius des Drehzahldetektors r;

Tabelle 5.3-32 Einstellung des Untersetzungsverhaltnisses

Parameter Bezeichnung Einstellungen
d15 Geber-Impulsauflésung Geber-Impulsauflésung (P/R)
d16 Impuls-Skalierungsfaktor 1 Drehzahluntersetzungsverhaltnis der gesamten Maschine (Last)
K, r, b d
2 _ 2y~ x—=d17/d16
Ky 1 c
d17 Impuls-Skalierungsfaktor 2 d16: Nennerfaktor fur das Drehzahluntersetzungsverhéltnis
(K1=rtxaxc)
d17: Zahlerfaktor fir das Drehzahluntersetzungsverhaltnis
(K2=r2x b xd)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Liniengeschwindigkeits-Befehl

Bei Liniengeschwindigkeitsregelung sollten Drehzahlsollwerte als Liniengeschwindigkeits-Befehle vorgegeben werden.

Einstellung mit Ditigaleingangen

Zur digitalen Einstellung einer Liniengeschwindigkeit in m/min nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor.

Parameter Bezeichnung Einstellungen

E48 LED-Anzeige 5: Liniengeschwindigkeit
(Drehzahlmonitor-Element)

E50 Anzeigekoeffizient flr K - 240t xaxr
Drehzahlmonitor s pxb

Ks:  Anzeigekoeffizient fir Transportdauer (E50)
p: Anzahl der Motorpole

a, b: Komponenten des Drehzahluntersetzungsverhaltnisses zwischen
Motorwelle und Aufwickelrollenwelle (Auf ,b* Umdrehungen der
Motorwelle kommen ,a“ Umdrehungen der Aufwickelrollenwelle.)

r1:  Radius der Aufwickelrolle vor dem Wickeln (Anfangswert) in m

Einstellung mit Analogeingangen

Zur Angabe einer Liniengeschwindigkeit mit Analogeingdngen stellen Sie einen Analogeingang (0 bis 100 %) anhand folgender
Gleichung ein.

pxbx100

240mxr1xaxfax xV

Analogeingang (%) =

Dabei gilt:
V: Liniengeschwindigkeit in m/min

frnax: Maximalfrequenz 1 (FO3)

B Einstellung

Wie bei gewohnlichen Drehzahlreglern missen der Drehzahlsollwert-Filter, Drehzahlerfassungsfilter, P (Verstarkung) und
Integrationszeit im Ablauf zur Regelung der Liniengeschwindigkeit auf einem konstanten Niveau eingestellt werden.

Parameter Bezeichnung Wichtige Aspekte
401 Drehzahlregelung Treten bei Anderung eines Drehzahlsollwertes iiberméRige
(Drehzahlsollwert-Filter) Uberschwingungen auf, erhdhen Sie die Filterkonstante.

Drehzahlregelung Wird das Drehzahlerfassungssignal von Welligkeit Giberlagert, sodass die

do2 . Drehzahlregelungsverstarkung nicht erhoht werden kann, erhohten Sie
(Drehzahlerfassungsfilter) - ) . « .
die Filterkonstante, um eine grofRere Verstarkung zu erzielen.
Verursacht die Motordrehzahlregelung Pendelerscheinungen, verringern
do3 Drehzahlregelung P Sie die Verstarkung.
(Verstarkung)
Ist die Motorreaktion zu langsam, erhéhen Sie die Verstarkung.
Drehzahlregelung | . . . L . .
do4 Ist die Motorreaktion zu langsam, verringern Sie die Integrationszeit.

(Integrationszeit)

B Liniengeschwindigkeitsregelung abbrechen -- ,Hz/LSC* (Parameter E01 bis E05, Wert = 70)

Durch Einschalten von ,,Hz/LSC* wird die Liniengeschwindigkeitsregelung abgebrochen. Damit wird die Frequenzkompensation
des PI-Prozessors deaktiviert, sodass keine Kompensation fir die Vergroflerung der Aufwickelrolle erfolgt und sich die
Aufwickelgeschwindigkeit erhoht.

Verwenden Sie dieses Signal, um die Regelung voriibergehend aufzuheben, z. B. zur Reparatur eines Fadenbruchs.

Hz/LSC Funktion

AUS Liniengeschwindigkeitsregelung aktivieren (in Abhangigkeit von der d41-Einstellung)

Liniengeschwindigkeitsregelung abbrechen (U/f-Regelung ohne Kompensation fiir die VergroRerung eines

EIN
Aufwickelrollendurchmessers)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Halten der Liniengeschwindigkeitsregelfrequenz im Speicher -- ,,LSC-HLD* (Parameter E01 bis E05, Wert = 71)

Wird LSC-HLD bei Liniengeschwindigkeitsregelung eingeschaltet, wird die aktuelle Frequenzeinstellung beim Stoppen des
Umrichters (einschlieRlich Auftreten eines Alarm und eines Austrudeln-Befehls) bzw. Einschalten von ,,Hz/LSC* im Speicher
gespeichert, wobei eine Kompensation fiir den wachsenden Aufwickelrollendurchmesser stattfindet. Beim Wiederanlauf wird die
gespeicherte Frequenzeinstellung angewandt, und der Umrichter halt die Liniengeschwindigkeit konstant.

,»LSC-HLD* Funktion

AUS Deaktivieren (Kein Speichern)

Aktivieren (Speichern der Frequenzeinstellung und Kompensation flr einen wachsenden

EIN Aufwickelrollendurchmesser)

- . Das Abschalten der Umrichter-Spannungsversorgung wahrend einer Betriebsunterbrechung fiihrt zum Verlust der
"’51'-\_”9|S Frequenzkompensationsdaten, die im Speicher gespeichert sind. Beim Wiederanlauf lauft der Umrichter daher mit
der Frequenz ohne Kompensationsanpassung, sodass starke Uberschwingungen auftreten kénnen.
d51, d52 Reserviert fir bestimmte Hersteller

d55, d69,
d79, d88
d91 bis d97

Diese Parameter sind fiir bestimmte Hersteller reserviert. Soweit nicht anders angegeben, sollten Sie auf diese Parameter nicht
zugreifen.

d60 Befehl (Impulsfolgen-Eingang) (Geber-Impulsauflosung)

d60 gibt die Impulsauflésung (P/R) des Befehlsimpulses an.
*  Wertebereich: 20 bis 3600 (P/R), Einstellung durch Standard-Bedienteil im Hexadezimalformat (0x0014 bis 0x0E10)

d61 bis d63 Befehl (Impulsfolgen-Eingang)
(Filterzeitkonstante, Impuls-Skalierungsfaktor 1 und Impulsskalierungsfaktor 2) (Siehe F01)

Einzelheiten zum Impulsrateneingang finden Sie in der Beschreibung des Parameters FO1.

dé7 PMSM-Startmodus (Synchronisation)

Einzelheiten zum PSMS-Startmodus finden Sie in der Beschreibung des Parameters H09.
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5.3 Beschreibung der Parameter

[2] Master-Follower-Betrieb

d71 bis d78 Master-Follower-Betrieb

Damit werden verschiedene Parameter fir den Master-Follower-Betrieb angegeben.

B Anwendungsdefinierte Regelung (d41)

Werte fiir d41 Funktion
2 Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start, ohne Z-Phase
3 Modus ,Start nach Synchronisation®
4 Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start®, mit Z-Phase

Im Master-Follower-Betrieb kann der Umrichter die Drehung des Master-Motors mit PG-Signalen erfassen und den Follower-
Motor beziiglich Drehzahl und Position mit dem Master-Motor synchronisieren.

Der Master-Follower-Betrieb steht in drei Modi zur Verfigung: Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start®, mit Z-Phase
(d41 = 4) und ohne Z-Phase (d41 = 2) und Modus ,Start nach Synchronisation* (d41 = 3).

PG-Signale vom Master-Motor sollten zu den Klemmen XA, XB und XZ gefiihrt werden, und die des Follower-Motors zu den
Klemmen YA, YB und YZ.

Tabelle 5.3-33 Spezifikationen des Master-Follower-Betriebs

Element Spezifikationen Anmerkungen

Drehzahlregelbereich

bei U/f-Regelung mit 1:100
Drehzahlsensor

Vierpolige Motoren und PGs mit 1024 P/R
Drehzahlregelbereich

Steuerung Drehzahluntersetzungsverhaltnis = 1:1
bei Vektorregelung mit 1:1500 . ) )
Drehzahlsensor Waéhrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl
Genauigkeit der 200
Positionsregelung
ik- Maximale Lange der Verdrahtung: 100 m (328 ft) *
Elektrik Eingangsimpulsrate 10 p/s bis 100 kp/s * g g ( )
Anforderungen Bei Verwendung von Quadraturgebern

* Fir PGs mit Open-Collector-Ausgang liegt die Eingangsimpulsrate bei 30 kp/s oder niedriger, und die maximale Verdrah-
tungslange betragt 20 m (66 ft).
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B Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start*

Im Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start* (d41 = 2 oder 4) regelt der Umrichter die Drehzahl und Position des
Follower-Motors, um die Differenz zwischen Master- und Follower-Motor (im Folgenden: Abweichung) beizubehalten, wenn der
Einzelmotorantrieb auf Master-Follower-Betrieb umgeschaltet wird. Das heiRt, die Abweichung zwischen den integrierten
Positionsimpulsen des Master- und des Follower-Motors wird auf null gehalten.

Sinkt die Abweichung unter den (durch d77 angegebenen) ,Erkennungswinkel fir Synchronisationsabschluss®, gibt der
Umrichter das Synchronisationsabschlusssignal ,,SY* aus. Geht die Synchronisation verloren, sodass der Positionsfehler mehr
als das 10-fache der (durch d78 angegebenen) Einstellung fir ibermaRige Fehler betragt, schaltet der Umrichter mit dem Alarm
£~ seinen Ausgang ab.

Bei d41 = 4 (Modus ,Sofortige Synchronisation beim Start®, mit Z-Phase) korrigiert der Umrichter den Fehler anhand der
Z-Phasen-Differenz, wenn aufgrund von elektrischen Stérsignalen oder anderen Faktoren in der integrierten Impulszahl von
A/B-Phasen eine falsche Impulszahl gefunden wird.

Wird ein Betriebsbefehl fiir den Follower-Motor eingeschaltet, Uberwacht der Umrichter weiterhin die Motorpositionen, solange
der Master-Follower-Betrieb nicht auf Einzelmotorantrieb umgeschaltet wird, selbst wenn der Master-Motor stoppt. Geht der
Master-Motor wieder in Betrieb, beginnt der Umrichter wieder mit der Steuerung des Follower-Motors, um die Z-Phasen-
Differenz zwischen Master- und Follower-Motor beizubehalten.

/ N\
/
/
'
A4
/ \
/ \
/ \.
Referenz-PG ~ / N
Drehgeschwindighkedt | 1 ] ¢
Betriebsbefehl ‘
fir Slave-Motor —1 ¢
-
'/
/ B =
>
o~
r" ’//
Followes-PG Bl | _/" g u p
Drehgeschwindigkeit / /./’ :
/
= >
S e
Master-Motor = Ve i
Integrierte Impulse S
Follower-Motor - _,/
Integrierte Impulse | UbermaBige Abweichung erkannt 4
- - ..\\\. .
Positionsfehler / \ N
- N X !
X ,l .
\\_- ) *
3 Z o
SY-Ausgang AUS-" ':. . EIN Karngween Sie die integrienen Werte, sodass dee Abweichung der '
%g f 2‘ Z-Phase mit der ruerst rugewiesenen Gherenstimmt, (bei 4] = 4)
£E 2 >
360"+ Sy AN s - A A P
Master-PG 4 /'/’ /"'/ ~ //.} / “1 e g -]
Phasenwinkel . | -~ LT L1 |~ |~ [/’ L~ L— ¢
360" oot - - — A )
r o | - > 4
Follower-PG N1 A AN A AN A _—
' . - ’ P i ¥ >
Phasenwinkel . . -~ |~ |V P L~ L~ L~ p

Abbildung 5.3-23
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B Modus ,,Start nach Synchronisation*

Im Modus ,Start nach Synchronisation“ (d41 = 3), steuert der Umrichter den Follower-Motor, um dessen Z-Phase mit der
Z-Phase des Master-Motors zu synchronisieren, basierend auf den ersten erkannten Z-Phasen (Positionen) dieser beiden
Motoren nach Beginn des Master-Follower-Betriebs. Der Follower-Motor kann hdchstens eine Ein-Zyklus-Verzégerung (im
Standby) beim Start des Betriebs verursachen.

Nimmt der Follower-Motor nach dem Standby den Betrieb auf, wechselt er nie in den Standby-Betrieb, es sei denn der
Master-Follower-Betrieb wird abgebrochen (siehe Hinweis 1 unten).
Die Z-Phasen-Synchronisationswinkel des Master- und des Follower-Motors kénnen mit d76 eingestellt werden.

Der Umrichter integriert die Positionsimpulse fir den Master- und Follower-Motor und steuert die Drehzahl und Position des
Follower-Motors so, dass die Abweichung zwischen den beiden Motoren auf null gehalten wird.

Wird aufgrund von elektrischen Storsignalen oder anderen Faktoren in der integrierten Impulszahl von A/B-Phasen eine falsche
Impulszahl gefunden, korrigiert der Umrichter den Fehler anhand der Z-Phasen-Differenz.

Sinkt die Abweichung zwischen diesen beiden Motoren unter den (durch d77 angegebenen) Erkennungswinkel fiir Synchro-
nisationsabschluss, gibt der Umrichter das Synchronisationsabschlusssignal SY aus. Geht die Synchronisation verloren, sodass
der Positionsfehler mehr als das 10-fache der (durch d78 angegebenen) Einstellung fiir GbermaRige Fehler betragt, schaltet der
Umrichter mit dem Alarm =~ seinen Ausgang ab.

Master-PG
Drehzahl

Betriebsbefehl fiir
Follower-Motor

Follower-PG
Drehzahl

3607
Master-PG
Phasenwinkel 0° I

3607
Follower-PG
Phasenwinkel 0° —

Sy output OFF ON

N

Beginn des Standby Synchronisation abgeschlossen

Abbildung 5.3-24

Hinweis 1: Abbruchbedingungen fiir den Master-Follower-Betrieb

In jedem der folgenden Falle wird der Master-Follower-Betrieb abgebrochen.

» Der Betriebsbefehl fur den Follower-Motor wird ausgeschaltet.
+ Der Klemmenbefehl BX (,Austrudeln®) oder STOP (,Zwangsstopp®) wird eingeschaltet.
+ Ein Alarm tritt auf.

» Der Umrichter schaltet auf Einzelmotorantrieb um. (Weisen Sie den Klemmenbefehl Hz2/Hz1 zu und schalten Sie die
Frequenzeinstellungsquelle mit F01/C30 um.)

+ Bei Drehmomentregelung oder wenn der Umrichter im Netzbetrieb lauft.
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Nicht verfiigbare Parameter

Folgende Parameter sind im Master-Follower-Betrieb nicht verfligbar.

F16 Frequenzbegrenzer (Unterwert)

C30 CO01 bis C04: Resonanzfrequenz

Durch die Auswahl von ,Vektorregelung fir Induktionsmotor mit Drehzahlsensor* (F42 = 6) werden die Einstellungen der
folgenden Funktionen wahrend des Master-Follower-Betriebs deaktiviert und die obigen Funktionen stehen nicht mehr zur
Verfligung.

FO07, FO8 Beschleunigungszeit 1, Verzégerungszeit 1
E10, E11 Beschleunigungszeit 2, Verzégerungszeit 2
E12, E13 Beschleunigungszeit 3, Verzégerungszeit 3
E14, E15 Beschleunigungszeit 4, Verzégerungszeit 4
F24 Startfrequenz (Haltezeit)

F39 Stoppfrequenz (Haltezeit)

Wahrend des Master-Follower-Betriebs sollten die folgenden Steuerungselemente deaktiviert werden (H18 = 0, JO1 = 0).

H18 Drehmomentregelung

Jo1 PID-Regler

Konfiguration der Parameter

Fir den Master-Follower-Betrieb muss ein Regelmodus mit Drehzahlsensor (F42 = 3, 4 or 6) gewahlt werden, und die in diesem
Abschnitt angegebenen Parameter konfiguriert werden.

B Werte fiir Master-Follower-Betrieb

FO1 Frequenzeinstellung 1

C30 Frequenzeinstellung 2

Wahlen Sie den Impulsfolgen-Eingang (F01/C30 = 12) als Sollwertbefehlsquelle.

Ein Umschalten zwischen Master-Follower-Betrieb und Einzelbetrieb ist mithilfe des Klemmenbefehls ,,Hz2/Hz1*“ mdglich (siehe
Abbildung 5.3-25 und Abbildung 5.3-26). Nachfolgend finden Sie ein Umschalt-Beispiel.

(Beispiel)  Einschalten von Klemme [X1] fir den Einzelbetrieb, wahrend der Umrichter mit einer digitalen Frequenzeinstellung
betrieben wird

Stellen Sie die Werte fir FO1 und C30 auf ,12“ bzw. ,0“ ein. Und stellen Sie den Wert fiir EO1 auf ,11“ ein, um den Befehl
»Hz2/Hz1“ Klemme [X1] zuzuweisen.

Es wird empfohlen, die Umschaltung zwischen Master-Follower-Betrieb und Einzelbetrieb bei gestopptem Umrichter
durchzufiihren. Erfolgt die Umschaltung, wenn der Umrichter in Betrieb ist, kann die Schutzfunktion aktiviert werden. Um dies zu
vermeiden, verringern Sie die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz und dem Frequenzsollwert, der nach dem Umschalten
anzuwenden ist.

FO7/E10/E12/E14 Beschleunigungszeit
FO8/E11/E13/E15 Verzdgerungszeit

Im Master-Follower-Betrieb steuert der Umrichter die Ausgangsfrequenz wie gewodhnlich gemal der Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit. Stellen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit so kurz wie moglich ein. Bitte beachten: Wird die
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit langer als die des Referenzumrichters eingestellt, geht die Nachfolgefahigkeit des
Follower-Motors verloren.

/"';:-T" “Bei Auswahl von ,Vektorregelung fiir Induktionsmotor mit Drehzahlsensor” (F42 = 6) werden die durch die Parameter
O angegebenen Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten ignoriert, und der Motor lauft mit der Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit 0,0 s.
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5.3 Beschreibung der Parameter

F23, F24 Startfrequenz, Startfrequenz (Haltezeit)

F25, F39 Stoppfrequenz, Stoppfrequenz (Haltezeit)

Stellen Sie die Startfrequenz und die Stoppfrequenz so niedrig wie mdglich ein, damit der Motor ein ausreichendes Drehmoment
erzeugen kann.

Stellen Sie wahrend des Master-Follower-Betriebs die Haltezeiten fir die Startfrequenz und die Stoppfrequenz auf 0,0 s ein.
Beim Betrieb mit einer Frequenz unter der Stoppfrequenz oder der Startfrequenz ist kein Follower-Betrieb mdglich.

Bitte beachten: Durch die Angabe der Haltezeit wird die Nachfolgefahigkeit beim Starten und Stoppen verschlechtert.

- T‘_ ~  Bei Auswahl von ,Vektorregelung flr Induktionsmotor mit Drehzahlsensor* (F42 = 6) werden die durch die Para-
\|E) meter angegebenen Start-/Stoppfrequenzen ignoriert, und der Motor lauft mit der Haltezeit 0,0 s.
F42 Antriebsregelung Auswahl 1

Wabhlen Sie fiir den Master-Follower-Betrieb einen Regelmodus mit Drehzahlsensor (F42 = 3, 4 oder 6).

In der Regel ist ,U/f-Regelung mit Drehzahlsensor® (F42 = 3) zu wahlen.

d01 bis d0O5  Drehzahlregelung
(Drehzahlsollwert-Filter, Drehzahlerfassungsfilter, P (Verstarkung), | (Integrationszeit), FF(Verstarkung))

Diese Parameter dienen zur Konfiguration der Drehzahlregelungsreaktion. Siehe d01.

d14 bis d17  Ruckflihrungseingang (Impulseingangsformat, Geber-Impulsaufldsung,
Impuls-Skalierungsfaktor 1, Impuls-Skalierungsfaktor 2)

Diese Parameter geben den Drehzahl-Ruckfiihrungseingang bei Vektorregelung mit Drehzahlsensor an (F42 = 3, 4 oder 6).
Siehe d14 bis d17

d59, d60 Befehl (Impulsfolgen-Eingang, Geber-Impulsauflésung,
d62, d63 Impuls-Skalierungsfaktor 1, Impuls-Skalierungsfaktor 2)

Mit diesen Parametern spezifizieren Sie die Frequenzeinstellung, die auf den Umrichter anzuwenden ist. Die Einstellungs-
elemente sind dieselben wie fir den Rickflihrungseingang (d14 bis d17).

Siehe FO1.

dé1 Befehl (Impulsfolgen-Eingang) (Filterzeitkonstante)

Mit d61 legen Sie die Filterzeitkonstante fir den Impulsfolgen-Eingang fest. Wahlen Sie einen geeigneten Wert fir die Zeit-
konstante, und berticksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit des Maschinensystems, da eine groRe Zeitkonstante die
Reaktion verlangsamt. Schwankt der Frequenzsollwert aufgrund von einer kleinen Anzahl von Impulsen, geben Sie eine grofiere
Zeitkonstante an.

d71 Master-Follower-Betrieb (Verstarkung Haupt-Drehzahlregler)

Mit d71 stellen Sie die Verstarkung des Haupt-Drehzahlreglers ein, um die Reaktion und die bleibende Abweichung zu steuern.
In der Regel muss die Werkseinstellung nicht gedndert werden.

Wird die die sofortige Synchronisation ohne Z-Phasen-Kompensation (d41 = 2) gewahlt, werden nur die mit d71 vorgenom-
menen Einstellungen aktiviert.
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5.3 Beschreibung der Parameter

d72 Master-Follower-Betrieb (APR-Verstarkung)

Mit d72 wird die Reaktion des automatischen Positionsreglers (APR) bestimmt. (Siehe Abbildung 5.3-25 und Abbildung 5.3-26)

Wird der APR-Ausgang eine Umdrehung der Geberwelle pro Sekunde, wenn der Phasenwinkelfehler (die Positionsabweichung)
zwischen Master- und Follower-PGs einer Umdrehung der Geberwelle entspricht, wird eine Verstarkung von 1,0 angenommen.
Wird ein zu hoher Wert fir die Verstarkung eingestellt, kann dies leicht zu Pendelerscheinungen fiihren; ein zu kleiner Wert
hingegen flhrt zu einer groRen bleibenden Abweichung.

Verwenden Sie Abbildung 5.3-27 als Richtlinie zur Einstellung der Verstarkung. Wird d72 eingestellt, empfehlen wir, auch d02 —
wie in Abbildung 5.3-27 dargestellt — einzustellen.

1
Reduzierungsrate £
a1 ' 1. 5
o2 [
Dechzabeegelung W .‘_,',‘ -y X :’GrOB

arz . 1500 e " Yo
Syncheonbetrieb (APR-P Verstarkung) GIOB Q Weiaiouiehs g A \)

Abbildung 5.3-27 Richtlinie zur Einstellung von d72

d73 Master-Follower-Betrieb (APR-Positiv-Ausgangsbegrenzer)

d74 Master-Follower-Betrieb (APR-Negativ-Ausgangsbegrenzer)

Diese Parameter geben die Begrenzungen des APR-Ausgangs in Relation zur Master-Motordrehzahl an.
(Siehe Abbildung 5.3-25 und Abbildung 5.3-26)

Durch die Angabe von ,999" wird der Begrenzer deaktiviert.

> d71
Master-
Motor- » drs
drehzahl
Positions- APR Y /
> ASR —»
fehler (d72) 2\ +
> d74
Abbildung 5.3-28 Betrieb des APR-Ausgangsbegrenzers
d75 Master-Follower-Betrieb (Verstarkung Z-Phasen-Angleichung)

Erreicht der APR-Ausgang die Maximalfrequenz, wenn der Phasenwinkelfehler zwischen Master- und Follower-PGs (die
Positionsabweichung) 10 % der Impulsrate betragt, wird eine Verstarkung von 1,0 angenommen.

In der Regel muss die Werkseinstellung nicht gedndert werden. Ist das Untersetzungsverhaltnis klein und die Geberimpulszahl
niedrig, muss die Verstarkung der Z-Phasen-Angleichung im Vergleich zur Werkseinstellung verringert werden.

d76 Master-Follower-Betrieb (Offset-Winkel zwischen Master und Follower)

Im Folge-Modus wahrend der Beschleunigung verzdgert der Follower-Umrichter den Start, um die Z-Phase mit dem durch
diesen Parameter angegebenen Offset-Winkel mit der Z-Phase des Master-Motors zu synchronisieren.
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d77 Master-Follower-Betrieb (Erkennungswinkel fiir Synchronisationsabschluss)

d77 gibt den Erkennungswinkel fiir den Synchronisationsabschluss an.

Entspricht der Absolutwert des Phasenwinkelfehlers (der Positionsabweichung) zwischen Master- und Follower-PGs dem durch
d77 angegebenen Erkennungswinkel fir Synchronisationsabschluss oder liegt darunter, gibt der Umrichter das Signal SY
(Synchronisation abgeschlossen) aus, vorausgesetzt der Wert von E20, E21 oder E27 (Klemmenfunktion) ist auf ,29°
(Synchronisation abgeschlossen) eingestellt.

Wourde das Signal SY (Synchronisation abgeschlossen) eingeschaltet, bleibt es 100 ms lang eingeschaltet.

360 Grad des erkannten Winkels entsprechen 4 Mal d15.

Signal ,Synchronisation
abgeschlossen®

SY
A
-d77 +d77
EIN
AUS » Positionsfehler
0 Grad (Winkel)

Abbildung 5.3-29 Synchronisationsabschluss-Signal SY

d78 Master-Follower-Betrieb (Schwellenwert fur tbermagige Fehler)

d78 gibt den Schwellenwert fiir den Alarm fiir ibermaRige Fehler (=) an.

Ubersteigt der Absolutwert der Phasenwinkelabweichung (Positionsabweichung) zwischen Master- und Follower-PGs das
10-fache der Einstellung von d78, gibt der Umrichter den Alarm £/~ aus und schaltet den Ausgang ab.

Im Master-Follower-Betrieb Giberwacht der Umrichter stets, ob eine libermafRige Abweichung vorliegt. Bei der Einstellung von d78
sollte berlcksichtigt werden, dass die Abweichung sich nach Beginn des Betriebs vorliibergehend erhoht.

Alarm fir
Ubermalige Fehler
ero
A -d78x10,+d78x10
EIN
AUS » Positionsfehler
0 Grad (Winkel)

Abbildung 5.3-30 Alarm fiir ibermaRige Fehler £~
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d70 Drehzahlbegrenzer

d70 gibt einen Begrenzer flr den Pl-Wert-Ausgang an, der bei der Drehzahlregelung mit ,,U/f-Regelung mit Drehzahlsensor” oder
,Dynamische Drehmomentvektorregelung mit Drehzahlsensor” berechnet wird.

In einem normal geregelten Zustand liegt ein PI-Wert-Ausgang im Bereich ,Schlupffrequenz x Maximaldrehmoment (%)".

In einem anormalen Zustand, z. B. bei einer voriibergehenden Uberlast, schwankt der Pl-Wert-Ausgang stark, und es kann lange
Zeit dauern, bis der PI-Wert-Ausgang wieder auf das normale Niveau zurlckkehrt. Durch die Begrenzung des PI-Wert-Ausgangs
mit d70 wird solch ein anormaler Betrieb unterdriickt.

»  Wertebereich: 0 bis 100 (%) (bei einer Maximalfrequenz von 100 %)

doo | | Magnetflusspegel bei Verzégerung unter Vektorregelung fiir Induktionsmotoren

Mit d90 geben Sie den Magnetflusspegel, der wahrend der Verzdgerung unter Vektorregelung fiir Induktionsmotoren
anzuwenden ist, in Prozent des Nenn-Magnetflusses des Motors (bestimmt durch PO6/A20) an.

Der Wert von d90 wird nur wirksam bei H71 = 1 (Verzégerungseigenschaften aktiviert) und F42/A14 = 6 (Vektorregelung fur
Induktionsmotoren mit Drehzahlsensor).

Eine Erhdhung der d90-Einstellung kann die Verzdgerungszeit verkirzen, erhéht aber den Umrichter-Ausgangsstrom und die
Motortemperatur steigt. In Anwendungen mit haufig wiederholtem Start-/Stopp-Antrieb kann eine Uberlast am Umrichter oder
Motor anliegen.

Stellen Sie d90 so ein, dass der Umrichter-Ausgangsstrom (Effektivwert-Aquivalent) kleiner wird als der Nennstrom des Motors.

Solange es keine Probleme gibt, verwenden Sie die Standardeinstellung ,150 %".

d99 Erweiterte Funktion 1

Stellen Sie Bit 3 = 1 fiir diese Funktion ein, um den Jog-Betrieb JOG Uber die Kommunikationsverbindung zu aktivieren.
(Hinweis
— Zur Anderung der Werte von d99 miissen die Tasten "% + 7~/ gleichzeitig gedriickt werden.

Die anderen Bits dieses Parameters sind fur die Hersteller. Diese Bits dirfen nicht gedndert werden.
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5.3.10 U-Parameter (Betrieb mit benutzerdefinierter Logik)

Mit benutzerdefinierter Logik kdnnen Benutzer eine Logik- oder Betriebsschaltung fir digitale/analoge Ein-/Ausgangssignale
erstellen, diese Signale beliebig anpassen und eine einfache Relaissteuerung im Umrichter konfigurieren.

Bei der benutzerdefinierten Logik besteht ein Schritt (eine Komponente) je nach Typ aus Folgendem:

(1) 2 Digitaleingénge/1 Digitalausgang + logische Operation (einschlieBlich Timer)

(2) 2 Analogeingange, 1 Analogausgang + numerische Operation

(3) 1 Analogeingang, 1 Digitaleingang, 1 Analogausgang + numerische Operation, logische Operation

und es kénnen insgesamt 200 Schritte zur Konfiguration einer Sequenz verwendet werden.

B Modi

Element

Modi

Klemmenbefehl

2 Digitaleingange

2 Analogeingange

1 Analogeingang
1 Digitaleingang

Operationsblock

Logische Operation,
Zahler usw.: 13 Typen
Timer: 5 Typen

Numerischer Operator,
Komparator, Begrenzer
usw.: 25 Typen

Selektor, Halten usw.:
12 Typen

Ausgangssignal

1 Digitalausgang

1 Analogausgang/
1 Digitalausgang

1 Analogausgang

Anzahl der Schritte

200 Schritte

Benutzerdefinierte Logik,

10 Ausgange

Ausgangssignal

2 ms (max. 10 Schritte), 5 ms (max. 50 Schritte),
10 ms (max. 100 Schritte), 20 ms (max. 200 Schritte)

Mit einem Parameter auswahlbar.

Benutzerdefinierte Logik,
Verarbeitungszeit

Ermdglicht den Stopp aller Operationen der benutzerdefinierten Logik, indem ,CLC*
einer Universal-Eingangsklemme zugewiesen und eingeschaltet wird.

Benutzerdefinierte Logik,
Abbruchbefehl ,CLC*

Der Befehl wird verwendet, wenn die benutzerdefinierte Logik voriibergehend
deaktiviert werden soll.

Timer, Zahler und alle vorherigen Werte der benutzerdefinierten Logik werden
zurlickgesetzt, indem ,CLTC* einer Universal-Eingangsklemme zugewiesen und
eingeschaltet wird. Der Befehl wird verwendet, wenn eine benutzerdefinierte Logik
verandert wird, oder wenn sie mit einer externen Sequenz synchronisiert werden
soll.

Benutzerdefinierte Logik,
Timer-Zuricksetzung ,CLTC*

—

'/"""Qinwéis Bei Verwendung des Abbruchbefehls fiir die benutzerdefinierte Logik und der Timer-Zurlicksetzung fir die
S

benutzerdefinierte Logik kann der Umrichter je nach Aufbau der benutzerdefinierten Logik unbeabsichtigt starten,
weil der Drehzahlsollwert unmaskiert ist. Schalten Sie unbedingt den Betriebsbefehl aus, bevor Sie einen dieser
Befehle einschalten.

Es besteht Verletzungsgefahr.

Es konnen Schaden entstehen.
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B Blockschaltbild

Analogeingang
(Klemmen12, | ?Elaelrongr:::glfa?
C1,V2) ntemes Intemes
Eingangssignal Ausgangssignal
12 FSUBH FOUT1 FM1
c1 FM2
T Umrichter- —%gttgz
I Anwendungs-
PV1 prazess vouT
TLIMA MV1
Benutzerdefinierte Logik
noena 1l U0z Schritt 1 Ausgangs-
ngang Operationsblock signal ——
wot, uos, —o—T U
uos) S001
Eingang 2| (U03) — wn :ICL01(U81)
- CLO2(U82)
Eingang 1 OPZ'I'?(';”S'
Eingang 2 [—S002
Klemmen- .
befehl £ingang 1 Schritt 3 Benutzerdef. *q ur1)
Operations: 2 U73) LOgik’ Deaktiv._oi-‘c-)_----:
block 5003 Ausgangssignal so01—LL :
) L] CL03(U83) sooz_LKo-A——ho cLo1
Eingang 2 . —
9 ot 4 1 G oo
- TCL04(U84) b !
Eingang 1 Operations- 1 | \
) block 004 — H [ |
Eingang 2 H ! 50200-2221 0 1
[ N R A N Rt -G
1
Schritt 5 :
: $005 | cLo10
Eingang 1 Opell'a“ins' H (U90) .
Eingang 2 bﬁc H _:Q‘JSO) 2 __(9_7:1)_..
! ! (I Deaktiv.%o !
! ! | s001——+0 !
)
Schritt 200 = - swz—240
) 1 S003
Eingang 1 Operdtions- ¢ SOO4MCLO:’:
Eingang 2 $0200 : : :
s0200-22+0 |
Digitaleingang Digitalausgang
(Klemme X) (Klemme Y)
SS1 RUN Y1
sszI FAR Y2
3341 FDT Y3
ss8 IIOL
RT1 Ablaufprozessor swes
RT2 des Umrichters SW52-2
BX ID2
STOP RDY
Hz2/Hz1 UFE
FWD PID-ALM
TD1
Intemes Intemes
Eingangssignal Ausgangssignal
/‘};l'inwéis Die Parameter zur Modus-Auswahl zum Aktivieren der benutzerdefinierten Logik kdnnen wahrend des Betriebs
(4 . .
S geandert werden, aber der Ausgang der benutzerdefinierten Logik kann durch die Anderung voriibergehend

instabil werden. Da ein unerwarteter Betrieb stattfinden kann, andern Sie die Einstellungen nach Méglichkeit bei
gestopptem Umrichter.

Es besteht Verletzungsgefahr.

Es kénnen Schaden entstehen.
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uoo

Uo01 bis U70
U71 bis U80
U81 bis U90
uo1

U92 bis U97
u100

U101 bis U106
U107

U121 bis U140
U171 bis U175
U190 bis U195

Benutzerdefinierte Logik

Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:

Naherungsformel

Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:
Benutzerdefinierte Logik:

(Modus-Auswahl)

Schritt 1 bis 14 (Moduseinstellung)
Ausgangssignal 1 bis 10 (Ausgang wéhlen)
Ausgangssignal 1 bis 10 (Funktion wahlen)
Timer-Anzeige (Schrittauswahl)

Die Koeffizienten der Ndherungsformel
Einstellung Aufgabenverarbeitungszyklus
Betriebspunkt 1 bis 3

Automatische Berechnung der Koeffizienten der

Benutzerparameter 1 bis 20
Speicherbereich 1 bis 5
Schritt 15 bis 200, Einstellung

B Benutzerdefinierte Logik (Modus-Auswahl) (U00)

U00 gibt an, ob die mit der benutzerdefinierten Logik konfigurierte Sequenz aktiviert oder deaktiviert werden soll, sodass der

Umrichter nur tber seine oder Uber andere Eingangsklemmen betrieben wird.

Werte fiir UOO Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Betrieb mit benutzerdefinierter Logik)
Der Alarm £~/ tritt auf, wenn U00 wahrend des Betriebs von 1 auf 0 wechselt.

B Benutzerdefinierte Logik (Moduseinstellung) (U01 bis U70, U190 bis U195)

In der benutzerdefinierten Logik werden die Schritte in die folgenden drei Kategorien eingeteilt:

[Eingang: digital] Blockauswahl (U01, U06, U11 usw.) = 1 bis 1999

Eingang 1 (digital) O———
Eingang 2 (digita) O———

Logik-

-Tii A . .t
schaltung Standard-Timer ——O Ausgang (digital)

Zeit-
einstellung

[Eingang: analog] Blockauswahl (U01, U06, U11 usw.) = 2001 bis 3999

Eingang 1 (analog) O——
Eingang 2 (analog) O———

Betriebs-

schaltung —O Ausgang (analog/digital)

[Eingang: digital, analog] Blockauswahl (U01, U06, U11 usw.) = 4001 bis 5999

Eingang 1 (analog) O———

Betriebs-
schaltung

Logikschaltung [——O Ausgang (analog)

Eingang 2 (digital) O

250



5.3 Beschreibung der Parameter

Die Parametereinstellungen fir die einzelnen Schritte sind folgendermafen:

» Schritt 1 bis 14

Schritt Nr. Blockauswahl Eingang 1 Eingang 2 Funktion 1 Funktion2 | Ausgang "™
Schritt 1 uo1 uo2 uo3 uo4 uo5 ,S001“

=1 bis 1999 Digitaleingang 1 | Digitaleingang 2 | Zeiteinstellung Nicht Digitalausgang

erforderlich
= 2001 bis 3999 | Analogeingang 1 | Analogeingang 2 Wert 1 Wert 2 Analog-/

Digitalausgang

= 4001 bis 6999 | Analogeingang 1 | Digitaleingang 2 Wert 1 Wert 2 Analogausgang
Schritt 2 uo6 uo7 uos uo9 u10 S002
Schritt 3 u11 u12 u13 u14 u15 S003
Schritt 4 u16 u17 u18 u19 u20 S004
Schritt 5 u21 u22 u23 u24 u25 S005
Schritt 6 uU26 u27 u28 u29 u30 S006
Schritt 7 U31 u32 u33 u34 U35 S007
Schritt 8 uU36 u37 u3s8 U39 u40 S008
Schritt 9 U41 u42 u43 U44 u45 S009
Schritt 10 uU46 u47 u48 u49 us0 SO10
Schritt 11 uU5s1 us2 us3 us4 us5 SO11
Schritt 12 us6 us7 us8 us9 ueo S012
Schritt 13 u61 ue62 ue63 ue4 ues SO13
Schritt 14 ue6 ue7 ues ue9 u70 SO14

Hinweis: Der Ausgang ist kein Parameter. Er gibt das Ausgangssignalsymbol an.

+ Schritt 15 bis 200

Geben Sie in U190 eine Schritthummer an und stellen Sie in U191 bis U195 Blockauswahl, Eingang 1, Eingang 2, Funktion 1 und
Funktion 2 ein.

Schritt Nr. U190 Blockauswahl| Eingang 1 Eingang 2 Funktion 1 Funktion 2 Signal
Schritt 15 15 S0O15
Schritt 16 16 SO16

U191 U192 U193 U194 U195
Schritt 199 199 S0199
Schritt 200 200 S0200
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5.3 Beschreibung der Parameter

[Eingang: digital] Block-Parametereinstellung

B Blockauswahl (U01 usw.) (Digital)

Jedes der folgenden Elemente ist als Logikfunktionsblock (mit Standard-Timer) wahlbar.
Die Werte kdnnen logisch invertiert werden, indem 1000 addiert wird.

abfallende Flanke + Standard-
Timer

Wert Logikfunktionsblock Beschreibung
0 Keine Funktion zugewiesen Ausgang immer ausgeschaltet
10 Durchlassausgang + Nur ein Standard-Timer. Kein Logikfunktionsblock vorhanden.
Standard-Timer
(Kein Timer)
11 (Timer fur Einschalt- Wird das Eingangssignal eingeschaltet, so wird der Timer fiir Einschalt-
verzdgerung) verzégerung gestartet. Ist die vom Timer angegebene Zeit vergangen,
wird das Ausgangssignal eingeschaltet. Beim Ausschalten des
Eingangssignals wird das Ausgangssignal ausgeschaltet.
12 (Timer fir Ausschalt- Beim Einschalten des Eingangssignals wird das Ausgangssignal
verzégerung) eingeschaltet.
Wird das Eingangssignal ausgeschaltet, so wird der Timer fiir Ausschalt-
verzdgerung gestartet. Ist die vom Timer angegebene Zeit vergangen,
wird das Ausgangssignal ausgeschaltet.
13 (Einzelschritt-lmpulsausgang) | Wird das Eingangssignal eingeschaltet, so wird ein Einzelschritt-lmpuls
ausgegeben, dessen Lange vom Timer bestimmt wird.
14 (Nachtriggerbarer Timer) Wird das Eingangssignal eingeschaltet, so wird ein Einzelschritt-lmpuls
ausgegeben, dessen Lange vom Timer bestimmt wird.
Wird wahrend der Dauer des vorhergehenden Einzelschritt-Impulses das
Eingangssignal erneut eingeschaltet, gibt der Logikfunktionsblock einen
weiteren Einzelschritt-Impuls aus.
15 (Impulsfolgen-Ausgang) Wird das Eingangssignal eingeschaltet, gibt der Logikfunktionsblock
abwechselnd und wiederholt Ein- und Aus-Impulse (deren Lange vom
Timer angegeben wird) aus. Diese Funktion wird fir das Blinken einer
Leuchtvorrichtung verwendet.
20 bis 25 Logisch AND + AND-Funktion mit 2 Eingédngen und 1 Ausgang plus Standard-Timer.
Standard-Timer
30 bis 35 Logisch OR + OR-Funktion mit 2 Eingangen und 1 Ausgang plus Standard-Timer.
Standard-Timer
40 bis 45 Logisch XOR + XOR-Funktion mit 2 Eingdngen und 1 Ausgang plus Standard-Timer.
Standard-Timer
50 bis 55 Flip-Flop mit Setz-Prioritat + Flip-Flop mit Setz-Prioritat mit 2 Eingangen und 1 Ausgang plus
Standard-Timer Standard-Timer.
60 bis 65 Flip-Flop mit Rucksetz- Flip-Flop mit Ricksetz-Prioritat mit 2 Eingangen und 1 Ausgang plus
Prioritat + Standard-Timer Standard-Timer.
70,72,73 Detektor fur ansteigende Detektor fur ansteigende Flanke mit 1 Eingang und 1 Ausgang plus
Flanke + Standard-Timer Standard-Timer.
Dieser Detektor erfasst die ansteigende Flanke eines Eingangssignals
und gibt 5 ms (*1) lang das EIN-Signal aus.
80, 82, 83 Detektor fur abfallende Flanke | Detektor fur abfallende Flanke mit 1 Eingang und 1 Ausgang plus
+ Standard-Timer Standard-Timer.
Dieser Detektor erfasst die abfallende Flanke eines Eingangssignals und
gibt 5 ms (*1) lang das EIN-Signal aus.
90, 92, 93 Detektor fiir ansteigende und Detektor fiir ansteigende und abfallende Flanke mit 1 Eingang und

1 Ausgang plus Standard-Timer.

Dieser Detektor erfasst die ansteigende und die abfallende Flanke eines
Eingangssignals und gibt 5 ms (*1) lang das EIN-Signal aus.

*1: Entspricht dem Aufgabenzyklus: 2 ms firr einen Aufgabenzyklus von 2 ms, 5 ms fiir 5 ms, 10 ms fir 10 ms, und 20 ms fir

20 ms.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Wert Logikfunktionsblock Beschreibung
100 bis 105 Halteeingang + Standard- Haltefunktion der vorherigen Werte von 2 Eingdngen und 1 Ausgang plus
Timer Standard-Timer.

Ist das Halte-Steuersignal AUS, gibt der Logikfunktionsblock
Eingangssignale aus; ist es EIN, halt der Logikfunktionsblock die
vorherigen Werte der Eingangssignale.

110 Aufwartszahler Aufwartszahler mit Reset-Eingang.

Mit der ansteigenden Flanke des Eingangssignals erhoht der Logik-
funktionsblock den Zahlerwert um eins. Erreicht der Zahlerwert den
Zielwert, wird das Ausgangssignal eingeschaltet.

Durch Einschalten des Reset-Signals wird der Zahler auf null zurtick-
gesetzt.

120 Abwartszahler Abwartszahler mit Reset-Eingang.

Mit der ansteigenden Flanke des Eingangssignals verringert der Logik-
funktionsblock den Zahlerwert um eins. Erreicht der Zahlerwert null, wird
das Ausgangssignal eingeschaltet.

Durch Einschalten des Reset-Signals wird der Zéhler auf den Anfangs-
wert zurlickgesetzt.

130 Timer mit Reset-Eingang Timer-Ausgang mit Reset-Eingang

Beim Einschalten des Eingangssignals wird das Ausgangssignal
eingeschaltet und der Timer startet. Ist die vom Timer angegebene Zeit
vergangen, wird das Ausgangssignal unabhangig vom Status des
Eingangssignals ausgeschaltet.

Beim Einschalten des Reset-Signals wird der aktuelle Timer-Wert auf null
zurlickgesetzt und der Ausgang abgeschaltet.

Die Werte kdnnen logisch invertiert werden, indem 1000 addiert wird.

Die Blockschaltbilder fiir die einzelnen Funktionen finden Sie unten.

(Wert = 10J) Durchlassausgang (Wert = 20) Logisch AND (Wert = 30J) Logisch OR

Standard-Timer

Eingang 1 |_|: Ausgang Eingang 1 Eingang 1
Standard-Timer Standard-Timer

) |_|: Ausgang |_|: Ausgang
Eingang 2 Eingang 2 Eingang 2

(Wert = 40) Logisch XOR (Wert = 50J) Flip-Flop mit Setz-Prioritat
Standard-Timer Eingang | Eingang| Vorheriger Signal Anmer-
Flip-Flop 1 2 Ausgang 'gnal kungen
Eingang 1 Eingang 1 Ausgang
Standard-Ti S ] Vorhe-
andard-Timer R AUS AUS AUS | rigen Wert
Ausgang AUS halten
EIN EIN
Eingang 2 Eingang 2 EIN _ AUS
_ _ Setz-
=0 EIN 1 prioritat

(Wert = 60J) Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritat

Flip-FI Stendard-Timer Eingang 1 | Eingang 2 Vorheriger Signal Anmer-
Eingang 1 S Lo OpQ |: Ausgang Ausgang kungen
] Vorherigen
R AUS AUS AUS AUS Wert halten
EIN EIN
) _ _ Ricksetz-
Eingang 2 EIN AUS Prioritat
EIN AUS — EIN
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5.3 Beschreibung der Parameter

(Wert = 70J) Detektor flr ansteigende Flanke

(Wert = 80J) Detektor flr abfallende Flanke

(Wert = 90J) Detektor fiir ansteigende und abfallende Flanke

Detektor fur . Detektor fir X Detektor fiir ansteigende und T
ansteigende Flanke Standard-Timer abfalende Flanke Standard-Timer abfallende Fhanke Standard-Timer
Eingang 1 1 |: Ausgang Eingang 1 1 |_|: Ausgang Eingang 1 G |_|: Ausgang

Eingang 2 )
Eingang 2 Eingang 2
(Wert = 100J) Halteeingang (Wert = 110) Aufwartszéhler (Wert = 120) Abwartszahler
Standard-Timer Aufwértszahler Abwartszahler
Eingang1 - g |_|: Ausgang Eingang 1 i Ausgang Eingang 1 |j Ausgang
Zahler genulit Zahler initialisiert
Eingang 2 Eingang 2 Eingang 2

(Wert = 130) Timer mit Reset-Eingang

EIN-Timer
Eingang LE Signal
Reset
Eingang

_
_
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B Betrieb des Standard-Timers (Digital)

Nachfolgend sind die Betriebsablaufe fiir einzelne Timer abgebildet.

(End 1) Timer fur Einschaltverzégerung (End 2) Timer fur Ausschaltverzégerung
AUS EIN AUS EIN AUS AUS | EIN AUS EIN AUS | EIN
Eingang Eingang
AUS EIN AUS Aus [ EIN ] Aus | EIN
Ausgang Ausgang

Timer Timer
> >
Zeit-Sollwert Zeit-Sollwert
(End 3) Einzelschritt-Impulsausgang (End 4) Nachtriggerbarer Timer
Eingang S EIN as[ ] [] AUS ngng 08 [EN AUS EIN EIN AUS
AUS EIN AUS EIN AUS AUS EIN AUS EIN AUS
Ausgang Ausgang
Timer Timer
> > K/
Zeit-Sollwert Zeit-Solwert Héchstens so grof wie Zeit-Solwert

der Zeit-Sollwert

(End 5) Impulsfolgen-Ausgang

AUS | EIN | AUS EIN
Eingang
Aus[ EIN AUS EN | AUS EIN
Ausgang
Timer
—>

Zeit-Sollwert
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Eingédnge 1 und 2 (U02, U03 usw.) (Digital)

Die folgenden digitalen Signale sind als Eingangssignale verfligbar. (Werte in Klammern in negativer Logik.)

Werte

Auswahlbare Signale

0000 (1000)
bis

0105 (1105)

Universal-Ausgangssignale. Dieselben wie die durch E20 angegebenen, z. B. RUN (Umrichter in
Betrieb), FAR (Frequenz- (Drehzahl-) Sollwert erreicht), FDT (Frequenz (Drehzahl) erkannt), LU
(Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt)), B/D (Erkannte Drehmomentrichtung)

Hinweis: 27 (Universal-Digitalausgang (DO)) ist nicht verfigbar.

Hinweis: Ausgangssignale der benutzerdefinierten Logik von 111 (1111) bis 120 (1120) kdnnen nicht
ausgewahlt werden.

2001 (3001)
bis
2200 (3200)

Ausgang von Schritt 1 ,,SO01“
bis

Ausgang von Schritt 200 ,S0O200“

4001 (5001)

Klemme X1, Eingangssignal ,X1*

4002 (5002)

Klemme X2, Eingangssignal ,X2*

4003 (5003)

Klemme X3, Eingangssignal ,X3*

4004 (5004)

Klemme X4, Eingangssignal ,X4*

4005 (5005)

Klemme X5, Eingangssignal ,X5*

4010 (5010)

Klemme FWD, Eingangssignal ,FWD*

4011 (5011)

Klemme REV, Eingangssignal ,REV*

4021 (5021)

Klemme 11, Eingangssignal ,I1“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4022 (5022)

Klemme 12, Eingangssignal ,12“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4023 (5023)

Klemme 13, Eingangssignal ,I3“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4024 (5024)

Klemme 14, Eingangssignal ,14“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4025 (5025)

Klemme 15, Eingangssignal ,I5* (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4026 (5026)

Klemme 16, Eingangssignal ,16“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4027 (5027)

Klemme 17, Eingangssignal ,I7“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4028 (5028)

Klemme 18, Eingangssignal ,I8“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4029 (5029)

Klemme 19, Eingangssignal ,19* (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4030 (5010)

Klemme 110, Eingangssignal ,110“ (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4031 (5011)

Klemme 111, Eingangssignal ,111* (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4032 (5012)

Klemme 112, Eingangssignal 112" (auf Optionskarte, OPC-DIO)

4033 (5013)

Klemme 113, Eingangssignal ,113" (auf Optionskarte, OPC-DIO)

6000 (7000)

Finaler Betriebsbefehl ,FL_RUN® (Eingeschaltet, wenn ein Betriebsbefehl erteilt wurde)

6001 (7001)

Finaler Vorwartslauf-Betriebsbefehl ,FL_FWD*" (Eingeschaltet, wenn ein Vorwartslauf-Betriebsbefehl
erteilt wurde)

6002 (7002)

Finaler Vorwartslauf-Betriebsbefehl ,FL_FWD*" (Eingeschaltet, wenn ein Vorwartslauf-Betriebsbefehl
erteilt wurde)

6003 (7003)

Wahrend der Beschleunigung ,DACC*
(EIN wahrend der Beschleunigung)

6004 (7004)

Wahrend der Verzégerung ,DDEC* (EIN wahrend der Verzdgerung)

6005 (7005)

Unter Energieriickgewinnungssteuerung ,REGA* (EIN unter Energieriickgewinnungssteuerung)

6006 (7006)

Innerhalb der Tanzerrollen-Referenzposition ,DR_REF* (EIN, wenn die Tanzerrollen-Position im
Referenzbereich liegt)

6007 (7007)

Prasenz eines Alarmfaktors ,ALM_ACT" (EIN, wenn kein Alarmfaktor vorhanden ist)
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Funktion 1 (U04 usw.) (Digital)

U05 und andere zugehdrige Parameter geben die Standard-Timer-Zeitdauer oder den Wert des Aufwarts-/Abwartszahlers an.

Werte Funktion Beschreibung

Timer Die Zeitdauer wird in Sekunden angegeben.

0,00 bis +600,00 Der angegebene Wert wird mit 100 multipliziert.

Zahl rt
anierwe (Ist 0,01 angegeben, wird dies in 1 umgerechnet.)
-9990,00 bis -0,01 — Der Timer- bzw. der Zahlerwert wird als 0,00 behandelt. (Kein Timer)
+601,00 bis +9990,00 Timer Die Zeitdauer wird in Sekunden angegeben.

[Eingang: analog] Block-Parametereinstellung

B Blockauswahl, Funktion 1, Funktion 2 (U01, U04, U05 usw.) (Analog)

Die folgenden Elemente sind als Operationsfunktionsblock verfiigbar.
Zu beachten ist, dass es keine oberen und unteren Grenzwerte gibt, wenn diese denselben Wert haben.

Blockauswahl Funktion 1 Funktion 2
Funktionsblock Beschreibun
U0t usw) | ™ refoung (U04 usw.) | (UO5 usw.)
0 Keine Funktion | Diese Funktion gibt stets 0 % aus (oder logisch ,0: Falsch®; Nicht Nicht
zugewiesen AUS). erforderlich | erforderlich
2001 Addierer Additionsfunktion mit zwei Eingangen (Eingang 1 und Oberer Unterer
Eingang 2). Grenzwert Grenzwert

Diese Funktion verfugt Gber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

2002 Subtrahierer Subtraktionsfunktion mit zwei Eingéngen (Eingang 1 und Oberer Unterer
Eingang 2). Grenzwert Grenzwert
Diese Funktion verfugt Giber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

2003 Multiplizierer Multiplikationsfunktion mit zwei Eingangen (Eingang 1 und Oberer Unterer
Eingang 2). Grenzwert Grenzwert
Diese Funktion verfugt Gber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

2004 Dividierer Divisionsfunktion mit zwei Eingdngen (Eingang 1 und Oberer Unterer
Eingang 2). Grenzwert Grenzwert
Eingang 1 ist der Dividend und Eingang 2 der Teiler. Diese
Funktion verfligt Uber Ausgangsbegrenzer (oberer, unterer),
die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

2005 Begrenzer Obere und untere Begrenzungsfunktionen eines einzelnen Oberer Unterer
Eingangs (Eingang 1). Grenzwert Grenzwert
Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

2006 Absolutwert des | Absolutwertfunktion eines einzelnen Eingangs (Eingang 1). Oberer Unterer
Eingangs Negative Eingangszahlen werden positiv. Grenzwert | Grenzwert
Diese Funktion verfugt Giber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Blockauswahl
(UO1 usw.)

Funktionsblock

Beschreibung

Funktion 1
(U04 usw.)

Funktion 2
(U05 usw.)

2007

Umkehraddierer

Umkehradditionsfunktion mit einzelnem Eingang

(Eingang 1).

Diese Funktion subtrahiert Eingang 1 von dem Wert, der mit
dem ersten Parameter angegeben wird, und invertiert das
Ergebnis. Dariiber hinaus addiert die Funktion das Ergebnis
zu dem mit dem zweiten Parameter angegebenen Wert und
gibt das Ergebnis aus.

Subtraktions-
wert
(vorheriger)

Additions-
wert
(letzterer)

2008

Variabler
Begrenzer

Funktion zur variablen Begrenzung eines einzelnen
Eingangs (Eingang 1).

Eingang 1 gibt den oberen Grenzwert an und Eingang 2 den
unteren Grenzwert.

Schrittnummer

Nicht
erforderlich

2009

Lineare Funktion

Lineare Funktion eines einzelnen Eingangs (Eingang 1).

Diese Funktion empfangt einen einzigen Eingang (Eingang
1), berechnet ein vordefiniertes Polynom erster Ordnung und
gibt das Ergebnis aus.

Der erste und zweite Parameter gibt die Koeffizienten des
Polynoms an.

Das Polynom wird durch die folgende Formel dargestellt.
y =K, xx+Kg

Der Ausgang ist durch den internen Begrenzer auf den
Bereich zwischen -9990 und 9990 begrenzt.

Faktor KA
-9990,0 bis
+9990,0

Faktor KB
-9990,0 bis
+9990,0

2051

Komparator 1

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Diese Funktion vergleicht den Wert der Differenz zwischen
Eingang 1 und Eingang 2 mit dem Schwellenwert, der mit
dem ersten Parameter angegeben wird. Der zweite
Parameter gibt die Hysteresebreite an.

Ist die Differenz (Schwellenwert + Hysteresebreite) oder
gréRer, erfolgt die logische Ausgabe ,1: Wahr*. Ist die
Differenz hingegen (Schwellenwert - Hysteresebreite)
oder kleiner, erfolgt die logische Ausgabe ,0: Falsch*.

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite

2052

Komparator 2

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Diese Funktion vergleicht den Wert der Differenz zwischen
Eingang 1 und Eingang 2 mit dem Schwellenwert, der mit
dem ersten Parameter angegeben wird. Der zweite
Parameter gibt die Hysteresebreite an.

Ist die Differenz gréRer als (Schwellenwert +
Hysteresebreite), erfolgt die logische Ausgabe ,1: Wahr*.
Ist die Differenz hingegen kleiner als (Schwellenwert -
Hysteresebreite), erfolgt die logische Ausgabe ,,0: Falsch®.

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite

2053

Komparator 3

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Diese Funktion vergleicht den Absolutwert der Differenz
zwischen Eingang 1 und Eingang 2 mit dem Schwellenwert,
der mit dem ersten Parameter angegeben wird. Der zweite
Parameter gibt die Hysteresebreite an.

Diese Funktion funktioniert wie Komparator 1

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite

2054

Komparator 4

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Diese Funktion vergleicht den Absolutwert der Differenz
zwischen Eingang 1 und Eingang 2 mit dem Schwellenwert,
der mit dem ersten Parameter angegeben wird. Der zweite
Parameter gibt die Hysteresebreite an.

Diese Funktion funktioniert wie Komparator 2

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite
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Blockauswahl
(UO1 usw.)

Funktionsblock

Beschreibung

Funktion 1
(U04 usw.)

Funktion 2
(U05 usw.)

2055

Komparator 5

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Eingang 1 ist der Eingangswert dieser Funktion und
Eingang 2 wird nicht verwendet.

Der erste Parameter gibt den Schwellenwert an und der
zweite die Hysteresebreite.

Ist Eingang 1 (Schwellenwert) oder groRer, erfolgt die
logische Ausgabe ,1: Wahr*. Ist der Eingang hingegen
kleiner als (Schwellenwert - Hysteresebreite), erfolgt die
logische Ausgabe ,0: Falsch®.

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite

2056

Komparator 6

Vergleichsfunktion mit Hysterese.

Eingang 1 ist der Eingangswert dieser Funktion und
Eingang 2 wird nicht verwendet.

Der erste Parameter gibt den Schwellenwert an und der
zweite die Hysteresebreite.

Ist Eingang 1 (Schwellenwert) oder kleiner, erfolgt die
logische Ausgabe ,1: Wahr*. Ist der Eingang hingegen
gréRer als (Schwellenwert + Hysteresebreite), erfolgt die
logische Ausgabe ,0: Falsch®.

Schwellen-
wert

Hysterese-
breite

2071

Fenster-
komparator 1

Vergleichsfunktion mit Grenzwerten.

Der Status des Ausgangs wird dadurch bestimmt, ob der
Eingangswert innerhalb eines gewahlten Bereichs liegt, der
mit zwei Parametern angegeben wird.

Eingang 1 ist der Eingangswert dieser Funktion und
Eingang 2 wird nicht verwendet.

Der erste Parameter gibt den oberen Schwellenwert an und
der zweite den unteren Schwellenwert.

Liegt Eingang 1 innerhalb des Bereichs (der von den beiden
Parametern definiert wird), erfolgt die logische Ausgabe

»1: Wahr®. Liegt der Eingang hingegen auRerhalb dieses
Bereichs, erfolgt die logische Ausgabe ,0: Falsch*.

Oberer
Schwellenwert

Unterer
Schwellen-
wert

2072

Fenster-
komparator 2

Vergleichsfunktion mit Grenzwert.

Diese Funktion hat die invertierende Logik von
.Fensterkomparator 1“.

Oberer
Schwellenwert

Unterer
Schwellen-
wert

2101

Oberwert-
Selektor

Oberwert-Selektor-Funktion.

Diese Funktion empfangt zwei Eingange (Eingang 1 und
Eingang 2), wahlt automatisch den héheren aus und gibt
diesen aus.

Diese Funktion verfuigt Gber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert

2102

Unterwert-
Selektor

Unterwert-Selektor-Funktion.

Diese Funktion empfangt zwei Eingange (Eingang 1 und
Eingang 2), wahlt automatisch den niedrigeren aus und gibt
diesen aus.

Diese Funktion verfugt Giber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert

2103

Durchschnitt der
Eingéange

Durchschnittsfunktion.

Diese Funktion empfangt zwei Eingange (Eingang 1 und
Eingang 2), errechnet den Durchschnitt und gibt diesen Wert
aus.

Diese Funktion verfugt Giber Ausgangsbegrenzer (oberer,
unterer), die mit zwei Parametern angegeben werden.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert
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Blockauswahl
(UO1 usw.)

Funktionsblock

Beschreibung

Funktion 1
(U04 usw.)

Funktion 2
(U05 usw.)

2151

Ladefunktion
S13

Ladefunktion — Parameter S13 mit Skalenumrechnung.

Diese Funktion 1&adt den Sollwert des Parameters S13, bildet
den gewahlten Bereich ab, der mit zwei Parametern ange-
geben wird, und gibt das Ergebnis aus.

Der erste Parameter gibt den maximalen Skalierungswert des
Bereichs an, und der zweite den minimalen Skalierungswert
des Bereichs.

Der Parameter S13 ist der Gber Kommunikationsverbindung
Ubermittelte Prozesssollwert des PID-Reglers in (%).

Maximale
Skalierung

Minimale
Skalierung

2201

Clip-and-Map-
Funktion

Diese Funktion empfangt einen einzelnen Eingang
(Eingang 1), schneidet einen gewahlten Bereich davon zu,
der mit zwei Parametern angegeben ist, bildet 0,00 bis
100,00 % ab und gibt das Ergebnis aus.

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert des
Bereichs an, und der zweite den unteren Grenzwert des
Bereichs.

Diese Funktion kann nur mit den Analogausgangen

(8000 bis 8021) verbunden werden, und nur zwei dieser
Funktionen kénnen verwendet werden.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert

2202

Skalenum-
rechnung

Skalenumrechngungsfunktion mit einzelnem Eingang
(Eingang 1).

Diese Funktion empfangt einen einzigen Eingang

(Eingang 1), bildet einen gewahlten Bereich ab, der mit zwei
Parametern angegeben ist, und gibt das Ergebnis aus.

Der erste Parameter gibt den maximalen Skalierungswert des
Bereichs an, und der zweite den minimalen Skalierungswert
des Bereichs.

Diese Funktion kann nur mit den Analogausgangen

(8000 bis 8021) verbunden werden, und nur zwei dieser
Funktionen kénnen verwendet werden.

Maximale
Skalierung

Minimale
Skalierung

3001

Quadratische
Funktion

Quadratische Funktion mit Grenzwert.

Diese Funktion empfangt einen einzigen Eingang (Eingang
1), berechnet ein vordefinierter Polynom zweiter Ordnung,
das durch die folgende Formel dargestellt wird, begrenzt den
Wert und gibt das Ergebnis aus.

Ka x (Input1f +Kg xinput1+ K

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

Die Koeffizienten des Polynoms werden durch die Parameter
U92 bis U97 angegeben.

Entweder (3001) oder (3002) steht zur Verwendung zur
Verfligung, und nur eine dieser Funktionen kann verwendet
werden.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert

3002

Quadratwurzel-F
unktion

Quadratwurzel-Funktion mit Grenzwert.

Diese Funktion empfangt einen einzigen Eingang (Eingang
1), berechnet eine vordefinierte Quadratwurzelfunktion, die
durch die folgende Formel dargestellt wird, begrenzt den
Wert und gibt das Ergebnis aus.

Input1+ K,

K
Kg ¢

Der erste Parameter gibt den oberen Grenzwert an und der
zweite den unteren Grenzwert.

Die Koeffizienten des Polynoms werden durch die Parameter
U92 bis U97 angegeben.

Entweder (3001) oder (3002) steht zur Verwendung zur
Verfligung, und nur eine dieser Funktionen kann verwendet
werden.

Oberer
Grenzwert

Unterer
Grenzwert

260




5.3 Beschreibung der Parameter

Die Blockschaltbilder fir die einzelnen Operationsfunktionsblécke sind nachfolgend abgebildet. Die Werte fir die Parameter 1
und 2 werden als U04 und U05 angegeben.

(2001) Addierer (2002) Subtrahierer (2003) Multiplizierer
uo4 uo4 uo4
Eingang1 + — \—/Ausgan Eingang 1 + —~ \—/Ausgan Eingang 1 %) \—/Ausgan
. 7 U05 ™ 7 U055 ™ 7 U05 ™
Eingang 2 Eingang 2 Eingang 2
(2004) Dividierer (2005) Begrenzer (2006) Absolutwert des Eingangs
uo4 uo4 Eingang 1
Eingang 1 Y \—/Ausgan Eingang 1 \—/Ausgan
7 uos N 7 uos N weos | L and
bveviir;b
7 U005 N\
Eingang 2 Eingang 2
Eingang 2
(2007) Umkehraddierer (2009) Lineare Funktion
Eingang 1 Ausgang
+ + Eingang 1
- L Signal
uo4 -1 uo5 Eingang 2
Eingang 2 KA X gingang 1 KB
uo4 uo5
(2051) Komparator 1 (2052) Komparator 2
Bei Eingang 1 — Eingang 2 = Bei Eingang 1 - Eu‘gfnl%ggl
i U04+U05 i +
Eingang 1 Ausganglg En\l Eingang 1 Ausgang AUS
Ausgan Ausgan
Eingang 2 | Ei _Ei Eingangd
Bei Eingang 1 Elagzr_]l%g;l Bei Eingang 1 — Eingang 2 <
Ausgang AUS U04-U0s|
Ausgang AUS

Wenn beide Bedingungen erflllt sind, wird EIN priorisiert.

(2053) Komparator 3 (2054) Komparator 4 (2055) Komparator 5
|Bei Eingang 1 — Eingang 2| = .
. . A EIN Ei 1
Eingang 1 U04+/U05| Eingang 1 usgang =R wenn mgfrbgm
Ausgang EIN —‘ —| 3
Ausgan Ausgan
_q_q_2|_ Hos
Eingan: Ei _Ei
[Bei Eingang 1 Elrbg(?:gUZOISS Ausgang AUS wenn Eingang 1
-|Uo5| < U04 —|U05|
Ausgang AUS

Wenn beide Bedingungen erfullt sind, wird EIN priorisiert.
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5.3 Beschreibung der Parameter

(2056) Komparator 6

(2071) Fensterkomparator 1

(2072) Fensterkomparator 2

Bei Eingang 1 < U04

Eingang 1 Ausgang EIN

Ausgan

uo4

Bei Eingang 1 > U04+|U05|
Ausgang AUS

. Bei U04 = Eingang 1 2 U05
Eingang 1 Ausgang EIN

Uo4 —)I

Ausgang
uo5

Eingang 2 Bei Eingang 1 > U04,
Eingang 1 < U05
Ausgang AUS

Bei U04 > Eingang 1 > U05

Eingang 1 Ausgang EIN
uo4
Ausgan
uos
Eingang 2 Bei Eingang 12 U04, U05
2 Eingang 1
Ausgang AUS

(2101) Oberwert-Selektor

(2102) Unterwert-Selektor

(2103) Durchschnitt der Eingange

Eingang 1 = Ausgang
Eingang 1 wenn Eingang 1 2 Eingang 2
b uo4
Ausgang
7008 N\
Eingang 2 uos
Eingang 2 = Ausgang
wenn Eingang 1 < Eingang 2

I

T

(2151) Ladefunktion S13

(2201) Clip-and-Map-Funktion

Eingang 1

S$13 —

uo4 —
i | [Ausgang
uos

Eingang 2

(3001) Quadratische Funktion

Eingang 1

100.00— —,

L

Ausgang

uos  U04

Eingang 2

(3002) Quadratwurzel-Funktion

Eingang 1 \ﬂ/Ausgan Eingang 1 \ﬂ/Ausgang
7 uos ™ 7 uos ™
K, =Eingangl® =K =Eingangl+K_ Eingang1+K, K
Eingang 2 Eingang 2 K5 s
L
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Eingédnge 1 und 2 (U02, U03 usw.) (Analog)

Die folgenden Signale sind als Analogeingangssignale verfiigbar.

Werte Auswahlbare Signale
8000 Universal-Analogausgangssignal (wie die Signale, die mit F31 und F35 ausgewahlt werden:
bis Ausgangsfrequenz 1, Ausgangsstrom, Abtriebsmoment, Eingangsleistung, Zwischenkreisspannung
! usw.)
8021 Beispiel: Fiir Ausgangsfrequenz 1 wird die Maximalfrequenz (100 %) als 100,00 eingegeben.

Beispiel: Fir den Ausgangsstrom, werden 200 % des Nennstroms des Umrichters als 100,00
eingegeben.

Hinweis: 10 (Universal-Analogausgang) ist nicht verfiigbar.

2001 bis 2200 Ausgang von Schritt 1 bis 200 ,S001* bis ,S0200“
9001 Analogeingangssignal Klemme 12 [12]
9002 Analogeingangssignal Klemme C1 [C1] (Funktion C1)
9003 Analogeingangssignal Klemme C1 [C1] (Funktion V2)
9004 Analogeingangssignal Klemme 32 [32] (auf Optionskarte, OPC-AIO)
9005 Analogeingangssignal Klemme C2 [C2] (auf Optionskarte, OPC-AIO)

B Funktion 1, Funktion 2 (U04, U05 usw.) (Analog)

Zur Einstellung des oberen und unteren Grenzwertes des Operationsfunktionsblocks.

Werte Funktion Beschreibung

Referenzwert
Hysteresebreite
Oberer Grenzwert

Unterer Grenzwert
-9990,00 bis 0,00 bis Sollwerte fiir den Betrieb des Funktionsblocks (ausgewahlt mit dem
Oberer Schwellenwert

+9990,00 entsprechenden Parameter, z. B. U01).
Unterer Schwellenwert

Sollwert
Maximale Skalierung

Minimale Skalierung

B Die Koeffizienten der Umrechnungsfunktionen (U92 bis U97) (Analog)

Zur Einstellung der Umrechnungsfaktor-Funktion (3001, 3002) des Operationsfunktionsblocks.

Parameter Bezeichnung Wertebereich Werkseinstellung
U9z Mantisse von Ka Mantisse: -9,999 bis 9,999 0,000
u93 Exponententeil von Ku Exponententeil -5 bis 5 0
u94 Mantisse von Kg 0,000
u9s Exponententeil von Kg 0
u9e6 Mantisse von K¢ 0,000
ua7 Exponententeil von K¢ 0

U92 bis U97 kdnnen basierend auf den Messwerten automatisch berechnet werden. Einzelheiten hierzu finden Sie in den
Beschreibungen von U101 bis U107 (Seite 273).
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5.3 Beschreibung der Parameter

[Eingang: digital, analog] Block-Parametereinstellung

B Blockauswahl, Funktion 1, Funktion 2 (U01, U04, U05 usw.) (digital, analog)

Die folgenden Elemente sind als Funktionsblock verfigbar.

Zu beachten ist, dass es keine oberen und unteren Grenzwerte gibt, wenn diese denselben Wert haben.

Angabe einer Parametergruppe und den zweiten (z. B. U05)
zur Angabe der letzten beiden Ziffern der Parameter-
nummer. Die Parametereinstellungen finden Sie unter

.l Konfiguration der Parameter” auf Seite 270.

Weder Eingang 1 noch Eingang 2 werden verwendet.
Folgende Datenformate kénnen korrekt gelesen werden
(die Werte sind auf -9990 bis 9990 begrenzt, und flr [29]
ist 20000 als 100 % angegeben):

(1. [2], [3], [4]. [5], [6], [7]. 8], [9]. [10], [12], [22], [24], [29)],
[35], [37], [45], [61], [67], [68], [74], [92] und [93]
Andere Datenformate als die oben angegebenen kénnen

nicht korrekt gelesen werden. Verwenden Sie kein anderes
Format.

Blockauswahl ) . Funktion 1 Funktion 2
(UO1 usw.) Funktionsblock Beschreibung (U04 usw.) (U05 usw.)

4001 Halten Funktion zum Halten von Analogeingang 1, basierend auf Oberer Unterer
Digitaleingang 1. Grenzwert Grenzwert

4002 Umkehr- Funktion zur Umkehrung von Analogeingang 1, basierend Subtrahierter | Additionswert
addierer mit auf Digitaleingang 1. Wert (letzterer)
Aktivieren (vorheriger)

4003 Selektor 1 Funktion zur Auswahl von Analogeingang 1 und Sollwert, Sollwert Nicht

basierend auf Digitaleingang 1. erforderlich

4004 Selektor 2 Funktion zur Auswahl von Sollwert 1/2, basierend auf Sollwert 1 Soll-

Digitaleingang 1. wert 2

4005 LPF Der Wert von Analogeingang 1 wird durch den LPF Zeitkonstante |Als O festgelegt
(Tiefpassfilter) (Zeitkonstante U04) gefiltert, wenn Digitaleingang 1 ,1%ist. | . Kein Filter
mit Aktivieren | ISt Digitaleingang 1,0 wird Analogeingang 1 direkt 0.01bis5.00 s

ausgegeben. ' '
(LPF speichert den vorherigen Ausgangswert. Wenn

Digitaleingang 1 von 0 auf 1 wechselt, wird daher der Wert

mit hinzugefligtem vorherigem Ausgangswert als

Anfangswert des LPF ausgegeben.)

(Kein unterer/oberer Begrenzer)

4006 Geschwindig- | Der Wert eines Analogeingangs wird mit der in den Anderungsge- |Anderungsge-
keitsbegrenzer | Funktionen 1 und 2 angegebenen schwindigkeit |schwindigkeit
mit Aktivieren | Anderungsgeschwindigkeit begrenzt, wenn Digitaleingang 1 | nach oben nach unten

,1" ist. Ist Digitaleingang 1 ,0“, wird Analogeingang 1 direkt Anderungszeit | Anderungszeit
ausgegeben. Wenden Sie beim Einstellen des 100 % 100 %
Anfangswertes den Anfangswert fir Eingang 1 und 0 auf 0: Kei 0: Dieselb
Eingang 2 an. Das Ergebnis entspricht dann dem B- eine A- dlese ©
Anfangswert (= dem vorherigen Ausgangswert) mit dem auf egrenzung n e.run.gsgc.a-
Eingang 2 angewendeten Wert ,1°. 0,01 bis 600 s S('.JhV.VII’Idnge.It

wie in Funktion
Wahrend der Initialisierung, oder wenn die CLC-Klemme 1
eingeschaltet ist, wird der vorherige Ausgangswert genullt. .

0,01 bis 600 s

5000 Selektor 3 Funktion zur Auswahl von Analogeingang 2, basierend auf Schritt Nr. Nicht

,S001“ bis ,S0200". erforderlich

5100 Selektor 4 Funktion zur Auswahl von Analogeingang 1 und ,SO91* bis Schritt Nr. Nicht

,50200%, basierend auf Digitaleingang 1. erforderlich

6001 Lese- Funktion zum Lesen des Inhalts eines beliebigen Para- 0 bis 255 0 bis 99

Parameter meters. Verwenden Sie den q. Parameter (z. B. U04) zur
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5.3 Beschreibung der Parameter

Blockauswahl
(UO1 usw.)

Funktionsblock

Beschreibung

Funktion 1
(U04 usw.)

Funktion 2
(U05 usw.)

6002

Schreib-
Parameter

Mit dieser Funktion wird der Wert von Eingang 1 in einen
Parameter (U171 bis U175) im fllichtigen Speicher (RAM)
geschrieben, wenn Eingang 2 ,1: Wahr* wird. Wird Eingang
2 ,0: Falsch®, schreibt die Funktion nicht mehr in den
Parameter (U171 bis U175) und behalt den vorherigen
Wert bei. Der Wert von Eingang 1 wird im nicht-flichtigen
Speicher (EEPROM) gespeichert, wenn der Umrichter eine
Unterspannung erkennt.

Da bei mehreren, gleichzeitig stattfindenden Schritten keine
Zugriffsentscheidung mdglich ist, darf in der benutzer-
definierten Logik nur ein Schritt auf denselben Parameter
zugreifen. Versuchen mehrere Schritte gleichzeitig auf den
Zielparameter zuzugreifen, wird der Alarm angezeigt.

39

71 bis 75

6003

Temporare
Anderung des
Parameters

Mit dieser Funktion wird der Wert des angegebenen
Parameters im flichtigen Speicher (RAM) reflektiert, wenn
Eingang 2 ,0: Falsch* wird. Wenn Eingang 2 aber nicht

,0: Falsch* wird, reflektiert diese Funktion den Wert von
Eingang 1 anstelle des Parameters.

Die anwendbaren Parameter finden Sie unter
.M Spezifische Parameter” auf Seite 269.

Der Wert im flichtigen Speicher (RAM) wird gel6scht,
wenn der Umrichter ausgeschaltet wird.

Beim Wiederanlauf des Umrichters wird der Wert aus dem
nicht-flichtigen Speicher gelesen und wiederhergestellt.

Stellen Sie die Parametergruppe (den Parametertyp) auf
den ersten Parameter (U04 usw.) ein.

Stellen Sie die beiden unteren Stellen der Parameter-
nummer auf die zweite Funktion (U05 usw.) ein.

Steht der angegebene Parameter (U04, U05 usw.) nicht zur
Verfugung, wird der Wert ,Null“ ausgegeben.

Da die Zugriffsentscheidung unter mehreren, gleichzeitig
stattfindenden Schritten nicht méglich ist, darf in der
benutzerdefinierten Logik nur ein Schritt auf denselben
Parameter zugreifen.

Wird der Parameter wahrend des Betriebs der benutzer-
definierten Logik mit 6003 vorlibergehend geandert und
der PC-Loader wird gelesen oder es wird zum Bedienteil
kopiert, werden moglicherweise die vortiibergehend
geanderten Werte und nicht die Werte im nicht-flichtigen
Speicher kopiert.

Stoppen Sie vorab die benutzerdefinierte Logik.

0 bis 255

0 bis 99

6101

Verstarkungs-
frequenz
PID-Tanzer-
rollenausgang

Mit dieser Schaltung kann entweder zur Berechnung einer
Frequenzkorrektur geschaltet werden, bei der 100 % des
PID-Ausgangs die Maximalfrequenz sind, oder zur Berech-
nung einer Frequenzkorrektur, die proportional zum Linien-
geschwindigkeitsbefehl ist. Verwenden Sie Eingang 1, um
diese Schaltung umzuschalten. Verwenden Sie Eingang 2
und das Verstarkungsverhaltnis (1. Parameter), um die
Frequenzkorrektur einzustellen.

Ausgang: Frequenzkorrektur = (PID-Ausgang) x
(Liniengeschwindigkeitsbefehl) +e+ (Eingang 2 AUS, U04 #
0 %)

Frequenzkorrekturbetrag = (PID-Ausgang x Verstarkungs-
verhaltnis (U04)) x (Maximale Ausgangsfrequenz) s«*
(Eingang 2 EIN, U04 # 0 %). Beachten Sie dass das
Folgende unabhangig von Eingang 2 zutrifft, wenn das
Verstarkungsverhaltnis aus 0 % eingestellt ist:

Ausgang: Frequenzkorrekturbetrag = (PID-Ausgang) x
(Liniengeschwindigkeitsbefehl)

Diese Schaltung wird in Verbindung mit dem PID-Regler
verwendet.

Verstarkungs-
verhaltnis

0 bis 200 %

Unterer
Frequenz-
grenzwert

0 bis 500 Hz
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5.3 Beschreibung der Parameter

(4001) Halten

(4002) Umkehraddierer mit Aktivieren

Eingang=1 \LUo4 /Ausgan Eingang 1 . Ausgang
7 Uos ™ -
uo4 -1 U05
Eingang 2
(4004) Selektor 2 (4005) Tiefpassfilter mit Aktivieren
Eingang 1 - Ausgan Eingang 1
gang uo4 = d gang _
uos — o
\C Ausgan%
LPE | :
rEingang 2 Eing. 2 £0 ]
uo4
(5000) Selektor 3 (5100) Selektor 4
Eingang 1 =0 I Eingang 1 =0 I
Ausgan Ausgang|
| uo4 o |
#0 | ‘8015 #0
Eingang 2 Eingang 2
uo4
“S0O15”
(6001) Lese-Parameter (6002) Schreib-Parameter
Eingang 1 Eingang 1
Ausgang| Aus-
uo4 U05 uo4 U05 ~ gang
121] READ iz WRITE
Eingang 2 Eingang 2 ‘

(6003) Temporare Anderung des Parameters

uo4 U05
Eingang 1 [Parameter]
o_ ! Ausg
|
O |
Eingang 2 # |

(4003) Selektor 1

Eingang 1 - Ausgang|
uo4 =1
rEingangZ
(4006) Geschwindigkeitsbegrenzer
Aktivieren
Eingang 1
=! T
O || Ausgang
Begren- |
zer FO |
Eing. 2 B
uo4

(6101) Verstarkungsfrequenz PID-Tanzerrollenausgang

Aus

- oD |
— 5 |
005 | ~+~g—b !
U4 o 0
Eingang 1 70
Eingang 2
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5.3 Beschreibung der Parameter

B Ausgangssignal (Digital, analog)

In der benutzerdefinierten Logik werden die Ausgange der Schritte 1 bis 10 an SO01 bis SO200 ausgegeben.

SO01 bis SO200 unterscheiden sich je nach Verbindungsziel hinsichtlich ihrer Konfiguration (wie unten aufgefiihrt). Sollen diese
Ausgange mit Funktionen verbunden werden, die nicht zur benutzerdefinierten Logik gehoren, fiihren Sie sie Uber die Ausgange
CLO1 bis CLO010 der benutzerdefinierten Logik.

Verblndung§2|el des jeweiligen Konfiguration Parameter
Schrittausgangs
Eingang der benutzerdefinierten Wabhlen Sie eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis Zum Beispiel
Logik S0200 in der Eingangseinstellung der benutzerdefinierten Logik. U02 und UO3
Eingang des Ablaufprozessors des Wabhlen Sie eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis
Umrichters S0200 fir die Verbindung mit den Ausgangssignalen 1 bis 10 der | U71 bis U80
(zum Belsplel Drehzahlstufen SS1 benutzerdefinierten LOgIk (CLO1 bis CLO10)
oder Betriebsbefehl FWD) Wihlen Sie eine Ablaufprozessor-Eingangsfunktion des
Umrichters, mit der eines der Ausgangssignale 1 bis 10 der U8 bis U90
benutzerdefinierten Logik (CLO1 bis CLO10) verbunden werden
soll. (Wie in EO1)
Analogeingang Wahlen Sie eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis
(zum Beispiel Hilfsfrequenz- S0200 fur die Verbindung mit den Ausgangssignalen 1 bis 10 der | U71 bis U80
einstellungen oder Prozessbefehle benutzerdefinierten LOgIk (CLO1 bis CLO10)
des PID-Reglers) Wahlen Sie eine Analogeingangsfunktion, mit der eines der
Ausgangssignale 1 bis 10 der benutzerdefinierten Logik U81 bis U90
(CLO1 bis CLO10) verbunden werden soll. (Wie in E61)
Universal-Digitalausgang Wahlen Sie eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis
([Y]-Klemmen) S0200 fiir die Verbindung mit den Ausgangssignalen 1 bis 10 der | U71 bis U80
benutzerdefinierten Logik (CLO1 bis CLO10).
Um eine Universal-Digitalausgangsfunktion (an [Y]-Klemmen)
anzugeben, mit der eines der Ausgangssignale der benutzer- £20. E21
definierten Logik 1 bis 10 (CLO1 bis CLO10) verbunden werden E27’ ’
soll, wahlen Sie eines der Signale CLO1 bis CLO10, indem Sie die
Universal-Digitalausgangsfunktion fiir eine Y-Klemme angeben.
Universal-Analogausgang Wahlen Sie eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis
([FM]-Klemmen) S0200 fur die Verbindung mit den Ausgangssignalen 1 bis 10 der | U71 bis U80
benutzerdefinierten Logik (CLO1 bis CLO10).
Um eine Universal-Analogausgangsfunktion (an [FM]-Klemmen)
anzugeben, mit der eines der Ausgangssignale der benutzer-
definierten Logik 1 bis 10 (CLO1 bis CLO10) verbunden werden F31, F35
soll, wahlen Sie eines der Signale CLO1 bis CLO10, indem Sie die
Universal-Digitalausgangsfunktion fiir eine [FM]-Klemme angeben.

(Hinweis

—

Universal-Digitalausgange (an [Y]-Klemmen) werden alle 5 ms aktualisiert. Um ein Signal der benutzerdefinierten
Logik sicher Uber [Y]-Klemmen auszugeben, bauen Sie Timer fir Einschaltverzégerungen oder Ausschalt-

verzdgerungen in die benutzerdefinierte Logik ein. Andernfalls werden kurze EIN- oder AUS-Signale an diesen
Klemmen moglicherweise nicht reflektiert.
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5.3 Beschreibung der Parameter

Para- Werks-
meter Bezeichnung Wertebereich ein-
stellung
u71 Benutzerdefinierte Logik, 0: Deaktivieren 0
Ausgangssignal 1 (Ausgang wahlen) Ausgang von Schritt 1, SO01
ur2 Benutzerdefinierte Logik, 2: Ausgang von Schritt 2, SO02 0
Ausgangssignal 2 (Ausgang wahlen) e
U73 |Benutzerdefinierte Logik, 199: Ausgang von Schritt 199, SO199 0
Ausgangssignal 3 (Ausgang wahlen) 200: Ausgang von Schritt 200, SO200
u74 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 4 (Ausgang wahlen)
u75 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 5 (Ausgang wahlen)
u76 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 6 (Ausgang wahlen)
u77 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 7 (Ausgang wahlen)
u78 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 8 (Ausgang wahlen)
u79 Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 9 (Ausgang wahlen)
uso Benutzerdefinierte Logik, 0
Ausgangssignal 10 (Ausgang wahlen)
us1 Benutzerdefinierte Logik, B Bei digitalem Schritt-Ausgang: 100
Ausgangssignal 1 (Funktion wahlen) Es kann derselbe Wert wie E98 angegeben werden.
us2 Benutzerdefinierte Logik, 0 (1000): Festfrequenzauswabhl (Stufe 0 bis 1) »S81°1 100
Ausgangssignal 2 (Funktion wahlen) 1 (1001): Festfrequenzauswahl (Stufe O bis 3) #SS82¢
Us3 Benutzerdefinierte Logik, 2 (1002): Festfrequenzauswabhl (Stufe 0 bis 7) 554 100
Ausgangssignal 3 (Funktion wahlen) 3 (1003): Festfrequenzauswabhl (Stufe 0 bis 15) ,SS8*
4 (1004): Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
us4 Benutzerdelfinierte Logik,. ) (2 Stufen) RT1 100
Ausgangssignal 4 (Funktion wahlen) 5 (1005): Beschleunigungs-/Verzégerungszeit wahlen
U85 Benutzerdefinierte Logik, (4 Stufen) L,RT2" 100
Ausgangssignal 5 (Funktion wahlen) 6 (1006): 3-Leiter-Betrieb aktivieren ,HLD*
U86 |Benutzerdefinierte Logik, 7 (1007): Austrudeln-Befehl BX 400
Ausgangssignal 6 (Funktion wahlen) 8 (1008): Alarm-Reset ,RST*
Us7 Benutzerdefinierte Logik 9 (1009): Stérung externe Komponente ,THR" 100
enutzerdetinierte Logik, - (9 = Aktiv-Aus/1009 = Aktiv-Ein)
Ausgangssignal 7 (Funktion wahlen)
und so weiter.
uss Benutzerdefinierte Logik, B Bei analogem Schritt-Ausgang: 100
Ausgangssignal 8 (Funktion wahlen) | gn01.  Hilfsfrequenzeinstellung 1
us9 Benutzerdefinierte Logik, 8002:  Hilfsfrequenzeinstellung 2 100
Ausgangssignal 9 (Funktion wahlen) 8003:  Prozessbefehl des PID-Reglers
U90 | Benutzerdefinierte Logik, 8005:  PID-Ruckfihrungswert 100
Ausgangssignal 10 (Funktion wahlen) 8006:  Einstellen des Verhéltnisses
8007:  Analoge Drehmomentbegrenzung Wert A
8008:  Analoge Drehmomentbegrenzung Wert B
8009:  Analoges Drehmomentverhaltnis
8010:  Analoger Drehmomentsollwert
8011:  Analoger Drehmomentstrom-Befehl
8017:  Analoge Drehzahlbegrenzung fur Vorwartsdrehung
8018:  Analoge Drehzahlbegrenzung fur Rickwartsdrehung
8020:  Analoguberwachung
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B Spezifische Parameter

Folgende Parameter kénnen gespeicherte Werte annehmen, wenn die benutzerdefinierte Logik ,Parameterumschaltung (6003)*

verwendet wird. Uberschriebene Werte werden beim Ausschalten geldscht.

Eaezae-r Bezeichnung nP:a;ae;- Bezeichnung
FO7 | Beschleunigungszeit 1 H66 | Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Spannung)
FO8 | Verzdgerungszeit 1 H91 Erkennung von Leitungsdefekten in der
PID-Ruckfiihrung
F15 | Frequenzbegrenzer (Oberwert) Jo3 PID-Regler, P (Verstarkung)
F16 | Frequenzbegrenzer (Unterwert) Jo4 PID-Regler, | (Integrationszeit)
F21 Gleichstrombremsung 1 (Bremspegel) Jo5 PID-Regler, D (Differenzzeit)
F22 | Gleichstrombremsung 1 (Bremsdauer) J06 PID-Regler (Ruckflihrungsfilter)
F23 | Startfrequenz 1 J10 PID-Regler (Anti reset windup)
F24 | Startfrequenz 1 (Haltezeit) J12 PID-Regler (Warnung bei oberem Grenzwert (AH))
F25 | Stoppfrequenz J13 PID-Regler (Warnung bei unterem Grenzwert (AL))
F39 | Stoppfrequenz (Haltezeit) J15 PID-Regler (Abschaltfrequenz bei niedrigem
Durchfluss)
F40 | Drehmomentbegrenzer 1 (Antrieb) J16 PID-Regler (Sleep-Timer)
F41 Drehmomentbegrenzer 1 (Bremsung) J17 PID-Regler (Wiederanlauffrequenz)
F44 | Strombegrenzer (Wert) J18 PID-Regler (Oberer Grenzwert von
PID-Prozessausgang)
E10 | Beschleunigungszeit 2 J19 PID-Regler (Unterer Grenzwert von
PID-Prozessausgang)
E11 | Verzdgerungszeit 2 J58 PID-Regler (Bandbreite des Schwellenwertes bei der
Abweichung der Tanzerrollenposition)
E12 | Beschleunigungszeit 3 J59 PID-Regler, P (Verstarkung) 2
E13 | Verzdgerungszeit 3 J60 PID-Regler, | (Integrationszeit) 2
E14 | Beschleunigungszeit 4 J61 PID-Regler, D (Differenzzeit) 2
E15 | Verzdgerungszeit 4 J62 Blockauswahl PID-Regler
CO05 | Festfrequenz 1 J68 Bremssteuersignal (Bremslésestrom)
C06 | Festfrequenz 2 J69 Bremssteuersignal (Bremsldsefrequenz/-drehzahl)
CO07 | Festfrequenz 3 J70 Bremssteuersignal (Bremslose-Timer)
CO08 | Festfrequenz 4 J71 Bremssteuersignal (Bremsanlegefrequenz/-drehzahl)
C09 | Festfrequenz 5 J72 Bremssteuersignal (Bremsanlege-Timer)
H28 | Droop-Regelung J95 Bremssteuersignal (Bremslése-Drehmoment)
H50 | Nichtlinear U/f 1 (Frequenz) J97 | Servo-Lock (Verstarkung)
H51 | Nichtlinear U/f 1 (Spannung) do1 Drehzahlregelung 1 (Drehzahlsollwert-Filter)
H52 | Nichtlinear U/f 2 (Frequenz) d02 | Drehzahlregelung 1 (Drehzahlerfassungsfilter)
H53 | Nichtlinear U/f 2 (Spannung) d03 | Drehzahlregelung 1 (P (Verstarkung))
H57 | 1. Beschleunigung nach S-Kurve (beim Starten) d04 | Drehzahlregelung 1 (I (Integrationszeit))
H58 | 2. Beschleunigungsbereich nach S-Kurve d05 | Drehzahlregelung 1 (FF (Verstarkung))
(bei Erreichen)
H59 | 1. Verzdgerungsbereich nach S-Kurve d07 | Drehzahlregelung 1 (Notchfilter-Resonanzfrequenz)
(beim Starten)
H60 | 2. Verzdgerungsbereich nach S-Kurve d08 | Drehzahlregelung 1 (Notchfilter-Dampfungsniveau)
(beim Erreichen)
H65 | Nichtlinear U/f 3 (Frequenz)
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B Parameter fiir die benutzerdefinierte Logik

Parameter- Bezeichnung Einstellbereich Mindesteinheit Anmerkungen
Nummer
U121 bis U140 | Benutzerparameter 1 bis 20 | -9990,00 bis 9990,00; 0,01 bis 10
drei Stellen sind einstellbar
U171 bis U175 | Speicherbereich 1 bis 5 -9990,00 bis 9990,00; 0,01 bis 10 Bei Ausschalten Wert

drei Stellen sind einstellbar

speichern.

B Konfiguration der Parameter

Stellen Sie eine Parametergruppe (Code in der nachfolgenden Tabelle) fiir Funktion 1 ein (z. B. U04), und stellen Sie die beiden

letzten Stellen der Parameternummer fiir Funktion 2 ein (z. B. U05), um den einzelnen Parameter anzugeben.

Gruppe Code Bezeichnung Gruppe Code Bezeichnung

F 0 004 | Grundfunktion U1 39 27y | Fir benutzerdefinierte Logik
E 1 014 | Klemmenfunktion 14 OEn | Verbindungsfunktion
C 2 02y | Regelfunktion K 28 1A4 | Bedienteil-Funktion
P 3 034 | Motor 1 M 8 084 | Monitorwerte
H 4 044 | Hochleistungsfunktion o 6 064 | Optionsfunktion

H1 31 1F4 | Hochleistungsfunktion 1 d 19 134 | Angewandte Funktion 2
A 5 054 | Drehzahlregelung 2 u 11 0By | Benutzerdefinierte Logik
b 18 124 | Drehzahlregelung 3 w 15 OFu | Monitor 2
r 10 O0Ay | Drehzahlregelung 4 X 16 104 | Alarm 1
J 13 0Dn | Angewandte Funktion 1 z 17 11u | Alarm 2

J1 48 304 | Angewandte Funktion 1

B Einstellung Aufgabenverarbeitungszyklus (U100)
Werte fir U100 Wert

0 Automatische Einstellung des Aufgabenzyklus von 2 ms bis 10 ms, je nach Anzahl der verwendeten
Schritte. Das ist die Werkseinstellung. Es wird empfohlen, diesen Wert zu verwenden.

2 2ms: Bis zu 10 Schritte. Bei mehr als 10 Schritten funktioniert die benutzerdefinierte Logik nicht.

5 5ms: Bis zu 50 Schritte. Bei mehr als 50 Schritten funktioniert die benutzerdefinierte Logik nicht.

10 10 ms: Bis zu 100 Schritte. Bei mehr als 100 Schritten funktioniert die benutzerdefinierte Logik nicht.

20 20 ms Bis zu 200 Schritten.

Bitte beachten: Bei mehr als den fir 2, 5 bzw. 10 definierten Schritten funktioniert die benutzerdefinierte Logik nicht.
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B VorsichtsmaBnahmen

Die benutzerdefinierte Logik wird innerhalb von 2 ms bis 20 ms (je nach U100) im folgenden Verfahren ausgefiihrt und
verarbeitet:

(1)  Zuerst werden die externen Eingangssignale fur alle Teile der benutzerdefinierten Logik von Schritt 1 bis 200 auf Selbst-
haltung gestellt, um die Synchronitat zu gewahrleisten.

(2) Die logischen Operationen werden nacheinander von Schritt 1 bis Schritt 200 durchgefuhrt.

(3)  Wenn ein Ausgang eines Schritts ein Eingang fiir den nachsten Schritt ist, kénnen Ausgange von Schritten mit hoher
Prioritat im selben Prozess verwendet werden.

(4) Die benutzerdefinierte Logik aktualisiert 10 Ausgangssignale gleichzeitig.

Zyklus mit 2 bis 20 ms

- >
Eingangssignal- Logische Operation Simultane Eingangssignal-
Selbsthaltung Schritt 1 —2 —3 - 200 Aktualisierung von Selbsthaltung
Ausangssignalen

Bitte beachten: Wenn Sie die Verarbeitungsreihenfolge der benutzerdefinierten Logik bei der Konfiguration eines Funktions-
blocks nicht beachten, wird mdglicherweise nicht das erwartete Ergebnis erzielt. Der Vorgang kann langsamer werden, oder es
kann ein Gefahrensignal auftreten, weil das Ausgangssignal eines Schritts erst im nachsten Zyklus verfugbar ist.

AVORSICHT

Wird ein Parameter mit Bezug zur benutzerdefinierten Logik (U-Parameter usw.) gedndert oder das Abbruchsignal der
benutzerdefinierten Logik ,CLC* eingeschaltet, fiihrt dies je nach Einstellung zu einer Anderung der Ablauffolge. Dies kann
zum plétzlichen Starten eines Vorgangs oder einer unerwarteten Aktion fiihren. Sorgen Sie dafiir, dass die Sicherheit
gewahrleistet ist, bevor Sie den Vorgang durchfiihren.

Unfallgefahr! Verletzungsgefahr!

B Benutzerdefinierte Logik, Timeranzeige (Schrittauswahl) (U91, X89 bis X93)

Die Anzeigeparameter kénnen verwendet werden, um den |/O-Status oder den Timer-Betriebsstatus in der benutzerdefinierten
Logik zu iberwachen.

Tabelle 5.3-34 Auswahl der Timeranzeige

Parameter Funktion Anmerkungen

ua1 0: Anzeige nicht aktiv (Anzeigewert ist 0) Der Wert wird beim Ausschalten genullt.

1 bis 200: Stellen Sie die zu Uberwachende
Schritthummer ein

Tabelle 5.3-35 Anzeigemethode

Anzeigemethode Parameter Werte

Kommunikation | X89 Benutzerdefinierte Logik Digital-1/0O-Werte fir den in U91 definierten Schritt
(Digitaleingang/-ausgang) (nur zur Anzeige)
X90 Benutzerdefinierte Logik Timer-/Zahlerwerte fur den in U91 definierten Schritt
(Timeranzeige) (nur zur Anzeige)
X91 Benutzerdefinierte Logik Werte fiir Analogeingang 1 fur den in U91 definierten Schritt
(Analogeingang 1) (nur zur Anzeige)
X92 Benutzerdefinierte Logik Werte fiir Analogeingang 2 fir den in U91 definierten Schritt
(Analogeingang 2) (nur zur Anzeige)
X93 Benutzerdefinierte Logik Werte fiir den Analogausgang fiir den in U91 definierten Schritt
(Analogausgang) (nur zur Anzeige)
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B Benutzerdefinierte Logik deaktivieren — CLC (Parameter E01 bis E05, Wert = 80)

Benutzerdefinierte Logikfunktionen kdnnen vorlibergehend deaktiviert werden, sodass der Umrichter ohne die Logikschaltung
und den Timer-Betrieb betrieben werden kann, zum Beispiel zu Wartungszwecken.

CLC Funktion
AUS Benutzerdefinierte Logik aktiviert (gemafR U00-Einstellung)
EIN Benutzerdefinierte Logik deaktiviert
v/’—':'i;l’invéis Wird das Abbruchsignal der benutzerdefinierten Logik CLC deaktiviert, so wird eine Sequenz durch die benutzer-

definierte Logik geldscht. Hierbei kann je nach den Einstellungen ein plétzlicher Betriebsstart erfolgen. Sorgen Sie
dafiir, dass die Sicherheit gewabhrleistet ist, und tberprifen Sie den Vorgang, bevor das Signal geschaltet wird.

—

B Alle Timer der benutzerdefinierten Logik zuriicksetzen — CLTC (Parameter E01 bis E05, Wert = 81)

Wird die Klemmenfunktion CLTC einer Universal-Eingangsklemme zugewiesen und dieser Eingang eingeschaltet, werden alle
Standard-Timer und Zahler der benutzerdefinierten Logik zurlickgesetzt. Dies dient dazu, das System zuriickzusetzen und neu
zu starten, wenn zum Beispiel der Zeitablauf externer Ablaufe aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls nicht mit der
internen benutzerdefinierten Logik Gbereinstimmt.

CLTC Funktion

AUS Normalbetrieb

EIN Alle Standard-Timer und -Zahler in der benutzerdefinierten Logik zuriicksetzen.

(Zum erneuten Aktivieren wieder ausschalten.)
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5.3.11 U1-Parameter (Betrieb mit benutzerdefinierter Logik)

U101 bis U106

Benutzerdefinierte Logik

(Betriebspunkt 1 (X1, Y1), Betriebspunkt 2 (X2, Y2), Betriebspunkt 3 (X3, Y3))

Mithilfe des Funktionsblocks 3001 wird die quadratische Funktion Ka'x* + Kg'x + K¢ wie im folgenden Diagramm dargestellt in
Relation zum Eingangssignal x berechnet, um den Ausgang zu erhalten. K,, Kg und K¢ sind hierbei Koeffizienten, die mit
Parametern eingestellt werden kénnen.

Y

Y3

Yz

A .
g P1(X1,Y1)

PalXa,Ya)

0 X Xz

X3 X

Koeffizienten Ka, Kz, K¢

Die Koeffizienten Ka, Ks, K¢ fiir die quadratische Funktion Ka'x* + Kg'x + K¢ kénnen innerhalb der folgenden Bereiche eingestellt

werden.

Wertebereich

Koeffizient KA

-9,999x105 bis 9,999x105

Koeffizient KB

-9,999x105 bis 9,999x105

Koeffizient KC

-9,999x105 bis 9,999x105

Diese Koeffizienten werden mit den Parametern U92 bis U97 eingestellt.

Parameter Bezeichnung Wertebereich
u92 Koeffizient KA, Mantissenanteil -9,999 bis 9,999
u93 Koeffizient KA, Exponentenanteil -5 bis 5

uU94 Koeffizient KB, Mantissenanteil -9,999 bis 9,999
u9s Koeffizient KB, Exponentenanteil -5 bis 5

U96 Koeffizient KC, Mantissenanteil -9,999 bis 9,999
u97 Koeffizient KC, Exponentenanteil -5 bis 5

Anstatt die Koeffizienten einzeln einzustellen, kénnen sie berechnet und automatisch in den Parametern U92 bis U97 eingestellt
werden. Dazu wird die Einstellung fir U107 von 0 auf 1 gesetzt, nachdem beliebige drei Betriebspunkt-Datensatze P1 (X1, Y1), P2
(X2,Y2) und P3 (X3, Y3) aus dem obigen Diagramm in den Parametern U101 bis U106 festgelegt wurden.

Parameter Bezeichnung Wertebereich

U101 Betriebspunktwert P1 (X1) -999,00 bis 0,00 bis 9990,00

U102 Betriebspunktwert P1 (Y1) 999,00 bis 0,00 bis 9990,00

U103 Betriebspunktwert P2 (X2) 999,00 bis 0,00 bis 9990,00

U104 Betriebspunktwert P2 (Y2) 999,00 bis 0,00 bis 9990,00

U105 Betriebspunktwert P3 (X3) 999,00 bis 0,00 bis 9990,00

U106 Betriebspunktwert P3 (Y3) 999,00 bis 0,00 bis 9990,00

u107 Automatische Berechnung 0: Keine Berechnung, 1: Berechnung

273



5.3 Beschreibung der Parameter

U107

Automatische Berechnung der Koeffizienten der quadratischen Funktion

Stellen Sie U107 auf ,1“ ein, um die ungefahren Koeffizienten der quadratischen Funktion (3001)

(Ka x Eingang 12 + Kg x Eingang 1 + Kg)

an eine Charakteristik anzupassen, die von drei mit den Parametern U101 bis U106 angegebenen Betriebspunkten dargestellt
wird. Die Koeffizienten (Ka, Kg, Kc) des Polynoms werden automatisch berechnet, und die Ergebnisse in den Parametern U92 bis
U97 gespeichert; U107 kehrt auf ,,0“ zurlck.

erhalten)

Werte fur U107 Funktion
0 Ungiiltig
1 Berechnung durchfiihren

2
(um die Koeffizienten (KA, KB, KC) des Polynoms KA XINPUtT" +Kg xInput1+Kg

B Einstellungsbeispiele fiir die benutzerdefinierte Logik

Einstellungsbeispiel 1: Einen Schalter zum Andern mehrerer Signale verwenden

Verwenden Sie einen Schalter, um Frequenzeinstellung 2/Frequenzeinstellung 1 und Drehmomentbegrenzung 2/Drehmoment-
begrenzung 1 gleichzeitig zu andern, ersetzen Sie einen externen Schaltkreis, der sonst dafiir bendtigt wirde, durch benutzer-
definierte Logik, sodass nur noch eine Universal-Eingangsklemme benétigt wird.

Umrichter

Hz2/Hz1

Benutzerdefinierte Logik

Schritt 1

Zur Konfiguration der benutzerdefinierten Logik stellen Sie die Parameter wie folgt ein. (Timer-Auswahl) und (Timer-Einstellung)
miissen nicht angepasst werden, wenn keine Anderung vorgenommen wird.

Parameter Sollwert Einstellungen Anmerkungen
EO1 Funktion der Klemme [X1] 11 Auswahl Frequenzeinstellung Kann parallel als
2/1 ,Hz2/Hz1“ Universal-Eingangs-
klemme verwendet
werden
uoo Benutzerdefinierte Logik 1 Aktivieren
(Modus-Auswahl)
uo1 Benutzerdefinierte (Blockauswahl) 10 Durchlassausgang + Modus-Auswahl
Logik: Schritt 1 Standard-Timer
uo2 (Eingang 1) 4001 Eingangssignal Klemme [X1] X1
u71 Benutzerdefinierte (Ausgang 1 Ausgang von Schritt 1, ,SO01“
Logik: wahlen)
us1 Ausgangssignal 1 (Funktion 14 Auswahl Drehmomentbegrenzer
wahlen) 2/1,TL2/TL1"
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Einstellungsbeispiel 2: Mehrere Ausgangssignale zu einem Signal zusammenfiihren

Bleibt der Universal-Startbefehl beim Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall eingeschaltet, ersetzen Sie einen
externen Schaltkreis, der sonst dafiir bendtigt wiirde, durch eine Sequenz der benutzerdefinierten Logik, um die Anzahl der
bendtigten Universal-Ausgangsklemmen und externer Relais zu verringern.

Umrichter

Benutzerdefinierte Logik

Schritt 1

Zur Konfiguration der benutzerdefinierten Logik stellen Sie die Parameter wie folgt ein. (Timer-Auswahl) und (Timer-Einstellung)
miissen nicht angepasst werden, wenn keine Anderung vorgenommen wird.

Parameter Sollwert Einstellungen Anmerkungen
E20 Funktion der Klemme [Y1] 111 Benutzerdefinierte Logik
Ausgangssignal 1 ,CLO1*
uoo Benutzerdefinierte Logik (Modus-Auswahl) 1 Aktivieren
uo1 Benutzerdefinierte (Blockauswahl) 30 Logisch OR + Standard-Timer Modus-Auswahl
Logik: Schritt 1 ] . .
uo2 (Eingang 1) 0 Wahrend des Betriebs RUN
uo3 (Eingang 2) 6 Automatischer Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Spannungsausfall
IPF
u71 Benutzerdefinierte (Ausgang 1 Ausgang von Schritt 1, SO01
Logik wahlen)
ug1 | Ausgangssignal 1 (Funktion 100 | Keine Funktion zugewiesen
wahlen) NONE
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Einstellungsbeispiel 3: Einzelschritt-Betrieb

Erforderlich ist Folgendes: Der Schalter SW-FWD oder SW-REV wird kurzgeschlossen, um den Betrieb zu starten, und der
Schalter SW-STOP wird kurzgeschlossen, um den Betrieb zu stoppen (entspricht den Tasten "»:/m+ /der Taste #** auf dem
Bedienteil). Ist dies erforderlich, ersetzen Sie einen externen Schaltkreis, der sonst dafiir benétigt wiirde, mit benutzerdefinierter

Logik.

SW-Fa)

SN-REY
HE'y

Frequenzumnchier

Bernutzerdefinene Logk

Schritt 2

Schrm v

Scheitt 4

Schem 3

O

Zur Konfiguration der benutzerdefinierten Logik stellen Sie die Parameter wie folgt ein. (Timer-Auswahl) und (Timer-Einstellung)
miissen nicht angepasst werden, wenn keine Anderung vorgenommen wird.

Ausgangssignal 2

Parameter Sollwert Einstellungen Anmerkungen
FO02 | Bedienart 1 Externes Signal
EO1 Funktion der Klemme [X1] 100 Keine Funktion zugewiesen NONE
E98 | Funktion der Klemme [FWD] 100 Keine Funktion zugewiesen NONE
E99 | Funktion der Klemme [REV] 100 Keine Funktion zugewiesen NONE
UO00 | Benutzerdefinierte Logik (Modus-Auswahl) 1 Aktivieren
uo1 Benutzerdefinierte Logik: | (Blockauswahl) 30 Logisch OR + Standard-Timer Modus-Auswahl
uo2 Schritt 1 (Eingang 1) 4011 Klemme REV, Eingangssignal SW-REV
uo3 (Eingang 2) 4001 Klemme X1, Eingangssignal SW-STOP
U06 | Benutzerdefinierte Logik: | (Blockauswahl) 60 Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritat + Standard-Timer Modus-Auswahl
uo7 Schritt 2 (Eingang 1) 4010 Klemme FWD, Eingangssignal SW-FWD
uo8 (Eingang 2) 2001 Ausgang von Schritt 1 SO01
U1 Benutzerdefinierte Logik: | (Blockauswahl) 30 Logisch OR + Standard-Timer Modus-Auswahl
u12 Schritt 3 (Eingang 1) 4010 Klemme FWD, Eingangssignal SW-FWD
U13 (Eingang 2) 4001 Klemme X1, Eingangssignal SW-STOP
U16 | Benutzerdefinierte Logik: | (Blockauswahl) 60 Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritat + Standard-Timer Modus-Auswahl
u17 Schritt 4 (Eingang 1) 4011 Klemme REV, Eingangssignal SW-REV
u18 (Eingang 2) 2003 Ausgang von Schritt 3 SO03
u71 Benutzerdefinierte Logik, | (Ausgang wahlen) 2 Ausgang von Schritt 2 SO02 FWD-Befehl
Ausgangssignal 1
U72 | Benutzerdefinierte Logik, 4 Ausgang von Schritt 4 SO04 REV-Befehl
Ausgangssignal 2
Us1 Benutzerdefinierte Logik, | (Funktion wahlen) 98 Vorwartslauf-/Stopp-Befehl ,FWD"
Ausgangssignal 1
us2 Benutzerdefinierte Logik, 99 Ruckwartslauf-/Stopp-Befehl ,REV*
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5.3.12 y-Parameter (Verbindungsfunktionen)

y01 bis y20 RS-485-Einstellung 1, RS-485-Einstellung 2

In der RS-485-Kommunikation kénnen zwei Systeme verbunden werden.

System Verbindungsmethode Parameter

Gerate, die verbunden werden
kénnen

Erstes Uber RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 1)
System (RJ-45-Anschluss zur Verbindung des Bedienteils)

Standard-Bedienteil

Loader-Software fiir den
y01 bis y10 Umrichter-Support

Hostanlagen (vorgelagerte
Geréate)

Zweite GA-Modell: RJ-45 (geteilt mit CAN-Kommunikation) 11 bis v20 Geréate)
y11 bisy
Systeme | GB-Modell und C-Modell (fiir China): Loader-Software fiir den
Uber Digitaleingangs-Klemmenblécke (DX+, DX-, SD) Umrichter-Support

Uber RS-485-Kommunikationsverbindung (Anschluss 2) Hostanlagen (vorgelagerte

Nachfolgend eine Ubersicht iiber die Gerate:

(1)

)

Standard-Bedienteil
Das Standard-Bedienteil kann angeschlossen werden, um den Umrichter zu bedienen und zu Uberwachen.
Das Standard-Bedienteil steht unabhangig von den y-Parameter-Einstellungen zur Verfligung.

Loader-Software fiir den Umrichter-Support (FRENIC Loader)
Ein Umrichter-Support (Uberwachung, Parameterbearbeitung, Testbetrieb) kann durch den Anschluss eines Computers,
auf dem FRENIC Loader installiert ist, durchgefiihrt werden.

L Zur Einstellung der y-Parameter lesen Sie die Beschreibungen der Parameter y01 bis y10.

Hostanlagen (vorgelagerte Gerate)

Hostanlagen (vorgelagerte Gerate) wie z. B. SPS und Regler kénnen zur Steuerung und Uberwachung des Umrichters
angeschlossen werden. Das Modbus-RTU-Protokoll* oder das Fuji-Universalprotokoll fir Umrichter kann zur
Kommunikation ausgewahlt werden.

*: Modbus RTU ist ein von Modicon, Inc. eingefiihrtes Protokoll.

L] Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation.

B Stationsadressen (y01, y11)

Stellen Sie die Stationsadressen fiir die RS-485-Kommunikation ein. Der Einstellbereich hangt vom Protokoll ab.

Protokoll Einstellbereich Broadcast
Modbus RTU 1 bis 247 0
Protokoll fiir Loader-Befehle 1 bis 255 —
Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter 1 bis 31 99

Wird ein Wert aulRerhalb des Bereichs angegeben, erfolgt keine Antwort vom anderen Gerat.

Die Einstellungen fir die Verwendung der Loader-Software fiir den Umrichter-Support sollten zu den Computereinstellungen
passen.
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B Kommunikationsfehlerbearbeitung (y02, y12)
Wahlen Sie, was nach Auftreten eines Fehlers in der RS-485-Kommunikation geschehen soll.

RS-485-Fehler sind logische Fehler wie Adressfehler, Paritatsfehler und Rahmenfehler, Ubertragungsfehler und Trennungsfehler
(letztere in yO8 und y18 angegeben). Diese Fehler treten nur auf, wenn der Umrichter daflr konfiguriert ist, den Betriebsbefehl
oder die Frequenzeinstellung Uber die RS-485-Kommunikation zu erhalten. Wird der Betriebsbefehl oder die Frequenz-
einstellung nicht tber die RS-485-Kommunikation ausgegeben oder der Umrichter gestoppt, stellt das System keinen Fehler fest.

Werte fiir y02, y12 Funktion

Anzeige des RS-485-Kommunikationsfehlers (&5 fur y02, 5~ fir y12) und sofortiger Stopp des
Betriebs (Alarm-Abschaltung).

Betrieb wahrend des im Fehlerverarbeitungs-Timer (y03, y13) angegebenen Zeitraums, dann
1 Anzeige des RS-485-Kommunikationsfehlers (-5 bei y02, £~ bei y12) und Stopp des Betriebs
(Alarm-Abschaltung).

Erneute Kommunikationsversuche wahrend des im Fehlerverarbeitungs-Timer (y03, y13)
angegebenen Zeitraums; wird die Kommunikation wiederhergestellt, so wird der Betrieb fortgesetzt.

2 — A
Anzeige des RS-485-Kommunikationsfehlers (-5 bei y02, £~ bei y12), wenn die Kommunikation
nicht wiederhergestellt wird, und sofortiger Stopp des Betriebs (Alarm-Abschaltung).

3 Fortsetzung des Betriebs, wenn ein Kommunikationsfehler auftritt.

[l Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation.

B Fehlerverarbeitungs-Timer (y03, y13)

Stellen Sie den Fehlerverarbeitungs-Timer wie oben fir die Kommunikationsfehlerverarbeitungs-Parameter (y02, y12)
beschrieben ein. Lesen Sie auch den Abschnitt Gber den Timer fiir Erkennung des Kommunikationszeitablaufs (y08, y18).

* Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (s)

B Baudrate (y04, y14)

Zur Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit. Werte fiir yo4 und y14 Eunktion
» Fur die Loader-Software fur den Umrichter-Support (Uber RS-485): 0 2400 b
Anpassung des Wertes an die Computereinstellung. ps
1 4800 bps
2 9600 bps
3 19200 bps
4 38400 bps
B Auswahl der Lange des Wertes (y05, y15)
Zur Einstellung der Zeichenlange. Werte fiir y0O5 und y15 Eunktion
» Fur die Loader-Software fiir den Umrichter-Support (iber RS-485): 0 8 Bit
Der Wert muss nicht eingestellt werden, da er automatisch auf 8
Bit eingestellt wird. (Dies gilt auch fir Modbus RTU.) 1 7 Bit
B Paritatsauswahl (y06, y16)
Zur Einste"ung der Paritat. Werte fiir y06 und y16 Funktion
* Fur die Loader-Software fir den Umrichter-Support Kein Paritatsbit
(Uber RS-485) Der Wert muss nicht eingestellt 0 (2 Bits des StOppbltS fiir Modbus RTU)
werden, da er automatisch auf gerade Paritat ein- —
gestellt wird. 1 Gerade Paritat

(1 Bits des Stoppbits fiir Modbus RTU)

Ungerade Paritat
(1 Bit des Stoppbits fiir Modbus RTU)

Kein Paritatsbit
(1 Bit des Stoppbits fiir Modbus RTU)

B Stoppbit-Auswahl (y07, y17)
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Zur Einstellung des Stoppbits. Werte fir yO7 und y17 Funktion
» Fur die Loader-Software fur den Umrichter-Support (Uber RS-485): 0 2 Bit
Der Wert muss nicht eingestellt werden, da er automatisch auf 1 Bit
eingestellt wird. 1 1 Bit

Fir Modbus RTU: Der Wert muss nicht eingestellt werden, da er
automatisch in Verbindung mit dem Paritatsbit (Funktion y06, y16)
bestimmt wird.

B Timer fiir Erkennung des Kommunikations-Timeouts (y08, y18)

Zur Einstellung einer Zeitspanne von dem Zeitpunkt, an dem Werte fiir yO8 und y18 Eunktion
das System beim Betrieb mit RS-485-Kommunikation einen
Kommunikationsfehler feststellt (zum Beispiel aufgrund einer

Eine Trennung wird nicht

0
Trennung von Geraten, die regelmafig innerhalb eines bestimmten festgestellt.
Zeitraums auf die Station zugreifen), bis zu dem Zeitpunkt, an dem Erkennunaszeit von 1 bis
das System die Kommunikationsfehler verarbeitet. 1 bis 60 9

60 (s)

Einzelheiten zur Verarbeitung von Kommunikationsfehlern finden
Sie bei y02 und y12.

B Antwortintervallzeit (y09, y19)

Zur Einstellung einer Zeitspanne ab dem Zeitpunkt, an dem das System eine Anfrage von einem Host (einem vorgelagerten
Gerét, z. B. Computer oder SPS) empfangt, bis zu dem Zeitpunkt, an dem es darauf antwortet. Bei Hostanlagen, die die Aufgabe
von abgeschlossener Ubertragung bis zur abgeschlossenen Empfangsvorbereitung langsam verarbeiten, kann der Zeitablauf
durch die Einstellung einer Antwortintervallzeit synchronisiert werden.

» Wertebereich: 0,00 bis 1,00 (s)

Host Anfrage

Umrichter Antwort

T1

T1 = Antwortintervallzeit + a
a: Verarbeitungszeit im Umrichter. Variiert je nach Zeitablauf und Befehl.

[l Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation.

—

f""";linwéis Bei der Einstellung eines Umrichters uber die Loader-Software mittels RS-485-Kommunikation sind Leistung und
N Zustand des Computers und des Wandlers (wie z. B. USB-RS-485-Wandler) zu berlicksichtigen.
(Manche Wandler iberwachen den Kommunikationsstatus und schalten Ubertragung und Empfang per Timer.)

B Auswahl des Protokolls (y10, y20)

Zur Auswahl eines Kommunikationsprotokolls. Werte fir y10 und y20 Funktion
0 Modbus RTU
1 FRENIC Loader
2 Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter
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y21 bis y36

Integriertes CANopen, Kommunikationseinstellung

Einzelheiten finden Sie in Kapitel 9 ,9.2 CANopen-Kommunikation®.

y95

Loschung der Werte bei Kommunikationsfehlern

- -

Tritt einer der Kommunikationsfehleralarme (55, £~F, £~, 55, £rE) in RS-485-, CANopen-Kommunikation oder der
Busoption auf, kdnnen die Werte der Kommunikationsbefehl-Parameter (S-Parameter) automatisch geléscht werden.

Da die Frequenz- und die Betriebsbefehle bei Léschung der Werte ebenfalls deaktiviert werden, startet der Umrichter nicht
unbeabsichtigt, wenn ein Alarm aufgehoben wird.

Werte fiir y95 Funktion

Tritt ein Kommunikationsfehleralarm auf, werden die Werte der Parameter Sxx nicht geléscht

0 . . A .
(vergleichbar mit dem herkémmlichen Modus).

1 Tritt ein Kommunikationsfehleralarm auf, werden die Werte der Parameter S01, S05 und S19
geléscht.

2 Tritt ein Kommunikationsfehleralarm auf, werden die in Parameter S06 fur den Betriebsbefehl
zugewiesenen Bits geldscht.

3 Die Léschvorgéange von der obigen Einstellungen 1 und 2 werden durchgefiihrt.

y97 Auswahl des Kommunikationsdatenspeichers

Der Umrichterspeicher (nicht-fliichtiger Speicher) erlaubt eine begrenzte Anzahl von Uberschreibvorgéngen (100.000 bis 1
Million Mal). Steigt die Anzahl unverhaltnismaRig, kénnen die Daten nicht gedndert oder gespeichert werden, was zu einem

Speicherfehler flhrt.

Sollen die Daten haufig per Kommunikation tiberschrieben werden, kénnen Sie im temporaren Speicher statt im nicht-flichtigen
Speicher gespeichert werden. So kénnen Uberschreibvorgénge im nicht-fliichtigen Speicher ,gespart* und damit Speicherfehler

vermieden werden.

Ist y97 auf ,2 eingestellt, werden die in den temporaren Speicher geschriebenen Daten im nicht-flichtigen Speicher gespeichert

(Alles gespeichert).

Zur Anderung der Werte von y97 miissen die Tasten "% + [~/ gleichzeitig gedriickt werden.
Werte fiir y97 Funktion
0 Im nicht-fliichtigen Speicher speichern (Anzahl der Uberschreibvorgénge begrenzt)

1

Im temporaren Speicher speichern (Anzahl der Uberschreibvorgénge unbegrenzt)

Alle Daten aus temporarem Speicher im nicht-flichtigen Speicher speichern (nach Speicherung aller
Daten kehrt der Wert fiir y97 auf ,1“ zurlck)

y98

Busfunktion (Modus-Auswahl) (Siehe H30)

Einzelheiten zur Einstellung der Busfunktion y98 (Modus-Auswabhl) finden Sie in der Beschreibung von H30.
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y99

Loader-Verbindungsfunktion (Modus-Auswahl)

Parameter zum Umschalten der Verbindungen zur Loader-Software fiir den Umrichter-Support (FRENIC Loader). Wenn y99 auf
die Loader-Software eingerichtet wird, kdnnen Frequenzeinstellung und Betriebsbefehl von der Loader-Software bezogen
werden. Sie mussen das Bedienteil nicht verwenden, da die Werte von der Loader-Software tiberschrieben werden.

Wenn der Umrichter so konfiguriert ist, dass der Betriebsbefehl von der Loader-Software erteilt wird, und der Computer geréat
wahrend des Betriebs auler Kontrolle, sodass ein Stoppbefehl von der Loader-Software ignoriert wird, entfernen Sie das
Kommunikationskabel, das an den Computer mit der Loader-Software angeschlossen ist. SchlielRen Sie dann das Bedienteil an,
um den Wert fur y99 auf ,0“ einzustellen. Wird der Wert fir y99 auf ,0“ eingestellt, so wird der Betrieb von den Befehlen der
Loader-Software isoliert und auf die Befehle der umrichtereigenen Einstellungen (z. B. Parameter H30) umgeschaltet.

Der Wert fiir y99 wird nicht im Umrichter gespeichert; die Einstellung geht beim Ausschalten verloren und kehrt auf ,,0“ zurtick.

Funktion
Werte fiir y99
Frequenzeinstellung Betriebsbefehlsquelle
0 Von den Parametern H30 und y98 Von den Parametern H30 und y98
1 Befehl von FRENIC Loader Von den Parametern H30 und y98
2 Von den Parametern H30 und y98 Befehl von FRENIC Loader
3 Befehl von FRENIC Loader Befehl von FRENIC Loader

281



