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Kapitel 9
PARAMETER

Dieses Kapitel enthalt Ubersichtslisten der Parameter, die fir die FRENIC-Mini-Umrichter verfugbar sind,
sowie Einzelheiten zu jedem Parameter.
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9.1 Parametertabellen

9.1 Parametertabellen

Mithilfe der Parameter konnen Sie die FRENIC-Mini-Frequenzumrichter optimal an die
Anforderungen lhres Systems anpassen.

Jeder Parameter besteht aus einer dreistelligen alphanumerischen Zeichenkette. Das erste Zeichen ist
ein Buchstabe zur Kennzeichnung der Parametergruppe. Die beiden folgenden Zeichen sind Ziffern,
die die einzelnen Parameter innerhalb der Gruppe kennzeichnen. Die Parameter sind in acht Gruppen
unterteilt: Grundfunktionen (F-Parameter), Erweiterte Funktionen an den Klemmen (E-Parameter),
Steuerfunktionen (C-Parameter), Parameter fir Motor 1 (P-Parameter), Hochleistungsfunktionen
(H-Parameter), Parameter fir Motor 2 (A-Parameter), Anwendungsfunktionen (J-Parameter) und
Verbindungsfunktionen (y-Parameter). Durch Einstellung der Parameterwerte werden den Parametern
bestimmte Eigenschaften zugewiesen.

Die folgenden Beschreibungen ergénzen die Beschreibungen in den Parametertabellen auf Seite 9-3
und den folgenden Seiten.

B Anderung, Ubernahme und Speicherung von Parameterwerten bei Umrichter in Betrieb

Nachfolgend sind die Parameter aufgefihrt auf der Grundlage der Unterscheidung, ob sie bei
laufendem Umrichterbetrieb gedndert werden kénnen oder nicht:

Notation Im Betrieb dnderbar Ubernahme und Speicherung von Parameterwerten

J* Maoglich Werden die Werte der mit einem J* markierten Parameter mit
@ und & gedndert, wird die Anderung sofort wirksam, die
Werte werden jedoch nicht im Speicher des Umrichters
abgelegt. Zum Speichern der Anderung driicken Sie die Taste
. Wenn Sie die Taste & betétigen, ohne die Taste &= zu
driicken, um den aktuellen Zustand zu verlassen, werden die
gednderten Werte verworfen und die vorherigen Werte
werden fiir den Umrichterbetrieb wirksam.

6 ‘dey

J Maoglich Selbst wenn die Werte der mit J markierten Parameter mit @
und ¥ geidndert werden, wird die Anderung nicht
automatisch wirksam. Durch Betdtigung der Taste G wird
die Anderung wirksam, und die Werte werden im Speicher
des Umrichters abgelegt.

d313NVHVd

N Nicht moglich —

B Kopieren von Parametern

Wenn Sie eine optionale Fernbedienung anschlieBen, kdnnen Sie die Parameterwerte, die im Speicher
des Umrichters abgelegt sind, in den Speicher des Bedienteils kopieren (siche Menii 7 ,,Kopieren im
Programmiermodus). Mit dieser Funktion kdnnen Sie ganz einfach alle Parameterwerte, die in einem
Quellumrichter gespeichert sind, auf andere Zielumrichter Gbertragen.

Falls sich die Spezifikationen des Quell- und Zielumrichters unterscheiden, werden bestimmte
Parameterwerte eventuell nicht kopiert, um den sicheren Betrieb lhres Systems zu gewéhrleisten. Ob
die Werte kopiert werden oder nicht, ist in den Parametertabellen auf den folgenden Seiten mit diesen
Symbolen in der Spalte ,,Kopieren* angegeben:

J: Werte werden vorbehaltlos kopiert.

J1: Werte werden nicht kopiert, wenn sich die Nennleistung von der des Quellumrichters
unterscheidet.

J2: Werte werden nicht kopiert, wenn sich die Nenn-Eingangsspannung von der des
Quell-Umrichters unterscheidet.

N: Werte werden nicht kopiert. (Parameter, die mit einem N markiert sind, erfordern auch keine
Bestatigung.)

Stellen Sie nicht kopierte Werte bei Bedarf manuell und einzeln ein.

Weitere Informationen zur Kopierfunktion finden Sie in der Bedienungsanleitung fir die
Fernbedienung (INR-SI47-0790).
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B Verwendung von negativer Logik flr programmierbare 1/0-Klemmen

Das System der negativen Logik kann bei den Digitaleingangsklemmen und
Transistorausgangsklemmen verwendet werden, indem die Parameterwerte eingestellt werden, mit
denen die Eigenschaften dieser Klemmen angegeben werden. Der Begriff der negativen Logik bezieht
sich auf den invertierten Ein/Aus-Zustand (logischer Wert ,,1¢ (wahr) bzw. ,,0 (falsch)) von
Eingangs- und Ausgangssignalen. Ein Aktiv-Ein-Signal (der Parameter wird wirksam, wenn die
Klemme kurzgeschlossen ist) in der normalen Logik ist funktionell &quivalent zum Aktiv-Aus-Signal
(der Parameter wird wirksam, wenn die Klemme offen ist) in der negativen Logik. Die meisten
Aktiv-Ein-Signale konnen durch Einstellung der Parameterwerte in Aktiv-Aus-Signale umgeschaltet
werden und umgekehrt.

Zur Einstellung der negativen Logik fiir eine 1/0-Klemme geben Sie Werte in 1000er Schritten (durch
Addieren von 1000 zu den Werten fur die normale Logik) im entsprechenden Parameter ein.

Beispiel: Der Befehl ,,Austrudeln® BX, der mithilfe eines der Parameter EO1 bis EO3 einer der
Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X3] zugewiesen wurde.

Parameterwerte BX
7 Die Einschaltung von BX bewirkt das Austrudeln des Motors. (Aktiv-Ein)
1007 Die Ausschaltung von BX bewirkt das Austrudeln des Motors. (Aktiv-Aus)

B Begrenzung der in der LED-Anzeige dargestellten Werte

In der 4-stelligen LED-Anzeige kénnen nur vier Stellen dargestellt werden. Wenn Sie mehr als
4 Stellen eingeben, die fiir einen Parameter gliltig sind, werden die Stellen nach der 4. Stelle der
eingestellten Werte nicht angezeigt, sie werden jedoch korrekt verarbeitet.
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9.1 Parametertabellen

In den folgenden Tabellen sind die Parameter der FRENIC-Mini-Umrichter aufgefiihrt.

F-Parameter: Grundfunktionen

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | &nderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
FOO | Parameterschutz 0: Deaktivierung sowohl des Parameterschutzes als - - J J 0 9-20
auch des Schutzes der digitalen Referenz
1: Aktivierung des Parameterschutzes und Deaktivierung
des Schutzes der digitalen Referenz
2: Deaktivierung des Parameterschutzes und Aktivierung
des Schutzes der digitalen Referenz
3: Aktivierung sowohl des Parameterschutzes als auch
des Schutzes der digitalen Referenz
FO1 | Frequenzeinstellung 1 0: UP/DOWN-Tasten am Bedienteil - - N J 4
1: Spannungseingang an Klemme [12] (0 bis +10 V DC)
2: Stromeingang an Klemme [C1] (4 bis 20 mA DC)
3: Summe der Spannungs- und Stromeingange an
Klemmen [12] und [C1]
4: Eingebautes Potenztiometer
7: Steuerung mittels Klemmenbefehl UP/DOWN
FO02 | Bedienart 0: ,RUN“/,STOP“-Tasten am Bedienteil (Drehrichtung - - N J 2 9-21
des Motors Uber die Klemmenbefehle FWD/REV
angegeben)
1: Klemmenbefehl FWD oder REV
2: ,RUN“/,STOP“-Tasten am Bedienteil (Vorwarts)
3: ,RUN‘/,STOP“-Tasten am Bedienteil (Ruckwarts)
FO3 | Maximalfrequenz 1 25,0 bis 400,0 0,1 Hz N J ACU600| 9-22
E:50,0
F04 | Eckfrequenz 1 25,0 bis 400,0 0,1 Hz N J AU:60,0
CE:50,0
FO5 | Nennspannung bei 0: Ausgangsspannung proportional zur 1 \% N J2 ACEQ QX)
Eckfrequenz 1 Eingangsspannung U:230/460 ©
80 bis 240:  Ausgangsspannung AVR-gesteuert, ©
(200-V-Umrichter) *4
160 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, O
(400-V-Umrichter) )5
FO06 | Maximale Ausgangsspannung 1 | 80 bis 240:  Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 1 \% N J2 A:220/380 >
(200-V-Umrichter) *4 C:200/380 %
160 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, E:230/400 I'_I|'I
(400-V-Umrichter) U:230/460 o
FO7 | Beschleunigungszeit 1 0,00 bis 3600 0,01 s J J 6,00 9-24
Hinweis: Die Eingabe des Werts ,0,00“ [6scht die
Beschleunigungszeit und erfordert einen externen
Softstart.
FO8 | Verzégerungszeit 1 0,00 bis 3600 0,01 s J J 6,00
Hinweis: Die Eingabe des Werts ,0,00“ [6scht die
Beschleunigungszeit und erfordert einen externen
Softstart.
FO9 | Drehmomentanhebung 1 0,0 bis 20,0 0,1 % J J Siehe
(Prozentsatz in Bezug auf F05: ,Nennspannung bei Tabelle
Eckfrequenz 1%) A.
Hinweis: Diese Einstellung wird wirksam, wenn F37 =0,
1, 3 oder 4.
F10 | Elektrothermischer 1: Fir Universalmotor und standardméaRigen - - J J 1 9-27
Uberlastschutz fir Motor 1 Permanentmagnet-Synchronmotor von Fuji mit
(Motorcharakteristik) KuhllGfter auf der Motorwelle
2: Fur umrichtergeregelten Motor mit separat
angetriebenem KuhllUfter
F11 (Uberlast-Pegel) | 0,00: deaktiviert, 0,01 bis 100,0 0,01 A J J1 Siehe
1 bis 135 % des Nennstroms (zul&ssiger J2 Tabelle
Dauerantriebsstrom) des Motors A
F12 (Thermische Zeitkonstante) | 0,5 bis 75,0 0,1 min J J 5,0

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*4  Die Einstellung fiir die 200-V-Umrichter gilt auch fiir die einphasigen 100-V-Umrichter.
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F-Parameter (Forts.)

Standard
r:?artae-r Bezeichnung Wertebereich S\;z:‘tlg- ﬁ:t l;s::g::) Kopieren ellr;s:gl— g:th::
(Hinweis)
F14 | Wiederanlauf nach kurzzeitigem | 0: Wiederanlauf deaktivieren (sofortige Abschaltung) - - J J AC:1 9-30
Spannungsausfall 1: Wiederanlauf deaktivieren (Abschaltung nach EU:0
Wiederkehr der Netzspannung)
(Modus-Auswahl) | 2: Abschaltung nach Verzégerung bis Stopp *2
4: Wiederanlauf aktivieren (bei normalen Lasten
Wiederanlauf mit der Frequenz, bei der der
Netzspannungsausfall auftrat)
5: Wiederanlauf aktivieren (Wiederanlauf mit der
Startfrequenz)
F15 | Frequenzbegrenzer (Oberwert) | 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 70,0 9-34
F16 (Unterwert) | 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 0,0
F18 | Frequenzoffset -100,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 0,00 9-35
(Frequenzeinstellung 1)
F20 | Gleichstrombremse 1 0,0 bis 60,0 0,1 Hz J J 0,0 9-37
(Bremsstartfrequenz)
F21 (Bremspegel) | 0 bis 100 *3 1 % J J 0
F22 (Bremsdauer) | 0,00 (deaktiviert), 0,01 bis 30,00 0,01 s J J 0,00
F23 | Startfrequenz 1 0,1 bis 60,0 0,1 Hz J J 1,0 9-39
F24 (Haltezeit) | 0,00 bis 10,00 0,01 s J J 0,00
F25 | Stoppfrequenz 0,1 bis 60,0 0,1 Hz J J 0,2
F26 | Motorgeradusch 0,75 bis 16 1 kHz J J ACU:2 | 9-40
(Taktfrequenz) E:15
F27 (Ton) | 0: Stufe 0 (inaktiv) - - J J 0
1: Pegel 1
2: Pegel 2
3: Pegel 3
F30 | Analogausgang [FMA] 0 bis 300 1 % J* J 100 9-41
(Spannungseinstellung)
F31 (Funktion) | Wahlen Sie unter den folgenden Funktionen eine - - J J 0

Funktion aus, die Uberwacht werden soll.
0: Ausgangsfrequenz 1 (vor der Schlupfkompensation)

1:  Ausgangsfrequenz 2 (nach der
Schlupfkompensation)

2: Ausgangsstrom *3

3: Ausgangsspannung

6: Eingangsleistung

7: PID-Rickfuhrungswert (PV)
9:  Zwischenkreisspannung
14: Kalibrierung

15: PID-Befehl (SV)

16: PID-Ausgang (MV)

F37 | Lastauswahl/Automatische 0: Variable Drehmomentbelastung - - N J 1 9-42

Drehmomenterhéhung/Automa-
tische Energiesparfunktion 1

1: Konstante Drehmomentbelastung

2: Automatische Drehmomentanhebung

3: Automatische Energiesparfunktion
(variable Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)

4: Automatische Energiesparfunktion
(konstante Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)

5: Automatische Energiesparfunktion
(automatische Drehmomentanhebung bei
Beschleunigung/Verzégerung)

F39 | Stoppfrequenz 0,00 bis 10,00 0,01 s J J 0,00

(Haltezeit)

F42 | Steuermodus-Auswahl 1 0: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation - - N J 0

1:  Dynamische Drehmomentvektorregelung
2: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
11: U/f-Regelung fir PMSM-Antrieb *2

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung* bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*1  Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die in der LED-Anzeige darstellbar sind.
Beispiel: Bei einem Wertebereich von -200,00 bis 200,00 betragt die Schrittweite:
,,1¢von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200,0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00 bis 99,99.

*2  Verflgbar in ROM-Version 0500 oder hoher.
*3  Bei einphasigen 100-V-Umrichtern stellen Sie das Verhéltnis in Relation zum Stromsollwert ein. Den Stromsollwert entnehmen Sie Tabelle B auf Seite 9-19.
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9.1 Parametertabellen

F-Parameter (Forts.)

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
F43 | Strombegrenzer 0: Deaktivieren (kein Strombegrenzer aktiv) - - J J 2 9-43
(Modusauswahl) | 1:  Bei konstanter Drehzahl aktivieren (bei
Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren)
2: Bei Beschleunigung/Betrieb mit konstanter Drehzahl
aktivieren
F44 (Wert) | 20 bis 180: 3,7 kW (5 PS) oder weniger 1 % J J 160
20 bis 200: 5,5 kW (7,5 PS) oder mehr oder
(Bei der Parametereinstellung wird der 180
Nenn-Ausgangsstrom des Umrichters mit 100 % *5
bericksichtigt.) *3
F50 | Elektrothermischer 1 bis 900, AUS (Deaktivieren) 1 kWs J J1 AUS 9-44
Uberlastschutz fiir den J2
Bremswiderstand
(Ableitvermdgen)
F51 (zulassige | 0,001 bis 50,00 0,001 | kW J J1 0,001
Durchschnitts-Verlustleistung) J2

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*3  Bei einphasigen 100-V-Umrichtern stellen Sie das Verhaltnis in Relation zum Stromsollwert ein. Den Stromsollwert entnehmen Sie Tabelle B auf Seite 9-19.
*5 160 fur Umrichter mit 3,7 kW (5 PS) oder weniger; 180 fur Umrichter mit 5,5 kW (7,5 PS) oder mehr.

9-5
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E-Parameter: Erweiterte Funktionen an den Klemmen

Standard
r:?artae-r Bezeichnung Wertebereich S\;Z:‘tlg- ﬁ:t l;s::g::) Kopieren ellr;sr::I- g:th::
(Hinweis)
EO1 | Funktion der Klemme [X1] Durch die Auswahl von Parameterwerten wird die - - N J 0 9-47
entsprechende Funktion wie nachfolgend aufgefihrt den
Klemmen [X1] bis [X3] zugewiesen.
EO02 | Funktion der Klemme [X2] 0 (1000): Festfrequenzauswahl (SS1) - - N J 7
EO03 | Funktion der Klemme [X3] 1 (1001): Festfrequenzauswahl (SS2) - - N J 8
2 (1002): Festfrequenzauswahl (Ss4)
3 (1003): Festfrequenzauswahl (SS8)
4 (1004): Auswahl Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit (RT1)
6 (1006): 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
7 (1007): Austrudeln (BX)
8 (1008): Alarm-Reset (RST)
9 (1009): Stoérung externe Komponente (THR)
10 (1010):  Bereit fir Jog-Betrieb (JOG)
11 (1011):  Auswahl Frequenzeinstellung 2/1
(Hz2/Hz1)
12 (1012):  Auswahl Motor 2/Motor 1 (M2/M1)
13: Gleichstrombremse aktivieren ~ (DCBRK)
7 (1017):  UP (Ausgangsfrequenz erhthen) (UP)
18 (1018):  DOWN (Ausgangsfrequenz verringern)
(DOWN)
19 (1019):  Anderung von Werten mittels Bedienteil
aktivieren (WE-KP)
20 (1020):  PID-Regelung abbrechen (Hz/PID)
21(1021):  Umschaltung zwischen Normal- und
Inversbetrieb (IVS)
24 (1024):  Kommunikationsverbindung lber
RS-485 aktivieren (LE)
33(1033):  PID-Integral- und Differenzialanteile
zurlicksetzen (PID-RST)
34 (1034):  Halten des PID-Integralanteils
(PID-HLD)
Die Einstellung des 1000er-Wertes in Klammern () weist
der Klemme einen Eingangswert in negativer Logik
(Aktiv-Aus) zu.
Beachten Sie, dass bei THR die Werte , 1009 fir normale
Logik (Aktiv-Ein) und ,9“ fir negative Logik (Aktiv-Aus)
gelten.
Signale, die keinen Wert in Klammern () haben, kénnen
nicht fir negative Logik verwendet werden.
E10 | Beschleunigungszeit 2 0,00 bis 3600 0,01 s J J 6,00 9-57
Hinweis: Die Eingabe von 0,00 I6scht die Beschleu-
nigungszeit und erfordert einen externen Softstart und
-stopp.
E11 | Verzégerungszeit 2 0,00 bis 3600 0,01 s J J 6,00
Hinweis: Die Eingabe von 0,00 I6scht die Verzégerungs—
zeit und erfordert einen externen Softstart und -stopp.
E20 | Funktion der Klemme [Y1] Durch die Auswahl von Parameterwerten wird die - - N J 0 9-58
E27 | Funktion fiir Anschluss entsprechende Funktion wie nachfolgend aufgefihrt den _ _ N J 99

[30A/B/C]

Klemmen [Y1] und [30A/B/C] zugewiesen.

0 (1000): Umrichter in Betrieb (RUN)
1(1001): Signal ,Frequenz erreicht* (FAR)
2 (1002): Frequenz erkannt (FDT)
3 (1003): Unterspannung erkannt
(Umrichter gestoppt) (LU)
5 (1005): Umrichterausgangsbegrenzung (loL)
6 (1006): Automatischer Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Spannungsausfall (IPF)
7 (1007): Motor-Uberlast-Friihwarnung (OL)
26 (1026):  Auto-Reset (TRY)
30(1030):  Lebensdaueralarm (LIFE)
35(1035):  Umrichter in Betrieb 2 (RUN2)
36 (1036):  Uberlastvermeidung (OLP)
37 (1037):  Strompegel erkannt (ID)
38 (1038):  Strompegel erkannt 2 (ID2)

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung* bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).
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9.1 Parametertabellen

E-Parameter (Forts.)

Standard
| e
(Hinweis)
41 (1041):  Niedrig-Strompegel erkannt (IDL) 9-58
43 (1043):  Unter PID-Regelung (PID-CTL)
44 (1044):  Motorstopp wegen
niedrigen Durchflusses (PID-STP)
49 (1049):  Auf Motor 2 umgeschaltet (SWM2)
56 (1056):  Thermistor hat Motorlberhitzung erkannt
(THM)
57 (1057):  Bremssignal (BRKS)
59 (1059):  Anschluss [C1] Leitung unterbrochen
(C1OFF)
84 (1084):  Wartungstimer (MNT)
87 (1087):  Erkennung ,Frequenz erreicht*
(FARFDT)
99 (1099):  Alarmausgang (flir jeden Alarm) (ALM)
Durch Eingabe des oben in Klammern () angegebenen
Werts wird einem Anschluss ein negativer Logikausgang
zugewiesen.
E30 | Frequenz erreicht 0,0 bis 10,0 0,1 Hz J J 2,5 9-63
(Hysteresebreite)
E31 | Frequenzerkennung 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J IACU:60,0
(Schwellenwert) E:50,0
E32 (Hysteresebreite) | 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 1,0
E34 | Uberlast-Frihwarnung/ 0,00 (deaktiviert), 0,01 bis 100,0 0,01 A J J1 Siehe 9-64
Stromerkennung/ Stromwert von 1 bis 200 % des Nennstroms des J2 Tabelle
Niedrigstromerkennung Umrichters A.
(Wert)
E35 (Timer) | 0,01 bis 600,00 *1 0,01 s J J 10,00
E37 | Strompegel erkannt 2 0,00 (deaktiviert), 0,01 bis 100,0 0,01 A J J1 Siehe QX)
(Wert) | Stromwert von 1 bis 200 % des Nennstroms des J2 Tabelle ©
Umrichters A. ©
E38 (Timer) | 0,01 bis 600,00 *1 0,01 s J J 10,00
E39 | Koeffizient fir die Zeitdauer mit | 0,000 bis 9,999 0,001 - J J 0,000 9-66 E
konstanter Zufuhr Py
E40 | PID-Anzeigekoeffizient A -999 bis 0,00 bis 9990 *6 0,01 - J J 100 )§>
E41 | PID-Anzeigekoeffizient B -999 bis 0,00 bis 9990 *6 0,01 - J J 0,00 ﬂ
E42 | LED-Anzeigefilter 0,0 bis 5,0 0,1 s J J 0,5 9-67 m
E43 | LED-Anzeige 0: Drehzahlmonitor (Auswahl Uber E48) - - J J 0 9-68 A
(Auswahl anzeigen) | 3: Ausgangsstrom
4:  Ausgangsspannung
9: Eingangsleistung
10: PID-Befehl
12: PID-Ruckfihrungswert
13: Timer
14: PID-Ausgang
25: Leistungszéhler
E45 |*7 _
E46
E47
E48 | LED-Anzeige 0: Ausgangsfrequenz (vor Schlupfkompensation) - - J J 0 9-69
(Menielement Drehzahlmonitor)
1:  Ausgangsfrequenz (nach Schlupfkompensation)
2: Frequenzsollwert
4: Lastdrehzahl in U/min
5:  Liniengeschwindigkeit in m/min
6: Zeitdauer mit konstanter Zufuhr

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

,,1¢ von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200,0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00 bis 99,99.

Die signifikante Ziffer ist dreistellig, daher andert sich die Schrittweite je nach GroRe der absoluten Werte.

Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die in der LED-Anzeige darstellbar sind.

(Beispiel) Die Schrittweite betrdgt ,,10° von 1000 bis 9990, ,,1“ von -999 bis -100 und von 100 bis 999 sowie ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 10,0 bis 99,9

*1

Beispiel: Bei einem Wertebereich von -200,00 bis 200,00 betragt die Schrittweite:
*6

und ,,0,01 von -9,99 bis 9,99.
*7
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E-Parameter (Forts.)

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- |Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | &nderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
E50 | Anzeigekoeffizient fur Drehzahl | 0,01 bis 200,00 *1 0,01 - J J 30,00 9-69
E51 | Anzeigekoeffizient fir 0,000 (Abbrechen/zuriicksetzen), 0,001 bis 9999 0,001 - J J 0,010
Leistungszahlerwerte
E52 | Bedienteil 0: Bearbeitungsmodus fiir Parameterwerte (Meni 1) - - J J 0
(Meniianzeigemodus) 1:  Priifmodus fir Parameterwerte (Menii 2)
2: Modus ,Alle Menis* (Menus 0 bis 6)
E60 | Eingebautes Potenztiometer 0: Keine 1 - N J 0 9-70
(Funktion wahlen) | 1:  Hilfsfrequenzeinstellung 1
2: Hilfsfrequenzeinstellung 2
3: Prozessbefehl des PID-Reglers 1
E61 | Erweiterte Funktion Durch die Auswahl von Parameterwerten wird die - - N J 0
an Klemme [12] entsprechende Funktion wie unten aufgefihrt den
Klemmen [12] und [C1] zugewiesen.
E62 | Klemme [C1], erweiterte 0: Keine - - N J 0
Funktion 1:  Hilfsfrequenzeinstellung 1
2: Hilfsfrequenzeinstellung 2
3: Prozessbefehl des PID-Reglers 1
5:  PID-Ruckfihrungswert
E98 | Funktion der Klemme [FWD] Durch die Auswahl von Parameterwerten wird die - - N J 98
E99 |Funktion der Klemme [REV] entsprechende Funktion wie unten aufgefihrt den _ _ N J 99

Klemmen [FWD] und [REV] zugewiesen.
0 (1000): Festfrequenzauswahl (SS1)

1 (1001): Festfrequenzauswahl (SS2)
2 (1002): Festfrequenzauswahl (Ss4)
3(1003): Festfrequenzauswahl (SS8)
4 (1004): Auswahl Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit (RT1)
6 (1006): 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
7 (1007): Austrudeln (BX)
8 (1008): Alarm-Reset (RST)
9 (1009): Stérung externe Komponente (THR)
10 (1010):  Bereit fiir Jog-Betrieb (JOG)
11 (1011):  Auswahl Frequenzeinstellung 2/1(Hz2/Hz1)
12 (1012):  Auswahl Motor 2/Motor 1 (M2/M1)
13: Gleichstrombremse aktivieren ~ (DCBRK)
17 (1017):  UP (Ausgangsfrequenz erhdhen) (UP)
18 (1018): DOWN (Ausgangsfrequenz verringern)
(DOWN)
19 (1019):  Anderung von Werten mittels Bedienteil
aktivieren (WE-KP)
20 (1020):  PID-Regelung abbrechen (Hz/PID)
21(1021):  Umschaltung zwischen Normal- und
Inversbetrieb (IVS)
24 (1024):  Kommunikationsverbindung tiber
RS-485 aktivieren (LE)
33 (1033):  PID-Integral- und Differenzialanteile
zurlicksetzen (PID-RST)
34 (1034):  Halten des PID-Integralanteils
(PID-HLD)
98: Vorwartslauf (FWD)
99: Rickwartslauf (REV)

Die Einstellung des 1000er-Wertes in Klammern () weist
der Klemme einen Eingangswert in negativer Logik
(Aktiv-Aus) zu.

Beachten Sie, dass bei THR die Werte , 1009 fir normale
Logik (Aktiv-Ein) und ,9“ fir negative Logik (Aktiv-Aus)
gelten.

Signale, die keinen Wert in Klammern () haben, kénnen
nicht fir negative Logik verwendet werden.

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*1  Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die in der LED-Anzeige darstellbar sind.
Beispiel: Bei einem Wertebereich von -200,00 bis 200,00 betragt die Schrittweite:
,,1¢ von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200,0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00 bis 99,99.
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9.1 Parametertabellen

C-Parameter: Steuerfunktionen

Standard
r:?artz-r Bezeichnung Wertebereich S\;z:‘tig- ﬁ:t l?n(?::s:? Kopieren eilr;ilgl- ::;F::
(Hinweis)
CO01 | Resonanzfrequenz 1 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 0,0 9-71
C02 2 J J 0,0
Co03 3 J J 0,0
Co4 (Hysteresebreite) | 0,0 bis 30,0 0,1 Hz J J 3,0
C05 | Festfrequenz 1 0,00 bis 400,00 *1 0,01 Hz J J 0,00 9-72
C06 2 J J 0,00
co7 3 J J 0,00
Cco8 4 J J 0,00
C09 5 J J 0,00
C10 6 J J 0,00
c1 7 J J 0,00
C12 8 J J 0,00
C13 9 J J 0,00
C14 10 J J 0,00
C15 11 J J 0,00
C16 12 J J 0,00
Cc17 13 J J 0,00
C18 14 J J 0,00
C19 15 J J 0,00
C20 | Jog-Frequenz 0,00 bis 400,00 *1 0,01 Hz J J 0,00 9-73
C21 | Timerbetrieb 0: Deaktivieren - - N J 0 9-74
1: Aktivieren
C30 | Frequenzeinstellung 2 0: UP/DOWN-Tasten am Bedienteil - - N J 2
1: Spannungseingang an Klemme [12] (0 bis +10 V DC)
2: Stromeingang an Klemme [C1] (4 bis 20 mA DC)
3: Summe der Spannungs- und Stromeingange an gx,
Klemmen [12] und [C1] ©
4: Eingebautes Potenztiometer ©
7: Steuerung mittels Klemmenbefehl UP/DOWN
C32 | Einstellung des Analogeingangs | 0,00 bis 200,00 *1 0,01 % J* J 100,0 9-75 E
fir Klemme [12]  (Verstarkung) )
C33 (Filterzeitkonstante) | 0,00 bis 5,00 0,01 s J J 0,05 )§>
C34 (Verstarkungsbezugspunkt) | 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 100,0 ﬂ
C37 | Einstellung des Analogeingangs | 0,00 bis 200,00 *1 0,01 % J* J 100,0 m
fir Klemme [C1]  (Verstérkung) X
C38 (Filterzeitkonstante) | 0,00 bis 5,00 0,01 s J J 0,05
C39 (Verstarkungsbezugspunkt) | 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 100,0
C40 | Klemme [C1] 0: 4 bis 20 mA - - N J 0
Eingangsbereichsauswahl 1: 0 bis 20 mA
C50 | Offset 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 0,00 9-76
(Frequenzeinstellung 1)
(Offsetbezugspunkt)
C51 | Offset (PID-Befehl 1) -100,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 0,00
(Offsetwert)
C52 (Offsetbezugspunkt) | 0,00 bis 100,00 *1 0,01 % J* J 0,00
C94 | Resonanzfrequenz 4 *2 | 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 0,0 9-71
C95 5 J J 0,0 9-76
C96 6 J J 0,0
C99 | Digitaler Frequenzsollwert  *2 | 0,00 bis 400,00 0,01 Hz J J 0,00 9-76
(Dieser Wert kann nur auf dem Bedienteil angezeigt
werden.)

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung™ bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*1  Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die in der LED-Anzeige darstellbar sind.
Beispiel: Bei einem Wertebereich von -200,00 bis 200,00 betragt die Schrittweite:
,»1¢ von -200 bis -100, ,,0,1“ von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200,0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00 bis 99,99.

*2  Verflighar in ROM-Version 0500 oder hoher.
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P-Parameter: Parameter Motor 1

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
P02 | Motor 1 (Nennleistung) 0,01 bis 30,00 (kW bei P99 =0, 3, 4, 20 oder 21) 0,01 kW N J1 Siehe 9-77
0,01 bis 30,00 (PS bei P99 = 1) 0,01 PS J2 Tabelle
A
P03 (Nennstrom) | 0,00 bis 100,0 0,01 A N J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Stan-
dard-
motors
P04 (Automatische | 0: Deaktivieren - - N N 0
Selbstoptimierung)
1: Abstimmung bei Motorstopp (%R1, %X)
2: Abstimmung bei Motordrehung unter U/f-Regelung
(%R1, %X, Leerlaufstrom, Schlupffrequenz)
P06 (Leerlaufstrom) | 0,00 bis 50,00 0,01 A N J1 Nenn- 9-78
J2 leistung
P07 (%R1) | 0,00 bis 50,00 001 | % J g1 |des Fuji-
J2 Stan-
f dard-
P08 (%X) | 0,00 bis 50,00 0,01 % J J1
motors
J2
P09 (Schlupfkompensations- | 0,0 bis 200,0 0,1 % J* J 100,0 9-79
verstarkung fur Antrieb)
P10 (Reaktionszeit der | 0,01 bis 10,00 0,01 s J J1 1,00
Schlupfkompensation) J2
P11 (Schlupfkompensations- | 0,0 bis 200,0 0,1 % J* J 100,0
verstarkung fiir Bremsung)
P12 (Nenn-Schlupffrequenz) | 0,00 bis 15,00 0,01 Hz N J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Stan-
dard-
motors
P60 | Permanentmagnet-Synchron- 0,00 (PMSM deaktivieren), 0,01 Q J J1 0,00 9-80
motor *2 0,01 bis 50,00 J2
(Ankerwiderstand)
P61 (Induktanz d-Achse) | 0,00 (Hocheffiziente Regelung deaktivieren), 0,01 mH J J1 0,00
0,01 bis 500,0 J2
P62 (Induktanz g-Achse) | 0,00 (PMSM deaktivieren), 0,01 mH J J1 0,00
0,01 bis 500,0 J2
P63 (Induzierte Spannung) | 0 (PMSM deaktivieren), 1 \% N J2 0
80 bis 240 (fir 200-V-Umrichter) *4
160 bis 500 (fir 400-V-Umrichter)
P74 (Stromsollwert | 10 bis 200 1 % J J1 80
bei Starten) J2
P89 (Steuerung Umschaltpegel) | 10 bis 100 1 % J J1 10
J2
P90 (Uberstromschutz-Pegel) | 0,00 (deaktiviert), 0,01 A J J1 0,00
0,01 bis 300,0 J2

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*2  Der PMSM-Antrieb ist in ROM-Version 0500 und hdher verfiigbar.
*4  Die Einstellung fiir die 200-V-Umrichter gilt auch fiir die einphasigen 100-V-Umrichter.
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9.1 Parametertabellen

P-Parameter (Forts.)

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
P91 | Permanentmagnet-Synchron- 0,00 bis 25,00; 999 (Tabellenwert) 0,01 - J J1 999 9-80
motor *2 J2
(Kompensationsverstarkung
d-Achse unter
Dampfungsregelung)
P92 (Kompensationsverstarkung | 0,00 bis 25,00; 999 (Tabellenwert) 0,01 - J J1 999
g-Achse unter J2
Dampfungsregelung)
P93 (Schwellenwert | 0 bis 100; 999 (Tabellenwert) 1 % J J1 999
Step-out-Erkennung) J2
P99 | Auswahl Motor 1 0: Motorcharakteristik O - - N J1 ACE:0 9-79
(Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8) J2 U:1
1: Motorcharakteristik 1 (PS-Angabe IM)
3: Motorcharakteristik 3
(Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 6)
4: Andere Motoren (IM)
20: Andere Motoren (PMSM)
21: Fuji-Standard-PMSM ohne Sensor

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung™ bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*2  Der PMSM-Antrieb ist in ROM-Version 0500 und hoher verfugbar.

6 ‘dey
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H-Parameter: Hochleistungsfunktionen

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
HO3 | Parameterinitialisierung 0: Initialisierung deaktivieren - - N N 0 9-81
1: Alle Parameterwerte auf Werkseinstellungen
initialisieren
2: Parameter Motor 1 initialisieren
3: Parameter Motor 2 initialisieren
HO04 | Auto-Reset (Anzahl) | O (deaktiviert), 1 bis 10 1 An- J J 0 9-91
zahl
HO5 (Reset-Intervall) | 0,5 bis 20,0 0,1 s J J 5,0
HO06 | An/Aus-Regelung des 0: Deaktivieren (Kuhllifter immer EIN) - - J J 0 9-92
Kahllufters 1: Aktivieren (EIN/AUS-Regelung wirksam)
HO7 | Beschleunigungs-Verzoge- 0: Linear - - J J 0 9-93
rungskennlinie 1: S-Kurve (schwach)
2: S-Kurve (stark)
3: Bogenférmig
HO8 | Drehrichtungsbegrenzung 0: Deaktivieren - - N J 0 9-94
1: Aktivieren (Riickwartsdrehung unterbunden)
2: Aktivieren (Vorwartsdrehung unterbunden)
H11 | Verzégerungsmodus 0: Normale Verzdgerung - - J J 0 9-95
1: Austrudeln
H12 | Schnellansprechende 0: Deaktivieren - - J J 1
Strombegrenzung 1: Aktivieren
(Modusauswahl)
H13 | Wiederanlauf nach kurzzeitigem | 0,1 bis 10,0 0,1 s J J1 Siehe 9-96
Spannungsausfall J2 Tabelle
(Wiederanlaufzeit) A
H14 (Frequenzabfallrate) | 0,00 (Ausgewahlte Verzogerungszeit) 0,01 | Hz/s J J 999
0,01 bis 100,00
999 (Abhangig von Strombegrenzer)
H15 (Dauerbetrieb) *2 | 200 bis 300 (fiir 200-V-Umrichter) *4 1 \Y J J2 235
400 bis 600 (fiir 400-V-Umrichter) 470
H26 | Thermistor fir Motor 0: Deaktivieren - - J J 0
(Modusauswahl) | 1: Aktivieren (Bei PTC schaltet der Umrichter sofort ab
und zeigt 044 an.)
2 Aktivieren (Bei PTC gibt der Umrichter das
Ausgangssignal THM aus und I4uft weiterhin.)
H27 (Wert) | 0,00 bis 5,00 0,01 \Y J J 0,16
oder
1,60
*8
H30 | Kommunikationsverbindungs- Frequenzeinstellung Betriebsbefehl - - J J 0 9-97
funktion
(Modusauswahl) | 0 F01/C30 F02
1 RS-485 F02
2: F01/C30 RS-485
3 RS-485 RS-485
H42 | Kapazitat des Anzeige firr Austausch des Zwischenkreiskondensators 1 - J N - 9-98
Zwischenkreiskondensators (0000 bis FFFF in hex.)
H43 | Gesamtbetriebsdauer des Anzeige fir Austausch des Khllifters 1 10h J N -
Kihllfters (0 bis 9999, in Einheiten von 10 Stunden)
H44 | Zahler Startvorgange des Anzeige des Zahlers fir kumulative Startvorgange - - J N -
Motors 1 (0000 bis FFFF in hex.)
H45 | Testalarm 0: Deaktivieren - - J N 0
1: Aktivieren (Wenn ein Testalarm stattfindet, wird der
Wert automatisch auf 0 zuriickgesetzt.)
H47 | Anfangswert des Anzeige fir Austausch des Zwischenkreiskondensators 1 - J N -
Zwischenkreiskondensators (0000 bis FFFF in hex.)
H48 | Gesamtbetriebsdauer von Anzeige flr Austausch von Kondensatoren auf Platinen 1 10h J N -
Kondensatoren auf Platinen (0 bis 9999, in Einheiten von 10 Stunden)

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung* bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*2  Verflgbar in ROM-Version 0500 oder hoher.
*4  Die Einstellung fiir die 200-V-Umrichter gilt auch fiir die einphasigen 100-V-Umrichter.
*8 1,60 in der ROM-Version 0800 oder hoher; 0,16 in alteren ROM-Versionen.
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9.1 Parametertabellen

H-Parameter (Forts.)

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
H50 | Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 0,0 (Abbrechen), 0,1 bis 400,0 0,1 Hz N J 0,0 9-99
(Frequenz)
H51 (Spannung) | 0 bis 240: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 1 \Y N J2 ACE:0
(200-V-Umrichter) *4 U:230/460
0 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert
(400-V-Umrichter)
H52 | Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 0,0 (Abbrechen), 0,1 bis 400,0 0,1 Hz N J 0,0
(Frequenz)
H53 (Spannung) | 0 bis 240:  Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 1 \% N J2 0
(200-V-Umrichter) *4
0 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert,
(400-V-Umrichter)
H54 | Beschleunigungs-/ 0,00 bis 3600 0,01 s J J 6,00
Verzégerungszeit
(Jog-Betrieb)
H61 | UP/DOWN-Steuerung 0: 0,00 - - N J 1
(Einstellung der | 1: Letzter UP/DOWN-Sollwert bei Ausgabe eines
Ausgangsfrequenz) Betriebsbefehls
H63 | Unterwertbegrenzer 0: Durch F16 (Frequenzbegrenzer: Unterwert) - - J J 0
(Modusauswahl) begrenzen und 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)) 0,1 Hz J J 2,0
0,1 bis 60,0
H69 | Automatische Verzégerung 0: Deaktivieren - - J J 0 9-100
(Automatische Verzégerung | 1: Aktivieren (Verlangert die Verzégerungszeit
[Anti-regenerative Control]) auf das Dreifache der angegebenen Zeit unter
(Modus-Auswahl) Spannungsbegrenzungsregelung.) (Kompatibel mit QX)
der Originalbaureihe FRENIC-Mini ©
FRNOOOC10O-00) ©
2: Aktivieren (Drehmomentbegrenzungs-Regelung:
(Deaktivierung der automatischen Verzégerung )
[Anti-regenerative Control]), wenn die tats&chliche >
Verzdgerungszeit 1anger als die angegebene )’;
Verzdgerungszeit ist.) <
4: Aktivieren (Drehmomentbegrenzungs-Regelung: ﬂ
Zwangsstopp-Verarbeitung deaktivieren.) m
H70 | Uberlastvermeidung 0,00: GemaR der durch FO8/E11 angegebenen 0,01 |Hz/s J J 999 X
Verzdgerungszeit
0,01 bis 100,0; 999 (Abbrechen)
H71 | Verzégerungseigenschaften 0: Deaktivieren - - J J 0 9-101
1: Aktivieren
H76 | Automatische Verzégerung 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 5,0
(Grenzwert des
Frequenzanstiegs beim
Bremsen)
H78 | Wartungsintervall (M1) 0: Deaktivieren; 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden) 1 - J J 8760
*2
H79 | Voreingestellter 0000: Deaktivieren; 0001 bis FFFF (hex.) 1 - J J 0 9-102
Startvorgangszahler fir Wartung
(M1) *2
H80 | Verstarkung zur Dampfung von | 0,00 bis 0,40 0,01 - J J 0,20 9-103
Ausgangsstromschwankungen
fur Motor 1
H89 | Elektrothermischer 0: Deaktivieren - - J J 1
Uberlastschutz fir Motor 1: Aktivieren
(Speicherung von Werten)
H91 PID-Ruckfihrung zur 0,0: Alarmerkennung deaktivieren 0,1 s J J 0,0
Erkennung von 0,1 bis 60,0: Nach der angegebenen Zeit Alarm
Leitungsdefekten (Klemme [C1]) auslésen
H92 | Betriebs- (P) | 0,000- bis 10,000-mal; 999 0,001 | An- J J1J2 999 9-30
zahl 9-104
H93 | fortsetzung *2 () 10,010 bis 10,000 s; 999 0,001 s J J1J2 999

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung™ bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*2  Verflgbar in ROM-Version 0500 oder hoher.
*4  Die Einstellung fiir die 200-V-Umrichter gilt auch fiir die einphasigen 100-V-Umrichter.
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H-Parameter (Forts.)

Standard
Para- Bezeichnun Werteberaich Schritt- | Ein- |Im Betrieb Koieren einstel- | Siehe
meter 9 ertebereic weite | heit | &anderbar P lung Seite:
(Hinweis)
H94 | Gesamtbetriebsdauer des 0 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden) - - N N - 9-104
Motors 1
H95 | Gleichstrombremse 0: Langsam - - J J ACU:0
(Reaktionsart der Bremse) | 1: Schnell E
H96 | Prioritat der STOP-Taste/ Werte Prioritat der STOP-Taste - - J J ACE:0
Startpriffunktion Einschalt-Check-Funktion U:3
0: Deaktivieren Deaktivieren
1: Aktivieren Deaktivieren
2: Deaktivieren Aktivieren
3: Aktivieren Aktivieren
H97 | Alarmdaten I6schen 0: Deaktivieren - - J N 0 9-105
1: Alarmdaten I6schen
H98 | Schutz-/Wartungsfunktionen 0 bis 31 (dezimal) - - J J 19
(Modus-Auswahl) | Bit 0:  Taktfrequenz automatisch verringern (dezimal)

Bit 1:

Bit 2:

Bit 3:

(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)

Verlust einer Eingangsphase erkennen

(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)

Verlust einer Ausgangsphase erkennen

(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)

Schwellenwert zur Bewertung der Lebensdauer

des Zwischenkreiskondensators auswéhlen

Bit 4:

(0: Werkseinstellung;
1: Benutzerdefinierter Wert)

Beurteilung der Lebensdauer des

Zwischenkreiskondensators

(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung™ bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).
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9.1 Parametertabellen

A-Parameter: Parameter Motor 2

Standard-
Para- . X Schritt- | _. _|Im Betrieb . einstel- Siehe
Bezeichnung Wertebereich R Einheit| .. Kopieren R
meter weite anderbar lung Seite:
(Hinweis)
A01 Maximalfrequenz 2 25,0 bis 400,0 0,1 Hz N J ACU:60,0 | 9-107
E:50,0
A02 Eckfrequenz 2 25,0 bis 400,0 0,1 Hz N J AU:60,0
CE:50,0
A03 Nennspannung bei Eckfrequenz 2 | 0: Ausgangsspannung proportional zur Eingangsspannung 1 \ N J2 ACE:0
U:230/460
80 bis 240 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert,
(200-V-Umrichter) *4
160 bis 500 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert,
(400-V-Umrichter)
A04 Maximale Ausgangsspannung 2 80 bis 240 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 1 \ N J2 A:220/380
(200-V-Unmrichter) *4 C:200/380
160 bis 500 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, E:230/400
(400-V-Umrichter) U:230/460
A05 | Drehmomentanhebung 2 0,0 % bis 20,0 % 0,1 % J J Siehe
(Prozentsatz in Bezug auf A03: ,Nennspannung bei ITabelle A.
Eckfrequenz 2%)
A06 Elektrothermischer Uberlastschutz | 1: Fir Universalmotor mit Kiihlliifter auf der Motorwelle - - J J 1
fur Motor 2 2: Fur umrichtergeregelten Motor mit separat angetriebenem
(Motorcharakteristik) Kuhllifter
A07 (Uberlast-Pegel) | 0,00 (Deaktivieren), 0,01 bis 100,0 0,01 A J J1 Siehe
1 bis 135 % des Nennstroms (zuléssiger Dauerantriebsstrom) J2 ITabelle A.
des Motors
A08 (Thermische Zeitkonstante) | 0,5 bis 75,0 0,1 min J J 5,0
A09 | Gleichstrombremse 2 0,0 bis 60,0 0,1 Hz J J 0,0
(Bremsstartfrequenz)
A10 (Bremspegel) | 0 bis 100 *3 1 % J J 0
A1 (Bremsdauer) | 0,00: Deaktivieren 0,01 s J J 0,00
0,01 bis 30,00 QX)
A12 | Startfrequenz 2 0,1 bis 60,0 0,1 Hz J J 1,0 ©
A13 Lastauswahl/ 0: Variable Drehmomentbelastung - - N J 1 ©
Automatische 1: Konstante Drehmomentbelastung
Drehmomentanhebung/ . o
X X 2: Automatische Drehmomentanhebung >
Automatische Energie- =
sparfunktion 2 3: Automatische Energiesparfunktion (variable >
Drehmomentbelastung bei Beschleunigung/Verzégerung) Z
4: Automatische Energiesparfunktion (konstante ﬂ
Drehmomentbelastung bei Beschleunigung/Verzégerung) m
5: Automatische Energiesparfunktion (automatische Ry
Drehmomentanhebung bei Beschleunigung/Verzégerung)
A14 Steuermodus-Auswahl 2 0: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation - - N J 0
1: Dynamische Drehmomentvektorregelung
2: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
A16 | Motor 2 (Nennleistung) | 0,01 bis 30,00 (kW bei A39 =0, 3 oder 4) 0,01 kW N J1 Siehe
0,01 bis 30,00 (PS bei A39 = 1) 0,01 PS J2  [Tabelle A.
A17 (Nennstrom) | 0,00 bis 100,0 0,01 A N J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Standard-
motors
A18 (Automatische Selbstoptimierung) | 0: Deaktivieren - - N N 0
1: Abstimmung bei Motorstopp (%R1 und %X)
2: Abstimmung bei Motordrehung unter U/f-Regelung (%R1,
%X, Leerlaufstrom, Schlupffrequenz)
A20 (Leerlaufstrom) | 0,00 bis 50,0 0,01 A N J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Standard-
motors

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung* bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*3  Bei einphasigen 100-V-Umrichtern stellen Sie das Verhéltnis in Relation zum Stromsollwert ein. Den Stromsollwert entnehmen Sie Tabelle B auf Seite 9-19.
*4  Die Einstellung fiir die 200-V-Umrichter gilt auch fiir die einphasigen 100-V-Umrichter.



A-Parameter (Forts.)

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
A21 | Motor 2 (%R1) | 0,00 bis 50,00 0,01 % J J1 Nenn- | 9-107
J2 leistung
des Fuji-
Stan-
dard-
motors
A22 (%X) | 0,00 bis 50,00 0,01 % J J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Stan-
dard-
motors
A23 (Schlupfkompensations- | 0,0 bis 200,0 0,1 % J* J 100,0
verstarkung flr Antrieb)
A24 (Reaktionszeit der | 0,01 bis 10,00 0,01 s J J1 1,00 9-108
Schlupfkompensation) J2
A25 (Schlupfkompensations- | 0,0 bis 200,0 0,1 % J* J 100,0
verstarkung fir Bremsung)
A26 (Nenn-Schlupffrequenz) | 0,00 bis 15,00 0,01 Hz N J1 Nenn-
J2 leistung
des Fuji-
Stan-
dard-
motors
A39 | Auswahl Motor 2 0: Motorcharakteristik 0 - - N J1 ACE:0
(Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8) J2 U:1
1: Motorcharakteristik 1 (PS-Angabe IM)
3: Motorcharakteristik 3
(Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 6)
4: Andere Motoren (IM)
A41 | Verstarkung zur Dampfung von | 0,00 bis 0,40 0,01 - J J 0,20
Ausgangsstromschwankungen
fur Motor 2
A51 | Gesamtbetriebsdauer des 0 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden) - - N N -
Motors 2
A52 | Zahler Startvorgéange fiir Motor 2 | Anzeige des Zahlers fir kumulative Startvorgange - - J N -

(0000 bis FFFF in hex.)

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung* bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).
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9.1 Parametertabellen

J-Parameter: Anwendungsfunktionen

Standard
Para- . . Schritt- | Ein- (Im Betrieb . einstel- | Siehe
meter Bezeichnung Wertebereich weite | heit | anderbar Kopieren lung Seite:
(Hinweis)
Jo1 PID-Regler 0: Deaktivieren - - N J 0 9-109
(Modusauswabhl) | 1: Aktivieren (Prozesssteuerung, Normalbetrieb)
2: Aktivieren (Prozesssteuerung, Inversbetrieb)
Jo2 (Externer Sollwert SV) | 0: UP/DOWN-Tasten am Bedienteil - - N J 0
1: Prozessbefehl des PID-Reglers 1
(Analogeingangsklemmen [12] und [C1])
3: Steuerung mittels Klemmenbefehl UP/DOWN
4: Schnittstelle
Jo3 P (Verstarkung) | 0,000 bis 30,000 *1 0,001 | An- J J 0,100
zahl
Jo4 | (Integrationszeit) | 0,0 bis 3600,0 *1 0,1 s J J 0,0
Jo5 D (Differenzzeit) | 0,00 bis 600,00 *1 0,01 s J J 0,00
Jo6 (Ruckfuhrungsfilter) | 0,0 bis 900,0 0,1 s J J 0,5
J15 (Ansprechpegel | 0,0 (deaktiviert), 1,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 0,0 9-115
fur Stopp wegen niedrigen
Durchflusses)
J16 (Vergangene Zeit | 0 bis 3600 1 s J J 30
seit Stopp wegen niedrigen
Durchflusses)
J17 (Initiierungsfrequenz) | 0,0 bis 400,0 0,1 Hz J J 0,0
J23 (Initiierung Abweichungspegel | 0,0 bis 100,0 0,1 % J J 0,0
fur Stopp wegen niedrigen
Durchflusses)
J24 (Anlaufverzdgerungszeit | 0 bis 3660 1 s J J 0
fur Stopp wegen niedrigen
Durchflusses)
J68 | Bremssignal 0 bis 200 *3 1 % J J 100 9-117 =
(Bremse-Aus-Strom) %
J69 (Bremse-Aus-Frequenz) | 0,0 bis 25,0 0,1 Hz J J 1,0 @
J70 (Bremse-Aus-Timer) | 0,0 bis 5,0 0,1 s J J 1,0
J71 (Bremse-Ein-Frequenz) | 0,0 bis 25,0 0,1 Hz J J 1,0
J72 (Bremse-Ein-Timer) | 0,0 bis 5,0 0,1 s J J 1,0

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung™ bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*1  Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die in der LED-Anzeige darstellbar sind.
Beispiel: Bei einem Wertebereich von -200,00 bis 200,00 betragt die Schrittweite:
,,1¢ von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200,0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00 bis 99,99.

*3  Bei einphasigen 100-V-Umrichtern stellen Sie das Verhéltnis in Relation zum Stromsollwert ein. Den Stromsollwert entnehmen Sie Tabelle B auf Seite 9-19.
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y-Parameter: Verbindungsfunktionen

Para-
meter

Bezeichnung

Wertebereich

Schritt-
weite

Ein-
heit

Im Betrieb
anderbar

Kopieren

Standard
einstel-
lung
(Hinweis)

Siehe
Seite:

y01

y02

y03

y04

y05

y06

y07

y08

y09

y10

RS-485-Kommunikation 1
(Stationsadresse)

(Kommunikations-
fehlerbearbeitung)

(Timer)
(Baudrate)

(Datenwert)

(Paritatsprifung)

(Stopp-Bits)
(Fehlererkennungszeit fiir
fehlende Antwort)

(Antwortintervall)

(Protokollauswahl)

1 bis 255

1

0: Sofortiges Abschalten mit Alarm er8

1: Abschalten mit Alarm er§nach Lauf wahrend des
durch Timer y03 festgelegten Zeitraums

2: Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y03
festgelegten Zeitraums. Falls der Wiederholungs-
versuch fehlschlagt, Abschalten mit Alarm er8. Falls
erfolgreich, weiterlaufen

3: Fortsetzung des Betriebs

0,0 bis 60,0

0,1

2,0

0: 2400 bps

1: 4800 bps
: 9600 bps
: 19200 bps

2

3

4: 38400 bps
0: 8 Bit

1: 7 Bit

0: Keine (2 Stopp-Bits bei Modbus RTU)
1: Gerade Paritat (1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)
: Ungerade Paritat (1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)

2
3: Keine (1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)
0: 2 Bit
1: 1 Bit

0: Keine Erkennung

1 bis 60

0,00 bis 1,00

0,01

0,01

0: Modbus RTU
1: SX-Protokoll (FRENIC-Loader-Protokoll)

2: Fuji-Universalprotokoll fir Umrichter

9-119

y97

Auswahl des Kommunikations-
datenspeichers *2

0: Im nicht fliichtigen Speicher speichern (Anzahl der
Uberschreibvorgange begrenzt)

1: Im temporaren Speicher speichern (Anzahl der
Uberschreibvorgénge unbegrenzt)

2: Alle Daten aus temporarem Speicher in nicht
flichtigen Speicher speichern
(Nach Speicherung der Daten wird der Wert fiir y97
automatisch wieder auf 1" gesetzt.)

y99

Loader-Verbindungsfunktion

(Modusauswahl)

Frequenzeinstellung Betriebsbefehl
0: GemaR H30-Wert GemalR H30-Wert
1: Uber RS-485-Verbindung (Loader)
Gemal H30-Wert
2: GemaR H30-Wert
Uber RS-485-Verbindung (Loader)
3: Uber RS-485-Verbindung (Loader)
Uber RS-485-Verbindung (Loader)

9-123

(Hinweis) Die Buchstaben im Feld ,,Werkseinstellung® bezeichnen die Lieferziele: A (Asien), C (China), E (Europa) und U (USA).

*2  Verfligbar in ROM-Version 0500 oder hdher.
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9.1 Parametertabellen

Tabelle A Fuji Standardmotor-Parameter

Wiederanlauf
.. Nennleistung na(':}'l
[Fuji-Standard- . kurzzeitigem
Drehmoment- ) Nennstrom des des Fuji- Spannungs-
Passende anhebung (%) Fuji Standardmotors (A) Standz;r{ivmotors ausfall
Netz- Motor- Umrichtertyp W) (Wieder-
spannung| leistung anlaufzeit)
kW (PS) Parameter
Parameter F11/A07/E34/E37 Parameter Parameter
F09/A05 Versandziel (Ausfithrung) P02/A16 HI13
Asien China Europa USA
0,1 (1/8) | FRN0O001C2S-20 8,4 0,62 0,68 0,73 0,63 0,10 0,5
0,2 (1/4) | FRN0002C2S-20 8,4 1,18 1,30 1,38 1,21 0,20 0,5
0,4 (1/2) | FRN0004C2S-20 7,1 2,10 2,30 2,36 2,11 0,40 0,5
0,75 (1) | FRN0006C2S-200 6,8 3,29 3,60 3,58 3,27 0,75 0,5
Drei- 1,5(2) FRN0010C2S-200 6,8 5,56 6,10 5,77 5,44 1,50 0,5
phasig 2,2(3) FRN0012C2S-20 6,8 8,39 9,20 8,80 8,24 2,20 0,5
200V 37(5) | FRN0020C2S-20 55 13,67 | 1500 | 1426 | 13,40 3,70 0,5
5,5(7,5) | FRN0025C2S-20 49 20,50 22,50 21,25 20,06 5,50 0,5
7,5(10) | FRN0033C2S-20 44 26,41 29,00 26,92 25,72 7,50 0,5
11 (15) FRN0047C2S-20 3,5 38,24 42,00 38,87 37,21 11,00 1,0
15 (20) FRN0060C2S-200 2,8 50,05 55,00 50,14 48,50 15,00 1,0
0,4 (1/2) FRN0002C2m-40 7,1 1,04 1,15 1,15 1,06 0,40 0,5
0,75 (1) | FRN0004C2m-40] 6,8 1,72 1,82 1,80 1,63 0,75 0,5
1,5(2) FRN0005C2m-40 6,8 3,10 3,20 3,10 2,76 1,50 0,5
Drei- | 22(3) | FRN0007C2m-400 6,8 4,54 4,72 4,60 4,12 2,20 0,5 _g:)
phasig 3,7(5) FRNOO11C2m-40 5,5 7,43 7,70 7,50 6,70 3,70 0,5 ©
400V | 55(7,5) | FRN0O13C2m-400 4.9 1149 | 11,84 | 11,50 | 10,24 5,50 0,5
7,5(10) | FRNOOI18C2m-40] 44 14,63 15,00 14,50 12,86 7,50 0,5 E
11 (15) FRN0024C2m-40 3,5 21,23 21,73 21,00 18,60 11,00 1,0 g
15 (20) FRN0030C2m-40 2,8 28,11 28,59 27,50 24,25 15,00 1,0 %
0,1 (1/8) | FRNOOO1C2m-700 8,4 0,62 0,68 0,73 0,63 0,10 0,5 H
0,2 (1/4) | FRN0002C2m-700 8,4 1,18 1,30 1,38 1,21 0,20 0,5 A
pﬁ;‘;g 0,4 (1/2) | FRN0004C2m-700 7,1 2,10 2,30 2,36 2,11 0,40 0,5
200v | 075 (1) | FRN0O006C2m-700 6,8 3,29 3,60 3,58 3,27 0,75 0,5
1,5(2) FRNOO10C2m-70] 6,8 5,56 6,10 5,77 5,44 1,50 0,5
22(3) FRNOO12C2m-701 6,8 8,39 9,20 8,80 8,24 2,20 0,5
0,1 (1/8) | FRN0001C2S-6U 8,4 0,62 0,68 0,73 0,63 0,10 0,5
p]]ii:;g 0,2 (1/4) | FRN0002C2S-6U 8,4 1,18 1,30 1,38 1,21 0,20 0,5
looy | 0:4(1/2) | FRN0003C2S-6U 7,1 2,10 2,30 2,36 2,11 0,40 0,5
0,75 (1) | FRN0005C2S-6U 6,8 3,29 3,60 3,58 3,27 0,75 0,5

Hinweise:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fur A, C, E oder U. Bei dreiphasigen
200-V-Umrichtern steht das Symbol fiir A oder U.

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fir S (Standardtyp) oder E (integrierter
EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.

Tabelle B Stromsollwert fiir einphasige 100-V-Umrichter

MotoI;ﬁe SISSTSI(:; (PS) Umrichtertyp Stromsollwert
1/8 FRNO0001C2S-6U 0,8
1/4 FRN0002C2S-6U 1,5
172 FRN0003C2S-6U 3,0
1 FRNO0005C2S-6U 5,0
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9.2 Uberblick iiber die Parameter

Dieser Abschnitt enthélt eine detaillierte Beschreibung der in FRENIC-Mini-Umrichtern vorhandenen
Parameter. In jeder Codegruppe sind deren Parameter in aufsteigender Reihenfolge der
Kennnummern aufgefuhrt, sodass die Codes leichter aufzufinden sind. Zu beachten ist, dass
zugehdrige Parameter fir die Einrichtung eines Umrichters in der Beschreibung des Parameters mit
der niedrigsten Kennnummer enthalten sind. Diese zugehdrigen Parameter sind oben rechts in der
Titelleiste angegeben.

9.21

F-Parameter (Grundfunktionen)

F00

Parameterschutz

FOO gibt an, ob Parameterwerte (auBer FO0) und digitale Referenzwerte (z. B.
Frequenzeinstellung, PID-Sollwert und Timerbetrieb) vor einer versehentlichen Anderung
durch Betatigen der Tasten @y / &) geschiitzt werden sollen.

Wert fiir FOO Funktion

0 Deaktiviert sowohl den Parameterschutz als auch den Schutz digitaler
Referenzdaten, wodurch sowohl Parameterwerte als auch digitale
Referenzdaten mit den Tasten @ / ) gedndert werden konnen.

1 Aktiviert den Parameterschutz und deaktiviert den Schutz digitaler
Referenzdaten, wodurch digitale Referenzdaten mit den Tasten @ / @
gedndert werden konnen. Sie konnen jedoch keine Parameterwerte dndern
(auBer F00).

2 Deaktiviert den Parameterschutz und aktiviert den Schutz digitaler
Referenzdaten, wodurch Parameterwerte mit den Tasten @ / &) gedndert
werden kénnen. Digitale Referenzdaten konnen jedoch nicht gedndert werden.

3 Aktiviert sowohl den Parameterschutz als auch den Schutz digitaler
Referenzdaten, wodurch weder Parameterwerte noch digitale Referenzdaten

mit den Tasten @ / ) gedndert werden konnen.

Die Aktivierung des Schutzes deaktiviert die Tasten ¥ / &) fiir die Anderung von
Parameterwerten.

Zur Anderung des FOO-Werts miissen die Tasten o3 + ¢~ (von 0 auf 1) oder &0 + &) (von
1 auf 0) gleichzeitig betatigt werden.

Tipp Auch bei FO0O = 1 oder 3 konnen Parameterwerte Uber die
Kommunikationsverbindung geéndert werden.
Fir denselben Zweck ist das Signal WE-KP, mit dem die Bearbeitung von
Parameterwerten vom Bedienfeld aus aktiviert wird, als Klemmenbefehl an den
Digitaleingangsklemmen vorgesehen. (Siehe Beschreibungen von EO1 bis E03.)

Fo1

Frequenzeinstellung 1 C30 (Frequenzeinstellung 2)

FO1 bzw. C30 legen die Quelle fest, die Frequenzsollwert 1 bzw. Frequenzsollwert 2 vorgibt.

Werte fiir

FO1, C30 Funktion

0 Aktiviert die Tasten @ / &) auf dem Bedienteil.
(Siehe Kapitel 3: ,BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL*.)
Der Frequenzsollwert kann unter C99 eingesehen werden.

1 Aktiviert den Spannungseingang fir Klemme [12] (0 bis +10 V DC,

Maximalfrequenz bei +10 V DC).
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Werte fiir
Fo1, C30

2 Aktiviert den Stromeingang fir Klemme [C1l] (+4 bis +20 mA DC,
Maximalfrequenz bei +20 mA DC).

Mit Parameter C40 erweitern Sie den Eingangsbereich von ,+4 bis
+20 mA DC* auf ,,0 bis +20 mA DC*.

3 Aktiviert die Summe der Spannungs- (0 bis +10 V DC, Maximalfrequenz bei

+10 V DC) bzw. Stromeingénge (+4 bis +20 mA DC oder 0 bis +20 mA DC,

Maximalfrequenz bei +20 mA DC) an den Klemmen [12] und [C1].

Mit Parameter C40 erweitern Sie den Eingangsbereich von ,.+4 bis
+20 mA DC* auf ,,0 bis +20 mA DC*.

Hinweis: Uberschreitet die Summe den Wert fiir die Maximalfrequenz

(F03/A01), wird die Maximalfrequenz verwendet.

Funktion

4 Aktiviert das eingebaute Potenztiometer (POT). (Maximalfrequenz wird bei
Skalenendwert des POT erreicht.)

7 Aktiviert die den Digitaleingangsklemmen zugewiesenen Befehle UP und
DOWN.

Die Befehle UP (Wert = 17) und DOWN (Wert = 18) miissen zuvor den
Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X3] zugewiesen werden.

@ « Auler den oben beschriebenen Frequenzsollwertquellen sind Befehlsquellen mit
hoherer Prioritat einschlieBlich einer Kommunikationsverbindung und der
Festfrequenz vorgesehen. Einzelheiten hierzu finden Sie im Blockschaltbild in
Kapitel 4, Abschnitt 4.2, ,Erzeugungsblock fiir den Sollwert der
Antriebsfrequenz®.

@ « Fiir Frequenzeinstellungen, die an den Klemmen [12] (Spannung) und [C1]
(Strom) und dem eingebauten Potenztiometer vorgenommen werden, andert die
Einstellung von Offset und Verstarkung die Beziehung zwischen diesen
Frequenzeinstellungen und der Antriebsfrequenz. Einzelheiten hierzu finden Sie
unter Parameter F18.

» Fir die Eingénge der Klemmen [12] (Spannung) und [C1] (Strom) kdnnen
Tiefpassfilter aktiviert werden. Siehe unter Parameter C33 bis C38.

« Mit dem Klemmenbefehl Hz2/Hz1, der einer der Digitaleingangsklemmen zugewiesen
wurde, kann zwischen Frequenzeinstellung 1 (FO1) und Frequenzeinstellung 2 (C30)
umgeschaltet werden. Siehe unter Parameter EO1 bis EQ3.

6 ‘dey
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F02 Bedienart

F02 wahlt die Quelle aus, von der der Betriebsbefehl fir den Motor gegeben wird.

Wert fiir FO2 Beschreibung

0: Bedienteil Aktiviert die Tasten & / &% zum Starten und Stoppen des
(Drehrichtung durch Motors.
cmnen I%en)lmenbefehl Die Drehrichtung des Motors wird durch den Vorwirts- oder
angegeben Riickwirtsbefehl angegeben.

1: Externe Signale Aktiviert den Vorwérts- oder Riickwirtsbefehl zum Starten und
(Digitaleingangs- Stoppen des Motors.
klemmen-Befehle)

2: Bedienteil Aktiviert die Tasten &9 / &%) zum Starten und Stoppen des
(Vorwirtsdrehung) Motors. Zu beachten ist, dass dieser Betriebsbefehl nur die

Vorwirtsdrehung aktiviert.
Die Drehrichtung muss nicht angegeben werden.
3: Bedienteil Aktiviert die Tasten &9 / &9 zum Starten und Stoppen des

(Riickwirtsdrehung) Motors. Zu beachten ist, dass dieser Betriebsbefehl nur die
Riickwirtsdrehung aktiviert.

Die Drehrichtung muss nicht angegeben werden.
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@ * Wird der Parameter F02 auf ,0“ oder ,1“ eingestellt, miissen die
Klemmenbefehle ,,Vorwirtslauf FWD und ,Riickwartslauf* REV den
Klemmen [FWD] bzw. [REV] zugewiesen werden.

« Bei eingeschaltetem Vorwaérts- oder Riickwartsbefehl kann der FO2-Wert nicht
geandert werden.

* Wenn F02 auf ,,1* eingestellt ist, achten Sie beim Zuweisen der Vorwarts- und
Ruckwaértsbefehle zu den Klemmen [FWD] bzw. [REV] darauf, die Zielklemme
vorher auszuschalten, andernfalls kénnte der Motor unbeabsichtigt in Betrieb
gesetzt werden.

» AuBer den oben beschriebenen Betriebsbefehlsquellen sind Befehlsquellen mit
hoherer Prioritat einschlieBlich einer Kommunikationsverbindung und der
Festfrequenz vorgesehen.

F03

Maximalfrequenz 1 A01 (Maximalfrequenz 2)

FO3 gibt die Maximalfrequenz (fir Motor 1) an, mit der die Ausgangsfrequenz begrenzt wird.
Die Angabe einer Maximalfrequenz, die 0Uber dem Nennwert des vom Umrichter
angetriebenen Gerdtes liegt, kann zu Schaden oder geféhrlichen Situationen fiihren. Die
Einstellung der Maximalfrequenz muss dem Nennwert des Gerétes entsprechen.

AVORSICHT

Der Umrichter kann problemlos mit hohen Drehzahlen betrieben werden. Uberpriifen Sie vor
Einstellung der Drehzahl sorgféltig die technischen Daten des Motors oder Gerites.

Verletzungsgefahr!

@ Die Anderung von FO3-Werten zwecks hoherer Ausgangsfrequenzen erfordert auch
die Anderung von F15-Werten, in denen ein Frequenzbegrenzer (Oberwert)
angegeben wird.

Fo4

Eckfrequenz 1 H50 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 1, Frequenz)
A02 (Eckfrequenz 2)

F05

Nennspannung bei Eckfrequenz 1 H51 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 1, Spannung)
A03 (Nennspannung bei Eckfrequenz 2)

F06

Maximale Ausgangsspannung 1 H52 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 2, Frequenz)
H53 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 2, Spannung)
A04 (Maximale Ausgangsspannung 2)

Diese Parameter geben die Eckfrequenz und die Spannung bei der Eckfrequenz an, die fir
den ordnungsgemé&Ren Motorlauf erforderlich ist. Bei Kombination mit den zugehérigen
Parametern H50 bis H53 kdnnen diese Parameter die nichtlineare U/f-Kennlinie definieren,
indem die Zunahme oder Abnahme der Spannung an jedem Punkt der U/f-Kennlinie
angegeben wird.

Nachfolgend werden Einstellungen beschrieben, die fir die nichtlineare U/f-Kennlinie
bendtigt werden.

Bei hohen Frequenzen kann die Impedanz des Motors ansteigen, was zu einer
unzureichenden Ausgangsspannung und einer Abnahme des Abtriebsmoments flihrt. Diese
Funktion dient zur Anhebung der Spannung mit der maximalen Ausgangsspannung 1, um zu
verhindern, dass dieses Problem auftritt. Es ist jedoch zu beachten, dass die
Ausgangsspannung nicht tber die Eingangsspannung des Umrichters hinaus erhdht werden
kann.

m Eckfrequenz 1 (F04)
Stellt die auf dem Typenschild des Motors angegebene Nennfrequenz ein.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

® Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (F05)
Stellt den Wert ,,0° oder die auf dem Typenschild des Motors angegebene Nennfrequenz ein.

- Bei Einstellung von ,0“ wird die Nennspannung bei Eckfrequenz durch die
Spannungsquelle des Umrichters bestimmt. Die Ausgangsspannung schwankt im selben
MaR wie die Eingangsspannung.

- Bei Einstellung auf einen anderen Wert hélt der Umrichter die Ausgangsspannung
automatisch auf dem eingestellten Wert. Ist eine der Einstellungen fir die automatische

Drehmomentanhebung, automatische Energiesparfunktion oder Schlupfkompensation
aktiv, missen die Spannungseinstellungen der Nennspannung des Motors entsprechen.

m Nichtlineare U/f-Kennlinien 1 und 2 fir Frequenz (H50 und H52)
Stellt den Frequenzanteil an einem beliebigen Punkt der nichtlinearen U/f-Kennlinie ein.

(Die Einstellung ,,0,0“ bei H50 oder H52 deaktiviert den Betrieb mit nichtlinearer
U/f-Kennlinie.)

m Nichtlineare U/f-Kennlinien 1 und 2 fir Spannung (H51 und H53)
Stellt den Spannungsanteil an einem beliebigen Punkt der nichtlinearen U/f-Kennlinie ein.

m Maximale Ausgangsspannung (F06)
Stellt die Spannung bei der Maximalfrequenz 1 ein (FO3)

@ * Wenn FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1) auf ,,0° eingestellt ist, sind die
Einstellungen von H50 bis H53 und FO6 nicht wirksam. (Liegt der nichtlineare
Punkt unter der Eckfrequenz, wird die lineare U/f-Kennlinie verwendet. Liegt er
dartber, wird die Ausgangsspannung konstant gehalten.)

« Bei aktivierter automatischer Drehmomentanhebung (F37) wird die nichtlineare
U/f-Kennlinie nicht wirksam.

Beispiele:
® Normale (lineare) U/f-Kennlinie

Ausgangsspannung (V)
A

Maximale
Ausgangsspannung 1
(F0B)
Nennspannung

bei Eckfrequenz 1
(FO5)

Ausgangsfrequenz

—» (Hz)

Eckfrequenz 1 Maximalfrequenz 1
(Fo4) (FO3)
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m U/f-Kennlinie mit zwei nichtlinearen Punkten

Ausgangsspannung (V)
A

Maximale

Ausgangsspannung 1

(FOB)

Nenhspannung

bei Eckfrequenz 1

(FO5)

Nichtlineare

Uf-Kennlinie 2~ |77y

(Spannung)

(H53)

Nichtlineare

Ui-Kennlinie 1

(Spannung)

H51 :

( ) : : ~—p Ausgangsfrequenz (Hz)
Nichtlineare Nichtlineare Eck- Maximalfrequenz 1
UffKennlinie 1 Uff-Kennlinie 2 frequenz 1 (FO3)
(Frequenz) (Frequenz) (FO4)
(H50) (H52)

FO7 Beschleunigungszeit 1 E10 (Beschleunigungszeit 2)
F08 Verzogerungszeit 1 E11 (Verzégerungszeit 2)

FO7 gibt die Beschleunigungszeit an, die Zeitdauer, in der die Frequenz von 0 Hz auf die
Maximalfrequenz ansteigt. FO8 gibt die Verzdgerungszeit an, die Zeitdauer, in der die
Frequenz von der Maximalfrequenz auf O Hz absinkt.

Ceo

Beschl.-zeit 1 Verzdg.-zeit 1
(FO7) Maximal- (FO8)
frequenz (FO3)

Start- Stoppfrequenz
frequenz 1 (FQgSD
(F23)

‘Tatsachl. Tatsachl,

Beschl.-zeit Verz.-zeit

« Wenn Sie mit Parameter HO7 eine S-formige oder nichtlineare
Beschleunigungs-/VVerzogerungskennlinie einstellen, sind die Beschleunigungs-
und Verzogerungszeiten langer als angegeben. Néhere Informationen finden Sie
in den Beschreibungen zu Parameter HO7.

« Bei der Einstellung einer  unsachgemdR  kurzen  Beschleuni-
gungs-/Verzdgerungszeit wird moglicherweise die Strombegrenzerfunktion oder
die automatische Verz6gerung (Anti-regenerative Control) aktiviert, was zu
einer langeren Beschleunigungs-/Verzdégerungszeit fihrt als angegeben.

Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1 (FO7, FO08) und Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeit 2 (E10, E11) werden (ber den Klemmenbefehl RT1 geschaltet,
der Uber einen der Parameter EQ1 bis EO3 einer Digitaleingangsklemme zugeordnet
ist.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

F09 Drehmomentanhebung 1 F37 (Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/
Automatische Energiesparfunktion 1)

A05 (Drehmomentanhebung 2)

F37 gibt die U/f-Kennlinie, die Art der Drehmomentanhebung und die automatische
Energiesparfunktion an, um den Betrieb in Abhdngigkeit von den Eigenschaften der Last zu
optimieren. FO9 gibt die Art der Drehmomentanhebung an, um ein ausreichendes
Anlaufmoment zu gewahrleisten.

Werte fiir Drehmoment- | Automatische
37 U/f-Kennlinie anhebung Energiespar- Verwendbare Last
(F09) funktion

0 U/f-Kennlinie Variable Drehmomentbelastung
mit variablem | Drehmoment- (Universalliifter und -pumpen)
Drehmoment | 2nhebung

durch FO9
1 .. Konstante Drehmomentbelastung
Deaktivieren
2 Lineare Automatische Kgnstante Drehmomentlast.
U/f-Kennlinie | Drehmoment- (f:lnzustellen, wenn es zu einer
Ubererregung des Motors im Leerlauf
anhebung
kommen kann)

3 U/f-Kennlinie Variable Drehmomentbelastung
mit variablem | Drehmoment- (Universalliifter und -pumpen)
Drehmoment | anhebung

durch FO9
4 . Konstante Drehmomentbelastung
Aktivieren
Lineare Automatische Kgnstante Drehmomentlast.
U/f-Kennlinie | Drehmoment- (einzustellen, wenn es zu einer
Ubererregung des Motors im Leerlauf
anhebung
kommen kann)

Hinweis: Betragen das Lastmoment plus Beschleunigungsmoment mehr als 50 % des
Nenndrehmoments, wird die Wahl der linearen U/f-Kennlinie (Werkseinstellung) empfohlen.
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m U/f-Kennlinien

Die FRENIC-Mini-Umrichter bieten eine Vielzahl von U/f-Kennlinien und
Drehmomentanhebungen mit U/f-Kennlinien fur Lasten mit variablem Drehmoment wie
Allzwecklifter und -pumpen und fir Spezialpumpen, die ein hohes Anlaufmoment
benétigen. Es stehen zwei Arten von Drehmomentanhebungen zur Verfligung: manuell
und automatisch.

Ausgangsspannung (V) Ausgangsspannung (V)
\
1009 TNennspannung 100% Nennspannung‘
Dreh- Dreh-
moment- moment-
heb
anhe uTng | ﬁgsﬂgﬂgs' anhebung  Ausgangs-
0 — (Hz 0 . frequenz
Hz)
Eckfrequenz 1 Eckfrequenz 1 {
F04) (FO4)
U/f-Kennlinie mit variablem Drehmoment (F37=0) Lineare U/f-Kennlinie (F37=1)

@ Bei Wahl der U/f-Kennlinie mit variablem Drehmoment (F37 = 1 oder 3) ist die
Ausgangsspannung  mdglicherweise  zu  gering.  Eine  unzureichende
Ausgangsspannung kann je nach Eigenschaft des Motors selbst und der Last bei
niedrigen Frequenzen zu einem geringeren Abtriebsmoment des Motors filhren. In
diesem Fall wird empfohlen, mithilfe der nichtlinearen U/f-Kennlinie die
Ausgangsspannung bei niedrigen Frequenzen zu erhéhen (H50, H51).

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

Ausgangsspannung (V) variable Drehmomentbelastung

A mit nichtlinearer U/f-Kennlinie
Nennspannung
bei Eckfrequenz 1
(FO5)
' Variable Drehmomentbelastung
Nichtlineare . ohne nichtlineare U/f-Kennlinie
U/f-Kennlinie 1
Spannung) (H51
(Sp 9) (H51) ” . Ausgangsfrequenz
o - ~ (H
0 Nichtlineare U/f-Kennlinie 1  Eckfrequenz 1 (Hz)
(Frequenz) (Fo4)
(H50)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

B Drehmomentanhebung
« Manuelle Drehmomentanhebung (F09)

Bei der Drehmomentanhebung mit FO9 wird zu der grundlegenden U/f-Kennlinie
unabhangig von der Last eine konstante Spannung addiert, um die Ausgangsspannung zu
bilden. Zur Gewéhrleistung eines ausreichenden Anlaufmoments stellen Sie die
Ausgangsspannung mithilfe von FO9 manuell so ein, dass sie dem Motor und dessen Last
optimal entspricht. Geben Sie einen geeigneten Wert ein, der fir einen weichen Anlauf des
Motors sorgt und bei geringer Last oder im Leerlauf keine Ubererregung verursacht.

Die Drehmomentanhebung Uber F09 gewdhrleistet eine hohe Antriebsstabilitat, da die
Ausgangsspannung unabhangig von Lastschwankungen konstant bleibt.

Geben Sie die F09-Werte in Prozentwerten der Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO5) an.
Vor dem Versand wird FO9 im Werk auf einen Wert eingestellt, der fir ca. 100 % des
Anlaufmoments sorgt.

@ Die Angabe eines hohen Wertes fiir die Drehmomentanhebung erzeugt ein hohes
Drehmoment, kann jedoch im Leerlauf aufgrund von Ubererregung zu einem
Uberstrom fiithren. 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 vermeiden.

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

Ausgangsspannung (V)
A

Nennspannung
bei Eckirequenz 1 |mo-ipoogomsr i roozzonoo e e - ]

(FO5) Erhéhte Ausgangsspannung
bei Drehmomenterhéhung 1
Nichtlineare (F09)
UA-Kennlinie 1
{(Spannung) (H51) / ------
Drehmoment- : .
anhebung 1 . : . Ausgangsfrequenz
0 Nichtlineare Eck- (Hz)
Uif-Kennlinie 1 frequenz 1
(Frequenz) (H50) (FO4)

+ 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 erhoht
sie die Ausgangsspannung, um das Abtriebsmoment des Motors zu erhéhen.

@ « Da diese Funktion auch von den Motoreigenschaften abhangt, stellen Sie die
Eckfrequenz 1 (F04), die Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO5) und weitere
zugehdrige Motorparameter (P01, P03 und P06 bis P99) entsprechend der
Motorleistung und den Motoreigenschaften ein, oder fiihren Sie die automatische
Abstimmung (P04) durch.

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

Diese Funktion regelt automatisch die Versorgungsspannung des Motors, um den
Gesamtleistungsverlust von Motor und Umrichter auf ein Minimum zu reduzieren. (Zu
beachten ist, dass diese Funktion je nach den Eigenschaften des Motors bzw. der Last
maoglicherweise nicht effektiv ist. Uberpriifen Sie die Vorteile der Energiesparfunktion,
bevor Sie diese Funktion in Ihrem Spannungssystem anwenden.)

Diese Funktion gilt nur fiir den Betrieb mit Kkonstanter Drehzahl. Beim
Beschleunigen/Verzégern lauft der Umrichter je nach Einstellung der F37-Werte mit
manueller (FO9) oder automatischer Drehmomentanhebung. Bei aktivierter automatischer
Energiesparfunktion reagiert der Umrichter moglicherweise langsam auf Anderungen der
Motordrehzahl. Verwenden Sie diese Funktion nicht in Anlagen, die eine schnelle
Beschleunigung/Verzogerung erfordern.

@ + Die automatische Energiesparfunktion ist bei einer Eckfrequenz von 60 Hz oder

darunter vorgesehen. Bei Eckfrequenzen iber 60 Hz wird nur eine geringe oder

gar keine Energieeinsparung erreicht. Der automatische Energiesparbetrieb ist

fiir den Betrieb unterhalb der Eckfrequenz vorgesehen. Bei Frequenzen Uber der
Eckfrequenz ist der automatische Energiesparbetrieb unwirksam.

» Da diese Funktion auch von den Motoreigenschaften abhéngt, stellen Sie die
Eckfrequenz 1 (F04), die Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO5) und weitere
zugehdrige Motorparameter (P01, P03 und P06 bis P99) entsprechend der
Motorleistung und den Motoreigenschaften ein, oder fiihren Sie die automatische
Abstimmung (P04) durch.

F10

Elektrothermischer Uberlastschutz fiir Motor 1

(Motorcharakteristik auswahlen) A06 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, Motorcharakteristik auswahlen)

F11

Elektrothermischer Uberlastschutz fiir Motor 1

(Uberlast-Pegel) A07 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, Uberlast-Pegel)

F12

Elektrothermischer Uberlastschutz fiir Motor 1

(Thermische Zeitkonstante) A08 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, Thermische Zeitkonstante)

Mit F10 bis F12 werden die thermischen Eigenschaften des Motors in Bezug auf seinen
elektrothermischen Uberlastschutz angegeben, der dazu dient, Uberlastzustdnde des Motors
im Umrichter zu erkennen.

Mit F10 werden die Eigenschaften des Kuhlsystems am Motor, mit F11 der Strom zur
Erkennung des Uberlastzustandes und mit F12 die thermische Zeitkonstante angegeben.

@ Die mit F10 und F11 angegebenen thermischen Eigenschaften des Motors werden
aullerdem fur die Uberlast-Frihwarnung verwendet. Selbst wenn Sie nur die
Uberlast-Friihwarnung benétigen, miissen Sie die Eigenschaftswerte fiir diese
Parameter einstellen. Zur Deaktivierung des elektrothermischen Uberlastschutzes
stellen Sie den Parameter F11 auf,,0,00* ein.

B Motorcharakteristik (F10)

Mit F10 wahlen Sie zwischen den Kilhlsystemen des Motors — tiber die Motorwelle oder den
separat angetriebenen Kihllufter.

Werte fiir Funktion
F10
1 Fiir Universalmotor und standardméfigen Permanentmagnet-Synchronmotor

von Fuji mit Kiihlliifter auf der Motorwelle.
(Verringerte Kithlwirkung beim Betrieb mit niedrigen Frequenzen.)

2 Fiir umrichtergeregelten Motor mit separat angetriebenem Kiihlliifter.
(Kiihlwirkung wird unabhéngig von der Ausgangsfrequenz aufrechterhalten.)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Die folgende Abbildung zeigt die Betriebseigenschaften des elektrothermischen
Uberlastschutzes bei F10 = 1. Die charakteristischen Faktoren o1 bis a3 und ihre zugehérigen
Ausgangsfrequenzen f2 und f3 unterscheiden sich je nach den Eigenschaften des Motors.

In der folgenden Tabelle sind die durch die Motorleistung (P02) und die Motorcharakteristik
(P99) bestimmten Faktoren aufgefihrt.

Tatséchlicher Ausgangsstrom (kontinuierlich) (%)
Uberlast-Pegel (F11)

3

100

a3

o2
fo = Eckfrequenz

@1 Auch wenn die
Eckfrequenz 60 Hz
Uberschreitet, fb = 60 Hz.

»Ausgangsfrequenz
0 f2 f3  fo fo (Fz2)

Kihleigenschaften des Motors mit Kuhllifter auf der Motorwelle

Am Motor anliegende Nennleistung und charakteristische Faktoren bei Einstellung von P99
(Auswahl Motor 1) auf 0" oder ,4*

Thermische | Stromsollwert zum| Ausgangsfrequenz filir den Charakteristischer
Motor- Zeitkonstante Einstellen der charakteristischen Faktor Fakt !
Nennleistung T thermischen des Motors axtor
kW (PS) (Werks- Zeitkonstante
einstellung) (Imax) 2 3 al a2 a3
0(’11 /;";ig’z)s 75% | 85% | 100 %
7 Hz
1,5 bis 4,0 85% | 85% | 100%
(2 bis 5)
5,5bis 11 5 min 5Hz
(7.5 bis 15) Zulissiger 6 Hz 90% | 95% | 100 %
Dauerstrom x
15 (20) 150 % 7 Hz 85% | 85% | 100 %
12’25(2205))’ 5Hz 92 % | 100 % | 100 %
Eck-
30 (40) 10 min Eclif;f;q;enz frequenz 54% | 85% | 90 %
0
x 33 %

Am Motor anliegende Nennleistung und charakteristische Faktoren bei Einstellung von P99
(Auswahl Motor 1) auf ,1“ oder , 3"

Thermische Stromsollwert zum| Ausgan gsfre'quenz flir den Charakteristischer
Motor- . Einstellen der charakteristischen Faktor
. Zeitkonstante © . Faktor
Nennleistung (Werks- thermischen des Motors
kW (PS) instell Zeitkonstante
cinste ung) (Imax) 2 3 ol o2 o3
. Eck-
0.1 b1.s 22 5 min frequenz 69% | 90% | 90 %
(1/8 bis 30) Zuléssiger x 33 %
Eckfrequenz 0
Dauerstrom x 33 9
150 % X227 Eck-
30 (40) 10 min frequenz 54% | 85% | 95%
x 83 %

Bei F10 = 2 wird die Kuhlwirkung nicht durch die Ausgangsfrequenz verringert, sodass der

Uberlast-Pegel ein konstanter Wert ohne Reduktion ist (F11).
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B Uberlast-Pegel (F11)

F11 gibt den Schwellenwert (in Ampere) an, bei dem der elektrothermische Uberlastschutz
fur den Motor aktiviert wird.

Stellen Sie F11 auf den Nennstrom des Motors beim Antrieb mit der Eckfrequenz ein (d. h.
auf das 1,0- bis 1,1-fache des Nennstroms des Motors). Zur Deaktivierung des
elektrothermischen Uberlastschutzes stellen Sie F11 auf,,0,00° ein.

B Thermische Zeitkonstante (F12)

F12 gibt die thermische Zeitkonstante des Motors an. FlieBt wahrend der durch F12
angegebenen Zeit ein Strom von 150 % des durch F11 angegebenen Uberlast-Pegels, erkennt
der thermische Uberlastschutz eine Uberlastung des Motors und wird ausgelost. Die
thermische Zeitkonstante fiir Universalmotoren einschlieBlich der Fuji-Motoren betragt in
der Werkseinstellung ca. 5 Minuten.

- Wertebereich: 0,5 bis 75,0 (Minuten) in Stufen von 0,1 (Minuten)

(Beispiel) Wenn der F12-Wert auf 5 Minuten eingestellt ist

Der elektrothermische Uberlastschutz wird wie nachfolgend dargestellt aktiviert, um einen
Alarmstatus (Alarmcode 0/7) zu erkennen, wenn der Ausgangsstrom von 150 % des
Uberlast-Pegels (durch F11 angegeben) fiir 5 Minuten oder von 120 % fiir ca. 12,5 Minuten
flieRt.

Die tatsachliche Antriebszeit, die bendtigt wird, um einen Uberlastalarm des Motors
auszuldsen, ist moglicherweise geringer als der angegebene Wert fir den Zeitraum, ab dem
der Ausgangsstrom den Nennstrom (100 %) (iberschreitet und die 150 % des Uberlast-Pegels
erreicht.

Beispiel fur die Eigenschaften zur Erkennung des thermischen Uberlastzustandes

20— r — T
' | | | I 1 | | | I ‘; 1 | | | 1
R e b e e B i R
i I I | 1 1 | | | 1 I ! I | I !
| S S TR A (R SN N B R I B ,l,lL,J,,l,,L,L,,,,L,
1 1 1 ! 1 ' | | | ' [ 1 1 | i 1
] I I | 1 ) | | | I ) | ] | 1 |
F-1-- -~ -T-9~-"r-T-h--p TR _l__“‘ﬂ__F‘r—T—‘—‘l——
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

F14 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Modus-Auswahl)
H13 (Wiederanlaufzeit)

H14 (Frequenzabfallrate)
H15 (Dauerbetrieb)

H92 (Betriebsfortsetzung, P)
H93 (Betriebsfortsetzung, I)

F14 gibt die bei einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall vom Umrichter auszufiihrende
Aktion an, z. B. Abschaltung und Wiederanlauf.

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

Wert fiir F14 Beschreibung

: Wiederanlauf Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls
deaktivieren die Zwischenkreisspannung unter den Schwellenwert fallt,
(sofortige Trip- gibt der Umrichter den Unterspannungsalarm /v aus und
Abschaltung) schaltet den Ausgang ab, sodass der Motor austrudelt.

: Wiederanlauf Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls
deaktivieren die Zwischenkreisspannung unter den Schwellenwert fallt,
(Abschaltung nach schaltet der Umrichter den Ausgang ab, sodass der Motor
Spannungswiederkehr) austrudelt, wechselt jedoch nicht in den Unterspannungs-

zustand und gibt keinen Unterspannungsalarm /u aus.
Im Moment der Spannungswiederkehr wird der Unter-
spannungsalarm /u ausgegeben.

. Abschaltung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines

Verzogerung bis Stopp

kurzzeitigen Spannungsausfalls unter den Dauerbetriebsstand
fallt, wird die Verzdgerung-bis-Stopp-Steuerung aufgerufen.
Mit der Verzdgerung bis Stopp wird Bewegungsenergie aus
dem Trigheitsmoment der Last zuriickgewonnen. Der Motor
wird dadurch verlangsamt und die Verzdgerung fortgesetzt.
Nach der Verzogerung bis Stopp wird der Unter-
spannungsalarm /u ausgegeben.

(Verfiigbar in ROM-Version 0500 oder hoher.)

. Wiederanlauf aktivieren

(Wiederanlauf mit der
Frequenz aktivieren, bei
der der Spannungsausfall
auftrat (fiir allgemeine
Lasten))

Sobald aufgrund eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls
die Zwischenkreisspannung unter den Schwellenwert fallt,
speichert der Umrichter die zu diesem Zeitpunkt anliegende
Frequenz und schaltet den Ausgang ab, sodass der Motor
austrudelt.

Wurde ein  Betriebsbefehl eingegeben, fiihrt die
Spannungswiederkehr zum Wiederanlauf des Umrichters mit
der beim Auftreten des Netzspannungsausfalls gespeicherten
Ausgangsfrequenz.

Diese Einstellung ist ideal geeignet fiir Anwendungen, bei
denen das Triagheitsmoment grof3 genug ist, um den Motor
schnell abzubremsen, z. B. Liifter, wenn der Motor nach dem
Auftreten  eines  kurzzeitigen  Netzspannungsausfalls
austrudelt.

. Wiederanlauf aktivieren

(Wiederanlauf mit der
Startfrequenz, fiir Lasten
mit geringer Tréigheit)

Nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall fithren die
Spannungswiederkehr und die Eingabe eines Betriebsbefehls
zum Wiederanlauf des Umrichters mit der durch den
Parameter F23 angegebenen Startfrequenz.

Diese Einstellung ist ideal geeignet fiir Anwendungen mit
hohen Lasten und geringem Trigheitsmoment wie Pumpen,
bei denen die Motordrehzahl beim Austrudeln nach dem
Auftreten eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls schnell
auf null absinkt.

AWARNUNG

6 ‘dey
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Wenn Sie den ,,Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall* aktivieren (Parameter
F14 = 4 oder 5), fiilhrt der Umrichter den Wiederanlauf des Motors nach der
Spannungswiederkehr automatisch durch. Die Maschinen und Anlagen miissen so ausgelegt
sein, dass nach dem Wiederanlauf die Sicherheit von Personen gewdhrleistet ist.

Unfallgefahr!
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m Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Grundlegende Funktionsweise):

Der Umrichter erkennt einen kurzzeitigen Netzspannungsausfall, nachdem er festgestellt hat,
dass wéhrend des Umrichterbetriebs die Zwischenkreisspannung den Schwellenwert fir die
Unterspannung unterschritten hat. Bei geringer Last des Motors und extrem kurzer Dauer des
kurzzeitigen Netzspannungsausfalls ist der Spannungsabfall mdéglicherweise nicht grof3
genug fur die Erkennung eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls und der Motor l&uft
moglicherweise ohne Unterbrechung weiter.

Nach Erkennung eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls wechselt der Umrichter in den
Wiederanlaufmodus (nach der Spannungswiederkehr) und bereitet sich auf den Wiederanlauf
vor. Nach der Spannungswiederkehr durchlauft der Umrichter eine anfangliche
Aufladephase und wechselt in den Betriebsbereitschaftszustand. Bei Auftreten eines
kurzzeitigen Netzspannungsausfalls kann die Netzspannung fir externe Stromkreise wie
Relaissteuerungen ebenfalls abfallen, sodass der Betriebsbefehl abgeschaltet wird. Zur
Bewaltigung einer derartigen Situation wartet der Umrichter zwei Sekunden lang auf die
Eingabe eines Befehls, nachdem er in den Betriebsbereitschaftszustand gewechselt hat.
Erhélt der Umrichter innerhalb von zwei Sekunden einen Betriebsbefehl, beginnt er mit der
Abarbeitung des Wiederanlaufs anhand der Werte des Parameters F14 (Modus-Auswahl).
Erhalt der Umrichter innerhalb des Wartezeitraums wvon zwei Sekunden keinen
Betriebsbefehl, bricht der Umrichter den Wiederanlaufmodus ab (nach der
Spannungswiederkehr) und muss mit der normalen Startfrequenz beginnend wieder gestartet
werden. Achten Sie daher darauf, dass nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall
innerhalb von zwei Sekunden ein Betriebsbefehl eingegeben wird, oder installieren Sie ein
Relais mit mechanischer Selbsthaltung.

Bei der Eingabe von Betriebsbefehlen tiber das Bedienteil ist die oben beschriebene Aktion
ebenfalls in dem Modus (FO2 = 0) erforderlich, bei dem die Drehrichtung durch die
Klemmenbefehle FWD oder REV bestimmt wird. In den Modi mit fester Drehrichtung
(FO2 = 2 oder 3) wird der Betriebshefehl im Umrichter gespeichert, sodass der Wiederanlauf
beginnt, sobald der Umrichter in den Betriebsbereitschaftszustand wechselt.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

Zwischenkreis-
spannung

Schwellenwert fur Unterspannung

Keine Zeitreserve fur Neustart

o — %
Spannung ! ca.0,3-06s

Gate-Befeh| EIN =+—— Gate AUS ——» Betriebsbereit

Umrichterstatus ! 25 !

Auf Betriebsbefehl warten

EIN

Betriebsbefehl EIN

Neustart

@ Wird wihrend des Netzspannungsausfalls der Klemmenbefehl ,,Austrudeln® BX
eingegeben, verlasst der Umrichter den Wiederanlaufmodus und wechselt in den
normalen Betriebsmodus. Wird bei anliegender Netzspannung ein Betriebsbefehl
eingegeben, startet der Umrichter mit seiner normalen Startfrequenz (F23).
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Waéhrend eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls bremst der Motor ab. Nach der
Spannungswiederkehr lauft der Umrichter mit der unmittelbar vor dem kurzzeitigen
Netzspannungsausfall ~ glltigen  Frequenz ~ wieder an. Danach  setzt  die
Strombegrenzungsfunktion ein, und die Ausgangsfrequenz des Umrichters wird automatisch
verringert. Wenn die Ausgangsfrequenz der Motordrehzahl entspricht, beschleunigt der
Motor auf die urspriingliche Ausgangsfrequenz. Siehe folgende Abbildung. In diesem Fall
muss die schnell ansprechende Strombegrenzung aktiviert werden (H12 = 1).

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

F14 =4 v v

Zwischenkreis-

Unterspannung'
spannung ‘

\ | Lo Motordrehzahl
suchen
Ausgangs- !
frequenz 3 T~ |
{Mctordrehzahl) el e Be
Automatischer Lo i schleuni-
Wiederanlauf nach P : : gung
kurzzeitigem T EIN
Spannungsausfall ‘ ‘ -
IPF Zeit

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit) (H13)

H13 gibt die Zeitdauer ab dem Auftreten des kurzzeitigen Netzspannungsausfalls an, bis der
Umrichter mit dem Wiederanlaufprozess reagiert.

Startet der Umrichter den Motor bei noch hoher Restspannung des Motors, kann es zu einem
starken StoRstrom kommen oder es tritt aufgrund zeitweiliger Energierlickgewinnung ein
Uberspannungsalarm auf. Daher wird empfohlen, H13 aus Sicherheitsgriinden auf einen
bestimmten Wert einzustellen, bei dem der Wiederanlauf erst stattfindet, nachdem die
Restspannung auf einen kleinen Wert abgefallen ist. Zu beachten ist, dass nach der
Spannungswiederkehr der Wiederanlauf erst stattfindet, nachdem die Wiederanlaufzeit
(H13) verstrichen ist.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

Zwischenkreis- E 1
spannung e o A Schwellenwert fiir
- . Unterspannung
Umrichterstatus n Bet_l_rieb 1 —
(Betrieb 1) Betriebsbereit
Betriebsbefehl EIN E EIN
U ht t - H13 t——
mrichterstatus i Startbetrieb
(Betrieb 2) _Coe-Signal EIN Gate AUS (Gate EIN)
]
Neustart
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Werkseinstellung

In der Werkseinstellung ist H13 je nach Umrichterleistung auf einen der nachfolgend
aufgefuhrten Werte eingestellt. Grundsatzlich brauchen Sie die Werte von H13 nicht zu
andern. Wenn jedoch eine lange Wiederanlaufzeit die Strémungsgeschwindigkeit der Pumpe
UbermaRig verringert oder zu anderen Problemen fiihrt, kdnnen Sie die Einstellung auch auf
etwa die Halfte des Standardwertes reduzieren. Achten Sie in einem solchen Fall darauf, dass
keine Alarme auftreten.

Unmrichterleistung Werkseinstellung von
kW (PS) H13 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall
(Wiederanlaufzeit))
0,1 bis 7,5 (1/8 bis 10) 0,5 (Sekunden)
11 bis 15 (15 bis 20) 1,0 (Sekunden)

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Frequenzabfallrate) (H14)

Waéhrend des Wiederanlaufs nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall flieit ein
iiberméaRiger Strom, der den Uberstrombegrenzer aktiviert, wenn die Ausgangsfrequenz des
Umrichters und die Leerlaufdrenzahl des Motors nicht aneinander angeglichen werden
kénnen. In diesem Fall reduziert der Umrichter die Ausgangsfrequenz gemaf der durch H14
angegebenen Geschwindigkeit (Frequenzabfallrate: Hz/s), um sie der Leerlaufdrehzahl
anzupassen.

Wert fiir F14 Umrichteraktion fiir den Frequenzabfall

0,00 Gemail der angegebenen Verzogerungszeit

0,01 bis 100,00 (Hz/s) | GeméaB den durch H14 angegebenen Werten

Entsprechend der Einstellung des PI-Reglers im Strombegrenzer
(des Regelblocks fiir die Strombegrenzung in Abbildung 4.3.1 im
Abschnitt 4.4).

(Die PI-Konstante ist im Umrichter fest eingestellt.)

999

Ginweis Bei zu groBer Steilheit des Frequenzabfalls findet mdglicherweise eine
Rickgewinnung in dem Moment statt, in dem die Drehzahl des Motors der
Ausgangsfrequenz des Umrichters entspricht, wodurch eine Abschaltung
verursacht wird. Im Gegensatz dazu verlangert sich bei zu geringer Frequenz-
abfallrate méglicherweise die Zeit, die zur Anpassung der Ausgangsfrequenz an die
Motordrehzahl bendtigt wird (Dauer der Strombegrenzung), wodurch die
Uberlastvermeidung des Umrichters ausgelost wird.

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

+ Abschaltung nach Verzégerung bis Stopp (F14 = 2)

Tritt ein kurzzeitiger Spannungsausfall auf, wihrend F14 auf ,2“ (Abschaltung nach
Verzdgerung bis Stopp) eingestellt ist, beginnt der Umrichter den Steuerungsablauf fur
»Verzogerung bis Stopp™, wenn die Zwischenkreisspannung unter den durch HI15
angegebenen Dauerbetriebspegel sinkt.

Bei der Regelung fiir den Modus ,,Verzogerung bis Stopp* senkt der Umrichter seine
Ausgangsfrequenz und hélt die Zwischenkreisspannung mithilfe des PI-Reglers konstant.
P- und I-Anteile (Proportional- und Integral-Anteile) des PI-Reglers werden durch H92 bzw.
H93 angegeben.

Fir den Normalbetrieb des Umrichters missen die Werte von H15, H92 und H93 nicht
geandert werden.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

@ Wenn Sie ,,Abschaltung nach Verzdgerung bis Stopp* wéhlen, kann der Umrichter
dies unter Umstanden nicht umsetzen, wenn aufgrund einer Unterspannung durch
Steuerungsverzdgerung die Trégheit der Last gering oder die Last schwer ist. Wenn
in einem solchen Fall ,,Abschaltung nach Verzdgerung bis Stopp* gewihlt ist, 14sst
der Umrichter ein Austrudeln des Motors zu.

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

@ Ist die Eingangsspannung fir den Umrichter extrem niedrig, kann die
Dauerbetriebsregelung auch im Normalbetrieb, 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 eine
Steuerungsverzdgerung fuhren.

Bevor Sie den Dauerbetriebspegel &andern, vergewissern Sie sich, dass die
Dauerbetriebsregelung ordnungsgemal durchgefiihrt wird. Beriicksichtigen Sie
dabei die Lastschwankungen und die Eingangsspannung.

F15 Frequenzbegrenzer (Oberwert)

F16 Frequenzbegrenzer (Unterwert) H63 (Unterwertbegrenzer, Modus-Auswahl)

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

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

6 ‘dey

* Wenn H63 = 0: Die Ausgangsfrequenz wird auf dem durch F16 angegebenen unteren
Grenzwert gehalten.

* Wenn H63 = 1: Der Umrichter verzdgert den Motor bis zum Stopp.
- Wertebereich: 0,0 bis 400,0 Hz

d313NVHVd

Frequenzsollwert

Maximalfrequenz
{FO3/A01)

Frequenzbegrenzer
(Hoch) (F15)

Frequenzbegrenzer 5
{Niedrig) (F186) ;
a . Frequenz-
0 100 % sollwert
(H63 =0)
Frequenzsollwert
Maximalfrequenz
(FO3/A01)
Frequenzbegrenzer —
(Hoch) (F15)
Frequenzbegrenzer |_
Niedrig) (F16
(Niedrig) (F16) % ' Referenz-
0 i 100 % [requenz

(H63 = 1)

9-35



@  Andern Sie den Frequenzbegrenzer (Oberwert) (F15), um den Frequenzsollwert
zu erhohen, missen Sie unbedingt die Maximalfrequenz (F03, AO01)
entsprechend &ndern.

» Behalten Sie die folgenden Beziehungen unter den Werten fir die
Frequenzsteuerung bei:

F15 > F16, F15 > F23(A12) und F15 > F25
FO3/A01 > F16

Dabei bezieht sich F23(Al12) auf die Startfrequenz und F25 auf die
Stoppfrequenz.

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

F18

Frequenzoffset (Frequenzeinstellung 1) €50, C32, C34, C37 und C39
(Offsetbezugspunkt, Verstarkung und
Verstarkungsbezugspunkt)

Bei Verwendung eines Analogeingangs fir Frequenzeinstellung 1 (F01) kann durch
Multiplikation mit der Verstarkung und Addition des durch F18 angegebenen Offsets die
Beziehung zwischen Analogeingang und Frequenzsollwert definiert werden.

Verstiarkung Offset
Analogeingang
Parameter Einstellbereich (%) Parameter Einstellbereich (%)

Klemme [12] C32: Verstiarkung 0,00 bis 200,00

C34. 0,00 bis 100,00 Fl8:

Verstirkungsbezugs- ) -100,00 bis 100,00

Frequenzoffset

punkt
Klemme [C1] | C37: Verstirkung 0,00 bis 200,00

C39: 0,00 bis 100,00 C50:

Verstarkungsbezugs- Offsetbezugs- 0,00 bis 100,00

punkt punkt

Wie in den Diagrammen unten dargestellt, wird die Beziehung zwischen dem Analogeingang
und dem durch die Frequenzeinstellung 1 angegebenen Frequenzsollwert durch die Punkte
»A“und ,,.B“ bestimmt. Punkt ,,A“ wird durch die Kombination des Frequenzoffsets (F18)
und seines Bezugspunkts (C50) definiert; Punkt ,,B“ durch die Kombination der Verstarkung
(C32, C37) und ihres Bezugspunkts (C34, C39).

Die Kombination aus C32 und C34 gilt fiir die Klemme [12], die Kombination aus C37 und
C39 fir die Klemme [C1].

Konfigurieren Sie den Offset (F18) und die Verstarkung (C32, C37), und setzen Sie dazu die
Maximalfrequenz gleich 100 %. Konfigurieren Sie den Offsetbezugspunkt (C50) und den
Verstarkungsbezugspunkt (C34, C39), und setzen Sie dazu den Skalenendwert (10 V DC
oder 20 mA DC) des Analogeingangs gleich 100 %.

@ » Ein Analogeingang unterhalb des Offsetbezugspunkts (C50) wird durch den
Frequenzoffsetwert (F18) begrenzt.

+ Sind die angegebenen Werte des Offsetbezugspunkts (C50) gleich oder grofRer
als die fur die einzelnen Verstarkungsbezugspunkte (C34, C39) angegebenen
Werte, werden diese als unglltig interpretiert, und der Umrichter setzt den
Frequenzsollwert auf 0 Hz zuriick.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Frequenzsollwert
A

Verstarkung
(C32 oder

C37) Punkt B

Frequenz-
offset|  punktA

- Analog-
0 Offset- Verstarkungs- 100 % €ngang
bezugs-  bezugs-
punkt punkt
(C50) (C34 or C39)
Beispiel: Einstellung von Offset, Verstdrkung und deren Bezugspunkten, wenn der
Frequenzsollwert von 0 bis 100 % einem Analogeingang von 1 bis 5V DC an Klemme [12]
(bei Frequenzeinstellung 1) entspricht.

Frequenzsollwert

/
Verstarkung
C32
(c32) 100 %
Punkt B
Frequenzoffset
(F18)
0 9% st PUNKLA » Analogeingang
01V (10%) 5V (50 %) 100 %
Offset- Verstarkungs-
bezugs- bezugs-

punkt (C50) punkt (C34)
(Punkt A)
Zur Einstellung des Frequenzsollwerts auf 0 Hz bei einem Analogeingang von 1V stellen Sie
den Frequenzoffset auf 0 % (F18 = 0) ein. Da 1 V der Offsetbezugspunkt ist und einem Wert
von 10 % von 10 V (Skalenendwert) entspricht, stellen Sie den Offsetbezugspunkt auf 10 %
(C50 = 10) ein.

(Punkt B)

Damit die Maximalfrequenz dem Frequenzsollwert bei einem Analogeingang von 5 V
entspricht, stellen Sie die Verstarkung auf 100 % (C32 = 100) ein. Da 5 V der Basispunkt der
Verstérkung ist und einem Wert von 50 % von 10 V (Skalenendwert) entspricht, stellen Sie
den Basispunkt der Verstarkung auf 50 % (C34 = 50) ein.

@ Der Einstellablauf zur Angabe von Verstarkung und Offset ohne die Anderung von
Bezugspunkten entspricht dem Ablauf bei herkémmlichen Fuji-Umrichtern.
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F20

Gleichstrombremsung 1 (Brems-Startfrequenz)
H95 (Gleichstrombremsung, Reaktionsart der Bremse)
A09 (Gleichstrombremsung 2, Brems-Startfrequenz)

F21 Gleichstrombremsung 1 (Bremspegel)
A10 (Gleichstrombremsung 2, Bremspegel)
F22 Gleichstrombremsung 1 (Bremsdauer)

A11 (Gleichstrombremsung 2, Bremsdauer)

F20 bis F22 geben die Gleichstrombremse an, die verhindert, dass der Motor 1 wahrend des
Abbremsens bis zum Stopp durch Tragheit weiterl&uft.

Wird der Motor durch Abschalten des Betriebsbefehls oder durch Reduzierung des
Frequenzsollwerts unter die Stoppfrequenz bis zum Stopp abgebremst, aktiviert der
Umrichter die Gleichstrombremsung durch einen Strom in Hohe des Bremswertes (F21)
wéhrend der Bremsdauer (F22), wenn die Ausgangsfrequenz die Startfrequenz fir die
Gleichstrombremsung (F20) erreicht.

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

m Brems-Startfrequenz (F20)

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

®m 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.

@ Die Bremspegeleinstellung flr die einphasigen 100-V-Umrichter sollte, wie unten
dargestellt, auf der Basis des Stromsollwerts berechnet werden.

Umrichtertyp. FRN_ _ __C2S-6U 0001 0002 0003 0005
Motor-Nennleistung (PS) 1/8 1/4 1/2 1
Stromsollwert (A) 0,8 15 3,0 5,0

m Bremsdauer (F22)
F22 gibt die Zeitdauer an, in der die Gleichstrombremse aktiviert ist.

m Reaktionsart der Bremse (H95)
H95 gibt die Reaktionsart fiir die Gleichstrombremse an.

Werte fiir Eigenschaften Hinweis
H95
0 Langsame Reaktion. Verlangsamt die | Beim Starten der Gleichstrombremse

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

steht moglicherweise nur ein
unzureichendes Bremsmoment zur
Verfiigung.

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

Je nach Tréagheitsmoment der
mechanischen Last und des
Kupplungsmechanismus kann eine
Riickwértsdrehung auftreten.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Ausgangsfrequenz Start der Verzégerung bis Stopp
(Hz)

Gleichstrombremse 1
{(Bremsstartfrequenz) —»
(F20) o

.

I »
| Dauer
|
: Gleichstrombremse 1
I (Bremsdauer) | Gleichstrom-
:QLN bremse 1
R : (Bremspegel)
nos=1-— | ; -z (F21)
Strom Gleichstrombremse - i .
LY T e =0 P/ -
0 \‘~-__x” Dauer

Gleichstrombremse
(Reaktionsart der Bremse)
(H95)

@‘ Zur  Aktivierung der Gleichstrombremse kann auch ein externes
PP Digitaleingangssignal als Klemmenbefehl DCBRK verwendet werden.

Solange der Befehl DCBRK eingeschaltet ist, fuhrt der Umrichter ungeachtet der
durch F22 angegebenen Bremsdauer eine Gleichstrombremsung durch.

Die Einschaltung des Befehls 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
gleichméligere Beschleunigung (schnellerer Aufbau des Beschleunigungs-
moments) moglich ist.

6 ‘dey

@ Im Allgemeinen werden die Werte des Parameters F20 m_it e_inem Wert _angegeben,
der nahe der Nenn-Schlupffrequenz des Motors liegt. Bei Einstellung eines extrem
hohen Wertes wird die Regelung moéglicherweise instabil, und in einigen Fallen

kann ein Uberspannungsalarm auftreten.

AVORSICHT

Die Gleichstrombremsfunktion des Umrichters bietet keinen Haltemechanismus.

d313NVHVd

Es besteht Verletzungsgefahr.
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F23 Startfrequenz 1 A12 (Startfrequenz 2)
F24 Startfrequenz 1 (Haltezeit)
F25 Stoppfrequenz F39 (Stoppfrequenz, Haltezeit)

Beim Startvorgang eines Umrichters ist die anfangliche Ausgangsfrequenz gleich der
Startfrequenz 1, die durch F23 angegeben wird. Der Umrichter stoppt den Ausgang, wenn die
Ausgangsfrequenz die Stoppfrequenz erreicht, die durch F25 angegeben wird.

Stellen Sie die Startfrequenz auf einen Wert ein, bei dem der Motor geniigend Drehmoment
fur den Anlauf erzeugen kann. Im Allgemeinen wird die Nenn-Schlupffrequenz des Motors
als Startfrequenz eingestellt.

Aulerdem gibt F24 die Haltezeit fiir die Startfrequenz an, um die Verzégerung beim Aufbau
des Magnetflusses im Motor zu kompensieren. Um die Motordrehzahl beim Stopp des
Motors zu stabilisieren, gibt F39 die Haltezeit fir die Stoppfrequenz an.

@ Ist die Startfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz, gibt der Umrichter solange
keine Leistung ab, wie der Frequenzsollwert niedriger als die Stoppfrequenz ist.

Ausgangsfrequenz
'y
Start- Stopp-
frequenz 1 frequenz
(Haltezeit) (Haltezeit)
F24
Start- '( : ! (:&. Stopp-
[ — | i
frequenz 1 ! ) 1 frequenz
(F23) | ' I (F25)
; . Az
f > Zeit
} |
| |
Umrichter AuBer Betrieb : AulBer Betrieb
inBetrieb  (Gate AUS) In Betrieb (Gate EIN) (Gate AUS)
> Zei
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

F26 Motorgerausch (Taktfrequenz)

F27 Motorgerausch (Ton)

W Motorgerausch (Taktfrequenz) (F26)

F26 steuert die Taktfrequenz, um das vom Motor erzeugte horbare Gerdusch und das vom
Umrichter selbst erzeugte elektromagnetische Rauschen zu verringern sowie den Ableitstrom
in der Ausgangs-(Sekundar-)Verkabelung zu reduzieren.

Taktfrequenz 0,75 bis 16 kHz
Gerduschemission des Motors Hoch <> Niedrig
Motortemperatur (aufgrund von Oberschwingungsanteilen) Hoch < Niedrig
Welligkeit in der Wellenform des Ausgangsstroms Grof3 & Klein
Ableitstrom Niedrig <> Hoch
Emission von elektromagnetischem Rauschen Niedrig <> Hoch
Umrichterverlust Niedrig <> Hoch

@ Die Angabe einer zu niedrigen Taktfrequenz verursacht eine hohe Welligkeit des
Ausgangsstroms. Als Folge erhoht sich der Motorverlust, was zu einem Anstieg der
Motortemperatur fihrt. Des Weiteren kann eine hohe Welligkeit zum Auftreten
eines Strombegrenzungsalarms flihren. 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 hoheren Taktfrequenz erhéht sich mdoglicherweise die
Temperatur des Umrichters aufgrund einer Erhéhung der Umgebungstemperatur
oder einer Erhéhung der Last. In diesem Fall reduziert der Umrichter automatisch
die Taktfrequenz, um das Auftreten des Umrichteriiberlast-Alarms 0/u zu
verhindern. Unter Beriicksichtigung des Motorgerduschs kann die automatische
Reduzierung der Taktfrequenz deaktiviert werden. Einzelheiten hierzu finden Sie in
der Beschreibung von H98.
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B Motorgerausch (Ton) (F27)

F27 andert das Laufgerausch des Motors. Diese Einstellung ist wirksam, wenn die mit F26
eingestellte Taktfrequenz maximal 7 kHz betragt. Die Anderung der Lautstdrke reduziert
moglicherweise das laute und raue Laufgerdusch des Motors.

@ Bei zu hoher Lautstdrke wird moglicherweise der Ausgangsstrom instabil oder
mechanische Vibrationen oder Gerdusche nehmen zu. Diese Parameter sind bei
bestimmten Motortypen moglicherweise nur begrenzt wirksam.
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F30 Analogausgang [FMA] (Spannungseinstellung)

F31 Analogausgang [FMA] (Funktion)

Mit diesen Parametern kann die Klemme [FMA] liberwachte Werte wie Ausgangsfrequenz
und Ausgangsstrom in einer analogen Gleichspannung ausgeben. Die Hohe der
Ausgangsspannung ist einstellbar.

B Spannungseinstellung (F30)

F30 ermdglicht die Einstellung der Ausgangsspannung, die die mithilfe von F31
ausgewdhlten Giberwachten Werte reprasentiert, in einem Bereich von 0 bis 300 %.

\ F30=200 % F30=100 % F30=50 %
Zu grolk

F30=33 %

V| pl R— —

Ausgangsspannung Klemme [FMA]

0 50 % 100 % 200 % 300 %

Messskala

B Funktion (F31)
F31 gibt die Art der Ausgabe an der Analogausgangsklemme [FMA] an.

Messgeriteskala
(Messbereichsendwert
bei 100 %)

Werte Funktion
fiir F31 [FM] Ausgang (liberwachte Werte)

Ausgangsfrequenz des
Ausgangsfrequenz | Umrichters

0 (vor Schlupf- (entspricht der Maximalfrequenz (F03, A01)
kompensation) Synchrondrehzahl des
Motors)
Ausgangsfrequenz
1 (nach Schlupf- Ausgangsfrequenz des Maximalfrequenz (F03, A01)
. Umrichters
kompensation)

Doppelter Wert des Nennstroms
des Umrichters

Ausgangsstrom (eff.) des (Fiir die einphasigen

2 Ausgangsstrom

Unmrichters 100-V-Umirichter lesen Sie den
Hinweis auf der nichsten Seite)
250 V fiir 200-V-Umrichter,
A A i 500 V fiir 400-V-Umrichter
3 Usgangs- Usgangsspannung (eff.) (Die Einstellung fiir die
spannung des Umrichters

200-V-Umrichter gilt auch fiir die
einphasigen 100-V-Umrichter.)

Eingangsleistung des Doppelter Wert der
6 Eingangsleistung gang & Nenn-Ausgangsleistung des
Umrichters Urnri
mrichters
PID-Riick- Riickfithrungswert bei o -
7 filhrungswert PID-Regelung 100 % des Riickfiihrungswertes
500 V fiir 200-V-Umrichter,
9 Zwischenkreis- Zwischenkreisspannung des 10(.)0 V fur 400-V:Um.r1chter
spannung Umrichters (Die EmStel.l ung fur. die .
200-V-Umrichter gilt auch fiir die
einphasigen 100-V-Umrichter.)
Ausgabe des N
14 Kalibrierung Skalenendwertes zur Kontinuierliche Ausgabe von

+10 V DC (Funktion FMA)

Messgeritekalibrierung
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Messgeriteskala
(Messbereichsendwert
bei 100 %)

Werte Funktion
fiir F31 [FM] Ausgang (liberwachte Werte)

15 PID-Befehl (SV) | Sollwert bei PID-Regelung | 100 % vom PID-Sollwert

Ausgangspegel des
16 PID-Ausgang PID-Prozessors unter Maximalfrequenz
MV) PID-Regelung (F03, A01)

(Frequenzeinstellung)

@ Bei der einphasigen 100-V-Serie ist der Skalenendwert der Ausgangs-
stromuberwachung doppelt so hoch wie der Stromsollwert. Der Stromsollwert ist in
der folgenden Tabelle angegeben.

Umrichtertyp. FRN_ _ C2S-6U 0001 0002 0003 0005
Motor-Nennleistung (PS) 1/8 1/4 1/2 1
Stromsollwert (A) 0,8 15 3,0 5,0

F37

Lastauswahl/Automatische Drehmomenterh6hung/Automatischer
Energiesparbetrieb 1

F09 (Drehmomentanhebung 1)
A13 (Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/Automatischer

Energiesparbetrieb 2

Siehe Beschreibungen des Parameters F09.

F39

Stoppfrequenz (Haltezeit) F25 (Stoppfrequenz)

Siehe Beschreibung des Parameters F25.

F42

Steuermodus-Auswahl 1 A14 (Steuermodus-Auswabhl 2)

F42 gibt den Steuermodus des Umrichters an, um einen Motor zu steuern.

Wert fiir F42 Steuermodus
0 U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation
1 Dynamische Drehmomentvektorregelung
2 U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
11 U/f-Regelung fiir PMSM-Antrieb

m U/f-Regelung

Bei dieser Regelungsart regelt der Umrichter anhand einer durch Parameter angegebenen
U/f-Kennlinie einen Motor tGber Spannung und Frequenz.

m Schlupfkompensation

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 heil3t, dass diese Vorrichtung die Genauigkeit der Drehzahlregelung des Motors wirksam
verbessert.

Der Kompensationswert wird durch die Kombination der Parameter P12
(Nenn-Schlupffrequenz), P09 (Schlupfkompensationsverstarkung fir den Antrieb) und P11
(Schlupfkompensationsverstarkung fiir die Bremsung) angegeben.
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m Dynamische Drehmomentvektorregelung

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.

Bei Auswahl dieser Regelungsart werden die automatische Drehmomentanhebung und die
Schlupfkompensation aktiviert und die automatische Energiesparfunktion deaktiviert.

Diese Regelungsart fihrt zu einer effektiven Verbesserung der Reaktion des Systems auf
Stérungen von aulen sowie der Genauigkeit der Drehzahlregelung.

Bei Verwendung der dynamischen Drehmoment-Vektorregelung muss gewahrleistet sein,
dass FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1) und FO6 (Maximale Ausgangsspannung 1) mit
den Motorbemessungswerten (bereinstimmen. Fir den zweiten Motor stellen Sie A03 und
A04 ein. Wenn FO5 = 0 (Werkseinstellung), lauft der Umrichter auf Basis von 200 /400 V.

m U/f-Regelung fir PMSM-Antrieb

Bei dieser Art der Regelung treibt der Umrichter einen Permanentmagnet-Synchronmotor
(PMSM) an. Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 9.3 , Hinweise zum PMSM-Antrieb*.

F43

Strombegrenzer (Modus-Auswahl)

F44

Strombegrenzer (Wert)

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. (Siehe Beschreibungen des Parameters H12.)

Der Modus des Strombegrenzers sollte 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 wéahrend des Betriebs mit
konstanter Drehzahl aktiviert. Wéhlen Sie F43 = 1, wenn der Umrichter wéahrend der
Beschleunigung mit voller Leistung laufen soll und um den Ausgangsstrom wahrend des
Betriebs mit konstanter Drehzahl zu begrenzen.

® Modus-Auswahl (F43)
F43 wahlt den Betriebszustand des Motors, in dem der Strombegrenzer aktiv sein soll.

Betriebszusténde, bei denen der Strombegrenzer aktiviert ist
Werte fiir F43 Wihrend der Bei konstanter Drehzahl | Wihrend der Verzdgerung
Beschleunigung
0 Deaktivieren Deaktivieren Deaktivieren
Deaktivieren Aktivieren Deaktivieren
2 Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
m Wert (F44)

F44 gibt den Ansprechpegel, bei dem der Ausgangsstrombegrenzer aktiviert wird, im
Verhéltnis zum Nennwert des Umrichters an.

9-44



9.2 Uberblick tiber die Parameter

C + Da die Strombegrenzung mit F43 und F44 per Software durchgefiihrt wird, kann
Hinweis . .. . .
es zu einer Verzogerung bei der Regelung kommen. Wenn eine schnelle
Reaktion erforderlich ist, aktivieren Sie auch die schnell ansprechende
Strombegrenzung per Hardware (H12 = 1).

* Liegt bei einer extrem niedrig eingestellten 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 Unterschwingungen fiihren.

+ Die Strombegrenzereinstellung flr die einphasigen 100-V-Umrichter sollte, wie
unten dargestellt, auf der Basis des Stromsollwerts berechnet werden.

Umrichtertyp FRN_ _ __C2S-6U 0001 0002 0003 0005
Motor-Nennleistung (PS) 1/8 1/4 1/2 1
Stromsollwert (A) 0,8 15 3,0 5,0

F50 Elektrothermischer Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand
(Ableitvermoégen)
F51 Elektrothermischer Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand

(Zulassige Verlustleistung)

Ein Bremswiderstand kann bei Umrichtern mit mindestens 0,4 kW (1/2 PS) installiert
werden.

Diese Parameter definieren den elektrothermischen Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand.

Stellen Sie die Werte von F50 und F51 auf das Ableitvermdgen bzw. auf die zuldssige
Verlustleistung ein. Diese Werte unterscheiden sich wie auf den folgenden Seiten aufgefiihrt
je nach den technischen Daten des Bremswiderstands.

@ In Abhangigkeit von den thermischen Nebeneigenschaften des Bremswiderstands
gibt der elektrothermische  Uberlastschutz  fur den Motor einen
Uberhitzungsschutzalarm dbh aus, selbst wenn der tatséchliche Temperaturanstieg
fir diesen Alarm nicht ausreicht. Uberpriifen Sie in diesem Fall die
Leistungsangaben des Bremswiderstands und die Einstellungen der betreffenden
Parameter.

In den folgenden Tabellen sind das Ableitvermdgen und die zuldssige durchschnittliche
Verlustleistung des Bremswiderstands aufgefiihrt. Diese Werte sind von den jeweiligen
Umrichtern und Bremswiderstdnden abhéngig.

m Externe Bremswiderstande
Standardmodelle

Das am Bremswiderstand vorhandene Temperatursensorrelais fungiert als thermischer
Schutz des Motors vor Uberhitzung. Weisen Sie daher den Klemmenbefehl THR (,,Stérung
externe Komponente™) einer der Klemmen [X1] bis [X3], [FWD] und [REV] zu, und
verbinden Sie diese Klemme und deren gemeinsame Klemme mit den Anschliissen 2 und 1
des Bremswiderstands.

Um den Motor ohne ein am Bremswiderstand vorhandenes Temperatursensorrelais vor
Uberhitzung zu schiitzen, konfigurieren Sie den elektrothermischen Uberlastschutz durch
Einstellung der Werte fir F50 und F51 mit den nachfolgend aufgefiihrten Werten fir das
Ableitvermdgen bzw. die zuldssige durchschnittliche Verlustleistung.
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Bremswider- Dauerbremsung Intervallbremsung
Net stand (100 % Bremsmoment) | (Zyklus: max. 100 s)
etz- .
. Widerstand )
span- Unmrichtertyp rderstan Ableit- Brems- Zuldss. Einsch.-
(9)] . durchschn.
nung Typ Anz. vermogen | dauer Dauer (%
W ) Verlustlstg. ED)
(kWs) s W)
FRN0004C2S-20 9 0,044 22
DBO0.75-2 100
FRN0006C2S-20 17 45 0,068 18
FRN0010C2S-20 34 0,075 10
DB2.2-2 40
Drei- | FRN0012C28-200 33 30 0,077 7
phasig | FRN0020C2S-200 | DB3.7-2 33 37 20 0,093
200 V' | FRN0025C28-20 | DB5.5-2 20 55 0,138
FRN0033C2S-20 | DB7.5-2 15 37 0,188 5
FRN0047C2S-200 |DBI11-2 10 55 10 0,275
FRN0060C2S-200 | DB15-2 | 8,6 75 0,375
FRN0002C2m-400 9 0,044 22
DBO0.75-4 200
FRN0004C2m-40 17 45 0,068 18
FRN0005C2m-40 34 0,075 10
DB2.2-4 160
Drei- | FRN0007C2m-401 33 30 0,077 7
phasig | FRN0011C2m-400 | DB3.7-4 130 37 0 0,093
400V | FRN0013C2m-400 | DB5.5-4 80 55 0,138
FRN0018C2m-400 | DB7.5-4 60 38 0,188 5
FRN0024C2m-400 |DBI11-4 40 55 10 0,275
FRN0030C2m-400 | DB15-4 34,4 75 0,375
FRN0004C2m-700 9 0,044 22
Ein- DBO0.75-2 100
hasi FRN0006C2m-700 17 45 0,068 18
asi
D00y | FRNOOLOC2m-70] 34 0,075 10
DB2.2-2 40
FRNO0012C2m-70 33 30 0,077 7
Ein- | FRN0003C2S-6U 9 0,044 22
phasig DB0.75-2 100 45
100V | FRN0005C2S-6U 17 0,068 18

Hinweise: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E oder U. Bei
dreiphasigen 200-V-Umrichtern steht das Symbol fir A oder U.

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fiir S (Standardtyp)
oder E (integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.

Kompaktmodelle

Bei Verwendung der Bremswiderstand-Kompaktmodelle TK80W120Q oder TK80W100Q2
stellen Sie fur F50,,7° und fir F51 ,,0,033 ein.

Modelle mit 10 % ED

Bremswiderstand Dauerbremsung Intervallbremsung
. (100 % Bremsmoment) | (Zyklus: max. 100 s)
Netz- Wider- 7l
span- Umrichtertyp stand Ableit- Brems- durlclhziin Einsch.-
nung Typ Anz.| (@) | vermégen | dauer ‘| Dauer
(kWs) s) Verlust- (% ED)
Istg. (kW) ¢
FRN0004C2S-20 250 37
DB0.75-2C 100 50 0,075
FRN0006C2S-20 133 20
FRNO00O10C2S-20 73 14
DB2.2-2C 40 55 0,110
Drei- | FRN0012C2S-200 50
phasig | FRN0020C2S-20 | DB3.7-2C 1 33 140 75 0,185
200V | FRN0025C2S-20 | DB5.5-2C 20 55 20 0,275 0
FRN0033C2S-20 |DB7.5-2C 15 37 0,375
FRN0047C2S-20 |DBI11-2C 10 55 10 0,55
FRN0060C2S-200 | DB15-2C 8,6 75 0,75
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Bremswiderstand Dauerbremsung Intervallbremsung
. (100 % Bremsmoment) | (Zyklus: max. 100 s)
Netz- Wider- 7ol
span- Umrichtertyp stand Ableit- Brems- durlc]hiscsﬁn Einsch.-
nung Typ Anz.| (Q) vermogen dauer ‘| Dauer
(kWs) &) | st | o pp)
Istg. (kW) | **°
FRN000O2C2m-40 250 37
DBO0.75-4C 200 50 0,075
FRN0004C2m-41 133 20
FRN0005C2m-40 73 14
DB2.2-4C 160 55 0,110
Drei- | FRN0007C2H-40] 50
phasig | FRN0O11C2m-400 | DB3.7-4C 130 140 75 0,185
400V | FRN0013C2m-40 | DB5.5-4C 80 55 20 0,275 10
FRN0018C2m-40 | DB7.5-4C 60 38 0,375
FRN0024C2m-40 | DB11-4C 40 55 10 0,55
FRN0030C2m-400 | DB15-4C 344 75 0,75
FRN0004C2m-700 250 37
Ein- DBO0.75-2C 100 50 0,075
~ | FRN0OOO6C2m-70d 133 20
phasig
FRNOO10C2m-701 73 14
200V DB2.2-2C 40 55 0,110
FRNOO12C2m-70d 50 10
Ein- | FRN0003C2S-6U 250 37
phasig DBO0.75-2C 100 50 0,075
100 v | FRN0005C2S-6U 133 20

Hinweise: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fur A, C, E oder U. Bei
dreiphasigen 200-V-Umrichtern steht das Symbol fiir A oder U.
Ein Késtchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fir S (Standardtyp)
oder E (integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
Berechnen des Ableitvermdgens und der zuldssigen durchschnittlichen
Verlustleistung des Bremswiderstands sowie Konfigurieren der
Parameterwerte

Bei Verwendung eines anderen Bremswiderstands als in der obigen Liste aufgefihrt missen
die Daten, bei denen die Parameter einzustellen sind, entsprechend den folgenden Tabellen
und Gleichungen berechnet werden.

B Ableitvermdgen (F50)

Das Ableitvermégen in kWs betrifft den bei einem einzelnen Bremszyklus zuldssigen Wert,
den man auf der Grundlage der Bremsdauer und der Motornennleistung (kW) anhand der
folgenden Gleichungen ,,(1) Riickgewinnungsleistung wéhrend der Verzogerung* und ,,(2)
Riickgewinnungsleistung bei konstanter Drehzahl* erhilt.

Werte fiir F50 Funktion
AUS Deaktiviert den elektrothermischen Uberlastschutz fiir den Motor.
(Diese Einstellung entspricht ,,999* im FRNOOOC1m-000.)
1 bis 900 1 bis 900 (kWs)

Wéhrend der Verzdgerung:

Ableitvermagen (KWs) = Bremsdauer (s) x Moztornennleistung (kW) @
Bei konstanter Drehzahl:
Ableitvermogen (kWs) = Bremsdauer (s) x Motornennleistung (kW) 2)

m Zulassige durchschnittliche Verlustleistung (F51)

Die zuldssige durchschnittliche Verlustleistung betrifft den bei Dauerbetrieb des Motors
zul&ssigen Widerstand, den man auf der Grundlage der Einschaltdauer (% ED) und der
Motornennleistung (kW) anhand der folgenden Gleichungen ,,(3) Riickgewinnungsleistung
wiahrend der Verzogerung® und ,,(4) Riickgewinnungsleistung bei konstanter Drehzahl®
erhélt.
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Werte fiir F51 Funktion

0,001 bis 50,000 0,001 bis 50,000 (kW)

Wahrend der Verzdgerung:
%ED (%)

Zulass. durchschn. Verlustlstg. (kW) — 100 < Motorleistg. (kW) ©)
2
Bei konstanter Drehzahl:
Zulass. durchschn. Verlustlstg. ( kW) _%ED (%) Motorleistg. (kW) 4)

100

Verwenden Sie die Gleichungen (1) und (3), wéhrend der Motor abgebremst wird, und die
Gleichungen (2) und (4), wenn der Motor mit konstanter Drehzahl lauft. Die ermittelten
Werte unterscheiden sich je nach Betriebszustand des Motors.

9.2.2 E-Parameter (Erweiterte Funktionen an den Klemmen)
EO01 Funktion der Klemme [X1] E98 (Funktion der Klemme [FWD])
E02 Funktion der Klemme [X2] E99 (Funktion der Klemme [REV])
E03 Funktion der Klemme [X3]

Mithilfe der Parameter EO1 bis E03, E98 und E99 kdnnen Sie den universell verwendbaren,
programmierbaren digitalen Eingangsklemmen [X1] bis [X3], [FWD] und [REV] Befehle
zuweisen (auf der folgenden Seite aufgefiihrt).

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 Standardeinstellung ist die normale Logik ,,Aktiv-Ein®“. Die
folgenden Erlauterungen werden fiir die normale Logik ,,Aktiv-Ein* gegeben.

AVORSICHT

« Stellen Sie sicher, dass die Sicherheit gewéhrleistet ist, bevor Sie die Parametereinstellungen

andern.
Betriebsbefehle (z. B. Vorwirtslauf FWD), Haltebefehle (z. B. Austrudeln BX), und
Frequenzinderungsbefehle konnen den einzelnen Digitaleingangsklemmen zugeordnet
werden. Je nach Status dieser Anschliisse kann eine Verdnderung der Parameter zu einem
plotzlichen Start des Motors oder einer bedeutenden Drehzahlanderung fiihren.

e Wenn der Umrichter durch Digitaleingangssignale gesteuert wird, kdnnen Verdnderungen
der Quellen von Betriebs- oder Frequenzeinstellungen mit den damit verbundenen
Klemmenfunktionen (z. B. 8§51, 852, S84, SS8, Hz2/Hz1, Hz/PID, IVS und LE) zu einem
plotzlichen Start des Motors oder einer abrupten Drehzahlédnderung fiihren.

Es besteht Unfall- und Verletzungsgefahr.
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Parameterwerte .
—— - Zugewiesener Klemmenbefehl Symbol
Aktiv-Ein | Aktiv-Aus
0 1000 SS1
1 1001 . SS2
Festfrequenzauswahl (Stufen 0 bis 15)
2 1002 AY
3 1003 SS8
4 1004 Auswahl Beschleunigungs-/Verzégerungszeit RTI
6 1006 3-Leiter-Betrieb aktivieren HLD
7 1007 Austrudeln BX
8 1008 Alarm-Reset RST
1009 9 Storung externe Komponente THR
10 1010 Bereit fiir Jog-Betrieb JOG
11 1011 Auswahl Frequenzeinstellung 2/1 Hz2/Hzl
12 1012 Auswahl Motor 2 / Motor 1 M2/M1
13 - Gleichstrombremse aktivieren DCBRK
17 1017 UP (Ausgangsfrequenz erhdhen) up
18 1018 DOWN (Ausgangsfrequenz verringern) DOWN
19 1019 Anderung von Werten mittels Bedienteil aktivieren WE-KP
20 1020 PID-Regelung abbrechen Hz/PID
21 1021 Umschaltung Normal-/Inversbetrieb s
24 1024 Kommunikationsverbindung iiber RS-485 aktivieren LE
33 1033 PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen PID-RST =
34 1034 PID-Integralanteil halten PID-HLD %
98 - Vorwértslauf ©
(durch E98 und E99 ausschliellich den Klemmen FWD
[FWD] und [REV] zugewiesen) RS
Py
99 - Riickwirtslauf =
(durch E98 und E99 ausschlielich den Klemmen REV %
[FWD] und [REV] zugewiesen) =,
Py

@ Kein Befehl in negativer Logik (Aktiv-Aus) kann den mit ,,“ gekennzeichneten Funktionen
in der Spalte ,,Aktiv-Aus* zugewiesen werden.

»Storung externe Komponente™ und ,,Zwangsstopp* sind ausfallsichere Klemmenbefehle.
Z. B. Wert = 9 unter ,,Storung externe Komponente®, ,,Aktiv-Aus* (Alarm wird bei AUS
ausgelost); Wert = 1009, ,,Aktiv-Ein“ (Alarm wird bei EIN ausgelost).
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Klemmenfunktionszuweisung und Werteeinstellung

m Festfrequenzauswahl (Stufen 0 bis 15) — SS71, SS2, SS4 und SS8
(Parameterwerte = 0, 1, 2 und 3)

Durch die Kombination von EIN/AUS-Zustanden der digitalen Eingangssignale SS1, SS2,
SS4 und SS8 wird eine von 16 verschiedenen Frequenzeinstellungen ausgewéhlt, die zuvor
durch die 15 Parameter C05 bis C19 definiert wurden (Festfrequenzen 0 bis 15). Hiermit
kann der Umrichter den Motor mit 16 verschiedenen voreingestellten Drehzahlen betreiben.

In der folgenden Tabelle sind die Frequenzen aufgefiihrt, die sich durch die Kombination von
SS1, SS2, SS4 und SS8 einstellen lassen. In der Spalte ,,Ausgewéhlte Frequenz® bezeichnet
der Eintrag ,Keine Festfrequenz® den Frequenzsollwert der iiber Frequenzeinstellung 1
(FO1), Frequenzeinstellung 2 (C30) oder andere Einstellungen bezogen wird. Einzelheiten
hierzu finden Sie im Blockschaltbild in Abschnitt 4.2, ,,Blockschaltbild fir die
Ausgangsfrequenz®.

AWV A\Y SS2 SS1 Ausgewihlte Frequenz
AUS AUS AUS AUS Keine Festfrequenz
AUS AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS AUS EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
AUS AUS EIN EIN C07 (Festfrequenz 3)
AUS EIN AUS AUS CO08 (Festfrequenz 4)
AUS EIN AUS EIN C09 (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)

m Auswahl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit — RT1
(Parameterwert = 4)

Dieser Klemmenbefehl schaltet zwischen der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 1 (FO07,
FO08) und der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 (E10, E11) um.

Wurde kein Befehl RT1 zugewiesen, ist in der Standardeinstellung die
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1 (FO7, FO8) wirksam.

Elngangskllzelrf}menbefehl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
AUS Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 (F07, FO8)
EIN Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 2 (E10, E11)

9-50



9.2 Uberblick tiber die Parameter

m 3-Leiter-Betrieb aktivieren — HLD

(Parameterwert = 6)
Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls bewirkt die Selbsthaltung des Vorwérts- bzw.
Ruckwaértsbefehls FWD und REV und aktiviert den 3-Leiter-Betrieb des Umrichters.

Die Einschaltung von HLD fihrt zur Selbsthaltung des ersten Vorwarts- oder
Ruckwaértsbefehls an der Vorderflanke des Befehls. Die Ausschaltung von HLD schaltet die
Selbsthaltung ab.

Bei nicht zugewiesenem HLD ist der 2-Leiter-Betrieb nur fir FWD und REV wirksam.

Ausgangs
frequenz - )
Vorwarts
.\ Rickwarts
' Unberiicksichtigt | !
WD |EIN| ) 1 T TT=EN| |
Y : : '
REV EIN| EIN
HLD EIN EIN

m Austrudeln — BX
(Parameterwert = 7)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet den Umrichterausgang unverzuglich ab,
sodass der Motor austrudelt, ohne dass ein Alarm ausgegeben wird.

m Alarm-Reset — RST
(Parameterwert = 8)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls I6scht den ALM-Zustand — Alarmausgang (bei

allen Fehlern). Die Ausschaltung des Befehls loscht die Alarmanzeige und den
Alarmhaltezustand.

Lassen Sie den Befehl RST bei Verwendung mindestens 10 ms lang eingeschaltet. Dieser
Befehl sollte bei normalem Umrichterbetrieb im ausgeschalteten Zustand gehalten werden.

Alarmereignis
1

Y
Umrichter Alarm-Anzeige wird eingeschaltet Keine Alarmanzeige
Betriebsstatus und Alarm-Status angehalten (Stop) und betriebsbereit
Alarmausgang E
ALM EIN : AUS
. Min.10ms

\j

Alarm ricksetzen
RST AUS EIN AUS

m Stérung externe Komponente — THR
(Parameterwert = 9)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet den Umrichterausgang unverziiglich ab
(sodass der Motor austrudelt), zeigt den Alarm 0h2 an und aktiviert das Alarmrelaissignal
ALM (bei allen Fehlern). Der Befehl THR ist selbsthaltend und wird beim Zuriicksetzen
eines Alarms zuriickgesetzt.

Tipp Verwenden Sie diesen Alarm-Abschaltbefehl von externen Geraten, wenn der
Umrichterausgang im Falle einer anormalen Situation bei Peripheriegeraten sofort
abgeschaltet werden muss.
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m 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 fiir
den Jog-Betrieb versetzt.

Die gleichzeitige Betétigung der Tasten &= + &~ ist funktional identisch mit diesem Befehl,
unterliegt jedoch wie nachfolgend dargestellt den mit der Befehlsquelle verbundenen
Einschrankungen.

Bedienteil als Befehlsquelle (FO2 = 0, 2 oder 3):

Eingangsklemmenbefehl Tasten 6 + (N auf dem . . .

JOG Bedienteil Umrichter in Betrieb

EIN — Bereit fiir Jog-Betrieb
Durch Betdtigung dieser Tasten Normaler Betrieb
wird zwischen ,,Normalbetrieb*

AUS T e
und ,,Bereit fiir Jog-Betrieb Bereit fiir Jog-Betrieb
umgeschaltet.

Digitaleingang als Befehlsquelle (FO2 = 1):

Eingangsklemmenbefehl Tasten 6 + (Y auf dem . . .
JOG Bedienteil Unmnirichter in Betrieb
EIN Bereit fiir Jog-Betrieb
Deaktivieren
AUS Normaler Betrieb
Jog-Betrieb

Durch Betatigen der Taste & oder Einschalten der Klemmenbefehle FWD oder REV wird
der Jog-Betrieb gestartet.

Beim Jog-Betrieb vom Bedienteil aus bewegt sich der Motor nur dann im Jog-Betrieb, wenn
die Taste & gedriickt gehalten wird. Beim Loslassen der Taste & stoppt der Motor.

Beim Jog-Betrieb gelten die durch C20 angegebene Frequenz (Jog-Frequenz) und die durch
H54 (Beschleunigungs-/Verzégerungszeit) angegebene Beschleunigungs-/Verzégerungszeit.

@ * Der Ubergang zwischen den Umrichterzustinden ,,Bereit fiir Jog-Betrieb* und
»~Normalbetrieb* ist nur bei gestopptem Umrichter moglich.

« Um den Jog-Betrieb zu starten, indem gleichzeitig der Klemmenbefehl JOG
und ein Betriebsbefehl (z.B. FWD) eingegeben wird, darf die
Eingangsverzogerungszeit zwischen den beiden Befehlen hdchstens 100 ms
betragen. Wird der Betriebsbefehl FWD zuerst eingegeben, steuert der
Umrichter den Motor nicht im Jog-Betrieb, sondern im Normalbetrieb an, bis der
Befehl JOG das nachst Mal eingegeben wird.

m 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.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl Hz2/Hz1 wird die Standardeinstellung mit der
durch FO1 angegebenen Frequenz wirksam.

Eingangsklemmenbefehl .
Hz2/Hz 1 Quelle der Frequenzeinstellung
AUS Gemal FO1 (Frequenzeinstellung 1)
EIN Gemil C30 (Frequenzeinstellung 2)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

® Auswahl Motor 2 / Motor 1 — M2/M1
(Parameterwert = 12)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet von Motor 1 auf Motor 2 um. Die
Umschaltung ist nur bei gestopptem Umrichter méglich. Nach Abschluss der Umschaltung
wird das digitale Ausgangsklemmensignal ,,Auf Motor 2 umgeschaltet“ SWM2
eingeschaltet, das einer der Klemmen [Y1] und [30A/B/C] zugewiesen ist.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl M2/M1 wird als Standardeinstellung der Motor 1
gewahlt.

Eingangsklemmen- SWM2-Status
befehl Ausgewihlter Motor nach Abschluss der
M2/M1 Umschaltung
AUS Motor 1 AUS
EIN Motor 2 EIN

Die Umschaltung zwischen den Motoren 1 und 2 fiihrt automatisch zur entsprechenden
Einschaltung der zutreffenden Parameter. Siehe die folgende Tabelle. Der Umrichter steuert
den Motor mit diesen Parametern, die ordnungsgemaf konfiguriert sein sollten.

Parameter-Bezeichnung Fiir Motor 1 | Fiir Motor 2
Maximalfrequenz FO3 A01
Eckfrequenz F04 A02
Nennspannung bei Eckfrequenz FO5 A03
Maximale Ausgangsspannung F06 A04
Drehmomentanhebung F09 A05
Elektrothermischer Uberlastschutz fiir Motor F10 A06 =
(Motorcharakteristik auswéhlen) %
(Uberlast-Pegel) Fl11 A07 ©
(Thermische Zeitkonstante) F12 A08 o
Gleichstrombremse (Brems-Startfrequenz) F20 A09 %
(Bremspegel) F21 A10 %
(Bremsdauer) F22 All |-_|-||
Startfrequenz F23 Al2 ?
Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/Automatische F37 Al3
Energiesparfunktion
Steuermodus-Auswahl F42 Al4
Motorparameter (Nennleistung) P02 Al6
(Nennstrom) P03 Al7
(Automatische Selbstoptimierung) P04 Al8
(Leerlaufstrom) PO6 A20
(%R1) P07 A21
(%X) P08 A22
(Schluptkompensationsverstiarkung P09 A23
fiir Antrieb)
(Reaktionszeit der Schlupfkompensation) P10 A24
(Schluptkompensationsverstiarkung fiir P11 A25
Bremsung)
(Nenn-Schlupffrequenz) P12 A26
Auswahl Motor P99 A39
Verstirkung zur Ddmpfung von Ausgangsstromschwankungen fiir HS80 A41
Gesamtbetriebsdauer des Motors H94 A5l
Zihler Startvorgénge des Motors H44 AS52
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Bei Motor 2 existieren einige funktionale Einschrankungen fiir die folgenden Parameter.
Uberprifen Sie die Einstellungen dieser Parameter vor der Verwendung des Motors.

Funktionen Einschrankungen Betroffener Parameter
Nichtlineare U/f-Kennlinie Deaktiviert. Nur lineare U/f-Kennlinie | H50 bis H53
Startfrequenz Haltezeit fir die Startfrequenz nicht | F24

unterstutzt.
Stoppfrequenz Haltezeit fiir die Stoppfrequenz nicht | F39
unterstutzt.
Uberlast-Frithwarnung Deaktiviert. E34 und E35
UP/DOWN-Steuerung Deaktiviert. Fixiert auf Hé61
Standardeinstellung 0.
PID-Regler Deaktiviert. Jo1
Bremssignal Deaktiviert. J68 bis J72
Software-Strombegrenzer Deaktiviert. F43 und F44
Drehrichtungsbegrenzung Deaktiviert. HO8

@ Um den Motor 2 mit dem Klemmenbefehl M2/M1 und einem Betriebsbefehl (z. B.
FWD) zu starten, muss der Befehl M2/M1 innerhalb von 10 ms nach dem
Betriebsbefehl eingegeben werden. Bei einem Zeitabstand von mehr als 10 ms wird
als Standardeinstellung der Motor 1 angetrieben.

m Gleichstrombremse aktivieren — DCBRK
(Parameterwert = 13)

Mit diesem Klemmenbefehl erhdlt der Umrichter ein Gleichstrombremssignal tber den
Digitaleingang des Umrichters.

(Siehe Beschreibungen von F20 bis F22.)

m Befehle ,UP“ (Ausgangsfrequenz erhéhen) und ,DOWN* (Ausgangsfrequenz
verringern) — UP und DOWN
(Parameterwert = 17, 18)

» Frequenzeinstellung

Wurde zur Frequenzeinstellung die UP/DOWN-Steuerung in Verbindung mit einem
eingeschalteten Betriebsbefehl gewéhlt, bewirkt die Einschaltung des Klemmenbefehls UP
oder DOWN, dass die Ausgangsfrequenz erhéht bzw. verringert wird. Hierbei gilt wie
nachfolgend dargestellt der Bereich von 0 Hz bis zur Maximalfrequenz.

up DOWN
Funktion
Wert =17 Wert = 18
AUS AUS Aktuelle Ausgangsfrequenz beibehalten
EIN AUS Ausgangsfrequenz . mlt[. der aktuell angegebenen
Beschleunigungszeit erhdhen
AUS EIN Ausggngsfrequepz mit der aktuell angegebenen
Verzdgerungszeit verringern
EIN EIN Aktuelle Ausgangsfrequenz beibehalten
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Es gibt zwei Arten der UP/DOWN-Steuerung. Bei einer Art (H61 = 0) wird der Anfangswert
des Frequenzsollwerts beim Start der UP/DOWN-Steuerung auf ,,0,00° festgelegt. Bei der
zweiten Art (H61 = 1) wird als Anfangswert des Frequenzsollwert der bei der letzten
Verwendung der UP/DOWN-Steuerung giltige Frequenzsollwert verwendet.

Bei H61 = 0 wurde der bei der letzten Verwendung der UP/DOWN-Steuerung gultige
Frequenzsollwert auf ,,0 gesetzt. Verwenden Sie daher beim nichsten Wiederanlauf
(einschlieRlich des Einschaltens der Netzspannung) den Klemmenbefehl UP, um die
Drehzahl nach Bedarf zu erhéhen.

Bei H61 = 1 speichert der Umrichter intern die mithilfe der UP/DOWN-Steuerung
eingestellte aktuelle Ausgangsfrequenz und verwendet diese gespeicherte Frequenz beim
néchsten Wiederanlauf (einschlieRlich des Einschaltens der Netzspannung).

@ Wenn beim Wiederanlauf ein Klemmenbefehl UP oder DOWN eingegeben wird,
bevor die interne Frequenz die im Speicher abgelegte Ausgangsfrequenz erreicht,
legt der Umrichter die aktuelle Ausgangsfrequenz im Speicher ab und startet die
UP/DOWN-Steuerung mit der neuen Frequenz. Die vorherige gespeicherte
Frequenz wird durch die aktuelle Frequenz tberschrieben.

Frequenz
Frequenz im internen Speicher gesichert

Ausgangsfrequenz

Betriebs. EIN AUS | EIN
UP- :
Klemmen-
befehl |—| EIN

Anfangsfrequenz fir die UP/DOWN-Steuerung, wenn die Quelle der Frequenzeinstellung
gewechselt wurde

Wenn von der Quelle der Frequenzeinstellung zur UP/DOWN-Steuerung aus anderen
Quellen gewechselt wurde, ist die Anfangsfrequenz fir die UP/DOWN-Steuerung wie unten
aufgefuhrt:

Anfangswert fir UP/DOWN-Steuerung
Quell§ der Umschaltbefehl
Frequenzeinstellung H6L=0 H6L =1
Auswahl Frequenzeinstellung | Frequenzsollwert, der direkt vor
zg:r;)(ieré ;})S) UPIDOWN 2/1 (Hz2/Hzl1) dem Schalten iiber die Quelle der
’ Frequenzeinstellung vorgegeben wird

PID-Reeler PID-Regelung abbrechen Frequenzsollwert durch PID-Steuerung

g (Hz/PID) (PID-Prozessausgang) angegeben
Festfrequenz Festfrequenzauswahl (SS1, Frequenzsollwert, Frequenzsollwert

1 852, §84 und SS8) der direkt vor dem zum Zeitpunkt der

Schalten iiber letzten Verwendung
S Kommunikationsver- die Quelle der der UP/DOWN-

Ko?m(;lnlkatlons- bindung iiber RS-485 Frequenzeinstellung | Steuerung
verbindung aktivieren (LE) vorgegeben wird

finweis Um die  Klemmenbefehle UP und DOWN zu aktivieren, miissen Sie
Frequenzeinstellung 1 (FO1) oder Frequenzeinstellung 2 (C30) zuvor auf ,,7%
stellen.
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o Andern des PID-Sollwerts

Wurde die UP/DOWN-Steuerung als PID-Sollwert gewéhlt, bewirkt die Einschaltung des
Klemmenbefehls UP oder DOWN zusammen mit einem Betriebsbefehl, dass sich der
PID-Sollwert im Bereich zwischen 0 und 100 % &ndert.

Der PID-Sollwert kann in mnemonischen physikalischen GrofRen (z. B. Temperatur oder
Druck) mit den PID-Anzeigekoeffizienten (E40, E41) angegeben werden.

uUprP DOWN
Funktion
Wert =17 Wert = 18
AUS AUS PID-Drehzahlsollwert beibehalten
PID-Drehzahlsollwert mit einer Rate zwischen 0,1 %/0,1 s
B AUS und 1 %/0,1 s erhohen.
AUS EIN PID-Drehzahlsollvyert mit einer Rate zwischen 0,1 %/0,1 s
und 1 %/0,1 s verringern.
EIN EIN PID-Drehzahlsollwert beibehalten

Die Auswahl der PID-Regelung zur Prozesssteuerung (JO1 = 1 oder 2) sowie auch die
Frequenzeinstellungen setzen die H61-Daten gilltig.

@e‘is Um die Klemmenbefehle UP und DOWN giltig zu setzen, miissen Sie die
PID-Regelung auswéhlen (Fernsteuerbefehl SV) (J02 = 3).

m Wertanderung mittels Bedienteil — WE-KP

(Parameterwert = 19)
Die Abschaltung dieses Klemmenbefehls schiitzt Parameterwerte vor der unbeabsichtigten
Anderung (ber das Bedienteil.

Parameterwerte kdnnen Sie nur bei eingeschaltetem Klemmenbefehl WE-KP entsprechend
den nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen des Parameters FOO &ndern.

WE-KP F00 Funktion

AUS - Andern aller Parameterwerte deaktivieren

0 oder2 | Andern aller Parameterwerte aktivieren

EIN Andern aller Parameterwerte mit Ausnahme der Daten von F00

L oder 3 deaktivieren.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl WE-KP interpretiert der Umrichter in der
Standardeinstellung den Befehl WE-KP als eingeschaltet.

@ » Wenn Sie einer Digitaleingangsklemme félschlicherweise ein WE-KP zuweisen,
kdénnen Sie die Parameterwerte nicht mehr bearbeiten oder &ndern. Schalten Sie
in einem solchen Fall diese Klemme mit dem zugewiesenen WE-KP
voriibergehend ein und weisen Sie den Klemmenbefehl WE-KP einem korrekten
Befehl zu.

+ WE-KP ist nur ein Signal, das lhnen die Anderung von Parameterwerten
ermdglicht und keine Frequenzeinstellungen oder PID-Drehzahlsollwerte
schiitzt, die mithilfe der Tasten @ und &) angegeben wurden.
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m PID-Regelung deaktivieren — Hz/PID
(Parameterwert = 20)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls deaktiviert die PID-Regelung.
Wurde die PID-Regelung 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.

Hz/PID Funktion
AUS PID-Regler aktivieren
PID-Regler deaktivieren/Manuelle Einstellungen
EIN L
aktivieren

® Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb — IVS

(Parameterwert = 21)
Dieser Klemmenbefehl schaltet bei PID-Prozessregelung und manuellem Frequenzsollwert
die Steuerung der Ausgangsfrequenz zwischen normalem (proportional zum Eingangswert)
und invertiertem Betrieb um. Zur Auswahl des Inversbetriebs schalten Sie das Signal 1VS
ein.

Ausgangsfrequenz

RUckwarts

ov 10 V Analogeingangsspannung
4 mA 20 mA Analogeingangsstrom

@ Die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb ist bei Klimaanlagen
sinnvoll, bei denen eine Umschaltung zwischen Kiihlung und Heizung erforderlich
ist. Bei Kihlbetrieb wird die Drehzahl des Liftermotors (Ausgangsfrequenz des
Umrichters) erhoht, um die Temperatur zu senken. Bei Heizbetrieb wird die
Drehzahl reduziert, um die Temperatur zu senken. Diese Umschaltung wird
mithilfe des Klemmenbefehls 1VS durchgefihrt.

* Bei Ansteuerung des Umrichters durch externe analoge Frequenzeinstellungen
(Klemmen [12] und [C1]):

Die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb gilt nur flr externe Quellen der
Analogfrequenzeinstellung (Klemmen [12] und [C1]) bei Frequenzeinstellung 1 (FO1) und
betrifft Frequenzeinstellung 2 (C30) oder die AUF/AB-Steuerung nicht.

* Bei Prozessregelung mithilfe des im Umrichter integrierten PID-Prozessors:

Mithilfe des Klemmenbefehls ,,PID-Regelung abbrechen* Hz/PID kann die PID-Regelung
zwischen ,.aktiviert® (Prozess wird durch den PID-Regler gesteuert) und ,.deaktiviert™
(Prozess wird durch manuelle Frequenzeinstellung gesteuert) umgeschaltet werden. In
beiden Fallen wird der endgultige Betriebszustand wie nachfolgend aufgefiihrt durch die
Kombination aus der ,,PID-Regelung® (JO1) und dem Klemmenbefehl VS bestimmt.
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Bei aktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl des Normal-/Inversbetriebs fiir den Ausgang des PID-Reglers
(Frequenzsollwert) geschieht wie folgt:

PID—Regelung(El(\)/[l())dus-Auswahl) s Endgiiltiger Betriebszustand
AUS Normal
1: Aktivieren (Normalbetrieb)
EIN Riickwiérts
AUS Riickwiérts
2: Aktivieren (Inversbetrieb)
EIN Normal

@ Bei Prozessregelung durch den im Umrichter integrierten PID-Regler wird der
Klemmenbefehl IVS verwendet, um den Ausgang des PID-Reglers
(Frequenzsollwert) zwischen ,,normal und ,,invertiert* umzuschalten. Er hat keine
Auswirkungen auf die Auswahl des Normal-/Inversbetriebs der manuellen
Frequenzeinstellung.

m Kommunikationsverbindung Giber RS-485 aktivieren — LE

(Parameterwert = 24)
Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls weist den (ber die RS-485-Kommunikations-
verbindung (H30) eingehenden Frequenzeinstellungen oder Betriebsbefehlen Prioritaten zu.

Die LE-Zuweisungen sind mit der Einschaltung von LE funktional nicht identisch. (Siehe
Beschreibungen des Parameters H30.)

m PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen — PID-RST
(Parameterwert = 33)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls setzt die Integral- und Differenzialanteile des
PID-Prozessors zuriick.

m PID-Integralanteil halten — PID-HLD
(Parameterwert = 34)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls halt den Integralanteil des PID-Prozessors.

m 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.

@ Dieser Klemmenbefehl kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

m Ruckwartslauf — REV
(Parameterwert = 99)

Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird der Motor in Ruckwaértsrichtung
angetrieben. Die Ausschaltung bremst den Motor bis zum Stopp ab.

@ Dieser Klemmenbefehl kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

E10

Beschleunigungszeit 2 F07 (Beschleunigungszeit 1)

E11

Verzogerungszeit 2 F08 (Verzégerungszeit 1)

Siehe Beschreibungen der Parameter FO7 und FO8.
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E20

Funktion der Klemme [Y1]

E27

Funktion der Klemme [30A/B/C] (Relaisausgang)

Mit E20 und E27 werden Ausgangssignale (siehe néchste Seite) den universell
verwendbaren, programmierbaren Ausgangsklemmen [Y1] und [30A/B/C] zugewiesen. Mit
diesen Parametern kann auch zwischen normaler und negativer Logik umgeschaltet werden,
um die Eigenschaften dieser Ausgangsklemmen zu definieren, sodass die Umrichterlogik den
Ein- bzw. Aus-Zustand an jeder Klemme als ,aktiv¢ interpretieren kann. Die
Standardeinstellung ist ,,Aktiv-Ein*.

Die Klemme [Y1] ist ein Transistorausgang und die Klemmen [30A/B/C] sind
Relaiskontaktausgénge. In normaler Logik wird bei Auftreten eines Alarms das Relais
aktiviert, sodass [30A] und [30C] geschlossen und [30B] und [30C] gedffnet werden. In
negativer Logik wird bei Auftreten eines Alarms das Relais deaktiviert, sodass [30A] und
[30C] geoffnet und [30B] und [30C] geschlossen werden. Dies kann bei der Realisierung von
Failsafe-Stromversorgungssystemen zweckmaBig sein.

@ « Wird negative Logik angewandt, sind alle Ausgangssignale aktiv (z. B. ein
Alarm wirde erkannt), wahrend der Umrichter ausgeschaltet ist. Um dadurch
ausgeldste Fehlfunktionen der Anlage zu vermeiden, verriegeln Sie diese Signale
gegeneinander, um sie bei Verwendung einer externen Stromversorgung im
eingeschalteten Zustand zu halten. Des Weiteren kann die Glltigkeit dieser
Ausgangssignale fir etwa 1,5 Sekunden nach dem Einschalten nicht garantiert
werden, sodass Sie einen Mechanismus einrichten missen, um die Signale
wahrend des Ubergangszeitraums zu maskieren.

» Bei den Klemmen [30A/B/C] werden mechanische Kontakte verwendet, die
nicht fir haufige Ein/Aus-Schaltvorgédnge ausgelegt sind. Ist ein h&ufiges
Ein-/Ausschalten zu erwarten (zum Beispiel bei der Begrenzung eines Stroms
mit Signalen, die Umrichterausgangs-Begrenzungsregelungen unterworfen sind,
z. B. das Umschalten auf Netzbetrieb), verwenden Sie stattdessen den
Transistorausgang [Y1]. Die Lebensdauer eines Relais betragt bei
einsekindigem Ein- und Ausschalten ca. 200.000 Schaltzyklen.
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In der folgenden Tabelle sind die Funktionen aufgefuhrt, die den Klemmen [Y1] und
[30A/B/C] zugewiesen werden kénnen.

Zur Vereinfachung der Erlauterungen sind die folgenden Beispiele jeweils fur normale Logik
(Aktiv-Ein) angegeben.

Parameterwerte
AKvEn | Akiiv-Aus Zugewiesene Funktionen Symbol
0 1000 Umrichter in Betrieb RUN
1 1001 Frequenz erreicht FAR
2 1002 Frequenz erkannt FDT
3 1003 Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt) LU
5 1005 Umrichter-Ausgangsbegrenzung 0oL
6 1006 Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Spannungsausfall IPF
7 1007 Motor-Uberlast-Friihwarnung OL
26 1026 Auto-Reset TRY
30 1030 Lebensdaueralarm LIFE
35 1035 Umrichter in Betrieb 2 RUN2
36 1036 Uberlastvermeidung OLP
37 1037 Strompegel erkannt ID
38 1038 Strompegel erkannt 2 ID2
41 1041 Niedrig-Strompegel erkannt IDL
43 1043 Unter PID-Regelung PID-CTL
44 1044 ﬁfc;)ppl)? \é\;eeglir; ;iedrigen Durchflusses unter PID-STP
49 1049 Auf Motor 2 umgeschaltet SWM2
56 1056 Thermistor hat Motoriiberhitzung erkannt (PTC) THM
57 1057 Bremssignal BRKS
59 1059 Klemme [C1] Leitungsdefekt CIOFF
84 1084 Wartungstimer MNT
87 1087 Frequenz erreicht FARFDT
99 1099 Alarmausgang (fur jeden Alarm) ALM

® Umrichter in Betrieb — RUN

(Parameterwert = 0)

Dieses Ausgangssignal teilt dem externen Gerat mit, dass der Umrichter mit der
Startfrequenz oder einer héheren Frequenz lauft. Das Signal wird eingeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz héher als die Startfrequenz ist, und es wird ausgeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter der Stoppfrequenz liegt. AuBerdem wird es bei aktivierter
Gleichstrombremse ausgeschaltet.

Bei Zuweisung dieses Signals in negativer Logik (Aktiv-Aus) kann es als Signal zur Anzeige
von ,,Umrichter gestoppt* verwendet werden.

m Frequenz erreicht — FAR
(Parameterwert = 1)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen der
Ausgangsfrequenz und dem Frequenzsollwert in den durch E30 angegebenen Bereich der
Hysterese fiir ,,Frequenz erreicht™ gelangt. (Siehe Beschreibungen des Parameters E30.)
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® Frequenz erkannt — FDT
(Parameterwert = 2)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31
angegebenen Schwellenwert Uberschreitet, und es wird ausgeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter den ,,Schwellenwert fiir die Frequenzerkennung (E31) - Breite der
Hysterese (E32)* fillt.

m Unterspannung erkannt — LU
(Parameterwert = 3)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Zwischenkreisspannung unter den
angegebenen Unterspannungswert fallt, und es wird ausgeschaltet, wenn die Spannung
diesen Wert Uiberschreitet.

Bei eingeschaltetem Signal wird ein eingegebener Betriebsbefehl nicht wirksam.

Dieses Signal wird auBerdem bei aktivierter Unterspannungsschutzfunktion eingeschaltet,
d. h., wenn sich der Motor in einem anormalen Zustand befindet (z. B. Alarm-Abschaltung).

® Umrichter-Ausgangsbegrenzung — IOL
(Parameterwert = 5)

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter durch eine der folgenden Aktionen die
Ausgangsfrequenz begrenzt (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms).

« Strombegrenzung durch Software (F43 und F44)
« Schnell ansprechende Strombegrenzung durch Hardware (H12 = 1)
« Automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) (H69 = 2 oder 4)

@ Ein eingeschaltetes Signal IOL kann bedeuten, dass die Ausgangsfrequenz
aufgrund dieser Begrenzungsfunktion von der durch den Frequenzsollwert
angegebenen Frequenz abweicht.

m Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall — IPF
(Parameterwert = 6)

Dieses Signal wird entweder wéhrend des Dauerbetriebs nach einem kurzzeitigen
Netzspannungsausfall oder ab dem Moment eingeschaltet, in dem der Umrichter einen
Unterspannungszustand erkannt und den Ausgang abgeschaltet hat, und bleibt bis zum
Abschluss des Wiederanlaufs (der Ausgang hat die Referenzfrequenz erreicht) eingeschaltet.

Zur Aktivierung dieses IPF-Signals stellen Sie F14 (Wiederanlaufmodus nach einem
kurzzeitigen Spannungsausfall) zuvor auf ,,4: Wiederanlauf (Wiederanlauf mit der Frequenz,
bei der der Spannungsausfall auftrat) aktivieren“ oder ,,5: Wiederanlauf (Wiederanlauf mit
der Startfrequenz) aktivieren®.

m Motor-Uberlast-Frilhwarnung — OL

(Parameterwert = 7)
Dieses Signal dient zur Ausgabe einer Motor-Uberlast-Friihwarnung, die Ihnen erméglicht,
korrigierend einzugreifen, bevor der Umrichter einen Motoriberlastalarm 0/7 erkennt und
seinen Ausgang abschaltet. (Siehe Beschreibungen des Parameters E34.)

m Auto-Reset — TRY
(Parameterwert = 26)

Dieses Ausgangssignal wird wéhrend des Auto-Resets eingeschaltet. Der Auto-Reset wird
durch HO4 und HO5 angegeben. Einzelheiten zur Anzahl von Reset-Vorgéngen und das
Reset-Intervall finden Sie in den Beschreibungen von H04 und HO5.

LI Einzelheiten zum Timing der Signalausgabe zur Anzahl von Wiederholungen finden
Sie in den Beschreibungen der Parameter HO4 und HO5.
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B Lebensdauer-Alarm — LIFE
(Parameterwert = 30)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn festgestellt wird, dass die Lebensdauer
eines Kondensators (Zwischenkreiskondensatoren und Elektrolytkondensatoren auf der
Leiterplatte) und des Kuhllifters abgelaufen ist.

Dieses Signal dient als Richtlinie fiir den Austausch der Kondensatoren und des Kuhllufters.
Kontrollieren Sie beim Auftreten dieses Signals anhand der vorgeschriebenen
Wartungsarbeiten die Lebensdauer dieser Bauteile, und entscheiden Sie, ob die Bauteile
ausgetauscht werden miissen oder nicht.

Einzelheiten finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC-Mini (INR-S147-1729-E),
Kapitel 7 ,,WARTUNG UND INSPEKTION*.

Verschleifteil Bewertungskriterien fiir die Prognose der Lebensdauer
Zwischenkreiskondensator 85,0 % des Anfangswerts vor dem Versand oder weniger
Elektrolytkondensatoren auf Uberschreitung einer Gesamtbetriebsdauer von 87.000
Steuerplatine Stunden

(geschitzt bei einer Umgebungstemperatur von 40 °C
und einem Lastfaktor von 80 %)

Liifter Uberschreitung einer Gesamtbetriebsdauer von 87.000
Stunden

(geschétzt bei einer Umgebungstemperatur von 40 °C
und einem Lastfaktor von 80 %)

® Umrichter in Betrieb 2 — RUN2
(Parameterwert = 35)

Dieses Signal funktioniert in gleicher Weise wie RUN (Parameterwert = 0); RUN2 ist jedoch
eingeschaltet, selbst wenn die Gleichstrombremse ausgefiihrt wird.

m Uberlastvermeidung — OLP
(Parameterwert = 36)

Dieses Ausgangssignal wird bei aktivierter Uberlastvermeidung eingeschaltet. Die
Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms. (Siehe Beschreibungen des Parameters H70.)

m Strompegel erkannt und Strompegel erkannt 2 — ID und ID2
(Parameterwerte = 37, 38)

Die Ausgangssignale ID oder 1D2 werden eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom den durch
E34 (Stromerkennung (Wert)) oder E37 (Stromerkennung 2 (Wert)) festgelegten Wert
iiberschreitet und diese Uberschreitung langer andauert als durch E35 (Stromerkennung
(Timer)) bzw. E38 (Stromerkennung 2 (Timer)) festgelegt. Die Mindesteinschaltdauer
betragt 100 ms.

Die Signale ID oder ID2 werden ausgeschaltet, wenn der Ausgang unter 90 % des
Nenn-Betriebspegels absinkt.

Diese zwei Ausgangssignale koénnen bei Bedarf unabhéngig voneinander zwei
unterschiedlichen Digitalausgangsklemmen zugewiesen werden.

@ Der Parameter E34 gilt nicht nur fiir die Motor-Uberlast-Frithwarnung OL, sondern
auch fur die Stromerkennung ID. (Siehe Beschreibungen des Parameters E34.)

m Niedrig-Strompegel erkannt — IDL
(Parameterwert = 41)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter-Ausgangsstrom unter den
Niedrig-Strompegel (E34) fallt und fir die Dauer des Timers auf dem niedrigen Niveau bleibt
(E35). Wenn der Ausgangsstrom den Pegel der Stromerkennung (E37) um mindestens 5 %
des Umrichter-Nennstroms (berschreitet, wird dieses Signal ausgeschaltet. Die
Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms. (Siehe Beschreibungen des Parameters E34.)
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m Unter PID-Regelung — PID-CTL
(Parameterwert = 43)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die PID-Regelung aktiviert ist
(,,PID-Regelung autheben (Hz/P1D) = AUS) und ein Betriebsbefehl eingeschaltet ist. (Siehe
Beschreibung des Parameters JO1.)

m Motorstopp wegen niedrigen Durchflusses — PID-STP
(Parameterwert = 44)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter aufgrund der Funktion
»Stopp wegen niedrigen Durchflusses” unter PID-Regelung gestoppt wird. (Siehe
Beschreibungen von J15 bis J17.)

@ Ist die PID-Regelung aktiviert, kann der Umrichter aufgrund der Funktion ,,Stopp
wegen niedrigen Durchflusses® oder aus anderen Griinden stoppen, wahrend das
Signal PID-CTL eingeschaltet ist. Solange das Signal PID-CTL eingeschaltet ist, ist
die PID-Regelung wirksam, sodass der Umrichter mdglicherweise plotzlich den
Betrieb wieder aufnimmt, je nach PID-Rickflhrungswert.

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
wihrend des Betriebs anhilt.

Bauen Sie Thre Maschine so auf, dass die Sicherheit selbst in diesen Féllen immer gewéhrleistet ist.
Unfallgefahr!

m Auf Motor 2 umgeschaltet — SWM2
(Parameterwert = 49)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn mithilfe des einer Digitaleingangsklemme
zugewiesenen Klemmenbefehls M2/M1 der Motor 2 ausgewéhlt wurde. Einzelheiten hierzu
finden Sie in den Beschreibungen der Parameter EO1 bis EO3 (Parameterwert = 12).

® Thermistor hat Motortiberhitzung erkannt (PTC) — THM
(Parameterwert = 56)

Wenn der Thermistor aktiviert ist (H26 = 2), wird dieses Ausgangssignal eingeschaltet, wenn
die Motortemperatur auf das durch H27 angegebene Niveau zur Ausldsung des Schutzes
ansteigt.

m Bremssignal - BRKS
(Parameterwert = 57)

Dieses Signal gibt einen Bremssteuerbefehl zum Aktivieren oder Deaktivieren der Bremse
aus. Siehe Beschreibungen von J68 bis J72.

m Klemme [C1], Leitung unterbrochen — C1OFF
(Parameterwert = 59)

Wenn Klemme [C1] fiir ein Rlckflhrungssignal unter PID-Steuerung verwendet wird, wird
dieses Ausgangssignal aktiviert, wenn die Leitung [C1] unterbrochen wird. Dadurch kann die
Schutzfunktion aktiviert werden.

m Wartungstimer — MNT
(Parameterwert = 84)

Wenn die Gesamtbetriebsdauer des Umrichters oder die Startvorgdnge von Motor 1 den
zuvor angegebenen Wert tiberschreiten, wird dieses Ausgangssignal eingeschaltet.

Siehe H78 und H79.

m Frequenz erreicht — FARFDT
(Parameterwert = 87)

FARFDT, ein UND-Signal von FAR und FDT, wird eingeschaltet, wenn beide
Signalbedingungen erftllt sind.
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® Alarmausgang (fir jeden Alarm) — ALM
(Parameterwert = 99)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn eine der Schutzfunktionen aktiviert wurde
und der Umrichter in den Alarmmodus wechselt.

E30

Frequenz erreicht (Hysteresebreite fiir FAR)

E30 gibt den Schwellenwert (die Hysteresebreite) fir FAR (,,Frequenz-erreicht-Signal*) an.

In dem Moment, in dem die Ausgangsfrequenz den durch E30 angegebenen Wert fir
,Frequenzsollwert + Hysteresebreite* erreicht, wird das Signal FAR eingeschaltet.

Die Zeitabldufe fur die einzelnen Signale sind im folgenden Diagramm dargestellt.

Frequenzejnstellung Anderung der Frequenzeinstellung
1

Frequenzsoliwert (1) + E30 f————- Jl _________________ i
Frequenzsoliwert (1) f« == s =— . S

——f—-q-

Frequenzsoliwert (1) - E30 [===———=——f———=——-=——=---=

Frequenzsoliwert (2) + E30 |-----—/~-

Frequenzsollwert (2)

Frequenzsollwert (2)-E30 [~/ ——————

R T R

Signal ,,Frequenz erreicht” FAR

EIN EIN

E31

Frequenzerkennung (Schwellenwert fur FDT)

E32

Frequenzerkennung (Hysteresebreite fiir FDT)

Wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31 angegebenen Frequenzschwellenwert
Uberschreitet, wird das Signal FDT (,,Frequenz erkannt®) eingeschaltet; fdllt sie unter
»Frequenzschwellenwert minus durch E32 angegebene Hysteresebreite, wird es
ausgeschaltet.

Sie mussen FDT (Parameterwert = 2) einer der Digitalausgangsklemmen zuweisen.
- Wertebereich: 0,0 bis 400,0 (Hz)

Ausgangsfrequenz
i Frequenzsollwert

/ \ Schwellenwert (E31)

i
E Hysteresebreite (E32)
‘.' Auslosepegel

Zeit
Frequenz | ‘
erkannt ‘
FDT EIN . Zeit
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FARFDT ist ein UND-Bedingungssignal von FAR und FDT.

Frequenzsollwert

0 -t
FWD-Befehl | EIN
>t
E31 ¢ \
Y A LN
Ausgangsfrequenz AN
E32 RV s - —-—- !
0 1 Pt
Frequenz erkannt FDT | EIN i EIN > t
Signal ,Frequenz
erreicht” FAR EIN EIN EIN >t
Erkennung ,Frequenz | ‘ :‘
erreicht” IgARFgT | | | EIN 3 ‘| EIN >t

FAR-Wirkungsbereich (Frequenzsollwert +/- E30-Wert)

E34 Uberlast-Frilhwarnung/Niedrigstromerkennung (Wert)

E35 Uberlast-Frilhwarnung/Niedrigstromerkennung (Timer)

E37 Strompegel erkannt 2 (Wert) _g:,
E38 Strompegel erkannt 2 (Timer) ©

. . . A . T
Diese Parameter definieren Schwellenwert und Zeitdauer fur die Ausgangssignale OL ;)E
(,,Motor-Uberlast-Friihwarnung®), ID (,,Strompegel erkannt), ID2 (,,Strompegel erkannt 2) >
und IDL (,,Niedrig-Strompegel erkannt*). %
_|
m
. Schwell . Ti Motor- Thermische py)
Ausgangs- Wertezil%\)velsung chwellenwer mer charakteristik Zeitkonstante
. T
signal Ausgangsklemme EinAstellbereich: Einste.llbereich: Ein.stellbereich: Einst.ellbereic}.l:
siehe unten 0,01 bis 600,00 s siehe unten 0,5 bis 75,0 min
OL 7 E34 - F10 F12
ID 37 E34 E35
ID2 38 E37 E38 - -
IDL 41 E34 E35

— Wertebereich
Ansprechpegel: 0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200 % des Nennstroms des Umrichters

Motorcharakteristik ~ 1: Aktivieren (Fir Universalmotor und standardmaRigen
Permanentmagnet-Synchronmotor von Fuji mit Kuhllifter auf
der Motorwelle)

2: Aktivieren (FUr umrichtergeregelten Motor mit separat
angetriebenem Kuhllifter)
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m Motor-Uberlast-Friihwarnung — OL

Das Signal OL dient zur Erkennung von Symptomen fiir einen Uberlastzustand (Alarmcode
011) des Motors, sodass der Benutzer geeignete Manahmen ergreifen kann, bevor der Alarm
tatsachlich eintritt.

Das Signal OL wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34
angegebenen Wert tiberschreitet. 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 mithilfe von F10 (Motorcharakteristik auswéhlen) und F12
(Thermische Zeitkonstante) aulerdem die thermischen Eigenschaften des Motors an. Um
diese Funktion verwenden zu koénnen, missen Sie das Signal OL (Wert = 7) einer der
Digitalausgangsklemmen zuweisen.

m Signale ,Strompegel erkannt® und ,Strompegel erkannt 2“ — ID und ID2

Uberschreitet der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34 oder E37 angegebenen Wert
fiir einen langeren Zeitraum als durch E35 oder E38 angegeben, wird das Signal ID bzw. 1D2
eingeschaltet. Die Signale ID oder ID2 werden ausgeschaltet, wenn der Ausgang unter 90 %
des Nenn-Betriebspegels absinkt. (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms)

Um diese Funktion verwenden zu kdnnen, missen Sie das Signal ID (Wert = 37) bzw. 1D2
(Wert = 38) einer der Digitalausgangsklemmen zuweisen.

-------------------------------------------------------- E34/E37

------------ e N EB4/E3T X 0,9

Ausgangsstrom : !

1 E35/E38 |
-~ !

ID/ID2

E EIN

m Niedrig-Strompegel erkannt — IDL

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom unter den Pegel der
Niedrigstromerkennung (E34) fallt und fir die Dauer des Timers (E35) auf dem niedrigen
Niveau bleibt. Wenn der Ausgangsstrom den Pegel der Niedrigstromerkennung plus 5 % des
Umrichter-Nennstroms  Uberschreitet, wird das  Signal  ausgeschaltet.  (Die
Mindesteinschaltdauer betragt 100 ms.)

Ausgangsstrom .
----------- Fommmmmemmsmmesesso oo T oo - Pegel + 5%

----------- Qe fmie e oo oo Pegel

' Timer , !
-

DL : EIN
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E39

Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter Zufuhr

E50 (Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl)

E39 und E50 geben die Koeffizienten flr die Bestimmung der Zeitdauer mit konstanter
Zufuhr, die Lastwellendrehzahl und die Liniengeschwindigkeit sowie fiir die Anzeige des
Uberwachten Ausgangsstatus an.

Berechnungsgleichung

Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl (E50)
Frequenz x Koeffizient fir Zeitdauer mit konstanter Zufuhr (E39)

Zeitdauer mit konstanter Zufuhr

Lastwellendrehzahl = Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl (E50) % Frequenz (Hz)
Liniengeschwindigkeit = Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl (E50) x Frequenz (Hz)

Hierbei bezieht sich der Begriff ,,Frequenz* auf den bei den Einstellungen (Zeitdauer mit
konstanter Zufuhr, Lastwellendrehzahl bzw. Liniengeschwindigkeit) zu verwendenden
,JFrequenzsollwert” bzw. auf die fiir die Uberwachung anzuwendende ,, Ausgangsfrequenz
vor Schlupfkompensation®.

Bei einer auf 999.9 min oder dariiber eingestellten Zeitdauer mit konstanter Zufuhr oder bei
einem Nenner auf der rechten Seite von null (0) wird ,,999.9* angezeigt.

E40

PID-Anzeigekoeffizient A

E41

PID-Anzeigekoeffizient B

Diese Parameter geben die PID-Anzeigekoeffizienten A und B an, die fiir die Umwandlung
eines PID-Sollwertes und dessen Rickfiihrungswert in leicht verstandliche physikalische
GroRen fur die Anzeige verwendet werden.

- Wertebereich: -999 bis 0,00 bis 9990 fir die PID-Anzeigekoeffizienten A und B.

m Anzeigekoeffizienten fur den Prozessbefehl des PID-Reglers und dessen
Ruckfihrungswert (JO1 = 1 oder 2)

E40 gibt den Koeffizienten A an, der den Anzeigewert bei 100 % des Prozesssollwerts bzw.
dessen Rickfuhrungswerts bestimmt, und E41 gibt den Koeffizienten B an, der den
Anzeigewert bei 0 % bestimmt.

Die Werte werden wie folgt angezeigt:

Anzeigewert = (Prozesshefehl des PID-Reglers bzw. Ruckfuhrungswert (%))/100 x
(Anzeigekoeffizient A - B) + B

Angezeigter Wert
A

PID-Anzeige-

koeffizient A

(E40)

PID-Anzeige-

koeffizient B

(E41)

Prozessbefehl des
» PID-Reglers

Beispiel
Regelung des Drucks auf ca. 16 kPa (Sensorspannung 3,13 V), wobei der Drucksensor

Driicke zwischen 9 und 30 kPa bei einem Ausgangsspannungsbereich von 1 bis 5 V messen
kann:

Waéhlen Sie die Klemme [12] flr die Rickfiihrung, und stellen Sie die Verstarkung auf 200 %
ein, sodass die Spannung von 5 V einem Wert von 100 % entspricht.
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Mithilfe der folgenden Einstellungen von E40 und E41 konnen die Werte des PID-
Prozesssollwertes und dessen Rickfiihrung am Bedienteil als Druck Uberwacht bzw.

angegeben werden.

PID Anzeigekoeffizient A (E40) = 30, bestimmt den Anzeigewert bei 100 % des
PID-Prozesssollwerts bzw. dessen Riickflihrungswert

PID Anzeigekoeffizient B (E41) = -7,5, bestimmt den Anzeigewert bei 0 % des
PID-Prozesssollwerts bzw. dessen Ruckfuhrungswert

Zur Regelung des Drucks auf 16 kPa stellen Sie am Bedienteil den Wert auf 16,0 ein.

Angezeigter Wert
I}

PID-Anzeige
koeffizient A |--------------oooiio 2
E40 =30,0

16,0 [--------------5 /
kPa i

: ' Elr%zeRsst?efehl des
%720 % % & DiD-Reglers

PID-AnzeigeO 4 'RY; ? 313V 1gc</, PID-Ruckfihrung

koeffizient B ’

E41=-75

L] Einzelheiten zur PID-Regelung finden Sie in den Beschreibungen ab JO1.

Informationen zur Anzeigemethode des P1D-Sollwerts bzw. Riickfiihrungswerts finden
Sie in der Beschreibung von E43.

E42

LED-Anzeigefilter

E42 gibt die Filterzeitkonstante fiir die Anzeige der Uberwachten Betriebs-
statusinformationen wie Ausgangsstrom und berechnetes Drehmoment an. Treten aufgrund
von Lastschwankungen oder aus anderen Griinden Probleme mit dem Ablesen der auf dem
Monitor angezeigten Daten auf, erhdhen Sie diese Filterzeitkonstante.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

E43

LED-Monitor (Auswahl des Anzeigeelements) E48 (LED-Monitor, Auswahl)

E43 gibt an, welcher (berwachte Betriebswert auf dem LED-Monitor angezeigt wird.

. Funktion .
Werte fiir E43 (zeigt Folgendes an) Beschreibung
0 Drehzahlmonitor Nach d?m Unterelement von Parameter E48
ausgewdhlt
3 Auseanesstrom Ausgangsstrom des Umrichters als Effektiv-
gang wert (A)
Ausgangsspannun des Umrichters als
4 Ausgangsspannung E ffe%(tivgw eI;t ) &
9 Eingangsleistung Eingangsleistung des Umrichters in kW
10 PID-Befehlswert (final) * Siehe E40 und E41.
12 PID-Riickfiihrungswert * Siehe E40 und E41.
13 Timer (fiir Timerbetrieb) Bis zum Ablauf des Timers verbleibende Zeit
in Sekunden
_ PID-Ausgang in % bei einer Maximalfrequenz
14 PID-Ausgang (F03) von 100 %
. . Leistungszahler (kWh)
25 Leistungszdhler 100
* Wenn JO1 = 0 (deaktivieren), wird ,,- - - - am LED-Monitor angezeigt.

Die Angabe des Drehzahlmonitors mit E43 bietet eine Auswahl von Anzeigeformaten fir die
Drehzahl, die mit E48 (LED-Monitor) gewahlt werden kénnen.

Definieren Sie das Anzeigeformat der Drehzahl am LED-Monitor anhand der folgenden

Tabelle.
Werte fiir Anzeigeformat des Unterelements
E48

Ausgangsfrequenz

0 (vor Ausgedriickt in Hz
Schlupfkompensation)
Ausgangsfrequenz

1 (nach Ausgedriickt in Hz
Schlupfkompensation)

2 Frequenzsollwert Ausgedriickt in Hz
Lastwellendrehzahl Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl (ES0) x Frequenz

4 .
(U/min) (Hz)

5 Liniengeschwindigkeit Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl (ES0) x Frequenz
(m/min) (Hz)

. . Koeftfizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) +
6 Zeitdauer mit konstanter (Frequenz (Hz) x Koeffizient fiir die Zeitdauer mit

Zufuhr (min)

konstanter Zufuhr (E39))
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E48

LED-Monitor (Drehzahlmonitor) E43 (LED-Monitor, Auswahl)

Siehe Beschreibung von E43.

E50

Anzeigekoeffizient fiir Drehzahl

E39 (Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter Zufuhr)

Siehe Beschreibung von E39.

E51

Anzeigekoeffizient fiir Leistungszahlerwerte

E51 gibt den Anzeigekoeffizienten (Multiplikationsfaktor) fir die Anzeige der
Eingangs-Wattstunden (5_10) in einem Teil der Wartungsinformationen am Bedienteil an.

Eingangs-Wattstunden = Anzeigekoeffizient (E51-Daten) x Eingangs-Wattstunden (kwWh)

@ Zum Loschen des Leistungszidhlerwertes setzen Sie den Parameter ES1 auf',,0,000,
wodurch der Wert auf ,,0° gesetzt wird. Achten Sie nach dem Loschen darauf, dass
E51 wieder auf den vorherigen Wert gesetzt wird. Andernfalls werden die
Leistungszahlerwerte nicht aufsummiert.

E52

Bedienteil (Meniianzeigemodus)

E52 bietet fir das Bedienteil wie nachfolgend dargestellt die Auswahl aus drei Arten der
Menlianzeige.

Wert fiir ES2 Mentianzeige-Modus Anzuzeigende Menis
0 Bearbeitungsmodus fiir Menii 1
Parameterwerte
1 Priifmodus fiir Parameterwerte Menti 2
2 Modus ,,Alle Meniis* Meniis 1 bis 6 *

* Menis 1 bis 7, wenn eine Fernbedienung angeschlossen ist.

Die am Standard-Bedienteil zur Verfligung stehenden Menus sind nachfolgend beschrieben.

. LED- . s .
Menii Anzeige: Menii Wichtigste Funktionen
1 /7 »Par. andern‘ Bei Auswahl der Parametergruppen F bis y werden
T Fbisy deren Werte angezeigt und kdnnen geéndert werden.
Zeigt nur Parameter an, die von der
) e Par. Priifen‘ Werkseinstellung abweichend eingestellt wurden.
P > Sie konnen diese Parameterwerte tibernehmen oder
dndern.
« Zeigt die fiir die Wartung oder einen Testlauf
3 #ope »Betr. Anzg. erforderlichen Betriebsinformationen an.
4 $i_o ,1/O Status* Zeigt Informationen iiber I/O-Schnittstellen an.
p »wartung* Zeigt Wartungsinformationen einschlielich der
5 Jche - .
kumulativen Laufzeit an.
Zeigt die letzten vier Alarmcodes an. Sie erhalten die
6 &al ,,Alarm Info* Betriebsinformationen fiir den Zeitpunkt, an dem der
Alarm auftrat.

Einzelheiten zu jedem Meniielement finden Sie in Kapitel 3, ,,OPERATION USING
THE KEYPAD* (BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL).
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

E60 Eingebautes Potenztiometer (Funktionsauswahl)
E61 Erweiterte Funktion an Klemme [12]
E62 Klemme [C1], erweiterte Funktion

E60 bis E62 definieren die Eigenschaft des eingebauten Potenztiometers bzw. der Klemmen
[12] und [C1].

Fir das Potenztiometer und die Klemmen missen keine Einstellungen vorgenommen
werden, wenn sie als Quellen fur Frequenzeinstellungen verwendet werden sollen.

Werte flir
E60, E61 Funktion Beschreibung
oder E62

0 Keine —

Hierbei handelt es sich um einen analogen
Hilfsfrequenzeingang, der zur Frequenzeinstellung
1 (FO1) addiert wird. Der Wert wird nie zur
Frequenzeinstellung 2, Festfrequenzeinstellung
oder zu anderen Frequenzeinstellungen addiert.

Hilfsfrequenz-
einstellung 1

Hierbei handelt es sich um einen analogen
Hilfsfrequenzeingang, der zu allen
Frequenzeinstellungen einschlieflich
Frequenzeinstellung 1, Frequenzeinstellung 2 und
zu den Festfrequenzeinstellungen addiert wird.

Hilfsfrequenz-
einstellung 2

Dieser Eingang ist fiir Temperatur, Druck oder
andere Sollwerte vorgesehen, die fiir die

3 PID-Befehl 1 PID-Regelung gelten.

Auflerdem muss Parameter JO2 konfiguriert
werden.

6 ‘dey

Dieser Eingang ist fiir den Riickfithrungswert von
Temperatur, Druck usw. filir die PID-Regelung
vorgesehen. (Nicht verfligbar fiir E60.)

PID-Riickfiihrungs-
wert

d313NVHVd

@ Wurden diese Klemmen auf dieselben Daten eingestellt, gilt die folgende
Abarbeitungsprioritat:

E60 > E61 > E62

Bei Auswahl der UP/DOWN-Steuerung (FO1, C30 = 7) werden die
Hilfsfrequenzeinstellungen 1 und 2 ignoriert.

E98 Funktion der Klemme [FWD] EO01 bis E03 (Klemmenfunktion [X1] bis [X3])

E99 Funktion der Klemme [REV] EO01 bis E03 (Klemmenfunktion [X1] bis [X3])

Einzelheiten zur Befehlszuweisung zu den Klemmen [FWD] und [REV] finden Sie in den
Beschreibungen von EOQ1 bis E03.
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9.2.3 C-Parameter (Steuerfunktionen)
CO01 bis Resonanzfrequenz 1, 2 und 3
Co03 Resonanzfrequenz 4, 5 und 6
C94 bis
C96
co4 Resonanzfrequenz (Hysteresebreite)

Mithilfe dieser Parameter kann der Umrichter sechs verschiedene Punkte der

Ausgangsfrequenz ausblenden, um Resonanzpunkte zu lberspringen, die durch den Motor

und die Eigenfrequenz der angetriebenen Maschine verursacht werden.

- Waéhrend der Erhéhung des Frequenzsollwertes behdlt 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.

- Wenn mehr als zwei Resonanzfrequenzbénder tberlappen, tbernimmt der Umrichter die
niedrigste Frequenz innerhalb der sich tberlappenden Bénder als untere Frequenz und die
hochste Frequenz als obere Frequenz. Siehe Abbildung unten rechts.

Interner Frequenz- Interner Frequenz-
sollwert sollwert
Resonanzfrequenz (Band) 4 _i
(C04) ’-" i
+ Reso- S > Lol
Resonanz- [ =° Tatsachl.  nanz- * P =
frequenz (Band) = E:;Sgﬁ;z?" Resonanz- frequenz Lot i
2 Band R |
(C04) T (C03) band ‘ Ecgz))* UL — T?egonanz_
Resonanz- e - ' requenz 2
frequenz T == Resonanzfrequenz 2 (C02)
. co2)
(Band) = T ( Resonanzfrequenz 1
(C04) Resonanzfrequenz 1 (Co1)
(Co1) y N N
Frequenzsollwert Frequenzsollwert

m Resonanzfrequenzen 1, 2 und 3 (C01, C02 und C03)
m Resonanzfrequenzen 4, 5 und 6 (C94, C95 und C96) *1
Gibt die Mitte des Resonanzfrequenzbandes an.

- Wertebereich: 0,0 bis 400,0 (Hz) (Die Einstellung ,,0,0“ bewirkt, dass kein
Resonanzfrequenzband eingestellt ist.)

m Hysteresebreite der Resonanzfrequenz (C04)
Gibt die Hysteresebreite der Resonanzfrequenz an.

- Wertebereich: 0,0 bis 30,0 (Hz) (Die Einstellung ,,0,0“ bewirkt, dass kein
Resonanzfrequenzband eingestellt ist.)

*1 Verfugbar in ROM-Version 0500 oder hoher.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

CO05 bis
C19

Festfrequenzanwahl 1 bis 15

Diese Parameter geben wie nachfolgend aufgefthrt 15 Frequenzen an, die anzuwenden sind,
wenn die Frequenzen durch die Klemmenbefehle SS1, SS2, SS4 und SS8 selektiv ein- oder
ausgeschaltet werden.

Zur Verwendung dieser Funktion missen zuvor SS1, SS2, SS4 wund SS8
(,,Festfrequenzauswahl*) an vier von fiinf Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X3] (Werte =0,
1, 2 und 3) zugewiesen werden. Einzelheiten dazu finden Sie in den Beschreibungen der
Parameter EO1 bis EO3.

- Wertebereich: 0,00 bis 400,0 (Hz)
Die Kombinationen von SS1, SS2, SS4 und SS8 ergeben die folgenden Frequenzen:

ss8 sS4 §52 Ss1 Froquensenstellung
AUS AUS AUS AUS Keine Festfrequenz *
AUS AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS AUS EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
AUS AUS EIN EIN C07 (Festfrequenz 3)
AUS EIN AUS AUS C08 (Festfrequenz 4)
AUS EIN AUS EIN C09 (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)

* Keine Festfrequenz* gilt fir Frequenzeinstellung 1 (FO1), Frequenzeinstellung 2 (C30) und andere
Befehlsquellen auBer den Festfrequenzeinstellungen.

Informationen zu der Beziehung zwischen den Festfrequenzen und anderen
Frequenzeinstellungen finden Sie in Abschnitt 4.2, ,,Blockschaltbild fiir die
Ausgangsfrequenz®.
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m Bei aktivierter PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3)

Auch unter PID-Regelung kann eine Festfrequenzeinstellung als voreingestellter Wert
angegeben werden (3 verschiedene Stufen). Er kann auRerdem als manueller Drehzahlbefehl
auch bei abgeschalteter PID-Regelung (Hz/PID = ON) verwendet werden.

 PID-Sollwert
AWV SS54 S§S1, SS2 Befehl
AUS AUS - Sollwert mittels JO2
AUS EIN - Festfrequenz mittels CO8
EIN AUS - Festfrequenz mittels C12
EIN EIN - Festfrequenz mittels C16

C08, C12 und C16 konnen in 1-Hz-Schritten festgelegt werden. Mit der folgenden Formel
kénnen Sie zwischen dem PID-Sollwert und den festzulegenden Werten umrechnen.

Festzulegende Werte = PID-Sollwert (%) x Maximalfrequenz (F03) + 100
Festzulegende Werte (C08/C12/C16)

PID-Sollwert (%) = Maximalfrequenz (F03) x 100
+ Manueller Drehzahlsollwert
SS8, S84 SS2 SS1 Ausgewihlte Frequenz
- AUS AUS Keine Festfrequenz
- AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
- EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
- EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)

Informationen (iber PID-Sollwerte finden Sie in Kapitel 4, Abschnitt 4.8,
,»PID-Prozessregelungsblock®.

C20

Jog-Frequenz

C20 gibt die beim Jog-Betrieb verwendete Frequenz an.
- Wertebereich: 0,00 bis 400,0 (Hz)

Informationen zum Jog-Betrieb finden Sie in den Beschreibungen der Parameter EO1
bis E03, ,,Funktion der Klemmen [X1] bis [X3].
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Cc21

Timerbetrieb

C21 aktiviert bzw. deaktiviert einen Timerbetrieb, der durch einen Betriebshefehl ausgeldst
wird und fur die zuvor mithilfe der Tasten @ / ) angegebene Zeitzahlung andauert. Die
Bedienung des Timers ist nachfolgend dargestelt.

Wert fiir C21 Funktion

0 Deaktiviert Timerbetrieb

1 Aktiviert Timerbetrieb

@ « Durch Betétigen der Taste &7 wéahrend der Abwartszahlung des Timers kann der
Timerbetrieb beendet werden.

« Auch bei der Einstellung C21 = 1 kann der Timer nicht mehr mit der Taste &
gestartet werden, wenn er auf ,,0 eingestellt wurde.

* Durch  Anwendung der Klemmenbefehle FWD oder REV anstelle des
Tastenbefehls kann der Timerbetrieb ebenfalls gestartet werden.

Arbeitsweise des Timers (Beispiel)

Vorbereitung

« Zur Anzeige der Timer-Zahlung am LED-Monitor stellen Sie E43 (LED-Monitor) auf ,,13*
(Timer) und C21 (Timer-Betrieb) auf ,,1“ (Aktivieren) ein.

» Geben Sie den flr den Timerbetrieb geltenden Frequenzsollwert an. Wenn das Bedienteil
als Quelle fur die Frequenzeinstellung ausgewahlt wurde, driicken Sie die Taste , um
den Drehzahlmonitor zu &ndern, und geben den gewiinschten Frequenzsollwert an.

Auslosen des Timerbetriebs mit der Taste £

(1) Drucken Sie, wahrend die Zeitzdhlung des Timers am LED-Monitor angezeigt wird, die
Tasten @&/, um den Timer auf die gewiinschte Zeit in Sekunden einzustellen.
Beachten Sie dabei, dass die Zahlung des Timers in der LED-Anzeige als Ganzzahl ohne
Dezimalpunkt dargestellt wird.

(2) Driicken Sie die Taste = . Der Motor lauft an, und der Timer beginnt mit der
Abwartszahlung. Nach Ablauf der Zahlung stoppt der Motor, ohne dass die Taste
gedriickt werden muss. (Der Timerbetrieb ist auch dann mdglich, wenn in der
LED-Anzeige ein anderer Wert als die Timerzéhlung erscheint.)

@ Nach Ablauf der Timer-Zahlung, die durch einen Klemmenbefehl wie FWD
ausgelost wurde, bremst der Umrichter bis zum Stopp ab, und der LED-Monitor
zeigt in diesem Moment abwechselnd die Werte end und einen bestimmten
Anzeigewert (0 fir die Timer-Zahlung) an. Durch Ausschalten des Befehls FWD
kehrt die LED-Anzeige zum Anzeigewert zurlick.

C30

Frequenzeinstellung 2 F01 (Frequenzeinstellung 1)

Einzelheiten zur Frequenzeinstellung 2 finden Sie in der Beschreibung von FO1.
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C32

Einstellung Analogeingang fiir [12] (Verstarkung)
F18 (Frequenzoffset, Frequenzeinstellung 1)

Siehe Beschreibung von F18.

C33

Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [12] (Filterzeitkonstante)

C38 (Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [C1], Filterzeitkonstante)

C33 und C38 konfigurieren eine Filterzeitkonstante fiir eine Analogspannung und einen
Stromeingang an den Klemmen [12] und [C1].

» Wertebereich: 0,00 bis 5,00 (s)

 Je groRer die Zeitkonstante, desto langsamer die Reaktion. Geben Sie eine geeignete
Filterzeitkonstante an, und beriicksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit der
Maschine (Last). Bei Eingangsspannungsschwankungen aufgrund von Leitungsstérungen
beseitigen Sie die Ursache der Stérung, oder setzen Sie Malihahmen am Stromkreis ein.
Nur wenn kein Effekt erzielt wird, erhéhen Sie die Zeitkonstante.

C34

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Verstarkungsbezugspunkt)
F18 (Offset, Frequenzeinstellung 1)

Siehe Beschreibung von F18.

C37

Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [C1] (Verstarkung)

F18 (Offset, Frequenzeinstellung 1)

Siehe Beschreibung von F18.

C38

Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [C1] (Filterzeitkonstante)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [12], Offset)

Siehe Beschreibung von C31.

C39

Einstellung des Analogeingangs fiir Klemme [C1]
(Verstarkungsbezugspunkt)

F18 (Offset, Frequenzeinstellung 1)

Siehe Beschreibung von F18.

C40

Eingangsbereich der Klemme [C1]

Mit C40 legen Sie den Eingangsbereich der Klemme [C1] fest (analoger Eingangsstrom).

Werte fiir C40 Eingangsbereich der Klemme [C1]

0 4 bis 20 mA DC

1 0 bis 20 mA DC
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

C50 Offset (Frequenzeinstellung 1) (Offsetbezugspunkt)
F18 (Offset, Frequenzeinstellung 1)
Informationen zur Einstellung des Offsetbezugspunkts von Frequenzeinstellung 1 finden Sie
in der Beschreibung von F18.
C51 Offset (PID-Sollwert 1) (Offset-Wert)
C52 Offset (PID-Sollwert 1) (Offsetbezugspunkt)
Mit diesen Parametern werden Verstarkung und Offset fiir den analogen PID-Sollwert 1
angegeben, sodass Sie Beziehungen zwischen Analogeingang und PID-Sollwerten definieren
koénnen.
[LL] Die Einstellung ist identisch mit der von Parameter F18. Einzelheiten hierzu finden Sie
in der Beschreibung von F18.
finweis Beachten Sie, dass die Parameter C32, C34, C37 und C39 fir alle
Frequenzeinstellungen gelten.
m Offset-Wert (C51)
- Wertebereich: -100,00 bis 100,00 (%)
m Offsetbezugspunkt (C52)
- Wertebereich: 0,00 bis 100,00 (%)
C%49Ig|s Resonanzfrequenz 4, 5 und 6 C01 bis C03 (Resonanzfrequenz 1 bis 3)
Einzelheiten zu dieser Funktion finden Sie in der Beschreibung von CO1.
C99 Digitaler Frequenzsollwert F01 (Frequenzeinstellung 1)

C99 zeigt den von der Tastatur vorgegebenen digitalen Frequenzsollwert an (wenn FO1 = Q).
Der Wert von C99 kann nur tiber die Kommunikationsverbindung geéndert werden.

Die im Bedienteil oder FRENIC Loader integrierte Kopierfunktion kann den Wert von C99
kopieren, sodass der digitale Frequenzsollwert kopiert werden kann.

C99 ist in ROM-Version 0500 oder hoher verfligbar.
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9.2.4 P-Parameter (Parameter fur Motor 1)

P02 Motor 1 (Nennleistung) A16 (Motor 2, Nennleistung)
P02 gibt die Nennleistung des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgefihrten Nennwert ein.

Wert fiir P02 Einheit Abhiéngigkeit von P99
kW Bei P99 =0, 3, 4, 20 oder 21
0,01 bis 30,00
PS Bei P99 =1

P03 Motor 1 (Nennleistung) A17 (Motor 2, Nennstrom)
P03 gibt den Nennstrom des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgefihrten Nennwert ein.

- Wertebereich: 0,00 bis 100,0
P04 Motor 1 (Automatische Abstimmung) A18 (Motor 2, Automatische Abstimmung)

Der Umrichter erkennt automatisch Motorparameter und legt sie in seinem internen Speicher
ab. Grundsatzlich missen Sie kein Tuning vornehmen, wenn Sie einen Fuji-Standardmotor
mit einer Standardverbindung zum Umrichter verwenden.

Wenn die Motorparameter jedoch von denen der Fuji-Standardmotoren abweichen, kénnen
sie bei der automatischen Drehmomenterhohung, der Uberwachung der Drehmoment-
berechnung, im automatischen Energiesparbetrieb, der automatischen Verzégerung
(Anti-regenerative Control), der Schlupfkompensation und Drehmoment-Vektorregelung
nicht das beste Betriebsverhalten erzielen. Fuhren Sie deshalb in den folgenden Féllen eine
automatische Abstimmung durch:

* Der anzutreibende Motor stammt von anderen Herstellern oder ist kein Standardmotor.
+ Die Verdrahtung zwischen Motor und Umrichter ist lang.
« Zwischen Motor und Umrichter ist eine Drossel angeschlossen.

Einzelheiten zur automatischen Abstimmung finden Sie in der Bedienungsanleitung
des FRENIC-Mini (INR-SI47-1729-E), Abschnitt 4.1.3 ,Vorbereitung vor dem
Probelauf — Konfiguration der Parameterwerte®.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

P06 Motor 1 (Leerlaufstrom) P12 (Motor 1, Nenn-Schlupffrequenz)
A20 (Motor 2, Leerlaufstrom)

P07 Motor 1 (%R1) A21 (Motor 2, %R1)

P08 Motor 1 (%X) A22 (Motor 2, %X)

Mit P06 bis P08 sowie P12 geben Sie den Leerlaufstrom und mit %R1 bzw. %X die
Nenn-Schlupffrequenz an. Die geeigneten Werte entnehmen Sie dem Prufbericht des Motors,
oder rufen Sie den Motorhersteller an.

Durch die automatische Selbstoptimierung werden diese Parameter automatisch eingestellt.

W |eerlaufstrom (P06)
Geben Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert ein.

m %R1 (P07)
Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein.

goR1 = R+ KabelRL 5 (%)
V/H3BxI)
Hierbei ist:
R1: Primarwiderstand des Motors (QQ)
Kabel R1: Widerstand des Ausgangskabels ()
V:  Nennspannung des Motors (V)

I Nennstrom des Motors (A)

| %X (P08)

Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein.

X1+ X2x XM/ (X2 + XM)+ Kabel X
V/IH3x1)

6 ‘dey

%X =

x 100 (%)

Hierbei ist:

X1: Primar-Streureaktanz des Motors (Q2)

X2: Sekundér-Streureaktanz des Motors (auf Primdr-Streureaktanz umgerechnet) (Q2)
XM: Ausgangs-Blindwiderstand des Motors (Q2)

Kabel X: Blindwiderstand des Ausgangskabels ()

V: Nennspannung des Motors (V)

I Nennstrom des Motors (A)

d313NVHVd

B Nenn-Schlupffrequenz (P12)

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 aufgefuhrte Nennwert ist gelegentlich hoher.)

(Synchrondrehzahl - Nenndrehzahl)
Synchrondrehzahl

Nenn-Schlupffrequenz (Hz) x Eckfrequenz

@ Als Blindwiderstand verwenden Sie den Wert bei Eckfrequenz 1 (F04).
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P09

Motor 1 (Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb)
A23 (Motor 2, Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb)

P10

Motor 1 (Reaktionszeit der Schlupfkompensation)
A24 (Motor 2, Reaktionszeit der Schlupfkompensation)

P11

Motor 1 (Schlupfkompensationsverstarkung fiir Bremsung)
A23 (Motor 2, Schlupfkompensationsverstarkung fiir Bremsung)

P09 und P11 bestimmen die GroRe der Schlupfkompensation in % separat fir Antrieb und
Bremsung. Die Angabe von 100 % kompensiert den Nennschlupf des Motors vollstandig.
Eine UberméRige Kompensation (P09, P11 > 100 %) kann zu unerwinschten Schwingungen
im System flihren.

P10 bestimmt die Reaktionszeit der Schlupfkompensation. Grundsétzlich braucht die

Standardeinstellung nicht verandert zu werden. Wenn Sie die Einstellung verdndern maissen,
wenden Sie sich an lhren Vertreter von Fuji Electric.

P12

Motor 1 (Nenn-Schlupffrequenz) P06 (Motor 1, Nenn-Schlupffrequenz)
P07 (Motor 1, %R1)
P08 (Motor 1, %X)
A26 (Motor 2, Nenn-Schlupffrequenz)

Einzelheiten zur Einstellung der Nenn-Schlupffrequenz von Motor 1 finden Sie in den
Beschreibungen von P06 bis P08.

P99

Auswahl Motor 1 A39 (Auswahl Motor 2)

P99 gibt den zu verwendenden Motor an.

Wert fiir Motortyp

P99
0 Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8)
1 Motorcharakteristik 1 (PS-Angabe IM. Typisch fiir Nordamerika)
3 Motorcharakteristik 3 (Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 6)
4 Andere Motoren (IM)

20 Andere Motoren (PMSM)

21 Fuji-Standard-PMSM ohne Sensor (Baureihe GNB)

Bei der automatischen Steuerung (z. B. automatische Drehmomentanhebung und
automatische Energiesparfunktion) oder beim elektronischen thermischen Uberlastschutz des
Motors werden die Motorparameter und -charakteristiken verwendet. Zur Anpassung der
Eigenschaften eines Steuersystems an die des Motors wéhlen Sie die Charakteristik des
Motors, und stellen Sie den Wert fir HO3 (Parameterinitialisierung) auf ,2“, um die im
Umrichter gespeicherten Motorparameter zu aktualisieren. Bei der Initialisierung werden die
Werte flir PO3 und P06 bis P12 sowie die im Umrichter verwendeten Konstanten automatisch
aktualisiert.

Stellen Sie den Wert fiir P99 je nach Motormodell wie unten dargestellt ein.

- Flr Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8 (Aktuelle Standard-Induktionsmotoren),
P99 =0

- Flr Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 6 (Konventionelle Standard-
Induktionsmotoren), P99 = 3

- Fur Induktionsmotoren anderer Hersteller oder unbekannten Fabrikats, P99 = 4

- Fir PMSM, P99 = 20 oder 21 (Auswahl nach Riicksprache mit Motorherstellern)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

@ «Bei P99 = 4 lauft der Umrichter gemaR der Motorcharakteristik der
Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8.

 Bei P99 = 1 wendet der Umrichter die Charakteristik von Induktionsmotoren mit
PS-Angabe an (in der Regel fiir Nordamerika).

Im Folgenden finden Sie die Motorparameter fir den  Antrieb  eines
Permanentmagnet-Synchronmotors (PMSM). Fur den Antrieb eines Induktionsmotors (IM)
ist keine Einstellung fir diese Parameter erforderlich.

Siehe Abschnitt 9.3 ,, Hinweise zum PMSM-Antrieb®.

P60 Motor 1 (PMSM: Ankerwiderstand)

P61 Motor 1 (PMSM: Induktion d-Achse)

P62 Motor 1 (PMSM: Induktion g-Achse)

P63 Motor 1 (PMSM: Induzierte Spannung)
Far die Ansteuerung eines PMSM st es notwendig, insgesamt sieben Motorparameter
korrekt zu konfigurieren: die oben genannten vier Motorparameter sowie drei Parameter von
FO04 (Eckfrequenz 1), FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1) und P03 (Motor 1,
Nennstrom).
Wenden Sie sich unbedingt an den Motorenhersteller, und konfigurieren Sie die
Motorparameter korrekt. Falsche Motorparameter kdnnen zu Stérungen an Motor und
Umrichter fihren.
Die Werkseinstellung fiir P60 bis P63 lautet ,,0¢. Wenn einer der Parameter P60, P62 oder
P63 auf ,0“ gesetzt ist (Werkseinstellung), ldsst sich der Umrichter mit F42
(Regelmodus-Auswahl 1) auf Einstellung ,,11* (U/f-Regelung fiir PMSM-Antrieb) nicht
starten.

P74 Motor 1 (PMSM: Stromsollwert beim Starten)

P89 Motor 1 (PMSM: Steuerung Umschaltpegel)

P90 Motor 1 (PMSM: Uberstromschutz-Pegel)

P91 Motor 1 (PMSM: Kompensationsverstiarkung d-Achse unter

Dampfungsregelung)
P92 Motor 1 (PMSM: Kompensationsverstiarkung gq-Achse unter
Dampfungsregelung)
P93 Motor 1 (PMSM: Schwellenwert Step-out-Erkennung)

Fur die obigen sechs Parameter ist in der Regel keine Anderung erforderlich. Nur wenn der
Motorhersteller andere Einstellungen fordert, &ndern Sie die Parameterwerte.

9-81

6 ‘dey

d313NVHVd




9.2.5 H-Parameter (Hochleistungsfunktionen)

HO3 Parameterinitialisierung

Mit HO3 werden die aktuellen Parameterwerte auf die Werkseinstellung initialisiert bzw. es
werden die Motorparameter initialisiert.

Zur Anderung der Werte von HO3 miissen die Tasten éo + () bzw. 6o + () gleichzeitig
betatigt werden.

Wert fiir HO3 Funktion

0 Initialisierung deaktivieren
(Durch den Benutzer manuell vorgenommene Einstellungen bleiben erhalten.)

1 Alle Parameterwerte auf Werkseinstellungen initialisieren

Parameter von Motor 1 anhand von P02 (Nennleistung) und P99 (Auswahl
Motor 1) initialisieren.

Von der Initialisierung betroffene Parameter: P03, P06 bis P12 sowie
Konstanten fiir die interne Steuerung

(Diese Parameter werden mit den Werten initialisiert, die in den Tabellen auf
den folgenden Seiten aufgefiihrt sind.)

Parameter von Motor 2 anhand von A16 (Nennleistung) und A39 (Auswahl
Motor 2) initialisieren.

Von der Initialisierung betroffene Parameter: A17, A20 bis A26 sowie
Konstanten fiir die interne Steuerung

(Diese Parameter werden mit den Werten initialisiert, die in den Tabellen auf
den folgenden Seiten aufgefiihrt sind.)

« Zur Initialisierung der Motorparameter stellen Sie die zugehérigen Parameter wie folgt ein:

(1) P02/A16 Stellen Sie die Nennleistung des zu verwendenden Motors in
Motor (Nennleistung) kW ein.

(2) P99/A39 Wihlen Sie die Motorcharakteristik aus.
Motorauswahl

(3) HO3 Parameter- Initialisieren Sie die Motorparameter. (HO3 = 2 oder 3)
initialisierung

(4) PO3/A17 Zur Einstellung des Nennstroms It. Typenschild, falls die
Motor (Nennstrom) bereits eingestellten Werte von dem auf dem Typenschild des

Motors angegebenen Nennstrom abweichen.

* Nach Abschluss der Initialisierung wird der Wert von HO3 auf ,,0¢ (Werkseinstellung)
eingestellt.

+ Bei Einstellung der Daten von P02 bzw. A16 auf andere Werte als die am Motor anliegende
Nennleistung rechnet die Parameterinitialisierung mittels HO3 den angegebenen Wert
intern zwangsweise auf den entsprechenden Wert fur die am Motor anliegende
Nennleistung um (siehe die Tabellen auf den folgenden Seiten).

» Nach der Initialisierung werden die Motorparameter gemaR der folgenden Tabelle auf die
fiir jede U/f-Einstellung angegebenen Standardwerte zurlickgesetzt. Bei Verwendung von
Motoren mit anderer Eckfrequenz, Nennspannung oder Polanzahl, bei nicht von Fuji
hergestellten Motoren oder bei anderen Motorserien &ndern Sie den Wert auf den
Nennstrom, der auf dem Typenschild angegeben ist.

P99 =0o0der4 : Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 8
P99 =3 : Fuji-Standard-Induktionsmotoren, Baureihe 6

P99 =1 : IM mit PS-Angabe (4 Pole, 230 V/60 Hz
oder 460 V/60 Hz)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

« Wenn ein Permanentmagnet-Synchronmotor (PMSM) ausgewdhlt ist (P99 = 20 oder 21),
werden die Parameterwerte fir Induktionsmotoren und PMSM auf die Werkseinstellungen
zuriickgesetzt, wenn der Wert fiir HO3 auf ,,2 gesetzt wird.

m Bei Auswahl von Fuiji-Standard-Induktionsmotoren der Baureihe 8 (P99 = 0 oder A39 =
0) oder anderen Motoren (P99 = 4 oder A39 = 4) gelten die in den folgenden Tabellen
aufgefiihrten Motorparameter.

400-V-Umrichter fir Asien-Ausfuhrung (FRN_ __C2S-2A,FRN_ __ C2m-7A)
220V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
Motorleistung 1\1/1[:;?]{_ I:;gg Lesfrrcl)illf- ‘%:)Rl ‘%Z]Xl sglel?lr;-f-
(kW) leistung (A) (A) ) ) frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,40 0,37 11,40 9,71 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,62 0,50 10,74 10,50 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,18 0,97 10,69 10,66 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,10 1,52 8,47 11,34 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,29 2,11 7,20 8,94 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,56 2,76 5,43 9,29 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,39 4,45 5,37 9,09 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 13,67 7,03 4,80 9,32 1,93
5,50 bis 7,49 55 20,50 10,08 4,37 11,85 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 26,41 11,46 3,73 12,15 1,57
11,00 bis 14,99 11 38,24 16,23 3,13 12,49 1,07
15,00 bis 18,49 15 50,05 18,33 2,69 13,54 1,13 ~
18,50 bis 21,99 18,5 60,96 19,62 2,42 13,71 0,87 D
22,00 bis 29,99 22 70,97 23,01 2,23 13,24 0,90 ©
30,00 30 97,38 35,66 2,18 12,38 0,80
-
400-V-Umrichter fir Asien-Ausfilhrung (FRN_ ___C2m-4A) %
380 V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8 %
Motorleistung hﬁ:;zt' I;:EEI_ Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl %0X1 sgﬁ?};}_
(kW) leistung (A) (A) ) () frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,19 0,16 12,54 10,68 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,31 0,21 12,08 11,81 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,58 0,42 12,16 12,14 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,07 0,66 9,99 13,38 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,72 0,91 8,72 10,82 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,20 6,89 11,80 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,54 1,92 6,73 11,40 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,43 3,04 6,04 11,73 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,49 4,35 5,55 15,05 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 14,63 4,95 4,78 15,59 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,23 7,01 4,02 16,06 1,07
15,00 bis 18,49 15 28,11 7,92 3,50 17,61 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 35,01 8,47 3,16 17,97 0,87
22,00 bis 29,99 22 40,11 9,98 2,92 17,32 0,90
30,00 30 55,21 15,44 2,84 16,10 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.

9-83



200-V-Umrichter fir China-Ausfihrung (FRN_ __ _C2m-7C)
200V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8

Motorleistung 1\1/1[:;?1{' I;I;grr;- Lesirrcl)i'llf- ‘%())Rl %0X1 siel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,44 0,40 13,79 11,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,68 0,55 12,96 12,67 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,30 1,06 12,95 12,92 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,30 1,66 10,20 13,66 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,30 8,67 10,76 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 6,10 3,01 6,55 11,21 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 9,20 4,85 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 15,00 7,67 5,79 11,25 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 22,50 11,00 5,28 14,31 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 29,00 12,50 4,50 14,68 1,57
11,00 bis 14,99 11 42,00 17,70 3,78 15,09 1,07
15,00 bis 18,49 15 55,00 20,00 3,25 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 67,00 21,40 2,92 16,58 0,87
22,00 bis 29,99 22 78,00 25,10 2,70 16,00 0,90
30,00 30 107,0 38,90 2,64 14,96 0,80
400-V-Umrichter fur China-Ausfiihrung (FRN_ ___C2m-4C)
380 V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
Motorleistung 1\:;:?1{' Ijt:gg Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl %oXl Sgﬁ?&;}_
(kW) leistung (A) (A) ) () frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,21 0,19 13,86 11,81 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,34 0,26 13,25 12,96 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,64 0,50 13,42 13,39 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,15 0,79 10,74 14,38 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,82 1,09 9,23 11,45 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,20 1,43 7,12 12,18 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,72 2,31 7,00 11,85 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,70 3,65 6,26 12,16 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,84 5,23 5,72 15,51 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 15,00 5,94 4,90 15,98 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,73 8,41 4,12 16,44 1,07
15,00 bis 18,49 15 28,59 9,50 3,56 17,92 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 35,46 10,17 3,21 18,20 0,87
22,00 bis 29,99 22 40,66 11,97 2,96 17,56 0,90
30,00 30 56,15 18,53 2,89 16,37 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fiir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

200-V-Umrichter fir Europa-Ausfiihrung (FRN_ _ C2R-7E)
230V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
Motorleistung 1\1/1[:;?: I;I;grr;- Lesfrrcl)illf- ‘%())Rl %0X1 sglel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (Hz)

P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,49 0,46 13,35 11,38 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,73 0,63 12,10 11,83 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,38 1,22 11,95 11,93 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,36 1,91 9,10 12,19 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,58 2,65 7,50 9,30 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,77 3,46 5,39 9,22 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,80 5,58 5,39 9,12 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 14,26 8,82 4,79 9,30 1,93
5,50 bis 7,49 55 21,25 12,65 4,34 11,75 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 26,92 14,38 3,63 11,85 1,57

11,00 bis 14,99 11 38,87 20,36 3,04 12,14 1,07
15,00 bis 18,49 15 50,14 23,00 2,58 12,98 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 60,45 24,61 2,29 13,01 0,87
22,00 bis 29,99 22 70,40 28,87 2,12 12,56 0,90
30,00 30 97,54 44,74 2,09 11,86 0,80
400-V-Umrichter fir Europa-Ausfihrung (FRN_ ___C2m-4E)
400 V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
~
Motoreistung | Motor- | Nenne ] Leerlauf k1 %X e i
(kW) leistung (A) (A) ) () frequenz (Hz)

P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26 3
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75 1,77 g
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67 1,77 %
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,53 12,95 12,92 2,33 m
0,40 bis 0,74 0,4 1,15 0,83 10,20 13,66 2,40 X
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,15 8,67 10,76 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,51 6,55 11,21 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,84 5,79 11,25 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,50 5,50 5,28 14,31 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 14,50 6,25 4,50 14,68 1,57

11,00 bis 14,99 11 21,00 8,85 3,78 15,09 1,07
15,00 bis 18,49 15 27,50 10,00 3,25 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 34,00 10,70 2,92 16,58 0,87
22,00 bis 29,99 22 39,00 12,60 2,70 16,00 0,90
30,00 30 54,00 19,50 2,64 14,96 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fiir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
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200-V-Umrichter, einphasige 100-V-Umrichter fir USA-Ausfiihrung

(FRN_ __ C2S-2U,FRN__ _ C2S-7U,FRN___C2S-6U)
230V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
Motorleistung 1\1/1[:;?1{' I;I;grr;- Lesirrcl)i'llf- ‘%())Rl %0X1 siel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (H2)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,42 0,38 11,45 9,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,63 0,53 10,44 10,21 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,21 1,02 10,48 10,46 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,11 1,59 8,14 10,90 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,27 2,20 6,85 8,50 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,44 2,88 5,08 8,69 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,24 4,65 5,05 8,54 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 13,40 7,35 4,50 8,74 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 20,06 10,54 4,09 11,09 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 25,72 11,98 3,47 11,32 1,57
11,00 bis 14,99 11 37,21 16,96 2,91 11,63 1,07
15,00 bis 18,49 15 48,50 19,17 2,49 12,55 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 58,90 20,51 2,23 12,68 0,87
22,00 bis 29,99 22 68,57 24,05 2,06 12,23 0,90
30,00 30 94,36 37,28 2,02 11,47 0,80
400-V-Umrichter fiir USA-Ausfiihrung (FRN_ _ C2S-4U)
460 V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 8
Motorleistung 1\:;:?1{' Ijt:gg Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl %oXl Sgﬁ?&;}_
(kW) leistung (A) (A) (%) (%) frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,21 0,19 11,45 9,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,32 0,26 10,30 10,07 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,61 0,51 10,57 10,54 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,06 0,80 8,18 10,95 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,63 1,10 6,83 8,47 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 2,76 1,45 5,07 8,68 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,12 2,33 5,05 8,54 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 6,70 3,68 4,50 8,74 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 10,24 5,27 4,09 11,08 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 12,86 5,99 3,47 11,32 1,57
11,00 bis 14,99 11 18,60 8,48 2,91 11,62 1,07
15,00 bis 18,49 15 24,25 9,58 2,49 12,55 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 29,88 10,25 2,23 12,67 0,87
22,00 bis 29,99 22 34,29 12,08 2,06 12,23 0,90
30,00 30 47,61 18,69 2,02 11,47 0,80
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

m Bei der Auswahl von Fuji Standard-Induktionsmotoren der Baureihe 6 (P99 = 3 oder
A39 = 3) gelten die in den folgenden Tabellen aufgeflihrten Motorparameter.

400-V-Umrichter fur Asien-Ausfihrung (FRN_ ___C2S-2A,FRN_ __ _C2m-7A)
220V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
Motorleistung 1\1/1[:;?: I;;EE; sz;(lj;lf_ ‘%())Rl %0X1 Siiﬁg}_
(kW) leistung (A) (A) (%) (%) frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | P07/A21 | PO8/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,40 0,37 11,40 9,71 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,62 0,50 10,74 10,50 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,19 0,92 10,49 11,34 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,10 1,43 8,47 12,38 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,29 2,15 7,20 8,86 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,55 2,75 5,42 9,31 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,39 4,45 5,37 9,09 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 13,67 7,06 4,80 9,30 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 20,04 9,81 4,21 11,31 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 26,41 11,46 3,73 12,17 1,57
11,00 bis 14,99 11 38,24 16,13 3,13 12,52 1,07
15,00 bis 18,49 15 50,05 18,33 2,68 13,54 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 60,97 20,08 2,40 14,06 0,87
22,00 bis 29,99 22 70,97 23,01 2,23 13,28 0,90
30,00 30 97,38 35,66 2,23 12,41 0,80
&
400-V-Umrichter fir Asien-Ausfilhrung (FRN_ _ C2S-4A) f:
380 V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
-
Motorleistung l\ri[;)r:?: I;:EEI_ Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl ‘%:)X 1 Sgﬁ?&;}_ %
< leistung | (A) (4) o 00 |frequenz t12) =
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26 -
0,01 bis 0,09 0,06 0,19 0,16 12,54 10,68 1,77 A
0,10 bis 0,19 0,10 0,31 0,21 12,08 11,81 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,59 0,40 12,05 13,02 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,14 0,62 10,20 14,91 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,71 0,93 8,67 10,66 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,09 1,19 6,87 11,82 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,54 1,92 6,73 11,40 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,43 3,05 6,04 11,70 1,93
5,50 bis 7,49 55 10,97 4,24 5,34 14,34 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 14,63 4,95 4,78 15,61 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,25 6,97 4,03 16,11 1,07
15,00 bis 18,49 15 28,11 7,92 3,49 17,61 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 34,97 8,71 3,14 18,41 0,87
22,00 bis 29,99 22 40,11 9,98 2,92 17,38 0,90
30,00 30 55,21 15,44 2,90 16,14 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fiir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
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200-V-Umrichter fir China-Ausfihrung (FRN_ __ _C2m-7C)
200V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6

Motorleistung 1\1/1[:;?1{' I;I;grr;- Lesirrcl)i'llf- ‘%())Rl %0X1 siel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,44 0,40 13,79 11,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,68 0,55 12,96 12,67 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,30 1,00 12,61 13,63 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,30 1,56 10,20 14,91 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,35 8,67 10,66 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 6,10 3,00 6,55 11,26 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 9,20 4,85 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 15,00 7,70 5,79 11,22 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 22,00 10,70 5,09 13,66 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 29,00 12,50 4,50 14,70 1,57
11,00 bis 14,99 11 42,00 17,60 3,78 15,12 1,07
15,00 bis 18,49 15 55,00 20,00 3,24 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 67,00 21,90 2,90 17,00 0,87
22,00 bis 29,99 22 78,00 25,10 2,70 16,05 0,90
30,00 30 107,0 38,90 2,69 15,00 0,80
400-V-Umrichter fur China-Ausfiihrung (FRN_ ___C2m-4C)
380 V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
Motorleistung 1\:;:?1{' Ijt:gg Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl %oXl Sgﬁ?&;}_
(kW) leistung (A) (A) ) () frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,21 0,19 13,86 11,81 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,34 0,26 13,25 12,96 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,48 13,27 14,35 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,21 0,74 10,83 15,83 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,82 1,12 9,23 11,35 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,19 1,43 7,10 12,20 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,72 2,31 7,00 11,85 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,70 3,66 6,26 12,12 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,32 5,08 5,51 14,80 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 15,00 5,94 4,90 16,01 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,75 8,36 4,12 16,49 1,07
15,00 bis 18,49 15 28,59 9,50 3,55 17,92 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 35,44 10,45 3,18 18,65 0,87
22,00 bis 29,99 22 40,66 11,97 2,96 17,61 0,90
30,00 30 56,15 18,53 2,94 16,42 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fiir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

200-V-Umrichter fir Europa-Ausfiihrung (FRN_ _ C2R-7E)
230V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
Motorleistung 1\1/1[:;?: I;I;grr;- Lesfrrcl)illf- ‘%())Rl %0X1 sglel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (Hz)

P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,49 0,46 13,35 11,38 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,73 0,63 12,10 11,83 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,36 1,15 11,47 12,40 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,32 1,79 8,95 13,08 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,70 7,54 9,27 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,76 3,45 5,38 9,25 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,80 5,58 5,39 9,12 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 14,27 8,86 4,79 9,28 1,93
5,50 bis 7,49 55 20,76 12,31 4,18 11,21 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 26,92 14,38 3,63 11,87 1,57

11,00 bis 14,99 11 38,84 20,24 3,04 12,16 1,07
15,00 bis 18,49 15 50,14 23,00 2,57 12,98 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 60,55 25,19 2,28 13,36 0,87
22,00 bis 29,99 22 70,40 28,87 2,12 12,60 0,90
30,00 30 97,54 44,74 2,13 11,89 0,80
400-V-Umrichter fir Europa-Ausfihrung (FRN_ ___C2m-4E)
400 V, 50 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
~
Motoreistung | Motor- | Nenne ] Leerlauf k1 %X e i
(kW) leistung (A) (A) ) () frequenz (Hz)

P02/A16 (kW) P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26 3
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75 1,77 g
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67 1,77 %
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,50 12,61 13,63 2,33 m
0,40 bis 0,74 0,4 1,20 0,78 10,20 14,91 2,40 X
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,18 8,67 10,66 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,50 6,55 11,26 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,85 5,79 11,22 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,00 5,35 5,09 13,66 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 14,50 6,25 4,50 14,70 1,57

11,00 bis 14,99 11 21,00 8,80 3,78 15,12 1,07
15,00 bis 18,49 15 27,50 10,00 3,24 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 34,00 11,00 2,90 17,00 0,87
22,00 bis 29,99 22 39,00 12,60 2,70 16,05 0,90
30,00 30 54,00 19,50 2,69 15,00 0,80

Ein Kistchen (m) in der vorstehenden Tabelle der Umrichtertypen steht fir S (Standardtyp) oder E
(integrierter EMV-Filter), je nach Produktspezifikation.
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200-V-Umrichter, einphasige 100-V-Umrichter fir USA-Ausfiihrung

(FRN_ __ C2S-2U,FRN__ _ C2S-7U,FRN___C2S-6U)
230V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
Motorleistung 1\1/1[:;?1{' I;I;grr;- Lesirrcl)i'llf- ‘%())Rl %0X1 siel?lr;-f-
(kW) leistung A) (A) C4) O requens (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,42 0,38 11,45 9,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,63 0,53 10,44 10,21 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,20 0,96 10,12 10,94 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 2,10 1,50 8,10 11,84 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,27 2,25 6,85 8,42 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 5,44 2,88 5,08 8,73 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 8,24 4,65 5,05 8,54 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 13,40 7,38 4,50 8,72 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 19,61 10,25 3,95 10,59 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 25,72 11,98 3,47 11,34 1,57
11,00 bis 14,99 11 37,20 16,87 2,91 11,65 1,07
15,00 bis 18,49 15 48,50 19,17 2,48 12,55 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 58,93 20,99 2,22 13,00 0,87
22,00 bis 29,99 22 68,57 24,05 2,06 12,27 0,90
30,00 30 94,36 37,28 2,06 11,50 0,80
400-V-Umrichter fiir USA-Ausfiihrung (FRN_ _ C2S-4U)
460 V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz, Fuji-Standardbaureihe 6
Motorleistung 1\:;:?1{' Ijt:gg Lesfrrcl)?;lf_ ‘%:)Rl %oXl Sgﬁ?&;}_
(kW) leistung (A) (A) (%) (%) frequenz (Hz)
P02/A16 (kW) P03/A17 P06/A20 P07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,21 0,19 11,45 9,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,32 0,26 10,30 10,07 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,60 0,48 10,12 10,94 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,09 0,75 8,06 11,78 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,64 1,13 6,87 8,45 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 2,76 1,44 5,07 8,72 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,12 2,33 5,05 8,54 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 6,71 3,69 4,50 8,73 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 9,80 5,13 3,94 10,58 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 12,86 5,99 3,47 11,34 1,57
11,00 bis 14,99 11 18,61 8,43 2,91 11,65 1,07
15,00 bis 18,49 15 24,25 9,58 2,48 12,55 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 29,89 10,54 2,22 13,00 0,87
22,00 bis 29,99 22 34,29 12,08 2,06 12,27 0,90
30,00 30 47,61 18,69 2,06 11,50 0,80
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

m Bei der Auswahl eines Induktionsmotors mit PS-Angabe (P99 = 1 oder A39 = 1) gelten
die in den folgenden Tabellen aufgefihrten Motorparameter. (PS- bzw. HP-Angaben
werden vor allem in Nordamerika zur Angabe der Motorleistung verwendet.)

200-V-Umrichter, einphasige 100-V-Umrichter fiir alle Versandziele, 230 V, 60 Hz,
Nennspannung, Eckfrequenz

. Nenn- Leerlauf- Nenn-
Motorleistung Motornenn- %R1 %X1 schlupf-
(PS) leistung StrA"m strom (%) (%) frequenz
(PS) * * (Hz)
P02/A16 P03/A17 | P06/A20 | PO07/A21 P08/A22 P12/A26
0,01 bis 0,11 0,10 0,44 0,40 13,79 11,75 2,50
0,12 bis 0,24 0,12 0,68 0,55 12,96 12,67 2,50
0,25 bis 0,49 0,25 1,40 1,12 11,02 13,84 2,50
0,50 bis 0,99 0,5 2,00 1,22 6,15 8,80 2,50
1,00 bis 1,99 1 3,00 1,54 3,96 8,86 2,50
2,00 bis 2,99 2 5,80 2,80 4,29 7,74 2,50
3,00 bis 4,99 3 7,90 3,57 3,15 20,81 1,17
5,00 bis 7,49 5 12,60 4,78 3,34 23,57 1,50
7,50 bis 9,99 7,5 18,60 6,23 2,65 28,91 1,17
10,00 bis 14,99 10 25,30 8,75 2,43 30,78 1,17
15,00 bis 19,99 15 37,30 12,70 2,07 29,13 1,00
20,00 bis 24,99 20 49,10 9,20 2,09 29,53 1,00
25,00 bis 29,99 25 60,00 16,70 1,75 31,49 1,00
30,00 bis 39,99 30 72,40 19,80 1,90 32,55 1,00
=
400-V-Umrichter fiir alle Versandziele, 460 V, 60 Hz, Nennspannung, Eckfrequenz =
©
Motsuns | woomenn | | S [ [ e [ e
- S (*) w Y |irequene 11 5
P02/A16 PO3/A17 P06/A20 P07/A21 PO8/A22 P12/A26 )§>
0,01 bis 0,11 0,10 0,22 0,20 13,79 11,75 2,50 ﬂ
0,12 bis 0,24 0,12 0,34 0,27 12,96 12,67 2,50 %
0,25 bis 0,49 0,25 0,70 0,56 11,02 13,84 2,50
0,50 bis 0,99 0,5 1,00 0,61 6,15 8,80 2,50
1,00 bis 1,99 1 1,50 0,77 3,96 8,86 2,50
2,00 bis 2,99 2 2,90 1,40 4,29 7,74 2,50
3,00 bis 4,99 3 4,00 1,79 3,15 20,81 1,17
5,00 bis 7,49 5 6,30 2,39 3,34 23,57 1,50
7,50 bis 9,99 7,5 9,30 3,12 2,65 28,91 1,17
10,00 bis 14,99 10 12,70 4,37 2,43 30,78 1,17
15,00 bis 19,99 15 18,70 6,36 2,07 29,13 1,00
20,00 bis 24,99 20 24,60 4,60 2,09 29,53 1,00
25,00 bis 29,99 25 30,00 8,33 1,75 31,49 1,00
30,00 bis 39,99 30 36,20 9,88 1,90 32,55 1,00
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HO04

Auto-Reset (Anzahl)

HO5

Auto-Reset (Reset-Intervall)

Durch HO04 und HO5 wird die Auto-Reset-Funktion definiert, mit der der Umrichter
automatisch versucht, den Abschaltungszustand zurtickzusetzen und neu zu starten, ohne
einen Alarm auszugeben (bei allen Fehlern), selbst wenn eine zurilicksetzbare Schutzfunktion
aktiviert ist und der Umrichter in den Zwangsstopp (Abschaltungszustand) gewechselt hat.

Ist die Schutzfunktion 6fter aktiv, als durch HO4 angegeben, gibt der Umrichter einen Alarm
aus (bei allen Fehlern) und unternimmt keinen Versuch, den Abschaltungszustand
zuriickzusetzen.

In der folgenden Tabelle sind die zuriicksetzbaren Alarmzustande aufgefihrt.

Alarmstatus LED-Anzeige: Alarmstatus LED-Anzeige:
Uberstromschutz Ocl, 0c2oder 0c3 Motor iiberhitzt 0h4
Uberspannungsschutz | Oul, OuZoder Ou3 Motor iiberlastet 011 oder 012
Kiihlkorper tiberhitzt Ohl1 Ejmnchter 0lu

iiberlastet
Bremswiderstand
iiberhitzt dbh

®m Anzahl der Reset-Vorgange (H04)

HO04 gibt die Anzahl von Reset-Vorgéangen an, um den Abschaltungszustand automatisch zu
verlassen. Bei HO4 = 0 ist die Auto-Reset-Funktion nicht aktiviert.

AWARNUNG

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 miissen so ausgelegt sein, dass die Sicherheit von Personen und Anlagen auch
bei erfolgreichem Reset gewihrleistet ist.

Unfallgefahr!
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

m Reset-Intervall (HO5)

Nach dem durch HO5 angegebenen Reset-Intervall, ab dem der Umrichter in den
Abschaltungsstatus wechselt, gibt der Umrichter einen Reset-Befehl fir das Auto-Reset des
Abschaltungsstatus aus. Siehe dazu das folgende Zeitablaufdiagramm.

< Zeitablaufdiagramm >

- In der folgenden Abbildung wird der Normalbetrieb beim vierten Versuch wieder
aufgenommen.

Schutzfunktion -| _l —l -|
Trip-Zustand

CHO5 L HO5 i i HOS HO5
Reset-Befehl q—p‘l <—>F| : ‘| «—>

1. 2 3 4
Umrichterausgangs- :
frequenz /] /I %
Auto-Reset- :
Signal TRY

0 Dauer

- In der folgenden Abbildung kann der Umrichter den Normalbetrieb nicht mit der durch
HO04 angegebenen Anzahl von Versuchen (in diesem Fall 3 mal (HO4 = 3))
wiederaufnehmen und gibt den Alarm ALM aus (beliebiger Alarm).

Schutzfunktion

Trip-Zustand

Reset-Befehl =H05= 4% HO

\ Ak

A
A

Umrichterausgangs-
frequenz

Auto-Reset-
signal TRY

Alarmausgang
(fur alle Alarme)

o Zeit

Der Auto-Reset-Betrieb kann durch externe Geréte Uberwacht werden, woflr einer der
programmierbaren Ausgangsklemmen [Y1] und [30A/B/C] mithilfe der Parameter E20 oder
E27 (Wert = 26) das Digitalausgangssignal TRY zugewiesen wird.

HO06

An/Aus-Regelung des Kiihlliifters

Zur Verlangerung der Lebensdauer des Kihlliifters und zur Verringerung des
Liftergerduschs wahrend des Betriebs wird der Kuohllifter gestoppt, wenn die
Innentemperatur des Umrichters im gestopptem Zustand unter einen bestimmten Wert
absinkt. Da jedoch haufige Schaltvorgange die Lebensdauer des Kiihllufters verkiirzen, bleibt
der Kuhllufter nach dem Starten 10 Minuten in Betrieb.

Mit HO6 wird angegeben, ob der Kihllifter kontinuierlich in Betrieb sein soll oder ein- und
ausgeschaltet werden kann.

Wert fiir HO6 Kiihllifter Ein/Aus
0 Deaktivieren (Kiihlliifter immer EIN)
1 Aktivieren (EIN/AUS-Regelung wirksam)
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HO7

Beschleunigungs-Verzégerungskennlinie
Mit HO7 wird die Beschleunigungs-/Verzdgerungs- |  wWerte fiir Beschl.-/
kennlinie vorgegeben (Kennlinie zur Regelung der HO7 Verzog.-Kennlinie
Ausgangsfrequenz). -
0 Linear (Standard)
1 S-Kurve (schwach)
2 S-Kurve (stark)
3 Bogenformig

Lineare Beschleunigung/Verzdgerung
Der Umrichter treibt den Motor mit konstanter Beschleunigung und Verzdgerung an.

Beschleunigung/Verzdégerung mit S-Kurve

Zur Reduzierung von StéRen, die durch die Beschleunigung/Verzdgerung auf die Maschine
(Last) wirken wirden, beschleunigt bzw. verzdgert der Umrichter den Motor in der Anfangs-
und Endphase der Beschleunigung bzw. Verzégerung nur allmahlich. Es stehen zwei Arten
von Beschleunigungs-/VVerzdgerungsraten mit S-Kurve zur Verfligung: 5 % (schwach) oder
10 % (stark) der Maximalfrequenz, die fur alle vier Knickpunkte gelten.

Der Befehl fur die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit bestimmt die Dauer der Beschleuni-
gung/Verzégerung in einer linear verlaufenden Zeitdauer. Somit ist die tatséchliche
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit langer als der Sollwert fir die Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeit.

Ausgangsfrequenz
4 Beschl.-zeit Verz.-zeit
. Referenz Referenz
Maximal- Beschl.-zgit Verz.-zeit
frequenz —~E
{FO3/A01) NG

= Dauer

Beschleunigungs-/VVerzdgerungszeit

<Beschleunigung/Verzdgerung nach S-Kurve (schwach): wenn die Frequenzénderung 10 %
der Maximalfrequenz oder mehr betragt>

Beschleunigungs- oder Verzdgerungszeit (s)

(2 x 5/100 + 90/100 + 2 x 5/100) x
(Sollwert der Beschleunigungs- oder
Verzbgerungszeit)

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

<Beschleunigung/Verzdgerung nach S-Kurve (stark): wenn die Frequenzanderung 20 % der
Maximalfrequenz oder mehr betragt>

Beschleunigungs- oder Verzégerungszeit (s)

(2 x 10/100 + 80/100 + 2 x 10/100) x
(Sollwert der Beschleunigungs- oder
Verzdgerungszeit)

= 1,2 x (Sollwert der Beschleunigungs-
oder Verzbgerungszeit)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Bogenférmige Beschleuniqung/Verzégerung

Die Beschleunigung/Verzdgerung bleibt unterhalb der Eckfrequenz linear (konstantes
Moment), verzogert sich aber oberhalb der Eckfrequenz, um den Lastfaktor auf einer
bestimmten Stufe zu halten (konstanter Ausgang).

Diese Beschleunigungs-/Verzdgerungskennlinie ermdglicht dem Motor eine Beschleunigung
bzw. Verzdgerung mit seiner maximalen Leistung.

Drehmoment/Ausgang
A

Beschl.-Drehmoment
Beschl.-ausgang (kW)

» Ausgangs-
Eckfrequenz frequenz
(FO4/A02)
Ausgangsfrequenz
h . . . .
Maximal- Die Abbildungen links zeigen
frequenz . die Beschleunigungscharakte-
FO3/A01 ioti
Eck- Ahnliche Charakteristiken
frequenz T ..
(FO4IAD2) gelten fiir die Verzgerung.
» Zeoit

| |
"Referenz-Beschl -zeit

C Waéhlen Sie unter Berilicksichtigung des Drehmoments der Maschine eine geeignete
Hinweis . N A
Beschleunigungs-/Verzigerungszeit.

6 ‘dey

HO8 Drehrichtungsbegrenzung

HO08 verhindert, dass der Motor aufgrund einer Fehlbedienung der Befehle, einer falschen
Polarisierung der Frequenzeinstellungen oder anderen Fehlern in einer unerwarteten
Drehrichtung lauft.

d313NVHVd

Werte fiir

HO8 Funktion

0 Deaktivieren

1 Aktivieren (Riickwértsdrehung unterbunden)

2 Aktivieren (Vorwirtsdrehung unterbunden)
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H11 Verzégerungsmodus
H11 gibt den anzuwendenden Verzégerungsmodus an, wenn ein Betriebshbefehl abgeschaltet
wird.
Wert fiir H11 Funktion
0 Normale Verzogerung
Der Umrichter verzogert und stoppt den Motor geméf den durch HO7
(Beschleunigungs-/Verzogerungskennlinie), FO8 (Verzogerungszeit 1) und
E11 (Verzdgerungszeit 2) angegebenen Verzogerungsbefehlen.
1 Austrudeln
Der Umrichter schaltet unverziiglich seinen Ausgang ab, sodass der Motor
anhand der Trégheit des Motors und der Maschine sowie deren kinetischer
Energieverluste stoppt.
C Bei Minderung des Frequenzsollwerts verzdgert der Umrichter den Motor gemal
Hinweis .. . .
den Verzdgerungseinstellungen, auch wenn H11 = 1 (Austrudeln) gesetzt ist.
H12 Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung (Modus-Auswahl)

H12 gibt an, ob der Umrichter die Stromgrenzwertverarbeitung aufruft oder in die
Uberstrom-Abschaltung wechselt, wenn sein Ausgangsstrom den Wert fir die
schnellansprechende Strombegrenzung (berschreitet. Bei Stromgrenzwertverarbeitung
schaltet der Umrichter unverzilglich sein Ausgangs-Gate ab, um eine weitere Stromerhéhung
zu unterdriicken, und regelt weiterhin seine Ausgangsfrequenz.

Wert fiir H12 Funktion

Deaktivieren

0 Bei Erreichen des Wertes der Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung tritt eine
Uberstrom-Abschaltung auf.

Aktivieren
Die Strombegrenzung ist aktiv.

Falls Probleme auftreten, wenn das Motordrehmoment wahrend der Strombegrenzung
zeitweilig absinkt, missen eine Uberstrom-Abschaltung (H12 = 0) ausgeldst und gleichzeitig
eine mechanische Bremse angelegt werden.

@ Der durch F43 und F44 angegebene Strombegrenzer funktioniert in &hnlicher

Weise. Der Strombegrenzer (F43, F44) realisiert die Stromregelung Uber Software,
sodass eine funktional bedingte Verzogerung auftritt. Wenn Sie den
Strombegrenzer (F43, F44) aktiviert haben, aktivieren Sie auBerdem die
Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung mit H12, um eine schnelle Reaktion der
Strombegrenzung zu erreichen.

Je nach Last kann eine extrem kurze Beschleunigungszeit die Strombegrenzung
aktivieren, um die Anhebung der Umrichter-Ausgangsfrequenz zu unterdriicken,
und zu Pendelerscheinungen (unerwiinschten Schwingungen) oder zur Aktivierung
der Uberspannungs-Abschaltung des Umrichters (Alarm 0u) fihren. Bei der
Angabe der Beschleunigungszeit miissen Sie daher die Maschineneigenschaften
und das Tragheitsmoment der Last berticksichtigen.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

AVORSICHT

Wenn die schnellansprechende Strombegrenzung aktiviert ist, kann das Abtriebsmoment des
Motors abfallen. Beim Antrieb von Hubvorrichtungen, bei denen ein Abfall des
Motorantriecbsmoments zu schweren Problemen fithren kann, deaktivieren Sie daher die
schnellansprechende Strombegrenzung. Beachten Sie, dass bei Deaktivierung eine
Uberstromabschaltung verursacht wird, wenn ein Strompegel flieBt, der den Wert fiir den
Unmrichterschutz tibersteigt. Sichern Sie daher die Schutzkoordination durch Verwendung einer
mechanischen Bremse.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

H13 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit)
F14 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall, Modus-Auswahl)

H14 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Frequenzabfallrate)
F14

H15 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Dauerbetrieb)
F14

Informationen zum Konfigurieren dieser Parameter (Wiederanlaufzeit, Dauerbetrieb) finden
Sie in der Beschreibung von F14.

H26 Thermistor (Modus-Auswahl)

H27 Thermistor (Wert)

Diese Parameter dienen zur Angabe des PTC-Thermistors im Motor. Der PTC-Thermistor
dient zum Schutz des Motors vor Uberhitzung bzw. zur Ausgabe eines Alarmsignals.

6 ‘dey

® Thermistor (Modus-Auswahl) (H26) RS
Mit H26 wahlen Sie (wie nachfolgend aufgefiihrt) die Betriebsart (Schutz oder Alarm) des b
PTC-Thermistors. %
7
Werte flir .
126 Aktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
Uberschreitet die vom PTC-Thermistor erfasste Spannung den Schwellenwert,
wird die Motorschutzfunktion (Alarm Oh4) ausgelost. Dieser Alarm stoppt
den Umrichter.
2 Uberschreitet die vom PTC-Thermistor erfasste Spannung den Schwellenwert,
gibt der Umrichter das digitale Ausgangssignal THM aus und bleibt in
Betrieb.

m Thermistor (Wert) (H27)

H27 gibt den Schwellenwert (ausgedrickt in einer Spannung) fur die vom PTC-Thermistor
erfasste Temperatur an.

- Wertebereich: 0,00 bis 5,00 (V)
Die Temperatur, bei der der Uberhitzungsschutz aktiviert wird, hangt von den Eigenschaften
des PTC-Thermistors ab. Bei der Alarmtemperatur &ndert sich der interne Widerstand des

PTC-Thermistors deutlich. Der Schwellenwert (Spannung) wird auf der Grundlage der
Anderung des internen Widerstands angegeben.
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PTC-Thermistor
interner Widerstand

A
Rp, - -
® Rp
Rp ~
! Temperatur
Alarmtemperatur

Angenommen, der interne Widerstand des PTC-Thermistors bei Alarmtemperatur ist Rp,
dann wird der Schwellenwert (Spannung) V., durch die folgende Gleichung berechnet.
Stellen Sie das Ergebnis V., bei Parameter H27 ein.

250+ Rp
250+ Rp

250 Rp

R -

1250+ Rp

Ve, = %10 (V)

SchlieRBen Sie den PTC-Thermistor wie nachfolgend dargestellt an. Die durch Division der
Eingangsspannung an Klemme [C1] durch eine Gruppe interner Widerstdnde ermittelte
Spannung wird mit dem durch H27 angegebenen Schwellenwert verglichen.

13

Widerstand
R1 Widerstand R2
1kQ 250 Q

C1 Externer

* > Alarm
PTC Komparator—m-
Thermistor I H27 |
(Betriebsstute)

11 oV

Widerstand Rp

H30

Kommunikationsverbindungsfunktion (Modus-Auswahl)

Uber eine RS-485-Kommunikationsverbindung konnen Sie Frequenzsollwerte und
Betriebsbefehle von einem abgesetzten Computer oder einer abgesetzten SPS ausgeben
sowie die Betriebsstatusinformationen und Parameterwerte des Umrichters (iberwachen.

Mit H30 geben Sie die Quellen dieser Befehle an: ,,Umrichter selbst™ und ,,Computer oder
SPS Uber RS-485-Kommunikationsverbindung®.

Auswahlbare Befehlsquellen

Befehlsquelle Beschreibung

Umrichter selbst Befehlsquellen auBer RS-485-Kommunikationsverbindung

Frequenzeinstellungsquelle: Angegeben durch FO1 oder
C30 oder Festfrequenzeinstellung

Betriebsbefehlsquelle: Bedienteil oder mittels FO2
ausgewihlte Digitaleingangsklemmen

RS-485-Kommunikation Uber RJ-45-Anschluss
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Mithilfe von H30 (Modus-Auswahl) angegebene Befehlsquellen

WeIfItSeOﬁir Frequenzeinstellung Betriebsbefehl

0 Umirichter selbst (FO1, C30) Umirichter selbst (F02)

1 Ube( RS-485-Kommunikations- Umrichter selbst (F02)
verbindung

2 Unnrrichter selbst (FO1, C30) UbeI: RS-485-Kommunikations-

verbindung

3 Uber RS-485-Kommunikations- Uber RS-485-Kommunikations-

verbindung verbindung

[LL] Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH448).

*  Wenn der Klemmenbefehl LE (,,Kommunikationsverbindung tiber RS-485 aktivieren®)
einer programmierbaren Digitaleingangsklemme zugewiesen wird, werden die
Einstellungen von H30 durch Einschalten des Befehls LE wirksam. Bei ausgeschaltetem
LE sind diese Einstellungen unwirksam, sodass sowohl Frequenzeinstellungen als auch
Betriebsbefehle fiir die Steuerung wirksam sind, die vom Umrichter selbst stammen.

H42 Kapazitit des Zwischenkreiskondensators
H42 zeigt die gemessene Kapazitét des Zwischenkreiskondensators an.
H43 Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters
H43 zeigt die kumulative Betriebszeit des Kihllfters an.
H44 Zahler Startvorgange des Motors 1
H44 zeigt die Anzahl der Startvorgange des Motors 1 an.
H45 Testalarm H97 (Alarmdaten I6schen)

H45 bewirkt, dass der Umrichter einen Testalarm erzeugt, um zu priifen, ob externe Ablaufe
zum Zeitpunkt der Maschineneinrichtung ordnungsgemaf funktionieren.

Wenn Sie den Wert fiir H45 auf ,,1¢ einstellen, erscheint der Testalarm err in der
LED-Anzeige. AuBerdem wird das Alarmsignal ALM ausgegeben (wenn es Uber einen der
Parameter E20 oder E27 einer Digitalausgangsklemme zugewiesen wurde). (Um Zugang zu
den H45-Werten zu erhalten, miissen die Tasten ,,. + (% gleichzeitig betétigt werden.)
Danach wird der Wert fiir H45 automatisch auf ,,0° zuriickgesetzt, sodass Sie den Alarm
zuriicksetzen konnen.

Der Umrichter speichert Testalarmdaten in derselben Weise wie andere Daten (Alarmverlauf
und zugehdrige Informationen) der Alarme, die wéhrend des Umrichterbetriebs auftreten
kénnen, sodass Sie den Status des Testalarms (iberpriifen kénnen.

Verwenden Sie H97, um die Testalarmdaten zu 16schen. (Um Zugang zu den H97-Werten zu
erhalten, miissen die Tasten 6% + (N gleichzeitig betitigt werden.) H97-Werte werden
nach dem Loschen der Alarmdaten automatisch auf ,,0° zuriickgesetzt. Einzelheiten hierzu
finden Sie in der Beschreibung von H97.
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H47

Anfangswert des Zwischenkreiskondensators

H47 zeigt den Anfangswert der Kapazitat des Zwischenkreiskondensators an.

H48

Gesamtbetriebsdauer von Kondensatoren auf Platinen

H58 zeigt die kumulative Betriebszeit der auf den Leiterplatten montierten Kondensatoren
an.

H50

Nicht lineare U/f-Kennlinie 1 (Frequenz) F04 (Eckfrequenz 1)
F05 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1)
F06 (Maximale Ausgangsspannung 1)

H51

Nicht lineare U/f-Kennlinie 1 (Spannung) F04 bis F06

H52

Nicht lineare U/f-Kennlinie 2 (Frequenz) F04 bis F06

H53

Nicht lineare U/f-Kennlinie 2 (Spannung) F04 bis F06

Einzelheiten zur Einstellung der nichtlinearen U/f-Kennlinie finden Sie in den
Beschreibungen von F04 bis FO6.

H54

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (Jog-Betrieb)

H54 gibt die gemeinsam fiir Beschleunigung/Verzégerung geltende Zeit fiir den Jog-Betrieb
an.

- Wertebereich: 0,00 bis 3600 (s)

L] Einzelheiten zum Jog-Betrieb (JOG) finden Sie unter EO1 bis EO03. Mit diesen
Parametern werden den Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X3] Klemmenbefehle
zugewiesen.

H61

UPIDOWN-Steuerung (Einstellung der Anfangsfrequenz)

H61 gibt den Anfangs-Frequenzsollwert fiir den Start der AUF/AB-Steuerung an, die der
Erhéhung bzw. Verringerung des Frequenzsollwerts mithilfe des Klemmenbefehls AUF/AB
dient.

Einzelheiten hierzu finden Sie unter den Parametern EQ1 bis E03, mit deren Hilfe den
Digitaleingangsklemmen [X1] bis [X5] Klemmenbefehle zugewiesen werden.

H63

Unterwertbegrenzer (Modus-Auswahl) F15 (Frequenzbegrenzer, Oberwert)
F16 (Frequenzbegrenzer, Unterwert)

Informationen zur Einstellung der Werte dieser Parameter finden Sie in den Beschreibungen
von F15 und F16.

H64

Unterwertbegrenzer (untere Grenzfrequenz)

H64 gibt den unteren Grenzwert der Frequenz an, die zu verwendgn ist, wenn
Strombegrenzer, automatische Verzégerung (Anti-regenerative Control) oder Uberlastschutz
aktiviert sind. Normalerweise muss der untere Grenzwert der Frequenz nicht gedndert
werden.

- Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

H69

Automatische Verzogerung (Anti-regenerative Control) (Modus-Auswahl)

H76 (Drehmomentbegrenzer, Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen)

H69 legt die automatische Verzdgerung (Anti-regenerative Control) fest.

Bei Umrichtern ohne PWM-Wandler oder Bremswiderstand tritt eine Abschaltung wegen
Uberspannung auf, wenn die riickgewonnene Energie hoher als die Bremsleistung des
Umrichters ist.

Bei H69 = 1: Die automatische Verzogerung (Anti-regenerative Control) entspricht
funktional der Originalbaureihe FRENIC-Mini (FRNOOOC1O-010). Das heift, wenn die
Zwischenkreisspannung den voreingestellten Grenzwert fiir die Spannung Ubersteigt,
verlangert der Umrichter die Verzogerungszeit auf das Dreifache der angegebenen Zeit, um
das Verzogerungsmoment auf ein Drittel abzusenken. Auf diese Weise reduziert der
Umrichter die regenerative Energie schrittweise. Diese Steuerung wird nur bei Verzdgerung
angewandt. Wenn die auf den Motor einwirkende Last einen Bremseffekt verursacht, ist die
Steuerung nicht wirksam.

Bei H69 = 2 oder 4: Der Umrichter regelt die Ausgangsfrequenz so, dass das Bremsmoment
sowohl in Beschleunigungs-/Verzégerungsphasen als auch wahrend des Betriebs mit konstanter
Drehzahl auf ca. 0 Nm gehalten wird, um eine Abschaltung wegen Uberspannung zu vermeiden.

Da eine zu starke Anhebung der Ausgangsfrequenz bei der automatischen Verzogerung
(Anti-regenerative Control) geféahrlich ist, weist der Umrichter einen Drehmomentbegrenzer
(Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen) auf, der mithilfe von H76 angegeben
werden kann. Der Drehmomentbegrenzer begrenzt die Ausgangsfrequenz des Umrichters auf
einen Wert unterhalb der Einstellung ,,Frequenzsollwert + Einstellung von H76%.

Zu beachten ist, dass der aktivierte Drehmomentbegrenzer die automatische Verzdgerung
(Anti-regenerative Control) einschrankt, was in einigen Féllen zu einer Abschaltung wegen
eines Uberspannungsalarms fiihren kann. Durch Erhéhung des H76-Werts (0,00 bis 400,0 Hz)
wird die Leistung der automatischen Verzégerung (Anti-regenerative Control) erhoht.

Aulerdem erhdht die Energieriickgewinnungssteuerung die Ausgangsfrequenz wahrend
einer Verzdgerung, die durch Ausschaltung des Betriebsbefehls ausgeldst wurde, sodass der
Umrichter je nach Lastzustand (z. B. hohes Tragheitsmoment) mdglicherweise nicht stoppt.
Um dies zu vermeiden, bietet H69 die Madglichkeit zum Abbruch der automatischen
Verzogerung, wenn die dreifache Zeit der angegebenen Verzdgerungszeit verstrichen ist,
wonach der Motor verzdgert wird.

Wert fiir H69 Funktion

0 Deaktivieren

1 Aktivieren (Verldngert die Verzogerungszeit auf das Dreifache der
angegebenen Zeit unter Spannungsbegrenzungsregelung.) (Kompatibel mit
der Originalbaureihe FRENIC-Mini (FRNOOOC1O-010))

2 Aktivieren (Drehmomentbegrenzungs-Regelung: (Deaktivierung der
automatischen Verzdgerung [Anti-regenerative Control]), wenn die
tatsichliche Verzogerungszeit ldnger als die angegebene Verzogerungszeit
ist.)

4 Aktivieren (Drehmomentbegrenzungs-Regelung:
Zwangsstopp- Verarbeitung deaktivieren.)

—— Die Aktivierung der automatischen Verzégerung (Anti-regenerative Control) fuhrt
@ moglicherweise zu einer Erhéhung der Verzdgerungszeit.
Wenn ein Bremswiderstand angeschlossen ist, deaktivieren Sie die automatische
Verzdgerung.

H70

Uberlastvermeidung

H70 gibt die Verzdgerungsrate der Ausgangsfrequenz an, um eine Abschaltung wegen
Uberlast zu vermeiden. Dadurch wird die Ausgangsfrequenz des Umrichters verringert,
bevor der Umrichter aufgrund einer Uberhitzung des Kihlkérpers oder einer Uberlastung
abschaltet (wobei der Alarm 047 oder 0/u angezeigt wird). Diese Funktion ist bei Anlagen
wie Pumpen nutzlich, bei denen eine Abnahme der Ausgangsfrequenz zu einer Abnahme der
Last flihrt, wobei der Motor jedoch weiterlaufen muss, selbst wenn die Ausgangsfrequenz
absinkt.
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Wert fiir H70 Funktion

0,00 Motor mit Verzogerungszeit 1 (FO8) oder 2 (E11) verzogern.
01’85 g(l)s Abbremsen des Motors iiber die Verzogerungsrate 0,01 bis 100,00 (Hz/s)
999 Uberlastvermeidung deaktivieren

— Bei einer Anlage, bei der eine Abnahme der Ausgangsfrequenz nicht zu einer
@ Abnahme der Last fuhrt, ist die Vermeidung von Uberlast nutzlos und sollte nicht
aktiviert werden.

H71

Verzégerungseigenschaften

Durch Einstellen des Wertes fiir H71 auf ,,1* (Ein) wird die Zwangsbremsung aktiviert. Falls
die wahrend der Verzdgerung des Motors erzeugte und zum Umrichter zurlickgefiihrte
regenerative Energie hoher als die Bremsleistung des Umrichters ist, tritt eine Abschaltung
aufgrund von Uberspannung auf. Die Zwangsbremsung erhoht den Energieverlust des
Motors wahrend der Verzégerung und somit das Verzégerungsmoment.

@ Diese Funktion dient zur Steuerung des Drehmoments wahrend der Verzogerung.
Bei vorhandener Bremslast hat sie keine Auswirkungen.

Die Aktivierung der automatischen Verzégerung (Anti-regenerative Control, H69 =
2 oder 4) deaktiviert die mithilfe von H71 angegebenen Verzégerungs-
eigenschaften.

Beachten Sie beim Austausch der Originalbaureihe des FRENIC-Mini
(FRNOOOC10O-00) durch die aktualisierte Baureihe (FRNOOOC20-C10T)
die folgenden Hinweise.

Bei der Originalbaureihe des FRENIC-Mini (FRNOOOC1O-0000) wird H71
nicht unterstiitzt. H71 kann jedoch auf ,,1* gesetzt werden. Bei der aktualisierten
Baureihe ist es jedoch nicht notwendig, H71 auf ,,1 zu setzen.

H76

Automatische Verzégerung (Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen)
H69 (Automatische Verzégerung, Modus-Auswahl)

Einzelheiten zur Funktion von H76 finden Sie in der Beschreibung von H69.

H78
H94

Wartungsintervall
Gesamtbetriebsdauer des Motors 1

Mit H78 geben Sie das Wartungsintervall in Einheiten von zehn Stunden an.
Die maximale Einstellung ist 9999 x 10 Stunden.
- Wertebereich: 0 Deaktivieren; 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden)

m Wartungstimer — MNT (E20 und E27, Wert = 84)

Erreicht die Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94) die durch H78 angegebene Zeit
(Wartungsintervall), gibt der Umrichter das Wartungstimersignal MNT aus (wenn es mit
einem der Parameter E20 und E27 einer Digitalklemme zugewiesen wurde), um den Benutzer
daran zu erinnern, dass das mechanische System gewartet werden muss.

m Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94)

Das Bedienteil kann zur Anzeige der Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 verwendet werden.
Diese Funktion ist fiir Verwaltung und Wartung des mechanischen Systems nitzlich. Mit
H94 kann die Gesamtbetriebsdauer des Motors auf den gewiinschten Wert eingestellt
werden. Dadurch kann ein beliebiges Anfangsdatum festgelegt werden, um den Zeitpunkt
zum Auswechseln einer Komponente oder des Umrichters zu bestimmen. Wenn Sie ,,0“
angeben, wird die Gesamtbetriebsdauer des Motors genullt.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

< Halbjahrliche Wartung >

Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 (H94)

H94

N
H78 = 876 _______>A _.

(8760 Stunden = 1 Jahr}

H78 = 438
(4380 Stunden = 1/2 Jahr)

P Dauer

Wartungstimer
MNT

EN| | EN |

@ Wenn der festgelegte Zeitraum abgelaufen ist, legen Sie mit H78 einen neuen Wert
fur die nachste Wartung fest, 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.
@ Uberpriifen Sie die Gesamtbetriebsdauer des Motors auf dem Bedienteil mit 5_23im

Menii 5 ,,Wartung“. Uberpriifen Sie auch die verbleibende Zeit bis zur néchsten
Wartung mit 5_31.

H79

Voreingestellter Startvorgangszahler fiir Wartung (M1)
H44 (Zahler Startvorgénge fiir Motor 1)

H79 gibt die Anzahl der Startvorgédnge des Umrichters zur Festlegung des Zeitpunkts der
néchsten Wartung an, z. B. fuir einen Riemenwechsel.

Stellen Sie die Werte fur H79 und H44 im hexadezimalen Format ein. Die maximale
Einstellung ist 65.535 (FFFF hexadezimal).

- Wertebereich: 0000 (deaktiviert); 0001 bis FFFF (hexadezimal)

m Wartungstimer — MNT (E20 und E27, Wert = 84)

Wenn der Zahler der Startvorgange fur Motor 1 (H44) die durch H79 (voreingestellter
Startvorgangszahler fiir Wartung (M1)) angegebene Anzahl erreicht, gibt der Umrichter das
Wartungstimersignal MNT aus (sofern es mit E20 bzw. E27 einer Digitalklemme zugewiesen
wurde). Damit wird der Benutzer daran erinnert, dass das mechanische System gewartet
werden muss.

< Wartung alle 1.000 Startvorgange >

Zahler Startvorgange fur Motor 1 (H44)

gangszahler

Wartungstimer

MNT EIN

A
H44 \
H79
H79 = 07D0
(2000-fach} '"""A | -
I

H79 = 03E8 yaim
{(1000-fach) r— E

[ ]

| 1 !

I ! | Startvor-

[ ] '

| | E
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@ Wenn der festgelegte Zeitraum abgelaufen ist, legen Sie mit H79 einen neuen Wert
fur die nachste Wartung fest, und driicken Sie die Taste &, um das Ausgangssignal
zuriickzusetzen und erneut mit der Zahlung zu beginnen. Diese Funktion wird
ausschliel’lich auf den ersten Motor angewandt.

Uberpriifen Sie die verbleibenden Startvorgange bis zur nachsten Wartung auf dem
Bedienteil mit 5_35im Menii 5 ,,Wartung®.

H80

Verstiarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 1
A41 (Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fur Motor 2)

Der den Motor antreibende Umrichter-Ausgangsstrom kann wegen der Motoreigenschaften
und/oder des Spiels in der mechanischen Last schwanken. Verédndern Sie den Wert im
Parameter H80, um die Steuerung so anzupassen, dass solche Schwankungen unterdriickt
werden. Eine falsche Einstellung dieser Verstarkung kann jedoch zu gréReren
Stromschwankungen fithren. Andern Sie daher die Standardeinstellung nur, wenn dies
unbedingt erforderlich ist.

- Wertebereich: 0,00 bis 0,40

H89

Elektrothermisches Motor-Uberlastrelais (Datenspeicherung)

H89 gibt an, ob die kumulierten Daten des elektrothermischen Motor-Uberlastrelais nach
einer Abschaltung beibehalten werden.

Werte flir

H89 Funktion

Die kumulierten Daten des elektrothermischen Motor-Uberlastrelais werden
0 geldscht, wenn die Stromversorgung nach einer Abschaltung wieder
eingeschaltet wird.

Die kumulierten Daten des elektrothermischen Motor-Uberlastrelais werden
nach einer Abschaltung beibehalten.

H91

PID-Riickfiihrung zur Erkennung von Leitungsdefekten (Klemme [C1])

Mithilfe von Klemme [C1] (Stromeingang) fiir PID-RUckflihrungssignale wird die
Erkennung von Leitungsdefekten und die Ausgabe des entsprechenden Alarms (cof)
aktiviert. H91 gibt an, ob die Erkennung eines Leitungsdefekts aktiviert werden soll, sowie
die Erkennungsdauer. (Der Umrichter bewertet einen Eingangsstrom von weniger als 2 mA
an Klemme [C1] als Leitungsdefekt.)

Durch Erweiterung des Eingangsbereichs der Klemme [C1] auf ,,0 bis 20 mA DC* mit dem
Parameter C40 wird die PID-Rickfiihrung zur Erkennung von Leitungsdefekten deaktiviert.

- Wertebereich: 0,0 (Leitungsdefekt-Erkennung ist deaktiviert)
0,1 to 60,0 (s) (Leitungsdefekt-Erkennung ist aktiviert, und nach der
angegebenen Zeit wird ein cof-Alarm ausgelost)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

H92, H93

Betriebsfortsetzung (P und I)
F14 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Spannungsausfall)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von F14.

H94

Gesamtbetriebsdauer des Motors 1 A51 (Gesamtbetriebsdauer des Motors 2)

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Beschreibung von H79.

H95

Gleichstrombremsung (Reaktionsart der Bremse)
F20 bis F22 (Gleichstrombremse 1,
Brems-Startfrequenz, Bremspegel und Bremsdauer)

A09 bis A11 (Gleichstrombremse 2,
Brems-Startfrequenz, Bremspegel und Bremsdauer)

Informationen zur Gleichstrombremsung finden Sie in den Beschreibungen von F20 bis F22.

H96

Prioritdt der STOP-Taste/Startpriiffunktion

H96 gibt wie nachfolgend aufgefiihrt die funktionale Kombination der ,Prioritit der
STOP-Taste™ und der Startpriiffunktion an.

Werte fiir Prioritdt der STOP-Taste Startpriiffunktion
H96
0 Deaktivieren Deaktivieren
1 Aktivieren Deaktivieren
2 Deaktivieren Aktivieren
3 Aktivieren Aktivieren

W Prioritat der STOP-Taste

Auch bei Eingabe von Betriebsbefehlen tber die Digitaleingangsklemme (FO2 = 1) oder Uiber
die RS-485-Kommunikationsverbindung fuhrt die Betatigung der Taste & dazu, dass der
Umrichter den Motor verzdgert und stoppt. Danach wird er6 am LED-Monitor angezeigt.

m Startpruffunktion

Aus Sicherheitsgriinden tberprift diese Funktion, ob in den folgenden Situationen ein
Betriebsbefehl eingeschaltet ist oder nicht. Bei einem eingeschalteten Betriebsbefehl startet
der Umrichter nicht, und es wird der Alarmcode er6am LED-Monitor angezeigt.

+ Wenn die Spannungsversorgung des Umrichters eingeschaltet wird.

+ Bei Betétigung der Taste &5 zur Loschung des Alarmstatus oder bei Einschaltung des
Klemmenbefehls RST ,,Alarm zuriicksetzen* (Digitaleingang)

« Bei Umschaltung der Betriebsbefehlsquelle mithilfe des Klemmenbefehls LE
»~Kommunikationsverbindung liber RS-485 aktivieren* (Digitaleingang)
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H97 Alarmdaten I6schen H45 (Testalarm)

H97 loscht alle Alarmdaten (Alarmverlauf und zugehdrige Informationen) von Alarmen, die
wéhrend des Umrichterbetriebs aufgetreten sind, sowie alle Testalarme, die bei der
Maschineneinrichtung durch H45 ausgeldst wurden.
Mit der Einstellung von H97 auf den Wert ,,1“ werden alle gespeicherten Alarmdaten
geldscht. (Um Zugang zu den H97-Werten zu erhalten, miissen die Tasten ,,f® + (N«
gleichzeitig betdtigt werden.) Danach wird der Wert fir H97 automatisch auf ,,0¢
zuriickgesetzt.

H98 Schutz-/Wartungsfunktion (Modus-Auswahl)

H98 gibt an, ob folgende Funktionen in einer bestimmten Kombination (Bit O bis Bit 4)
aktiviert oder deaktiviert werden sollen: (a) automatisches Verringern der Taktfrequenz, (b)
Schutz vor Verlust einer Eingangsphase, (c) Schutz vor Verlust einer Ausgangsphase und (d)
Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators sowie die Angabe des
Schwellenwertes fiir die Bewertung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators.

Automatisches Verringern der Taktfrequenz (Bit 0)

Diese Funktion sollte bei wichtigen Maschinen verwendet werden, bei denen es darauf
ankommt, dass der Umrichter weiter lauft.

Durch Aktivierung dieser Funktion wird die Taktfrequenz verringert, um eine Abschaltung
(0hI bzw. 0Iuv) zu verhindern, selbst bei Uberhitzung des Kiihlkorpers wegen Uberlast,
anormaler Umgebungstemperatur oder Ausfall des Kiihlsystems. Zu beachten ist, dass diese
Funktion zu erhéhtem Motorgerdusch fihrt.

C Wenn der Umrichter am Ausgangsschaltkreisfilter OFL-OOOMO-2 oder -4
Hinweis . . . . .
angeschlossen ist, muss dieses Bit auf ,,0“ gesetzt werden, um die Funktion zur
automatischen Absenkung der Taktfrequenz zu deaktivieren.

Schutz vor Ausfall der Eingangsphase (/7n ) (Bit 1)

Bei Erkennung einer tibermaRigen Belastung des an den Hauptstromkreis angeschlossenen
Gerates aufgrund des Verlusts der Phase oder einer Spannungsunsymmetrie zwischen den
Leitungen der Dreiphasen-Netzspannungsversorgung des Umrichters stoppt diese Funktion
den Umrichter und es wird der Alarm /7n angezeigt.

@ Bei. Konfigurationen mit.geringer angetriepener Last oder eingr angeschlossenen
Zwischenkreisdrossel wird der Verlust einer Phase oder eine Spannungsun-
symmetrie zwischen den Leitungen mdglicherweise nicht erkannt, da die Belastung

des an den Hauptstromkreis angeschlossenen Gerétes relativ gering ist.

Schutz vor Ausfall der Ausgangsphase (0p/) (Bit 2)

Bei Erkennung des Phasenverlusts am Ausgang wahrend des Umrichterbetriebs stoppt diese
Funktion den Umrichter, und es wird der Alarm 0p/ angezeigt. Ist im Ausgangsstromkeis des
Umrichters ein Magnetschitz installiert, fallen alle Phasen aus, wenn das 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 zwischen der Werkseinstellung und lhrem gewtiinschten Wert
auszuwabhlen.

@ Bevor Sie den von lhnen gewinschten Schwellenwert angeben, messen und
Uberpriifen Sie den Referenzwert.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Bit 4)

Anhand der Entladezeit nach dem Abschalten der Netzspannung wird gemessen, ob die
Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators abgelaufen ist. Die Entladezeit wird bestimmt
durch die Kapazitédt des Zwischenkreiskondensators und die Last im Umrichter. Daher kann
die Entladezeit bei starken Schwankungen der Last im Umrichter nicht exakt gemessen
werden, und infolgedessen wird das Ende der Lebensdauer mdglicherweise fehlerhaft
bestimmt. Zur Vermeidung eines derartigen Fehlers kdnnen Sie die Beurteilung der
Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators deaktivieren.

Da die Last in den folgenden Fallen moglicherweise stark schwankt, deaktivieren Sie die
Bewertung der Lebensdauer wéhrend des Betriebs. Entweder fiihren Sie die Messung mit
eingeschalteter Bewertung unter geeigneten Bedingungen wéhrend der periodischen
Wartung durch, oder Sie fihren die Messung unter Betriebsbedingungen durch, die den
tatséchlichen Bedingungen entsprechen.

 Eine Fernbedienung (Option) wird verwendet.

« Ein weiterer Umrichter oder Gerate wie ein PWM-Wandler sind an den Klemmen des
Zwischenkreises angeschlossen.

Zur Einstellung von H98 weisen Sie jedem Bit (insgesamt 5 Bits) eine Funktion zu und
nehmen die Einstellung in hexadezimalem Format vor. Die folgende Tabelle enthélt die
jedem Bit zugewiesenen Funktionen.

Bitnummer Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Beurteilung Schwellenwert zur .
der Lebens- . Verlust einer .
Beurteilung der Verlust einer | Taktfrequenz
. dauer des Ausgangs- . .
Funktion . Lebensdauer des Eingangsphase | automatisch
Zwischen- . . phase .
. Zwischenkreiskon- erkennen verringern
kreiskonden- h erkennen
densators auswéhlen
sators
Wert =0 Deaktivieren | Werkseinstellung Deaktivieren | Deaktivieren Deaktivieren
verwenden *1 *1
Wert = 1 Aktivieren *1 | Benutzereinstellung | Aktivieren Aktivieren *1 | Aktivieren *1
verwenden
Beispiel eines | Aktivieren (1) | Werkseinstellung Deaktivieren | Aktivieren (1) | Aktivieren (1)
Dezimal- verwenden (0) 0)
ausdrucks (19)
*1 Werkseinstellung
Umrechnungstabelle (Dezimal nach/von Binar)
) Binér . Bindr
Dezimal - - - - - Dezimal - - - - -
Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0 Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
0 0 0 0 0 0 16 1 0 0 0 0
1 0 0 0 0 1 17 1 0 0 0 1
2 0 0 0 1 0 18 1 0 0 1 0
3 0 0 0 1 1 19 1 0 0 1 1
4 0 0 1 0 0 20 1 0 1 0 0
5 0 0 1 0 1 21 1 0 1 0 1
6 0 0 1 1 0 22 1 0 1 1 0
7 0 0 1 1 1 23 1 0 1 1 1
8 0 1 0 0 0 24 1 1 0 0 0
9 0 1 0 0 1 25 1 1 0 0 1
10 0 1 0 1 0 26 1 1 0 1 0
11 0 1 0 1 1 27 1 1 0 1 1
12 0 1 1 0 0 28 1 1 1 0 0
13 0 1 1 0 1 29 1 1 1 0 1
14 0 1 1 1 0 30 1 1 1 1 0
15 0 1 1 1 1 31 1 1 1 1 1
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9.2.6  A-Parameter (Parameter fur Motor 2)
A01 Maximalfrequenz 2 F03 (Maximalfrequenz 1)
A02 Eckfrequenz 2 F04 (Eckfrequenz 1)
A03 Nennspannung bei Eckfrequenz 2 F05 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1)
A04 Maximale Ausgangsspannung 2 F06 (Maximale Ausgangsspannung 1)
A05 Drehmomentanhebung 2 F09 (Drehmomentanhebung 1)
A06 Elektrothermisches Uberlastrelais fiir Motor 2
(Motorcharakteristik auswahlen) F10 (Elektrothermisches Uberlastrelais fiir
Motor 1, Motorcharakteristik auswéahlen)
A07 Elektrothermisches Uberlastrelais fiir Motor 2
(Uberlast-Pegel) F11 (Elektrothermisches Uberlastrelais fiir
Motor 1, Uberlast-Pegel)
A08 Elektrothermisches Uberlastrelais fiir Motor 2
(Thermische Zeitkonstante) F12 (Elektrothermisches Uberlastrelais fiir
Motor 1, Thermische Zeitkonstante)
A09 Gleichstrombremse 2 (Brems-Startfrequenz)
F20 (Gleichstrombremse 1, Brems-Startfrequenz)
A10 Gleichstrombremse 2 (Bremspegel) F21 (Gleichstrombremse 1, Bremspegel)
A11 Gleichstrombremse 2 (Bremsdauer) F22 (Gleichstrombremse 1, Bremsdauer)
A12 Startfrequenz 2 F23 (Startfrequenz 1)
A13 Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/Automatischer
Energiesparbetrieb 2
F37 (Lastauswahl/Automatische Drehmomentanhebung/
Automatischer Energiesparbetrieb 1)
A14 Steuermodus-Auswahl 2 F42 (Steuermodus-Auswahl 1)
A16 Motor 2 (Nennleistung) P02 (Motor 1, Nennleistung)
A17 Motor 2 (Nennstrom) P03 (Motor 1, Nennstrom)
A18 Motor 2 (Automatische Abstimmung) P04 (Motor 1, Automatische Abstimmung)
A20 Motor 2 (Leerlaufstrom) P03 (Motor 1, Leerlaufstrom)
A21 Motor 2 (%R1) P07 (Motor 1, %R1)
A22 Motor 2 (%X) P08 (Motor 1, %X)
A23 Motor 2 (Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb)

P09 (Motor 1, Schlupfkompensationsverstarkung fiir Antrieb)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

A24 Motor 2 (Reaktionszeit der Schlupfkompensation)
P10 (Motor 1, Reaktionszeit der Schlupfkompensation)

A25 Motor 2 (Schlupfkompensationsverstarkung fiir Bremsung)
P11 (Motor 1, Schlupfkompensationsverstarkung fiir Bremsung)

A26 Motor 2 (Nenn-Schlupffrequenz) P12 (Motor 1, Nenn-Schlupffrequenz)
A39 Auswahl Motor 2 P99 (Auswahl Motor 1)
A41 Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 2

H80 (Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 1)

A51 Gesamtbetriebsdauer des Motors 2 H94 (Gesamtbetriebsdauer des Motors 1)

A52 Zahler Startvorgange des Motors 2 H44 (Zahler Startvorginge des Motors 1)

Die oben aufgefiihrten Parameter gelten fiir den Motor 2. Einzelheiten zu Motor 1 und
Motor 2 finden Sie in den Beschreibungen von E01 bis E03, ,,Auswahl Motor 2/1 — M2/M1*,
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9.2.7 J-Parameter (Anwendungsfunktionen)
Jo1 PID-Regler (Modus-Auswahl)
J02 PID-Regler (Fernsollwert SV)
J03 PID-Regler, P (Verstarkung)
J04 PID-Regler, | (zeitliche Integration)
J05 PID-Regler, D (Differenzzeit)
J06 PID-Regler (Riickfiihrungsfilter)

Bei der PID-Regelung wird die RegelgrofRe mithilfe eines Sensors oder eines ahnlichen
Geréates gemessen und mit dem Sollwert (z. B. einem Temperatursollwert) verglichen. Bei
einer Abweichung zwischen diesen GroRen setzt die PID-Regelung ein, um diese
Abweichung auf ein Minimum zu reduzieren. Speziell bei einem geschlossenen Regelkreis
mit Riickfihrung wird die Regelgrofie an den Sollwert angepasst (Grolie der Rickfuhrung).
Der PID-Regler erweitert den Anwendungsbereich des Umrichters auf die Prozessregelung
wie die Regelung von Durchfluss, Druck und Temperatur.

Bei aktivierter PID-Regelung (JO1 = 1 oder 2) wird die Frequenzregelung des Umrichters
vom Erzeugungsblock fur Antriebsfrequenzeinstellung auf den Erzeugungsblock fiir den
Sollwert der PID-Frequenz umgeschaltet.

Blockschaltbild der PID-Prozessregelung

@anueller DrehzahlbefehD O
O Frequenzeinstellung

Prozessbefehl N
des PID-Reglers +—»O—|{PID-Prozessor
( PID-Ruckfihrung

® Modus-Auswahl (JO1)

Mit JO1 wird der PID-Regelungs- Daten fiir JO1 Funktion
modus ausgewahlt.

0 Deaktivieren

Aktivieren

! (Prozesssteuerung, Normalbetrieb)

Aktivieren
(Prozesssteuerung, Inversbetrieb)

- Mit JO1 koénnen Sie die Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb des
PID-Ausgangs aktivieren, sodass Sie fur die Differenz (Regelabweichung) zwischen dem
Sollwert (Eingang) und der GroRe der Rickfuhrung eine Erhéhung/Verringerung der
Motordrehzahl angeben kénnen und der Umrichter somit auch flir Klimaanlagen eingesetzt
werden kann. Mit dem Klemmenbefehl IVS kénnen Sie ebenfalls zwischen Normal- und
Inversbetrieb umschalten.

Einzelheiten zur Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb finden Sie in der
Beschreibung des 1VS-Befehls (,,Umschaltung zwischen Normal- und Inversbetrieb®),
der mit einem der Parameter EO1 bis E03 zugewiesen wird (Wert = 21).
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Auswahlen der Klemmen fir die Ruckfihrung

Bei der Regelung mit Ruckfuhrung muss die Art der Klemmen anhand der Art des
Sensorausgangs bestimmt werden.

+ Bei einem Sensor mit Stromausgang verwenden Sie die Stromeingangsklemme [C1] des
Umrichters.

 Bei einem Sensor mit Spannungsausgang verwenden Sie die Spannungseingangsklemme
[12] des Umrichters.

Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von E61 und E62.

Anwendungsbeispiel: Prozessregelung

Der Betriebsbereich fiir die PID-Prozessregelung wird intern zwischen 0 % und 100 %
geregelt. Bestimmen Sie durch Anpassung der Verstarkung den Betriebsbereich fiir den
vorgegebenen Riickfiihrungseingang.

(Beispiel) Wenn der Ausgangspegel des externen Sensors innerhalb des Bereichs von 1 bis
5V liegt:

» Verwenden Sie Klemme [12], die als Spannungseingang vorgesehen ist.

« Stellen Sie die Verstarkung (C32 fiir die Anpassung des Analogeingangs) auf 200 % ein,
damit der maximale Ausgangswert (5 V) des externen Sensors einem Wert von 100 %
entspricht. Beachten Sie, dass bei der Eingangsspezifikation der Klemme [12] 0 bis 10 V
einem Bereich von 0 bis 100 % entsprechen. Daher muss ein Verstarkungsfaktor von
200% (= 10 V + 5 V x 100) angegeben werden. Beachten Sie auBerdem, dass bei der
Ruckfuhrung kein Offset eingestellt werden darf.

Ruckfuhrung
i
100 % f------------ oo >
' A
H e
: e
I
e
-
pa
Pl
e !
./ ' :
0o ¥ : + __, Eingang an Klemme
(R% 5V 1ov (12
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m Fernsollwert SV (J02)
Mit JO2 wird die Quelle eingestellt, die bei PID-Regelung den Sollwert (SV) angibt.

Werte fiir
JO2

Funktion

Bedienteil

Mithilfe der Tasten @ / &) am Bedienteil kénnen Sie in Verbindung mit den
PID-Anzeigekoeffizienten (durch E40 und E41 angegeben) 0 bis 100 % des
PID-Sollwertes in einem leicht verstindlichen umgerechneten Format
angeben. Einzelheiten zur Bedienung finden Sie im Kapitel 3, ,,BEDIENUNG
UBER DAS BEDIENTEIL".

Prozessbefehl des PID-Reglers 1 (eingebautes Potenztiometer, Klemmen [12]
und [C1])

AuBer der Einstellung von J02 miissen Sie den PID-Sollwert 1 fiir einen
Analogeingang (durch einen der Parameter E60, E61 und E62 angegeben,
Parameterwert = 3) auswihlen. Einzelheiten hierzu finden Sie in den
Beschreibungen von E60 bis E62.

Klemmenbefehl UP/DOWN

Mithilfe der Tasten AUF/AB am Bedienteil konnen Sie in Verbindung mit den
PID-Anzeigekoeffizienten (durch E40 und E41 angegeben) 0 bis 100 % des
PID-Sollwertes in einem leicht verstindlichen umgerechneten Format
angeben.

AuBer der Einstellung von JO2 miissen Sie die Befehle AUF/AB iiber die
Parameter EO1 bis EO3 (Parameterwerte = 17, 18) den Klemmen [X1] bis [X3]
zuweisen. Einzelheiten zum AUF/AB-Betrieb finden Sie bei der Zuweisung
der AUF/AB-Befehle.

Schnittstelle

Verwenden Sie den Parameter S13 zur Angabe des iiber eine
Kommunikationsverbindung iibertragenen PID-Sollwerts. Ein iibertragener
Wert von 20000 (dezimal) entspricht 100 % (Maximalfrequenz) des PID-
Sollwertes. Einzelheiten zum Kommunikationsformat finden Sie im
Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448).

@ * Im Unterschied zur Wahl des Fernsollwertes durch J02 kénnen Festfrequenzen
(C08 = 4), die mithilfe der Klemmenbefehle SS4 und SS8 angegeben wurden,
auch als voreingestellte Werte flir den PID-Sollwert ausgewéhlt werden.

Berechnen Sie die Einstelldaten des PID-Sollwertes anhand der folgenden
Gleichung.

PID-Sollwertdaten (%) = (Voreingestellte Festfrequenz) + (Maximalfrequenz)

x 100

Wertebereich des PID-Sollwertes (nur bei Analogeingéangen)

Zur Auswahl eines Analogeingangs als PID-Sollwert definieren Sie den Einstellbereich des
PID-Sollwertes. Wie auch bei der Frequenzeinstellung kénnen Sie durch Anpassung von
Verstdrkung und Offset eine beliebige Beziehung zwischen dem Sollwert und dem
Analog-Eingangswert abbilden.

[LL] Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von C32, C34, C37, C39, C51

und C52.

(Beispiel) Abbildung des Bereichs von 1 bis 5 V an Klemme [12] auf 0 bis 100 %

Prozessbefehl
A

100 %

Verstarkung (C32) = 100 %
Verstarkungsbezugspunkt (C34) = 50 %
Frequenzoffsetwert (C51)= 0%
Offsetbezugspunkt (C52) = 10 %

» Eingang an Klemme [12]




9.2 Uberblick tiber die Parameter

PI1D-Anzeigekoeffizient und Uberwachung

Zur Uberwachung von PID-Sollwerten und der GroRe des Riickfiihnrungswerts definieren Sie
den Anzeigefaktor zur Umwandlung dieser GroRen in numerische Werte fur die Anzeige,
z. B. die Temperatur.

Einzelheiten zu Anzeigekoeffizienten finden Sie in den Beschreibungen von E40 und
E41 und Einzelheiten zur Uberwachung in der Beschreibung von E43.

m Verstarkung (JO3)
JO3 gibt die Verstarkung fur den PID-Prozessor an.
- Wertebereich: 0,000 bis 30,000 (mehrfach)

P(roportional)-Verhalten

Ein Vorgang, in dem die MV (verdnderte Variable: Ausgangsfrequenz) proportional zur
Abweichung ist, wird als P-Verhalten bezeichnet, bei dem die verénderte Variable
proportional zur Abweichung ausgegeben wird. Die StellgréRe allein kann jedoch die
Regelabweichung nicht beseitigen.

Die Verstarkung ist eine GroRe, die das Niveau der Systemantwort auf die Regelabweichung
beim P-Verhalten bestimmt. Eine Zunahme der Verstarkung beschleunigt das
Antwortverhalten, eine (bermaRige Verstarkung jedoch kann zu Schwingungen des
Umrichterausgangs fulhren. Eine Abnahme der Verstarkung verzogert das Antwortverhalten,
stabilisiert aber den Umrichterausgang.

i
Abwei-
chung
| Zeit
TR
|
MV
Zeit

m Zeitliche Integration (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, bei dem die Anderungsgeschwindigkeit der MV (veranderte Variable:
Ausgangsfrequenz) proportional zum Integralwert ist, wird als I-Verhalten bezeichnet, bei
dem die verdnderte Variable die Abweichung integriert. Daher ist das I-Verhalten effektiv,
wenn es darum geht, die GréBe der Rickfiihrung dem Sollwert so weit wie mdglich
anzundhern. 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 Integralzeit als Parameter ausgedriickt, der die
JO4-Werte bildet. Je groRer die Integralzeit, desto langsamer das Antwortverhalten. Die
Reaktion auf externe StorgroRen wird ebenfalls langsam. Je kirzer die Integralzeit, desto
schneller das Antwortverhalten. Die Einstellung einer zu kurzen Integralzeit fuhrt jedoch zu
Schwingungen des Umrichterausgangs in Bezug auf die externe Storgrofe.
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Abwei-
chung

Zeit

MV

y

\

Zé&
m Differenzzeit (JO5)

JO5 gibt die Vorhaltezeit fiir den PID-Prozessor an.

- Wertebereich: 0,00 bis 600,00 (s)
0,00 bedeutet, dass das Differenzglied unwirksam ist.

D(ifferenzial)-Verhalten

Ein Vorgang, in dem die MV (verdnderte Variable: Ausgangsfrequenz) proportional zum
Differenzwert ist, wird als D-Verhalten bezeichnet, bei dem die verdnderte Variable als
Differenzwert der Abweichung ausgegeben wird. Das D-Verhalten flihrt zu einer schnelleren
Reaktion des Umrichters auf eine schnelle Anderung der Regelabweichung.

Die Wirkung des D-Verhaltens wird durch die Vorhaltezeit als Parameter ausgedriickt, der
die JO5-Daten bildet. Die Einstellung einer langen Vorhaltezeit unterdriickt schnell die
Schwingungen, die durch das P-Verhalten ausgelést werden, wenn eine Regelabweichung
auftritt. Eine zu lange Vorhaltezeit fihrt zu mehr Schwingungen am Umrichterausgang. Die
Einstellung einer kurzen Vorhaltezeit schwécht die Unterdriickungswirkung beim Auftreten
einer Regelabweichung.

Abwei-
chung |
: Zeit
MV
Zeit

Im Folgenden wird die kombinierte Verwendung des P-, I- und D-Verhaltens beschrieben.

(1) PI-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 Regelabweichung, selbst wenn sich der
Sollwert &ndert oder permanente externe Storgrofen auftreten. Je groRer jedoch die
Integralzeit, 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
StellgroRe mit hoherem 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.

9-114



9.2 Uberblick tiber die Parameter

Eine Last mit Integralanteil im geregelten System schwingt moglicherweise 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 I-Verhalten und der Schwingungsunterdriickung durch das D-
Verhalten realisiert. Die PID-Regelung ist durch eine minimale Regelabweichung sowie eine
hohe Genauigkeit und Stabilitat 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

mit einem Oszilloskop oder Ahnlichem zu (iberwachen. Wiederholen Sie den folgenden
Ablauf, um die optimale Lésung fur jedes System zu bestimmen.

- Erhéhen Sie den Wert von JO3 (P-Anteil (Verstarkung) der PID-Regelung) in dem Bereich,
in dem das Ruckflhrungssignal nicht schwingt.

- Verringern Sie den Wert von J04 (I-Anteil (zeitliche Integration) der PID-Regelung) in
dem Bereich, in dem das Riickfihrungssignal nicht schwingt.

- Erhéhen Sie den Wert von JO5 (D-Anteil (Differenzzeit) der PID-Regelung) in dem
Bereich, in dem das Riickfihrungssignal nicht schwingt.

Die Verfeinerung in der Wellenform des Antwortverhaltens des Systems ist nachfolgend
dargestellt.

1) Vermeiden von Uberschwingungen

Erhohen Sie die Werte von J04 (zeitliche Integration), und verringern Sie die Werte von
JO5 (Differenzzeit).

Geregelt

N —
S

Antwort F---------- A

Selbst

-

Zeit

2) Schnelles Stabilisieren (maRige Uberschwingungen zulissig)
Verringern Sie die Werte von J03 (Verstarkung), und erhéhen Sie die Werte von J05

(Vorhaltezeit).
T Geregelt

L Selbst

Antwort p-------f----"TT===

Zeit
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3) Unterdriicken von Schwingungen, deren Periodendauer langer ist als die durch JO4
angegebene zeitliche Integration

Erhoéhen Sie die Daten von J04 (zeitliche Integration).

Geregelt

N\ -

\;/Selbst \/

ZeE

Antwort

4) Unterdriicken von Schwingungen mit etwa derselben Periodendauer wie die durch J05
(Differenzzeit) angegebene Zeit

Verringern Sie die Werte von JO5 (Differenzzeit).

Verringern Sie die Daten von JO3 (Verstarkung), wenn die Schwingungen nicht
unterdriickt werden konnen, selbst wenn die Differenzzeit auf 0 Sekunden eingestellt ist.

Antwort

A
Ny

Selbst

Zeit

m Ruckfuhrungsfilter (JOB)
JO6 gibt die Zeitkonstante des Filters fur Rickfihrungssignale 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 groflen Zeitkonstante verlangsamt sich das Antwortverhalten des Systems.

J15 PID-Regler (Ansprechpegel fiir Stopp bei niedrigem Durchfluss)

J16 PID-Regler (Vergangene Zeit seit Stopp bei niedrigem Durchfluss)

J17 PID-Regler (Initiierungsfrequenz)

J23 PID-Regler (Initiierung Abweichungspegel fir Stopp bei niedrigem
Durchfluss)

J24 PID-Regler (Anlaufverzégerungszeit fiir Stopp bei niedrigem Durchfluss)

Die Funktion ,,Stopp bei niedrigem Durchfluss® kann genutzt werden, wenn die
Pumpen-Konstantdruckregelung tber den PID-Regler erfolgt.

Wenn der Abgabedruck ansteigt, sodass der Frequenzsollwert (Ausgangssignal des
PID-Prozessors) unter den Ansprechpegel (J15) sinkt und fir die eingestellte Zeit (J16) auf
diesem niedrigen Pegel verbleibt, wird der Umrichter angehalten. Der PID-Regler selbst
bleibt allerdings in Betrieb.

Durch das Zuweisen des PID-STP-Signals an eine Digitalausgangsklemme mit einem der
Parameter E20 und E27 (Wert = 44) kann der Umrichter das PID-STP-Signal dieser Klemme
ausgeben, wenn der Stopp bei niedrigem Durchfluss erfasst wird.
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

Wenn die folgenden zwei Bedingungen erfillt sind, erfolgt ein Wiederanlauf des Umrichters.

(1) Der AusstolRdruck sinkt, sodass der Frequenzsollwert (Ausgangssignal des
PID-Prozessors) Uber die Initiierungsfrequenz  (J17) ansteigt, und die
Anlaufverzégerungszeit (J24) lauft ab.

(2) Die Abweichung zwischen SV (Sollwert) und PV (Ruckfihrungswert) ibersteigt den
Initiierungs-Abweichungspegel (J23), und die Anlaufverzégerungszeit (J24) lauft ab.

Parameter Bezeichnung Wertebereich
115 Ansprechpegel (1):8 gSi;o‘%)OE)Oeianiedrigem Durchfluss deaktivieren),
J16 Vergangene Zeit 0 bis 3600 s
J17 Initiierungsfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz
123 Initiiemng 0,0 bis 100,0 %
Abweichungspegel
124 Anlaufverzogerungszeit | 0 bis 3600 s
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Ausgangsfrequenz (Hz)

Riickfiihrungseingang PV (%)

Stopp wegen
niedrigen
Durchflusses

Ausgangsfrequenz
Voreingestellte
Beschleunigungszeit

Voreingestellte
Verzégerungszeit

(\

Neustart-
frequenz
] ~
f Stoppverzégerung
L. MV steigt erneut,
PID-Ausgang (MV) [ fir niecrigen wenn der Druck
Durchfluss (J16) fallt.
Startfrequenz (J17) \/_-\

Stoppfrequenz

fur niedrigen Durchﬂuss (J15)

N

Ruckfuhrungswert 4

Druck im Rohr
Befehl (SV)

+/

Druck sinkt, wenn
Ventil gedffnet wird.

W

Druck steigt,
wenn der Umrich-
ter den Betrieb
wiederaufnimmt.

Betriebsbefehl 4

PID-STP-Signal 1

EIN }

PID-Ausgang (MV)

MV < J15

Dauer

SV

Kein Start

(Hinweis)

EIN

PID-STP

EIN

unter PID-Regelung

—

)
//

AN

[023=0] &[J24 = 0]
(Standard)  (Standard)

hd

[J23 = 0] & [J24 = 0]

(Hinweis)
Normalbetrieb: SV-PV 2 J23
Inversbetrieb: SV-PV < J23
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

J68 Bremssignal (Bremse-Aus-Strom)

J69 Bremssignal (Bremse-Aus-Frequenz)
J70 Bremssignal (Bremse-Aus-Zeitgeber)
J71 Bremssignal (Bremse-Ein-Frequenz)
J72 Bremssignal (Bremse-Ein-Zeitgeber)

Diese Parameter sind fiir Signale zum Lésen und Anlegen von Bremsen bei
Hubvorrichtungen vorgesehen.

Losen der Bremse

Der Umrichter l6st die Bremse (Klemmenbefehl BRKS eingeschaltet) nach Uberpriifung des
vom Motor erzeugten Drehmoments und tiberwacht, wenn er sowohl den Ausgangsstrom als
auch die Ausgangsfrequenz an den Motor anlegt, welcher von beiden eine ausreichend lange
Zeit hoher als angegeben ist.

Parameter Bezeichnung Wertebereich
0 bis 200 %:
Bei der Einstellung muss der Nennstrom des Umrichters
J68 Bremse-Aus-Strom als 100 % gesetzt werden

Fiir die einphasigen 100-V-Umrichter lesen Sie den
Hinweis unten.

J9 | Bremse-Aus- 0,0 bis 25,0 Hz A
Frequenz O
©
Bremse-Aus- .
J70 Zeitgeber 0,0bis 5,0s -
>
2
@ Bei einphasigen 100-V-Umrichtern muss der Parameter J68 (Bremse-Aus-Strom), =
wie unten dargestellt, auf der Basis des Stromsollwerts berechnet werden. m
m
Umrichtertyp FRN_ _ _ _C2S-6U 0001 0002 0003 0005 Py
Motor-Nennleistung (PS) 1/8 1/4 1/2 1
Stromsollwert (A) 0,8 15 3,0 5,0
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Anlegen der Bremse

Zur Gewabhrleistung der Lebensdauer der Bremse priift der Umrichter, ob die Drehzahl unter
den angegebenen Wert abgesunken ist und iberwacht, dass der Betriebsbefehl ausgeschaltet
wird und die Ausgangsfrequenz eine ausreichend lange Zeit unter dem angegebenen Wert
(J71) liegt, und schaltet dann das Signal zum Anlegen der Bremse ein (Klemmenbefehl
BRKS Aus).

Parameter Bezeichnung Wertebereich
J71 Bremse-Ein-Frequenz 0,0 bis 25,0 Hz
J72 Bremse-Ein-Zeitgeber 0,0bis5,0s

——— « Die Bremssignal-Regelung gilt nur fir Motor 1. Wird durch die
@ Motorumschaltfunktion Motor 2 gewahlt, bleibt das Bremssignal stets im
Einschaltzustand.
* Bei einem Ereignis wie dem Auftreten eines Alarms und dem Einschalten des
Klemmenbefehls BX fiir das Austrudeln des Motors wird das Bremssignal
unverzuglich eingeschaltet.

- Frequenz fir Bremse EIN (J71)

Frequenz fur
--- Stoppfrequenz (F25)

Startfrequenz 1 (F23) ----- A (J69)§

Ausgangsfrequenz

P » H it »:

égstartfreciuenm :Stoppfreq:uenz (Haltezeit)
: ¢ (F39) :

| | (Haltezelt) (F24)

Ausgabestrom (J68) /

Ausgangsstrom
Betriebsbefehl I : EIN I
, | EIN :
Bremssighal BRKS ; :
Timer fur Bremse AUS (J70) Timer fUr Bremse EIN (J72)

9-120



9.2 Uberblick tiber die Parameter

9.2.8 y-Parameter (Verbindungsfunktionen)

y01 bis y10

RS-485-Kommunikation

(1) Fernbedienung (optional)
Mit der Fernbedienung kénnen Sie den Umrichter bedienen und tiberwachen.

Die y-Codes mussen nicht eingestellt werden.

(2) FRENIC Loader

Mit dem auf einem PC ausgefiihrten FRENIC Loader kdnnen Sie die Informationen tber den
Betriebszustand des Umrichters Uberwachen, Parameter bearbeiten und Umrichter im
Testbetrieb laufen lassen.

Zur Einstellung der y-Parameter lesen Sie die Beschreibungen zu den Parametern y01
bis y10. Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC
Loader.

(3) Hostanlage

Der Umrichter kann durch Anschluss an einen Host wie einen PC oder an eine SPS verwaltet
und (berwacht werden. Als Kommunikationsprotokolle stehen Modbus RTU* und das
Fuji-Universalprotokoll fur Umrichter zur Verfligung.

*Modbus RTU ist ein von Modicon, Inc. eingefiihrtes Protokoll

Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH448).

m Stationsadresse (y01)

Mit y01 wird die Stationsadresse fur die RS-485-Kommunikationsverbindung angegeben. In
der folgenden Tabelle sind die Protokolle und die Einstellbereiche der Stationsadressen
aufgefihrt.

Protokoll Stationsadresse Broadcast-Adresse
Modbus RTU 1 bis 247 0
FRENIC Loader 1 bis 255 Keine
Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter 1 bis 31 99

- Bei Angabe einer falschen Adresse auflerhalb der oben angegebenen Bereiche ist eine
Antwort vom anderen Gerat nicht moglich, da der Umrichter keine Anforderungen
empfangen kann aul3er einer Broadcast-Nachricht.

- Zur Verwendung des FRENIC Loader stellen Sie die Stationsadresse des angeschlossenen
PC ein.
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m Kommunikationsfehlerbearbeitung (y02)

Mit y02 wird die Aktion festgelegt, die bei Auftreten eines RS-485-Kommunikationsfehlers
durchzufihren ist.

Fehler in der RS-485-Kommunikation umfassen logische Fehler wie Adressfehler,
Paritatsfehler, Rahmenfehler und Fehler des Ubertragungsprotokolls sowie physikalische
Fehler (z. B. Kommunikationsunterbrechungen, die mit y08 definiert werden). Diese Fehler
werden in allen Fallen nur bei laufendem Umrichter als Fehler erkannt, wenn der Betriebs-
befehl oder der Frequenzsollwert (ber die angegebene Konfiguration der RS-485-Kom-
munikation bertragen wird. Anderenfalls wird das Auftreten eines Fehlers nicht erkannt.

Werte fiir .
402 Funktion
Unverziigliche Abschaltung nach Auftreten eines Fehlers in der
0 RS-485-Kommunikation (eré& bei y02). (Der Umrichter stoppt und gibt einen

Alarm aus.)

Betrieb wihrend der im Timer fiir die Fehlerbehandlung angegebenen Zeit
1 (y03), Anzeige eines RS-485-Kommunikationsfehlers (er& bei y02), danach
Stopp des Betriebs. (Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm aus.)

Erneuter Versuch einer Ubertragung wihrend der im Timer (y03) fiir
die  Fehlerbehandlung angegebenen Zeit. Bei wiederhergestellter
2 Kommunikationsverbindung Fortsetzung des Betriebs. Andernfalls Anzeige
eines RS-485-Kommunikationsfehlers (er& bei y02) und Stopp des Betriebs.
(Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm aus.)

3 Fortsetzung des Betriebs auch bei Auftreten eines Kommunikationsfehlers.

L] Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH448).

m Timer (y03)

Mit y03 bzw. y13 wird ein Timer fiir die Fehlerbehandlung angegeben.

Wenn die am Timer aufgrund einer ausbleibenden Antwort vom anderen Teilnehmer usw.
eingestellte Zeit abgelaufen ist, nachdem eine Antwort angefordert wurde, interpretiert der

Umirichter dies als einen aufgetretenen Fehler. Siehe den Abschnitt ,,Zeit bis zur Erkennung
einer ausbleibenden Antwort (y08)*.

- Wertebereich: 0,0 bis 60,0 (s)

m Baudrate (y04)

RS-485-Kommunikation festgelegt.

Geben Sie fir FRENIC Loader die Baudrate
an (iiber RS-485-Kommunikations- 1 4800
verbindung), die zum angeschlossenen

0 2400

2 9600
Computer passt.

3 19200

4 38400
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

m Datenwort (y05)

Mit y05 und y15 wird die Zeichenlénge flr Werte B
die RS-485-Kommunikation angegeben. fiir y05 Datenlange
Fur FRENIC Loader (tiber die 0 8 Bit
Kommunikationsverbindung RS-485) ist :
keine Einstellung erforderlich, da Loader 1 7 Bit
automatisch 8 Bit setzt. (Dasselbe gilt fiir das
Modbus-RTU-Protokoll.)
m Paritatscheck (y06)
Mit y06 und y16 wird die Eigenschaft des Werte -
Paritatshits angegeben. fiir y06 Paritat
Fur FRENIC Loader ist keine Einstellung Keine
erforderlich, da Loader automatisch die 0 (2 Stopp-Bits bei Modbus RTU)
gerade Paritét setzt. —
| Gerade Paritét
(1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)
5 Ungerade Paritit
(1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)
3 Keine
(1 Stopp-Bit bei Modbus RTU)
m Stopp-Bits (y07)
Mit y07 und y17 wird die Anzahl der Werte )
Stopp-Bits angegeben. fiir y07 Stopp-Bit(s) §
Fur FRENIC Loader ist keine Einstellung 0 2 Bit ©
erforderlich, da Loader automatisch 1 Bit :
setzt. ! 1 Bit

Fir das Modbus-RTU-Protokoll ist keine
Einstellung erforderlich, da die Stopp-Bits mit
den zugeordneten Paritatsbits automatisch
ermittelt werden.

d313NVHVd

m Fehlererkennungszeit fir fehlende Antwort (y08)

Mi_t y(_)8 und y18 wird fte_stgelet_llt, wie viel Werte Fehlererkennung fiir fehlende
Zeit bis zum Empfang einer Antwort fiir yO8 Antwort

vom Host (PC oder SPS) bei der
RS-485-Kommunikation verstreichen darf.
Der Parameter dient der Erkennung 1 bis 60 1 bis 60 s (Erkennungszeit)
von Netzwerkfehlern. Dies gilt fir ein
mechanisches System, das Uber die
RS-485-Kommunikationsverbindung in
einem vorgegebenen Zeitabstand stets auf
seine Station zugreift.

Wenn die Antwortzeit (iberschritten ist,
beginnt der Umrichter mit der Verarbeitung
der Kommunikationsfehler.

0 Keine Erkennung

Informationen tber die Behandlung von
Kommunikationsfehlern finden Sie unter y02.
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m Antwortintervall (y09)

Mit y09 und y19 wird die Wartezeit angegeben, die ab dem Ende des Empfangs einer vom
Host (PC oder SPS) gesendeten Anforderung bis zum Beginn der Sendung der Antwort
vergeht. Diese Funktion ermdglicht die Verwendung von Geraten mit langsamer Antwortzeit
in einem Netzwerk, das ein schnelles Antwortverhalten verlangt. Dadurch kann der
Umrichter bei entsprechender Einstellung der Wartezeit eine Antwort rechtzeitig senden.

- Wertebereich: 0,00 bis 1,00 (s)

Host-
Anlag Abfrage
Umrichter T M

T1 = Antwortintervall + o

Hierbei ist o die Verarbeitungszeit im Umrichter. oo kann in Abhéangigkeit vom
Verarbeitungsstatus und vom Befehl, der im Umrichter verarbeitet wird, variieren.

L] Einzelheiten hierzu finden Sie im  Benutzerhandbuch  fir die
RS-485-Kommunikation (MEH448).

@ Achten Sie bei dgr K_onfigura}tion des Umrich_ters mi_t FRENIC_ Logder tber di_e
RS-485-Kommunikationsverbindung auf die Leistungsfahigkeit und die
Konfiguration des PCs und des Protokollwandlers (z. B. USB-RS-485-Wandler).
Einige Protokollwandler tberwachen den Kommunikationsstatus und schalten

mittels Timer zwischen Senden und Empfangen der Ubertragungsdaten um.

m Auswahl des Protokolls (y10)

Mit y10 wird das Kommunikationsprotokoll Daten fiir Protokoll
flr den Standard-RJ-45-Anschluss y10
angegeben.
) 0 Modbus RTU
Das Verbindungsprotokoll fir FRENIC
Loader (iiber RS-485) kann nur tiber y10 1 FRENIC Loader
ausgewahlt werden. Wahlen Sie dazu den 5 Fuji-Universalprotokoll fiir
Wert ”1“' Uml‘ichter

y97

Auswahl des Kommunikationsdatenspeichers

Der Permanentspeicher des Umrichters erlaubt eine begrenzte Anzahl von
Uberschreibvorgangen (100.000 bis 1.000.000-mal). Zu haufiges, unnétiges Speichern von
Daten flihrt daher zu Speicherfehlern und verhindert die weitere Datensicherung.

Deshalb steht anstelle des Permanentspeichers fur das haufige Datenschreiben Uber die
Kommunikationsverbindung ein temporarer Speicher zur Verfiigung. Um den temporéren
Speicher zu nutzen, stellen Sie den Parameter y97 auf ,,1*“. Der temporire Speicher reduziert
die Anzahl von Uberschreibvorgangen im Permanentspeicher und verhindert dadurch
Speicherfehler.

Wenn Sie den Wert fiir y97 auf ,,2° setzen, werden alle Daten, die sich im temporiren
Speicher befinden, im Permanentspeicher gesichert.

Um die Einstellung fiir y97 zu andern, miissen die Tasten © und @ / &2 gleichzeitig
betétigt werden.

Werte fiir y97 Funktion

0 Im nicht fliichtigen Speicher speichern (Anzahl der Uberschreib-
vorgéinge begrenzt)

Im temporiren Speicher speichern (Anzahl der Uberschreibvorginge

I unbegrenzt)

Alle Daten aus dem temporéren Speicher im Permanentspeicher sichern
2 (Nach Speicherung der Daten wird y97 automatisch wieder auf ,,1*

gesetzt.)
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9.2 Uberblick tiber die Parameter

y99

Loader-Verbindungsfunktion (Modus-Auswahl)

Dies ist die Schaltfunktion zur Herstellung der Verbindung mit FRENIC Loader. Durch
entsprechende Anderung der Daten von y99 zur Aktivierung der RS-485-Kommunikation
kann Loader die Frequenzeinstellungen und/oder Betriebsbefehle senden. Da die in den
Parametern einzustellenden Werte durch Loader automatisch eingestellt werden, ist eine
Bedienung uber das Bedienteil nicht erforderlich.

Wenn Loader als Quelle furr Betriebshefehle ausgewahlt ist und der PC auer Kontrolle geréat
und nicht durch einen Stoppbefehl von Loader gestoppt werden kann, stellen Sie den
y99-Wert mit dem Bedienteil auf ,,0“. Die Einstellung ,,0“ fiir y99 bedeutet, dass die im
Parameter H30 angegebene Quelle flr den Betriebsbefehl sowie die Frequenzeinstellung
wirksam wird.

Beachten Sie, dass die Werte fur y99 nicht im Umrichter gespeichert werden kénnen. Nach
dem Abschalten der Netzspannung sind die Daten in y99 verloren (y99 wird auf ,,0
zuriickgesetzt.)

Daten fiir Funktion
y99 Frequenzeinstellung Betriebsbefehl

0 Gemaill H30-Wert Gemal H30-Wert
Uber RS-485-Kommunikations-

1 verbindung (FRENIC Loader, S01 Gemal H30-Wert
und S05)

. Uber RS-485-Kommunikations-

2 Gemal3 H30-Wert verbindung (FRENIC Loader, S06)
Uber RS-485-Kommunikations- - I

3 verbindung (FRENIC Loader, S01 Uber RS-485-Kommunikations-
und S05) verbindung (FRENIC Loader, S06)
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9.3 Hinweise zum PMSM-Antrieb

Beachten Sie bei Verwendung eines Permanentmagnet-Synchronmotors (PMSM) die folgenden
Hinweise. In diesem Abschnitt nicht aufgefilhrte Elemente sind identisch mit dem

Induktionsmotor-Antrieb.

Element Spezifikationen
PMSM kann nicht im Netzbetrieb verwendet werden. Verwenden Sie stets
Netzbetrieb einen Umrichter.
Es konnen Storungen auftreten.
Verdrahtung Achtep Sie darauf, dass die Ausgangsklemmen des Umrichters (U, V und W)
den Eingangsklemmen des Motors (U, V und W) entsprechen.
Bei F42 = 11 (U/f-Regelung fiir PMSM-Antrieb)
Bei Start des Motorantriebs verwendet der Umrichter einen Strom mit einer
Stérke von 80 % des Motornennstroms (P03), um die Magnetpol-Position
fiir die Synchronisierung einzunehmen. Anschlieend beschleunigt
der Umrichter den Motor bis zum Frequenzsollwert.
Steuermodus Es steht keine Funktion zur Magnetpol-Positionserfassung zur Verfiigung.
Es steht keine automatische Suche fiir PMSM im Leerlauf und in der
Wiederanlauffunktion zur Verfiigung.
Je nach Magnetpolposition kann der Motor zu Beginn des Betriebs kurz
rickwirts laufen.
Der Drehzahlregelbereich liegt zwischen 10 % und 100 % der Eckfrequenz
Drehzahlregelbereich (FO4).
Setzen Sie den Frequenzsollwert auf mindestens 10 % des F04-Werts.
Anlaufmoment 70 % oder mehr bei 10 % der Eckfrequenz.
Die folgenden Motorparameter werden verwendet. Konsultieren Sie den
Motorhersteller, und konfigurieren Sie die korrekten Werte. Es steht keine
Abstimmungsfunktion zur Verfiigung.
F04: Eckfrequenz (Hz)
FO05: Nennspannung bei Eckfrequenz (V)
(Bei FO5 = 0 arbeitet der Umrichter in 200/400-V-Einstellung.)
P03: Motornennstrom (A)
P60: Ankerwiderstand (€2)
P61: Induktanz d-Achse (mH)
Motorkonstanten P62: Induktanz g-Achse (mH)
P63: Induzierte Spannung (V)
Wenn P60, P62 oder P63 auf ,,0,00° gesetzt ist, startet der Umrichter nicht.
Achten Sie darauf, dass die richtigen Werte eingestellt sind. Die
Werkseinstellung fiir P60 bis P63 lautet ,,0,00.
Wenn die Motorparameter nicht korrekt sind, kann der Umrichter nicht
normal laufen.
Legen Sie fiir P90 einen Wert fest, der unter dem Entmagnetisierungsstrom
liegt.
Es konnen Storungen auftreten.
Die Taktfrequenz (F26) muss 2 bis 16 kHz betragen. Bei Betrieb eines PMSM
bei 0,75 oder 1 kHz kann ein Fehler aufgrund von Entmagnetisierung
Taktfrequenz auftreten. Die Funktion zur automatischen Absenkung der Taktfrequenz bei
Umrichteriiberhitzung funktioniert nicht.
Es konnen Storungen auftreten.
Motor 2 Ein PMSM kann nicht als zweiter Motor betrieben werden.
.. Nur lineare U/f-Kennlinie.
U/-Kennlinie Der Lastauswahlwert (F37) wird ignoriert.
Automatische Bei Betrieb eines PMSM ist die hocheffiziente Steuerung immer
Energiesparfunktion eingeschaltet.
Schnellansprechende Fl}nkti(?nieﬂ bei cinem PM.S M r.1icht.. . o
Strombegrenzung Die Einstellung H12 wird ignoriert. Auch bei HI12 = 1 tritt eine

Uberstromabschaltung aufgrund eines Uberstroms auf.
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9.3 Hinweise zum PMSM-Antrieb

Element Spezifikationen
Wleder'a'nlauf nach Wenn der Wert fiir F14 auf 4 oder 5 gesetzt ist, fiihrt der Umrichter einen
kurzzeitigem : . o .. >
Wiederanlauf mit Positionsriickholung iiber Strom aus.
Spannungsausfall
Automatische Bei H69 = 1 wird die automatische Verzogerung nur auf Umrichtern
Verzdgerung ausgefiihrt, die mit der Originalbaureihe des FRENIC-Mini kompatibel sind

(Anti-regenerative
Control)

(FRNOOOcC10-00).
Bei H69 =2 oder 4 wird keine automatische Verzogerung ausgefiihrt.

Fiir PMSM nicht verfiigbar.

Bremssignal
& Immer ausgeschaltet.
Konsultieren Sie vor dem tatsdchlichen Betrieb stets den entsprechenden
Sonstiges Motorhersteller.

Es konnen Storungen auftreten.
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