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Kapitel 5 PARAMETER
5.1 Parametertabellen

Anhand der Parameter konnen die Umrichter der FRENIC-MEGA-Serie an die Anforderungen lhres Systems angepasst
werden.

Jeder Parameter besteht aus einer alphanumerischen Folge aus 3 Zeichen. Das erste Zeichen ist ein Buchstabe, der die
Gruppe kennzeichnet. Die beiden folgenden Zeichen sind Zahlen, die die einzelnen Codes in der Gruppe kennzeichnen. Die
Parameter sind in 13 Gruppen unterteilt: Grundfunktionen (F-Codes), Erweiterungs-Anschlussfunktionen (E-Codes)
Steuerungsfunktionen (C-Codes), Parameter fiir Motor 1 (P-Codes), Hohere Funktionen (H-Codes), Parameter fiir Motor 2, 3
und 4 (A-, b- und r-Codes), Anwendungsfunktionen 1. 2 und 3 (J-, d- und U-Codes), Verbindungsfunktionen (y-Codes) und
Optionsfunktionen (0-Codes). Um die Eigenschaften der einzelnen Parameter zu bestimmen, miissen fiir sie die
entsprechenden Werte eingestellt werden.

Die Beschreibungen der Optionsfunktionen (o-Codes) sind in diesem Handbuch nicht enthalten. Diese sind im
Bedienungshandbuch der jeweiligen Option enthalten.

Die nachfolgenden Beschreibungen ergénzen die Angaben in den Parametertabellen auf den folgenden Seiten.

m_ Andern, Bestitigen und Speichern von Parameterdaten bei arbeitendem Umrichter

Die Parameter sind wie in der Tabelle dargestellt gekennzeichnet, um anzuzeigen, ob sie gedndert werden konnen, wihrend
der Umrichter in Betrieb ist.

Angabe Im Betrieb dnderbar Bestitigen und Speichern von Parameterdaten

Wenn mit J* gekennzeichnete Parameterdaten mit den Tasten @ und ©)
geindert werden, ist die Anderung sofort wirksam, sie wird aber nicht im Speicher
des Umrichters gespeichert. Um die Anderung zu speichern, driicken Sie die Taste
. Wenn Sie die Taste driicken, ohne die Taste zu driicken, um den
derzeitigen Status zu beenden, werden die gednderten Daten verworfen und die
vorherigen Daten werden fiir den Umrichterbetrieb genutzt.

J* Moglich

Wenn die Daten der mit J gekennzeichneten Parameter mit den Tasten @ und ©)
geindert werden, wird die Anderung zunchst nicht wirksam. Durch Driicken der
Taste wird die Anderung wirksam und die Daten werden im Speicher des
Umrichters gespeichert.

J Moglich

N Nicht moglich —

m__Kopieren von Parametern

Das Bedienteil verfiigt iiber eine Funktion zum Kopieren von Parameterdaten aus dem Speicher des Umrichters in den
Speicher des Bedienteils (siche Menii Nr. 7 ,,Parameter kopieren* im Programmiermodus). Dank dieser Funktion kénnen die
in einem Quellumrichter gespeicherten Daten leicht in andere Zielumrichter iibertragen werden.

Falls die Spezifikationen der Quell- und Zielumrichter voneinander abweichen, werden einige Parameterdaten eventuell
nicht kopiert, um den sicheren Betrieb Ihres Spannungsversorgungssystems nicht zu gefihrden. Ob die Daten kopiert werden
konnen oder nicht wird anhand der folgenden Angaben in der Spalte ,,Parameter kopierbar” in den Parametertabellen auf den
nachfolgenden Seiten angezeigt.

I Daten werden in jedem Fall kopiert.

Y1: Daten werden nicht kopiert, falls die Nennleistung anders ist als beim Quellumrichter.

Y2: Daten werden nicht kopiert, falls die Nenneingangsspannung anders ist als beim Quellumrichter.

N:  Daten werden nicht kopiert. (Die mit ,,N* gekennzeichneten Parameter knnen ebenfalls nicht tiberpriift werden.)

Niheres zum Kopiervorgang finden Sie in Kapitel 3, Abschnitt 3.4.8.

®__Nutzung einer negativen Logik fiir programmierbare E/A-Anschliisse

Die Signalgebung mit negativer Logik kann fiir die digitalen Eingangs- und Ausgangsanschliisse verwendet werden, indem
die Parameterdaten eingestellt werden, die die Eigenschaften fiir diese Anschliisse festlegen. Der Begriff negative Logik
bezieht sich auf den umgekehrten EIN/AUS-Zustand (logisch 1 (wahr) / 0 (falsch)) des Eingangs- oder Ausgangssignals. Das
Signal Active-ON (die Funktion wird wirksam, wenn der Anschluss kurzgeschlossen wird) im normalen Logiksystem
entspricht funktional dem Signal Active-OFF (die Funktion wird wirksam, wenn der Anschluss geoffnet wird) im negativen
Logiksystem. Active-On-Signale konnen im Rahmen der Parameterdateneinstellung zu Active-OFF-Signalen geschaltet
werden und umgekehrt, allerdings gilt dies nicht fiir alle Signale.

Um die negative Logik fiir einen Eingangs- oder Ausgangsanschluss einzurichten, miissen fiir den betreffenden Parameter
1000er-Daten eingegeben werden (indem man zu den Daten fiir die normale Logik 1000 hinzufiigt).

Beispiel: Befehl BX ,,Auslaufen lassen* wird einem der digitalen Eingangsanschliisse [X1] bis [X7] zugeordnet (iiber einen
der Parameter EO1 bis EQ7).

Parameterdaten Beschreibung
7 Wird BX auf ON gestellt, lduft der Motor aus (Active-ON).
1007 Wird BX auf OFF gestellt, lduft der Motor aus (Active-OFF).




B Antriebsregelung

Umrichter der FRENIC-MEGA-Serie konnen mit einer der nachfolgend genannten Antriebsregelungen betrieben werden.
Einige Parameter gelten ausschlieflich fiir die spezifische Antriebsregelung. Dies wird mit den Buchstaben J (Anwendbar)
und N (Nicht anwendbar) in der Spalte ,,Antriebsregelung™ in den Parametertabellen auf den nachfolgenden Seiten
angezeigt.

Abkiirzung in der Spalte
~ZAntriebsregelung* Regelziel (H18) Antriebsregelung (F42)
in den Parametertabellen
u/f U/f-Regelung
Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung
Drehzahl U/f-Regelung mit Drehzahlgeber
PG U/t (Frequenz fiir U/f Dynamische Drehmoment-Vektorregelung — mit
und PG U/f) Drehzahlgeber
ohne PG Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
mit PG Vektorregelung mit Drehzahlgeber
Vektorregelung ohne Drehzahlgeber 97}
Drehmomentregelung Drehmoment Vektorregelung mit Drehzahlgeber ©
o

Niheres zur Antriebsregelung finden Sie unter Parameter F42 (,,Auswahl Antriebsregelung 1°).

Der FRENIC-MEGA ist ein Universalumrichter, dessen Betriebsart anhand von frequenzbasierten Parametern
individuell angepasst werden kann, wie bei konventionellen Umrichtern. Bei der Antriebsregelung auf Drehzahlbasis
ist das Regelziel jedoch eine Motordrehzahl, und nicht eine Frequenz; daher miissen Sie die Frequenz anhand der
folgenden Gleichung in eine Motordrehzahl umrechnen.

Motordrehzahl (U/min) = 120 X Frequenz (Hz) + Anzahl der Pole

Note

H313NVHVd



In den nachstehenden Tabellen sind die Parameter aufgefiihrt, die fiir die Umrichterserie FRENIC-MEGA zur Verfiigung
stehen.

F-Codes: Grundfunktionen

Code

Bezeichnung

Einstellbereich

Im Betrieb
anderbar

Parameter
kopierbar

Werks-
einstel-
lung

Antriebsregelung

Siehe
Seite:

u/f

PG |ohne| mit

Dreh-

Ut | PG | PG |moment-
regelung

F0O

Parameterschutz

0: Parameterschutz und Schutz der digitalen
Referenzdaten deaktivieren

1: Parameterschutz aktivieren und Schutz der digitalen
Referenzdaten deaktivieren

2: Parameterschutz deaktivieren und Schutz der digitalen
Referenzdaten aktivieren

3: Parameterschutz und Schutz der digitalen
Referenzdaten aktivieren

J

J|1J|J

J

FO

=

Frequenzsollwert 1

Tasten @ / © auf dem Bedienteil
Spannungseingang Anschluss [12] (-10 bis +10 VDC)
Stromeingang Anschluss [C1] (4 bis 20 mA DC)

Summe Spannungseingang und Stromeingang
Anschlisse [12] und [C1]

Spannungseingang Anschluss [V2] (0 bis 10 VDC)
Anschlussbefehl UP/DOWN-Steuerung

8: Tasten @ / & auf dem Bedienteil
(Schalten ohne Ausgleich und StoB méglich)

11: Schnittstellenkarte flr digitalen Eingang (Option)
12: Eingang fiir Impulsfolge

wn=2e

Na

F02

Betriebsart

0: RUN/STOP-Tasten auf dem Bedienteil (Drehrichtung
des Motors wird tber den Anschlussbefehl FWD/REV
vorgegeben)

1: Anschlussbefehl FWD oder REV

2: RUN/STOP-Tasten auf dem Bedienteil (vorwarts)

3: RUN/STOP-Tasten auf dem Bedienteil (rlickwarts)

5-35

F03

Maximale Frequenz 1

25,0 bis 500,0 Hz

F04

Eckfrequenz 1

25,0 bis 500,0 Hz

=z

F05

Nennspannung bei Eckfrequenz 1

0: Ausgangsspannung proportional zur
Eingangsspannung
80 bis 240 V: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 200-V-Klasse)
160 bis 500 V: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fr 400-V-Klasse)

F06

Maximale Ausgangsspannung 1

80 bis 240 V: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 200-V-Klasse)

160 bis 500 V: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 400-V-Klasse)

F07

Beschleunigungszeit 1

0,00 bis 6000 s

F08

Verzdgerungszeit 1

Hinweis: Die Eingabe von 0,00 hebt die
Beschleunigungszeit auf und erfordert einen externen
Softstarter.

5-38

F09

Drehmomentanhebung 1

0,0% bis 20,0% (Prozentsatz bezogen auf ,Nennspannung
bei Eckfrequenz 1)

5-40
5-55

F10

F11

F12

Elektronischer thermischer
Uberlastschutz fiir Motor 1

(Motorkennwerte auswéhlen

(Pegel

(Thermische Zeitkonstante

1: FUr Allzweckmotoren mit Uber Welle angetriebenem
Kahllufter

2: Fir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Lufter
oder Motoren mit separat angetriebenem Kuhllufter

0,00: Deaktivieren

1% bis 135% des Motornennstroms (héchstzulédssiger
Dauerstrom)

Y1Y2

0,5 bis 75,0 min

5-41

F14

Wiederanlaufmodus nach
kurzzeitigem Spannungsausfall(Mod

0: Sofortige Auslésung

1: Ausldésung nach Wiederherstellung im Anschluss an
einen Spannungsausfall

2: Auslésung nach Verzégerung bis Stopp

3: Weiterlaufen, bei groBer Masse oder allgemeinen
Lasten

4: Neustart mit der Frequenz, bei der der
Spannungsausfall eingetreten ist, bei allgemeinen
Lasten

5: Neustart mit Startfrequenz

5-43

F15

F16

Frequenzbegrenzung (oben|

(unten

0,0 bis 500,0 Hz

70,0

0,0 bis 500,0 Hz

0.0

=z

5-49

F18

Offset

(Frequenzsollwert 1

-100,00% bis 100,00%

[

0.00

[

[
[
[

p=4

5-29
5-49

F20
F21
F22

Gleichstrombremse 1

(Bremspegel
(Bremszeit|

0,0 bis 60,0 Hz

0.0

0% bis 100% (HD-Modus), 0% bis 80% (MD/LD-Modus)

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

0.00

5-49

F23
F24

Startfrequenz 1

(Haltezeit|

[0,0 bis 60,0 Hz

0,5

{0,00 bis 10,005

0.00

F25

Stoppfrequenz

[0,0 bis 60,0 Hz

cle|e|e|e|e

cle|e|e|e|e

0,2

[ R N Y

[ I I Y O
cle|e|e|e|e
cle|e|e|e|e

z|Zz|Zz|Zz|Zz|Z2

5-51

Die farblich hinterlegten Parameter ( T ) sind fir die Schnelleinrichtung erforderlich.
*1 Die Werkseinstellung ist je nach Bestimmungsort unterschiedlich. Siehe Tabelle A..

*2 6,00 s fur Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 20,00 s bei einer Leistung von 30 kW oder mehr

*3 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle B.
*4 Der Nennstrom des Motors wird automatisch eingestellt. Siehe Tabelle C (Parameter P03).

*5 5,0 min fir Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 10,0 min bei einer Leistung von 30 kW oder mehr

5-3



@ g gg Werks. Antriebsregelung Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich B38| E g |einstel Seite:
£l 5 g lung . Dreh-
E®Ig2 u/f PG fohne| mit moment-
U/t | PG | PG
regelung
F26 | Motorgerdusch (Taktfrequenz|0,75 bis 16 kHz(Umrichter im HD-Modus mit 55 kW oder J J 2 J|1J|J]|J J 5-53
weniger und Umrichter im LD-Modus mit (Asien)
18,5 kW oder weniger) 15
0,75 bis 10 kHz(Umrichter im HD-Modus mit 75 bis 400 kW (EV)
und Umrichter im LD-Modus mit 22 bis 55
kW)
0,75 bis 6 kHz (Umrichter im HD-Modus mit 500 und 630
kW und Umrichter im LD-Modus mit 75 bis
500 kW)
0,75 bis 4 kHz (Umrichter im LD-Modus mit 630 kW)
0,75 bis 2 kHz (Umrichter im MD-Modus mit 90 bis 400
kW)
F27 (Klangfarbe|0: Pegel 0 (Inaktiv) J J 0 J|J|N|[N J
1: Pegel 1
2: Pegel 2
3: Pegel 3
F29 | Analogausgang [FM1] 0: Spannungsausgang (0 bis 10 VDC) J J 0 J|lJ|J]|J J 5-54 97;\
(Modusauswahl| 1. - stromausgang (4 bis 20 mA DC) ©
F30 (Spannungsausgleich| 0% bis 300% J* J 100 [ J [ J[J|J J o
F31 (Funktion| Zu tiberwachenden Parameter aus folgender Liste J J 0 J|1J|J]|J J
auswahlen:
0: Ausgangsfrequenz 1 (vor dem Schlupfausgleich) g
1: Ausgangsfrequenz 2 (nach dem Schlupfausgleich) T
2: Ausgangsstrom >
3: Ausgangsspannung <
4: Ausgangsdrehmoment m
5: Lastfaktor H
6: Eingangsleistung ss)
7: PID-Rickkopplungswert
8: PG-Ruckkopplungswert
9: Zwischenkreisspannung
10: Universal-AO
13: Motorausgangsleistung
14: Kalibrierung (+)
15: PID-Befehl (SV)
16: PID-Ausgang (MV)
F32 | Analogausgang [FM2] 0: Spannungsausgang (0 bis 10 VDC) J J 0 JlJ|J|J J
(Modusauswahl|1:  stromausgang (4 bis 20 mA DC)
F34 (Spannungsausgleich| 0% bis 300% J* J 100 JlJ|Jd|J J
F35 (Funktion| Zu iberwachenden Parameter aus folgender Liste J J 0 JIJd|J|J J
auswahlen:
0: Ausgangsfrequenz 1 (vor dem Schlupfausgleich)
1: Ausgangsfrequenz 2 (nach dem Schlupfausgleich)
2: Ausgangsstrom
3: Ausgangsspannung
4: Ausgangsdrehmoment
5: Lastfaktor
6: Eingangsleistung
7: PID-Rickkopplungswert
8: PG-Rickkopplungswert
9: Zwischenkreisspannung
10: Universal-AO
13: Motorausgangsleistung
14: Kalibrierung
15: PID-Befehl (SV)
16: PID-Ausgang (MV)
F37 |Lastauswahl / 0: Variable Drehmomentbelastung N J 1 J|J[IN]|JY N 5-55 E-Codes
Autom. Drehmomentanhebung /  |1: Konstante Drehmomentbelastung
Autom. Energiesparbetrieb 1 2:  Autom. Drehmomentanhebung C-Codes
3: Autom. Energiesparbetrieb
(variable Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzogerung) P-Codes
4: Autom. Energiesparbetrieb
(konstante Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzdgerung) H-Codes
5:  Autom. Energiesparbetrieb
(autom. Drehmomentanhebung bei A-Codes
Beschleunigung/Verzégerung)
F38 | Stoppfrequenz  (Erkennungsmodus|0: Erkannte Drehzahl 1: Bezugsdrehzahl N J 0 N|N|[N]|J N 5-51 b-Cod
F39 (Haltezeit| 0,00 bis 10,00 5 Ul J oo |Jld]d]d] N |557 -Lodes
F40 [Drehmomentbegrenzer 1-1 -300% bis 300%; 999 (Deaktivieren) J J 999 JlJ|Jd|J J 5-57
Fa1 1-2 -300% bis 300%; 999 (Deaktivieren) J [ Jd oo [J[ulu]u] 4 r-Codes
F42 | Auswahl Antriebsregelung 1 0: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation N J 0 J|Jd|J | J 5-62
1: Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung J-Codes
2: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
3: U/f-Regelung mit Drehzahlgeber
4: Dynamische Drehmoment-Vektorregelung mit
Drehzahlgeber
5: Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
6: Vektorregelung mit Drehzahlgeber
F43 | Strombegrenzung (Modusauswahl|0: Deaktivieren (es arbeitet kein Strombegrenzer) J J 2 J|J|N|[N N 5-64 C-Codes
1: Aktivieren mit konstanter Drehzahl (deaktivieren bei
Beschleunigung/Verzdgerung)
2: Aktivieren bei Beschleunigung / Betrieb mit konstanter P-Codes
Drehzahl
F44 (Pegel)[20% bis 200% (Die Daten werden als der J J 160 | J [ J [ N[N N

5-4



o s Antriebsregelun )
@ 8|28 |Werks- gelung S'e,he_
Code Bezeichnung Einstellbereich 88| £ g |einstel- eite:
S| 58| lung .+ | Dreh-
E®Ig2 u/f PG fohne| mit moment-
U/t | PG | PG
regelung
Ausgangsnennstrom des Umrichters fir 100% interpretiert.)
F50 | Elektronischer thermischer 0 (Ausflihrung mit eingebautem Bremswiderstand), 1 bis J |Ytyz| *6 JlJ|Jd|J J
Uberlastschutz fir 9000 kWs,
Bremswiderstand OFF (Deaktivieren)
(Entladefahigkeit)
F51 (Zulassiger Durchschnittsverlust) | 0,001 bis 99,99 kW J |ytyz2jo001|J |J|[J]|J J
F52 (Widerstand) (0,01 bis 999 Q Jo|Y1y2l 001 [ J | J|J|J J
F80 |Umschalten zwischen 0: Modus HD (High Duty)  1: Modus LD (Low Duty) N J 0 J|J|J|J J 5-66
Antriebsmodus HD, MD und LD 2: Modus MD (Medium Duty)

Die farblich hinterlegten Parameter ( T ) sind fir die Schnelleinrichtung erforderlich.
*6,0 min fir Umrichter mit einer Leistung von 7,5 kW oder weniger; OFF bei einer Leistung von 11 kW oder mehr

5-5



E-Codes: Erweiterungs-Anschlussfunktionen

axs|5 = Antriebsregelung .
Para- ) ) . -j‘:_’ﬁ %5 Werksei Siehe
meter Bezeichnung Einstellbereich £§ gg nstellun oG b T Drem- Seite:
EC |2 9 |uk ohnel mit | ment
= Ui | PG| PG
regelung
Durch Auswahl der Parameterdaten werden den 5-67
Anschlissen [X1] bis [X7] die entsprechenden unten
aufgeflihrten Funktionen zugewiesen.
EO1 |Funktion fir Anschluss [X1] 0 (1000): Festfrequenz einstellen (Stufen 0 bis 1) (SS7) | N J 0 JlJ I ] N
E02 |Funktion fiir Anschluss [X2] N J 1 JIJ ]I [ N
EO03 |Funktion fir Anschluss [X3] N J 2 JIJ ]I N
E04 |Funktion fir Anschluss [X4] Festfrequenz einstellen (Stufen 0 bis N J 3 JIJ I[N
E05 |Funktion fir Anschluss [X5] 1 Beschleunigungs-/Verzégerungszeit N J 4 JlJ|J ]| N
_________ @Swten) ______________________{\RTY B DR U S
E06 |Funktion fir Anschluss [X6] 5(1005): Beschleunigungs-/Verzégerungszeit einstellen| N J 5 J N
S L A @Stufer) _____________________(\RT2 B O O S
E07 |Funktion fiir Anschluss [X7] 6 (1006): Dreileiterbetrieb aktivieren (HLD) | N J 8 J|lJ|J|J J
7 (1007): Auslaufen lassen (BX) J|J J[J J
8(1008): Alarm zuriicksetzen (RST) J|lJ|J|J J
9 (1009): Externe Alarmausldsung aktivieren (THR) J|lJ|J|J J g’_}
_________ (9= Active OFF, 1009 =Active ON) | | |l __ | | |l |.____ ©
_________ Bereit fir Tippbetrieb ____________WOG) | | | Il J IS N o
11 {1011): | Frequenzsollwert einstellen 2/1__ (Hzz/Hz?) | | | I IS N
_________ Motor2auswahlen M2 | | | ___|J|Jd || d | J__ o
_________ DC-Bremsen aktivieren _______ (DCBRK) | | | | J | J | J1J ] N >
: Drehmomentbegrenzerpegel  einstellen  2/1 J|lJ|J|J J Y
_____________________________________ auamen | || L Z
Auf Netzversorgung umschalten (50 Hz)(SW50) R I | J | J|N|[NJ| N m
J J N N N —
RN N [l e e ) m
S D N N = S L oy
S A NI B N S L
: Datenénderung Uber Bedienteil aktivieren J|J J[J J
______________________________________ WEKP) | | Lol
20 (1020): | PID-Regelung abbrechen (HzPID) | | .. NN DR N S L
21 (1021): | Umschalten Normalbetrieb / Inversbetrieb (IVS) | | | ____ I IS [N
22 (1022): | Veregeln . ____ (L D S N B2 N SO
2o (1029): | Drehmomentregelung abbrechen ___ (HZ/TRQ) | __ | | ____ NN NN I
: Kommunikationsverbindung tber
RS-485 oder Feldbus aktivieren (Option)  (LE) JlJ|J ]| J
25(1025): Universal-DI (Uoh| | | N B2 N SO
26 (1026): Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl
] beimStart . (L SR N I A T L) A
30 (1030): Zwangsstopp (STOP) JlJ|J ]| J
_________ ((30 = Active OFF, 1030 =Active ON) .| | | ___ | | __J._l._|.____
32(1032): Vorerregung (EXITE) | | | ____ NN IS N
33 (1033): Integral- und Differentialanteil
I der PID-Regelung zurlicksetzen __ (PID-RST) | __ | | ____ NN DR N O L
34 (1034): Integralanteil  der  PID-Regelung  halten J|J J N
_____________________________________ (PID-HLD) | | |
35 (1035): Lokale Bedienung (Bedienteil) auswéhlen(LOC) JlJ|J ]| J
36 (1036): Motor 3 auswahlen (M3) J | J J[J J
37 (1037): Motor 4 auswéhlen (M4) J|lJ|J|J J
39 . Motor-Betauungsschutz ____________{ owp | . B B N N
40: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
N Netzversorgung (50 Hz) aktivieren __(ISW50) | | | ____ Il I NN N
41: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
_______ Netzversorgung (60 Hz) aktivieren (lsweéo) | J NN N E-Codes
47(1047): Servo-Sperrsoliwert ___________ (LOCK) NINTS L N
48: Eingang fur Impulsfolge (nur verfligbar an ~
Anschluss [X7] (E07)) (PIN) JlJ|J ]| J C-Codes
49 (1049): Impulsfolgenzeichen (verfligbar an allen
Anschliissen JlJ|J]J J P-Codes
_________ auBer [X7] (E01bisE08)) _______(SIGN)| | | | ||l
70 (1070): Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung _
__________ abrechen - Heese)| |1 Lala e el v Fi-Codes
71 (1071): Frequenz der konstanten
Umfangsgeschwindigkeitsregelung JlJ|Jd]J N A-Codes
_________ im Speicherablegen  _________(LSCGHLD)| | | ___ | | | __l._|_.____
72 (1072): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen -
_________ Moiors 1zanen o (munemn | || Lol g >-Codes
73 (1073): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
_________ Motors2zanlen ____ _(CRUN-M2 | | | || ININ| g r-Codes
74 (1074): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
_________ Motors3zahlen _ _ (CRUN-M3)| | | | J]J NN J J-Codes
75 (1075): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
_________ Motors4 zahlen ___________(CRUN-M4)| | | ___[J | J NN J__
76 (1076): Negative  Schlupfkompensation  einstellen J J
e ll_____../DROOP)| | | ___] I DR A S
77(1077): PG-Alarm abbrechen pecer) | || . N N[O 9 E-Codes
80 (1080): SPS-Logik abbrechen (CLC) JlJ|J]|J J
81 (1081): Alle SPS-Timer léschen (CLTC) JlJ|Jd]J J C-Codes
100: Keine Funktion zugewiesen (NONE) JlJ|J]|J J
Durch Eingabe des oben in Klammern ( ) angegebenen P-Codes
Werts wird einem Anschluss ein negativer Logikeingang
zugewiesen.
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o= 5= Antriebsregelung .
Para- ) ) ) £ 2% 8 |Werksei Siehe
meter Bezeichnung Einstellbereich 2 § gg_ nstellun T Drem Seite:

e® 82| 9 |ux| PG phne mit | ent

= o u/if | PG| PG

regelung
E10 |Beschleunigungszeit 2 0,00 bis 6000 s J J 2 J|lJ|J|J N |[5-38
E11 |Verzdgerungszeit 2 Hinweis: Wenn 0,00 s eingegeben werden, wird die| J J *2 JlJ|Jd]J N |577
E12 |Beschleunigungszeit 3 Beschlgumgungszglt geléscht und ein externer Softstart/ J J o Iy 71y N
. - -stopp ist erforderlich.

E13 |Verzégerungszeit 3 J J *2 JlJ|J]|J N
E14 |Beschleunigungszeit 4 J J *2 J|J J[J N
E15 |Verzégerungszeit 4 J J *2 JlJ|J]|J N

*2 6,00 s fur Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 20,00 s bei einer Leistung von 30 kW oder mehr



Antriebsregelung

5-8

Para- ) ) . é § % 5 Werkseil Sie.hel
meter Bezeichnung Einstellbereich g% gg nstellun oG bon ) Drehma Seite:
E® |52 g UR L U Opge ’TCI; mentre
gelung
E16 |Drehmomentbegrenzer 2-1 -300% bis 300%; 999 (Deaktivieren) J J 999 (J | J J [ J J 5-57
E17 |Drehmomentbegrenzer 2-2 -300% bis 300%; 999 (Deaktivieren) J J 999 | J | J J J J 5-77
Durch Auswahl der Parameterdaten werden den 5-77
Anschlissen [Y1] bis [Y5A/C] sowie [30A/B/C] die
entsprechenden unten aufgefihrten Funktionen
zugewiesen.

_ E20 |Funktion fir Anschluss [Y1] 0(1000): _UmrichterinBetrieb ~~~~~_(RUN| N | J 0 | J ] Jd | d. 1|3
E21_|Funktion fir Anschiuss [¥2] 1 (1001): _ Frequenz: (Drehzahl-) Soliwert erreicht__(FAR)| N | o [ 1 [ ] o ]y ]y [ N_
E22 |Funktion fir Anschluss [Y3] 2(1002): Frequenz (Drehzahl) erkannt (FDT)| N J 2 J|J J J J
E23 |Funktion fir Anschluss [Y4] 3(1003): Unterspannung erkannt (Umrichter angehalten)(| N J 7 J|J[J|J J
E24 |Funktion fir Anschluss [Y5A/C] |4 (1004): Drehmomentpolaritat erkannt (B/D)| N J 15 J|J J J J
E27 |Funktion fir Anschluss [30A/B/C] |5 (1005):  Umrichter-Ausgangsbegrenzung (loL)| N J 99 J|J J J J

(Relaisausgang) 6 (1006): Automatischer Neustart nach kurzem
Stromausfall (IPF) J|J J [ J J
7 (1007): Frihwarnung MotorUberlast (oL) J|J J J J
8(1008): Bedienteil-Betrieb aktiviert (KP) J|J[J|J J
10 (1010): Unrichter betriebsbereit ___________| (2471 N N IV N I O O
11: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
... (furMagnetschiitzam Netz) __ (SW8§)| | | | JJ I ININT N
12: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
__..... (furSekundarseite) (Sws2-2)| | | . | JJ I ININT N
13: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
. Vorprimarseite) swezen)| || |9 NN N
15 (1015): AX-Anschlussfunktion einstellen
(fir Magnetschiitz auf der Primarseite) (AX) J|J J J J
22 (1022): Umrichter-Ausgangsbegrenzung mit J|J J [ J J
Verzégerung (lIoL2)
25 (1025): Kuhlltfter in Betrieb (FAN) J|J[J|J J
26 (1026): Automatisches Riicksetzen (TRY) J|J J J J
27 (1027): Universal-DO (U-DO) J|J[J|J J
28 (1028): Frihwarnung Kihlkdrperiberhitzung (OH) J|J J J J
30 (1030): Lebensdaueralarm (LIFE) J|J J [ J J
31 (1031): Frequenz (Drehzahl) erkannt 2 (FDT2) J|J J J J
33 (1033): Sollwertverlust erkannt (REF OFF) J|J J [ J J
( ): Umrichterausgang ein (RUN2)| | | lJ | J 1 Jd ] d ] J
_________ Uberlastschutzsteverung (oA | [ [J]J ]9 ]y N
37 (1037): Strom erkannt J|J J [ J J
38 (1038): Strom erkannt 2 J|J J [ J J
39 (1039): Strom erkannt 3 J|J J [ J J
( ): Niedrigstrom erkannt R T EEENER NN
S S I IR B A L
S O I IR N N B
44 (1044): Motor aufgrund von langsamem
_________ Durchfluss unter PID-Regelung gestoppt(PID-S1___ | __ | | J | J | J | J | N_
45 (1045): Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt (U-TL) J|J J J J
46 (1046): Drehmoment erkannt 1 (TD1) J|J J J J
47 (1047): Drehmoment erkannt 2 (TD2) J|J[J|J J
48 (1048): Motor 1 ausgewahlt (SWM1) J|J J J J
49 (1049): Motor 2 ausgewahlt (SWMm2) J|J J [ J J
50 (1050): Motor 3 ausgewahlt (SWM3) J|J J J J
51 (1051): Motor 4 ausgewéhlt (SWM4) J|J[J|J J
52 (1052): Vorwartslauf (FRUN) J|J J J J
53 (1053): Ruckwartslauf (RRUN) J|J[J|J J
54 (1054): Ferngesteuerter Betrieb (RMT) J|J J J J
56 (1056): Thermistor hat Motorlberhitzung erkannt (THM)| | | TN N I B
57 (1057): Bremssignal ___________________(BRKS)| | [ [ ]y ]I N
58 (1058): Frequenz (Drehzahl) erkannt 3 (FDT3) J|J[J|J J
59 (1059): Anschiuss [C1] Leitung unterbrochen (C1OFR| | | |9 | 9 | J |y | 4
70(1070): Drehzahlgitg _____ _ _________(BNZ§| | | INJ I ]9 ] 9.
71 (1071): Drehzahltbereinstimmung _________(DSAG)| __ | | ____ INJ I ]9 N,
72 (1072): Frequenz: (Drehzahl-) Sollwert erreicht 3(FARS) __ | | ____ R N NET NN B
76 (1076): PG-Fehler erkannt | (PG-ERR)| | | ____ INJ I ]9 N,
82 (1082): Positionierung abgeschlossen | (PSED]___ | __|.___. INJNJNJJ LN
84 (1084): Wartungstimer (MNT) J|J J [ J J
98 (1098): Leichter Alarm (L-ALM) JlJo|J|J J
99 (1099): Alarmausgang (fur alle Alarme) (ALM) J|J J J J
101 (1101): Ausfall Aktivierungskreis erkannt (DECF) J|J[J|J J
102 (1102): Aktivierungseingang AUS (EN OFF) J|J J [ J J
105 (1105): Bremstransistor defekt (DBAL) J|J[J|J J
111 (1111):  SPS-Logik Ausgangssignal 1 (cLo J|J J | J J
112 (1112): SPS-Logik Ausgangssignal 2 (CLO2) J|J[J|J J
113 (1113): SPS-Logik Ausgangssignal 3 (CLO3) J|J J | J J
114 (1114): SPS-Logik Ausgangssignal 4 (CLO4) J|J[J|J J
115 (1115): SPS-Logik Ausgangssignal 5 (CLOS) J|J J | J J
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E-Codes
C-Codes
P-Codes
H-Codes
A-Codes
b-Codes
r-Codes

J-Codes

C-Codes

P-Codes




sy = Antriebsregelung .
Para- . . ' 28| 8 & |Werksei Siehe
meter Bezeichnung Einstellbereich g% gg nstellun Torehmal Seite:
E®| S8 9 || PG |ohnet mit | e
= | ® UKk | PG | PG
gelung

Durch Eingabe des oben in Klammern () angegebenen
Werts wird einem Anschluss ein negativer Logikausgang

zugewiesen.




Antriebsregelung

ax=| % .o .
Para -ES %g Werkseil Sle.he
mete Bezeichnung Einstellbereich &3 g.g_ nstellun Torenmal S°ite:
' E®| &S| g |us|PG |ohne| mit [0
= |e= Uit | PG | PG [T
gelung
E30 |Frequenzsollwert erreicht (Hysterese|0,0 bis 10,0 Hz J J 25 [J | J J [ J N 5-82
E31 |Frequenzerkennung 1 (Pegel)|0,0 bis 500,0 Hz J J *1 J | J J | J N
E32 (Hysteresebreite)|0,0 bis 500,0 Hz J J 1.0 | J | J J | J N
E34 |Uberlast-Friihwarnung / 0,00 (Deaktivieren); Stromwert entspricht 1 bis 200% des| J [|J1J2| *4 J | J J | J J 5-83
Stromerkennung (Pegel)|Umrichter-Nennstroms
E35 (Timer)|0,01 bis 600,00 s J J [1000|J ]| J J | J J
E36 |Frequenzerkennung 2 (Pegel)|0,0 bis 500,0 Hz J J *1 J | J J | J J 5-82
5-83
E37 | Stromerkennung 2 / 0,00 (Deaktivieren); Stromwert entspricht 1 bis 200% des| J [|J1J2| *4 J | J J | J J 5-83
Niedrigstromerkennung (Pegel)|Umrichter-Nennstroms
E38 (Timer)|0,01 bis 600,00 s J J |10,00|J | J J [ J J
E40 | PID-Anzeigekoeffizient A -999 bis 0,00 bis 9990 J J 100 | J | J J | J N 5-84
E41 |PID-Anzeigekoeffizient B -999 bis 0,00 bis 9990 J J 0,00 |J | J J | J N
E42 |Filter LED-Display 0,0 bis5,0s J J 0,5 J | J J | J J 5-85
E43 | LED-Monitor (Auswahl)|0: Drehzahliberwachung (Auswahl durch E48) J J 0 J|lJ [ J ] J 5-86
3: Ausgangsstrom
4: Ausgangsspannung
8: Berechnetes Drehmoment
9: Eingangsleistung
10: PID-Befehl
12: PID-Rickkopplungswert
14:PID-Ausgang
15: Lastfaktor
16: Motorausgang
17: Analogeingang
23:Drehmomentstrom (%)
24:Sollwert Magnetfluss (%)
25:Eingang Wattstunde
E44 (Anzeige nach Stopp)|0: Vorgegebener Wert  1: Ausgangswert J J 0 J|J J [ J J 5-87
E45 |LCD-Monitor (Auswahl)|0: Laufstatus, Drehrichtung und Bedienfiihrung J J 0 J | J J | J J
1: Balkendiagramme flr Ausgangsfrequenz, Strom und
berechnetes Drehmoment
E46 (Sprachauswahl)|Multifunktionsbedienteil (Option) J J 1 J|lJ [ J ] J 5-88
Typ: TP-G1 Typ: TP-G1C
0: Japanisch 0: Chinesisch
1: Englisch 1: Englisch
2: Deutsch 2: Japanisch
3: Franzdsisch 3: Koreanisch
4: Spanisch
] 5: ltalienisch
E47 Kontrasteinstellung |0 (gering) bis 10 (hoch) J J 5 J|J J [ J J
E48 |LED-Monitor(Drehzahllberwachung)|0: Ausgangsfrequenz 1 (vor dem Schlupfausgleich) J J 0 J | J J | J J 5-86
1: Ausgangsfrequenz 2 (nach dem Schlupfausgleich) 5-88
2: Bezugsfrequenz
3: Motordrehzahl in U/min
4: Lastwellendrehzahl in U/min
5: Maschinengeschwindigkeit in m/min
7: Geschwindigkeitsanzeige in %
E50 | Koeffizient fir die Drehzahlanzeige (0,01 bis 200,00 J J [3000(|J | J J | J J 5-88
E51 | Anzeigekoeffizient fur 0,000 (Abbrechen/Zurlicksetzen), 0,001 bis 9999 J J |0010|J | J J [ J J
Eingangs-Wirkleistungsdaten
E52 | Bedienteil (Meniianzeigemodus) [0: Parameterdaten-Bearbeitungsmodus (Menis 0, 1 und J J 0 J|J J | J J
7)
1: Parameterdaten-Prifmodus (Menis 2 und 7)
2: Vollmenimodus
E54 |Frequenzerkennung 3 (Pegel)|0,0 bis 500,0 Hz J J 1 J|J J | J J 5-82
5-89
E55 | Stromerkennung 3 (Pegel)|0,00 (Deaktivieren); J o |J1J2| *4 J[J J [ J J 5-83
Stromwert entspricht 1 bis 200% des 5-89
Umrichter-Nennstroms
E56 (Timer)|0,01 bis 600,00 s J J [1000|J ]| J J | J J
E61 | Erweiterte Funktion fiir Anschluss 0: Keiner N J 0 J|J J [ J J 5-90
[12] 1: Hilfs-Frequenzsollwert 1
E62 | Erweiterte Funktion fir Anschluss|2: Hilfs-Frequenzsollwert 2 N J 0 J|J J | J J
[C1] 3: PID-Befehl 1
E63 |Erweiterte Funktion fir Anschluss|5: PID-Rlckkopplungswert N J 0 J|J|J ] J
[V2] 6: Verhaltniseinstellung
7: Analog-Drehmomentbegrenzungswert A
8: Analog-Drehmomentbegrenzungswert B
10: Drehmomentvorgabe
11: Drehmomentstromvorgabe
20:Uberwachung der Analogeingénge
E64 | Speichern der digitalen 0: Automatisches Speichern (beim Abschalten des| J J 1 J | J J | J J
Bezugsfrequenz Netzstroms)
1: Speichern durch Driicken der & Taste FUNG/DATA
E65 | Bezugswertverlusterkennung 0: Verzdgerung bis Stopp, 20% bis 120%, 999:| J J 999 | J | J [ J | J J
Deaktivieren
E78 | Drehmomenterkennung 1 (Pegel)|0% bis 300% J J 100 [J|J | J|J J 5-91
E79 (Timer)|0,01 bis 600,00 s J J 10,00 | J J J J J
E80 | Drehmomenterkennung 2/ 0% bis 300% J J 20 J|J J [ J J
Niedrigdrehmomenterkennung(Pegel
E81 (Timer)|0,01 bis 600,00 s J J 20,00 | J J J J J

Die farblich hinterlegten Parameter ( [T ) sind flir die Schnelleinrichtung erforderlich.
*1 Die Werkseinstellung ist je nach Bestimmungsort unterschiedlich. Siehe Tgbg{tp A.
*4 Der Nennstrom des Motors wird automatisch eingestellt. Siehe Tabelle C (Parameter P03).
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E-Codes
C-Codes
P-Codes
H-Codes
A-Codes
b-Codes
r-Codes

J-Codes

C-Codes

P-Codes




Para @S %g Werksei Antriebsregelung giehe
mete Bezeichnung Einstellbereich 298| E 3 |nstellun eite:
r ";g % S g ust PG |ohne| mit l?“re:tn:o
=" |e= Ui | PG | PG |TeMe
gelung
Durch  Auswahl der Parameterdaten werden den 5-67
Anschliissen [FWD] und [REV] die entsprechenden unten 5-92
aufgefiihrten Funktionen zugewiesen.
_E98 |Funktion fir Anschluss [FWD] 0(1000): _ Festfrequenz einstellen (Stufen Obis 1) (S§7)| N | J | 98 |J | J | J | J | N |
E99 | Funktion fir Anschluss [REV] 1(1001): _ Festfrequenz einstellen (Stufen O bis 3)  (SS2)] N _| J | 99 | J | J | J | J | N_|
2(1002): _ Festirequenz einstellen (Stufen Obis7) (SS4)| | | LI N
3 (1003): _Festfrequenz einstellen (Stufen 0 bis 15) ($58)| | | S]]
4 (1004): Beschleunigungs-/Verzdégerungszeit einstellen J | J J | J N
s BTl || BN I O R A
5(1005): Beschleunigungs-/Verzégerungszeit einstellen J N
(4 Stufen) (RT2) N I R R e
6 (1006): Dreileiterbetrieb aktivieren (HLD) J | J J | J J
7 (1007): Auslaufen lassen (BX) JlJ|J]|J J
8(1008): Alarm zuriicksetzen (RST) J | J J | J J
9 (1009): Externe Alarmausldsung aktivieren (THR) J | J J | J J
(9 = Active OFF, 1009 = Active ON) N . R N
I S J SN
S B J AN ]
I S J B ICS E
S B J AN ]
: Drehmomentbegrenzerpegel  einstellen  2/1 J J | J J
_____________________________________ (Teemen) )|
15: ____ AufNetzversorgung umschalten (S0 Hz)(SW50)| | | J NN N
16: _____Auf Netzversorgung umschalten (60 Hz)(SW60)] | ___|_ ____ J NJNLON
17 (1017): AUF (Ausgangsfrequenz erhdhen) | (CLi/2 I N S J SN ]
18 (1018): AB (Ausgangsfrequenz verringern) __ (DOWN)| | | ____ J LN
: Datenénderung (ber Bedienteil aktivieren J J | J J
i \WEKRR . ]
PID-Regelung abbrechen R J N
S B AN ]
I S B
I S NINJNIN] I ]
: Kommunikationsverbindung tber
RS-485 oder Feldbus aktivieren (LE) JIlJ|Jd | J
25 (1025) ¢ UniversalDl (U2 S DR N NI O O RN
: Synchronisation der
---_____Leerlaufmotordrehzahl beim Start | (STM)]___ | __ | ____ SN ]
: Zwangsstopp (STOP) JlJ|Jd|J J
((30 = Active OFF, 1030 = Active ON) R .
_______ Vorerrequng ___________________(EXITE) 3
: Integral- und Differentialanteil
_.______derPID-Regelung zurlicksetzen _ (PID-RST)| __ | | ____ SN
34 (1034): Integralanteil der  PID-Regelung  halten J | J J | J N
____________________________________ (PID-ALD)| | 1 L]
35 (1035): Lokale Bedienung (Bedienteil) auswéhlen(LOC) J | J J | J J
36 (1036): Motor 3 auswéhlen (M3) JIlJ|Jd|J J
37 (1037): Motor 4 auswahlen (M4) J | J J | J J
39: _____MotorBetauungsschutz owp| | RN I I
40: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
- - ____Netzversorgung (50 Hz) aktivieren __ (ISW50)] | ___|_ ____ SN NN
41: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
- ____Netzversorgung (60 Hz) aktivieren _ (ISW60)] __ | ___|_ ____ SN NN
47 (1047): Servo-Sperrsoliwert ______ (LOCK)| | | NINJN] I[N E-Codes
49 (1049): Impulsfolgenzeichen (SIGN)| | 1. I NI O O TR
70 (1070): Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung JlJ|Jd|J N C-Codes
_________ abbrechen _  ___________WHzLSQ| |\ |l ol ol ]
71 (1071): Frequenz der konstanten J | J J | J N
Umfangsgeschwindigkeitsregelung P-Codes
..______imSpeicherablegen __ _______{ (LSCHLD)| | __|.___. B N N N S
72 (1072): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen H-Codes
.._____Motorstzahlen __ _ ________(CRUN-M1)| | | ____ JLL NN
73 (1073): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
... Mowrs2zaen " (CRUNmZ| | | S]] A-Codes
74 (1074): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
oo _Motors3zahlen ____________(CRUN-M3)| | | ____ SLI NN g ] b-Codes
75 (1075): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
Motors 4 z&hlen (CRUN-M4) N J]J NN J | r-Codes
J J J J N
77.(1077): PG-Alarm abbrechen __________ (PG-CCL) | NN ] J-Codes
80 (1080): SPS-Logik abbrechen JlJ|Jd|J J
81 (1081): Alle SPS-Timer I5schen JlJdldla] 4 d-Codes
98: Vorwartslauf J|J J [ J J
99: Rickwartslauf Jlolulal y-Codes
100: Keine Funktion zugewiesen J[J|J]|J J
Durch Eingabe des oben in Klammern ( ) angegebenen
Werts wird einem Anschluss ein negativer Logikeingang
zugewiesen.
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C-Codes: Steuerungsfunktionen der Frequenz

Antriebsregelung

5-12

@ g g § [Werksei gieei?ee'
nF':gtrear Bezeichnung Einstellbereich K g Eg ”StZ”“” | prehm ’
£ Eg ust PG |ohne| mit |omentr
U/f | PG | PG |egelun
9
C& Resonanzfrequenz 1 0,0 bis 500,0 Hz J J 0,0 J|J|J|J N 5-92
€02 ]| 2 J | J oo [J]J[J[J]N
C03 3 J J 0,0 J J J J N
"Co4 | (Hysteresebreite) [0,0 bis 30,0 Hz J | J [ 380 [J|J]uv]u] N
CO05 |Festfrequenz 1 0,00 bis 500,00 Hz J J 000 | J[J|[J|J N
"Co6 | 2 J [ 9 oo [y ]u]u]N
Cco7 3 J J 0,00 | J J J J N
“co8] 4 J [ 9 oo [y ]u]u]N
€09 | 5 J | JJooo |J]J[J]J]|N
C10 6 J J 0,00 | J J J J N
“ci1| 7 J [ 9 oo [y ]u]u]N
C12 8 J J 0,00 | J J J J N
“c13] 9 J [ 9 oo [y ]u]u]N 5
14 10 J | JJooo [JJs[J]J]N ©
C15 1 J J 000 [J|J]|J|J|N a
“Gl6 ]| 12 J [ 9 oo [y ]u]u]N
C17 13 J J 0,00 | J J J J N )
“c18] 14 J [ 9 oo [y ]u]u]N =
C19 15 J J 0,00 | J J J J N g
C20 |Frequenz fur Tippbetrieb 0,00 bis 500,00 Hz J J 000 [J |J|[J]|J N 5-93 <
C30 |Frequenzsollwert 2 0: Freigabe der Tasten @ / © auf dem Bedienteil N J 2 J|J|J|J N 5-29 ﬂ
1: Spannungseingang Anschluss [12] (-10 bis +10 VDC) 5-94 m
2: Stromeingang Anschluss [C1] (4 bis 20 mA DC) By
3: Summe Spannungseingang und Stromeingang
Anschlisse [12]
und [C1]
5: Spannungseingang Anschluss [V2] (0 bis 10 VDC)
7: Anschlussbefehl UP/DOWN-Steuerung
8: Tasten @ / © auf dem Bedienteil
akt|v1eren (Schalten ohne Ausgleich und StoB maglich)
11: Schnittstellenkarte flr digitalen Eingang (Option)
12: Eingang fir Impulsfolge
C31 |Analogeingangseinstellung fuz [12] 5 -5,0% bis 5,0% J* J 0,0 JlJd[J | J 5-94
ffse
C32 | (Verstarkung) |0,00% bis 200,00% F o [1oo0|d [ ]a]
E (Filterzeitkonstante) 0,00 bis 5,00 s J J 005 [J |J|[J]|J J
ﬁ (Verstarkungsbasispunkt) |0,00% bis 100,00% J* J 10000 J | J | J | J J
C35 (Polaritat) |0: Bipolar 1: Unipolar N J 1 JIlJd[J ] J
C36 | Analogeingangseinstellung fir [C”t) -5,0% bis 5,0% J* J 0,0 JlJd[J | J
ffse
“c37 | (Verstarkung) |0,00% bis 200,00% | J Jro00 J [y I v
C38 (Filterzeitkonstante) (0,00 bis 5 s J J 005 | J [J[J|J J
"C39 | (Verstarkungsbasispunkt) |0,00% bis 100,00% | J J1ooeo| J U d | 9
C41 | Analogeingangseinstellung fir [V2] |-5,0% bis 5,0% J* J 0,0 J|IJ|J|J J
(Offset)
“c42] (Verstarkung) |0,00% bis 200,00% | [10000d [J oo
ﬁ (Filterzeitkonstante) 0,00 bis 5,00 s J J 005 [J |J[|J]|J J F-Codes
C44 (Verstarkungsbasispunkt) [0,00% bis 100,00% J* J [10000| J | J | J | J J
"Ca5 | (Polaritat) [0: Bipolar 1: Unipolar N J 1 J|J|J|J J
C50 |Offset (Frequenzsollwert 1) 0,00% bis 100,00% J* J 0,00 | J J J | J J 5-29
(Offset-Basispunkt) 5-95
C51 | Offset (PID-Befehl 1) (Offset-Wert) [-100,00% bis 100,00% o Jooo oo a]u] v [50s C-Codes
“c52 | (Offset-Basispunkt) |0,00% bis 100,00% F | J o0 |[J]u ]y
C53 |Auswahl Normalbetrieb / 0: Normalbetrieb J J 0 J|J|J|J J | 567 P-Codes
Inversbetrieb  (Frequenzsollwert 1) [ |nversbetrieb 5-95
H-Codes
A-Codes
b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes
y-Codes




P-Codes: Parameter fiir Motor 1

Antriebsregelung

88 g § [Werksei gie_?e.
nF':gtrear Bezeichnung Einstellbereich K g Eg nstellun Drehm | >0
e & Eé’ 9 Ul PG [ohne| mit |omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
P01 [Motor 1 (Polzahl) |2 bis 22 Pole N [J1J2| 4 J|J|J|J J 5-95
P02 (Nennleistung) [0,01 bis 1000 kW (wenn P99 = 0, 2, 3 oder 4) N [J1J2] *7 JJ|[J ]| J | 596
0,01 to 1000 PS (wenn P99 = 1)
P03 (Nennstrom) (0,00 bis 2.000 A N [J1d2| *7 J|J|J|J J
P04 (Selbstoptimierung) [0: Deaktivieren N N 0 JlJd[J ] J
1: Selbstoptimierung bei stehendem Motor (%R1, %X und
Nenn-Schlupffrequenz)
2: Optimierung durchfiihren, wenn der Motor mit
U/f-Regelung lauft
(%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz, Leerlaufstrom,
Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c*).
3: Optimierung durchfiihren, wenn der Motor mit
Vektorregelung lauft
(%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz, Leerlaufstrom,
Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c*.
Verfligbar bei aktivierter Vektorregelung).
P06 (Leerlaufstrom) (0,00 bis 2.000 A N [J1d2| *7 J|J|J|J J 5-97
P07 (%R1) |0,00% bis 50,00% J o |[Jrd2| 7 J[J|[J]|J J
P08 (%X) |0,00% bis 50,00% J o |[Jrd2| 7 J[J|[J]|J J
P09 | (Schlupfkompensationsverstérkung [0,0% bis 200,0% J* J 100,0 gl uly N
fur den Antrieb)
P10 (Ansprechzeit der |0,01 bis 10,00 s J |J1J2| 0,12 J J NN N
Schlupfkompensation)
P11 | (Schlupfkompensationsverstarkung |0,0% bis 200,0% J* J 100,0 Jlululy N
zum Bremsen)
P12 (Nenn-Schlupffrequenz) |0,00 bis 15,00 Hz N [J1d2| *7 J|J|J|J N 5-98
P13 (Eisenverlustfaktor 1) |0,00% bis 20,00% Jo|Jrd2| 7 JI|Jd[J ] J
P14 (Eisenverlustfaktor 2) |0,00% bis 20,00% J [J1J2( 000 | J | J|J|J J
P15 (Eisenverlustfaktor 3) [0,00% bis 20,00% J [J1J21 000 [J |J|J|J J
P16 (Magnetsattigungsfaktor 1) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JI|Jd[J ] J
P17 (Magnetsattigungsfaktor 2) |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
P18 (Magnetsattigungsfaktor 3) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JIlJd[J ] J
P19 (Magnetsattigungsfaktor 4) |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
P20 (Magnetsattigungsfaktor 5) |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
P21 | (Magnetsattigungserweiterungsfaktor {0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|IJ|J|J J
,a%)
P22 | (Magnetsattigungserweiterungsfaktor [0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JlJd[J | J
P23 | (Magnetsattigungserweiterungsfaktor {0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JlJd[J ] J
,C%)
P53 (%X Korrekturfaktor 1) 0% bis 300% J (J1J2| 100 [J [J|J|J J
P54 (%X Korrekturfaktor 2) |0% bis 300% J [(J1J2l 100 [ J | J | J | J J
P55 (Drehmomentstrom bei |0,00 bis 2.000 A N |J1d2| *7 N J|J J
Vektorregelung)
P56 (Faktor der induzierten Spannung |50% bis 100% N [J1J2| 85 N[N]|J|J J
bei Vektorregelung)
P57 | Freigehalten*9 0 bis 20,000 s Jo|Jrd2| 7 - - - - J —
P99 [ Auswahl von Motor 1 0: Motorkennwerte 0 (Fuji-Standardmotoren, 8-Serie) N [J1J2 0 J|J|J|J J 5-98
1: Motorkennwerte 1 (Motoren mit PS-Angabe)
2: Motorkennwerte 2 (Fuji-Motoren, die ausschlieBlich fir
die Vektorregelung entworfen wurden)
3: Motorkennwerte 3 (Fuji-Standardmotoren, 6-Serie)
4: Sonstige Motoren
H-Codes: Hohere Funktionen
o Antriebsregelung .
5|2 5 Werksei g'e,?e_
Para Bezeichnung Einstellbereich B3 | £ o |nstellun Drehm | >
meter| eeisel g PG [oh it
eS| g U ohne| mit [omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
g
HO3 |Parameterinitialisierung 0: Initialisierung deaktivieren N N 0 JlJd[J ] J 5-99
1: Alle Parameterdaten auf die Werkseinstellungen
zurlicksetzen
2: Parameter fir Motor 1 initialisieren
3: Parameter fir Motor 2 initialisieren
4: Parameter fir Motor 3 initialisieren
5: Parameter flir Motor 4 initialisieren
H04 | Auto-Reset (Anzahl) [0: Deaktivieren; 1 bis 10 J J 0 J|lJ[J|J J
H05 (Reset-Intervall) {0,5 bis 20,0 s J J 5,0 J|lJlJ]|J J
HO6 |Lufterabschaltung 0: Deaktivieren (immer in Betrieb) J J 0 JlJd[J ] J |5-100
1: Aktivieren (EIN/AUS steuerbar)
HO7 |Beschleunigungs-/ 0: Linear J J 0 J|J|J|J N 5-38
Verzdgerungskennlinie 1: S-Kurve (schwach) 5-101
2: S-Kurve (nach Belieben, entsprechend Parameter H57

bis H60)

5-13



: Bogenférmig

HO!

fec]

: Aktivieren (Rickwartsdrehung gesperrt)

3

Drehrichtungsbegrenzung 0: Deaktivieren N J 0 JlJ[J ] N [5-101
1

2: Aktivieren (Vorwartsdrehung gesperrt)

Die farblich hinterlegten Parameter ( T ) sind fiir die Schnelleinrichtung erforderlich.

*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.

*9 Diese Parameter werden fir bestimmte Hersteller freigehalten. Greifen Sie nicht auf diese Parameter zu, wenn keine spezifische Anweisung dazu
vorliegt.

G 'dey

H313NVHVd

F-Codes

E-Codes

C-Codes

H-Codes

A-Codes
b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes

y-Codes
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Antriebsregelung

(ansteigende Flanke)

5-15

o gg Werksei gie,?e
= = elte:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] @eiga| g PG [oh it
cs5| &2 Ul ohne| mit {[omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
g
HO09 |Anlaufmodus (Synchronisation) |0: Deaktivieren N J 0 J|J[N[N N [5-101
1: Aktivieren  (bei  Neustart nach  kurzzeitigem
Spannungsausfall)
2: Aktivieren  (bei  Neustart nach  kurzzeitigem
Spannungsausfall und beim Normalstart)
H11 Verzégerungs__rnodus 0: Normale Verzégerung 1: Auslaufen J J 0 J|lJ[J|J N |5-102
H12 |Dynamische Uberstrombegrenzung |0: Deaktivieren J J 1 J|J[N[N N | 5-64
(Modusauswahl) | 1. Aktivieren 5-102
H13 | Wiederanlaufmodus nach 0,1 bis 10,0 s J |J1J2| *3 JlJ|J]|J N | 543
kurzzeitigem Spannungsausfall 5-102
(Wiederanlaufzeit)
H14 (Frequenzabfallrate) [0.00: Verzdgerungszeit, eingestellt Gber FO8, J J 999 [J [ J | J [N N
0,01 bis 100,00 Hz/s, 999: GemaB
Strombegrenzungssollwert
H15 (Dauerbetriebspegel) (200 bis 300 V fir 200-V-Klasse J ja 235 (J | J[J|J N
400 bis 600 V fiir 400-V-Klasse 470
H16 (Zulassige [0,0 bis 30,0 s J J 999 [ J [ J | J | J N
Spannungsausfallzeit) [999: Automatische Festlegung durch den Umrichter
H18 | Drehmomentbegrenzer 0: Deaktivieren (Drehzahlregelung) N J 0 NN J|J J [5-108
(Modusauswahl) 2. Aktivieren (Drehmomentstromvorgabe)
3: Aktivieren (Drehmomentvorgabe)
H26 | Thermistor (flr Motor) 0: Deaktivieren J J 0 J|J[J]|J J |5-104
(Modusauswahl) |1: PTC (der Umrichter schaltet sofort ab und auf der
Anzeige erscheint 0h4.)
2: PTC (der Umrichter gibt das Ausgangssignal THM aus
und lauft weiter.)
3: NTC (wenn angeschlossen)
H27 (Pegel) 0,00 bis 5,00 V J J o35 [J|J]|J|JI | J
H28 |Negative Schlupfkompensation -60,0 bis 0,0 Hz J J 0,0 J|J|lJ | N [5-105
H30 | Funktion der Frequenzsollwert Betriebsart J J 0 J(Jd [ J | J
Kommunikationsverbindung 0: F01/C30 Fo02
(Modusauswahl) |1 pg 4e5 (port 1) F02
2: F01/C30 RS-485 (Port 1)
3: RS-485 (Port 1) RS-485 (Port 1)
4: RS-485 (Port 2) F02
5: RS-485 (Port 2) RS-485 (Port 1)
6: F01/C30 RS-485 (Port 2)
7: RS-485 (Port 1) RS-485 (Port 2)
8: RS-485 (Port 2) RS-485 (Port 2)
H42 |Kapazitat des Anzeige zum Ersetzen des Zwischenkreiskondensators J N - J(J | J|J J [5-107
Zwischenkreiskondensators 0000 bis FFFF (hexadezimal)
H43 | Gesamtbetriebsdauer des Kuhllifters |Anzeige zum Ersetzen des Kuhllifters J N - J|J[J]|J J
(in 10-Std.-Einheiten)
H44 | Startz&hler fir Motor 1 Anzeige der Gesamt-Startvorgénge: J N - J|J[J]|J J |5-108
0000 bis FFFF (hexadezimal)
H45 | Testalarm 0: Deaktivieren J N 0 J(Jd[Jd | J [5-109
1: Aktivieren (bei einem Testalarm wird der Parameter
automatisch auf 0 zurlickgesetzt)
H46 |Startmodus 0,1 bis 10,0 s Jo|J1d2| 7 J|J|J]|N J |5-101
(Synchronisations-Verzégerungszeit 5-109
2
H47 | Anfangliche Kapazitat des Anzeige zum Ersetzen des Zwischenkreiskondensators J N - J|J[J]|J J |5-107
Zwischenkreiskondensators 0000 bis FFFF (hexadezimal) 5-109
H48 | Gesamtbetriebsdauer der' Anzeige zum Ersetzen der Kondensatoren J N - J(Jd[J|J J
Kondensatoren auf den Leiterplatten |(gie Gesamtbetriebsdauer lasst sich in Einheiten von 10
Stunden modifizieren oder zuriicksetzen).
H49 | Startmodus 0,0 bis 10,0 s J J 0,0 J J J J J [5-101
(Synchronisations-Verzégerungszeit 5-109
1
H50 [Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 0,0: Abbruch, 0,1 bis 500,0 Hz N J *8 J J N [N N 5-36
(Frequenz)
H51 (Spannung) |0 bis 240:AVR-geregelte Spannung ausgeben N ja *8 J|J|[N|N N |5-109
(far 200-V-Klasse)
0 bis 500:AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 400-V-Klasse)
H52 [Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 0,0: Abbruch, 0,1 bis 500,0 Hz N J 0,0 J J N [N N
(Frequenz)
H53 (Spannung) |0 bis 240:AVR-geregelte Spannung ausgeben N ja 0 J|J|[N|N N
(far 200-V-Klasse)
0 bis 500:AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 400-V-Klasse)
H54 |Beschleunigungszeit  (Tippbetrieb) |0,00 bis 6000 s J J *2 JlJ[J|J N | 5-38
H55 | Verzégerungszeit (Tippbetrieb) {0,00 bis 6000 s J J *2 J|J[J]|J N [5-109
H56 | Verzdgerungszeit (Zwangsstopp) 0,00 bis 6000 s J J *2 J|J[J]|J N
H57 | Beschleunigungsbereich der 1. 0% bis 100% J J 10 J|J[J]|J N
S-Kurve
(ansteigende Flanke)
H58 | Beschleunigungsbereich der 2. 0% bis 100% J J 10 J|J[J]|J N
S-Kurve
(abfallende Flanke)
H59 | Verzdgerungsbereich der 1. S-Kurve |0% bis 100% J J 10 J(J[Jd|J N



= Antriebsregelung .

B 5| &5 [Werksei gle{‘e_
Para Bezeichnung Einstellbereich g | E o |nstellun Drehm| >
meter| oo (sal g PG loh .

£S5 88 usf ohne| mit |omentr

= a U/f | PG | PG |egelun

9
H60 | Verzdgerungsbereich der 2. S-Kurve |0% bis 100% J J 10 J(J[J|J N
(abfallende Flanke)

*2 6,00 s fur Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 20,00 s bei einer Leistung von 30 kW oder mehr
*3 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle B.
*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.

*8 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle unter ,Nichtlineare U/f-Kennlinien 1, 2 und 3 fir Spannung*® in der

Beschreibung von F04.
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H313NVHVd

F-Codes
E-Codes
C-Codes
P-Codes

A-Codes

b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes

y-Codes




Antriebsregelung

8 3 ;‘6_’ & |Werksei gig:\e
= = elte:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] 22|E| 9 PG |ohne] mit
G| 82 Uk ohne| mit |omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
H61 | UP/DOWN-Steuerung 0: 0,00 Hz N J 1 JlJ | J | N | 5-29
(Einstellung der Ausgangsfrequenz) (1: Letzter UP/DOWN-Befehiswert bei Ausldsen des 5-109
Laufbefehls
H63 |Untergrenze (Modusauswahl) |0: Begrenzung durch F16 (Frequenzbegrenzung: tief) J J 0 JlJ[J | N | 5-49
und weiterlaufen 5-109
1: Sinkt die Ausgangsfrequenz unter die von F16
(Frequenzbegrenzung: tief) begrenzte Frequenz ab,
verzdgern bis Motor stoppt.
Hé4 (Untere Grenzfrequenz) |0,0: Abh&ngig von F16 (Frequenzbegrenzung, tief) J J 1,6 J[J|[N|N N |5-109
0,1 bis 60,0 Hz
H65 [Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 0,0: Abbruch, 0,1 bis 500,0 Hz N J 0,0 J J N [N N 5-36
(Frequenz)
H66 (Spannung) |0 bis 240:AVR-geregelte Spannung ausgeben N ja 0 J|J|[N|N N |5-109
(fr 200-V-Klasse)
0 bis 500:AVR-geregelte Spannung ausgeben
(far 400-V-Klasse)
H67 | Automatischer Energiesparmodus 0: Aktivieren bei Betrieb mit konstanter Drehzahl J J 0 J|J[N]|J N 5-55
(Modusauswahl) (1: Aktivieren in allen Betriebsarten 5-109
H68 | Schlupfkompensation 1 0: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzdgern und bei N J 0 J|J|[N]|N N 5-62
(Betriebsbedingungen) Eckfrequenz oder dariiber 5-109
1: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Aktivieren bei Eckfrequenz oder dariber
2: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Deaktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber
3: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei
Eckfrequenz oder dariber
H69 | Automatische Verzdgerung 0: Deaktivieren J J 0 J|J[J]|J N [5-109
(Modusauswahl) (2: Drehmomentbegrenzungsregelung mit Zwangsstopp,
falls die tatsachliche Verzdgerungszeit iber dem
Dreifachen des spezifizierten Werts liegt
3: Regelung der Zwischenkreisspannung mit
Zwangsstopp, falls die tatsachliche Verzégerungszeit
Uber dem Dreifachen des spezifizierten Werts liegt
4: Drehmomentbegrenzungsregelung mit Zwangsstopp
deaktiviert
5: Regelung der Zwischenkreisspannung mit
Zwangsstopp deaktiviert
H70 | Uberlastschutzsteuerung 0.00: GemaB ausgewahlter Verzdgerungszeit J J 999 [ J [ J [ J | N |5-110
0,01 bis 100,0 Hz/s
999: Abbruch
H71 | Verzdégerungscharakteristik 0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 0 J|J|[N]|N N
H72 |Erkennung eines Netzstromausfalls |0: Deaktivieren 1: Aktivieren J J 1 J(Jd [ J | J o511
(Modusauswahl)
H73 | Drehmomentbegrenzer 0: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei N J 0 J|J[J]|J J 5-57
(Betriebsbedingungen) Betrieb mit konstanter Drehzahl 5-111
1: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Aktivieren bei Betrieb mit konstanter Drehzahl
2: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzdgern und
Deaktivieren bei Betrieb mit konstanter Drehzahl
H74 (Regelziel) |0: Motorerzeugender Drehmomentgrenzwert N J 1 NN J|J J
1: Drehmomentstromgrenzwert
2: Ausgangsleistungsgrenzwert
H75 (Zielquadranten) |0: Antrieb/Bremse N J 0 NN J|J J
1: Identisch fiir alle vier Quadranten
2: Obere/untere Grenzen
H76 (Frequenzerhdhungsgrenzwert |0,0 bis 500,0 Hz J J 5.0 J|J|[N|N N |5-109
fir das Bremsen) 5111
H77 |Lebensdauer des 0 bis 8760 (in Einheiten von 10 Stunden) J N - J(Jd[Jd|J Jo|5-111
Zwischenkreiskondensators
(Restzeit)
H78 |Wartungsintervall (M1) 0: Deaktivieren; 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden) J N [8760 | J | J [ J | J J |5-108
H79 | Zahl der Startvorgange bis zur 0000: Deaktivieren 0001 bis FFFF (hexadezimal) J N 0 J(J[Jd|J J o511
Wartung voreinstellen (M1)
H80 |Glattung der 0,00 bis 0,40 J J 020 | J|J[N|N J | 5111
Ausgangsstromschwankung fir *10
Motor 1
H81 | Auswahl 1 fir leichten Alarm 0000 bis FFFF (hexadezimal) J J 0 JlJ [ J|J J |5-112
H82 | Auswahl 2 fir leichten Alarm 0000 bis FFFF (hexadezimal) J J 0 J|J|lJ ]| J
H84 | Vorerregung (Ausgangspegel) [100% bis 400% J J 100 [N [N | J | J J |5-114
H85 (Zeit) |0,00: Deaktivieren; 0,01 bis 30,00 s J J 000 | N[N |[J|J J
H86 |Freigehalten*9 0 bis 2 J oYty ot - - - - -
H87 | Freigehalten*9 25,0 bis 500,0 Hz J J 250 | - - - | - -
H88 |Freigehalten*9 0 bis 3; 999 J N 0 - - - - -
H89 |Freigehalten*9 0,1 J J 0 - - - - -
H90 | Freigehalten*9 0,1 J J 0 - - - - R
H91 | PID-Rickkopplung bei Erkennung 0,0: Alarmerkennung deaktivieren J J 0.0 J(Jd[Jd|J N |5-115
eines Leitungsdefekts 0,1 bis 60,0 s
H92 [Kontinuitat des Betriebs (P) (0,000 bis 10,000 mal; 999 J|Y1Y2| 999 J|J[J]|J N 5-43
H93 (1) 10,010 bis 10,000 s; 999 Jo|Y1Y2| 999 J J J J N |5-115
H94 |Motor-Gesamtbetriebszeit 1 0 bis 9999 (die Gesamtbetriebszeit I&sst sich in Einheiten N N - JlJ | J | J [5-108
von 10 Stunden modifizieren oder zurlicksetzen). 5-115
H95 | Gleichstrombremsmodus 0: trage J J 1 J|J|[N|N N | 5-49
(Bremsstromanstiegsmodus) |1: schnell 5115
H96 | Prioritdt STOP-Taste/ Parameter  Prioritdt STOP-Taste  Startpriffunktion J J 0 JlJ[J|J J |5-115
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= Antriebsregelung .
B 5| &5 [Werksei gle{‘e
=L o eite:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter| mo (83| g !
ES|S2 Ul PG |ohne| mit {omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
Startprffunktion 0: Deaktivieren ~ Deaktivieren
1: Aktivieren Deaktivieren
2: Deaktivieren  Aktivieren
3: Aktivieren Aktivieren

G 'dey

H313NVHVd

F-Codes
E-Codes
C-Codes
P-Codes

A-Codes

b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes

y-Codes

*9 Diese Parameter sind bestimmten Herstellern vorbehalten und sollten ohne spezifische Anweisung nicht verandert werden..
*10 0.10 fur Umrichter der 200-V-Klasse mit einer Leistung von 37 kW oder mehr.
*11 2 fur Umrichter der 200-V-Klasse mit einer Leistung von 37 kW oder mehr.
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Para
meter|

Bezeichnung

Einstellbereich

Im Betrieb
anderbar

Parameter
kopierbar

A/,

Werksei
nstellun
¢}

Antriebsregelung

u/f

PG
u/f

ohne
PG

mit
PG

Drehm

omentr

egelun
g

Siehe
Seite:

H97

Alarmdaten I6schen

0: Deaktivieren

1: Aktivieren (Einstellung ,1“ I6scht die Alarmdaten und
kehrt dann auf ,0“ zuriick).

J

H98

Schutz-/Wartungsfunktion
(Modusauswahl)

0 bis 255: Datenanzeige in Dezimalformat

Bit 0: Automatische Verringerung der Taktfrequenz
(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)

Bit 1: Eingangsphasenverlust erkennen (0: Deaktivieren; 1:
Aktivieren)
Ausgangsphasenverlust erkennen (0:
1: Aktivieren)
Schwellenwert fiir die Beurteilung der Lebensdauer
des Zwischenkreiskondensators auswéhlen
(0: Werkseitig eingestellter Wert; 1: nutzerdefinierter
Wert)
Beurteilung der Lebensdauer des
Zwischenkreiskondensators

(0: Deaktivieren; 1: Aktivieren)
Blockierung des Gleichstromliifters erkennen (0:
Aktivieren; 1: Deaktivieren)
Stérung des Bremstransistors erkennen
(fur 22 kW oder weniger) (0: Deaktivieren; 1:
Aktivieren)
Umschalten zwischen IP20/IP40-Gehause (0: IP20;
1: IP40)

Bit 2: Deaktivieren;

Bit 3:

Bit 4:

Bit 5:

Bit 6:

Bit 7:

83

5-115

A-Codes: Parameter fiir Motor 2

Para
meter|

Bezeichnung

Einstellbereich

Im Betrieb
anderbar

Parameter
kopierbar

\Wearkeai
Werksel

Antriebsregelung

nstellun
9

ui

PG
U/t

ohne|
PG

mit
PG

Drehm

omentr

egelun
9

Siehe
Seite:

A01

Maximale Frequenz 2

25,0 bis 500,0 Hz

1

A02

Eckfrequenz 2

25,0 bis 500,0 Hz

50,0

A03

Nennspannung bei Eckfrequenz 2

0: Ausgangsspannung zur
Eingangsspannung

80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fir 200-V-Klasse)

160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 400-V-Klasse)

proportional

"1

J
J
J

A04

Maximale Ausgangsspannung 2

80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 200-V-Klasse)

160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fr 400-V-Klasse)

"1

A05

A06

A07

A08

Drehmomentanhebung 2

Elektronischer thermischer
Uberlastschutz fiir Motor 2
(Motorkennwerte auswahlen)

(Pegel)

(Thermische Zeitkonstante)

0,0% to 20,0%
(Prozentsatz bezogen auf ,A03: Nennspannung bei
Eckfrequenz 2°)

*3

1: Far Allzweckmotoren mit Gber Welle angetriebenem
Kahlltfter

2: Fir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Liifter
oder Motoren mit separat angetriebenem Kuhllifter

0,00: Deaktivieren

1% bis 135% des Motornennstroms (héchstzulassiger
Dauerstrom)

J1J2

*4

0,5 bis 75,0 min

*5

A0

©

A10
A1

Gleichstrombremse 2
(Startfrequenz)

(Bremspegel)
(Bremszeit)

0,0 bis 60,0 Hz

[ Y

[

0,0

[ Y

[

[

[

z

0% bis 100% (HD-Modus), 0% bis 80% (MD/LD-Modus)

0,00: Deaktivieren; 0,01 bis 30,00 s

0,00

A12

Startfrequenz 2

0,0 bis 60,0 Hz

0,5

A13

Lastauswahl /
Autom. Drehmomentanhebung /
Autom. Energiesparbetrieb 2

0: Variable Drehmomentbelastung

1: Konstante Drehmomentbelastung

2: Autom. Drehmomentanhebung

3: Autom. Energiesparbetrieb
(variable Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzdégerung)

: Autom. Energiesparbetrieb
(konstante Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)

5: Autom. Energiesparbetrieb

(Autom. Drehmomentanhebung bei
Beschleunigung/Verzégerung)

Zle|e|e

[ Y Y .

[y (Y i

[ Y Y .

Zle ||

[ (Y Y .

zZ|1Zz|1Z|Z2

Al4

Auswahl Antriebsregelung 2

: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation
: Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung

: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation

: U/f-Regelung mit Drehzahlgeber

: Dynamische Drehmoment-Vektorregelung
Drehzahlgeber

5: Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
6: Vektorregelung mit Drehzahlgeber

mit

A15

Motor 2 (Polzahl)

A16

(Nennleistung)

2 bis 22 Pole

J1.J2

0,01 bis 1000 KW (wenn A39 = 0, 2, 3 oder 4)

J1.J2

*7
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= Antriebsregelung .

85|25 |Werksei 2‘9?‘9

=) 2 eite:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] 22|E| 9 PG |ohne] mit

[=] © 2 U/f onnel mi omentr

= a U/f | PG | PG |egelun

9
0,01 to 1000 PS (wenn A39 = 1)

A17 (Nennstrom) |0,00 bis 2.000 A N |J1J2| *7 JIlJ[J]J J

*1 Die Werkseinstellung ist je nach Bestimmungsort unterschiedlich. Siehe Tabelle A.

*3 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle B.

*4 Der Nennstrom des Motors wird automatisch eingestellt. Siehe Tabelle C (Parameter P03).

*5 5,0 min fir Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 10,0 min bei einer Leistung von 30 kW oder mehr
*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.

G 'dey

H313NVHVd

F-Codes

E-Codes

C-Codes

P-Codes

H-Codes

A-Codes

b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes

y-Codes
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Antriebsregelung

® 3 %—’ & |Werksei gig?e
= = elte:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] 22|E| 9 PG |ohne] mit
£Eg|S2 Uk ohne| mit |omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
A18 |Motor 2 (Selbstoptimierung) [0: Deaktivieren N N 0 J|J|J|J J —
1: Selbstoptimierung bei stehendem Motor (%R1, %X und
Nenn-Schlupffrequenz).
2: Optimierung durchflihren, wenn der Motor mit
U/f-Regelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c“).
3: Optimierung durchfiihren, wenn der Motor mit
Vektorregelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetséattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c".
Verfligbar bei aktivierter Vektorregelung).
A20 (Leerlaufstrom) (0,00 bis 2.000 A N [J1d2| *7 J|J|J|J J
A21 (%R1) |0,00% bis 50,00% J |Jrd2| 7 JlJ|J]|J J
A22 (%X) |0,00% bis 50,00% Jo|[Jrd2| 7 J[J|[J]|J J
A23 | (Schlupfkompensationsverstarkung |0,0% bis 200,0% J* J 1000 J [ J [ J | J N
fur den Antrieb)
A24 (Ansprechzeit der |0,01 bis 10 s J |J1Jz2f 0,12 | J J N [ N N
Schlupfkompensation)
A25 | (Schlupfkompensationsverstérkung [0,0% bis 200,0% J* J 1000 J | J | J|J N
zum Bremsen)
A26 (Nenn-Schlupffrequenz) |0,00 bis 15,00 Hz N [J1d2| *7 J|J|J|J N
A27 (Eisenverlustfaktor 1) [0,00% bis 20,00% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
A28 (Eisenverlustfaktor 2) |0,00% bis 20,00% J (J1J2y 000 [J |[J|J|J J
A29 (Eisenverlustfaktor 3) [0,00% bis 20,00% J [J1J21 000 [J |J|J | J
A30 (Magnetsattigungsfaktor 1) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JI|Jd[J ] J
A31 (Magnetsattigungsfaktor 2) |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
A32 (Magnetsattigungsfaktor 3) |0,0% bis 300,0% Jo|Jrd2| 7 JI|Jd[J ] J
A33 (Magnetsattigungsfaktor 4) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JI|Jd[J ] J
A34 (Magnetsattigungsfaktor 5) |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
A35 |(Magnetsattigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
,a“)
A36 |(Magnetsattigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JlJd[J | J
A37 |(Magnetsattigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JlJd[J | J
%)
A39 |Auswahl von Motor 2 0: Motorkennwerte 0 (Fuji-Standardmotoren, 8-Serie) N |J1J2| 0 JlJd[J | J
1: Motorkennwerte 1 (Motoren mit PS-Angabe)
2: Motorkennwerte 2 (Fuji-Motoren, die ausschlieBlich fur
die Vektorregelung entworfen wurden)
3: Motorkennwerte 3 (Fuji-Standardmotoren, 6-Serie)
4: Sonstige Motoren
A40 |Schlupfkompensation 2 0: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei N J 0 J|J|[NJ|N N
(Betriebsbedingungen) |  Eckfrequenz oder darliber
1: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Aktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber
2: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzdégern und
Deaktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber
3: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzdgern und bei
Eckfrequenz oder dariiber
A41 |Glattung der|0,00 bis 0,40 J J 020 | J |J | N|N N
Ausgangsstromschwankung far
Motor 2
A42 |Motor-/Parametermeterumschaltung |0: Motor (Umschalten auf Motor 2) N J 0 JlJd[J | J o517
2 1: Parameter (Umschalten auf bestimmte A-Codes)
(Modusauswabhl)
A43 |Drehzahlregelung 2 0 bis 5.000 s J J [0020 | N | J|J | N —
(Filter flr Drehzahlsollwert)
Ad4 (Drehzahlerkennungsfilter) |0 bis 0,100 s J* J 0005 | N |[J|J|J N
A45 P (Verstarkung) [0,1 bis 200,0 mal Jol J 100 [N|J[J|J]| N
A46 | (Integralzeit) |0,001 bis 9,999 s J* J 0,100 | N [ J | J | J N
A48 (Ausgangsfilter) [0 bis 0,100 s J J 0002 | N|J|J|J N
A49 (Notch-Filter fir die |1 bis 200 Hz J J 200 [ N [ N [N [J N
Resonanzfrequenz)
A50 | (Dampfungspegel des Notch-Filters) [0 bis 20 dB J J 0 N|[N|NJ|[J N
A51 |Motor-Gesamtbetriebszeit 2 0 bis 9999 (die Gesamtbetriebszeit lasst sich in Einheiten N N - J|J|J|J J
von 10 Stunden modifizieren oder zuriicksetzen).
A52 |Startzahler fur Motor 2 Anzeige der Gesamt-Startvorgénge: J N - JlJd|J ] J
0000 bis FFFF (hexadezimal)
A53 |Motor 2 (%X Korrekturfaktor 1) |0% bis 300% J [(J1J2l 100 [J | J | J | J J
A54 (%X Korrekturfaktor 2) |0% bis 300% J o [J1Jd2f 100 | J | J|[J|J J
A55 (Drehmomentstrom bei |0,00 bis 2.000 A N |J1d2| *7 N J|J J
Vektorregelung)
A56 (Faktor der induzierten Spannung |50 bis 100 N |J1J2| 85 N|N]|J|J J
bei Vektorregelung)
A57 |Freigehalten*9 0 bis 20,000 s Jo|J1d2| 7 - - - - -

*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.
*9 Diese Parameter werden flr bestimmte Hersteller freigehalten. Greifen Sie nicht auf diese Parameter zu, wenn keine spezifische Anweisung dazu
vorliegt.
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b-Codes: Parameter fiir Motor 3

Antriebsregelung

2 3 gg Werksei gie_:\e'
Para Bezeichnung Einstellbereich B3 | £ o |nstellun Drehm| >
meter| mo| 83| g PG loh it
eS| s9 usf ohne| mit [omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
b01 |Maximale Frequenz 3 25,0 bis 500,0 Hz N J *1 J|J|J|J J —
b02 |Eckfrequenz 3 25,0 bis 500,0 Hz N J 500 | J | J|[J|J J
b03 [Nennspannung bei Eckfrequenz 3 0: Ausgangsspannung proportional zur N J *1 J|J|J|J J
Eingangsspannung
80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fir 200-V-Klasse)
160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fur 400-V-Klasse)
b04 |Maximale Ausgangsspannung 3 80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben N J *1 J|J|[NJ|N J
(fir 200-V-Klasse)
160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fr 400-V-Klasse)
b05 |Drehmomentanhebung 3 0,0% bis 20,0% J J *3 J|J|[N|N N
(Prozentsatz bezogen auf ,b03: Nennspannung bei
Eckfrequenz 3)
b06 |Elektronischer thermischer 1: Fir Allzweckmotoren mit iber Welle angetriebenem J J 1 J|J[J|J J
Uberlastschutz fir Motor 3 . Kahlltfter
(Motorkennwerte auswahlen) (2: Fiir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Liifter
oder Motoren mit separat angetriebenem Kihlltfter
b07 (Pegel) [0.00: Deaktivieren Jo|J1J2| 4 JlJd[J ] J
1% bis 135% des Motornennstroms (hdchstzul&ssiger
Dauerstrom)
b08 (Thermische Zeitkonstante) |0,5 bis 75,0 min J J *5 JIlJd[J ] J
b09 | Gleichstrombremse 3 0,0 bis 60,0 Hz J J 0,0 JIlJd[J ] N
(Startfrequenz)
b10 (Bremspegel) |0% bis 100% (HD-Modus), 0% bis 80% (MD/LD-Modus) J J 0 J|J|J|J N
b11 (Bremszeit) |0.00: Deaktivieren; 0,01 bis 30,00 s J J 000 |J |J|[J]|J N
b12 |Startfrequenz 3 0,0 bis 60,0 Hz J J 0,5 J|J|J|J N
b13 |Lastauswahl / 0: Variable Drehmomentbelastung N J 1 J|J [N N
ﬁu}om. Erehnjomenkt)ar{nheg%ng/ 1: Konstante Drehmomentbelastung
utom. Energlesparbetrie 2: Autom. Drehmomentanhebung
3: Autom. Energiesparbetrieb
(variable Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
4: Autom. Energiesparbetrieb
(konstante Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
5: Autom. Energiesparbetrieb
(Autom. Drehmomentanhebung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
b14 |Auswahl Antriebsregelung 3 0: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation N J 0 J|J|J|J J
1: Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung
2: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
3: U/f-Regelung mit Drehzahlgeber
4: Dynamische Drehmoment-Vektorregelung mit
Drehzahlgeber
5: Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
6: Vektorregelung mit Drehzahlgeber
b15 |Motor 3 (Polzahl) |2 bis 22 Pole N [J1J2]| 4 JlJ|[J]|J J
b16 (Nennleistung) [0,01 bis 1000 kW (wenn b39 = 0, 2, 3 oder 4) N [J1d2| *7 J|J|J|J J
0,01 to 1000 PS (wenn b39 = 1)
b17 (Nennstrom) (0,00 bis 2.000 A N [J1d2| *7 J|J|J|J J
b18 (Selbstoptimierung) |0: Deaktivieren N N 0 J|J|J|J J
1: Selbstoptimierung bei stehendem Motor (%R1, %X und
Nenn-Schlupffrequenz)
2: Optimierung durchfiihren, wenn der Motor mit
U/f-Regelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c*).
3: Optimierung durchfiihren, wenn der Motor mit
Vektorregelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c*.
Verflgbar bei aktivierter Vektorregelung).
b20 (Leerlaufstrom) (0,00 bis 2.000 A N [J1d2| *7 J|J|J|J J
b21 (%R1) |0,00% bis 50,00% J |[Jrd2| 7 JlJ|J]|J J
b22 (%X) |0,00% bis 50,00% Jo|[Jrd2| 7 JJ|[J]J J
b23 | (Schlupfkompensationsverstarkung . o J* J 1000 J [ J [ J | J N
fiir den Antrieb) 0,0% bis 200,0%
b24 (Ansprechzeit der . J [J1J21 012 [ J | J [ N|N N
Schlupfkompensation) 0,01 bis 10,00 s
b25 | (Schlupfkompensationsverstarkung o i o J* J 1000 J | J | J|J N
zum Bremsen) 0,0% bis 200,0%
b26 (Nenn-Schlupffrequenz) |0,00 bis 15,00 Hz N [J1d2| *7 J|J|J|J N
b27 (Eisenverlustfaktor 1) [0,00% bis 20,00% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
b28 (Eisenverlustfaktor 2) |0,00% bis 20,00% J |J1J2y 000 [J |[J|J]|J J
b29 (Eisenverlustfaktor 3) [0,00% bis 20,00% J [J1J21 000 [J |J|J | J
b30 (Magnetsattigungsfaktor 1) |0,0% bis 300,0% Jo|Jrd2| 7 JI|Jd[J ] J
b31 (Magnetsattigungsfaktor 2) |0,0% bis 300,0% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
b32 (Magnetsattigungsfaktor 3) |0,0% bis 300,0% Jo|Jrd2| 7 JI|Jd[J ] J
b33 (Magnetsattigungsfaktor 4) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JI|Jd[J ] J
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F-Codes
E-Codes
C-Codes
P-Codes
H-Codes
A-Codes
b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes
U-Codes

y-Codes




= Antriebsregelung .

8 3| 2§ |Werksei g'e,:‘e

=2 2 eite:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] 22|E| 9 PG foh it

[=] © 2 U/f ionne| mi omentr

= a U/f | PG | PG |egelun

9

b34 (Magnetsattigungsfaktor 5) |0,0% bis 300,0% J o[J1J2| 7 J|J|J|J J

*1 Die Werkseinstellung ist je nach Bestimmungsort unterschiedlich. Siehe Tabelle A.

*3 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle B.

*4 Der Nennstrom des Motors wird automatisch eingestellt. Siehe Tabelle C (Parameter P03).

*5 5,0 min flr Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 10,0 min bei einer Leistung von 30 kW oder mehr
*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.
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= Antriebsregelun: .
@ 5|28 5 |Werksei g 9 Siehe
) ) . E£| 2% |nstellun Seite:
Bezeichnung Einstellbereich AT Drehm
cS = § 9 ust PG |ohne| mit [omentr
= a U/t | PG | PG |egelun
g
b35 |Motor 3 0,0% bis 300,0% Jo|Jraz2| 7 J|lJd|[J ] J —
(Magnetsattigungserweiterungsfaktor
,a“)
b36 |(Magnetséattigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 J|J|[J]|J J
b37 |(Magnetséttigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|[J]|J J
%)
b39 | Auswahl von Motor 3 0: Motorkennwerte 0 (Fuji-Standardmotoren, 8-Serie) N [J1J2 0 J|J[J]|J J
1: Motorkennwerte 1 (Motoren mit PS-Angabe)
2: Motorkennwerte 2 (Fuji-Motoren, die ausschlieBlich fir
die Vektorregelung entworfen wurden)
3: Motorkennwerte 3 (Fuji-Standardmotoren, 6-Serie)
4: Sonstige Motoren
b40 |Schlupfkompensation 3 0: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzdgern und bei N J 0 J|J N[N N
(Betriebsbedingungen) |  Eckfrequenz oder dariiber =
1: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzdgern und Q
Aktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber ©
2: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und (¢,
Deaktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber
3: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei
Eckfrequenz oder dariiber g
b41 |Glattung der 0,00 bis 0,40 J J 0,20 J J N [N N T
Ausgangsstromschwankung fr >
Motor 3 =
b42 |Motor-/Parametermeterumschaltung |0: Motor (Umschalten auf Motor 3) N J 0 J|lJd[J ] J |5-117 m
3 1: Parameter (Umschalten auf bestimmte b-Codes) H
(Modusauswahl) v
b43 |Drehzahlregelung 3 0 bis 5.000 s J J 0,020 | N | J J | J N —
(Filter flr Drehzahlsollwert)
b44 (Drehzahlerkennungsfilter) |0 bis 0,100 s J* J 0005 | N |[J | J|J N
b45 P (Verstarkung) (0,1 bis 200,0 mal J* J 100 |N|J | J|J N
b46 | (Integralzeit) |0,001 bis 9,999 s J* J [0100 | N | J|J|J N
b48 (Ausgangsfilter) |0 bis 0,100 s J J 0002 | N |[J|J|J N
b49 (Notch-Filter fur die |1 bis 200 Hz J J 200 [N | N[N | J N
Resonanzfrequenz)
b50 | (Dampfungspegel des Notch-Filters) |0 bis 20 dB J J 0 N|[N|NJ|J N
b51 [Motor-Gesamtbetriebszeit 3 0 bis 9999 (die Gesamtbetriebszeit I&sst sich in Einheiten N N - JlJ|J|J J
von 10 Stunden modifizieren oder zuriicksetzen).
b52 |Startzahler fir Motor 3 Anzeige der Gesamt-Startvorgénge: J N - J|J|[J]|J J
0000 bis FFFF (hexadezimal)
b53 |Motor 3 (%X Korrekturfaktor 1) 0% bis 300% J [(y1J2] 100 | J|J|J|J J
b54 (%X Korrekturfaktor 2) |0% bis 300% J |J1J2| 100 J|J[J]|J J
b55 (Drehmomentstrom bei (0,00 bis 2.000 A N |J1J2| *7 N|N|J|[J J
Vektorregelung)
b56 (Faktor der induzierten Spannung |50 bis 100 N [|J1J2| 85 N|N|J|J J
bei Vektorregelung)
b57 |Freigehalten*9 0 bis 20,000 s Jo|J1J2| 7 - - - - -
r-Codes: Parameter fiir Motor 4
- Antriebsregelun: . -
o 85|85 [Werksei geng g:_?ee F-Codes
ara . . . £ 5 [nstellun ite:
Bezeichnung Einstellbereich 25| EQ Drehm
meter TEI58] 9 |y |PG fohnel mit |oment E-Codes
= a U/f | PG | PG |egelun
g
r01 [Maximale Frequenz 4 25,0 bis 500,0 Hz N J 1 JIlJd[J ] J — C-Codes
r02 |Eckfrequenz 4 25,0 bis 500,0 Hz N J 500 | J [J|J | J P-Cod
r03 [Nennspannung bei Eckfrequenz 4 0: Ausgangsspannung proportional zur N ja *1 J|J|J|J J -odes
Eingangsspannung
80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben H-Codes
(fir 200-V-Klasse)
160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(far 400-V-Klasse) A-Codes
r04 [Maximale Ausgangsspannung 4 80 bis 240: AVR-geregelte Spannung ausgeben N ja *1 J|J|[NJ|N J
(far 200-V-Klasse) b-Codes
160 bis 500: AVR-geregelte Spannung ausgeben
(fr 400-V-Klasse) r-Codes
r05 | Drehmomentanhebung 4 0,0% to 20,0% J J *3 J|J|[NJ|N N
(Prozentsatz bezogen auf ,r03: Nennspannung bei
Eckfrequenz 4%) J-Codes
r06 |Elektronischer thermischer 1: Fur Allzweckmotoren mit Gber Welle angetriebenem J J 1 JlJ|J]J J
Uberlastschutz fir Motor 4 Kahllufter d-Codes
(Motorkennwerte auswahlen) (2: Fiir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Liifter
oder Motoren mit separat angetriebenem Kuhllifter
107 (Pegel) |0.00: Deaktivieren J a2 e (v oo la] U-Codes
1% bis 135% des Motornennstroms (hdchstzul&ssiger
Dauerstrom) y-Codes
r08 (Thermische Zeitkonstante) |0,5 bis 75,0 min J J *5 J[J|[J]|J J

*1 Die Werkseinstellung ist je nach Bestimmungsort unterschiedlich. Siehe Tabelle A.

*3 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich. Siehe Tabelle B.

*4 Der Nennstrom des Motors wird automatisch eingestellt. Siehe Tabelle C (Parameter P03).

*5 5,0 min fir Umrichter mit einer Leistung von 22 kW oder weniger; 10,0 mig ‘ileiner Leistung von 30 kW oder mehr

*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.

*9 Diese Parameter werden fir bestimmte Hersteller freigehalten. Greifen Sie nicht auf diese Parameter zu, wenn keine spezifische Anweisung
dazu vorliegt.



Antriebsregelung

® 3 %g Werksei gig?e
= = elte:
Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter| oo | 83| g PG loh it
£Eg|S2 Uk ohne| mit |omentr
= a U/f | PG | PG |egelun
9
r09 |Gleichstrombremse 4 0,0 bis 60,0 Hz J J 0.0 JlJd[J ] N —
(Startfrequenz)
r10 (Bremspegel) |0% bis 100% (HD-Modus), 0% bis 80% (MD/LD-Modus) J J 0 JIlJd[J ] N
ri1 (Bremszeit) |0.00: Deaktivieren; 0,01 bis 30,00 s J J 000 [J |J|[J]|J N
r12 | Startfrequenz 4 0,0 bis 60,0 Hz J J 05 |J|J|J|J N
r13 |Lastauswahl / 0: Variable Drehmomentbelastung N J 1 JIJ [N N
ﬁu{om. [E)rehmomenlt)art\heging/ 1: Konstante Drehmomentbelastung
utom. Energiesparbetrie 2: Autom. Drehmomentanhebung
3: Autom. Energiesparbetrieb
(variable Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
4: Autom. Energiesparbetrieb
(konstante Drehmomentbelastung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
5: Autom. Energiesparbetrieb
(Autom. Drehmomentanhebung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
r14 | Auswahl Antriebsregelung 4 0: U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation N J 0 JJ|[J ]| J
1: Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung
2: U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation
3: U/f-Regelung mit Drehzahlgeber
4: Dynamische Drehmoment-Vektorregelung mit
Drehzahlgeber
5: Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
6: Vektorregelung mit Drehzahlgeber
r15 |Motor 4 (Polzahl) |2 bis 22 Pole N [J1J2| 4 J|J|J|J J
r16 (Nennleistung) |0,01 bis 1000 kW (wenn r39 = 0, 2, 3 oder 4) N [J1J2] *7 JJ|J]|J J
0,01 to 1000 PS (wennr39 = 1)
7 (Nennstrom) |0,00 bis 2.000 A N |J1J2| *7 JIlJ[J]J J
r18 (Selbstoptimierung) |0: Deaktivieren N N 0 J[J[Jd ]| J
1: Selbstoptimierung bei stehendem Motor (%R1, %X und
Nenn-Schlupffrequenz)
2: Optimierung durchflihren, wenn der Motor mit
U/f-Regelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c*).
3: Optimierung durchflihren, wenn der Motor mit
Vektorregelung lauft (%R1, %X, Nenn-Schlupffrequenz,
Leerlaufstrom, Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5,
Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,a“ bis ,c".
Verfligbar bei aktivierter Vektorregelung).
r20 (Leerlaufstrom) [0,00 bis 2.000 A N |J1J2| *7 JIlJd[J ] J
r21 (%R1) |0,00% bis 50,00% J o |[Jrd2| 7 JJ|[J]|J J
r22 (%X) |0,00% bis 50,00% J |Jrd2| 7 JlJ|J]|J J
r23 | (Schlupfkompensationsverstarkung |0,0% bis 200,0% J* J 1000 J | J | J|J N
fur den Antrieb)
r24 (Ansprechzeit der 0,01 bis 10,00 s J |Jy1J2j o012 [J |J | N|N N
Schlupfkompensation)
r25 | (Schlupfkompensationsverstarkung |0,0% bis 200,0% J* J 1000 J [ J [ J | J N
zum Bremsen)
r26 (Nenn-Schlupffrequenz) |0,00 bis 15,00 Hz N [J1J2| *7 JJ|[J]|J N
r27 (Eisenverlustfaktor 1) |0,00% bis 20,00% J o |[Jrdz2| 7 JJ|[J]|J J
r28 (Eisenverlustfaktor 2) [0,00% bis 20,00% J [J1J21 000 [J |J|J | J
r29 (Eisenverlustfaktor 3) |0,00% bis 20,00% J (J1J2y 000 [J |[J|J|J J
r30 (Magnetsattigungsfaktor 1) |0,0% bis 300,0% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
r31 (Magnetsattigungsfaktor 2) |0,0% bis 300,0% Jo|Jrd2| 7 JIlJd[J ] J
r32 (Magnetsattigungsfaktor 3) |0,0% bis 300,0% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
r33 (Magnetsattigungsfaktor 4) |0,0% bis 300,0% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
34 (Magnetsattigungsfaktor 5) |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JIlJd[J ] J
35 |(Magnetséttigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1d2| 7 JlJd[J | J
,a%)
136 |(Magnetséttigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo|J1J2| 7 J|J|J|J J
137 |(Magnetséttigungserweiterungsfaktor |0,0% bis 300,0% Jo[J1J2| 7 J|J|J|J J
,C")
r39 |Auswahl von Motor 4 0: Motorkennwerte 0 (Fuji-Standardmotoren, 8-Serie) N [J1J2 0 J|J|J|J J
1: Motorkennwerte 1 (Motoren mit PS-Angabe)
2: Motorkennwerte 2 (Fuji-Motoren, die ausschlieBlich flr
die Vektorregelung entworfen wurden)
3: Motorkennwerte 3 (Fuji-Standardmotoren, 6-Serie)
4: Sonstige Motoren
r40 |Schlupfkompensation 4 0: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei N J 0 J|J[N[N N
(Betriebsbedingungen) Eckfrequenz oder dariiber
1: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Aktivieren bei Eckfrequenz oder darliber
2: Aktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und
Deaktivieren bei Eckfrequenz oder dariiber
3: Deaktivieren beim Beschleunigen/Verzégern und bei
Eckfrequenz oder dariber
r41 | Glattung der 0,00 bis 0,40 J J 0,20 | J J N [N N
Ausgangsstromschwankung fir
Motor 4
r42 | Motor-/Parametermeterumschaltung |0: Motor (Umschalten auf Motor 4) N J 0 JIJ[J ]I J |5-117

5-25

*7 Die Motorparameter werden automatisch eingestellt, je nach Umrichterleistung und Bestimmungsort. Siehe Tabelle C.



- Antriebsregelung !

3 5|2 8 |Werksei glejre
55 5 eite:

nﬁgtr:r Bezeichnung Einstellbereich 35|52 nstellun Drenm
cS|s2 9 Uk PG [ohne| mit [omentr
i Ul | PG | PG |egelun

9
4 1: Parameter (Umschalten auf bestimmte r-Codes)
(Modusauswahl)
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Antriebsregelung

ok 3 g Werksei Sie.hel
Para Bezeichnung Einstellbereich 55| £ 5 [nstellun Drehm| SSite:
metel @glee| g PG [ohne| mit |omentr
Ew|d = Ut Ukt | PG | PG |egelun
g
r43 |Drehzahlregelung 4 0 bis 5.000 s J J 0,020 | N | J J | J N —
(Filter fir Drehzahlsollwert)
r44 (Drehzahlerkennungsfilter) |0 bis 0,100 s J* J [0005|N|J|[J[J N
r45 P (Verstérkung) |0,1 bis 200,0 mal J* J 100 [N [J | J | J N
r46 | (Integralzeit) |0,001 bis 9,999 s J* J [0100 | N | J [J [ N
r48 (Ausgangsfilter) |0 bis 0,100 s J J 0002 | N |J | J|J N
r49 (Notch-Filter fur die 1 bis 200 Hz J J 200 | N | N | N[ N
Resonanzfrequenz)
r50 | (Dampfungspegel des Notch-Filters) |0 bis 20 dB J J 0 N|N|N]|J N
r51 [Motor-Gesamtbetriebszeit 4 0 bis 9999 (die Gesamtbetriebszeit |sst sich in Einheiten N N - JlJd[J ] J
von 10 Stunden modifizieren oder zurlicksetzen).
r52 |Startzahler fir Motor 4 Anzeige der Gesamt-Startvorgénge: J N - JlJd[J ] J
0000 bis FFFF (hexadezimal)
_r53 |Motor 4 (%X Korrekturfaktor 1) |0% bis 300% J [(y1J2] 100 | J|J|J|J J
r54 (%X Korrekturfaktor 2) |0% bis 300% J |J1J2| 100 J|J[J|J J
55 (Drehmomentstrom bei {0,00 bis 2.000 A N |J1J2| *7 N|N]|J|[J J
Vektorregelung)
r56 (Faktor der induzierten Spannung |50 bis 100 N [J1J2| 85 N|[NJ|J|[J J
bei Vektorregelung)
r57 |Freigehalten*9 0 bis 20,000 s J |J1J2| 7 - - - - -
J-Codes: Anwendungsfunktionen 1
ﬁ <l s g Werksei Antriebsregelung Sighe
Para Bezeichnung Einstellbereich 55| £ 5 |nstellun Drohm | S0
meter @R IEg| 9 PG [ohne| mit {omentr
EG|SL Ut
U/t | PG | PG |egelun
g
JO1 [PID-Regelung (Modusauswahl) |0: Deaktivieren N J 0 JJ|Jd ]| N |5-120
1: Aktivieren (Prozesssteuerung, Normalbetrieb)
2: Aktivieren (Prozesssteuerung, Inversbetrieb)
] 3: Aktivieren (Tanzerregelung)
Jo2 (Fernsteuerbefehl SV) [0: Tasten @ / © auf dem Bedienteil N J 0 JlJ|J ]| N [5-121
1: PID-Befehl 1
(Analoge Eingangsanschlisse [12], [C1] und [V2])
3: UP/DOWN
4: Befehl tber Kommunikationsverbindung
“Jo3 | P (Verstarkung) |0 bis 30.000 mal J | J Jot0 | Ju [ a v N [5124
_Jo4 | | (Integralzeit) |0,0 bis 3600,0 s J J 0.0 JIlJd[J ] N
Jos5 | D (Differentialzeit) |0,00 bis 600,00 s J J 000 [J | J|J]|J N
_J06 | (Feedbackfilter) |0,0 bis 900,0 s J J 0,5 JIlJd[J ] N
Jog (Startfrequenz fiir |0,0 bis 500,0 Hz J J 0.0 JlJd[J ] N [5-126
Druckbeaufschlagung)
E (Druckbeaufschlagungszeit) |0 bis 60 s J J 0 J|J|J|J N
J10 | (Anti-Rucksetz-Aufwicklung) |0% bis 200% J J 200 [ J [ J [ J|J N [5-127
J11 (Alarmausgangseinstellung) |0: Absolutwertalarm J J 0 J|J|J|J N
1: Absolutwertalarm (mit Halten)
2: Absolutwertalarm (mit Speicherung)
3: Absolutwertalarm (mit Halten und Speicherung)
4: Abweichungsalarm
5: Abweichungsalarm (mit Halten)
6: Abweichungsalarm (mit Speicherung)
] 7: Abweichungsalarm (mit Halten und Speicherung)
J12 | (Oberer Grenzwertalarm (AH)) [-100% bis 100% J J 100 | J | J|J]|J N
J13 (Unterer Grenzwertalarm (AL)) |-100% bis 100% J J 0 J|J|J|J N
15 | (Stoppfrequenz fir niedrigen |0.0: Deaktivieren; 1,0 bis 500,0 Hz J J 0.0 J|J|J|J N |5-126
Durchfluss)
16 | (Verstrichene Stoppzeit flr niedrigen |0 bis 60 s J J 30 JlJd|J ] N [5-128
Durchfluss)
17| (Startfrequenz) [0,0 bis 500,0 Hz J | J oo [JU]u]u] N
J18 (Obergrenze des |-150% bis 150%; 999: Abhangig von F15 J J 999 [ J [ J [ J | J N [5-128
____ |PID-Prozessausgangs)
J19 (Untergrenze des |-150% bis 150%; 999: Abhé&ngig von F16 J J 999 [ J [ J [ J | N
PID-Prozessausgangs)
J21 |Betauungsschutz 1% bis 50% J J 1 JlJd[J | J
(Beanspruchung)
J22 Netzversorgungs-Umschaltsequenz |0: Umrichterbetrieb beibehalten (Stopp aufgrund eines| N J 0 J|J|[NJ|N J 5-67
Alarms) 5-129
1: Automatische Umschaltung auf Netzbetrieb
J56 |PID-Regelung (Filter fir {0,00 bis 5,00 s J J 010 | J | J | J | N |5-129
____|Prehzahisollwert)
_J57 | (Tanzer-Bezugsposition) [-100% bis 0% bis 100% J J 0 JIlJd[J ] N
J58 (Erkennungsband fiir | 0: Deaktiviert Wechsel der PID-Konstanten J J 0 JlJd[J ] N
] Tanzer-Positionsfehler) |19, pis 100% (manuell eingestellter Wert)
_J59 | P (Verstarkung) 2 |0 bis 30.000 mal J J (0100 J | J|J|J N
_J60 | | (Integralzeit) 2 0,0 bis 3600,0 s J J 0.0 J|J|J|J N
_J61 | D (Differentialzeit) 3 |0,00 bis 600,00 s J J 000 | J[J|[J|J N
J62 (Auswahl PID-Regelblock) |0 bis 3 N J 0 J|J|J|J N
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Antriebsregelung

3 3 % 8 [Werksei gie:?e
55 5 eite:
il Bezeichnung Einstellbereich 55| E o |nstellun Dratm
meter| Bg|52™ ok .
£Eg|S2 UK ohne| mit |omentr
- o U/t | PG | PG |egelun
9

Bit 0: Polaritat des PID-Ausgangs
0: Plus (Addieren), 1: Minus (Subtrahieren)

Bit 1: Kompensationsfaktor fur PID-Ausgang einstellen
0 = Verhéltnis (relativ zur Haupteinstellung)
1 = Drehzahlsollwert (relativ zur Maximalfrequenz)
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F-Codes

E-Codes
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P-Codes
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Antriebsregelung

8 3 % & |Werksei Siehe
Para Bezeichnung Einstellbereich B 5 | E o |nstellun Drehm| SO
meter 22| Sg 9 PG |ohne| mit {omentr
Ec|S2 U/t
U/t | PG | PG |egelun
9
J68 |Bremssignal (Strom fir Bremse AUS) [0% bis 300% J 100 | J | J|J|J N [5-129
U9 | AUS)(Frequenz/Drehzahl fur Bremse |0,0 bis 25,0 Hz J 1,0 J|J|[NJ|N N
70 | (Timer fur Bremse AUS) [0,0 bis 5,0 s J | J [ 10 [J o v]u] N
“J71 | (Frequenz/Drehzahl fir Bremse EIN) [0,0 bis 25,0 Hz J oo oo N[N]N
J72 | (Timer fur Bremse EIN) |0,0 bis 5,0 s J J 1,0 JIlJd[J ] N
J95s (Drehmoment flr Bremse AUS) [0% bis 300% J J 100 [N N[ J | J N
"J96 | (Drehzahleinstellung) [0: Erkannte Drehzahl 1: Solldrehzahl J | J o [IN[N[JJU]U] N
_J97 | Servo-Sperre (Verstarkung) |0,00 bis 10,00 mal J* J 010 | N [N [N [J N [5-131
JS;B (Timer flr Beendigung) |0 bis 1.000 s J J 0,100 | N [ N | N [ J N
J99 (Bereich fir Beendigung) |0 to 9999 Impulse J J 10 N|[N|NJ|J N
d-Codes: Anwendungsfunktionen 2
ﬁ 2| 5 5 [Werkse Antriebsregelung Sighe
Para Bezeichnung Einstellbereich 5% gg nstellun Drehm | o1
mete! @eigal g PG [ohne| mit {omentr
Ec|SL Ul
U/t | PG | PG |egelun
g
d01 | Drehzahlregelung 1 0 bis 5.000 s J J 0020 | N [ J | J [ J N |[5-133
o (Filter far Drehzahlsollwert)
do2 | (Drehzahlerkennungsfilter) [0 bis 0,100 s J* J 0005 | N |J|J]|J N
dog | P (Verstarkung) |0,1 bis 200,0 mal J* J 100 [N [J | J | J N
_do4 | | (Integralzeit) |0,001 bis 9,999 s J* J |0100 | N | J | J|J N
do6 (Ausgangsfilter) |0 bis 0,100 s J J 0002 | N |[J|J|J N
"do7 | (Notch-Filter fiir die J| J {200 [N[N[N]U] N [5-134
____ |Resonanzfrequenz) 1 bis 200 Hz
do8 | (Dampfungspegel des Notch-Filters) [0 bis 20 dB J 0 N | N N
d09 | Drehzahlregelung (Tippbetrieb) 0 bis 5.000 s J 0,020 | N | J N |5-133
] (Filter fir Drehzahlsollwert) 5-134
_d10 | (Drehzahlerkennungsfilter) [0 bis 0,100 s J* J 0005 | N |J|J]|J N
a1t | P (Verstérkung) |0,1 bis 200,0 mal J* J 100 [N |J | J|J N
_d12] | (Integralzeit) [0,001 bis 9,999 s J* J 0,100 | N [ J | J [ J N
di13 (Ausgangsfilter) [0 bis 0,100 s J J 0002 | N |J|J]|J N
d14 |Feedback-Eingang 0: Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang N J 2 N|J|NJ|J J [5-135
(Impulseingangsformat) |1: mpuls ~ fir ~ Vorwartsdrehung  /  Impuls  fiir
Rickwartsdrehung
] 2: Phase A/B mit 90 Grad Phasenverschiebung
di5 (Geberimpulsauflosung) {0014 bis EA60 (hexadezimal) N J 0400 [ N | J | N[ J J
o (20 bis 60000 Impulse) (1024)
_d16 | (Impulszahlfaktor 1) (1 bis 9999 N J 1 N|J|N|J J
d17 (Impulsz&hlfaktor 2) |1 bis 9999 N J 1 N|J|NJ|J J
d21 | Drehzahlibereinstimmung/PG-Fehle [0,0% bis 50,0% J J 100 [N | J | J|J 5-136
' (Hysteresebreite)
“d22 | (Timer far Erkennung) |0,00 bis 10,00 s J | J o0 [ NI ]I
d23 | PG-Fehler-Verarbeitung 0: Weiterlaufen N J 2 N|[J]|J]|J J
1: Stoppen mit Alarm 1
2: Stoppen mit Alarm 2
d24 | Regelung der Nullgeschwindigkeit 0: Bei Anlauf nicht zugelassen N J 0 N|IN]|]J|[J N 5-51
1: Bei Anlauf zugelassen 5-136
d25 | ASR-Umschaltzeit 0 bis 1.000 s J J 0000 | N |J|J]|J J o |5-117
5-136
d32 | Drehmomentregelung 0 bis 110 % J J 100 | N[N | J | J J [5-103
] (Drehzahlgrenze 1)
d33 (Drehzahlgrenze 2) |0 bis 110 % J J 100 | N [N | J | J J [5-137
d41 | Anwendungsdefinierte Regelung 0: Deaktivieren (normale Steuerung) N J 0 N|J|N 5-137
1: Aktivieren (konstante
Umfangsgeschwindigkeitsregelung)
d51 |Freigehalten*9 0 bis 500 N J *12 - - - - - |5-139
d52 [Freigehalten*9 0 bis 500 N J *12 - - - - -
d53 |Freigehalten*9 0 bis 500 N J *12 - - - - -
d54 |Freigehalten*9 0 bis 500 N J *12 - - - - -
d55 [Freigehalten*9 0,1 N J 0 - - - - -
d59 |Befehl (Eingang Impulsrate) 0: Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang N J 0 J(Jd[J|J J 5-29
(Impulseingangsformat) |1: |mpuls ~ fir ~ Vorwértsdrehung  /  Impuls  fiir 5-139
Rickwartsdrehung
] 2: Phase A/B mit 90 Grad Phasenverschiebung
_d61 | (Filterzeitkonstante) |0 bis 5.000 s J J 0005 |J [J|J|J J
_d62 | (Impulszahlfaktor 1) [1 bis 9999 N J 1 J|J[J]|J J
d6e3 (Impulszahlfaktor 2) |1 bis 9999 N J 1 J(J[J|J J
d67 | Anlaufmodus(Synchronisation) 0: Deaktivieren N J 2 N|NJ|J|N J |5-101
1: Aktivieren (bei Neustart nach kurzzeitigem
Spannungsausfall)
2: Aktivieren (bei Neustart nach kurzzeitigem
Spannungsausfall und beim Normalstart)
d68 [Freigehalten*9 0,0 bis 10,0 Hz N J 40 - - - - - |5-139

5-29



d69 [Freigehalten*9 30,0 bis 100,0 Hz J J 30,0 | - - - - -

d70 | Drehzahlbegrenzer 0,00 bis 100,00% J J |100,00| N | J | N[N N

d99 (Freigehalten*9 0 bis 3 J J 0 - - - - -

*9 Diese Parameter werden firr bestimmte Hersteller freigehalten. Greifen Sie nicht auf diese Parameter zu, wenn keine spezifische Anweisung dazu
vorliegt.

*12 Die Werkseinstellung ist je nach Umrichterleistung unterschiedlich.
5 fur Umrichter mit einer Leistung von 3,7 kW (4,0 kW fiir die EU) oder weniger; 10 bei einer Leistung von 5,5 kW bis 22 kW; 20 bei einer Leistung
von 30 kW oder mehr
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U-Codes: Anwendungsfunktionen 3

Antriebsregelung

85|88 [Werksei Siehe
Para Bezeichnung Einstellbereich 55| £ 5 |nstellun Drenm| >o°"
meter| 22|88l 9 PG [ohne| mit jomentr
Es|d= Ut Uk | PG | PG |egelun
9
U00 |SPS-Logik (Modusauswahl) |0: Deaktivieren N J 0 JlJd[Jd ] J [5-139
1: Aktivieren (Betrieb mit SPS-Logik)
_U01 |SPS-Logik: (Eingang 1) |0 (1000): Umrichter inBetrieb (RUN) | N | J 0 |J[J ]I |1 J.
uo2 | Sehritt 1 (Eingang 2) |1 (1001): _Frequenz- (Drehzahl-) Sollwert erreicht _ (FAR) | N_| J | 0 | J | J | J ] J | N_
2(1002): Frequenz (Drehzahl) erkannt (FDT) J|J|J|J J
3(1003): Unterspannung erkannt (Umrichter angehalten) J|IJ|J|J J
(LY
4 (1004): Drehmomentpolaritat erkannt (B/D) J|Jd|J
5(1005): Umrichter-Ausgangsbegrenzung (loL) J|J|J
6 (1006): Automatischer Neustart nach kurzem
Stromausfall (IPF) JlJd[Jd ] J
7 (1007): Frihwarnung Motoriberlast (oL) JlJd[Jd ] J
8(1008): Bedienteil-Betrieb aktiviert (KP) J|J|J|J J
10 (1010): Umrichter betriebsbereit ___________(RDY) | | R JE N N N
11: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
I (fur Magnetschitzam Netz) ________(SW&§) | | N JLI NN N
12: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
I (fir Sekundarseite) ____________|{ (swsz:2 | | N JLI NN N
13: Motorantriebsquelle zwischen Netzspannung
und Umrichterausgang umschalten
N (for Primarseite) (swezn) | | | Sl NN N
15 (1015): AX-Anschlussfunktion einstellen
(fir Magnetschiitz auf der Primérseite) (AX) JlJd[Jd ] J
22 (1022): Umrichter-Ausgangsbegrenzung mit J|IJ|J|J J
Verzdgerung (loL2)
25 (1025): Kahllifter in Betrieb (FAN) JlJ |y ]| J
26 (1026): Automatisches Riicksetzen (TRY) J|J|J|J J
28 (1028): Frihwarnung Kuhlkdrperiberhitzung (OH) JlJ |y ]| J
30 (1030): Lebensdaueralarm (LIFE) J|J|J|J J
31 (1031): Frequenz (Drehzahl) erkannt 2 (FDT2) J|J|J|J J
33 (1033): Sollwertverlust erkannt (REF OFF) JlJd[Jd ] J
35 (1035): Umrichterausgangein _____________(RUN2) | | | ____ O RO B O
136 (1036): Uberlastschutzsteverung _____ (OLA)| | | EN N I IC L
37 (1037): Strom erkannt J[J |y ]| J
38 (1038): Strom erkannt 2 JlJdlJd ] J
39 (1039): Strom erkannt 3 JlJd[Jd ] J
41 (1041): Niedrigstrom erkannt _____(BL)| | | . JEIN I N N
42(1042): PID-Alarm ________________(PIDALM)| | | ____ JES N N N A
43 (1043): Unter PID-Regelung ____________(PibcTL) | | | EARE RN
44 (1044): Motor aufgrund von langsamem
Durchfluss  unter PID-Regelung  gestoppt J|J|J|J N
_____________________________________ eo-ste) || L
45 (1045): Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt (U-TL) J|J|J|J J
46 (1046): Drehmoment erkannt 1 (TD1) J|J|J|J J
47 (1047): Drehmoment erkannt 2 (TD2) J[J |y ]| J
48 (1048): Motor 1 ausgewahlt (SWM1) J|J|J|J J
49 (1049): Motor 2 ausgewahlt (Swm2) J[J |y ]| J
50 (1050): Motor 3 ausgewahit (SWM3) J|J|J|J J
51 (1051): Motor 4 ausgewahlt (SWMa4) J[J |y ]| J
52 (1052): Vorwartslauf (FRUN) JlJ|Jd ]| J
53 (1053): Ruckwartslauf (RRUN) JlJ |y ]| J
54 (1054): Ferngesteuerter Betrieb (RMT) JlJd[Jd ] J
156 (1056): Thermistor hat Motortiberhitzung erkannt (THM) | __ | SO S O RO B O
o/ U057): Bremssignal ___________________ (BRKS) | | U S A N B A
: Frequenz (Drehzahl) erkannt 3 (FDT3) J[J |y ]| J
. Anschluss [C1] Leitung unterbrochen (C1OFF) | | | JJd ]I
N
71.(1071) : Drehzahlibereinstimmung (DSAG) | | .l L N N N A
Sollwert erreicht 3(FAR3) | ___ | I N NN I T N L
ehlererkannt ___ ________(PG-ERR) | | R L N B N
182 (1082): Positionierung abgeschlossen ______(PSET) | | R NINJNJJI LN,
: Wartungstimer (MNT) J|J|J|J J
: Leichter Alarm (L-ALM) J[J |y ]| J
: Alarmausgang (fur alle Alarme) (ALM) J|J|J|J J
101 (1101): Ausfall Aktivierungskreis erkannt (DECF) J[J |y ]| J
102 (1102): Aktivierungseingang AUS (EN OFF) J[J |y ]| J
105 (1105): Bremstransistor defekt (DBAL) J|J|J|J J
2001 (3001): Ausgang von Schritt 1 (S001) J[J |y ]| J
2002 (3002): Ausgang von Schritt 2 (S002) JlJd[Jd ] J
2003 (3003): Ausgang von Schritt 3 (S003) JlJd[Jd ] J
2004 (3004): Ausgang von Schritt 4 (S004) JlJd[Jd ] J
2005 (3005): Ausgang von Schritt 5 (S005) JlJd[Jd ] J
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Antriebsregelung

8 3 % 8 [Werksei gie:?e
= = elte:
nﬁgtr:r Bezeichnung Einstellbereich 35|ce nstellun Drehm
=] Eé‘ 9 ujs | PG fohne| mit lomentr
i U/f | PG | PG |egelun
[¢)
2006 (3006): Ausgang von Schritt 6 (S006) JlJd[Jd ] J
2007 (3007): Ausgang von Schritt 7 (S007) JlJd[Jd ] J
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F-Codes

E-Codes

C-Codes

P-Codes

H-Codes

A-Codes

b-Codes

r-Codes

J-Codes

d-Codes




Para
meter|

Bezeichnung

Einstellbereich

Im Betrieb
anderbar

Parameter
kopierbar

Werksei
nstellun
[¢]

Antriebsregelung

u/f

PG
U/t

Drehm
ohne| mit jomentr|
PG | PG |egelun
g

Siehe
Seite:

uo3

uo4

Uo5

(Logikschaltung)

(Zeitglied)

(Timer,

): Anschluss [X2] Eingangssignal (
): Anschluss [X3] Eingangssignal (
): Anschluss [X4] Eingangssignal (
4005 (5005): Anschluss [X5] Eingangssignal (
): Anschluss [X6] Eingangssignal (
)
)

: Innerhalb der Tanzer-Bezugsposition

R_REF)
(ALM_ACT)

6007 (7007): Anzeige Alarmfaktor

Durch Eingabe des oben in Klammern (') angegebenen
Werts wird einem Anschluss ein negativer Logikausgang
zugewiesen. (Wahr = AUS.)

: Ausgang von Schritt 8 (S008)
: Ausgang von Schritt 9 (S009)
: Ausgang von Schritt 10 (S010)
: Anschluss [X1] Eingangssignal (X1)
X2)

§§538

: Anschluss [X7] Eingangssignal (X7)
: Anschluss [FWD] Eingangssignal (FWD)
1): Anschluss [REV] Eingangssignal (REV)
( ): Finaler Startbefehl (FL_RUN)
( ): Finaler FWD-Startbefehl (FL_FWD)
( ): Finaler REV-Startbefehl (FL_REYV)
6003 (7003): Wéhrend der Beschleunigung (DACC)
( ): Wahrend der Verzdgerung (DDEC)
( ): Unter anti-regenerativer Steuerung (REGA)
(7006)

L =

L T

L
L T
L =

0: Keine Funktion zugewiesen

1: Durchlassausgang + Standard-Timer

2: UND-Glied + Standard-Timer

3: ODER-Glied + Standard-Timer

4: XOR-Glied + Standard-Timer

5: Flip-Flop mit Setz-Prioritat + Standard-Timer

6: Flip-Flop mit Rlcksetz-Prioritat + Standard-Timer
7: Detektor fir ansteigende Flanke + Standard-Timer
8: Detektor fur abfallende Flanke + Standard-Timer
9

Detektor fur ansteigende und abfallende Flanke +
Standard-Timer

10: Halteeingang + Allgemeiner Timer
11: Aufwartszahler

12: Abwartszahler

13: Timer mit Reset-Eingang

0: Kein Timer
1: Einschaltverzdgerung
2: Ausschaltverzégerung
3: Puls

4: Ricksetzbarer Timer
5: Impulsfolgenausgang

0,00 bis 600,00

U06
Uo7
uUos
U09
U10

SPS-Logik:

Schritt 2

(Eingang 1
(Eingang 2
(Logikschaltung
(Zeitglied
(Timer

Siehe UO1.

Si

Siehe U02.

Siehe U03.

Siehe U04.

Siehe U05.

Ut

ui2]|

U3
U4
uts

SPS-Logik:

Schritt 3

(Eingang 1
(Eingang 2
(Logikschaltung
(Zeitglied

Siehe UO1.

Siehe U02.

Siehe U03.

Siehe U04.

Siehe U05.

U16
u17
U18
U19
U20

SPS-Logik:

Schritt 4

(Eingang 1
(Eingang 2
(Logikschaltung
(Zeitglied
(Timer,

Siehe UO1.

Siehe U02.

Siehe U03.

Siehe U04.

Siehe U05.

u21
u23
u24
u25

SPS-Logik:

Schritt 5

(Eingang 1
(Eingang 2
(Logikschaltung
(Zeitglied
(Timer

)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
(Timer)
)
)
)
)
)
)
)
)
)
)

Siehe UO1.

Siehe U02.

Siehe U03.

Siehe U04.

Siehe U05.

Zlz|z|1Zz|z|z|Zz|Z2|Zz|Z2|Z2|Z2|Z2|(Z2|Z2|Z2|2|2|2|2|2

cle|le|lo|e|e|e|le|le|lo|le|e|e|le|lo|la|le oo e |
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Antriebsregelung

85|85 [Werksei
Para Bezeichnung Einstellbereich 25| e % nstellun Drehm
meter] 2C|ES| 9 PG |ohne| mit [omentr
EG|8L
U/t | PG | PG |egelun
9
% SPS-Logik: (Eingang 1) |Siehe UO1. N J 0 Siehe UO1.
27| Schritt 6 (Eingang 2) |Siehe U02. N J 0 Siehe U02.
U2s | (Logikschaltung) |Siehe U03. N J 0 J|J|J J
U2g | (Zeitglied) | Siehe U04. N J 0 J|J|J J
u3o (Timer) | Siehe U05. N J 0,00 J[J | J J
Ui SPS-Logik: (Eingang 1) |Siehe UO1. N J 0 Siehe UO1
% Schritt 7 (Eingang 2) |Siehe U02. N J 0 Siehe U02.
ﬁ (Logikschaltung) | Siehe U03. N J 0 J|J|J J
Us4 | (Zeitglied) | Siehe U04. N J 0 J|J|J J
uss (Timer) | Siehe U05. N J 0,00 J[J | J J
U386 | SPS-Logik: (Eingang 1) |Siehe UO1. N J 0 Siehe UO1
_U37 | Schritt 8 (Eingang 2) |Siehe U02. N J 0 Siehe U02.
Uss | (Logikschaltung) | Siehe U03. N J 0 J[J | J J
U39 | (Zeitglied) | Siehe U04. N J 0 J|J|J J
u40 (Timer) | Siehe U05. N J 0,00 J[J | J J
Ui SPS-Logik: (Eingang 1) |Siehe UO1. N J 0 Siehe UO1
U42 | Schritt 9 (Eingang 2) |Siehe U02. N J 0 Siehe U02.
U43 | (Logikschaltung) | Siehe U03. N J 0 J[J | J J
U44 | (Zeitglied) | Siehe U04. N J 0 J|J|J J
u45 (Timer) | Siehe U05. N J 0,00 J[J | J J
% SPS-Logik: (Eingang 1) |Siehe UO1. N J 0 Siehe UO1.
ﬂ Schritt 10 (Eingang 2) |Siehe U02. N J 0 Siehe U02.
ﬁ (Logikschaltung) | Siehe U03. N J 0 J|J|J|J J
U49| (Zeitglied) |Siehe U04. N J 0 JlJ|Jd ]| J
us0 (Timer) he UO05. N J 000 | J [J|J|J J
U71 |SPS-Logik Ausgangssignal 1 Deaktivieren N J 0 JlJd[Jd | J
] (Ausgangsauswabhl) Schritt 1 Ausgang
_U72 | SPS-Logik Ausgangssignal 2 Schritt 2 Ausgang N J 0 JlJ|J]|J J
U783 | SPS-Logik Ausgangssignal 3 Schritt 3 Ausgang N J 0 J|J|[J|J J
U74 | SPS-Logik Ausgangssignal 4 Schritt 4 Ausgang N J 0 JlJd[Jd ] J
u75 ]| SPS-Logik Ausgangssignal 5 Schritt 5 Ausgang N J 0 JlJd[Jd ] J
Schritt 6 Ausgang
Schritt 7 Ausgang
Schritt 8 Ausgang
Schritt 1 Ausgang
Schritt 10 Ausgang
U81 | SPS-Logik Ausgangssignal 1 (1000): Festfrequenz einstellen (Stufen 0 bis 1) 100 | J [ J I | N
(Funktionsauswahl) J 1y N
E SPS-Logik Ausgangssignal 2 100 | J [ J [ J | N
U83 | SPS-Logik Ausgangssignal 3 100 | J [ J I | N
U84 |SPS-Logik Ausgangssignal 4 4 (1004): Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 100 J J N
(2 Stufen)
"U85 | SPS-Logik Ausgangssignal 5 5 (1005): ~Beschleunigungs-/Verzogerungszeit _ einsteller 100 FRFEERRES
(4 Stufen)
6(1006): Dreileiterbetrieb aktivieren  (HLD) | | | IR REEE
1007): Auslaufen lassen J[J |y ]| J
1008): Alarm zurlcksetzen J|J|J|J J
1009): Externe Alarmausldsung aktivieren J[J |y ]| J
_______ (9= Active OFF, 1009 = Active ON) _________| SN DU ISR A P
10 (1010): Bereit fir Tippbetrieb = (JOG) | | | ___ EIN N T N L
11 (1011): Frequenzsollwert einstellen 2/1 J|J J N
12 (1072) Notor2auswaien () S N N
REZ DC-Bremsenaktivieren ________(DCBRK) | | | R A I L
14 (1014): Drehmomentbegrenzerpegel J|J|J|J J
> Auf Netzversorgung umschalten (50 Hz)(SW50) | __ | __ | ____ S LI JN NN
e Auf Netzversorgung umschalten (60 Hz)(SW60) | | ___| ____ SN NN
17.(1017): AUF (Ausgangsfrequenzerhdhen) __ (UP) | | | ____ A N B N
|18 (1018): AB (Ausgangsfrequenz verringern) __ (DOWN) | | | ____ A N B P
120 (1020): PID-Regelung abbrechen _ (HzPID) | | | EIN N T N L
|21 (1021): Umschalten Normalbetrieb / Inversbetrieb (IVS) | | ___| ____ JES N N N
22 (1022): Verriegeln J|J J J
25 (1029): Drehmomerivegelung dbrechen  (He/TAG) NN NS
24 (1024): Kommunikationsverbindung tber
RS-485 oder Feldbus aktivieren J|Jd|J J
125 (1025): Universal DI ____________________(UDh| | | ___. R R RO
26 (1026): Synchronisation der
Leerlaufmotordrehzahl beim Start J [N J
30 (1080): Zwangsstopp ~__(stom || FRFEERRE

(30 = Active OFF, 1030 = Active ON)
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. Antriebsregelung .
85|25 [Werksei g'e,the
= = elte:

Para Bezeichnung Einstellbereich T g | E o |nstellun Drehm
meter] @eigal g PG foh it t
5 ‘“2 U onne|l mit jomentr
=7 | U/t | PG | PG [egelun
[¢]
32(1032); Vorerregung____________________(Exme [ | [ NN Lo N Jsree
33 (1033): Integral- und Differentialanteil
! der PID-Regelung zurlicksetzen __ (PID-RST) | | | | I N
34 (1034): Integralanteil  der  PID-Regelung  halten JlJ|J|J N
i \PIDHLD) | ]| I R S N IO
35 (1035): Lokale Bedienung (Bedienteil) auswahlen(LOC) JlJ|J|J J
36 (1036): Motor 3 auswahlen (M3) J|J|Jd]|J J
37 (1037): Motor 4 auswéhlen (M4) [V I R J
89 | Motor-Betauungsschutz ____________(BWA | | | | KN KN ENEN R
40: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
] Netzversorgung (50 Hz) aktivieren __ (ISW50) | | | ___| I NN N
41: Integrierte Sequenz zum Umschalten auf
] Netzversorgung (60 Hz) aktivieren __ (ISW60) | | | SN NN
47(1047): Servo-Sperrsoliwert ____(LOCK) | | | N NN N
49 (1049): Impulsfolgenzeichen sen || REREEN NN
70 (1070): Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung
... gborechen _  ____(HZLSC) | | | ] N S T N L
71 (1071): Frequenz der konstanten
Umfangsgeschwindigkeitsregelung J|J|Jd]|J N
o_____im Speicherablegen ___________ (LSC-HLD) | | __ | ..__. BN DR A R
72 (1072): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
] Motors 1 zahlen ___________(CRUN-MD | | | | NN ]
73 (1073): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
] Motors2zahlen _  _______(CRUN-M2) | | | ___| IJIININ]
74 (1074): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
] Motors3zahlen _ ___ (CRUN-M3) | | | NN e
75 (1075): Laufzeit des mit Netzstrom angetriebenen
] Motors 4 zahlen _______ ____(CRUN-M4) | | | NN ]
76 (1076): Negative  Schlupfkompensation  einstellen VA I R R N
_____________________________________ oroop) | | |l
77 (1077): PG-Alarm abbrechen paccy | | | NN
81 (1081): Alle SPS-Timer I6schen (CLTC) J|lJd|Jd | J
98: Vorwartslauf (FWD) J|J|Jd]|J J
99: Ruckwartslauf (REV) J|lJd|Jd | J
100: Keine Funktion zugewiesen (NONE) J|J|Jd]|J J
Durch Eingabe des oben in Klammern ( ) angegebenen
1000er-Werts  wird einem Anschluss ein negativer
Logikeingang zugewiesen.
U91 |SPS-Logik Timeranzeige 1: Schritt 1 N J 1 J(J|J|J J
(Schrittauswahl) (5. gchyitt 2
3: Schritt 3
4: Schritt 4
5: Schritt 5
6: Schritt 6
7: Schritt 7
8: Schritt 8
9: Schritt 9
10: Schritt 10
y-Codes: Verbindungsfunktionen

= Antriebsregelung .
@g $ 5 |Werksei g'?the
== = elte:

nF::tr: Bezeichnung Einstellbereich 85| g g [nstelun Drehm
eS| ® § 9 ust PG |ohne| mit |omentr
i U/f | PG | PG |egelun
g
y01 |RS-485-Kommunikation 1 1 bis 255 N J 1 J[J[J|J J |5-147
(Stationsadresse)
y02 | (Kommunikationsfehlerverarbeitung) |0: Sofortiges Abschalten mit Alarm er8 J J 0 JlJd ]y J
1: Abschalten mit Alarm er8 nach Lauf wéhrend des durch
Timer y03 festgelegten Zeitraums
2: Wiederholungsversuch wahrend des durch Timer y03
festgelegten Zeitraums. Falls der Wiederholungsversuch
fehlschlagt, Abschalten mit Alarm er8.
Falls erfolgreich, weiterlaufen.
3: Weiterlaufen
y03 (Timer) |0,0 bis 60,0 s J J 2,0 J|J[J]|J J
y04 (Baudrate) [0: 2400 bps J J 3 J|J[J]|J J
1: 4800 bps
2: 9600 bps
3: 19200 bps
4: 38400 bps
y05 (Datenlénge) |0: 8 Bits 1: 7 Bits J J 0 JlJ[J|J J
y06 (Paritatspriifung) [0: Keine (2 Stopp-Bits) J J 0 J|J[J]|J J
1: Gerade Paritat (1 Stopp-Bit)
2: Ungerade Paritat (1 Stopp-Bit)
3: Keine (1 Stopp-Bit)
y0o7 (Stopp-Bits) |0: 2 Bits 1: 1 Bit J J 0 J|J[J]|J J
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= Antriebsregelung .
85|25 Werksei 2'9{19
== = elte:
Para Bezeichnung Einstellbereich 35 | E g |nstellun Drehm
metel 2L|SE| g PG |ohne| mit
[ © _52 U/f lohne| mit [omentr
i U/f | PG | PG |egelun
9
y08 | RS-485-Kommunikation 1 0: Keine Erfassung; 1 bis 60 s J J 0 J[J[J|J J |5-147
(Fehlererkennungszeit fiir fehlende
Antwort)
y09 (Antwortintervall) {0,00 bis 1,00 s J J 001 | J |J|[J|J J
y10 (Protokollauswahl) {0: Modbus-RTU-Protokoll J J 1 JlJd ||y J
1: FRENIC-Loader-Protokoll (SX-Protokoll)
2: Fuji-Universalumrichterprotokoll
y11 [RS-485-Kommunikation 2 1 bis 255 N J 1 J[J[J|J J
(Stationsadresse)
y12 | (Kommunikationsfehlerverarbeitung) |0: Sofortiges Abschalten mit Alarm erp J J 0 JlJd |y J
1: Abschalten mit Alarm erp nach Lauf wéhrend des durch
Timer y13 festgelegten Zeitraums
2: Wiederholungsversuch wéahrend des durch Timer y13
festgelegten Zeitraums. Falls der Wiederholungsversuch
fehlschlagt, Abschalten mit Alarm erp. Falls erfolgreich,
weiterlaufen. =
3: Weiterlaufen %
y13 (Timer) |0,0 bis 60,0 s J J 2,0 JlJ[J|J J 0'1
yl4 (Baudrate) [0: 2400 bps J J 3 J|J[J]|J J
1: 4800 bps
2: 9600 bps g
3: 19200 bps T
4: 38400 bps >
y15 (Datenlénge) |0: 8 Bits J J 0 JlJd|lJd ] J %
1. 7 Bits —
y16 (Paritatspriifung) [0: Keine (2 Stopp-Bits) J J 0 JlJ[J|J J %
1: Gerade Paritat (1 Stopp-Bit)
2: Ungerade Paritét (1 Stopp-Bit)
3: Keine (1 Stopp-Bit)
y17 (Stopp-Bits) |0: 2 Bits 1: 1 Bit J J 0 J|J I ]| J
y18 | (Fehlererkennungszeit fir fehlende |0: Keine Erfassung; 1 bis 60 s J J 0 Jlaoluly J
Antwort)
y19 (Antwortintervall) {0,00 bis 1,00 s J J 0,01 J|J[J|J J
y20 (Protokollauswahl) |0: Modbus-RTU-Protokoll J J 0 JlJd |y J
2: Fuji-Universalumrichterprotokoll
y97 |Einstellung der 0: Speichern im  nichtflichtigem Speicher (begrenzt| J J 0 J|J[J|J J |5-149
Kommunikationsdatenspeicherung Uberschreibbar)
1: Speichern im temporaren Speicher (unbegrenzt
Uberschreibbar)
2: Alle Daten aus dem tempordren Speicher im
nichtflichtigen Speicher ablegen
(nach dem Speichern wechseln die y97-Daten
automatisch zu ,1%).
y98 | Bus-Verbindungsfunktion Frequenzsollwert Betriebsart J J 0 J[J[J|J J |5-105
(Modusauswahl) |0: GemaB H30-Daten GemaB H30-Daten 5-149
1: Uber die Feldbus-Option GemaBl H30-Daten
2: GemaB H30-Daten Uber die Feldbus-Option
3: Uber die Feldbus-Option ~ Uber die Feldbus-Option
y99 |Loader-Verbindungsfunktion Frequenzsollwert Betriebsart J N 0 JlJ[J|J J |5-149
(Modusauswahl) [o: GemaB H30- und y98-Daten GemaB H30- und
y98-Daten
1: Uber die RS-485-Verbindung GemaB H30- F-Codes
und y98-Daten
) (_!:RENlIC Loader) E-Codes
2: GemaB H30- und y98-Daten Uber die
RS-485-Verbindung
(FRENIC Loader) C-Codes
3: Uber die RS-485-Verbindung Uber die
RS-485-Verbindung
(FRENIC Loader) (FRENIC Loader) P-Codes
H-Codes
A-Codes
b-Codes
r-Codes
J-Codes
d-Codes

U-Codes

y-Codes
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Tabelle A Werkseinstellungen je nach Bestimmungsort

Bestimmungsort
. Asien EU
Parameter Bezeichnung
FRN_ __GI1E-2A FRN_ __GI1E-4A FRN_ __GIE-4E
200-V-Klasse 400-V-Klasse 400-V-Klasse
F03, AO1, b01, 101 Maximalfrequenz
E31, E36, E54 Frequenzerkennung (Pegel) 60,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz
F05, A03, b03, 103 Nennspannung bei Eckfrequenz
F06, A04, b04, r04 Maximale Ausgangsspannung 20V asv 400V

Hinweis:  Die Kistchen (M) in der obigen Tabelle stehen je nach Gehiuse fiir S oder E.
Tabelle B Werkseinstellungen je nach Umrichterleistung
Unmrichter- | Drehmomentanhebung 1 |Automatischer Neustart nach| Umrichter- | Drehmomentanhebung 1| Automatischer Neustart nach
leistung bis 4 kurzem Stromausfall leistung bis 4 kurzem Stromausfall

(kW) F09/A05/605/105 HI13 (kW) F09/A05/b605/r05 HI13

04 7,1 55

0,75 75
E— 1,5

1,5 6,8 90

2,2 0,5 110

3,7 (4,0)* 5,5 132
2,0

5,5 49 160

7,5 44 200

0.0

11 3,5 220 2,5

15 2,8 280

18,5 315
EEEEe— 2,2 1,0 4,0

22 355

30 400
37 0,0 500 5,0

45 1,5 630

+ 4 kW fiir die EU.
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Tabelle C Motorparameter

In den nachfolgenden Tabellen sind die Parameter fiir Motor 1 aufgefiihrt. Fiir die Motoren 2 bis 4 gelten die entsprechenden

ligen Motor.
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Tabelle C Motorparameter (Fortsetzung)
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Tabelle C Motorparameter (Fortsetzung)

G1m-4E)
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5.2 Einzelheiten zu den Parametern

Dieser Abschnitt beinhaltet umfassende Informationen zu den Parametern. Die Beschreibungen sind allgemein in der
Reihenfolge der Parametergruppen und in numerischer Reihenfolge geordnet. Besonders wichtige Parameter werden
allerdings bei der ersten Nennung zusammenfassend beschrieben.

5.2.1 Grundfunktionen

F00 Parameterschutz

FOO legt fest, ob die Parameterdaten (auer FOO) und die digitalen Referenzdaten (zum Beispiel der Frequenzsollwert
und der PID-Befehl) geschiitzt werden sollen, so dass sie nicht durch unbeabsichtigtes Driicken der Tasten @ / &)
auf dem Bedienteil verindert werden konnen.

Andern der Parameterdaten Andern der digitalen
Wert fiir FOO . . . Uber eine Referenzdaten mit den Tasten N
Mit dem Bedienteil S . )
Kommunikationsverbindung
0 Zuldssig Zuldssig Zuléssig
1 Nicht zulissig ™ Zuldssig Zulassig
2 Zuladssig Zulissig Nicht zuldssig
3 Nicht zulissig * Zuldssig Nicht zuldssig

*Nur der Wert fiir FOO kann mit dem Bedienteil modifiziert werden; alle anderen Parameter sind geschiitzt.

Zum Andern des Parameters FOO miissen gleichzeitig die Tasten und @ (von 0 auf 1) oder und &) (von 1
auf 0) gedriickt werden.

Den gleichen Zweck erfiillt das Signal WE-KP, das die Bearbeitung von Parameterdaten mit dem Bedienteil ermoglicht
und ein Anschlussbefehl fiir digitale Eingangsanschliisse ist (sieche Beschreibung von E01 bis E07, Wert = 19).

Der Zusammenhang zischen dem Anschlussbefehl WE-KP und dem FOO-Wert ist in der folgenden Tabelle dargestellt.

WE-KP Andern der Parameterdaten
Mit dem Bedienteil Uber eine Kommunikationsverbindung
OFF Nicht zuldssig .
- Zuldssig
ON Gemif FOO-Einstellung

@ e Falls Sie unbeabsichtigterweise den Anschlussbefehl WE-KP geben, konnen Sie Parameterdaten
anschlieend nicht mehr bearbeiten oder modifizieren. Falls dies geschieht, schalten Sie den mit WE-KP
angesteuerten Anschluss auf ON und weisen Sie WE-KP einem korrekten Befehl zu.

» WE-KP ist lediglich ein Signal, das das Andern von Parameterdaten ermoglicht; es schiitzt daher nicht die
Frequenzeinstellungen oder den PID-Drehzahlsollwert, die mit den Tasten é und &) eingegeben wurden.

Tip Auch wenn FOO = 1 oder 3 ist, kdnnen Parameterdaten iiber die Kommunikationsverbindung geéindert werden.

FO1 Frequenzsollwert 1
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1) C30 (Frequenzsollwert 2)
C31 bis C35 (Analogeingangseinstellung fur [12])  C36 bis C39 (Analogeingangseinstellung fur [C1])
C41 bis C45 (Analogeingangseinstellung fur [V2]) C50 (Offset (Frequenzsollwert 1), Offset-Basispunkt)
H61 (UP/DOWN-Steuerung, Einstellung d59, d61 bis d63 (Befehl (Eingang Impulsrate))
der Ausgangsfrequenz)

FO1 oder C30 legen die Befehlsquelle fest, die Bezugsfrequenz 1 bzw. Bezugsfrequenz 2 spezifiziert.

Wert fiir . .
FO1, C30 Funktion Siehe
0 Freigabe der Tasten N / © auf dem Bedienteil. [1]
1 Spannungseingang an Anschluss [12] (0 bis £10 VDC, Maximalfrequenz bei £10 VDC).
5 Stromeingang an Anschluss [C1] (+4 bis +20 mA DC, Maximalfrequenz bei +20 mA DC) (SW5 auf
der Steuerungsplatine muss auf die C1-Position geschaltet werden (Werkseinstellung)).
Summe Spannungseingang (0 bis 10 VDC) und Stromeingang (+4 bis +20 mA DC) an Anschliisse
[12] bzw. [C1]. Der fiir die jeweiligen Maximalfrequenzen erforderliche Einstellbereich und Wert ist
bei den vorherigen beiden Punkten angegeben (SW5 auf der Steuerungsplatine muss auf die [2]
3 C1-Position geschaltet werden (Werkseinstellung)).
Hinweis: Falls die Summe die Maximalfrequenz (F03) iibersteigt, wird die Maximalfrequenz
verwendet.
5 Spannungseingang an Anschluss [V2] (0 bis £10 VDC, Maximalfrequenz bei £10 VDC) (SW5 auf
der Steuerungsplatine muss auf die V2-Stellung geschaltet werden (Werkseinstellung)).
Die den digitalen Eingangsanschliissen zugewiesenen Befehle UP und DOWN aktivieren.
7 Die Befehle UP (einer der Anschliisse EO1 bis EO7 = 17) und DOWN (einer der Anschliisse EO1 bis (3]
E07 = 18) miissen einem der digitalen Eingangsanschliisse [X1] bis [X7] zugewiesen werden.
Nihere Informationen sind bei den Beschreibungen von E01 bis E07 zu finden.
8 Tasten N / ) auf dem Bedienteil aktivieren (Schalten ohne Ausgleich und StoB moglich). [1]
1 Schnittstellenkarte fiir digitalen Eingang (Option) aktivieren _
(ndhere Informationen sind im Bedienhandbuch der Schnittstellenkarte enthalten.)
12 Befehl des ,,Impulsfolgeneingangs® PIN aktivieren, der einem digitalen Eingangsanschluss [X7] (4]
(E07 = 48) oder einer PG-Schnittstellenkarte (Option) zugewiesen ist.
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B Einstellen einer Bezugsfrequenz

[1] Mit dem Bedienteil

ey
@

(F01 = 0 (Werkseinstellung) oder 8)

Wert fiir FO1 auf ,,0* oder ,,8“ stellen. Dies ist nur moglich, wenn sich der Umrichter im Betriebsmodus befindet.

Driicken Sie die Taste N / &) , um die derzeitige Bezugsfrequenz anzuzeigen. Die unterste Anzeigestelle auf

dem LED-Monitor blinkt.

3)

Um die Bezugsfrequenz zu dndern, driicken Sie erneut die Taste ¢ / &) . Um die neue Einstellung im Speicher

des Umrichters zu speichern, driicken Sie die Taste (wenn E64 = 1 (Werkseinstellung)). Wenn die Einheit das
nichste Mal eingeschaltet wird, wird die neue Einstellung als anfingliche Bezugsfrequenz verwendet.

Tip °

Alternativ zum oben beschriebenen Speichern mit der Taste ist auch das automatische Speichern
moglich (wenn E64 = 0).

Wenn Sie den Wert fiir FO1 auf ,,0“ oder ,,8‘ gestellt haben, aber eine andere Frequenzsollwertquelle als
Frequenzsollwert 1 gewihlt haben (z. B. Frequenzsollwert 2, Frequenzsollwert tiber Kommunikation,
oder Festfrequenzsollwert), dann konnen die Tasten und nicht zum Andern des derzeitigen
Frequenzsollwerts genutzt werden, auch nicht im Betriebsmodus. Durch das Driicken einer dieser Tasten
wird lediglich die derzeitige Bezugsfrequenz angezeigt.

Wenn Sie beginnen, die Bezugsfrequenz oder einen anderen Parameter mit den Tasten @ )
einzustellen, blinkt die letzte Stelle der Anzeige. Dies bedeutet, dass der Cursor an der letzten
Anzeigestelle steht. Wenn die Taste N / &) gedriickt gehalten wird, wird der Wert der letzten
Anzeigestelle verindert und ein Ubertrag erzeugt, wihrend der Cursor an der letzten Anzeigestelle
verbleibt.

Wenn Sie wihrend die letzte Anzeigestellt blinkt die Taste ) / &) driicken und die Taste langer
als eine Sekunde gedriickt halten, wechselt der Cursor von der letzten Anzeigestelle zur ersten
Anzeigestelle. Wird die Taste noch linger gehalten, bewegt sich der Cursor zur darunter liegenden
Anzeigestelle. So lasst sich der Cursor leicht zur gewiinschten Anzeigestelle bewegen, und die Werte der
oberen Anzeigestellen konnen veridndert werden.

Wird der Wert fiir FO1 auf ,,8* gestellt, wird das Schalten ohne Ausgleich und Stof} aktiviert. Wenn die
Frequenzsollwertquelle von einer anderen Quelle zum Bedienteil geschaltet wird, tibernimmt der
Umrichter die derzeitige Frequenz, die vor dem Schalten verwendet wurde, so dass reibungsloses
Umschalten und stof}freier Betrieb gewihrleistet sind.

[2] Uber einen Analogeingang (F01 = 1 bis 3, oder 5)

Wenn ein Analogeingang (Spannungseingang an Anschluss [12] und [V2] oder Stromeingang an Anschluss [C1]) durch
FO1 gewihlt wird, ist es moglich die Bezugsfrequenz frei zu wihlen, indem die Verstirkung vervielfacht und der Offset

addiert wird.

Die Polaritit kann gewihlt werden und die Filterzeitkonstante sowie die Regelabweichung koénnen

eingestellt werden.

Einstellbare Elemente von Frequenzsollwert 1

.. . Offset Verstirkung . | Filterzeit | Regel-
Wert fiir . Eingangs- - - - Polari- .
Eingangsanschluss . Basis- | Verstir| Basis- : -konstan | abwei-
FO1 bereich Offset tit
punkt | -kung | punkt -te chung
0 bis +10V,
1 [12] 10 bis +10 V F18 C50 | C32 | C34 C35 C33 C31
2 [C1] 4 bis 20 mA F18 C50 | C37 C39 - C38 C36
(121 +[C1] OO | F18 | cso | 32 | caa | c3s | c3 | cal
3 (Summe der beiden N 15 +
Werte) 4 bis 20 mA F18 C50 | C37 C39 - C38 C36
0bis +10V,
5 [V2] 10 bis +10 V F18 C50 | C42 | C44 C45 C43 C41

B Regelabweichung (C31, C36, C41)

C31, C36 oder C41 legen eine Regelabweichung fiir analoge Eingangsspannungen oder Eingangsstrome fest. Der
Abweichungswert gilt auch fiir Signale, die von externen Geréten gesendet werden.

B Filterzeitkonstante (C33, C38, C43)

C33, C38 oder C43 legen eine Filterzeitkonstante fiir analoge Eingangsspannungen oder Eingangsstrome fest. Wihlen
Sie einen geeigneten Wert fiir die Zeitkonstante und beriicksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit des
mechanischen Systems, da eine hohe Zeitkonstante die Antwort verzogert. Wenn die Eingangsspannung aufgrund von
Storungen schwankt, wihlen Sie eine hohere Zeitkonstante.

B Polaritat (C35, C45)
C35 oder C45 legen den Eingangsbereich fiir analoge Eingangsspannungen fest.

Werte fiir C35/C45 Anschlusseingangsspezifikationen
0 -10 bis +10 VDC
1 0 bis +10 VDC (negative Spannungswerte werden als 0 V gewertet)
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W Verstarkung und Offset

Reference frequency
%

Gain
(C32, C37 or C42) .
Point B
Bias
(F18) [ i pointA
» Analog input
0 Bias Gain  100%

base base
point point
(C50) (C34, C39 or C44)

Note Falls FO1 = 3 (die Summe von [12] + [C1] ist aktiviert), werden Offset und Verstirkung unabhingig
voneinander der Eingangsspannung bzw. dem Eingangsstrom der Anschliisse [12] und [C1] zugewiesen,
und die Summe der beiden Werte wird als Bezugsfrequenz verwendet.

F18, C50, C32 and C34 ‘

v
" +
2] —»{ Bias, Ly Reference frequency
Gain .
Bias,
(1] Gain

I F18, C50, C37 and C39 ‘

Bei unipolarem Eingang (Anschluss [12] mit C35 = 1, Anschluss [C1], Anschluss [V2] mit C45 = 1)

Aus dem oben dargestellten Graph ist ersichtlich, dass die Beziehung zwischen Analogeingang und der durch
Frequenzsollwert 1 spezifizierten Bezugsfrequenz beliebig anhand der Punkte ,,A* und ,,B“ bestimmt werden kann.
,Punkt A*“ wird definiert durch die Kombination des Offsets (F18) mit dem enstprechenden Basispunkt (C50); ,,Punkt
B* wird definiert durch die Kombination der Verstirkung (C32, C37 oder C42) mit dem entsprechenden Basispunkt
(C34, C39 oder C44).

Die Kombination von C32 mit C34 gilt fiir Anschluss [12], die Kombination von C37 mit C39 fiir [C1] (Funktion C1)

und die Kombination von C42 mit C44 fiir [C1] (Funktion V2).

Konfigurieren Sie Offset (F18) und Verstirkung (C32, C37 or C42) und gehen Sie dabei von einer Maximalfrequenz

von 100% aus. Konfigurieren Sie dann den Offset-Basispunkt (C50) und den Verstirkungs-Basispunkt (C34, C39 oder

C44) und gehen Sie dabei vom maximalen Analogeingang (10 VDC oder 20 mA DC) von 100% aus.

» Der Analogeingang abziiglich des Offset-Basispunkts (C50) ist durch den Offset-Wert (F18) begrenzt.

* Wenn angegeben wird, dass der Wert des Offset-Basispunkts (C50) gleich oder grofer ist als die Werte der
Verstirkungs-Basispunkte (C34, C39 oder C44), wird dies als ungiiltig erachtet und der Umrichter setzt die
Bezugsfrequenz auf 0 Hz zuriick.

Beispiel: Werden Offset, Verstirkung und die entsprechenden Basispunkte bei einer Bezugsfrequenz von 0 bis 60 Hz
eingestellt, ergibt dies einen Analogeingang von 1 bis 5 VDC an Anschluss [12] (bei Frequenzsollwert 1).

Note

Reference frequency

Hz % (Assuming the maximum frequency
FO03 = 60 Hz as 100%.)

Gain (C32) 60 Hz | 100%

Point B

Point A
Bias (F18) 0 Hz :

I
o

Analog input (voltage)
1V 5V 10V

[ | |
10% 50% 100%

Analog input (%)
(Assuming the full scale (10 VDC)

E;iz E:;z of analog input as 100%.)
point point
(C50) (C34)

(Punkt A)

Um bei einem Analogeingang von 1 V die Bezugsfrequenz auf 0 Hz einzustellen, muss der Offset auf 0% gestellt
werden (F18 = 0). Da 1 V dem Offset-Basispunkt und 10% von 10 V entspricht (maximaler Wert an Anschluss [12]),
muss der Offset-Basispunkt auf 10% gestellt werden (C50 = 10).

(Punkt B)

Um die Maximalfrequenz bei einem Analogeingang von 5 V der Bezugsfrequenz anzugleichen, muss die Verstiarkung
auf 100% gestellt werden (C32 = 100). Da 5 V dem Verstirkungs-Basispunkt und 50% von 10 V entspricht (maximaler
Wert an Anschluss [12]), muss der Verstirkungs-Basispunkt auf 50% gestellt werden (C34 = 50).

Note Das Einstellverfahren zum alleinigen Einstellen der Verstirkung oder des Offsets ohne die Basispunkte zu
verdndern entspricht dem Verfahren bei konventionellen Umrichtern von Fuji der Serie
FRENIC5000G11S/P11S oder FVR-E11S usw.
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Bei bipolarem Eingang (Anschluss [12] mit C35 = 0, Anschluss [V2] mit C45 = 0)

Wenn die Werte fiir C35 und C45 auf ,,0° gestellt werden, konnen die Anschliisse [12] und [V2] jeweils als bipolarer
Eingang (-10 V to +10 V) genutzt werden.

Wenn sowohl F18 (Offset) als auch C50 (Offset-Basispunkt) auf ,,0“ gestellt werden, erzeugen die negativen und
positiven  Spannungseinginge Bezugsfrequenzen, die wie unten dargestellt symmetrisch durch den
Koordinatenursprung fiihren.

Reference frequency

Gain | 3
(C32) " Point |

ulhd i ! Terminal [12] input
: Gain 10V Terminal [V2] input
base
point
(C34)

Wenn F18 (Offset) und C50 (Offset-Basispunkt) auf einen beliebigen Wert konfiguriert werden (Punkt A1, A2,
und A3), ergibt sich der unten dargestellte Offset.

Note

Reference frequency

Point A1

H Terminal [12] input
-10v 10v  Terminal [V2] input

| Point As

Note Eine Bezugsfrequenz kann nicht nur anhand der Frequenz (Hz) spezifiziert werden, sondern auch anhand von
anderen Meniipunkten, je nach Einstellung von Parameter E48 (= 3 bis 5, oder 7).

[3] Nutzung der digitalen Eingangssignale UP/DOWN (F01 =7)

Wenn die UP/DOWN-Steuerung zur Frequenzeinstellung mit Startbefehl ON gewihlt wird, wird durch Aktivierung des
Anschlussbefehls UP oder DOWN die Ausgangsfrequenz erhoht bzw. verringert, jeweils innerhalb eines Bereichs von
0 Hz bis zur Maximalfrequenz (siehe unten).

Um die UP/DOWN-Steuerung fiir die Frequenzeinstellung zu aktivieren, ist es erforderlich, den Wert fiir FO1 auf
»71 zu stellen und die Befehle UP und DOWN einem der digitalen Eingangsanschliisse [X1] bis [X7], [FWD] und
[REV] mit einem der Parameter EO1 bis EQ7 (Wert = 17 oder 18) zuzuweisen.

up DOWN .
Funktion
Wert =17 Wert = 18
OFF OFF Derzeitige Ausgangsfrequenz beibehalten.
ON OFF Auﬁgangsfrequenz mit der derzeit spezifizierten Beschleunigungszeit
erhohen.
OFF ON Ausgangsfrequenz mit der derzeit spezifizierten Verzogerungszeit verringern.
ON ON Derzeitige Ausgangsfrequenz beibehalten.

B Spezifizieren des Anfangswerts flr die UP/DOWN-Steuerung
Spezifizieren Sie den Anfangswert fiir die UP/DOWN-Steuerung.

Wert fiir H61 Anfangswert zum Starten der UP/DOWN-Steuerung
Modus zum Festlegen des Werts auf ,,0*:
0 Der Inverter setzt den Wert beim Neustart automatisch auf ,,0° (auch beim Einschalten).

Erhohung der Drehzahl durch Befehl UP.

Modus zur Beibehaltung der letzten Ausgangsfrequenz wihrend der letzten
UP/DOWN-Steuerung:

1 Der Umrichter speichert die letzte durch die UP/DOWN -Steuerung eingestellte
Ausgangsfrequenz und verwendet die gespeicherte Frequenz beim nichsten Starten (auch beim
Einschalten).

Wenn neu gestartet wird und der Anschlussbefehl UP oder DOWN eingegeben wird, bevor die interne
Frequenz die im Speicher abgelegte Ausgangsfrequenz erreicht hat, speichert der Umrichter die derzeitige
Ausgangsfrequenz und startet die UP/DOWN-Regelung mit der neuen Frequenz.

Wird eine dieser Tasten gedriickt, wird die im Umrichter gespeicherte Frequenz iiberschrieben.
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Frequency

' Frequency saved in internal memory

Output frequency

Run
command ON OFF | ON
UpP ;
terminal
command |—| ON

Anfangsfrequenz fiir die UP/DOWN-Steuerung, wenn die Frequenzsollwertquelle umgeschaltet wird

Wenn die Frequenzsollwertquelle von einer anderen Quelle auf die UP/DOWN-Steuerung umgeschaltet wird, ist die
Anfangsfrequenz fiir die UP/DOWN-Steuerung folgendermalien:

Anfangsfrequenz fiir die UP/DOWN-Steuerung
H61=0 H6l =1

Bezugsfrequenz, die unmittelbar vor dem
Umschalten von der Frequenzsollwertquelle
vorgegeben wurde

Frequenzsollwertquelle Umschaltbefehl

Andere Quelle als

UP/DOWN (FO1, C30) Frequenzsollwert

2/1 auswihlen (Hz2/HzlI)

PID-Regelun PID-Regelung abbrechen Bezugsfrequenz, die von der PID-Regelung
& & (HZ/PID) vorgegeben wurde (Ausgang des PID-Reglers)
Festfrequenz Festfrequenz auswéhlen Bezugsfrequenz, die Bezugsfrequenz
q (881,852, S84 und SS8) unmittelbar vor dem wiihrend der letzten
Umschalten von der UP/DOWN-Steuerung

Kommunikationsverbindung

Kommunikationsverbindung | iiber RS-485 oder Feldbus Frequenzsollwertquelle
aktivieren (LE) vorgegeben wurde

[4] Nutzung des Impulsfolgeneingangs (F01 = 12)

B Auswahl des Formats fiir den Impulsfolgeneingang (d59)

Mit einer Impulsfolge im durch Parameter d59 ausgewihlten Format kann ein Frequenzsollwert an den Umrichter
tibermittelt werden. Drei Formate sind wihlbar: Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang, Impuls fiir
Vorwirtsdrehung/Impuls fiir Riickwirtsdrehung und Phase A/B mit 90 Grad Phasenverschiebung. Falls keine optionale
PG-Schnittstellenkarte installiert ist, ignoriert der Umrichter die Einstellung von Parameter d59 und akzeptiert nur
Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang.

In der folgenden Tabelle sind die Impulsfolgenformate und die zugehorigen Betriebsabldufe aufgelistet:

Format des
Impulsfolgeneingangs Betriebsiibersicht
(ausgewihlt mit d59)
0: Impulsfolgenzeichen / Der Frequenz-/Drehzahlsollwert wird geméB Impulsfolgenrate an den Umrichter
Impulsfolgeneingang gesendet. Das Impulsfolgenzeichen spezifiziert die Polaritit des

Frequenz-/Drehzahlsollwerts.

e Bei einem Umrichter ohne optionale PG-Schnittstellenkarte:
Impulsfolgeneingang: PIN wird dem digitalen Anschluss [X7] zugewiesen
(Wert = 48)
Impulsfolgenzeichen: SIGN wird einem digitalen Anschluss auBer [X7]
zugewiesen (Wert = 49)
Falls SIGN nicht zugewiesen wird, ist die Polaritét aller Impulsfolgeneinginge
positiv.

1: Impuls fiir Der Frequenz-/Drehzahlsollwert wird gemifl Impulsfolgenrate an den Umrichter
Vorwirtsdrehung / gesendet. Der Impuls fiir Vorwirtsdrehung ergibt einen Frequenz-/Drehzahlsollwert
Impuls fiir mit positiver Polaritét; der Impuls fiir Riickwirtsdrehung ergibt eine negative
Riickwirtsdrehung Polaritit.

2: Phase A/B mit 90 Grad Impulsfolgen, die durch die um 90 Grad phasenverschobenen Phasen A und B
Phasenverschiebung erzeugt werden, ergeben einen Frequenz-/Drehzahlsollwert entsprechend der

jeweiligen Impulsraten und der Phasenverschiebung zu einem Umrichter.

Nihere Informationen zum Betrieb mit der optionalen PG-Schnittstellenkarte sind im Bedienhandbuch der Karte
enthalten.
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E Negative

Positive > >
polarity ' polarity
Pulse train sign OFF ON

Pulse train inputJ ‘_, é |_| |_

Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang

Positive > Negative >
polarity polarity

Reverse rotation pulse
Forward rotation pulse

Impuls fir Vorwértsdrehung / Impuls fir Rickwértsdrehung

P
)
Run Run ©
forward ——>i reverse — > o
signal signal
A phase input : | | g
s T
B phase input J : [ | | | | | |_ J§>
90 degree E
B phase advanced B phase delayed g

Phase A/B mit 90 Grad Phasenverschiebung

B Impulszahlfaktor 1 (d62), Impulszahlfaktor 2 (d63)

Fiir den Impulsfolgeneingang definieren die Parameter d62 (Befehl (Eingang Impulsrate), Impulszéhlfaktor 1) und d63
(Befehl (Eingang Impulsrate), Impulszédhlfaktor 2) die Beziehung zwischen der Eingangsimpulsrate und dem
Frequenzsollwert (Bezug).

Frequency reference
f (Hz)
A

Pulse count factor 2 (d63)

Pulse train input rate
F-
0 > Np (kp/s) Codes

Pulse count factor 1 (d62)
Zusammenhang Impulsfolgeneingangsrate und Frequenzsollwert (Bezug)

Geben Sie wie oben in der Darstellung gezeigt die Impulsfolgeneingangsrate bei Parameter d62 (Befehl (Eingang
Impulsrate), Impulszdhlfaktor 1) und die Bezugsfrequenz gemidl d62 bei d63 (Befehl (Eingang Impulsrate),
Impulszihlfaktor 1) ein. Der Zusammenhang zwischen der Impulsfolgeneingangsrate (kp/s), die in den PIN -Anschluss
eingespeist wird und der Bezugsfrequenz f* (Hz) (bzw. dem Drehzahlsollwert) wird durch die folgende Gleichung
ausgedriickt:

Impulszihlfaktor 2 (d63)

' (Hz) = Np (kp/s) x
Impulszahlfaktor 1 (d62)

* (Hz) . Bezugsfrequenz

Np (kp/s)  : Eingangsimpulsrate
Bitte beachten Sie, dass bei Phase A/B mit 90 Grad Phasenverschiebung die
Impulsfolgenrate nicht die mit 4 multiplizierte ist.
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Das Impulsfolgenzeichen, der Impuls fiir Vorwirtsdrehung/Riickwirtsdrehung und die A/B-Phasenverschiebung legen
die Polaritdt des Impulsfolgeneingangs fest. Die Kombination aus der Polaritit des Impulsfolgeneingangs mit dem
FWD/REV-Befehl bestimmt die Drehrichtung des Motors. In der folgenden Tabelle ist der zusammenhang zwischen

der Polaritét des Impulsfolgeneingangs und der Drehrichtung des Motors dargestellt:

Polaritit der Impulsfolge Startbefehl Drehrichtung des Motors
Positiv (+) FWD (Befehl fiir Vorwirtslauf) Vorwirts
Positiv (+) REYV (Befehl fiir Riickwiértslauf) Riickwirts
Negativ (-) FWD (Befehl fiir Vorwirtslauf) Riickwiirts
Negativ (-) REYV (Befehl fiir Riickwirtslauf) Vorwirts

Wenn eine optionale PG-Schnittstellenkarte installiert wird, wird der Impulsfolgeneingang auf die Karte

Note geschaltet und der Eingang von Anschluss [X7] wird deaktiviert.

B Filterzeitkonstante (d61)

d61 spezifiziert eine Filterzeitkonstante fiir den Impulsfolgeneingang. Wihlen Sie einen geeigneten Wert fiir die
Zeitkonstante und beriicksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit des mechanischen Systems, da eine hohe
Zeitkonstante die Antwort verzogert. Wenn die Bezugsfrequenz aufgrund einer geringen Anzahl von Impulsen
schwankt, spezifizieren Sie eine groflere Zeitkonstante.

Umschalten des Frequenzsollwerts

Wenn der Anschlussbefehl Hz2/Hz1 einem der beiden digitalen Eingangsanschliisse zugewiesen wird, wird zwischen
Frequenzsollwert 1 (FO1) und Frequenzsollwert 2 (C30) umgeschaltet.

Nihere Informationen zu Hz2/HzlI finden Sie bei der Beschreibung von EO1 bis EO7 (Wert = 11).

Anschlussbefehl Hz2/Hz1 Frequenzsollwertquelle
OFF Gemif FO1-Einstellung (Frequenzsollwert 1)
ON GemailB C30-Einstellung (Frequenzsollwert 2)

F02 Betriebsart

FO2 wihlt die Quelle aus, die einen Startbefehl spezifiziert.

Wert fiir FO2 Betriebsart Beschreibung
Bedienteil Aktiviert die Tasten / , um den Motor zu starten oder
0 (Drehrichtung durch zZu stoppen.
Anschlussbefehl vorgegeben) Die Drehrichtung des Motors wird mit Anschlussbefehl FWD
oder REYV festgelegt.
Externe Signale Ermoglicht das Starten des Motors mit Anschlussbefehl FWD
1 (Befehle fiir digitale oder REV.
Eingangsanschliisse)
Bedienteil Aktiviert die Tasten / , um den Motor zu starten oder
2 (Vorwirtsdrehung) zu stoppen. Mit diesem Startbefehl kann allerdings nur die
Vorwirtsdrehung ausgelost werden.
Die Drehrichtung muss nicht festgelegt werden.
Bedienteil Aktiviert die Tasten / , um den Motor zu starten oder
3 (Riickwirtsdrehung) zu stoppen. Mit diesem Startbefehl kann allerdings nur die
Riickwirtsdrehung ausgelost werden.
Die Drehrichtung muss nicht festgelegt werden.

@ e Wenn Parameter FO2 = 0 oder 1, dann miissen die Anschlussbefehle FWD (Vorwirtslauf) und REV
(Ruickwirtslauf) den Anschliissen [FWD] bzw. [REV] zugewiesen werden.
* Wenn FWD oder REV aktiviert sind, kann der FO2-Wert nicht verdndert werden.
* Wenn die Zuweisungen der Anschlussbefehle an die Anschliisse [FWD] und [REV] gedndert werden sollen,
so dass FWD und REYV nicht FWD bzw. REV zugewiesen sind, und FO2 auf ,,1 gestellt ist, schalten Sie den
Zielanschluss unbedingt vorher aus, damit der Motor sich nicht unbeabsichtigterweise zu drehen beginnt.

B Dreileiterbetrieb mit externen Eingangssignalen (Befehle fir digitale Eingangsanschlisse)

Die Standardkonfiguration fiir FWD und REYV ist der Zweileiterbetrieb. Wird der Anschlussbefehl HLD zugewiesen,
wird der Befehl fiir den Vorwirtslauf FWD oder den Riickwirtslauf REV automatisch gehalten, so dass der Umrichter
im Dreileiterbetrieb genutzt werden kann. Durch KurzschlieBen des Anschlusses, dem der Befehl HLD zugewiesen
wurde, mit [CM] (z. B. wenn HLD eingeschaltet ist), wird der erste Befehl FWD oder REV auf der ansteigenden
Flanke automatisch gehalten. Wird HLD ausgeschaltet, 16st sich das Halten. Wenn kein Befehl HLD zugewiesen ist,
wird der Zweileiterbetrieb unter alleiniger Nutzung von FWD und REV gestartet.

Nihere Informationen zu HLD finden Sie bei der Beschreibung von EO1 bis EO7 (Wert = 6).
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Output

fi
requency / Forward ! \
: \ Reverse /
: Ignored V
FWD ON| | 3\‘@ '
REV oN| ON

HLD | ON | | ON |

Neben den oben beschriebenen Startbefehlsquellen stehen auch Befehlsquellen mit hoherer Prioritét zur Verfiigung,
zum Beispiel der Fernbetriebsmodus und der lokale Modus (siche Abschnitt 7.3.6) sowie die
Kommunikationsverbindung. Nihere Informationen hierzu sind in den Blockschaltbildern in Kapitel 6 des
FRENIC-MEGA Benutzerhandbuchs zu finden.

FO3

Maximale Frequenz 1

FO3 legt die maximale Frequenz fest, um die Ausgangsfrequenz zu begrenzen. Wenn eine Maximalfrequenz angegeben
wird, die die NenngroBen der Gerite iibersteigt, die vom Umrichter angetrieben werden, konnen Sachschidden und
Gefahrensituationen entstehen. Stellen Sie sicher, dass die eingestellte maximale Frequenz den NenngréBen der Gerite
entspricht.

- Einstellbereich: 25,0 bis 500,0 (Hz)

e Bei Umrichtern im MD- oder LD-Modus darf die maximale Frequenz auf hochstens 120 Hz eingestellt

Note werden.

e Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber darf die maximale Frequenz auf hochstens 200 Hz eingestellt
werden, bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber auf hochstens 120 Hz.

¢ Falls eine Frequenz iiber dem maximal moglichen Einstellwert (z. B. 500 Hz) gewihlt wird, werden
Bezugsdrehzahl und Analogausgang (FMA) auf Grundlage des Hochstwerts bzw. des Bezugswerts (10 V /

500 Hz) eingestellt. Die Frequenz ist allerdings intern begrenzt. Auch wenn 10 V eingespeist werden, wird
die Frequenz 500 Hz intern auf 200 Hz begrenzt.

AWARNING

Der Umrichter kann ohne Probleme auch mit hohen Drehzahlen arbeiten. Priifen Sie vor einer Anderung der
Drehzahl die technischen Daten der Motoren oder der Maschine.

Andernfalls kann es zu Verletzungen kommen.

Wenn der Wert fiir FO3 geédndert wird, damit eine hohere Bezugsfrequenz gewihlt werden kann, muss auch der

Note Wert fiir F15 gedndert werden, mit dem die Frequenzbegrenzung (hoch) spezifiziert wird.

F04
F05
F06

bis Eckfrequenz 1, Nennspannung bei Eckfrequenz 1

Maximale Ausgangsspannung 1
H50, H51 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 (Frequenz und

Spannung))

H52, H53 (Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 (Frequenz und
Spannung))

H65, H66 Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Frequenz und
Spannung))

Diese Parameter spezifizieren die Eckfrequenz und die Spannung bei Eckfrequenz, die im Wesentlichen erforderlich ist,
um den Motor ordnungsgemif} zu betreiben. Wenn diese Parameter mit den zugehorigen Parametern H50 bis H53, H65
und H66 kombiniert werden, kann so die nichtlineare U/f-Kennlinie bestimmt werden, indem Spannungszunahme oder
-abnahme an allen Punkten der U/f-Kennlinie spezifiziert werden.

Die folgende Beschreibung umfasst Einrichtungsschritte, die fiir die nichtlineare U/f-Kennlinie erforderlich sind.

Bei hohen Frequenzen kann die Impedanz des Motors zunehmen, was zu einer unzureichenden Ausgangsspannung und
einem Abfall des Ausgangsdrehmoments fithrt. Um diesem Problem vorzubeugen, kann mit FO6 (Maximale
Ausgangsspannung 1) die Spannung erhoht werden. Beachten Sie dabei aber, dass der Umrichter keine Spannung
ausgeben kann, die die Versorgungsspannung des Umrichters iibersteigt.

Parameter
U/f-Punkt Frequenz Spann_ Bemerkung
ung
Die Einstellung der maximalen Ausgangsspannung ist
. deaktiviert, wenn Automatische Drehmomentanhebung,
Maximale Frequenz FO3 Fo6 Drehmoment-Vektorregelung, Vektorregelung ohne ¢
Drehzahlgeber oder Vektorregelung mit Drehzahlgeber
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Parameter

U/f-Punkt Frequenz Spann_ Bemerkung
ung
ausgewihlt ist.
Eckfrequenz F04 FO5
Nichiineare Hes | H6 g |
-_enninie Deaktiviert, wenn Automatische Drehmomentanhebung,
Nichtlineare H52 H53 Drehmoment-Vektorregelung, Vektorregelung ohne
U/f-Kennlinie 2 Drehzahlgeber oder Vektorregelung mit Drehzahlgeber
:ohtl ausgewdhlt ist.
Nichtlineare H50 H51

U/f-Kennlinie 1
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Beispiele:

® Normale (lineare) U/f-Kennlinie

Rated voltage at base frequency 1 (F05)

Output voltage (V)
A

Maximum output voltage 1 (F08)

» Output frequency (Hz)

Base Maximum
frequency 1 frequency 1
(FO4) (FO3)
m U/f-Kennlinie mit drei nichtlinearen Punkten
Output voltage (V)
A
Maximum output voltage 1 (FO6)
Rated voltage at base frequency 1 (F05)
Non-linear V/f pattern 3 (Voltage) (H66)
Non-linear V/f pattern 2 (Voltage) (H53)
Non-linear V/f pattern 1 (Voltage) (H51) |+
. » Output frequency (Hz)
Non-linear Non-linear Non-linear Base Maximum
V/f pattern 1 V/f pattern 2 V/f pattern 3 frequency 1 frequency 1
(Frequency) (Frequency) (Frequency) (FO04) (FO3)
(H50) (H52) (H65)
B Eckfrequenz 1 (FO4) Einstellbereich: 25,0 bis 500,0 (Hz)

Stellen Sie die Nennfrequenz ein, die auf dem Typenschild des Motors angegeben ist.

B Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO05)

Einstellbereich: 0: Ausgeben einer Spannung proportional zur Eingangsspannung
(die automatische Spannungsregelung (AVR) ist deaktiviert)
80 bis 240 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 200-V-Klasse)
160 bis 500 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 400-V-Klasse)

Stellen Sie ,,0“ oder die Nennspannung ein, die auf dem Typenschild des Motors angegeben ist.

- Wenn F0O5 = 0, dann wird die Nennspannung bei Eckfrequenz von der Spannungsquelle des Umrichters festgelegt.
Die Ausgangsspannung wird analog zu Schwankungen der Eingangsspannung schwanken.

- Wenn fiir FO5 ein beliebiger anderer Wert als O gewihlt wird, hélt der Umrichter die Ausgangsspannung automatisch
gemil der Einstellung konstant. Wenn eine Funktion wie die automatische Drehmomentanhebung, der automatische
Energiesparbetrieb o. 4. aktiviert ist, muss der Wert fiir FO5 der Nennspannung des Motors entsprechen.

Note

Bei Vektorregelung wird der Strom geregelt. Dabei wird der Strom anhand der Differenz zwischen der vom
Motor induzierten Spannung und der Ausgangsspannung des Umrichters geregelt. Um eine einwandfreie
Regelung zu gewihrleisten muss die Ausgangsspannung des Umrichters ausreichend hoher sein als die vom
Motor induzierte Spannung. Im Allgemeinen betréigt die Spannungsdifferenz etwa 20 V bei der 200-V-Klasse
und 40 V bei der 400-V-Klasse.

Die Hohe der Spannung, die der Umrichter ausgeben kann entspricht der Hohe der Eingangsspannung des
Umrichters. Diese Spannungen miissen gemifl den Motorspezifikationen ordnungsgemif} konfiguriert werden.

Wenn ein Motor des Typs Fuji VG (spezifisch fiir die Vektorregelung konzipiert) verwendet wird, werden
durch die Konfigurierung des Umrichters fiir die Verwendung eines VG-Motors mit PO2 (Nennleistung) und
P99 (Auswahl von Motor 1) automatisch auch FO4 (Eckfrequenz 1) und FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz
1) konfiguriert.

Wenn bei Verwendung eines Universalmotors die Vektorregelung ohne Drehzahlgeber aktiviert wird, wihlen
Sie fiir FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1) die Nennspannung des Motors. Die oben beschriebene
Spannungsdifferenz wird mit Parameter P56 (Faktor der induzierten Spannung bei Vektorregelung)
spezifiziert. Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die urspriingliche Einstellung zu verdndern.
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® Nichtlineare U/f-Kennlinien 1, 2 und 3 fur die Frequenz (H50, H52 und H65)
Einstellbereich: 0,0 (Abbruch); 0,1 bis 500,0 (Hz)

Waihlen Sie fiir die Frequenzkomponente einen beliebigen Punkt auf der nichtlinearen U/f-Kennlinie.

Note Wenn H50, H52 oder H65 auf ,,0,0¢ gestellt werden, wird der Betrieb mit nichtlinearer U/f-Kennlinie
deaktiviert.

® Nichtlineare U/f-Kennlinien 1, 2 und 3 fir die Spannung (H51, H53 und H66)

Einstellbereich: 0 bis 240 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 200-V-Klasse)
0 bis 500 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 400-V-Klasse)

Waihlen Sie fiir die Spannungskomponente einen beliebigen Punkt auf der nichtlinearen U/f-Kennlinie.
Note Die Werkseinstellungen fiir H50 und H51 sind je nach Umrichterleistung verschieden.

Bei Umrichtern mit einer Leistung von 22 kW oder weniger ist H50 = 0,0 (Hz) und H51 = 0 (V). Die Werte fiir
Umrichter mit einer Leistung von 30 kW oder mehr sind unten in der Tabelle angegeben.

Bestimmungsort Asien EU
Umrichtertyp FRN_ __GIE-2A FRN_ __GIE-4A FRN__ _GIE-4E
Spannung 200-V-Klasse 400-V-Klasse 400-V-Klasse
H50 6,0 (Hz) 5,0 (Hz) 5,0 (Hz)
H51 22 (V) 42 (V) 40 (V)

Hinweis: Die Kistchen (W) in der obigen Tabelle stehen je nach Gehéuse fiir S oder E.

B Maximale Ausgangsspannung 1 (F06)

Einstellbereich: 80 bis 240 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 200-V-Klasse)

160 bis 500 (V): AVR-geregelte Spannung ausgeben (fiir 400-V-Klasse)
Stellen Sie die Spannung fiir die maximale Frequenz 1 (FO3) ein.
Wenn FO5 (Nennspannung bei Eckfrequenz 1) auf ,,0“ gestellt wird, haben die Einstellungen fiir H50 bis H53,

H66 und FO6 keine Wirkung (wenn der nichtlineare Punkt unterhalb der Eckfrequenz liegt, gilt die lineare
U/f-Kennlinie; wenn er oberhalb liegt, wird die Ausgangsspannung konstant gehalten).

Note

F07, FO8 Beschleunigungszeit 1, Verz6gerungszeit 1
E10, E12, E14 (Beschleunigungszeit 2, 3 und 4)
E11, E13, E15 (Verzdgerungszeit 2, 3 und 4)
HO7 (Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie)
H56 (Verzdégerungszeit (Zwangsstopp))
H54, H55 Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit, Tippbetrieb)
H57 to H60 (Beschleunigungs-/Verzégerungsbereich der 1. und 2.

S-Kurve)

FO7 spezifiziert die Beschleunigungszeit, also den Zeitraum, in dem die Frequenz von O Hz bis zur maximalen
Frequenz ansteigt. FO8 spezifiziert die Verzogerungszeit, also den Zeitraum, in dem die Frequenz von der maximalen
Frequenz bis auf 0 Hz absinkt.

- Einstellbereich: 0,00 bis 6000 (s)

Bei U/f-Regelung

Acc. time 1 Dec. time 1
(FO7) Maximum (F08)
frequency (FO3)
Starting Stop frequency
frequency 1 (F25)
(F23)
Actual Actual
acc. time dec. time
Bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
Acc. time 1 Dec. time 1
(FO7) Maximum (FO8)
frequency
(FO3)
Starting
frequency 1 S Stop frequency
(F23) (F25)
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Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber

Acc. time 1 ; Dec. time 1
Maximum
(Fo7) frequency (Fo8)
(F03)
Starting GREN
¥4 Stop frequency
frequency 1 \ 1 (F25)
7
ML Depends on the
run command
B Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
Beschleunigungs-/ Parameter Schaltfaktor der Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit
Verzidgerungszeit Bezsecilzl" Vze;izt._ (I siehe Beschreibungen von EO1 bis E07)
: RT1 | RT2 | Die Kombination der ON/OFF-Zustinde der
\B,zfggl?:ﬂ;g‘gfft/l FO7 FOS " Oep | opp | beiden Anschlussbefehle RT2 und RT1 bicten
& & insgesamt vier Auswahlmoglichkeiten
lslesc?leunigung.s-/ E10 Bl OFF ON (Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 bis 4).
erzogerungszeit 2 (Wert =4, 5)
Besc.lllleunigung.s—/ E12 El3 ON OFF Falls }(ein Anschlqssbefehl zu gf,wiesen wird, ist
Verzogerungszeit 3 nur die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1
i - (FO7/F08) relevant.
Seschleunigungs/ El4 El5 ON | ON
erzogerungszeit 4
Wenn der Anschlussbefehl JOG aktiviert ist (ON), ist der
Im Tippbetrieb H54 H55 Tippbetrieb moglich. (Wert = 10)
(EJ) Siehe Beschreibung von C20.)
Wenn der Anschlussbefehl STOP deaktiviert ist (OFF), wird der
Motor entsprechend der Verzogerungszeit fiir den Zwangsstopp
Bei Zwangsstopp - HS56 (H56) angehalten. Wenn der Motor stillsteht, wechselt der
Umrichter in den Alarmzustand und Alarm er6 wird angezeigt.
(Wert = 30)

B Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie (H07)

HO7 spezifiziert die Beschleuniungs- und Verzégerungskennlinien (Kennlinien zur Regelung der Ausgangsfrequenz).

Beschleuni-
Wert fiir gungs-/ Beweoun Para-
HO7 Verzogerungs- gung meter
kennlinie
0 Linear Der Umrichter betreibt den Motor mit konstanter Beschleunigung und -
Verzégerung.
S-Kurve Um den Stof abzuschwichen, Schwach: -
(schwach) der durch eine Beschleunigung Die Beschleunigungs- /
1 oder Verzogerung an der Verzogerungsrate, die fiir alle vier
Maschine entstehen wiirde, Wendepunkte gilt, ist auf 5% der
%eschlﬁunlit bZI\W/I. Verzoglegrt der maximalen Frequenz festgelegt.
S-Kurve u;gr ;intgl d:lzi or otorzu Beginn Nach Belieben: H57
(nagh Beschleunigung bzw. Die Beschleunigungs- / H58
gung gung
2 Belieben) Verzogerung stufenwesise. Verzogerungsrate kann im H59
Bereich der vier Wendepunkte H60
beliebig spezifiziert werden.
Bogen- Beschleunigung und Verzogerung sind linear unterhalb der Eckfrequenz -
formig (konstantes Drehmoment), werden aber geringer oberhalb der
Eckfrequenz, um einen bestimmten Lastfaktor aufrechtzuerhalten
3 (konstanter Ausgang).
Bei dieser Beschleunigungs-/Verzogerungskennlinie kann der Motor
bei maximaler Leistung beschleunigt oder verzogert werden.

Beschleunigung/Verzdgerung

in Form einer S-Kurve

Um den Sto3 abzuschwichen, der durch eine Beschleunigung oder Verzdgerung an der Maschine entstehen wiirde,
beschleunigt bzw. verzdgert der Umrichter den Motor zu Beginn und am Ende der Beschleunigung bzw. Verzogerung
stufenweise. Es sind zwei Arten von Beschleunigung/Verzogerung in Form einer S-Kurve wihlbar. Dabei werden 5%
(schwach) der maximalen Frequenz fiir die Bereiche um die vier Wendepunkte eingestellt, und mit den Parametern H57
bis H60 kann eine beliebige Rate fiir die vier Bereiche spezifiziert werden. Die Bezugsbeschleunigungs- bzw.
-verzogerungszeit legt die Dauer der Beschleunigung oder Verzdgerung in der linearen Phase fest; daher ist die
tatsdchliche Beschleunigungs- bzw- Verzogerungszeit langer als die Bezugsbeschleunigungs- bzw. -verzogerungszeit.
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Output frequency

L} Acceleration time Deceleration time
Reference Reference
acceleration time deceleration time
Maximum -—
frequency o )
> Time
Beschleunigung Verzogerung
Startbereich Endbereich Startbereich Endbereich
S-Kurve (schwach) 5% 5% 5% 5%
S-Kurve (nach Belieben) H57 H58 H59 H60
Einstellbereich: 0 bis Beschleunigungs- | Beschleunigungs- | Verzogerungsrate | Verzogerungsrate
100% rate fiir die 1. rate fiir die 2. fiir die 1. S-Kurve | fiir die 2. S-Kurve
S-Kurve S-Kurve (Ansteigende (Abfallende Flanke)
(Ansteigende (Abfallende Flanke) | Flanke)
Flanke)

<Beschleunigung/Verzogerung in Form einer S-Kurve (schwach): wenn die Frequenzénderung mehr als 10% der

Maximalfrequenz betragt>

Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit (s)

(2 X 5/100 + 90/100+ 2 X 5/100) x

(Bezugsbeschleunigungs- bzw. -verzogerungszeit)
1,1 X (Bezugsbeschleunigungs- bzw. -verzogerungszeit)

<Beschleunigung/Verzogerung in Form einer S-Kurve (nach Belieben): wenn die Frequenzidnderung mehr als 30% der

Maximalfrequenz betrdg — 10% an der ansteigenden Flanke und 20% an der abfallenden Flanke>

Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit (s)

Bogenférmige Beschleunigung/Verzdégerung

(2 x10/100 + 70/100 + 2 x 20/100) X
(Bezugsbeschleunigungs- bzw. -verzogerungszeit)
1,3 X (Bezugsbeschleunigungs- bzw. -verzogerungszeit)

Beschleunigung und Verzogerung sind linear unterhalb der Eckfrequenz (konstantes Drehmoment), werden aber
geringer oberhalb der Eckfrequenz, um einen bestimmten Lastfaktor aufrechtzuerhalten (konstanter Ausgang).

Bei dieser Beschleunigungs-/Verzogerungskennlinie kann der Motor bei maximaler Leistung beschleunigt oder

verzogert werden.

Torque/Output
A

Acc. torque
Acc. output (kW)

Base frequency
(FO4)

Output frequency

Maximum
frequency
(FO3)

Base
frequency
(FO4)

Time

Reference Acc. time

(§ Note '

» Output frequency

Links sind die Beschleunigungskennlinien dargestellt.
Die Verzogerungskennlinien sind vergleichbar.

Beschleunigungs- und Verzogerungszeiten lidnger als die spezifizierten Zeiten.
e Wird eine ungeeignet kurze Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit eingegeben, kann dadurch der

Strombegrenzer, der Drehmomentbegrenzer oder die Begrenzungsregelung der regenerativen Energie

aktiviert werden, was dazu fiihrt, dass die Beschleunigungs- oder Verzogerungszeit langer ist als spezifiziert.

Wenn Sie fiir Parameter HO7 (Beschleunigungs-/ Verzogerungskennlinie) die Beschleunigung/Verzégerung in
Form einer S-Kurve oder die Bogenférmige Beschleunigung/Verzogerung wihlen, sind die tatsdchlichen

F09

Drehmomentanhebung 1

(Siehe F37)
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F10
F12

Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 1
(Motorkennwerte, Uberlasterkennungspegel und thermische Zeitkonstante auswéahlen)

bis

F10 bis E_IZ spezifizieren die thermischen Kennwerte des Motors fiir den elektronischen thermischen Uberlastschutz,
mit dem Uberlastbedingungen des Motors erkannt werden.

Werden Uberlastbedingungen am Motor erkannt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang aus und Iost einen
Motoriiberlastalarm 0/7 aus, um Motor 1 zu schiitzen.

. l?ie thermischen Kennwerte des Motors, die durch F10 bis F12 spezifiziert werden, dienen auch zur
Qberlastfrﬁhwarnung. Stellen Sie die Kennwerte fiir diese Parameter auch dann ein, wenn Sie nur die
Uberlastfrithwarnfunktion benétigen (siehe Beschreibung von E34).

e Bei Fuji-Motoren, die ausschlieflich fiir die Vektorregelung konzipiert wurden, brauchen Sie den
elektronischen thermischen Uberlastschutz nicht mit diesen Parametern zu spezifizieren, da diese Motoren
einen NTC-Thermistor besitzen, der als Uberhitzungsschutz dient. Wihlen Sie fiir F11 den Wert
,,0,00% (Deaktivieren) und schliefen Sie den NTC-Thermistor des Motors an den Umrichter an.

Bei Motoren mit PTC-Thermistor kann der Uberhitzungsschutz des Motors durch AnschlieBen des
PTC-Thermistors an Anschluss [C1] genutzt werden. Nihere Informationen sind bei der Beschreibung von
H26 zu finden.

Note

® Motorkennwerte auswéhlen (F10)

Mit F10 werden die Kiihlmechanismen des Motors ausgewdhlt: iiber die Welle angetriebener Kiihlliifter oder separat
angetriebener Kiihlliifter.

Wert fiir F10

1 Fiir Allzweckmotoren mit iiber Welle angetriebenem Kiihlliifter
(die Kiihlwirkung nimmt bei niedriger Frequenz ab.)

Funktion

Fiir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Liifter oder Motoren mit separat angetriebenem
2 Kiihlliifter
(die Kiihlwirkung bleibt unabhingig von der Ausgangsfrequenz konstant.)

In der Darstellung unten sind die Betriebskenndaten des elektronischen thermischen Uberlastschutzes bei F10 = 1
dargestellt. Die Kennfaktoren ol bis o3 sowie die entsprechenden Schaltfrequenzen f> und f3 sind je nach
Motorkenndaten unterschiedlich. In den nachfolgenden Tabellen sind die Faktoren des mit P99 (Auswahl von Motor 1)
ausgewihlten Motors aufgefiihrt.

Actual Output Current (Continuous)

)
Overload Detection Level (F11) (%)

A
100
a3
2

¢ fo = Base frequency

al Even if the specified
base frequency exceeds
60 Hz, fo = 60 Hz.

Output frequency
0 f2 3 fo fo (Hz)

Klhlkenndaten eines Motors mit Gber Welle angetriebenem Kunhllifter

Eingesetzte Motornennleistung und Kennfaktoren fiir P99 (Auswahl von Motor 1) = 0 oder 4

Bezugsstrom Ausgangsfrequenz fiir Kennfaktor
. Thermische fiir die Einstellung Motorkennfaktor (%)
Motornennleistung Zeitkonstante T der
(kW) (Werkseinstellung) thermischen ) f3 ol o2 o3
Zeitkonstante (Imax)
0.4,0.75 TH 75 85 100
1,5 bis 3,7 (4,0) * z 85 85 100
5,5 bis 11 5 min ‘ 5Hz 6 Hz 90 95 100
15 DZul'dsstlgef 7Hz 85 85 | 100
auerstrom
18.5,22 x 150% S5 Hz 92 100 100
30 bis 45 ek ek 54 85 95
; . ckfrequenz ckfrequenz
55 bis 90 10 min % 33% % 83% 51 95 95
110 oder mehr 53 85 90

* 4 kW fiir die EU.
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Eingesetzte Motornennleistung und Kennfaktoren fiir P99 (Auswahl von Motor 1) = 1 oder 3

Bezugsstrom Ausgangsfrequenz fiir Kennfaktor
. fur die Einstellung Motorkennfaktor (%)
Motornennleistung Thermische der
(kW) Zeitkonstante T thermischen
(Werkseinstellung) Zeitkonstante f2 f3 ol a2 [0 4]
(Imax)
0.2 bis 22 5 min Eckfrequenz | 9 | 99 | 90
Zulassiger Eckfi X 33%

30 bis 45 Dauerstrom ¢ xlgj?f)('l‘;benz Eckf 54 85 95
55 bis 90 10 min x 150% s LS5 [ 95 | 95
110 oder mehr 53 85 90

Wenn F10 auf ,,2* gesetzt wird, hat eine Verénderung der Ausgangsfrequenz keine Auswirkung auf die Kiihlwirkung.
Daher bleibt der Uberlasterkennungspegel (F11) konstant.

m Uberlasterkennungspegel (F11)
Einstellbereich: 1% bis 135% des Umrichter-Nennstroms (hochstzuldssiger Dauerstrom)

Im Allgemeinen sollte der Wert fiir F11 auf den zuldssigen Dauerstrom des Motors bei Antrieb mit Eckfrequenz gestellt
werden (d. h. das 1,0- bis 1,1-fache des Motornennstroms).

Um den elektronischen thermischen Uberlastschutz zu deaktivieren, muss F11 auf ,,0,00¢ gestellt werden.

B Thermische Zeitkonstante (F12)  Einstellbereich: 0,5 bis 75,0 (Minuten)

F12 legt die thermische Zeitkonstante des Motors fest. Falls ein Strom von 150% des durch F11 festgelegten
Uberlasterkennungspegels iiber einen durch F12 festgelegten Zeitraum fliet, wird der elektronische thermische
Uberlastschutz aktiviert, um die Motoriiberlast zu erkennen. Die thermische Zeitkonstante fiir Allzweckmotoren
einschlieBlich Fuji-Motoren betrigt in der Werkseinstellung ungefihr 5 Minuten fiir Motoren mit einer Leistung von
maximal 22 kW bzw. 10 Minuten fiir Motoren mit einer Leistung von 30 kW oder mehr.

(Beispiel) Wenn fiir F12 der Wert 5 Minuten gewihlt wird

Wie unten dargestellt, wird der elektronische thermische Uberlastschutz aktiviert, um einen Alarmzustand zu erkennen
(Alarmcode 0/7) wenn der Ausgangsstrom von 150% des durch F11 festgelegten Uberlasterkennungspegels 5 Minuten
lang flie3t bzw. wenn ein Ausgangsstrom von 120% 12,5 Minuten lang flief3t.

Die tatsdchlich erforderliche Zeit bis zur Auslosung eines Motoriiberlastalarms ist meist kiirzer als spezifiziert, da der
Zeitraum, ab dem Moment, in dem der Ausgangsstrom den Nennstrom (100%) tibersteigt, bis zum Erreichen von 150%
des Uberlasterkennungspegels beriicksichtigt wird.

Beispiel: Betriebskenndaten
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F14 Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Modusauswahl)

H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit))
H14 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Frequenzabfallrate))
H15 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Dauerbetriebspegel))

H16 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Zuléssige

Spannungsausfallzeit))

H92 (Kontinuitat des Betriebs (P))
H93 (Kontinuitat des Betriebs (1))

F14 legt fest, welche MaBinahmen (z. B. Alarmauslosung oder Wiederanlauf) der Umrichter durchfiihrt, wenn es zu

einem kurzzeitigen Spannungsausfall kommt.

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Modusauswahl) (F14)

* Bei U/f-Regelung

. Beschreibung
Wert fiir F14 R T A _—
Synchronisation deaktiviert | Synchronisation aktiviert
0: Sofortige Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
Auslésung den Unterspannungserkennungspegel fillt, 16st der Umrichter einen Unterspannungsalarm /t/

aus und schaltet seinen Ausgang ab, so dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

1: Auslosung nach
Wiederherstellung
im Anschluss an
einen
Spannungsausfall

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt, aber der Umrichter wechselt nicht in den
Unterspannungsstatus und 16st keinen Unterspannungsalarm /v aus.

Sobald die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist, wird ein Unterspannungsalarm /i/
ausgelost und der Motor verbleibt in einem Auslaufstatus.

2: Auslosung nach
Verzdgerung bis
Stopp

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Dauerbetriebspegel fillt, wird eine Verzogerung bis zum Stillstand erwirkt. Bei der
Verzogerung bis Stopp wird kinetische Energie aus dem Trigheitsmoment der Last
riickgewonnen, wodurch der Motor verlangsamt wird und der Verzogerungsbetrieb
fortgesetzt wird. Nach der Verzogerung bis Stopp wird ein Unterspannungsalarm /i/
ausgelost.

3: Weiterlaufen
(bei grofer Trigheit
oder allgemeinen
Lasten)

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Dauerbetriebspegel fillt, wird die Dauerbetriebssteuerung aktiviert. Bei der
Dauerbetriebssteuerung wird kinetische Energie aus dem Trigheitsmoment der Last
riickgewonnen, der Motor lduft weiter und wartet die Wiederherstellung der
Spannungsversorgung ab. Wenn ein Unterspannungszustand aufgrund nicht ausreichender
riickzugewinnender Energie erkannt wird, wird die in diesem Moment vorliegende
Ausgangsfrequenz gespeichert; der Umrichterausgang wird abgeschaltet und der Motor
wechselt in einen Auslaufzustand.

Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird nach
wird der Umrichter nach Wiederherstellung der Spannungsversorgung
Wiederherstellung der eine Synchronisation der Leerlaufdrehzahl
Spannungsversorgung mit der durchgefiihrt; anschlieBend wird der Motor mit
Ausgangsfrequenz gestartet, die der Frequenz neu gestartet, die anhand der
gespeichert wurde, als die Unterspannung | synchronisierten Drehzahl errechnet wurde.
erkannt wurde.

Diese Einstellung eignet sich ideal fiir Liifteranwendungen mit groem Trigheitsmoment.

4: Neustart mit der
Frequenz, bei der
der
Spannungsausfall
eingetreten ist
(bei allgemeinen
Lasten)

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird nach
wird der Umrichter nach Wiederherstellung der Spannungsversorgung
Wiederherstellung der eine Synchronisation der Leerlaufdrehzahl
Spannungsversorgung mit der durchgefiihrt; anschliefend wird der Motor mit
Ausgangsfrequenz gestartet, die der Frequenz neu gestartet, die anhand der
gespeichert wurde, als die Unterspannung | synchronisierten Drehzahl errechnet wurde.
erkannt wurde.

Diese Einstellung ist ideal fir Anwendungen mit einem Trégheitsmoment, dass grof3 genug
ist, um den Motor nicht schnell zu verlangsamen, auch wenn der Motor bei einem
kurzzeitigen Spannungsausfall in einen Auslaufstatus wechselt. Eine solche Anwendung
wire zum Beispiel ein Liifter.

5: Neustart mit
Startfrequenz

Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird nach
wird der Umrichter nach Wiederherstellung der Spannungsversorgung
Wiederherstellung der eine Synchronisation der Leerlaufdrehzahl
Spannungsversorgung mit der durchgefiihrt; anschliefend wird der Motor mit
Startfrequenz gestartet, die durch der Frequenz neu gestartet, die anhand der
Parameter F23 festgelegt wurde. synchronisierten Drehzahl errechnet wurde.
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. Beschreibung
Wert fiir F14

Synchronisation deaktiviert Synchronisation aktiviert

Diese Einstellung ist ideal fiir Anwendungen mit groer Last und einem geringen
Tragheitsmoment, bei der der Motor sich schnell bis zum Stillstand verlangsamt, wenn er
bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall in einen Auslaufstatus wechselt. Eine solche
Anwendung wire zum Beispiel eine Pumpe.

Die Synchronisation wird aktiviert, indem der Digitalanschlussbefehl STM (,,Synchronisation der
Leerlaufmotordrehzahl beim Start*) aktiviert wird (ON), oder der Wert fiir HO9 auf ,,1 oder ,,2* gesetzt wird.

Einzelheiten zum Digitalanschlussbefehl STM und zur Synchronisation sind in der Beschreibung von H09
(Startmodus, Synchronisation) enthalten.

* Bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber

. Beschreibung
Wert fiir F14 — — — —
Synchronisation deaktiviert Synchronisation aktiviert
0: Sofortige Auslosung | Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Unterspannungserkennungspegel fillt, 16st der Umrichter einen Unterspannungsalarm
Ju aus und schaltet seinen Ausgang ab, so dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

1: Auslosung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
Wiederherstellung im | den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
Anschluss an einen | dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt, aber der Umrichter wechselt nicht in den
Spannungsausfall Unterspannungsstatus und 16st keinen Unterspannungsalarm /i aus.

Sobald die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist, wird ein Unterspannungsalarm /i/
ausgelost und der Motor verbleibt in einem Auslaufstatus.

2: Auslosung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
Verzdgerung bis den Dauerbetriebspegel fillt, wird eine Verzogerung bis zum Stillstand erwirkt. Bei der
Stopp Verzogerung bis Stopp wird kinetische Energie aus dem Trégheitsmoment der Last

riickgewonnen, wodurch der Motor verlangsamt wird und der Verzogerungsbetrieb
fortgesetzt wird. Nach der Verzogerung bis Stopp wird ein Unterspannungsalarm /i
ausgelost.

3: Weiterlaufen Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
(bei grofier Tragheit | den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
oder allgemeinen dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

Lasten) Auch wenn der Wert fiir F14 auf ,,3 gesetzt wird, bleibt die Funktion

4: Neustart mit der ,.Weiterlaufen‘ deaktiviert.

Frequenz, bei der der Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird nach

Sp annungsa.usfall wird der Umrichter nach Wiederherstellung der Spannungsversorgung

etl)ngetﬁeten 18t Wiederherstellung der eine Synchronisation der Leerlaufdrehzahl

£2?S1t:n)gemelnen Spannungsversorgung mit der durchgefiihrt; anschliefend wird der Motor mit
Ausgangsfrequenz gestartet, die der Frequenz neu gestartet, die anhand der
gespeichert wurde, als die synchronisierten Drehzahl errechnet wurde.
Unterspannung erkannt wurde.

5: Neustart mit Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter

Startfrequenz den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.
Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird nach
wird der Umrichter nach Wiederherstellung der Spannungsversorgung
Wiederherstellung der eine Synchronisation der Leerlaufdrehzahl
Spannungsversorgung mit der durchgefiihrt; anschliefend wird der Motor mit
Startfrequenz gestartet, die durch der Frequenz neu gestartet, die anhand der
Parameter F23 festgelegt wurde. synchronisierten Drehzahl errechnet wurde.
Diese Einstellung ist ideal fiir Anwendungen mit groer Last und einem geringen
Triagheitsmoment, bei der der Motor sich schnell bis zum Stillstand verlangsamt, wenn er
bei einem kurzzeitigen Spannungsausfall in einen Auslaufstatus wechselt. Eine solche
Anwendung wire zum Beispiel eine Pumpe.

Die Synchronisation wird aktiviert, indem der Digitalanschlussbefehl STM (,,Synchronisation der
Leerlaufmotordrehzahl beim Start™) aktiviert wird (ON), oder der Wert fiir d67 auf ,,1* oder ,,2* gesetzt wird.

Einzelheiten zum Digitalanschlussbefehl STM und zur Synchronisation sind in der Beschreibung von d67
(Startmodus, Synchronisation) enthalten.
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* Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber

Wert fiir F14 Beschreibung

0: Sofortige Auslosung | Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
den Unterspannungserkennungspegel fillt, 16st der Umrichter einen Unterspannungsalarm
Ju aus und schaltet seinen Ausgang ab, so dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

1: Auslosung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
Wiederherstellung im | den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
Anschluss an einen dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt, aber der Umrichter wechselt nicht in den
Spannungsausfall Unterspannungsstatus und 16st keinen Unterspannungsalarm /v aus.

Sobald die Spannungsversorgung wiederhergestellt ist, wird ein Unterspannungsalarm /i/
ausgelost und der Motor verbleibt in einem Auslaufstatus.

2: Auslosung nach Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
Verzdgerung bis den Dauerbetriebspegel fillt, wird eine Verzogerung bis zum Stillstand erwirkt. Bei der
Stopp Verzogerung bis Stopp wird kinetische Energie aus dem Trigheitsmoment der Last

riickgewonnen, wodurch der Motor verlangsamt wird und der Verzogerungsbetrieb
fortgesetzt wird. Nach der Verzogerung bis Stopp wird ein Unterspannungsalarm /t/

ausgelost.

3: Weiterlaufen Sobald die Zwischenkreisspannung aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls unter
(bei grofer Trigheit | den Unterspannungserkennungspegel fillt, schaltet der Umrichter seinen Ausgang ab, so
oder allgemeinen dass der Motor in einen Auslaufstatus wechselt.

Lasten) Auch wenn der Wert fiir F14 auf ,,3“ gesetzt wird, bleibt die Funktion

4: Neustart mit der ,,Weiterlaufen deaktiviert.

Frequenz, bei der der
Spannungsausfall
eingetreten ist

(bei allgemeinen
Lasten)

5: Neustart mit
Startfrequenz

Wenn ein Startbefehl gegeben wurde, wird der Umrichter nach Wiederherstellung der
Spannungsversorgung mit der Motordrehzahl gestartet, die vom Drehzahlgeber erkannt
wurde.

AWARNING

Wurde der ,,Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall“ (Parameter F14 = 3, 4 oder 5) aktiviert,
startet der Umrichter nach Spannungswiederkehr den Motor automatisch. Bauen Sie Maschinen oder Gerite so auf,
dass die Sicherheit nach einem Wiederanlauf immer gewihrleistet ist.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Basisbetrieb mit deaktivierter Synchronisation)

Der Umrichter erkennt einen kurzzeitigen Spannungsausfall, indem bei laufendem Umrichter erkannt wird, dass die
Zwischenkreisspannung unter den Unterspannungserkennungspegel sinkt. Bei geringer Motorlast und sehr kurzer Dauer
des Spannungsausfalls ist der Spannungsabfall eventuell nicht ausreichend, um eine Erkennung des kurzzeitigen
Spannungsausfalls zu erkennen, und der Motor l4uft ohne Unterbrechung weiter.

Wird ein kurzzeitiger Spannungsausfall erkannt, wechselt der Umrichter in den Wiederanlaufmodus (nach
Wiederherstellung im Anschluss an einen Spannungsausfall) und wird auf einen Neustart vorbereitet. Wenn die
Spannungsversorgung wiederhergestellt ist, wechselt der Umrichter zunichst in eine anfingliche Ladephase und dann
in den betriebsbereiten Zustand. Wenn es zu einem kurzzeitigen Spannungsausfall kommt kann es ebenfalls zu einem
Abfall der Versorgungsspannung fiir externe Stromkreise (z. B. die Relais-Sequenzkreise) kommen, so dass der
Startbefehl deaktiviert wird (OFF). Als Reaktion auf eine derartige Situation wartet der Umrichter zwei Sekunden lang
auf die Eingabe eines Startbefehls, nachdem er in einen betriebsbereiten Zustand gewechselt ist. Falls innerhalb von
zwei Sekunden ein Startbefehl empfangen wird, leitet der Umrichter den Wiederanlaufprozess geméll Parameter F14
(Modusauswahl) ein. Falls in der Wartephase von zwei Sekunden kein Startbefehl empfangen wird, bricht der
Umrichter den Wiederanlaufmodus (nach Wiederherstellung im Anschluss an einen Spannungsausfall) ab, und muss
erneut mit der normalen Startfrequenz gestartet werden. Stellen Sie daher sicher, dass innerhalb von zwei Sekunden
nach der Wiederherstellung der Spannungsversorgung ein Startbefehl eingegeben wird, oder installieren Sie ein
mechanisches Verriegelungsrelais.

Wenn Startbefehle tiber das Bedienteil eingegeben werden, ist die oben beschriebene Vorgehensweise ebenfalls fiir den
Modus (FO2 = 0) erforderlich, in dem die Drehrichtung durch den Anschlussbefehl FWD oder REV bestimmt wird. In
Modi, in denen die Drehrichtung bereits festgelegt ist (FO2 = 2 oder 3), wird sie im Umrichter festgehalten, so dass der
Wiederanlauf beginnt, sobald der Umrichter in den betriebsbereiten Zustand wechselt.
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<§ Note

Power failure Recovery

DC link bus voltage \

———a-

————— Undervoltage level

Time reserved for restart

™~Sabout0.3t00.6 s

No power:

Gate ON command | «+——— Gate OFF ——— Ready to run

State of the inverter -~ 25—

Waiting for run command

o

A

Restart

Run command ON

e Wenn die Spannung wiederhergestellt ist, wartet der Umrichter zwei Sekunden auf die Eingabe eines

Startbefehls. Wenn jedoch die zuldssige Spannungsausfallzeit (H16) ablduft, bevor der Spannungsausfall
erkannt wurde — auch wenn dies innerhalb der zwei Sekunden geschieht —, wird die Wiederanlaufzeit fiir
einen Startbefehl geloscht. Der Umrichter nimmt dann den Betrieb mit der normalen Startsequenz auf.

Wenn wihrend des Spannungsausfalls der Anschlussbefehl BX (,,Auslaufen lassen®) eingegeben wird,
verldsst der Umrichter den Wiederanlaufmodus und wechselt in den normalen Betriebsmodus. Wird ein
Startbefehl bei hergestellter Spannungsversorgung eingegeben, startet der Umrichter mit der normalen
Startfrequenz.

Der  Umrichter erkennt einen  kurzzeitigen  Spannungsausfall durch  Erkennung  eines
Unterspannungszustands, bei dem die Zwischenkreisspannung unter den unteren Grenzwert fillt. Bei einer
Konfiguration mit einem Magnetschiitz, der an der Ausgangsseite des Umrichters installiert ist, kann der
Umrichter einen kurzzeitigen Spannungsausfall moglicherweise nicht erkennen, da der kurzzeitige
Spannungsausfall die Versorgungsspannung des Magnetschiitzes unterbricht, so dass sich der
Unterbrecherkreis 6ffnet. Wenn der Unterbrecherkreis gedffnet ist, ist der Umrichter von Motor und Last
getrennt, und der Spannungsabfall im Zwischenkreis ist nicht ausreichend, um als Spannungsausfall erkannt
zu werden. In einem solchen Fall erfolgt der Wiederanlauf nach Wiederherstellung im Anschluss an einen
Spannungsausfall nicht ordnungsgemidll wie vorgesehen. Um dieses Problem zu beheben, muss die
Verriegelungsbefehlsleitung IL an den Hilfskontakt des Motorschiitzes angeschlossen werden, so dass ein
kurzzeitiger Spannungsausfall in jedem Fall erkannt werden kann. Néhere Informationen sind bei den
Beschreibungen von EO1 bis EQ7 zu finden.

Parameter E01 bis E07, Wert = 22
IL Beschreibung

OFF Es ist kein kurzzeitiger Spannungsausfall aufgetreten.

Es ist ein kurzzeitiger Spannungsausfall aufgetreten (Wiederanlauf nach kurzzeitigem

(On Spannungsausfall aktiviert).

Wihrend eines kurzzeitigen Spannungsausfalls verlangsamt sich der Motor. Wenn die Spannungsversorgung
wiederhergestellt ist, startet der Umrichter mit der Frequenz, die unmittelbar vor dem kurzzeitigen Spannungsausfall
vorlag. Infolgedessen wirkt die Strombegrenzungsfunktion und die Ausgangsfrequenz des Umrichters nimmt
automatisch ab. Wenn die Ausgangsfrequenz der Motordrehzahl entspricht, beschleunigt der Motor bis zur
urspriinglichen Ausgangsfrequenz. Dies ist in der folgenden Abbildung dargestellt. In diesem Fall muss die dynamische
Uberstrombegrenzung aktiviert sein (H12 = 1).

Power failure Recovery

Fl4=4 v v

DC link bus Undervoltage |
voltage ' :
»| |« Searching for
motor speed
Output : .
frequency >~ |
(Motor speed) : .|/ le»{ Acceleration
Auto-restarting after :
momentary power failure ON
IPF
Time
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¢ Automatischer Neustart nach kurzem Stromausfall IPF

Dieses Ausgangssignal ist aktiviert (ON) ab dem Eintreten des kurzzeitigen Spannungsausfalls bis zum Abschluss des
Neustarts (wenn der Ausgang die Bezugsfrequenz erreicht hat). Wenn IPF aktiviert ist, verlangsamt sich der Motor,
fiihren Sie daher die erforderlichen MaBnahmen durch. (Ed Néhreses zu IPF finden bei der Beschreibung von E20 bis
E24 und E27 (Wert = 6).)

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Basisbetrieb mit aktivierter Synchronisation)

Die Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl wird nicht erfolgreich sein, wenn Sie durchgefiihrt wird, wihrend im
Motor eine Restspannung verbleibt. Es ist daher erforderlich, ausreichend Zeit (Synchronisations-Verzogerungszeit)
verstreichen zu lassen, bis der Motor die Restspannung entladen hat. Die Verzogerungszeit wird durch H46 (Startmodus
(Synchronisations-Verzogerungszeit 2)) festgelegt.

Der Umrichter startet erst, wenn die durch H46 festgelegte Zeit abgelaufen ist, auch wenn die Startbedingungen
hergestellt sind. (EJ Fiir Einzelheiten siche H09 und d67.)

Power failure Recovery
' 1
DC link bus : :
voltage
H46
Motor speed N
Output frequency = —IVT _____
Output frequency —»| ofor speeq

C e Um die Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl nutzen zu konnen, muss zundchst der Umrichter
Note optimiert werden.

* Wenn die geschitzte Drehzahl die maximale Frequenz oder die obere Grenzfrequenz tiiberschreitet,
deaktiviert der Umrichter die Synchronisation und startet den Motorbetrieb mit Maximalfrequenz oder oberer
Grenzfrequenz, je nachdem, welche niedriger ist.

» Wenn wihrend der Synchronisation ein Uberstrom- oder Uberspannungsalarm ausgeldst wird, startet der
Umrichter die unterbrochene Synchronisation erneut.

« Fiihren Sie die Synchronisation bei maximal 60 Hz durch.

 Bitte beachten Sie, dass die Synchronisation moglicherweise nicht das erwartete bzw. vorgesehene Ergebnis
erbringt, wenn ungiinstige Bedingungen im Zusammenhang mit Last, Motorkennwerten, Linge des
Versorgungskabels und sonstigen extern beeinflussten Ereignissen vorliegen.

e Wenn der Umrichter mit einem der Ausgangsfilter OFL-[]-2 und -4 in den Sekundirleitungen ausgestattet
ist, kann keine Synchronisation durchgefiihrt werden. Verwenden Sie stattdessen den Filter OFL-O-OA.

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Zulassige Spannungsausfallzeit) (H16)

H16 legt den maximal zuldssigen Zeitraum (0,0 bis 30,0 Sekunden) zwischen dem Auftreten eines kurzzeitigen
Spannungsausfalls (Unterspannung) und dem Neustart des Umrichters fest. Legen Sie eine Auslaufzeit fest, die das
Maschinensystem und die Einrichtung tolerieren konnen.

Wird die Spannungsversorgung innerhalb des spezifizierten Zeitraums wiederhergestellt, startet der Umrichter im durch
F14 festglegten Wiederanlaufmodus. Falls nicht, erkennt der Umrichter, dass die Spannungsversorgung unterbrochen
ist, und wechselt nicht in den Wiederanlaufmodus und sondern startet den Normalbetrieb.

Power Failure Recovery

DC Link Bus Voltage

----- Undervoltage Level

R s TR I B

No Power 5 Time Reserved for Restart

NS About 0.3t0 0.6's
State of the Inverter Gate Signal ON l Ready to Run
Run Command ON ‘ E ON
(Operation Case 1) !
b
Restart

I
=
o

Run Command
(Operation Case 2) ON ON

A

Start of Normal Running
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Wenn H16 (Zuldssige Spannungsausfallzeit) auf den Wert ,,999* gesetzt wird, wird der Wiederanlauf durchgefiihrt, bis
die Zwischenkreisspannung auf die zulidssige Spannung zum Neustart nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall (50 V
bei der 200-V-Reihe und 100 V bei der 400-V-Reihe) absinkt. Falls die Zwischenkreisspannung unter die zulédssige
Spannung absinkt, erkennt der Umrichter, dass die Spannungsversorgung unterbrochen ist, so dass kein Neustart
sondern ein normaler Start durchgefiihrt wird.

Versorgungsspannung Zulassige Spannung fiir einen Neustart nach einem
kurzzeitigen Spannungsausfall
200-V-Klasse 50V
400-V-Klasse 100 V
Note Die erforderliche Zeit zwischen dem Abfallen der Zwischenkreisspannung vom Unterspannungsschwellenwert

bis zur zuldssigen Spannung zum Neustart nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall ist je nach
Umrichterleistung, vorhandenen Optionen und weiteren Faktoren sehr unterschiedlich.

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit) (H13)

H13 spezifiziert den Zeitraum vom Auftreten eines kurzzeitigen Spannungsausfalls bis zur Reaktion des Umrichters,
durch die der Wiederanlaufprozess eingeleitet wird.

Wenn der Umrichter den Motor startet, wihrend die Motorrestspannung noch hoch ist, kann es zu einem grofen
EinschaltstromstoB kommen, oder ein Uberspannungsalarm kann aufgrund des Auftretens einer voriibergehenden
Regeneration ausgelost werden. Aus Sicherheitsgriinden ist es daher empfehlenswert, den Wert fiir H13 nicht zu gering
zu wihlen, so dass der Wiederanlauf erst dann erfolgen kann, wenn die Restspannung auf einen geringen Wert
abgesunken ist. Bitte beachten Sie, dass bei Wiederherstellung der Spannungsversorgung der Wiederanlauf erst dann
erfolgt, wenn die Wiederanlaufzeit (H13) abgelaufen ist.

Power Failure Recovery

———a

DC Link Bus Voltage

——————————————————— Undervoltage Level

S W—

State of the Inverter
(Operation 1)

Running | Ready to Run

Run Command ON E ‘ ON

H13 d
State of the Inverter ) Start Running
(Operation 2) Gate Signal ON Gate turned OFF (Gate tumed ON)

Restart

Werkseinstellung: Ab Werk ist H13 standardméfig auf einen Wert eingestellt, der fiir den Standardmotor geeignet ist
(siehe Tabelle B in Abschnitt 5.1 ,,Parametertabellen*). Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, H13 zu dndern. Wenn
allerdings die lange Wiederanlaufzeit dazu fiihrt, dass die Durchflussrate der Pumpe zu stark absinkt oder ein anderes
Problem auftritt, sollten Sie die Einstellung auf ungefihr die Hilfte des Standardwerts @ndern. Stellen Sie in einem
solchen Fall sicher, dass kein Alarm ausgelost wird.

Parameter H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall -- Wiederanlaufzeit) gilt auch fiir

Note den Umschaltvorgang zwischen Leitung und Umrichter (siehe Beschreibungen von EO1 bis E07).

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Frequenzabfallrate) (H14)

Wenn wihrend des Wiederanlaufs nach einem kurzzeitigem Spannungsausfall die Ausgangsfrequenz des Umrichters
und die Leerlaufmotordrehzahl nicht angeglichen werden konnen, flieBt ein Uberstrom, der den Uberstrombegrenzer
aktiviert. Passiert dies, verringert der Umrichter automatisch die Ausgangsfrequenz, um diese an die
Leerlaufmotordrehzahl gemill der Verringerungsrate (Frequenzabfallrate: Hz/s) anzupassen, die mit H14 festgelegt
wird.

Wert fiir H14 Verhalten des Umrichters zum Absenken der Ausgangsfrequenz

0,00 Gemail der spezifizierten Verzogerungszeit
0,01 bis 100,00 (Hz/s) Gemail dem Wert fiir H14

Gemail der Einstellung des PI-Reglers im Strombegrenzer
(die PI-Konstante ist im Umrichter intern vorgegeben)

999

Wenn der Frequenzabfall zu groB ist, ist es moglich, dass in dem Moment, in dem die Motordrehzahl der
Ausgangsfrequenz des Umrichters entspricht, eine Regeneration erfolgt, was zu einem Uberspannungsalarm
fiihren wiirde. Wenn im gegenteiligen Fall der Frequenzabfall zu gering ist, dauert es moglicherweise relativ
lange, bis die Ausgangsfrequenz an die Motordrehzahl angeglichen wird (Dauer des
Strombegrenzungsvorgangs), so dass die Uberlastschutzsteuerung des Umrichters ausgelost wird.

Note
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B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Dauerbetriebspegel) (H15)
Kontinuitat des Betriebs (P und I) (H92, H93)
* Auslosung nach Verzogerung bis Stopp

Wenn F14 auf den Wert ,,2“ (Auslosung nach Verzogerung bis Stopp) gestellt ist und es zu einem kurzzeitigem
Spannungsausfall kommt, startet der Umrichter die Steuerungssequenz Verzogerung bis Stopp, wenn die
Zwischenkreisspannung unter den durch H15 spezifizierten Dauerbetriebspegel fillt.

Bei Verzogerung-bis-Stopp-Steuerung  verringert der Umrichter die Ausgangsfrequenz und hidlt die
Zwischenkreisspannung mithilfe des PI-Prozessors konstant. Der Proportionalanteil (P) und der Integralanteil (I) des
PI-Prozessors werden durch H92 bzw. H93 festgelegt.

Fiir den normalen Umrichterbetrieb ist es nicht erforderlich, die Werte fiir H15, H92 oder H93 zu dndern.

¢ Weiterlaufen

Wenn F14 auf den Wert ,,3“ (Weiterlaufen) gestellt ist und es zu einem kurzzeitigem Spannungsausfall kommt, startet
der Umrichter die Steuerungssequenz Dauerbetrieb, wenn die Zwischenkreisspannung unter den durch HI5
spezifizierten Dauerbetriebspegel fillt.

Bei Dauerbetriebssteuerung lduft der Umrichter weiter und hilt die Zwischenkreisspannung mithilfe des PI-Prozessors
konstant.

Der Proportionalanteil (P) und der Integralanteil (I) des PI-Prozessors werden durch H92 bzw. H93 festgelegt.
Fiir den normalen Umrichterbetrieb ist es nicht erforderlich, die Werte fiir H15, H92 oder H93 zu idndern.

Power failure Recovery

DC link
bus
voltage

------ Undervoltage level

Inverter's
output
frequency

o
22 kW oder weniger | 30 kW oder mehr
200-V-Klasse 5V 10V
400-V-Klasse 10V 20V

Versorgungsspannung

@ Auch wenn Sie ,,Auslosung nach Verzogerung bis Stopp* oder ,,Weiterlaufen auswihlen, ist es moglich, dass

der Umrichter diese Mafinahmen nicht durchfithren kann, wenn die Tréigheit der Last gering ist oder die Last
schwer ist, da es aufgrund der Steuerungsverzégerung zu einer Unterspannung kommen kann. Wenn in einem
solchen Fall ,,Auslosung nach Verzogerung bis Stopp** ausgewdhlt ist, ldsst der Umrichter den Motor bis zum
Stillstand auslaufen; wenn ,,Weiterlaufen* ausgewdhlt ist, speichert der Umrichter die Ausgangsfrequenz, die
im Moment des Auftretens des Unterspannungsalarms vorlag, und fiihrt einen Neustart mit der gespeicherten
Frequenz durch, wenn die Wiederherstellung im Anschluss an den Spannungsausfall abgeschlossen ist.

Wenn die Eingangsspannung des Umrichters hoch ist, wird die Steuerung durch einen hohen
Dauerbetriebspegel stabiler, auch wenn die Trigheit der Last relativ klein ist. Bei zu hohem
Dauerbetriebspegel ist es allerdings moglich, dass die Dauerbetriebssteuerung auch wihrend des
Normalbetriebs aktiviert wird.

Wenn die Eingangsspannung des Umrichters sehr niedrig ist, kann die Dauerbetriebssteuerung auch wihrend
des Normalbetriebs aktiviert werden, zum Beispiel zu Beginn einer Beschleunigung oder bei einer pl6tzlichen
Veridnderung der Last. Um dies zu vermeiden, muss der Dauerbetriebspegel gesenkt werden. Wird er zu stark
gesenkt, droht allerdings eine Unterspannung infolge des Spannungsabfalls nach einer Steuerungsverzégerung.

Stellen Sie vor dem Andern des Dauerbetriebspegels sicher, dass die Dauerbetriebssteuerung ordnungsgemsf
arbeiten wird, indem Sie Lastschwankungen und Eingangsspannung analysieren.
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F15,

F16 Frequenzbegrenzung (Hoch), Frequenzbegrenzung (Tief) H63 Untergrenze (Modusauswahl)

B Frequenzbegrenzung (Hoch und tief) (F15, F16) Einstellbereich: 0,0 bis 500,0 (Hz)

F15 und F16 legen die oberen und unteren Grenzwerte der Ausgangsfrequenz bzw. Bezugsfrequenz fest. Das Objekt,
fiir das der Grenzwert angewendet wird, ist je nach Steuerungssystem unterschiedlich.

Objekt, fiir das der Grenzwert angewendet wird
Frequenzbegrenzung -
U/f-Regelung Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber
Frequenzbegrenzung (Hoch) F15 Ausgangsfrequenz Bezugsdrehzahl (Bezugsfrequenz)
Frequenzbegrenzung (Tief) F16 Bezugsfrequenz Bezugsdrehzahl (Bezugsfrequenz)

Note Wenn der Grenzwert fiir die Bezugsfrequenz oder Bezugsdrehzahl herangezogen wird, kann es durch
verzogerte Reaktionen der Regelung zu einem Uberschwingen oder Unterschwingen kommen, und die
Frequenz kann den Grenzpegel voriibergehend iiber- bzw. unterschreiten.

® Untergrenze (Modusauswahl) (H63)

H63 spezifiziert, welche MaBnahme durchgefiihrt wird, wenn die Bezugsfrequenz unter den durch F16 spezifizierten
unteren Grenzwert fallt:

Wert fiir H63 Vorgang
0 Die Ausgangsfrequenz wird auf dem durch F16 spezifizierten unteren Wert gehalten.
1 Der Umrichter verzogert und stoppt den Motor.
Output frequency Output frequency
Maximum frequency | ___________________, Maximum frequency | ___________________,
(FO3) e (F03) .
Frequency limiter g Frequency limiter |~
(High) (F15) (High) (F15)

Frequency limiter

Frequency limiter
(Low) (F16)

: Reference (Low) (F16) : Reference
0 100% frequency 0 100% frequency

(H63 = 0) (H63 = 1)

¢ Wenn die Frequenzbegrenzung (Hoch) (F15) verdndert wird, um die Bezugsfrequenz anzuheben, muss auch
Note p - .
die maximale Frequenz (F0O3) entsprechend gedndert werden.

* Die folgenden Beziehungen zwischen den Werten fiir die Frequenzsteuerung miissen eingehalten werden:
F15 > F16, F15 > F23, und F15 > F25
F03 > F16
wobei F23 und F25 die Start- bzw. Stopp-Frequenz spezifizieren.

Wenn Sie fiir diese Parameter falsche Werte eingeben, kann der Umrichter den Motor moglicherweise nicht
mir der gewiinschten Drehzahl betreiben oder den Motor nicht normal starten.

F18 Offset (Frequenzsollwert 1) (Siehe F01)
F20 bis Gleichstrombremse 1 (Brems-Startfrequenz, Bremspegel und Bremszeit)

F22

H95 Gleichstrombremse (Bremsstromanstiegsmodus)

F20 bis F22 spezifizieren den Betrieb der Gleichstrombremse, die verhindert, dass der Motor im
Verzogern-bis-Stopp-Betrieb durch das Tridgheitsmoment weiterlauft..

Wenn der Motor durch Deaktivierung (OFF) des Startbefehls oder durch Verringerung der Bezugsfrequenz bis
unterhalb der Stoppfrequenz in den Verzdgern-bis-Stopp-Betrieb wechselt, aktiviert der Umrichter die
Gleichstrombremse durch einen Strom auf Bremspegel (F21) wihrend der Bremszeit (F22), wenn die
Ausgangsfrequenz bis auf die Startfrequenz (F20) fiir die Gleichstrombremse absinkt.

Wird die Bremszeit auf ,,0,0° (F22 = 0) eingestellt, ist die Gleichstrombremse deaktiviert.
® Brems-Startfrequenz (F20) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
F20 legt die Frequenz fest, bei der die Gleichstrombremse im Verzogern-bis-Stopp-Zustand eingreift.

B Bremspegel (F21) Einstellbereich: 0 bis 100 (%) (0 bis 80 (%) bei Umrichtern im MD/LD-Modus)

F21 spezifiziert den Ausgangsstrompegel, der gewihlt werden soll, wenn die Gleichstrombremse aktiviert wird. Der
Parameterwert kann in Schritten von 1% eingestellt werden, wobei 100% dem Ausgangsnennstrom des Umrichters
entsprechen.

Note Der Ausgangsnennstrom des Umrichters ist im HD- und MD/LD-Modus unterschiedlich.

B Bremszeit (F22) Einstellbereich: 0,01 bis 30,00 (s), 0,00 (Deaktivieren)

F22 legt den Bremszeitraum fest, in die Gleichstrombremse aktiviert wird.
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B Bremsstromanstiegsmodus (H95)

H95 spezifiziert den Bremsstromanstiegsmodus. Wenn Vektorregelung mit/ohne Drehzahlgeber ausgewihlt ist, ist der
Bremsstromanstieg konstant.

Wert fiir H95

Eigenschaften Bemerkung

Langsamer Anstieg. Verlangsamt die ansteigende
Flanke des Stroms und verhindert so eine
Riickwirtsdrehung beim Einsetzen der
Gleichstrombremse.

Zu Beginn des Gleichstrombremsvorgangs ist
das Bremsmoment moglicherweise zu gering.

Schnelle Reaktion. Beschleunigt die ansteigende
Flanke des Stroms und somit auch den Anstieg des

Je nach Trigheitsmoment der mechanischen
Last und Kupplungsmechanismus kann es zu

Tip

<§ Note

Bremsmoments. einer Riickwirtsdrehung kommen.
A )
Output frequency | Start of decelerating to stop
(Hz)
DC braking 1
(Braking starting frequency) —»f
(F20) 0 } >
| Time
|
: DC braking 1
| (Braking time)
I (F22) I
———»!
Lo-. |
R | ___.  DCBraking 1
. H95 =1 $ Y (Braking level)
DC braking current T
/e =0 }/ (F21)
0 SN Time
DC braking
(Braking response mode)
(H95)

Es ist auch moglich, ein externes digitales Eingangssignal als Anschlussbefehl DCBRK (,,DC-Bremsen
aktivieren) zu nutzen. Solange der Befehl DCBRK aktiviert ist (ON), nutzt der Umrichter die
Gleichstrombremse, unabhingig von der durch F22 spezifizierten Bremszeit.

(I Siehe EO1 bis EO7, Wert = 13.)

Wenn der Befehl DCBRK aktiviert wird (ON), wihrend sich der Umrichter in einem angehaltenen Zustand
befindet, wird die Gleichstrombremse aktiviert. Mit dieser Funktion kann der Motor vor dem Start erregt
werden, was zu einer gleichmédBigeren Beschleunigung fiihrt  (schnellerer  Anstieg des
Beschleunigungsmoments) (bei U/f-Regelung).

Wenn die Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber ausgewihlt ist, konnen Sie die Vorerregungsfunktion nutzen,
um einen magnetischen Fluss herbeizufiihren. (Ed Siehe H84 fiir ndhere Informationen.)

Im Allgemeinen wird die Gleichstrombremse genutzt, damit der Motor nicht wihrend des Anhaltens durch
Trigheitskrifte angetrieben wird. Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber ist allerdings die Regelung der
Nullgeschwindigkeit effektiver, sofern es sich um eine Anwendung handelt, bei der am Motor auch im
angehaltenen Zustand eine Last anliegt.

Wenn die Regelung der Nullgeschwindigkeit iiber einen lingeren Zeitraum aktiviert bleibt, kann durch einen
Regelfehler zu einer leichten Drehung kommen. Um die Motorwelle zu halten, koénnen Sie die Servo-Sperre
nutzen. (L Siehe J97 fiir nihere Informationen.)

Im Allgemeinen sollte der Wert fiir F20 ungefihr der Nenn-Schlupffrequenz des Motors entsprechen. Wenn
Sie einen sehr hohen Wert wihlen, wird die Steuerung eventuell instabil und in einigen Féllen kann daraufhin
ein Uberspannungsalarm ausgelost werden.

AWARNING

Auch wenn der Motor durch die Gleichstrombremse angehalten wird, liegt an den Ausgangsanschliissen U, V und W
des Umrichters eine Spannung an.

Es kann zu Stromschligen kommen.

ACAUTION

Die Gleichstrombremsfunktion des Umrichters besitzt keinen Haltemechanismus.
Es kann zu Verletzungen kommen.
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F23
F25

bis Startfrequenz 1, Startfrequenz 1 (Haltezeit), Stoppfrequenz
F38 (Stoppfrequenz (Erkennungsmodus)) F39 (Stoppfrequenz (Haltezeit))
H92 (Kontinuitat des Betriebs (P) H93 (Kontinuitat des Betriebs (1)
d24 (Regelung der Nullgeschwindigkeit)

Bei U/t-Regelung

Wenn der Umrichter gestartet wird, entspricht die anfdngliche Ausgangsfrequenz der Startfrequenz 1, die durch F23
festgelegt wird. Der Umrichter schaltet seinen Ausgang ab, wenn die Ausgangsfrequenz die durch F25 festgelegte
Stoppfrequenz erreicht.

Stellen Sie die Startfrequenz so ein, dass der Motor ein fiir den Start ausreichendes Drehmoment erzeugen kann.
Allgemein sollte die Nenn-Schlupffrequenz des Motors als Startfrequenz gewéhlt werden.

Dariiber hinaus spezifiziert F24 die Haltezeit fiir Startfrequenz 1 zur Kompensierung der Verzogerungszeit beim
Aufbau eines magnetischen Flusses im Motor. F39 spezifiziert die Haltezeit fiir die Stoppfrequenz zur Stabilisierung
der Motordrehzahl, wenn der Umrichter anhilt.

Output frequency
A

Starting Stop
frequency 1 frequency
(Holding time) (Holding time)
(F24) (F39)

Starting :q—yg >, Stop

frequency 1 |

|
| : frequency
|

|
(F23) i | [ (F25)
f f » Time
| |
| |
I ]
Inverter Out of running . Out of running
running state  (Gate OFF) In running (Gate ON) (Gate OFF)
» Time
B Startfrequenz 1 (F23) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

F23 legt die Startfrequenz beim Starten des Umrichters fest. Bei U/f-Regelung startet der Umrichter mit 0,1 Hz, auch
wenn eine Startfrequenz von 0,0 Hz eingestellt ist.

B Startfrequenz 1 (Haltezeit) (F24) Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)
F24 legt die Haltezeit fiir Startfrequenz 1 fest.

B Stoppfrequenz (F25) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

F25 legt die Stoppfrequenz beim Anhalten des Umrichters fest. Bei U/f-Regelung stoppt der Umrichter bei 0,1 Hz, auch
wenn eine Stoppfrequenz von 0,0 Hz eingestellt ist.

B Stoppfrequenz 1 (Haltezeit) (F39) Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)
F39 legt die Haltezeit fiir Stoppfrequenz 1 fest.

Note Wenn die Startfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz ist, gibt der Umrichter keine Leistung ab, solange die
Bezugsfrequenz nicht die Stoppfrequenz tibersteigt.

Bei Vektorr lung ohne/mit Drehzahl r

Beim Anlaufen startet der Umrichter mit der Drehzahl ,,0“ und beschleunigt bis zur Startfrequenz gemill der
festgelegten Beschleunigungszeit. Wenn die Startfrequenz iiber den gewihlten Zeitraum gehalten wurde, beschleunigt
der Umrichter erneut, bis die Bezugsfrequenz entsprechend der festgelegten Beschleunigungszeit erreicht ist.

Der Umrichter schaltet den Ausgang ab, wenn die erkannte Drehzahl oder die Bezugsdrehzahl (festgelegt durch F38)
die durch F25 spezifizierte Stoppfrequenz erreicht.

Dariiber hinaus spezifiziert F24 die Haltezeit fiir Startfrequenz 1 zur Kompensierung der Verzogerungszeit beim
Aufbau eines magnetischen Flusses im Motor. F39 spezifiziert die Haltezeit fiir die Stoppfrequenz zur Stabilisierung
der Motordrehzahl, wenn der Umrichter anhalt.

Based on
acceleration time

Speed Stop frequency 1
(Holding time)
Starting frequency 1 (F39)
(Holding time)
Starting (F24) > Stop frequency
frequency 1 (F25)

(F23) t
) ¢ P Time

0

Run command
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m Startfrequenz 1 (F23) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
F23 legt die Startfrequenz beim Starten des Umrichters fest.

B Startfrequenz 1 (Haltezeit) (F24) Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)
F24 legt die Haltezeit fiir Startfrequenz 1 fest.

B Stoppfrequenz (F25) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)
F25 legt die Stoppfrequenz beim Anhalten des Umrichters fest.

B Stoppfrequenz 1 (Haltezeit) (F39) Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)
F39 legt die Haltezeit fiir Stoppfrequenz 1 fest.

m Regelung der Nullgeschwindigkeit (d24)

Um die Regelung der Nullgeschwindigkeit bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber zu aktivieren, muss der
Drehzahlsollwert (Frequenzsollwert) niedriger als die Start- und Stoppfrequenz eingestellt werden. Wenn die Start- und
die Stoppfrequenz auf 0,0 Hz eingestellt sind, kann die Regelung der Nullgeschwindigkeit nur dann aktiviert werden,
wenn der Drehzahlsollwert 0,00 Hz ist. d24 spezifiziert die Betriebsart fiir dieRegelung der Nullgeschwindigkeit und
das Anlaufen des Umrichters.

Regelung der

Wert fiir d24 Nullgeschwindigkeit Beschreibung
Auch wenn der Drehzahlsollwert niedriger als die Start- und
Stoppfrequenz eingestellt wird und ein Startbefehl aktiviert wird (ON),
0 Bei Anlauf nicht wird die Regelung der Nullgeschwindigkeit nicht aktiviert.
zugelassen Um die Regelung der Nullgeschwindigkeit zu aktivieren, muss der

Drehzahlsollwert hoher als die Startfrequenz eingestellt werden und der
Umrichter erneut angefahren werden.

Wenn der Drehzahlsollwert niedriger als die Start- und Stoppfrequenz
1 Bei Anlauf zugelassen eingestellt wird und ein Startbefehl aktiviert wird (ON), wird die
Regelung der Nullgeschwindigkeit aktiviert.

In der folgenden Tabelle ist aufagefiihrt, bei welchen Bedingungen die Regelung der Nullgeschwindigkeit aktiviert oder
deaktiviert wird.

Drehzahlsollwert Startbefehl Wert fiir d24 Vorgang
OFF — Stopp (Gate OFF)
Beim (lijer;terhalb der Start- und 0 Stopp (Gate OFF)
Anlaufen Stoppfrequenz ON 1 Regelung der
Nullgeschwindigkeit
. ON — Regelung der
Beim Unterhalb der Nullgeschwindigkeit
Anbhalten Stoppfrequenz
OFF — Stopp (Gate OFF)

Speed command < Starting frequency and
Stop frequenc Speed command < Stop frequency
P frequency Speed command 2 Starting frequency and

l Stop frequency l

f

Speed command

Starting frequency 1

(Holding time)
(F24)
Zero speed control (Zdezr‘c: spoeed 1c)ontrol
(d24 =1) 5 =0or
Speed \A
“ . | ON (Gate ON) |
un comman
—— [ —
Gate OFF Gate OFF

m Stoppfrequenz (Erkennungsmodus) (F38) (Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber)
Einstellbereich: 0 (Erkannte Drehzahl), 1 (Bezugsdrehzahl)

F38 legt fest, ob der Umrichter anhand der erkannten Drehzahl oder der Bezugsdrehzahl entscheided, wann der
Ausgang abgeschaltet werden soll.

Obwohl der Umrichter normalerweise die erkannte Drehzahl heranzieht, ist es bei Anliegen einer Last, die die
Belastbarkeit des Umrichters iibersteigt (z. B. eine externe Uberlast), moglich, dass der Umrichter den Motor nicht
normal anhalten kann und die erkannte Drehzahl nicht die Stoppfrequenz erreicht. Wenn F38 auf den Wert
1% (Bezugsdrehzahl) gestellt wird, kann der Umrichter ohne Ausfallmoglichkeit anhalten, da die Bezugsdrehzahl auch
dann die Stoppfrequenz erreicht, wenn die erkannte Drehzahl es nicht tut.

Wenn eine derartige Situation erwartet wird, wihlen Sie die Bezugsdrehzahl fiir den allgemeinen ausfallsicheren
Betrieb.
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F26, F27 Motorgerausch (Taktfrequenz und Klangfarbe) H98 (Schutz-/Wartungsfunktion (Modusauswahl))

B Motorgerdusch (Taktfrequenz) (F26)

Mit F26 kann die Taktfrequenz geregelt werden, um horbare Gerdusche des Motors oder elektromagnetisches Rauschen,
das vom Umrichter selbst erzeugt wird, zu verringern, und den Ableitstrom an den Hauptausgangsleitungen zu

beschrinken.
Kenngrofie Eigenschaften Bemerkung
. 0,4 bis 55 kW (HD-Modus)
0.75  bis 16 kHz 5.5 bis 18,5 kW (LD-Modus)
. 75 bis 400 kW (HD-Modus)
.75 bis 10kHz 22 bis 55 kW (LD-Modus)
Taktfrequenz 075 bis 6K 500 und 630 kW (HD-Modus)
: 15 z 75 bis 500 kW (LD -Modus)
0.75 bis 4kHz 630 kW (LD-Modus)
0.75 bis 2kHz 90 bis 400 kW (MD-Modus)
Gerduschemission des Motors Hoch ¢ Niedrig
Motortemperatur Lo
(aufgrund der Oberwellenanteile) Hoch & Niedrig
Wellen im Grof < Klein
Ausgangsspannungsverlauf
Ableitstrom Niedrig <« Hoch
Emlssmn von elektromagnetischem Niedrig & Hoch
auschen
Umrichterverlust Niedrig <« Hoch

Wenn eine zu geringe Taktfrequenz gewihlt wird, zeigen sich im Verlauf des Ausgangsstroms zahlreiche
Wellen. Infolgedessen nimmt der Motorverlust zu und die Motortemperatur steigt an. Zudem 16st die
ausgeprigte Welligkeit hdufig auch einen Strombegrenzungsalarm aus. Wenn die Taktfrequenz auf 1 kHz oder
weniger eingestellt wird, muss daher die Last verringert werden, so dass der Ausgangsstrom des Umrichters
maximal 80% des Nennstroms betrigt.

Note

Wenn eine hohe Taktfrequenz gewihlt wird, kann die Temperatur des Umrichters ansteigen, wenn die
Umgebungstemperatur steigt oder die Last grofer wird. Falls dies passiert, verringert der Umrichter
automatisch die Taktfrequenz, um einen Umrichteriiberlastalarm Oz zu vermeiden. Im Hinblick auf
Motorgerdusche kann die automatische Verringerung der Taktfrequenz deaktiviert werden. Siehe Beschreibung
von H98.

Es wird empfohlen, die Taktfrequenz bei Vektorregelung mit/ohne Drehzahlgeber auf mindestens 5 kHz
einzustellen. Stellen Sie die Frequenz NICHT auf 1 kHz oder weniger ein.

® Motorgerdusch (Klangfarbe) (F27)

Mit F27 kann die Klangfarbe des laufenden Motors verdndert werden (nur bei Motoren mit U/f-Regelung). Diese
Einstellung wird wirksam, wenn die durch Parameter F26 spezifizierte Taktfrequenz auf 7 kHz oder weniger eingestellt
ist. Durch Anderung der Klangfarbe ldsst sich das hohe und scharfe Gerdusch des laufenden Motors dampfen.

Wenn fiir die Klangfarbe ein zu hoher Wert gewihlt wird, kann der Ausgangsstrom instabil werden und die

Note 1 echanische Vibration und die Geriduschentwicklung konnen zunehmen.

Bei einigen Motorentypen ist dieser Parameter moglicherweise nicht sehr wirksam.

Wert fiir F27 Funktion
0 Deaktivieren (Tonpegel 0)
1 Aktivieren (Tonpegel 1)
2 Aktivieren (Tonpegel 2)
3 Aktivieren (Tonpegel 3)
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F29 bis
F31

F32, F34,
F35

Analogausgang

[FM1] und [FM2] (Modusauswahl, Spannungsausgleich, Funktion)

Mit diesen Parametern kann eingestellt werden, dass die Anschliisse [FM1] und [FM2] iiberwachte Daten (z. B. die

Ausgangsfrequenz oder den Ausgangsstrom) in Form einer analogen Gleichspannung oder eines Gleichstroms ausgeben.

Die GroBenordnung dieser analogen Spannungen oder Strome ist einstellbar.

B Modusauswahl (F29 und F32)

F29 und F32 spezfizieren die Eigenschaften der Ausgangssignale an den Anschliissen [FM1] bzw. [FM2]. Dafiir
miissen die Schiebeschalter auf der Steuerungsplatine (Steuerungs-PCB) eingestellt werden. Siehe Kapitel 2 ,,Montage

und Verdrahtung des Umrichters*.

Anschluss [FM1] Anschluss [FM2]
Stellung des Stellung des
Ausgangsform Wert fiir F29 | Schiebeschalters SW4 auf| Wert fiir F32 | Schiebeschalters SW6 auf
der Steuerungsplatine der Steuerungsplatine
Spannung (0 bis +10
VDC) VOl VO2
Strom (4 bis +20 mA DC) 101 102

Note

Der Ausgangsstrom ist nicht gegeniiber dem analogen Eingang isoliert, und verfiigt nicht tiber eine isolierte

Spannungsversorgung. Wenn also eine elektrische Potentialverbindung zwischen dem Umrichter und
Peripheriegeriten hergestellt ist, etwa durch Anschluss eines analogen Gerits, ist die Kaskadenschaltung eines
Stromausgangsgerits nicht moglich.

Achten Sie darauf, die Linge der Anschlussdrihte moglichst gering zu halten.

B Spannungsausgleich (F30 und F34)
Mit F30 kann der Spannungsausgleich im Bereich von 0 bis 300% eingestellt werden.

Terminals [FM1] and [FM2]
output voltage

B Funktion (F31 und F35)

Meter scale

F30=300%,  F30=200% ! F30=100%
OV : T
sv| /A ' F30=50%
Y
0% 33% 50% 100%

F31 legt fest, was an die analogen Ausgangsanschliisse [FM1] und [FM2] ausgegeben wird.

Werte fiir Funktion Messbereich
F31/F35 | Auseang [FMIJIFMZ] (Folgendes wird iiberwacht) (vollstindiger Bereich bei 100%)
Ausgangsfrequenz :
0 (vor dem Ausgar?gsfrequenz des Umrichters Maximale Frequenz (F03)
Schlupfausgleich) (entspricht der Motorsynchrondrehzahl)
Ausgangsfrequenz
1 (nach dem Ausgangsfrequenz des Umrichters Maximale Frequenz (FO3)
Schlupfausgleich)
2 Ausgangsstrom Ausgangsstrom (RMS) des Umrichters Doppelter Umrichter-Nennstrom
3 A Ausgangsspannung (RMS) des 250V bei der 200-V-Klasse,
usgangsspannung Unirichters 500 V bei der 400-V-Klasse
Doppeltes
4 Ausgangsdrehmoment Drehmoment der Motorwelle Motornenndrehmoment
Lastfaktor
Lastfakt D Ite Mot last
> astaidtor (entspricht der Anzeige des Lastmessers) oppetic Motornennias
. . . . . Doppelte Nennausgangsleistung
6 Eingangsleistung Eingangsleistung des Umrichters des Umrichters
7 PID-Riickkopplungswert | Riickkopplungswert bei PID-Regelung 100% des Riickkopplungswerts
8 PG-Riickkopplungswert Uber die PG-Schnittstelle erkannte Maximaldrehzahl entspricht
(Drehzahl) Drehzahl oder geschitzte Drehzahl 100%
. . . . . 500 V bei der 200-V-Klasse,
9 Zwischenkreisspannung Zwischenkreisspannung des Umrichters 1000 V bei der 400-V-Klasse
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Werte fiir Funktion Messbereich
F31/F35 Ausgang [FMI}/[FM2] (Folgendes wird iiberwacht) (vollstindiger Bereich bei 100%)

Befehl iiber die
Kommunikationsverbindung

(siehe RS-485
Kommunikations-Benutzerhandbuch)

10 Universal-AO 20000 entspricht 100%

13 Motorausgangsleistung Motorausgangsleistung (kW) Doppelte Motornennleistung
. Vollstdndige Ausgabe der Es wird stets der volle Bereich

14 Kalibrierung Messkalibrierung ausgegeben (100%).

15 PID-Befehl (SV) Befehlswert bei PID-Regelung 100% des Riickkopplungswerts

Ausgangspegel des PID-Reglers bei

16 PID-Ausgang (MV) Maximale Frequenz (FO3)

PID-Regelung (Frequenzsollwert)

@ Wenn F31/F35 = 16 (PID-Ausgang), JO1 = 3 (Ténzerregelung) und J62 = 2 oder 3 (Verhiltnisausgleich

aktiviert), entspricht der PID-Ausgang dem Verhiltnis zur primidren Bezugsfrequenz und kann innerhalb von
+300% der Frequenz variieren. Auf dem Monitor wird der PID-Ausgang als umgewandelter Absolutwert
angezeigt. Um den Wert bis zum vollstindigen Bereich von 300% anzuzeigen, muss F30/F34 auf ,,33* (%)
gestellt werden.

F37

Lastauswahl / Autom. Drehmomentanhebung / Autom. Energiesparbetrieb 1
F09 (Drehmomentanhebung 1)
H67 (Autom. Energiesparbetrieb (Modusauswahl))

F37 spezifiziert die U/f-Kennlinie, die Art der Drehmomentanhebung und den Energiesparbetrieb gemif3 den
Eigenschaften der Last.

Legen Sie den Wert fiir die Drehmomentanhebung mit FO9 fest, um ein ausreichendes Startdrehmoment zu
gewihrleisten.

Wert fiir F37| U/f-Kennlinie Drehmoment- Autom. . Geeignete Last
anhebung Energiesparbetrieb
U/f-Kennlinie .
0 mit variablem Drehmoment- Var}able Dreh_rpomentbelastung
Drehmoment anhebung gemiB (universelle Liifter und Pumpen)
F09
1 Deaktivieren Konstante Drehmomentbelastung
Lineare o Autom. Konstante Drehmomentbelastung
2 U/f-Kennlinie Drehmoment- (muss ausgewihlt werden, wenn ein
anhebung Motor ohne Last iibererregt ist)
U/f-Kennlinie .
3 mit variablem Drehmoment- Var}able Drehmomentbelastung
Drehmoment anhebung gemiB (universelle Liifter und Pumpen)
F09
4 Aktivieren Konstante Drehmomentbelastung
Lineare o Autom. Konstante Drehmomentbelastung
5 U/f-Kennlinie Drehmoment- (muss ausgewdhlt werden, wenn ein
anhebung Motor ohne Last iibererregt ist)

Wenn eine erforderliche Kombination ,.Lastdrehmoment + Beschleunigungsmoment™ mehr als 50% des

Note konstanten Drehmoments entspricht, wird empfohlen, die lineare U/f-Kennlinie zu wihlen (Werkseinstellung).

e Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber kann mit F37 festgelegt werden, ob der automatische

Tip Energiesparbetrieb aktiviert oder deaktiviert sein soll (U/f-Kennlinie und Drehmomentanhebung sind
deaktiviert).
Wert fiir F37 Vorgang
0 bis 2 Autom. Energiesparbetrieb aus
3bis5 Autom. Energiesparbetrieb ein

* Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber sind F37 und FO9 deaktiviert. Der automatische Energiesparbetrieb
ist ebenfalls deaktiviert.

B U/f-Kennlinien

Fiir die Umrichterserie FRENIC-MEGA stehen diverse U/f-Kennlinien und Drehmomentanhebungen zur Verfiigung,
unter anderem U/f-Kennlinien fiir variable Drehmomentbelastungen wie etwa bei universellen Liiftern und Pumpen,
und fiir konstante Drehmomentbelastungen, zum Beispiel fiir Spezialpumpen, die ein groBes Startdrehmoment
bendotigen. Es sind zwei Arten von Drehmomentanhebung wéhlbar: manuell und automatisch.
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Output voltage (V)

100% Rated voltage

Torque T
boost g

fBase 1
requenc!
(FO4) y

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

Output voltage (V)
Rated voltage

100%

Output Torque Output

frequency boost TO : frequency

<H% Base (H2)
frequency 1

(FO4)
Lineare U/f-Kennlinie (F37 = 1)

@‘ Wenn die U/f-Kennlinie mit variablem Drehmoment gewihlt wird (F37 = 0 oder 3), ist es moglich, dass die
Ausgangsspannung im Niederfrequenzbereich gering ist, so dass das Ausgangsdrehmoment zu niedrig ist, je
nach Motor- und Lasteigenschaften. Ist dies der Fall, wird empfohlen, die Ausgangsspannung im
Niederfrequenzbereich anzuheben, indem die nichtlineare U/f-Kennlinie gewéhlt wird.
Empfohlener Wert: ~ H50 = 1/10 der Eckfrequenz
H51 = 1/10 der Spannung bei Eckfrequenz

Output voltage (V) Variable torque output

Rated voltage
at base frequency 1
(FO5)

Non-linear
VI/f pattern 1
(Voltage) (H51)

A

A

0

using non-linear V/f pattern

Variable torque output
not using non-linear V/f pattern

» Output frequency

Non-linear V/f pattern 1 Base (Hz)
(Frequency) frequency 1
(H50) (FO4)

B Drehmomentanhebung Einstellbereich: 0,0 bis 20,0 (%) (100%/Nennspannung bei Eckfrequenz)

* Manuelle Drehmomentanhebung (F09)

Bei der Drehmomentanhebung mit FO9 wird der grundlegenden U/f-Kennlinie unabhéngig von der Last eine konstante
Spannung hinzugefiigt. Um ein ausreichendes Startdrehmoment zu gewihrleisten, miissen Sie die Ausgangsspannung
mit FO9 manuell so einstellen, dass sie auf Motor und Last abgestimmt ist. Wihlen Sie einen geeigneten Pegel, der

einen reibungsfreien Start ermoglicht, aber keine Ubererregung bei geringer oder keiner Last verursacht.

Die Drehmomentanhebung mit FO9 garantiert hohe Antriebsstabilitdt, da die Ausgangsspannung unabhingig von

Lastschwankungen konstant bleibt.

Wihlen Sie den Wert fiir FO9 als Prozentsatz der Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (F05). Ab Werk ist FO9 auf einen

Wert eingestellt, der ein Startdrehmoment von ungefihr 100% gewihrleistet.

@ ¢ Ein hoh_g:r Wert fiir die Drehmomentanhebung fiihrt zu einem hohen Drehmoment, kann aber zu Uberstrom
oe durch Ubererregung ohne Last fithren. Wird der Motor dann weiter betrieben, ist eine Uberhitzung
moglich. Um dies zu vermeiden, muss die Drehmomentanhebung auf einen geeigneten Wert eingestellt

werden.

e Wenn die nichtlineare U/f-Kennlinie und die Drehmomentanhebung genutzt werden, wirkt die

Drehmomentanhebung unterhalb der Frequenz des Punkts der nichtlinearen U/f-Kennlinie.

Output voltage (V)

Rated voltage

4

at base frequency 1

(FO5)

Non-linear V/f pattern 1

(Voltage) (H51)

Torque boost 1 (FO9)

Increased output voltage
using torque boost 1
(F09)

,/ ......

i

» Output frequency

0

Non-linear V/f Base  (H2)
pattern 1 frequency 1
(Frequency) (H50) (FO4)
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¢ Automatische Drehmomentanhebung

Wenn die automatische Drehmomentanhebung gewihlt wird, optimiert der Umrichter die Ausgangsspannung
automatisch, um sie an Motor und Last anzupassen. Bei geringer Last, verringert der Umrichter die Ausgangsspannung,
um einer Ubererregung des Motors vorzubeugen. Bei grofler Last wird die Ausgangsspannung erhoht, um das
Ausgangsdrehmoment des Motors anzuheben.

* Da diese Funktion ebenfalls von den Motoreigenschaften abhingig ist, miissen die Eckfrequenz 1 (F04),
<Note die Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO5) und sonstige zugehorige Motorparameter (PO1 bis P03 sowie
P06 bis P99) an die Motorleistung und die Motoreigenschaften angepasst werden. Alternativ kann auch
eine Selbstoptimierung (F04) durchgefiihrt werden.
* Wenn ein Spezialmotor angetrieben wird oder die Last nicht ausreichend steif ist, kann das
Hochstdrehmoment geringer sein oder der Motorbetrieb kann instabil werden. Nutzen Sie in derartigen
Fillen nicht die automatische Drehmomentanhebung sondern die manuelle Drehmomentanhebung mit FO9
(F37 =0o0der 1).

m Autom. Energiesparbetrieb (H67)

Wenn der automatische Energiesparbetrieb aktiviert ist, regelt der Umrichter automatisch die Versorgungsspannung des
Motors, um den Gesamtleistungsverlust des Motors und des Umrichters zu minimieren (bitte beachten Sie, dass diese
Funktion je nach Motor- oder Lasteigenschaften moglicherweise keine Auswirkung hat; priifen Sie den Vorteil der
Energieeinsparung, bevor Sie diese Funktion tatsdchliche fiir [hre Anlagen aktivieren).

Sie konnen wihlen, ob diese Funktion nur beim Betrieb mit konstanter Drehzahl oder sowohl beim Betrieb mit
konstanter Drehzahl und wihrend der Beschleunigung/Verzogerung genutzt werden soll.

Wert fiir H67 Automatischer Energiesparbetrieb
0 Nur bei Betrieb mit konstanter Drehzahl aktivieren
Bei Betrieb mit konstanter Drehzahl und beim Beschleunigen/Verzogern aktivieren
1 (Hinweis: Zum Beschleunigen/Verzégern sollte diese Funktion nur bei geringer Last
aktiviert werden.)

Wenn der automatische Energiesparbetrieb aktiviert ist, erfolgt die Reaktion auf eine Anderung der Motordrehzahl
wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl moglicherweise langsam. Nutzen Sie diese Funktion nicht fiir Anlagen,
bei denen Beschleunigung und Verzogerung schnell erfolgen miissen.

* Nutzen Sie die automatische Energiesparfunktion nur, wenn die Eckfrequenz maximal 60 Hz betrdgt. Wenn
<Note die Eckfrequenz auf 60 Hz oder mehr eingestellt ist, wird der Energiesparvorteil sehr gering oder gar nicht
messbar sein. Der automatische Energiesparbetrieb ist fiir Frequenzen unterhalb der Eckfrequenz ausgelegt.

Wenn die Frequenz iiber die Eckfrequenz steigt, ist der automatische Energiesparbetrieb wirkungslos.

* Da diese Funktion ebenfalls von den Motoreigenschafte abhingig ist, miissen die Eckfrequenz 1 (F04), die
Nennspannung bei Eckfrequenz 1 (FO5) und sonstige zugehorige Motorparameter (P01 bis P03 sowie P06
bis P99) an die Motorleistung und die Motoreigenschaften angepasst werden. Alternativ kann auch eine
Selbstoptimierung (FO4) durchgefiihrt werden.

* Bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber ist der automatische Energiesparbetrieb deaktiviert.

F38, F39 Stoppfrequenz (Erkennungsmodus, Haltezeit) (Siehe F23)
F40, F41 Drehmomentbegrenzer 1-1, E16, E17 Drehmomentbegrenzer 2-1,
Drehmomentbegrenzer 2-2
Drehmomentbegrenzer 1-2 H73 Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen)
H76 Drehmomentbegrenzer

(Frequenzerhdhungsgrenzwert fiir das Bremsen)

Bei U/f-Regelun

Wenn das Ausgangsdrehmoment des Umrichters die spezifizierten Pegel der Drehmomentbegrenzer (F40, F41, E16,
E17 und E61 bis E63) iibersteigt, regelt der Umrichter die Ausgangsfrequenz und und begrenzt das
Ausgangsdrehmoment, um ein Blockieren zu verhindern.

Bei der Nutzung der Drehmomentbegrenzer ist es erforderlich, die in der nachfolgenden Tabelle aufgefiihrten Parameter
zu konfigurieren.

Wihrend des Bremsens erhoht der Umrichter die Ausgangsfrequenz, um das Ausgangsdrehmoment zu
begrenzen. Je nach Betriebsbedingungen konnte es zu einem gefdhrlichen Anstieg der Ausgangsfrequenz
kommen. H76  (Frequenzerhohungsgrenzwert fiir das Bremsen) stellt sicher, dass die
Frequenzerhohungskomponente begrenzt wird.

Note

Relevante Parameter

Parameter Bezeichnung |u/t-Re gelung]Vektorregelung Bemerkung
F40 Drehmomentbegrenzer 1-1 J J
F41 Drehmomentbegrenzer 1-2 J J
El6 Drehmomentbegrenzer 2-1 J J
E17 Drehmomentbegrenzer 2-2 J J
H73 Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen J J
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Parameter Bezeichnung IU/f-Regelung [Vektorregelung Bemerkung
H74 Drehmomentbegrenzer (Regelziel) N J
H75 Drehmomentbegrenzer (Zielquadranten) N J
Drehmomentbegrenzer
H76 (Frequenzerhdhungsgrenzwert fiir das J N
Bremsen)
Erweiterte Funktion fiir Anschluss [12] 7: Analog-Drehmoment-
E61 bis | Erweiterte Funktion fiir Anschluss [C1] ] ] begrenzungswert A
E63 Erweiterte Funktion fiir Anschluss [V2] 8: Analog-Drehmoment-
begrenzungswert B

B Drehmomentbegrenzungsmodus

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

Der unten dargestellte Graph zeigt den Zusammenhang zwischen Drehmoment und Ausgangsfrequenz bei konstantem
Drehmomentstromgrenzwert.

Torque Constant torque limit

L/

Constant output current limit

/

0 - » Output frequency
Base frequency

B Drehmomentbegrenzer 1-1, 1-2, 2-1 und 2-2 (F40, F41, E16 und E17)
Einstellbereich: -300 bis 300 (%), 999 (Deaktivieren)

Diese Parameter spezifizieren den Betriebspegel, bei dem die Drehmomentbegrenzer aktiviert werden, als Prozentsatz
des Motornenndrehmoments.

Parameter Bezeichnung Drehmomentbegrenzungsfunktion
F40 Drehmomfflltbegrenzer Antriebsdrehmomentbegrenzer 1
F41 Drehmomlenztbegrenzer Bremsdrehmomentbegrenzer 1
E16 Drehmomg;lltbegrenzer Antriebsdrehmomentbegrenzer 2
E17 Drehmomg;lztbegrenzer Bremsdrehmomentbegrenzer 2

Obgleich der Einstellbereich fiir F40, F41, E16 und E17 positive und negative Werte umfasst (-300% bis
+300%), miissen Sie in der Praxis positive Werte angeben. Wird ein negativer Wert gewihlt, wertet der
Umrichter dies als absoluten Wert.

Der in Abhingigkeit vom Uberlaststrom festgelegte Drehmomentbegrenzer begrenzt tatsichlich den
Ausgangsdrehmomentstrom. Daher ist der Ausgangsdrehmomentstrom automatisch auf einen Wert unterhalb
des maximalen Einstellwerts 300% begrenzt.

Note

B Analog-Drehmomentbegrenzungswerte (E61 bis E63)

Die Drehmomentbegrenzungswerte konnen durch anaolge Eingangssignale an die Anschliisse [12], [C1] und [V2]
(Spannung oder Strom) spezifiziert werden. Stellen Sie E61, E62 und E63 (Erweiterte Funktion fiir Anschluss [12],
Erweiterte Funktion fiir Anschluss [C1] und Erweiterte Funktion fiir Anschluss [V2]) wie unten aufgefiihrt ein.

Werte fiir E61, E62 oder

E63 Funktion Beschreibung
7 Analog-Drehmoment- Verwenden Sie den Analogeingang als
begrenzungswert A Drehmomentbegrenzungswert, der durch den

Analog-Drehmoment- Parameterwert (= 7 oder 8) festgelegt wird.

8 begrenzungswert B Eingangsspezifikationen: 200% / 10 V oder 20 mA

Wenn die gleiche Einstellung fiir verschiedene Anschliisse gewdhlt wird, gilt folgende Priorititsreihenfolge:
E61>E62>E63.

B Drehmomentbegrenzerpegel (iber Kommunikationsverbindung spezifizieren (S10, S11)

Die Drehmomentbegrenzerpegel lassen sich tiber die Kommunikationsverbindung verdndern. Die Parameter S10 und
S11 sind ausschlieBlich fiir die Antwort der Kommunikationsverbindung auf die Parameter F40 und F41 reserviert.
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B Umschalten der Drehmomentbegrenzer

Die Drehmomentbegrenzer konnen durch Zuweisung der Parametereinstellung und des Anschlussbefehls TL2/TL1
(,,Drehmomentbegrenzerpegel einstellen 2/1%) zu einem der digitalen Eingangsanschliisse umgeschaltet werden.

Um TL2/TL1 als Anschlussfunktion zuzuweisen, muss einer der Parameter EQ1 bis EQ7 auf ,,14* gestellt werden. Falls
der Befehl TL2/TLI nicht zugewiesen ist, werden standardméBig die Drehmomentbegrenzerpegel 1-1 und 1-2 (F40 und
F41) herangezogen.

E61 to E63 | | TL2/TL1
Torque limiter 1-1 (F40/S10)
+7
OFF
Analog torque limit value A 0o =7

Driving torque
limiter

Torque limiter 2-1 (E16) O ON

E61 to E63 TL2/TL1

Torque limiter 1-2 (F41/S11)

Analog torque limit value B

Braking torque
limiter

Torque limiter 2-2 (E17) 'e) ON

B Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen) (H73)

H73 legt fest, ob der Drehmomentbegrenzer wihrend der Beschleunigung/Verzogerung und beim Betrieb mit
konstanter Drehzahl aktiviert oder deaktiviert ist.

Wert fiir H73 Waihrend der Beschleunigung/Verzogerung Wihrend des Betriebs mit konstanter
Drehzahl
0 Aktivieren Aktivieren
1 Deaktivieren Aktivieren
2 Aktivieren Deaktivieren
B Drehmomentbegrenzer (Frequenzerhéhungsgrenzwert fir das Bremsen) (H76) Einstellbereich: 0,0

bis 500,0 (Hz)

H76 spezifiziert den Erhohungsgrenzwert fiir die Frequenz bei der Drehmomentbegrenzung fiir das Bremsen. Die
Werkseinstellug ist 5,0 Hz. Wenn die ansteigende Frequenz wihrend des Bremsens den Grenzwert erreicht, funktioniert
der Drehmomentbegrenzer nicht mehr, so dass ein Uberspannungsalarm ausgeldst wird. Dieses Problem lisst sich durch
einen hoheren Wert fiir H76 vermeiden.

Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind einander funktional sehr dhnlich. Wenn beide
gleichzeitig aktiviert sind, kann es zu einem Konflikt kommen und infolgedessen zu einer Schwingung im
System. Vermeiden Sie es, beide Begrenzer gleichzeitig zu aktivieren.

Note

Bei Vektorr lung ohne/mit Drehzahl r

Wenn das Ausgangsdrehmoment des Umrichters die spezifizierten Pegel der Drehmomentbegrenzer (F40, F41, E16,
E17 und E61 bis E63) iibersteigt, regelt der Umrichter den Ausgang (Drehmomentvorgabe) bei Drehzahlregelung oder
die Drehmomentvorgabe bei Drehmomentregelung, um das vom Motor erzeugte Drehmoment zu begrenzen.

Bei der Nutzung der Drehmomentbegrenzer ist es erforderlich, die in der nachfolgenden Tabelle aufgefiihrten Parameter
zu konfigurieren.

Relevante Parameter

Parameter Bezeichnung U/f-RegelungfVektorregelung] Bemerkung
F40 Drehmomentbegrenzer 1-1 J J
F41 Drehmomentbegrenzer 1-2 J J
El6 Drehmomentbegrenzer 2-1 J J
E17 Drehmomentbegrenzer 2-2 J J
H73 Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen) J J
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Parameter Bezeichnung U/f-RegelungfVektorregelung Bemerkung
H74 Drehmomentbegrenzer (Regelziel) N J
H75 Drehmomentbegrenzer (Zielquadranten) N J
Drehmomentbegrenzer
H76 (Frequenzerhohungsgrenzwert fiir das J N
Bremsen)
Erweiterte Funktion fiir Anschluss [12] 7: Analog-Drehmoment-
E61 bis Erweiterte Funktion fiir Anschluss [C2] begrenzungswert A
E63 Erweiterte Funktion fiir Anschluss [V2] I I 8: Analog-Drehmoment-
begrenzungswert B

B Drehmomentbegrenzer (Regelziel) (H74)

Bei Vektorregelung kann der Umrichter das vom Motor erzeugte Drehmoment begrenzen oder Leistung sowie auch

einen Drehmomentstrom (Werkseinstellung) abgeben.

Wert fiir H74 Regelziel

0 Grenzwert fiir das vom Motor
erzeugte Drehmoment

1 Drehmomentstromgrenzwert

2 Ausgangsleistungsgrenzwert

Torque
A
\

100% rating

50% rating

Torque pattern when the torque
current limit is 100% rating

100% rating

B Drehmomentbegrenzer (Zielquadranten) (H75)

Mit H75 wihlt man die Konfiguration der Zielquadranten (Antrieb/Bremsen, Vorwirts-/Riickwirtsdrehung) aus, mit
der der (die) spezifizierte(n) Drehmomentbegrenzer aktiviert wird (werden) aus: ,,.Drehmomentgrenzwert fiir

200% rating

» Speed

Torque pattern when the
torque limit is 50% rating

Torque pattern when the
power limit is 50% rating

Antrieb/Bremse, ,Identischer ~Drehmomentgrenzwert fiir alle vier Quadranten oder ,Untere/Obere
Drehmomentgrenzwerte* (siehe nachfolgende Tabelle).
Wert fiir H75 Zielquadranten

0: Antrieb/Bremse

Second quadrant:

Reverse braking

Drehmomentbegrenzer A gilt fiir den Antrieb (vorwirts und riickwérts) und
Drehmomentbegrenzer B fiir das Bremsen (vorwirts und riickwirts).

First quadrant:
Forward driving

A
Torqy

A

e limiter B

que limiter A

Torque limit;

A

erA

A

A
Torque limiter B

Third quadrant:

Reverse driving

Fourth quadrant:

Forward braking

1: Identisch fiir
alle vier
Quadranten

Drehmomentbegrenzer A gilt fiir alle vier Quadranten, so dass der gleiche Drehmomentgrenzwert
fiir Antrieb und Bremsen sowohl fiir die Vorwirts-als auch fiir die Riickwértsdrehung gilt.
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Wert fiir H75 Zielquadranten
Second quadrant: First quadrant:
Reverse braking Forward driving
Torque limiter|A Tarque limiter A
A4 A4
Torque limiterA Tdrque limiter A
Third quadrant: Fourth quadrant:
Reverse driving Forward braking

2: Obere/untere
Grenzen

Drehmomentbegrenzer A gilt fiir den oberen Grenzwert, Drehmomentbegrenzer B fiir den unteren

Grenzwert.
Je nach Polaritit der Drehmomentbegrenzer A und B sind die unten abgebildeten Kennlinien
moglich.
Drehmoment- Drehmoment-
begrenzer A begrenzer B
Kennlinie 1 Positiv Positiv
Kennlinie 2 Positiv Negativ
Kennlinie 3 Negativ Negativ

Second quadrant:
Reverse braking

Second quadrant:
Reverse braking

First quadrant:
Forward driving

First quadrant:
Forward driving

Torque [limiter A
Torque limiter A

¢ Tprque limiter B v

Tolque limiter B

mh quadrant:
Forward braking

Third quadrant:
Reverse driving

Third quadrant:
Reverse driving

Fourth quadrant:
Forward braking

Kennlinie 2

Kennlinie 1

Second quadrant:
Reverse braking

First quadrant:
Forward driving

¢Torque limiter A

Torque|limiter B

Third quadrant:
Reverse driving

Fourth quadrant:
Forward braking

Kennlinie 3

e Wenn der Wert von Drehmomentbegrenzer A geringer ist als der Wert von
Drehmomentbegrenzer B, gilt Drehmomentbegrenzer A fiir die oberen und auch die
unteren Grenzwerte.

¢ Wenn ,,Untere/Obere Drehmomentgrenzwerte* gewiéhlt wird, kann es zu einer hin- und
hergehenden Schwingung zwischen oberen und unteren Grenzwerten kommen, je
nachdem, wie gering die Differenz zwischen oberen und unteren Grenzwerten ist, ob
die Reaktion der Drehzahlregelsequenz ist und wie bestimmte andere Bedingungen
sind.

<§ Note

B Drehmomentbegrenzer 1-1, 1-2, 2-1 und 2-2 (F40, F41, E16 und E17)
Einstellbereich: -300 bis 300 (%), 999 (Deaktivieren)

Diese Parameter spezifizieren den Betriebspegel, bei dem die Drehmomentbegrenzer aktiviert werden, als Prozentsatz
des Motornenndrehmoments.

Parameter Bezeichnung

F40 Drehmomentbegrenzer
1-1

F41 Drehmomentbegrenzer
1-2

E16 Drehmomentbegrenzer
2-1

E17 Drehmomentbegrenzer
2-2
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Obgleich der Einstellbereich fiir F40, F41, E16 und E17 positive und negative Werte umfasst (—300% bis
+300%), miissen Sie in der Praxis positive Werte angeben. es sei denn, ,Untere/Obere
Drehmomentgrenzwerte* (H75 = 2) wurde ausgewihlt. Wird ein negativer Wert gewihlt, wertet der Umrichter
dies als absoluten Wert.

Der in Abhingigkeit vom Uberlaststrom festgelegte Drehmomentbegrenzer begrenzt tatsichlich den

Ausgangsdrehmomentstrom. Daher ist der Ausgangsdrehmomentstrom automatisch auf einen Wert unterhalb
des maximalen Einstellwerts 300% begrenzt.

Note

B Analog-Drehmomentbegrenzungswerte (E61 bis E63)

Die Drehmomentbegrenzungswerte konnen durch analoge Eingangssignale an die Anschliisse [12], [C1] und [V2]
(Spannung oder Strom) spezifiziert werden. Stellen Sie E61, E62 und E63 (Erweiterte Funktion fiir Anschluss [12],
Erweiterte Funktion fiir Anschluss [C1] und Erweiterte Funktion fiir Anschluss [V2]) wie unten aufgefiihrt ein.

Werte fiir E61, E62 oder

E63 Funktion Beschreibung
Verwenden Sie den Analogeingang als
Analog-Dreh t- gemngang
7 S:g(r)egnzurrel g;r‘lj)erlr’lte[ri Drehmomentbegrenzungswert, der durch den
Parameterwert (= 7 oder 8) festgelegt wird.
g Analog-Drehmoment- Eingangsspezifikationen: 200% / 10 V oder 20 mA

begrenzungswert B

Wenn die gleiche Einstellung fiir verschiedene Anschliisse gewdhlt wird, gilt folgende Priorititsreihenfolge:
E61>E62>E63.

B Drehmomentbegrenzerpegel Giber Kommunikationsverbindung spezifizieren (S10, S11)

Die Drehmomentbegrenzerpegel lassen sich iiber die Kommunikationsverbindung verdndern. Die Parameter S10 und
S11 sind ausschlieBlich fiir die Antwort der Kommunikationsverbindung auf die Parameter F40 und F41 reserviert.

B Umschalten der Drehmomentbegrenzer

Die Drehmomentbegrenzer konnen durch Zuweisung der Parametereinstellung und des Anschlussbefehls TL2/TL1
(,,Drehmomentbegrenzerpegel einstellen 2/1%) zu einem der digitalen Eingangsanschliisse umgeschaltet werden.

Um TL2/TL1 als Anschlussfunktion zuzuweisen, muss einer der Parameter EQ1 bis EQ7 auf ,,14* gestellt werden. Falls
der Befehl TL2/TLI nicht zugewiesen ist, werden standardméBig die Drehmomentbegrenzerpegel 1-1 und 1-2 (F40 und
F41) herangezogen.

E61 to E63 ‘ | TL2/TL1
Torque limiter 1-1 (F40/S10)
+7
OFF
Analog torque limit value A ——0 =7

Torque limiter A
(TLA)

Torque limiter 2-1 (E16) O ON

E61 to E63 TL2/TL1

Torque limiter 1-2 (F41/S11) 1
#+8

Analog torque limit value B —-o

Torque limiter B
(TLB)

Torque limiter 2-2 (E17) O ON
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B Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen) (H73)

H73 legt fest, ob der Drehmomentbegrenzer wihrend der Beschleunigung/Verzégerung und beim Betrieb mit
konstanter Drehzahl aktiviert oder deaktiviert ist.

Wert fiir H73 Waihrend der Beschleunigung/Verzogerung Waihrend des Betriebs mit konstanter
Drehzahl
0 Aktivieren Aktivieren
Deaktivieren Aktivieren
2 Aktivieren Deaktivieren
Note Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind einander funktional sehr dhnlich. Wenn beide

gleichzeitig aktiviert sind, kann es zu einem Konflikt kommen und infolgedessen zu einer Schwingung im
System. Vermeiden Sie es, beide Begrenzer gleichzeitig zu aktivieren.

F42 Auswahl Antriebsregelung 1 H68 (Schlupfkompensation 1 (Betriebsbedingungen))
Mit F42 wird die Antriebsregelung festgelegt.
fi?:;ﬁz Antriebsregelung Basisregelung | Drehzahl-Riickkopplung|  Drehzahlregelung
0 | U/f-Regelung mit inaktiver Frequenzregelung
Schlupfkompensation
Dynamische Drehmoment-Vektorregelung
1 |(mit Schlupfkompensation und Deaktivieren Frequenzregelung
automatischer Drehmomentanhebung) mit
2 U/f-Regelung mit aktiver U/f-Regelung Schlupfkompensation
Schlupfkompensation
3 |U/f-Regelung mit Drehzahlgeber Frequenzregelung
4 |Dynamische Drehmoment-Vektorregelung Aktivieren mit automatischem
mit Drehzahlgeber Drehzahlregler (ASR)
5 | Vektorregelung ohne Drehzahlgeber Geschiitzte Drehzahl | Drehzahlregelung
Vekt 1 mit automatischem
6 | Vektorregelung mit Drehzahlgeber exforregelung Aktivieren Drehzahlregler (ASR)

m U/f-Regelung mit inaktiver Schlupfkompensation

Bei dieser Regelung regelt der Umrichter einen Motor mit der Spannung und Frequenz, die der iiber die Parameter
vorgegebenen U/f-Kennlinie entsprechen. Diese Regelung inaktiviert alle automatisch geregelten Funktionen wie z.B.
die Schlupfkompensation, so dass es keine unvorhersehbaren Ausgangsschwankungen gibt und ein stabiler Betrieb mit
konstanter Ausgangsfrequenz moglich ist.

m U/f-Regelung mit aktiver Schlupfkompensation

Das Anlegen einer Last an einen Induktionsmotor bewirkt aufgrund der Motorcharakteristik einen Drehschlupf,
wodurch die Motordrehung abnimmt. Die Schlupfkompensation des Umrichters geht zunéchst anhand des erzeugten
Motordrehmoments von einem bestimmten Schlupfwert aus und erhoht dann die Ausgangsfrequenz, um die Abnahme
der Motordrehung auszugleichen. Dadurch wird verhindert, dass die Motordrehung aufgrund des Drehschlupfs
abnimmt.

Somit verbessert diese Funktion effektiv die Genauigkeit der Motordrehzahlregelung.

Parameter Vorgang
P12 Nenn-Schlupffrequenz Spezifizieren der Nenn-Schlupffrequenz
Einstellen des Ausmafles der Schlupfkompensation fiir den
Schlupfkompensationsverstiarkung fiir Antrieb
P09 pLEomp & Schlupfkompensation fiir den Antrieb =
den Antrieb . " "
Nennschlupf x Schlupfkompensationsverstirkung fiir den
Antrieb
Einstellen des Ausmafles der Schlupfkompensation zum
. . Bremsen
P11 Schlupfkompensationsverstarkung Schlupfk . B _
zum Bremsen chlupfkompensation zum Bremsen =

Nennschlupf x Schlupfkompensationsverstirkung zum
Bremsen

Spezifizieren der Ansprechzeit der Schlupfkompensation.
P10 Ansprechzeit der Schlupfkompensation | Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die
Werkseinstellung zu verdndern.

Um die Genauigkeit der Schlupfkompensation zu erhohen, konnen Sie eine Selbstoptimierung durchfiihren.
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Abhingig von den Motorantriebsbedingungen aktiviert bzw. deaktiviert H68 die Schlupfkompensationsfunktion.

. Motorantriebsbedingungen Motorantriebsfrequenzzone
Wert fiir H68 - - m
Beschl./Verzog. Konstante Drehzahl |Eckfrequenz oder weniger| Uber der Eckfrequenz
0 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
1 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
2 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
3 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren

B Dynamische Drehmoment-Vektorregelung

Um das maximale Drehmoment eines Motors zu erzielen, wird bei dieser Regelung das Motordrehmoment fiir die
angelegte Last berechnet und zur Optimierung des Spannungs- und des Stromvektorausgangs eingesetzt.

Bei Auswahl dieser Regelung werden die automatische Drehmomentanhebung sowie die Schlupfkompensation
aktiviert.

Diese Regelung verbessert effektiv die Reaktion des Systems auf Storungen von auflen, beispielsweise
Lastschwankungen, sowie die Regelgenauigkeit der Motordrehzahl.

Es ist zu beachten, dass der Umrichter moglicherweise nicht auf plotzliche Lastschwankungen reagiert, da es sich bei
dieser Regelung, anders als bei der Vektorregelung, um eine offene U/f-Regelung handelt, die nicht die Stromregelung
iibernimmt. Vorteile dieser Regelung sind u. a. ein groBeres maximales Drehmoment bei einem bestimmten
Ausgangsstrom als bei der Vektorregelung.

® U/f-Regelung mit Drehzahlgeber

Das Anlegen einer Last an einen Induktionsmotor bewirkt aufgrund der Motorcharakteristik einen Drehschlupf,
wodurch die Motordrehung abnimmt. Bei U/f-Regelung mit Drehzahlgeber erkennt der Umrichter die Motordrehung
tiber den auf der Motorwelle montierten Geber. Der Umrichter kompensiert die Abnahme der Schlupffrequenz durch
die PI-Regelung, um die Motordrehung an den Drehzahlsollwert anzupassen. So wird die Genauigkeit der
Motordrehzahlregelung verbessert.

B Dynamische Drehmoment-Vektorregelung mit Drehzahlgeber

Im Unterschied zur oben beschriebenen ,,U/f-Regelung mit Drehzahlgeber wird bei dieser Option das
Motordrehmoment fiir die anliegende Last berechnet, und anhand des Ergebnisses werden Spannungs- und
Stromvektorausgang optimiert, um das maximale Drehmoment eines Motors zu erreichen.

Diese Regelung verbessert effektiv die Reaktion des Systems auf Storungen von auflen, beispielsweise
Lastschwankungen, sowie die Regelgenauigkeit der Motordrehzahl.

B Vektorregelung ohne Drehzahlgeber

Bei dieser Regelung wird die Motordrehzahl auf der Basis von Ausgangsspannung und -strom des Umrichters geschitzt
und diese geschitzte Drehzahl dient als Grundlage fiir die Drehzahlregelung. Auflerdem wird der Motorantriebsstrom in
Erregerstrom- und Drehmomentstromkomponenten zerlegt und jede dieser Komponenten mittels Vektor geregelt. Es ist
keine Schnittstellenkarte fiir den Pulsgeber erforderlich. Die gewiinschte Antwort kann durch Anpassung der
Regelkonstanten (PI-Konstanten) mittels Drehzahlregler (PI-Regler) erreicht werden.

Da bei dieser Regelungsoption der Motorstrom geregelt wird, ist es notwendig, eine bestimmte Differenz zwischen der
Spannung, die der Umrichter ausgeben kann, und der induzierten Spannung des Motors aufrechtzuerhalten, indem die
erstgenannte Spannung niedriger gehalten wird als letztgenannte.

Obgleich die Spannung eines Allzweckmotors meist an die Netzspannung angepasst wird, ist es erforderlich, die
Motorklemmenspannung niedrig zu halten, um die Spannungsdifferenz zu gewihrleisten. Wenn aber der Motor bei
dieser Regelungsoption mit niedriger Motorklemmenspannung angetrieben wird, kann das Nenndrehmoment nicht
erreicht werden, auch wenn der urspriinglich fiir den Motor spezifizierte Nennstrom anliegt. Um das Nenndrehmoment
zu erreichen, muss daher ein Motor mit einem hoheren Nennstrom verwendet werden (dies gilt auch fiir die
Vektorregelung mit Drehzahlgeber).

Diese Regelungsoption ist nicht fiir Umrichter im MD-Modus verfiigbar. Wihlen Sie bei derartigen Umrichtern daher
fiir Parameter F42 nicht den Wert ,,5%.

m Vektorregelung mit Drehzahlgeber

Bei dieser Regelungsart miissen an der Motorwelle bzw. am Umrichter ein optionaler Pulsgeber (PG) sowie eine
optionale PG-Schnittstellenkarte angebracht werden. Der Umrichter erkennt Drehstellung und Drehzahl des Motors
anhand der Riickfithrungssignale des Pulsgebers und nutzt diese Werte fiir die Drehzahlregelung. Aulerdem wird der
Motorantriebsstrom in Erregerstrom- und Drehmomentstromkomponenten zerlegt und jede dieser Komponenten mittels
Vektor geregelt.

Die gewiinschte Antwort kann durch Anpassen der Regelkonstanten (PI-Konstanten) und Einsatz des Drehzahlreglers
(PI-Regler) erzielt werden. Diese Regelung ermoglicht eine Drehzahlregelung mit hoherer Genauigkeit und einem
schnelleren Ansprechverhalten als die Vektorregelung ohne Drehzahlgeber.

(Ein empfohlener Motor fiir diese Regeloption ist der Fuji VG-Motor, der spezifisch fiir die Vektorregelung konzipiert
wurde.)

Da bei der Schlupfkompensation, der dynamischen Drehmoment-Vektorregelung und der Vektorregelung
ohne/mit Drehzahlgeber Motorparameter genutzt werden, miissen folgende Bedingungen erfiillt sein, da
ansonsten moglicherweise nicht die volle Leistung abgerufen werden kann.

Note

* Von einem Umnrichter darf nur ein Motor geregelt werden.
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* Die Motorparameter P02, P03, P06 bis P23, PS5 und P56 miissen ordnungsgemif konfiguriert sein. Alternativ
kann eine Selbstoptimierung (P04) durchgefiihrt werden (bei Fuji VG-Motoren ist keine Selbstoptimierung
erforderlich, es muss lediglich mit Parameter P99 (Wert = 2) der Fuji VG-Motor ausgewihlt werden).

* Die Leistung des zu regelnden Motors muss ein bis zwei Stufen niedriger sein als die Umrichterleistung bei
dynamischer Drehmoment-Vektorregelung und der Umrichterleistung bei Vektorregelung ohne/mit
Drehzahlgeber entsprechen. Ansonsten ist es dem Umrichter nicht moglich, den Motor zu regeln, da die
Auflosung der Stromerkennung zu stark ansteigt.

* Die Lange der Leitungen zwischen Umrichter und Motor darf maximal 50 m betragen. Bei lingeren Leitungen
kann der Umrichter den Motor aufgrund des Ableitstroms, der durch Streukapazititen zur Erde oder zwischen
Leitungen fliefit, moglicherweise nicht regeln. Insbesondere bei Umrichtern mit geringer Leistung und
ebenfalls geringem Nennstrom ist eine ordnungsgemife Regelung des Motors moglicherweise nicht moglich,
auch wenn die Leitungsldnge weniger als 50 betrigt. Halten Sie die Leitungsldnge so gering wie moglich oder
verwenden Sie Leitungen mit geringer Streukapazitit (z. B. lose gebiindelte Kabel), um die Streukapazitit zu
verringern.

F43, F44 Strombegrenzung (Modusauswahl, Pegel) H12 (Dynamische Uberstrombegrenzung (Modusauswahl))

Wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den zur Strombegrenzung spezifizierten Pegel (F44) iibersteigt, dndert der
Umrichter automatisch seine Ausgangsfrequenz, um ein Blockieren zu verhindern und den Ausgangsstrom zu
begrenzen.

Die Werkseinstellung ist 160% fiir Umrichter im HD-Modus, 145% im MD-Modus und 130% im LD-Modus (wenn
tiber Parameter F80 der HD-, MD- oder LD-Modus ausgewihlt wird, wird die entsprechende Strombegrenzung
automatisch festgelegt).

Wenn sofort 160% (bzw. 145% oder 130%) oder mehr Uberstrom flieBen und die Ausgangsfrequenz aufgrund dieser
Strombegrenzung unerwiinschterweise verringert wird, sollten Sie eine Erhohung des Strombegrenzungspegels in
Betracht ziehen.

Bei F43 =1 ist die Strombegrenzung nur wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl aktiviert. Bei F43 = 2 ist die
Strombegrenzung sowohl wihrend der Beschleunigung als auch wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl aktiviert.
Waihlen Sie F43 = 1, wenn Sie den Umrichter wihrend der Beschleunigung mit voller Leistung betreiben wollen, und
der Ausgangsstrom wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl begrenzt werden soll.

B Modusauswahl (F43)
Mit F43 wird der Betriebszustand ausgewihlt, in dem die Strombegrenzung aktiviert werden soll.

. Betriebszustdnde mit aktiver Strombegrenzung
Wert fiir F43 ; - - - - -
Bei Beschleunigung Betrieb mit konstanter Drehzahl Bei Verzogerung
0 Deaktivieren Deaktivieren Deaktivieren
1 Deaktivieren Aktivieren Deaktivieren
2 Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
B Pegel (F44) Einstellbereich: 20 bis 200 (%) (des Umrichter-Nennstroms)

F44 spezifiziert den Betriebspegel, bei dem die Ausgangstrombegrenzung aktiviert wird, im Verhiltnis zum
Umrichter-Nennstrom.

Note Der Umrichter-Nennstrom ist im HD-, MD- und LD-Modus unterschiedlich.

®m Dynamische Uberstrombegrenzung (Modusauswahl) (H12)

H12 legt fest, ob der Umrichter den Strombegrenzungvorgang einleitet oder einen Uberstromalarm auslost, wenn der
Ausgangsstrom den Grenzpegel der dynamischen Uberstrombegrenzung iibersteigt. Wihrend der Strombegrenzung
schaltet der Umrichter sofort das Ausgangs-Gate aus (OFF), um einen weiteren Stromanstieg zu vermeiden, und regelt
weiterhin die Ausgangsfrequenz.

Wert fiir H12 Funktion

Deaktivieren )
0 Wenn der Grenzpegel der dynamischen Uberstrombegrenzung erreicht wird, wird ein
Uberstromalarm ausgeldst.

1 Aktivieren

Wenn ein Problem im Zusammenhang mit der Anlagen- oder Maschinennutzung erwartet wird, sollte das
Motordrehmoment voriibergehend wihrend der Strombegrenzung absinken, muss ein Uberstromalarm (H12 = 0)
ausgelost und gleichzeitig eine mechanische Bremse betitigt werden.

@ ¢ Da die Strombegrenzung mit F43 und F44 softwarebasiert ist, ist eine Regelverzogerung moglich. Wenn eine
Strombegrenzung mit schneller Reaktion erforderlich ist, muss ebenfalls die dynamische
Uberstrombegrenzung mit H12 aktiviert werden.

* Wenn eine iibermidflige Last anliegt und gleichzeitig der Betriebspegel der Strombegrenzung sehr niedrig
eingestellt ist, senkt der Umrichter die Ausgangsfrequenz sehr schnell. Dies kann zu einem
Uberspannungsalarm oder einer gefihrlichen Anderung der Motordrehrichtung infolge einer
Unterschwingung fiihren. Je nach Last kann bei einer sehr kurzen Beschleunigungszeit die Strombegrenzung
aktiviert werden, um den Anstieg der Ausgangsfrequenz des Umrichters zu begrenzen. Dies kann zu einem
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Schwingen des Systems (Oszillation) oder einem Uberspannungsalarm (Alarm Ou) fithren. Bei der
Festlegung der Beschleunigung miissen Sie daher die Eigenschaften der Maschine und das Tridgheitsmoment
der Last beriicksichtigen.

e Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind einander funktional sehr &hnlich. Wenn beide
gleichzeitig aktiviert sind, kann es zu einem Konflikt kommen und infolgedessen zu einer Schwingung im
System. Vermeiden Sie es, beide Begrenzer gleichzeitig zu aktivieren.

¢ Die Vektorregelung umfasst das Stromregelsystem, so dass sie die Strombegrenzung gemdf F43 und F44
deaktiviert. Auch die mit H12 festgelegte dynamische Uberstrombegrenzung wird automatisch deaktiviert.
Dementsprechend 16st der Umrichter einen Uberstromalarm aus, wenn der Ausgangsstrom den Grenzpegel
der dynamischen Uberstrombegrenzung iibersteigt.

F50
F52

bis Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Bremswiderstand
(Entladeféahigkeit, Zulassiger Durchschnittsverlust und Widerstand)

Diese Parameter spezifizieren die Funktion des elektronischen thermischen Uberlastschutzes fiir den Bremswiderstand.

Mit F50, F51 und F52 werden die Entladeféihigkeit, der zuldssige Durchschnittsverlust und der Widerstand eingestellt.
Diese Werte miissen entsprechend dem Umrichtermodell und dem verwendeten Bremswiderstand bestimmt werden.
Informationen zur Entladefdhigkeit, zum zuldssigen Durchschnittsverlust und zum Widerstand finden Sie in Kapitel 4
des FRENIC-MEGA Benutzerhandbuchs (,AUSWAHL VON PERIPHERIEGERATEN®). Die im Handbuch
aufgefithrten Werte gelten fiir Standardmodelle und die 10%-ED-Modelle der Bremswiderstinde, die Fuji Electric
anbietet. Wenn Sie einen Bremswiderstand eines anderen Herstellers verwenden, besprechend Sie die jeweiligen Werte
mit dem Hersteller und stellen Sie die Parameter entsprechend ein.

Abhidngig von den thermischen Grenzkennwerten des Bremswiderstands arbeitet der thermische
Uberlastschutz moglicherweise so, dass der Umrichter einen Uberhitzungsschutzalarm @b/ auslost, auch wenn
der tatsdchliche Temperaturanstieg nicht ausreichend grof ist. Wenn dies passiert, muss der Zusammenhang
zwischen dem Leistungsindex des Bremswiderstands und den Einstellungen der zugehorigen Parameter
tiberpriift werden.

Note

StandardmiiBige Bremswiderstinde konnen ein Temperaturerkennungssignal fiir den Uberhitzungsschutz
ausgeben. Weisen Sie den Anschlussbefehl ,.Externe Alarmauslosung aktivieren® THR einem der digitalen
Eingangsanschliisse [X1] bis [X7], [FWD] oder [REV] zu, und verbinden Sie diesen Anschluss und dessen
Bezugspotential mit den Anschliissen 1 und 2 des Bremswiderstands.

Tip

Berechnen der Entladefiihigkeit und des zuliissigen Durchschnittsverlusts des Bremswiderstands und
Konfigurieren des Parameters

Wenn Bremswiderstinde von einem anderen Hersteller als Fuji verwendet werden, erfragen Sie beim Hersteller die
Kenndaten des Widerstands und konfigurieren Sie die zugehorigen Parameter entsprechend.

Die Berechnungsverfahren fiir die Entladefahigkeit und den zuldssigen Durchschnittsverlust des Bremswiderstands sind
je nach Anwendung der Bremslast unterschiedlich (siehe unten).

- Anlegen der Bremslast wihrend der Verzogerung

Bei normaler Verzogerung nimmt die Bremslast ab, wenn sich die Drehzahl verringert. Bei Verzogerung mit
konstantem Drehmoment nimmt die Bremslast proportional zur Drehzahl ab. Verwenden Sie die unten aufgefiihrten
Gleichungen (1) und (3).

- Anlegen der Bremslast wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl

Anders als wihrend der Verrzogerung ist in Anwendungen, bei denen die Bremslast wihrend des Betriebs mit
konstanter Drehzahl extern angelegt wird, die Bremslast konstant. Verwenden Sie die unten aufgefiihrten Gleichungen
(2) und (4).

Bremslast (kW) Bremslast (kW)

.

Anlegen der Bremslast wihrend der Verzogerung Anlegen der Bremslast wihrend des Betriebs mit konstanter
Drehzahl

Zeit

m Entladefahigkeit (F50)

Die Entladefdhigkeit bezieht sich auf die bei einem einzelnen Bremszyklus zulissige Kilowattzahl. Diese ergibt sich aus
der Bremszeit und der Motornennleistung.

Wert fiir F50 Funktion
0 Auszuwihlen, wenn ein Bremswiderstand wie der eingebaute Widerstand verwendet wird
1 bis 9000 1 bis 9000 (kWs)
OFF Deaktiviert den elektronischen thermischen Uberlastschutz
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Wihrend der Verzogerung:

Braking time (s) X Motor rated capacity (kW .
Discharging capability (kWs) = £ ®) > pacity (kW) Gleichung (1)

Wihrend des Betriebs mit einer konstanten Drehzahl:
Entladefihigkeit (kWs) = Bremszeit (s) X Motornennleistung (kW) Gleichung (2)

— Wenn fiir F50 der Wert ,,0° gewihlt wird (dieser muss fiir den eingebauten Bremswiderstand gewihlt werden),
ist keine Spezifizierung der Entladefidhigkeit erforderlich.

B Zuléssiger Durchschnittsverlust (F51)

Der zuldssige Durchschnittsverlust bezieht sich auf eine Toleranz fiir den kontinuierlichen Motorbetrieb und basiert
auf %ED (%) und der Motornennleistung (kW).

Wert fiir F51 Funktion
0,001 bis 99,99 0,001 bis 99,99 (kW)

Wihrend der Verzogerung:

%ED(%) .
100 X Motor rated capacity (kW) Gleichung (3)
Allowable average loss (kWs) = >
Wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl:
%ED(% .
Allowable average loss (kWs) = UT(()U) x Motor rated capacity (kW) Gleichung (4)

m Widerstand (F52)

F52 spezifiziert den Widerstand des Bremswiderstands.

Umschalten zwischen Antriebsmodus HD, MD und LD

F80 legt fest, ob der Umrichter im High-Duty-Modus (HD), im Medium-Duty-Modus (MD) oder im Low-Duty-Modus
(LD) betrieben wird.

Der Wert fiir F80 kann durch gleichzeitiges Driicken der Tasten + @ oder + &) gesndert werden.

Wert fiir Antriebsmodus Anwendung Dauerbelastbarkeit Uberlastfhigkeit | Maximale
F80 Frequenz

Modus HD Es kénnen Motoren mit einer 150% fiir 1 Min.

0 (High Duty) Hohe Last | Leistung angetrieben werden, die " 500 Hz
(Standard) der des Umrichters entspricht. 200% fur 3 Sek.

Es kénnen Motoren mit einer
Leistung angetrieben werden, die
eine oder zwei GroBenordnungen
iiber der des Umrichters liegt.

Es kénnen Motoren mit einer

2 Modus MD Mittlere Last Leistung angetrieben werden, die
(Medium Duty) eine GroBenordnung iiber der des

Unmrichters liegt.
Im MD/LD-Modus kann der Umrichter aufgrund der Dauerbelastbarkeit den Motor mit einer ein oder zwei Stufen

hoheren Leistung antreiben, aber die Uberlastfihigkeit (%) ist im Verrhiltnis zur Dauerbelastbarkeit geringer als im
HD-Modus. Nihere Informationen zum Nennstrom sind in Kapitel 8 (,,SPEZIFIKATIONEN®) zu finden.

Modus LD (Low

Duty) 120% fiir 1 Min. 120 Hz

Geringe Last

150% fiir 1 Min. 120 Hz

Im Modus MD und LD ist der Umrichter in Bezug auf den Einstellbereich der Parameterdaten und die interne
Verarbeitung folgenden Einschrankungen unterworfen:

Parameter| Bezeichnung HD-Modus MD-Modus | LD-Modus Bemerkung
Gleichstrombremse| Einstellbereich: 0 . P
F21 1 (Bremspegel) bis 100% Einstellbereich: O bis 80%
- . Im Modus MD/LD
. ‘ Einstellbereich: wird bei einem Wert
Einstellbereich: 0,75 bis 16 kHz auBerhalb des
0,75 bis 16 kHz (5,5 bis 18,5 kW) | Einstellbereichs, falls
Mot susch (0,4 bis 55 kW) Einstellbereich: 0,75 bis 10 kHz ein solcher festgelegt
F26 | oqororecorause 0,75 bis 10 kHz 0,75bis2kHz | (22bis 55kW) | wurde, automatisch auf
(Taktfrequenz) L 2 . den im MD/LD-Mod
(75 bis 400 kW) (90 bis 400 kW) | 0,75 bis 6 kHz en im e odus
. : maximal zulédssigen
0,75 bis 6 kHz (75 bls, 500 kW) Wert umgestellt.
(500 und 630 kW) 0,75 bis 4 kHz
(630 kW)
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Parameter

Bezeichnung

HD-Modus

MD-Modus LD-Modus

Bemerkung

F44

Strombegrenzung
(Pegel)

Ausgangswert:
160%

Ausgangswert: Ausgangswert:
145% 130%

Wird der
Antriebsmodus mit
Parameter F80
zwischen HD, MD und
LD umgeschaltet,
werden die Daten fiir
F44 automatisch auf
den weiter links
angegebenen Wert
initialisiert.

FO03

Maximale
Frequenz 1

Einstellbereich:
25 bis 500 Hz

Obergrenze: 500 Hz

Einstellbereich: 25 bis 500 Hz
Obergrenze: 120 Hz

Uberschreitet im
Modus MD/LD die
maximale Frequenz
120 Hz, wird die
tatsdchliche
Ausgangsfrequenz
intern auf 120 Hz
begrenzt.

Stromanzeige und
Ausgang

Basiert auf dem
Nennstrompegel fiir
den Modus HD

Basiert auf dem Basiert auf dem

Nennstrompegel Nennstrompegel
fiir den Modus .
MD fiir den Modus LD

Beim Umschalten in den LD-Modus wird die Motornennleistung (P02*) nicht automatisch in diejenige eines Motors
gedndert, dessen Leistung eine Groflenordnung hoher ist; der Wert fiir PO2 muss also so konfiguriert werden, dass er zu
der jeweiligen Motornennleistung passt.
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5.2.2 E-Codes (Erweiterungs-Anschlussfunktionen)

EO1 bis EO7  Funktion fiir Anschluss [X1] bis [X7] E98 (Funktion fir Anschluss [FWD])
E99 (Funktion fiir Anschluss [REV])

Mit den Parametern EO1 bis EQ7, E98 und E99, konnen Sie den Anschliissen [X1] bis [X7], [FWD] und [REV] Befehle
zuweisen. Bei diesen Anschliissen handelt es sich um universelle, programmierbare digitale Eingangsklemmen.

Mit diesen Parametern kann auch das Logiksystem zwischen normal und negativ umgeschaltet werden, um zu
definieren, wie die Umrichterlogik den Status ein (ON) oder aus (OFF) der einzelnen Anschliisse interpretieren soll. Die
Standardeinstellung ist ein normales Logiksystem (,,Active ON*). Die nachfolgenden Erlduterungen beziehen sich
daher auf ein normales Logiksystem (,,Active ON*). Die Beschreibungen sind allgemein gemifl der numerischen
Reihenfolge der zugewiesenen Werte geordnet. Besonders wichtige Signale werden allerdings bei der ersten Nennung
zusammenfassend beschrieben. Zugehorige Parameter sind gegebenenfalls in der Spalte ,Relevante
Parameter* aufgefiihrt.

Unirichter der FRENIC-MEGA-Serie konnen mit U/f-Regelung, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung,
U/f-Regelung mit Drehzahlgeber, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung mit Drehzahlgeber, Vektorregelung ohne
Drehzahlgeber oder Vektorregelung mit Drehzahlgeber betrieben werden. Einige Parameter gelten ausschlieBlich fiir
eine spezifische Antriebsregelung. Dies wird mit den Buchstaben J (Anwendbar) und N (Nicht anwendbar) in der Spalte
,Antriebsregelung® in der nachfolgenden Tabelle angezeigt. (siehe Seite 5-2.)

« Stellen Sie vor dem Andern von Parametereinstellungen sicher, dass alle Sicherheitsvorkehrungen getroffen

wurden.
Startbefehle (z. B. ,,Vorwirtslauf** FWD), Stoppbefehle (z. B. ,,Auslaufen* BX) und Frequenzidnderungsbefehle
konnen digitalen Eingangsanschliissen zugewiesen werden. Je nach dem Zuweisungsstatus dieser Anschliisse kann
es durch die Anderung einer Parametereinstellung zu einem plotzlichen Anlaufen des Motors oder einer
plotzlichen Drehzahlédnderung kommen.

e Wird der Umrichter mit den digitalen Eingangssignalen gesteuert, kann ein Schalten der Start- oder
Frequenzbefehlspriorititen iiber Befehle der zugehorigen Anschliisse (z. B. SSI1, SS2, S$S4, SS8, Hz2/Hzl,
Hz/PID, IVS und LE) ein plotzliches Starten des Motors oder einen abrupten Drehzahlwechsel bewirken.

Dies kann zu einem Unfall und zu Verletzungen fiihren.
Parameterdaten Antriebsregelung
. . Dreh- | Relevante
Active ON |Active OFF Zugewiesene Anschlussbefehle Symbol u/f PG Johne| mit moment- | Parameter
U/f | PG | PG
regelung
0 1000 SS1 T 1T 1T |73 N
1 1001 . . SS2 J 11T N | CO5 bis
> 1002 Festfrequenz einstellen (Stufen 0 bis 15) 5S4 7 ] 7 7 N C19
3 1003 SS8 T 1T 1T 1] N
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
4 1004 einstellen (2 Stufen) RTI J 1 J J N E?Z)’ti(s)&
5 1005 Beschleunigungs—/ 'Verzogerungszeit RT2 j J J J N El5
einstellen (4 Stufen)
6 1006 Dreileiterbetrieb aktivieren HLD J J J J J FO2
7 1007 Auslaufen lassen BX J J J J J —
8 1008 Alarm zuriicksetzen RST J 1] ] ] J —
1009 9 Externe Alarmauslosung aktivieren THR J J J J J —
C20,
10 1010 Bereit fiir Tippbetrieb JOG J J J J N H54, H55,
d09 bis d13
11 1011 Frequenzsollwert einstellen 2/1 Hz2/Hz1 J J J J N FO01, C30
12 1012 Motor 2 auswihlen M2 J J J J J A42
13 — DC-Bremsen aktivieren DCBRK I 1] J J N 1138 bis
Drehmomentbegrenzerpegel  einstellen F40, F41,
14 1014 271 TL2/TL1 I 0 A 0 B J El6 E17
15 — Auf Netzversorgung umschalten (50 Hz) | SW50 J J|N|N N
16 — Auf Netzversorgung umschalten (60 Hz) | SW60 J|J|N|N N —
17 1017 AUF (Ausgangsfrequenz erhohen) up J 1T ]] J N | Frequenz-
sollwert:
F01, C30
18 1018 AB (Ausgangsfrequenz verringern) DOWN J J J J N PID-Befehl:
J02
19 1019 Dat.er.landerung iiber Bedienteil WE-KP j ] j j J FOO
aktivieren
JO1 bis J19,
20 1020 PID-Regelung abbrechen Hz/PID J J J J N 156 bis 162
21 1021 Umschaltgn Normalbetrieb / Ivs ] 5 ] ] N €53, 101
Inversbetrieb
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Parameterdaten Antriebsregelung
. . Dreh- | Relevante
Active ON |Active OFF Zugewiesene Anschlussbefehle Symbol u/f PG Johne| mit moment- | Parameter
U/f | PG | PG
regelung
22 1022 Verriegeln IL J T |J J J Fl14
23 1023 Drehmomentregelung abbrechen HzZ/TRQ N|N|N|N J HI8
Kommunikationsverbindung tiber
24 1024 | RS-485 oder Feldbus aktivieren (Option) | “F iy 1 | H30,y98
25 1025 Universal-DI U-DI J J J J J —
Synchronisation der
26 1026 Leerlaufmotordrehzahl beim Start STM J J TN J HO09, 67
1030 30 Zwangsstopp STOP J J J J J FO7, H56
32 1032 Vorerregung EXITE N|N|J J N | H84, H85
Integral- und Differentialanteil der .
3 1033 PID-Regelung zuriicksetzen PID-RST J J J J N igé EIS }ég’
34 1034 Integralanteil der PID-Regelung halten | PID-HLD J J J J N '
. . . (Siehe
35 1035 | Lokale Bedienung (Bedienteil) Loc gl | 1| 7 |Abschnit =
auswihlen 422) &
2.2, 8
36 1036 Motor 3 auswihlen M3 J J J J J | A42,b42 01
37 1037 Motor 4 auswihlen M4 J J J J J | A42,142
39 — Motor-Betauungsschutz bwpP J 1T [J J J )21 -
e Integrierte Sequenz zum Umschalten auf >
40 Netzversorgung (50 Hz) aktivieren ISWs50 J JIN|NPN 22 ):E
o Integrierte Sequenz zum Umschalten auf =
41 Netzversorgung (60 Hz) aktivieren ISWe0 J TN NGN ﬂ
47 1047 Servo-Sperrsollwert LOCK N | N|N|J | N [J97bisJ99 m
- - uy)
. Eingang fiir Impulsfolge
48 (nur verfiigbar an Anschluss [X7]) PIN J J J J J FO1. C30
Impulsfolgenzeichen d62’ d63 ’
49 1049 (verfiigbar an allen Anschliissen auf3er SIGN R A J J ’
[(X7D
Konstante
70 1070 Umfangsgeschwindigkeitsregelung Hz7/LSC J J J J N
abbrechen a4l
Frequenz der konstanten
71 1071 Umfangsgeschwindigkeitsregelung im LSC-HLD J J J J N
Speicher ablegen
7 1072 Laufze_nt des mit Netzstrogl CRUN-M1 J JININ ]
angetriebenen Motors 1 zéhlen
73 1073 Laufze_nt des mit Netzstrogl CRUN-M2 ] JININ J
angetriebenen Motors 2 zéhlen H44. HO4
74 1074 Laufze_nt des mit Netzstrogl CRUN-M3 J JININ ]
angetriebenen Motors 3 zihlen
75 1075 Laufze.lt des mit NCtZStI‘OI;n CRUN-M4 j JIN|N ]
angetriebenen Motors 4 zdhlen
76 1076 Negatlve Schlupfkompensation DROOP ] J ] ] N | H28
einstellen
77 1077 PG-Alarm abbrechen PG-CCL N|J |N|]J J —
80 1080 | SPS-Logik abbrechen cLC NI I T s
81 1081 Alle SPS-Timer 16schen CLTC J J J J J
Vorwirtslauf
. (ausschlieflich den Anschliissen [FWD]
%8 und [REV] durch E98 und E99 FWD IR N I
zugewiesen)
Riickwirtslauf F®2
. (ausschlieBlich den Anschliissen [FWD]
99 und [REV] durch E98 und E99 REV L I A B
zugewiesen)
100 — Keine Funktion zugewiesen NONE J 1117111 J | U8l bis U85

Einige negative Logikbefehle (Active OFF) lassen sich nicht den Funktionen zuweisen, die in der Spalte
»Active OFF mit ,,— gekennzeichnet sind.

Die Befehle ,Externe Alarmauslosung aktivieren® (Wert = 1009) und ,,Zwangsstopp* (Wert = 1030) sind
ausfallsichere Anschlussbefehle. Wenn fiir ,,Externe Alarmauslosung aktivieren* der Wert = 1009 gewihlt wird,
dann gilt ,,Active ON* (Alarm wird bei ON ausgelost); wenn der Wert = 9 ist, dann gilt ,,Active OFF* (Alarm
wird bei OFF ausgelost).

Note
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Zuweisung von Anschlussbefehlen und Einstellung von Parameterwerten

B Auslaufen lassen -- BX (Parameterwert = 7)

Wird dieser Anschlussbefehl aktiviert (ON), wird sofort der Umrichterausgang abgeschaltet, so dass der Motor bis zum
Stillstand ausléduft, ohne einen Alarm auszuldsen.

® Alarm zuriicksetzen -- RST (Parameterwert = 8)

Wird dieser Anschlussbefehl aktiviert (ON), wird der Status ALM des Alarmausgangs geloscht (bei beliebigem Fehler).
Wenn der Befehl deaktiviert wird (OFF), wird die Alarmanzeige zuriickgesetzt und der Alarmhaltestatus wird geloscht.
Wenn Sie den Befehl RST aktivieren, miissen Sie ihn mindestens 10 ms lang aktiviert lassen. Dieser Befehl muss
wihrend des normalen Umrichterbetriebs deaktiviert sein.

Aln alarm occurrence

Inverter Turning alarm display on and No alarm displayed
running status holding alarm status (Stop) and ready to run

Alarm output I—‘ E
ALM ON , OFF

: Min. 10 ms
Reset alarm i—l
RST OFF ON OFF

B Externe Alarmauslésung aktivieren -- THR (Parameterwert = 9)

Wenn dieser Anschlussbefehl deaktiviert wird (OFF), wird sofort der Umrichterausgang abgeschaltet (so dass der
Motor auslduft), der Alarm OA2 wird angezeigt und das Alarmrelais ALM wird ausgegeben (bei beliebigem Fehler).
Der Befehl THR wird automatisch gehalten und wird zuriickgesetzt, wenn eine Alarmriicksetzung erfolgt.

@‘ Verwenden Sie diesen Alarmauslosungsbefehl iiber ein externes System, wenn Sie den Umrichterausgang
sofort abschalten miissen, da in einem Peripheriegerit eine unnormale Situation aufgetreten ist.

m Auf Netzversorgung umschalten (50 Hz oder 60 Hz) -- SW50 und SW60 (Parameterwerte = 15 und 16)

Wenn die Antriebsversorgung des Motors durch eine externe Sequenz von der Netzversorgung zum Umrichter
umgeschaltet wird, kann der Umrichter durch Eingabe des Anschlussbefehls SW50 oder SW60 zu einem spezifischen
Zeitpunkt den Motorbetrieb mit der derzeitigen Netzspannungsfrequenz starten, unabhingig von den Einstellungen der
Bezugs- bzw. Ausgangsfrequenz am Umrichter. Wenn ein mit Netzspannung versorgter Motor bereits lauft, lauft er im
Umrichterbetrieb direkt weiter. Mit diesem Befehl konnen Sie die Antriebsversorgung des Motors reibungslos von der
Netzversorgung auf Versorgung durch den Umrichter umschalten.

Die Einzelheiten sind in der nachfolgenden Tabelle zusammengefasst. Die Betriebsschemata und ein Beispiel fiir einen
externen Schaltkreis sowie das zugehorige Betriebszeitschema sind auf den folgenden Seiten abgebildet.

Zuweisung Der Umnirichter: Beschreibung
SW50 Startet mit 50 Hz. Die Befehle SW50 und SW60 diirfen niemals gleichzeitig
SW60 Startet mit 60 Hz. zugewiesen werden.
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Betriebsschemata

* Wenn die Motordrehzahl wihrend des Auslaufens bis zum Stillstand fast gleich bleibt:

Switch to commercial
power (50 Hz)
SW50 ON

Run command
FWD

201s 202s

ON

Coast to a stop
BX ON

Commercial line's frequency  potr speed '<—>~ Restart mode after momentary

/ : power failure (Restart time) (H13)
: —N
| . N Inverter's
: Invtertters I e reference
: outpu frequency
H frequency
1

i
t

Inverter starts at commercial
line frequency

G 'dey

e Wenn die Motordrehzahl wihrend des Auslaufens bis zum Stillstand deutlich absinkt (bei aktivierter
Strombegrenzung):

-
>
3]
>
<
m
—
m
3]

N}
)

Switch to commercial [
power (50 Hz) T
sSws0  ON
Run command
FWD

ON

Coast to a stop
BX ON

Commercial line's frequency  psoior speed ‘<—wi Restart mode after momentary

1 power failure (Restart time) (H1 3)

b

; Inverter' N —— - — - Inverter's

: nvte ie re e reference
' ? equt I frequency
1 requency i

1

t

Inverter starts at commercial
line frequency

e Warten Sie nach Aktivierung des Befehls ,,Auf Netzversorgung umschalten mindestens 0,1 Sekunden,
<Note bevor Sie einen Startbefehl geben.

e Warten Sie insgesamt 0,2 Sekunden (Zeitrdume iiberschneiden sich), nachdem das Signal , Auf
Netzversorgung umschalten® und der Startbefehl gegeben wurden.

e Wenn ein Alarm ausgelost wurde oder BX aktiviert (ON) ist, wihrend die Motorversorgung von der
Netzspannung auf den Umrichter umgeschaltet wird, wird der Umrichter nicht mit der
Netzspannungsfrequenz gestartet, sondern bleibt ausgeschaltet. Wenn der Alarm zuriickgesetzt bzw. BX
deaktiviert (OFF) wurde, wird der Betrieb mit der Netzspannungsfrequenz nicht fortgesetzt, sondern der
Umrichter wird mit der normalen Startfrequenz gestartet.

Wenn Sie die Antriebsversorgung des Motors von der Netzspannung auf den Umrichter umschalten
mochten, stellen Sie sicher, dass BX deaktiviert ist, bevor das Signal , Auf Netzversorgung
umschalten deaktiviert wird.

e Wenn die Antriebsversorgung vom Umrichter auf die Netzspannung umgeschaltet wird, muss die
Bezugsfrequenz des Umrichters zuvor auf die Frequenz der Netzspannung oder geringfiigig hoher eingestellt
werden. Dabei ist zu beachten, dass der Motor wihrend des Umschaltens voriibergehend in den
Auslaufzustand wechselt und die Drehzahl daher abnimmt.

* Wenn die Antriebsversorgung des Motors vom Umrichter auf die Netzspannung umgeschaltet wird, muss
beachtet werden, dass ein groBer Einschaltstromsto3 erzeugt wird, da die Phase der Netzspannung in der
Regel nicht der Motordrehzahl wihrend des Schaltvorgangs entspricht. Stellen Sie sicher, dass die
Spannungsversorgung und alle Peripheriegerite fiir einen solchen Einschaltstromstof3 ausgelegt sind.

¢ Wenn Sie die Funktion ,,Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall“ (F14 = 3, 4 oder 5)
aktiviert haben, lassen Sie BX wihrend des Betriebs mit Netzspannung aktiviert (ON), so dass der
Unmirichter nicht nach einem kurzzeitigen Spannungsausfall neu gestartet wird.
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Beispiel: Sequenzschaltkreis

Main power supply

I Operation mode switch |
J Run C0 .
forward |aI I|ne Coast-to-stop INV,~Commercial
mes M1 command T2 BX Run
A FWD 3S 43
PeT R o x1 X2 Normal—~ Emergency
Sws0 BX .Stop
Inverter 58 44
RUN ALM
U v oW CM Y1 30A  30C
1171 THR
\I{IMCZ I |
DC
240 Ifl:I If;l
RUN Alarm
30
IM
1
? 43 Note 1) 44 Note 2)
| Emergency iNormal / Emer- |\ Alarm
. Commercial switch Qgency 30
i E-~-758 7
. (Stop) INV
|
i 730
. 38
i oPx E-- (Run) | OPX OPX
gg\zggl MC2 THR
supply
| MG2
! _ T
. OPX
|
i OPX MC1 T3 T1 FWD MC3 |:1:|T2 BX
\ 4
Run command Driven by inverter Driven by

commercial line_

Anmerkung 1) Notschalter
Manuell zu betitigender Schalter fiir den Fall, dass die Motorspannungsquelle sich nicht normal auf die
Netzspannung umschalten ldsst, da ein ernsthaftes Problem am Umrichter vorliegt.

Anmerkung 2) Wenn im Umrichter ein Alarm ausgeldst wurde, wird die Motorversorgung automatisch auf
Netzspannung umgeschaltet.



Beispiel: Betriebszeitschema

Drive source is switched to

commercial line because of
Driven by . . . . alarm condition detected while
inverter Driven by commercial line ; Driven by inverter ; the motor is driven by inverter.

Run SW _l

Stop SW
58

\

\4

\ 4

Run command
OPX ON

Alarm T
30 ON .

\4

1 Alarm occurs!

\4

Select commercial |I2§ Inverter CommEEel e Inverter

Inverter primary ON ON
MC1

<1
ON ON

\4

Inverter secondary delay
timer T3 (ON delay)

\4

G 'dey

Inverter secondary ON ON
MC2

Switch to commercial line
delay timer T1 (OFF delay) ON ON t

\4

T1 T1

\4

Run forward FWD ON ON
T2

v

H313NVHVd

Switch to commercial line ON
T2 (OFF delay) > t

Switch to commercial ON
power (50 Hz) SW50

Coast to a stop
BX

\4

ON ON

\4

T
=)

0

Commercial line power =
supply MC3 o on

\4

— (@@ xod
o otor Fotation S e T

Motor coast-to-stop ~ Motor coast-to-stop Motor coast-to-stop

« Inverter output coast-to-stop | o4 i

» t

@ Alternativ konnen Sie auch die integrierte Sequenz nutzen, bei der einige der oben genannten Aktionen
P automatisch vom Umrichter iibernommen werden. Nihere Informationen sind bei der Beschreibung von
ISW50 und ISW60 zu finden.

B PID-Regelung abbrechen -- Hz/PID (Parameterwert = 20)
Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert (ON) wird, wird die PID-Regelung deaktiviert.

Wenn die PID-Regelung mit diesem Befehl deaktiviert wird, betreibt der Umrichter den Motor mit der Bezugsfrequenz,
die zuvor manuell iiber die Festfrequenz, das Bedienteil, einen analogen Eingang usw. eingestellt wurde.

Anschlussbefehl Hz/PID Funktion
OFF PID-Regelung aktivieren
ON PID-Regelung deaktivieren / manuelle Frequenzeinstellungen aktivieren

(E3) Siehe Beschreibungen von JO1 bis J19 und J56 bis J62.)

B Umschalten Normalbetrieb / Inversbetrieb -- IVS (Parameterwert = 21)

Mit diesem Anschlussbefehl kann die Regelung der Ausgangsfrequenz von normal (proportional zum Eingangswert)
auf invers umgeschaltet werden, sowohl bei analoger Frequenzeinstellung als auch bei PID-Prozessregelung. Um den
Inversbetrieb zu wihlen, muss IVS aktiviert werden (ON).

Output frequency

Inverse

100% N / """"""""" :

Normal
0% ‘
oV 10V Analog input voltage
4 mA 20 mA Analog input current

Das Umschalten von Normal- und Inversbetrieb ist hilfreich beim Betrieb von Klimaanlagen, bei denen von

T
® Kiihlen auf Heizen umgeschaltet werden muss. Beim Kiihlen wird die Drehzahl des Liiftermotors
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(Ausgangsfrequenz des Umrichters) erhoht, um die Temperatur zu senken. Beim Heizen wird die Drehzahl
verringert, um die Temperatur zu erhohen. Dieser Umschaltvorgang wird mit dem Anschlussbefehl IVS
ausgelost.

* Wenn der Umrichter mit externen analogen Frequenzsollwertquellen betrieben wird (Anschliisse [12], [C1]
und [V2]):

Das Umschalten zwischen Normal- und Inversbetrieb wirkt sich nur bei Frequenzsollwert 1 (FO1) auf die analogen

Frequenzsollwertquellen (Anschliisse [12], [C1] und [V2]) aus; Frequenzsollwert 2 (C30) und die

UP/DOWN-Steuerung bleiben davon unberiihrt.

Das Zusammenwirken von ,,Auswahl Normalbetrieb / Inversbetrieb fiir Frequenzsollwert 1*“ (C53) und Anschlussbefehl
IVS bestimmt die tatséichliche Betriebsart.

Kombination von C53 und IVS

Wert fiir C53 1vVS Betriebsart
. OFF Normal
0: Normalbetrieb
ON Invers
OFF Invers
1: [ i
nversbetrieb ON Normal

* Wenn die Prozessregelung durch den in den Umrichter integrierten PID-Prozessor erfolgt:

Mit dem Anschlussbefehl Hz/PID (,,PID-Regelung abbrechen®) kann die PID-Regelung aktiviert (Prozess wird vom
PID-Prozessor geregelt) und deaktiviert (Prozess wird anhand er manuellen Frequenzeinstellung geregelt) werden. In
beiden Fillen bestimmt das Zusammenwirken von ,,PID-Regelung (JO1) bzw. ,,Auswahl Normalbetrieb / Inversbetrieb
fiir Frequenzsollwert 1 (C53) und Anschlussbefehl IVS die tatsdchliche Betriebsart (siche Tabelle unten).

Bei aktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl zwischen Normal- und Inversbetrieb fiir den Ausgang des PID-Prozessors (Bezugsfrequenz) erfolgt
folgendermafBen:

PID-Regelung (Modusauswahl) (JO1) 1vVs Betriebsart
.. . OFF Normal
1: Aktivieren (Normalbetrieb)
ON Invers
.. . OFF Invers
2: Aktivieren (Inversbetrieb)
ON Normal

Bei deaktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl zwischen Normal- und Inversbetrieb fiir die manuelle Bezugsfrequenz erfolgt folgendermaf3en:

Auswahl Normal-/Inversbetrieb fiir .
Frequenzsollwert 1 (C53) Vs Betricbsart
0: Normalbetrieb — Normal
1: Inversbetrieb - Invers

Wenn die Prozessregelung durch die in den Umrichter integrierte PID-Regeleinheit erfolgt, kann mit dem
Befehl IVS der Ausgang des PID-Prozessors (Bezugsfrequenz) zwischen normal und invers umgeschaltet
werden; der Befehl hat dann keine Auswirkung auf die Auswahl Normal-/Inversbetrieb fiir die manuelle
Frequenzeinstellung.

Siehe Beschreibungen von JO1 bis J19 und J56 bis J62.

Note

B Universal-DI -- U-DI (Parameterwert = 25)

MIt U-DI kann der Umrichter digitale Signale {iiberwachen, die von Peripheriegeriten iiber eine
RS-485-Kommunikationsverbindung oder einen Feldbus (Option) gesendet werden, indem diese Signale an die
digitalen Eingangsanschliisse geleitet werden. Signale, die an den Uinversal-DI gesendet werden, werden lediglich
iberwacht und bestimmen nicht den Umrichterbetrieb.

L Informationen zum Zugriff auf den Universal-DI iiber eine RS-485- oder Feldbus-Kommunikationsverbindung
finden Sie in den jeweiligen Bedienhandbiichern.

B Zwangsstopp -- STOP (Parameterwert = 30)

Wenn dieser Anschlussbefehl deaktiviert (OFF) wird, wird der Motor gemif3 dem Wert fiir H56 (Verzogerungszeit
(Zwangsstopp)) bis zum Stillstand gebremst. Wenn der Motor stillsteht, wechselt der Umrichter in den Alarmzustand
und Alarm er6 wird angezeigt. (Ed Siehe Beschreibung von F07.)

B Integral- und Differentialanteil der PID-Regelung zuriicksetzen -- PID-RST (Parameterwert = 33)

Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert (ON) wird, werden der Integral- und der Differentialanteil des PID-Prozessors
zuriickgesetzt. (2 Siehe Beschreibungen von JO1 bis J19 und J56 bis J62.)

B Integralanteil der PID-Regelung halten-- PID-HLD (Parameterwert = 34)

Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert (ON) wird, wird der Integralanteil des PID-Prozessors gehalten. (L Siehe
Beschreibungen von JO1 bis J19 und J56 bis J62.)
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B Integrierte Sequenz zum Umschalten auf Netzversorgung (50 Hz und 60 Hz) aktivieren -- ISW50 und
ISWeé6o0
(Parameterwerte = 40 und 41)

Wenn der Anschlussbefehl ISW50 oder ISW60 zugewiesen wird, steuert der Umrichter den Motorschiitz, der gemaf
der integrierten Sequenz die Netzspannung oder den Umrichterausgang als Motorversorgung wihlt.

Diese Steuerung ist nur wirksam, wenn neben ISW50 oder ISW60* auch die Signale SW88 and SW52-2 den
Ausgangsanschliissen zugewiesen wurden (es ist nicht unbedingt notwendig, das Signal SW52-1 zuzuweisen.)

* Der Befehl ISW50 oder ISW60 muss in Abhéngigkeit von der Frequenz der Netzspannung gewihlt werden; der erste
gilt fiir 50 Hz, der zweite fiir 60 Hz.

Nihere Informationen zu diesen Befehlen konnen Sie den folgenden Schaltplidnen und Zeitschemen entnehmen.

Vorgang
Zugewiesener Anschlussbefehl (Umschalten von Netzspannung auf
Umrichterausgang)

ISW50

Integrierte Sequenz zum Umschalten auf Netzversorgung (50 Hz) Start mit 50 Hz.
aktivieren

ISW60

Integrierte Sequenz zum Umschalten auf Netzversorgung (60 Hz) Start mit 60 Hz.
aktivieren

Note ISWS50 und ISW60 diirfen niemals gleichzeitig zugewiesen werden. Ansonsten sind die Folgen unabsehbar.

Schaltplan und Konfiguration

Commercial power Thermal relay

88 49
R M
Main power S o I'"I II\D Motor
T < 1
> _—1S8 \Y <
o T w
Inverter
RO
TO
Inverter primary Inverter secondary
52-1 52-2
Hauptkreis
Motor operation
control by inverter
Inverter Inverter primary
Run command [FWD] Y1] 52-1
i FWD Sw52-1 D * Need not be assigned.
fin
[Y2] Inverter secondary
SW52-2 4‘]’ 52-2
Commercial/Inverter
Commercialllnverter | Switch sequence [Y3] Commercial power line
—_—— command Swas 88

[X2] ISW50
(ON means the inverter.)

Commercial-side
thermal relay
49

* During commercial-power operation,
an overcurrent flow opens this relay.

Konfiguration des Steuerkreises
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Zusammenfassung der Vorginge

Eingang . Ausgang . .
(Statussignal und Magnetschiitz) Unmrichter-
ISW50 oder ISW60 Startbefehl SWazd SWs2-2 Swss betrieb
(Netzg)l':rljnung) SISIF OFF OFF 81511: OFF
(Um?iljhter) 8; ON ON OFF g;

Zeitschema

Umschalten von Umrichterbetrieb auf Betrieb mit Netzspannung ISW50/ISW60: ON — OFF
(1) Der Umrichterausgang wird sofort ausgeschaltet (Leistungsgatter IGBT OFF)
(2) Der Primirkreis SW52-1 und der Sekundirkreis des Umrichters SW52-2 werden sofort abgeschaltet.

(3) Wenn nach Ablauf von tl (0,2 Sek. + durch H13 spezifizierter Zeitraum) ein Startbefehl vorliegt, wird der
Netzspannungskreis SW88 eingeschaltet.

Umschalten von Betrieb mit Netzspannung auf Umrichterbetrieb ISW50/ISW60: OFF — ON
(1) Der Primirkreis des Umrichters S W52-1 wird sofort eingeschaltet.
(2) Der Netzspannungskreis SW88 wird sofort ausgeschaltet.

(3) Wenn t2 (0,2 Sek. + Zeit, bis der Hauptkreis bereit ist) abgelaufen ist, nachdem SW52-1 eingeschaltet wurde, wird
der Sekundirkreis des Umrichters SW52-2 eingeschaltet.

(4) Wenn t3 (0,2 Sek. + durch H13 spezifizierter Zeitraum) abgelaufen ist, nachdem SW52-2 eingeschaltet wurde,
gleicht sich der Umrichter der Netzspannungsfrequenz an, sobal die Versorgung des Motors mit Netzspannung
beendet ist. Der Motor wechselt dann zuriick zum Umrichterbetrieb.

Inverter Commercial-power

operation i operation Inverter operation

Frequency set
by inverter

ISW50/60 ON ON |
SW52-1 ON ON |
‘ L2
1 N—P:
SW52-2 ON ; ON |
Lt i ‘
r-—— i :
swess ON
o S N
| | 1 [ ——
Inverter i | '
operation ON : : ON
i i i Inverter drive at
Commercial : X | commercial power
power | \ ' frequency
Motor ~ -------=--- ' ' A R T
speed e e A

tl: 0,2 Sek. + durch H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall)
spezifizierter Zeitraum

t2: 0,2 Sek. + Zeit, bis der Hauptkreis bereit ist

t3: 0,2 Sek. + durch H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall)
spezifizierter Zeitraum

Auswahl der Netzversorgungs-Umschaltsequenz

J22 legt fest, ob automatisch auf Betrieb mit Netzspannung umgeschaltet werden soll, wenn ein Umrichteralarm
ausgelost wird.

Wert fiir J22 Sequenz (bei Auftreten eines Alarms)
0 Umrichterbetrieb beibehalten (Stopp aufgrund eines Alarms)
1 Automatische Umschaltung auf Netzbetrieb
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<§ Note

¢ Die Sequenz lduft normal ab, auch wenn SW52-1 nicht genutzt und der Umrichter ununterbrochen mit

Netzspannung versorgt wird.

Um SW52-1 zu nutzen, miissen die Eingangsanschliisse [RO] und [TO] verbunden werden, um eine
zusitzliche Steuerleistung zu erhalten. Ist diese Verbindung nicht vorhanden, geht bei Deaktivierung von
SW52-1 (OFF) auch die Steuerleistung verloren.

Die Sequenz lduft normal ab, auch wenn im Umrichter ein Alarm ausgelost wird, es sei denn, der Umrichter
selbst ist defekt. Daher muss bei kritischen Anlagen in jedem Fall ein Notschaltkreis auflerhalb des
Unmrichters installiert werden.

Wenn sowohl der Magnetschiitz MC (88) auf der Netzspannungsseite als auch MC (52-2) auf der
Umnirichterausgangsseite gleichzeitig eingeschaltet werden, wird filschlicherweise die Netzspannung an die
Ausgangsseite (Sekundirseite) des Umrichters angelegt, wodurch der Umrichter beschéadigt werden kann.
Um dies zu verhindern, muss eine Verriegelungslogik aulerhalb des Umrichters eingerichtet werden.

5-92

G 'dey

H313NVHVd




Beispiel: Sequenzschaltkreise

1) Standardsequenz

Main power
Commercial power - . ]
1 l |Se|ecti0n switch Operation selection switch |
N EN3S  E75S 43
88 52-1 (run) (stop) | " ON when the INV Commercial
inverter is
selected Run
RST RO TO N FilD X i 3S 43
Inverter
SW52-1 SWwW52-2
uvw CME Y3 Y2 SV{]83 @ St0p
11 1THR j I 5
\ 52-2
DC
24V
52-1X 52-2X 88X
IM
A
|
| 52-1X lsz—zx 88X
! 38 THR
|
52-2
Control
power
source
i
i
| [1352—1 [135sz |:l:|88
v

2) Sequenz mit Notschaltfunktion

Inverter-operation

Commercial-power operation

Main power
l ] Commercial power | Operation selection switch
J J OPX selection switch
43
g8 59-1 ~ ON whon th INV Com.
when
invertereis se?ected @ Run ®
RS T RO TO o FilD Xi 38 3
ISW50
Inverter Normal Emergency
SW52-1 SW52-2  swass ALM Stop ®
Uvow CNE Y3 Y2 Yi 30A 30
5S 44
111 ™R T
\ 52-2 Note: This switch is provided for manually
gfv switching the run command source to a
commercial power line when the automatic
52-1X 52-2X 88X switching sequence fails due to a critical
M failure of the inverter.
A 1 .
] L 44 Emergency switch
< >
I E-e] 58 Emer- Note
: (stop) Normal[ | gency
|
i 38 |
: OPX E-- (run) 88X
Control
power OPX
supply
52-1X 52-2X THR
|
i 88 52-2
52-2 88

I [[j OPX
A 4

52-1

Run command

Inverter-operation

Commercial-power operation

5-93



3) Sequenz mit Notschaltfunktion -- Teil 2 (Automatisches Schalten durch den vom Umrichter ausgegebenen Alarm)

Main power
I l | ggvven:ggleagﬁon Operation selection switch
J J OPX switch
43X INV Com.
88 1 152’1 * ON when the
inverter is Run
selected
RST R TO o FID Xi 3S 43
ISws0
Inverter Normal Emergency
SW52-1 SWs2-2  swas ALM @ Stop
UV CNE ¥3 Y2 Yi 30A 30
R 5S 44
110 ™R [T R
\ 52-2 T
ZDEV —|— ﬁ] ﬁ] ¢| ¢ Note: This switch is provided for manually
switching the run command source to a
52-1X 52-2X 88X 30 commercial power line when the automatic
IM switching sequence fails due to a critical
failure of the inverter.
A 1
[ Emergency i 97;\
. 58 switch
| B (stop) 43 <Note> o) ©
: ) Normal Emer- &)
| | Inverter T Commercial gency
Do\ opx B\ 38 88X P
i (run) 730 \ uy)
>
Control I <
power | 1 OPX m
supply H
i 52-1X 52-2X THR T
i 88 52-2
i OPX 43X 52-1 52-2 88
4
Run command Inverter-operation Commercial-power operation

B PG-Alarm abbrechen -- PG-CCL (Parameterwert = 77)

Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert ist (ON), wird der PG-Alarm aufgrund einer unterbrochenen Leitung ignoriert.
Nutzen Sie diesen Anschlussbefehl, um PG-Leitungen zum Schalten von Motoren zu schalten, zum Beispiel um das
Erkennen einer Unterbrechnung der PG-Leitung zu verhindern.

B Vorwartslauf -- FWD (Parameterwert = 98)

Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert wird (ON), lduft der Motor in Vorwirtsrichtung; wird er deaktiviert (OFF), wird
der Motor angehalten.

@‘ Dieser Anschlussbefehl kann ausschlieBlich E98 oder E99 zugewiesen werden.

B Rickwartslauf -- REV (Parameterwert = 99)

Wenn dieser Anschlussbefehl aktiviert wird (ON), lduft der Motor in Riickwirtsrichtung; wird er deaktiviert (OFF),
wird der Motor angehalten.

<Tip Dieser Anschlussbefehl kann ausschlieflich E98 oder E99 zugewiesen werden.

E10 bis Beschleunigungszeit 2 bis 4, Verzégerungszeit 2 bis 4 (Siehe F07)
E15

E16, E17 Drehmomentbegrenzer 2-1, 2-2 (Siehe F40)
E20 bis Funktion fiir Anschluss [Y1] bis [Y4]

E23

E24, E27 Funktion fiir Anschluss [Y5A/C] und [30A/B/C] (Relaisausgang)

E20 bis E24 sowie E27 weisen den universellen programmierbaren Ausgangsanschliissen [Y1], [Y2], [Y3], [Y4],
[YSA/C] und [30A/B/C] Ausgangssignale zu (siehe Ubersicht auf der nichsten Seite). Mit diesen Parametern kann
zudem das Logiksystem von normal auf negativ und umgekehrt geschaltet werden, um die Eigenschaft des
Ausgangsanschlusses zu defininieren, so dass die Umrichterlogik entweder den Status ein (ON) oder aus (OFF) der
einzelnen Anschliisse als aktiv interpretiert. Die Werkseinstellung ist jeweils ,,Active ON.

Die Anschliisse [Y1], [Y2], [Y3] und [Y4] sind Transistorausginge, und die Anschliisse [Y5SA/C] und [30A/B/C] sind
Relaiskontaktausgidnge. Wenn bei normaler Logik ein Alarm auftritt, wird das Relais mit Spannung versorgt, so dass
[30A] und [30C] geschlossen und [30B] and [30C] geoffnet werden. Bei negativer Logik wird das Relais nicht mit
Spannung versorgt, so dass [30A] und [30C] geoffnet und [30B] and [30C] geschlossen werden. Dies kann hilfreich
sein, wenn ausfallsichere Versorgungssysteme implementiert werden.

5-94



Note

Note

* Wenn eine negative Logik gewihlt wird, sind alle Ausgangssignale aktiv (z. B. wiirde ein Alarm erkannt
werden), wenn der Umrichter ausgeschaltet ist. Um Systemstorungen aufgrund dieses Zustands zu
vermeiden, miissen diese Signale mithilfe einer externen Spannungsquelle gegeneinander verriegelt werden,
damit Sie aktiviert bleiben (ON). Dariiber hinaus ist die Giiltigkeit dieser Ausgangssignale etwa
1,5 Sekunden lang (bei 22 kW oder weniger Leistung) bzw. 3 Sekunden lang (bei 30 kW oder mehr
Leistung) nach dem Einschalten nicht garantiert, daher ist ein Mechanismus erforderlich, der sie in der
Ubergangsphase ausblendet.

* Die Anschliisse [YSA/C] und [30A/B/C] nutzen mechanische Kontakte, die nicht fiir hdufiges Ein- und
Ausschalten ausgelegt sind. Wenn hiufiges Ein- und Ausschalten erwartbar ist (zum Beispiel bei der
Strombegrenzung durch Signale, die von der Begrenzungsregelung des Umrichterausgangs abhingig sind,
etwa beim Umschalten auf die Netzspannungsleitung oder bei direktem Online-Starten), miissen stattdessen
die Transistorausgéinge [Y1], [Y2], [Y3] und [Y4] genutzt werden.

Die Lebensdauer eines Relais betrdgt ungefihr 200.000 Ein- und Ausschaltvorginge, wenn in
einsekiindigen Intervallen geschaltet wird.

In der nachfolgenden Tabelle sind die Parameter aufgefiihrt, die den Anschliissen [Y1], [Y2], [Y3], [Y4], [YSA/C] und
[30A/B/C] zugewiesen werden konnen. Die Beschreibungen sind allgemein gemdB der numerischen Reihenfolge der
zugewiesenen Werte geordnet. Besonders wichtige Signale werden allerdings bei der ersten Nennung zusammenfassend
beschrieben. Zugehorige Parameter oder Signale sind gegebenenfalls in der Spalte ,Relevante Parameter/Signale
(Werte)* aufgefiihrt.

Unrichter der FRENIC-MEGA-Serie konnen mit U/f-Regelung, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung,
U/f-Regelung mit Drehzahlgeber, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung mit Drehzahlgeber, Vektorregelung ohne
Drehzahlgeber oder Vektorregelung mit Drehzahlgeber betrieben werden. Einige Parameter gelten ausschlieBlich fiir
die spezifische Antriebsregelung. Dies wird mit den Buchstaben J (Anwendbar) und N (Nicht anwendbar) in der Spalte
,Antriebsregelung® in der Tabelle angezeigt (siehe Seite 5-2.)

Die Erlduterungen beziehen sich daher auf ein normales Logiksystem (,,Active ON*).

Parameterdaten Antriebsregelung Relevante
. . Parameter/
Z Funkt Symbol it | Dreb- )
Active ON |Active OFF tgewiesenie Funktionen ymbo U/t IPJ% Oélge glg moment- Signale
regelung (Werte)
0 1000 Umrichter in Betrieb RUN J J J J J —
1 1001 Frequenz- (Drehzahl-) Sollwert erreicht | FAR J J J J N E30
2 1002 Frequenz (Drehzahl) erkannt FDT J J J J J E31, E32
3 1003 Unterspannung erkannt (Umrichter LU J J |3 J .
angehalten)
4 1004 Drehmomentpolaritit erkannt B/D J J J | J —
5 1005 Umrichter-Ausgangsbegrenzung I0OL J L I I J —
6 1006 Automatischer Neustart nach kurzem IPF 5 5 5 j J Fl4
Stromausfall
7 1007 Frihwarnung Motortiberlast OL J J J J J E34, F10, F12
8 1008 Bedienteil-Betrieb aktiviert KpP J J J ] J —
10 1010 Unmrichter betriebsbereit RDY J J 7] J —
Motorantriebsquelle zwischen
11 — Netzspannung und Umrichterausgang SW88 J J |N| N N
umschalten (fiir Magnetschiitz am Netz) .
: - EO01 bis E07
Motorantriebsquelle zwischen ISW50 (40)
12 — Netzspannung und Umrichterausgang SW52-2 J J |N| N N ISW60 (41)
umschalten (fiir Sekundirseite) o
Motorantriebsquelle zwischen
13 — Netzspannung und Umrichterausgang SW52-1 J J |N| N N
umschalten (fiir Primérseite)
AX-Anschlussfunktion einstellen (fiir
15 1015 Magnetschiitz auf der Primirseite) AX J J i J _
2 1022 gmr%.chter-Ausgangsbegrenzung mit | oy J J 7|3 J 0L (5)
erzogerung
25 1025 Kiihlliifter in Betrieb FAN J AL I I J HO06
26 1026 Automatisches Riicksetzen TRY J J J J J HO04, HOS
27 1027 Universal-DO U-DO J J 7] J —
28 1028 Frihwarnung Kiihlkorperiiberhitzung OH J J J | J —
Lebensdaueralarm (Siehe
30 1030 LIFE J AL P A I J Abschnitt 7.3.)
31 1031 Frequenz (Drehzahl) erkannt 2 FDT2 J J J J J E32, E36
33 1033 Sollwertverlust erkannt REF OFF J J J J J E65
35 1035 Umrichterausgang ein RUN2 J L I I J RUN (0)
36 1036 Uberlastschutzsteuerung OLP J J J J N H70
37 1037 Strom erkannt ID J L I B J E34, E35,
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Parameterdaten Antriebsregelung Relevante
Active ON |Active OFF Zugewiesene Funktionen Symbol U/t IPJ% 01336 glg m]Z::I_lt- Pagiagrflllslt:r/
regelung (Werte)
38 1038 Strom erkannt 2 ID2 J J J J J E37, E38,
39 1039 Strom erkannt 3 ID3 J L I I J E55, E36
41 1041 Niedrigstrom erkannt IDL J L I J
42 1042 PID-Alarm PID-ALM J L I B N [J11bisJ13
43 1043 Unter PID-Regelung PID-CTL J J J | N |Jo1
ML Detehituss umer PID-Regelung seswoppt |PPSTE | 3 [ 3|3 |0 | N 0809
45 1045 Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt | U-TL J J I 1] J
46 1046 Drehmoment erkannt 1 D1 J J J J J E78 bis E81
47 1047 Drehmoment erkannt 2 D2 J J J J J
48 1048 Motor 1 ausgewéhlt SWM1 J J J J J
49 1049 Motor 2 ausgewéhlt SWM?2 J J J J J P
A42,b42, 142 )
50 1050 Motor 3 ausgewahlt SWM3 T T |T]7 J ©
51 1051 | Motor 4 ausgewihlt SWM4 ‘IR ERE J o
52 1052 Vorwirtslauf FRUN J J J J J — -
53 1053 Riickwirtslauf RRUN L I A I I I | I |— :JE
(Siehe >
54 1054 Ferngesteuerter Betrieb RMT J J J J J Abschnitt %
422) i
56 1056 "el'r}ll:arrrlﬁitstor hat Motoriiberhitzung THM 5 5 5 J j H26, H27 %
57 1057 Bremssignal BRKS J J J J N |J68 bisJ72
58 1058 Frequenz (Drehzahl) erkannt 3 FDT3 J J J J J E32, E54
59 1059 Anschluss [C1] Leitung unterbrochen CIOFF J J J J J —
70 1070 Drehzahl giiltig DNZS N | ]J J J J F25, F38
71 1071 Drehzahliibereinstimmung DSAG N | J J N |d21,d22
7 1072 I;requenz— (Drehzahl-) Sollwert erreicht FAR3 J J J J N E30
76 1076 PG-Fehler erkannt PG-ERR N | J J J N d21 bis d23
82 1082 Positionierung abgeschlossen PSET N|N|[N|]J N |]97 bis J99
84 1084 Wartungstimer MNT J J J J J H44, H78, H79
98 1098 Leichter Alarm L-ALM J J J J J H81. H82
99 1099 Alarmausgang (fiir alle Alarme) ALM J J J J J —
101 1101 Ausfall Aktivierungskreis erkannt DECF J L A J —
102 1102 Aktivierungseingang AUS EN OFF J L A J —
105 1105 Bremstransistor defekt DBAL J J J J J H98
111 1111 SPS-Logik Ausgangssignal 1 CLO1 J J (T | J J
112 1112 SPS-Logik Ausgangssignal 2 CLO2 J L A J
113 1113 SPS-Logik Ausgangssignal 3 CLO3 J J J J J 8;} Els u7s,
is U8S
114 1114 SPS-Logik Ausgangssignal 4 CLO4 J J J J J
115 1115 SPS-Logik Ausgangssignal 5 CLO5 J J J J J

Einige negative Logikbefehle (Active OFF) lassen sich nicht den Funktionen zuweisen, die in der Spalte

Note R . . K
»Active OFF mit ,,— gekennzeichnet sind.

B Umrichter in Betrieb -- RUN (Parameterwert = 0)

Umrichterausgang ein -- RUN2 (Parameterwert = 35)
Diese Ausgangssignale zeigen externen Geriten an, dass der Umrichter mit der Startfrequenz oder einer héheren
Frequenz betrieben wird.
Wenn diese Befehle bei negativer Logik (Active OFF) zugewiesen wird, zeigen diese Signale den Zustand ,,Umrichter
angehalten® an.

Ausgangssignal Grundfunktion Bemerkung
Diese Signale werden aktiviert (ON), wenn der Wird auch wihrend des DC-Bremsens
RUN Umrichter in Betrieb ist. oder des Betauungsschutzes
Bei U/f-Regelung: deaktiviert.

Diese Signale werden aktiviert, wenn die
Ausgangsfrequenz des Umrichters die Startfrequenz
RUN2 iibersteigt, und sie werden deaktiviert, wenn sie unter
die Stoppfrequenz sinkt. Das Signal RUN kann auch als
Signal DNZS (,,.Drehzahl giiltig*) genutzt werden.

Wird auch wihrend des DC-Bremsens,
der Vorerregung, der Regelung der
Nullgeschwindigkeit oder des
Betauungsschutzes aktiviert.
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Bei Vektorregelung werden sowohl RUN als auch RUN2 aktiviert, wenn die Regelung der Nullgeschwindigkeit oder
die Servo-Sperrfunktion aktiviert wird.

B Unterspannung erkannt (Umrichter angehalten) -- LU (Parameterwert = 3)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn die Zwischenkreisspannungs des Umrichters unter den spezifizierten
Unterspannungspegel sinkt, und es wir deaktiviert, wenn die Spannung diesen Pegel iibersteigt.

Dieses Signal wird ebenfalls aktiviert, wenn die Unterspannungsschutzfunktion aktiviert wird und sich der Motor in
einem unnormalen Zustand befindet (z. B. bei ausgelostem Alarm).

Wenn dieses Signal aktiviert ist, wird ein moglicherweise gegebener Startbefehl deaktiviert.

B Drehmomentpolaritét erkannt -- B/D (Parameterwert = 4)

Der Umrichter gibt das Antriebs- oder Bremspolarititssignal an diesen digitalen Ausgang auf Grundlage des intern
berechneten Drehmoments oder der Drehmomentvorgabe. Dieses Signal wird deaktiviert, wenn das erkannte
Drehmoment ein Antriebsmoment ist, und es wird aktiviert, wenn es sich um ein Bremsmoment handelt.

B Umrichter-Ausgangsbegrenzung -- IOL (Parameterwert = 5)
Umrichter-Ausgangsbegrenzung mit Verzégerung -- IOL2 (Parameterwert = 22)

Das Ausgangssignal IOL wird aktiviert, wen der Umrichter die Ausgangsfrequenz begrenzt, indem eine der
nachfolgenden Funktionen aktiviert wird (Mindestlinge des Ausgangssignals: 100 ms). Das Ausgangssignal IOL2 wird
aktiviert, wenn eine der folgenden Ausgangsbegrenzungsmafinahmen mindestens 20 ms lang durchgefiihrt wird:

¢ Drehmomentbegrenzung (F40, F41, E16 und E17, Maximaler interner Wert)

» Strombegrenzung durch Software (F43 und F44)

» Dynamische Uberstrombegrenzung durch Hardware (H12 = 1)

* Automatische Verzogerung (Begrenzungsregelung der regenerativen Energie) (H69)

Wenn das Signal IOL aktiviert ist, kann dies bedeuten, dass die Ausgangsfrequenz aufgrund dieser

Note Begrenzungsfunktion von der durch den Frequenzsollwert spezifizierten Frequenz abgewichen ist.

B Bedienteil-Betrieb aktiviert -- KP (Parameterwert = 8)
Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn die Tasten / als Startbefehlsquelle spezifiziert wurden.

B Umrichter betriebsbereit -- RDY (Parameterwert = 10)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn der Umrichter betriebsbereit ist, da die Hardwarevorbereitung (zum
Beispiel das anfingliche Aufladen der Zwischenkreiskondensatoren und die Initialisierung des Steuerkreises)
abgeschlossen ist und keine Schutzfunktionen aktiviert sind.

B AX-Anschlussfunktion einstellen -- AX (Parameterwert = 15)

Als Reaktion auf den Startbefehl FWD steuert dieses Ausgangssignal den Magnetschiitz an der Netzspannungsseite. Es
wird aktiviert, wenn der Umrichter einen Startbefehl empfiangt, und wird deaktiviert, wenn der Motor bis zum Stillstand
verzdgert wurde, nachdem ein Stoppbefehl empfangen wurde.

Dieses Signal wird sofort deaktiviert, wenn der Befehl Auslaufen bis zum Stillstand empfangen wird oder wenn ein
Alarm ausgelost wird.

© L1/Rto L3/T uvw @

Power
source @000 oAl F—-—-—————-

FRENIC-MEGA

Run command

FWD ON

AX (52-1)

; ON
Preparation for running,
(E.g. Charging of capacitor) ;

Inverter status "—’l Running

Motor speed

® Universal-DO -- U-DO (Parameterwert = 27)

Wenn dieses Ausgangssignal einem Ausgangsanschluss des Umrichters zugewiesen wird, und dieser Anschluss tiber
die RS-485-Kommunikationsverbindung oder den Fehldbus mit einem digitalen Eingangsanschluss eines
Peripheriegerits verbunden wird, kann der Umrichter Befehle an das Peripheriegerit iibermitteln.

Der Universal-DO kann auch unabhiéngig vom Umrichterbetrieb als Ausgangssignal genutzt werden.

0 Informationen zum Zugriff auf den Universal-DO iiber eine RS-485-Kommunikationsverbindung oder einen
Feldbus finden Sie in den jeweiligen Bedienhandbiichern.
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B Frihwarnung Kihlkérperiberhitzung -- OH (Parameterwert = 28)

Mit diesem Ausgangssignal kann eine Frithwarnung vor Kiihlkorperiiberhitzung gegeben werden, die es Ihnen
ermoglicht, eine Korrekturmafnahme durchzufiihren, noch bevor der Uberhitzungsalarm 0h7 ausgeldst wird.

Dieses Signal wird aktiviert, wenn die Temperatur des Kiihlkorpers die ,,Qberhitzungsalarrntemperatur minus
5°C* ubersteigt, und es wird deaktiviert, wenn die Temperatur untert die ,,Uberhitzungsalarmtemperatur minus
8°C* sinkt.

Das Signal wird ebenfalls aktiviert, wenn der interne Gleichstromliifter (mindestens 45 kW bei der 200-V-Klasse,
mindestens 75 kW bei der 400-V-Klasse) blockiert ist.

B |ebensdaueralarm -- LIFE (Parameterwert = 30)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn festgestellt wird, dass die Lebensdauer eines der Kondensatoren
(Zwischenkreiskondensatoren, Elektrolytkondensatoren auf den Leiterplatten) oder des Kiihlliifters abgelaufen ist.

Dieses Signal dient als Leitlinie zum Austausch der Kondensatoren oder des Kiihlliifters. Wenn das Signal aktiviert
wird, befolgen Sie das jeweilige spezifische Wartungsverfahren, um die Lebensdauer der betroffenen Teile zu
tiberpriifen, und festzustellen, ob ein Austausch erforderlich ist (siehe Kapitel 7, Abschnitt 7.3 , Liste der regelméiflig
auszutauschenden Teile®).

Das Signal wird ebenfalls aktiviert, wenn der interne Gleichstromliifter (mindestens 45 kW bei der 200-V-Klasse,
mindestens 75 kW bei der 400-V-Klasse) blockiert ist.

® Unter PID-Regelung -- PID-CTL (Parameterwert = 43)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn die PID-Regelung aktiviert wird (,,PID-Regelung abbrechen* (Hz/PID) =
OFF) und ein Startbefehl aktiviert ist (sieche Beschreibung von JO1).

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist, ist es moglich, dass der Umrichter aufgrund der niedrigen Durchflussrate
oder aus anderen Griinden angehalten wird, wenn das Signal PID-CTL aktiviert ist. Solange das Signal
PID-CTL aktiviert ist, ist die PID-Regelung wirksam, so dass der Umrichter den Betrieb plotzlich wieder
starten kann, je nach Riickkopplungswert der PID-Regelung.

Note

AWARNING

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist, wird der Betrieb automatisch fortgesetzt, auch wenn der Umrichter wihrend
des Betriebs den Ausgang aufgrund von Sensorsignalen oder aus anderen Griinden abschaltet. Bauen Sie die
Maschine so auf, dass die Sicherheit selbst in diesen Féllen immer gewihrleistet ist.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

m Vorwartslauf -- FRUN (Parameterwert = 52)

Rickwartslauf -- RRUN (Parameterwert = 53)
Ausgangssignal Zugewiesener Wert Vorwirtslauf Riickwirtslauf Umrichter
angehalten
FRUN 52 ON OFF OFF
RRUN 53 OFF ON OFF

B Ferngesteuerter Betrieb -- RMT (Parameterwert = 54)
Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn der Umrichter vom lokalen Modus in den ferngesteuerten Modus
umschaltet.

Nihere Informationen zum Umschalten zwischen ferngesteuertem Modus und lokalem Modus finden Sie in
Kapitel 4, Abschnitt 4.2.2 , Ferngesteuerter Modus und lokaler Modus*.

B Anschluss [C1] Leitung unterbrochen -- C1OFF (Parameterwert = 59)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn der Umrichter erkennt, dass der Eingangsstrom an Anschluss [C1] unter
2 mA sinkt. Dies wird als Unterbrechung der Leitung zu Anschluss [C1] interpretiert.

B Drehzabhl giltig -- DNZS (Parameterwert = 70)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn die Bezugsdrehzahl oder die gemessene Drehzahl die durch Parameter F25
spezifizierte Stoppfrequenz iibersteigt. Das Signal wird deaktiviert, wenn die Drehzahl die Stoppfrequenz mindestens
100 ms lang unterschreitet. Bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber schaltet F38 zwischen Bezugsdrehzahl und
gemessener Drehzahl als Entscheidungskriterium um. Bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber wird die
Bezugsdrehzahl als Entscheidungskriterium herangezogen (Ed Siehe Beschreibung von F25 und F38.)

Reference/Detected speed
(specified by F38)

Stop frequency
(F25)
Speed vaild <>

B Alarmausgang (fur alle Alarme) -- ALM (Parameterwert = 99)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert, wenn eine der Schutzfunktionen aktiviert wird und der Umrichter in den
Alarmmodus wechselt.
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B Bremstransistor defekt -- DBAL (Parameterwert = 105)

Wenn der Umrichter einen Defekt des Bremstransistors feststellt, wird der Bremstransistoralarm (dba ) ausgelost und
auch das Ausgangssignal DBAL aktiviert. Die Erkennung eines Bremstransistordefekts kann mit H98 abgebrochen

werden.

(200-V-Klasse / 400-V-Klasse, 22 kW oder weniger) (EJ Siehe Beschreibung von H98.)

Note

Ein Defekt des Bremstransistors kann zu einem sekundiren Defekt des Bremswiderstands und von internen

Einheiten des Umrichters fithren. Nutzen Sie das Ausgangssignal DBAL um eine unnormale Betriebsweise des
integrierten Bremstransistors zu erkennen und die Spannungsversorgung des Magnetschiitzes in den
Primérstromkreisen des Umrichters zu unterbrechen, um weitere Beschddigungen zu vermeiden.

E30 Frequenzsollwert erreicht (Hysteresebreite)

Ausgangs-| Zugewiese-

Betriebszustand 1

Betriebszustand 2

signal ner Wert
) . o FAR wird immer deaktiviert, wenn die
FAR 1 Beide Signale werden aktiviert, wenn | giartbefehle deaktiviert sind oder die
die Differenz zwischen der Bezugsfrequenz gleich ,,0 ist.
Ausgangsfrequenz

(geschitzte/gemessene Drehzahl) und
der Bezugsfrequenz (Bezugsdrehzahl)
FAR3 72 im Bereich der durch E30
spezifizierten Hysteresebreite bei
erreichtem Frequenzsollwert liegt.

Wenn die Startbefehle deaktiviert sind, wird die
Bezugsfrequenz als ,,0* erachtet, so dass FAR3
aktiviert wird, wenn die Ausgangsfrequenz
(geschitzte/gemessene Drehzahl) im Bereich ,,0 £
die durch E30 spezifizierte Hysteresebreite bei
erreichtem Frequenzsollwert™ liegt.

- Einstellbereich: 0,0 bis 10,0 (Hz)

Die Betriebszeiten fiir die einzelnen Signale sind unten dargestellt.

1 Frequency arrival

] hysteresis width

Frequency/Speed
q yisp Frequency arrival
hysteresis width
Reference —»
frequenc
quency l— Output
frequency Reference speed = 0
Run command ON
Frequency (speed)
arrival signal FAR ON
Frequency (speed) ON ON ON

arrival signal 3 FAR3

E31, E32 Frequenzerkennung (Pegel und Hysteresebreite)

E36, E54 (Frequenzerkennung 2 und 3 (Pegel))

Wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31 spezifizierten Frequenzerkennungspegel tibersteigt, wird das Signal FDT
aktiviert; sinkt sie unter den Wert ,,Frequenzerkennungspegel minus die durch E32 spezifizierte Hysteresebreite*, wird

das Signal deaktiviert.

Drei Einstellpegel sind fiir Frequenzerkennung 2 und 3 verfiigbar.

. . Zugewiesener Betriebspegel Hysteresebreite
Bezeichnung Ausgangssignal Wert Bereich: 0,0 bis 500,0 | Bereich: 0,0 bis 500,0
Hz Hz
Frequenzerkennung FDT 2 E31
Frequenzerkennung 2 FDT2 31 E36 E32
Frequenzerkennung 3 FDT3 58 E54
Output frequency
Reference frequency

/ \

Detection level (E31, E36, E54)
Hysteresis width (E32)

— Release level

Time

Frequency
detected

FDT

ON

Time
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E34, E35 Uberlast-Frithwarnung / Stromerkennung (Pegel und Timer)
E37, F38 (Stromerkennung 2 / Niedrigstromerkennung (Pegel und Timer))
E55, E56 (Stromerkennung 3 (Pegel und Timer))

Diese Parameter definieren den Erkennungspegel und die Erkennungszeit fiir die Ausgangssignale ,.Frithwarnung
Motoriiberlast OL, ,.Strom erkannt“ ID, ,,Strom erkannt 2 ID2, , Strom erkannt 3“ ID3 und ,,Niedrigstrom erkannt

“IDL .
N ‘ Zugewiesener Betriebspegel Timer Motordaten ZE?:E;?:::};
usgangssignal Wert Bereich: Siche | Bereich: 0,01 bis | Bereich: Siche | Bereich: 0,5 bis 75,0
ereic , , )
unten 600,00 s unten min
OL 7 E34 - F10 F12
ID 37 E34 E35
ID2 38 E37 E38
ID3 39 E55 E56 i )
IDL 41 E37 E38 97;\
- Einstellbereich -21
Betriebspegel: 0,00 (Deaktivieren), 1 bis 200% des Umrichter-Nennstroms
Motordaten 1: Aktivieren (Fir Allzweckmotoren mit iiber Welle angetriebenem Kiihlliifter)

2: Aktivieren (Fiir umrichterbetriebene Motoren, Motoren ohne Liifter oder Motoren mit
separat angetriebenem Kiihlliifter)

B Signal FrGhwarnung Motoriiberlast -- OL

Das Signal OL dient zur Erkennung von Symptomen eines Uberlastzustands (Alarmcode O0/7) des Motors, damit
angemessene Maflnahmen durchgefiihrt werden konnen, schon bevor der Alarm ausgeldst wird.

Das Signal OL wird aktiviert, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34 spezifizierten Pegel iibersteigt.
Bei typischen Anwendungen sollte der Wert fiir E34 80 bis 90% des Werts fiir F11 (Elektronischer thermischer
Uberlastschutz fiir Motor 1, Uberlasterkennungspegel) entsprechen. Spezifizieren Sie zudem die thermischen
Kennwerte des Motors mit F10 (Motorkennwerte auswihlen) und F12 (Thermische Zeitkonstante).

-
>
3]
>
<
m
—
m
3]

B Strom erkannt, Strom erkannt 2 und Strom erkannt 3 -- ID, ID2 und ID3

Wenn der Umrichterausgang den durch E34, E37 oder ES55 spezifizierten Pegel fiir die Dauer des durch E35, E38 oder
E56 spezifizierten Zeitraums iibersteigt, wird das Signal ID, ID2 bzw. ID3 aktiviert. Wenn der Ausgangsstrom unter
90% des Nennbetriebspegels absinkt, wird das Signal ID, ID2 bzw. ID3 deaktiviert (die Mindest-Aktivierungsdauer
betrdgt 100 ms).

Output Current

Timer

ON

ID/ID2/ID3

® Niedrigstrom erkannt -- IDL

Dieses Signal wird aktiviert, wenn der Ausgangsstrom fiir die Dauer des durch E38 (Timer) spezifizierten Zeitraums
unter den durch E37 (Niedrigstromerkennung, Pegel) spezifizierten Pegel sinkt. Wenn der Ausgangsstrom den
,.Niedrigstromerkennungspegel plus 5% des Umrichter-Nennstroms® iibersteigt, wird das Signal deaktiviert (die
Mindest-Aktivierungsdauer betrdgt 100 ms).

Output current

Level + 5%
: Level
ETimer , E
T
DL E ON
E36 Frequenzerkennung 2 (Siehe E31)
E37, E38 Stromerkennung 2 / Niedrigstromerkennung (Pegel und Timer) (Siehe E34)
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E40, E41 PID-Anzeigekoeffizient A

Diese Parameter spezifizieren die PID-Anzeigekoeffizienten A und B, mit denen ein PID-Befehl (Prozesssollwert oder
Ténzerpositions-Sollwert) und die zugehorige Riickkopplung in anzeigbare mnemonische physikalische Einheiten
umgewandelt werden konnen.

- Einstellbereich: -999 bis 0,00 bis 9990 fiir die PID-Anzeigekoeffizienten A und B

B Anzeigekoeffizienten fiir PID-Prozessbefehl und Rickkopplung (JO1 = 1 oder 2)

E40 spezifiziert Koeffizient A. Dieser legt den Anzeigewert auf 100% des PID-Prozessbefehls oder der Riickkopplung
fest. E41 spezifiziert Koeefizient B. Dieser legt den Anzeigewert auf 0% fest.

Der Anzeigewert wird folgendermafen bestimmt:
Anzeigewert = (PID-Prozessbefehl oder Riickkopplung (%))/100 X (Anzeigekoeffizient A - B) + B

Value displayed
A

PID display
coefficient A
(E40)

PID display

coefficient B :

(E41) ., PID process command/
0% 100% PID feedback

Beispiel
Der Druck soll bei ungefihr 16 kPa (Sensorspannung 3,13 V) gehalten werden, wobei der Drucksensor 0 bis 30 kPa bei
einem Ausgangsspannungsbereich von 1 bis 5 V erkennen kann.

Wihlen Sie Anschluss [12] als Riickkopplungsanschluss und stellen Sie Verstirkung auf 200% ein, so dass 5 V 100%
entsprechen.

Mit den folgenden Einstellungen fiir E40 und E41 konnen Sie die Werte des PID-Prozessbefehls und der Riickkopplung
am Bedienteil als Druck tiberwachen oder spezifizieren.

PID-Anzeigekoeffizient A (E40) =30,0; dies definiert den Anzeigewert bei 100% des PID-Prozessbefehls oder der
Riickkopplung

PID-Anzeigekoeftizient B (E41) =-7,5; dies definiert den Anzeigewert bei 0% des PID-Prozessbefehls oder der
Riickkopplung

Um den Druck am Bedienteil auf 16 kPa zu regeln, muss der Wert auf 16,0 eingestellt werden.
Value displayed
Y

PID display
coefficient A t---------momoomoeeeeeeo
E40=230.0 :

16.0 [---------------4 /
kPa '

: : PID process command/
0%,/ 20% 100% = PID feedback

PID display
coefficient B 1V 313V 5V

E41=-75

B Anzeigekoeffizienten fur PID-Tanzerpositionsbefehl und Riickkopplung (JO1 = 3)

Bei PID-Tidnzerregelung arbeiten der PID-Befehl und die zugehorige Riickkoplung im Bereich von #100%.
Spezifizieren Sie den Wert daher bei +100% des PID-Befehls bzw. der Riickkopplung als Koeffizient A mit E40 und
den Wert bei -100% als Koeffizient B mit E41.

Value displayed

PID display coefficient A

b

PID display coefficient B
[ . PID dancer position
-100% 0% 100% " command/PID feedback

Wenn der Sensorausgang einpolig ist, arbeitet die PID-Ténzerregelung im Bereich von 0 bis +100%, spezifizieren Sie
daher den Wert bei -100% virtuell als Koeffizient B.
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Dabher gilt fiir ,,b* = ,,Anzeigewert bei 0% Folgendes:
Anzeigekoeffizient B =2b - A

L) Néhere Informationen zur PID-Regelung finden Sie bei der Beschreibung von JO1 sowie weiter hinten im

Handbuch.
L) Informationen zur Anzeige des PID-Befehls und der zugehorigen Riickkopplung finden Sie bei der Beschreibung
von E43.

B Anzeigekoeffizient zur Uberwachung der analogen Eingange

Durch die Ubermittlung verschiedener analoger Signale der verschiedenen Sensoren, zum Beispiel Temperatursensoren
in Klimaanlagen, an den Umrichter kann der Zustand von Peripheriegeriten iiber die Kommunikationsverbindung
tiberwacht werden. Wenn ein geeigneter Anzeigekoeffizient gewihlt wird, konnen die verschiedenen Werte vor der
Anzeige in physikalische Werte wie Temperatur und Druck umgewandelt werden.

Value displayed
PID display
coefficient A =X
(E40) %
(6]
PID display
coefficient B

Analog input
> (terminals [12], [V2], [C1])

0% 100%

Um eine Uberwachung der analogen Einginge einzurichten, miissen die Parameter E61 bis E63 entsprechend
eingestellt werden. Mit E43 kann die anzuzeigende Groe ausgewihlt werden.

H313NVHVd

E42 Filter LED-Display

E42 spezifiziert eine Filterzeitkonstante, die fiir die Anzeige von Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom und sonstigen
Betriebsstatusgrofen auf dem LED-Monitor des Bedienteils verwendet wird. Wenn die Anzeige instabil ist und so stark
schwankt, dass sie aufgrund von Lastschwankungen oder anderen Ursachen kaum lesbar ist, sollte diese
Filterzeitkonstante erhoht werden.

- Einstellbereich: 0,0 bis 5,0 (s)
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E43 LED-Monitor (Auswahl) E48 (LED-Monitor (Drehzahliberwachung))

EA43 spezifiziert die Betriebsstatusgrofle, die iiberwacht und auf dem LED-Monitor angezeigt werden soll.

Wird mit E43 die Drehzahliberwachung ausgewdhlt, konnen mit E48 (LED-Monior) verschiedene
Uberwachungsformate ausgewéhlt werden.

) anl\z/lchteera-u f LED-Anzeige- Parameter-
Uberwachte Grofie & leuchten Einheit Bedeutung des angezeigten Werts wert
dem LED- o . ..
. W cin, [I: aus fiir E43
Monitor
Drehzahliiberwachun Parameter E48 spezifiziert, was auf dem LED-Monitor und mit den 0
& LED-Anzeigeleuchten angezeigt wird.
Ausgangsfrequenz 1
(vor dem 5*00 WHz OA OkW | Hz |Tatsdchliche Ausgangsfrequenz (E48 =0)
Schlupfausgleich)
Ausgangsfrequenz 2
(nach dem 5700 WHz OA OkW | Hz |Tatsdchliche Ausgangsfrequenz (E48=1)
Schlupfausgleich)
Bezugsfrequenz 5700 EHz OAOkW | Hz |Eingestellte Bezugsfrequenz (E48 =2)
12
Motordrehzahl 1500 EHz BA OkW |U/min| Output frequency (Hz) X P—O(i (E48 = 3)
pretzanl der 30°0 | mHzWAOKW |U/min | Ausgangsfrequenz (Hz) x ES0 (E48 = 4)
?gﬁ;ﬁhmenge“hwmd 30°0 | OHz WA BKW |m/min | Ausgangsfrequenz (Hz) x ESO (E48 = 5)
i indi Output frequency
Anzeigegeschwindig | 54p | O DADKW | % X100 (E48 =7)
keit (in %) Maximum frequency
Ausgangsstrom 134 OHz mAOKW | A | Ausgangsstrom des Umrichters iilber RMS 3
Ausgangsspannung 200uv | OHz OA OkW ﬁﬁgangsspannung des Umrichters dber 4
Berechnetes Motorausgangsdrehmoment in %
Drehmoment 50 HHz DA Dkw % (errechneter Wert) 8
Eingangsleistung 7725 | OHz OA WKW | kW | Eingangsleistung an den Umrichter 9
PID-Befehl 70+ | OH,OADkw | - | PID-BefehV/Rickkopplungswert, 10
umgerechnet in einen virtuellen
physikalischen Wert des Regelobjekts (z.
PID-Riickkopplungs- )o* OHz OA OkW _ | B. Temperatur) 12
wert Niheres bei Parameter E40 und E41.
- PID-Ausgang in % mit Maximalfrequenz
PID-Ausgang 70 OHz OAOKW | % (F03) bei 100% 14
Lastfaktor 50, | OH OAOKW | o | Lastiaktordes Motors in % mit 15
Nennausgang bei 100%
Motorausgangsleistung )85 OHz OA ®kW | kW | Motorausgangsleistung in kW 16
Ein analoger Eingang zum Umrichter in
. " einem fiir die gewiinschte Grofenordnung
Analogeingang 8"00 | OHz OA OkW - | geeigneten Format. 17
Niheres bei Parameter E40 und E41.
Drehmomentstrom 48 OHz OADCKW | % Sollwert des Drehmomentstroms oder 23
berechneter Drehmomentstrom
Sollwert des Magnetflusses
Sollwert Magnetfluss 50 | OH:OADOKW | % wer gnetiiusses - 24
(nur bei Vektorregelung verfiigbar)
Input watt-h kWh
Eingang Wattstunde 10%0 | OHz OAOKW | kWh | —Pt W logur( ) 25
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E44 LED-Monitor (Anzeige nach Stopp)

E44 legt fest, ob der spezifizierte Wert (Wert = 0) oder der ausgegebene Wert (Wert = 1) auf dem LED-Monitor des
Bedienteils angezeigt wird, wenn der Umrichter angehalten wird. Die Auswahl der tiberwachten GroBe erfolgt iiber E48
(LED-Monitor, Drehzahliiberwachung) gemif folgender Ubersicht.

Wert fiir N Anzeige bei angehaltenem Umrichter
Uberwachte Grofe —
E48 E44 = 0 (Spezifizierter Wert) E44 =1 (Ausgegebener Wert)
Ausgangsfrequenz 1 Ausgangsfrequenz 1
0 (vor dem Schlupfausgleich) Bezugsfrequenz (vor dem Schlupfausgleich)
Ausgangsfrequenz 2 Ausgangsfrequenz 2
! (nach dem Schlupfausgleich) Bezugsfrequenz (nach dem Schlupfausgleich)
2 Bezugsfrequenz Bezugsfrequenz Bezugsfrequenz
3 Motordrehzahl Bezugsmotordrehzahl Motordrehzahl
4 Lastwellendrehzahl Bezugslastwellendrehzahl Lastwellendrehzahl
5 Maschinengeschwindigkeit Bezugsmaschinengeschwindigkeit | Maschinengeschwindigkeit 97;\
- T 5
7 (Airrllizl)gegeschwmdlgkelt Bezugsanzeigegeschwindigkeit Anzeigegeschwindigkeit (in %) o
-
%
E45 LCD-Monitor (Auswahl) >
<
E45 spezifiziert den Anzeigemodus des LCD-Monitors, der gewihlt wird, wenn der Umrichter sich im Betriebsmodus E
befindet und das Multifunktionsbedienteil benutzt wird. g
Wert fiir E45 Funktion
0 Laufstatus, Drehrichtung und Bedienfiihrung
1 Balkendiagramme fiir Ausgangsfrequenz, Strom und berechnetes Drehmoment
Beispiel: Anzeige bei E45 = 0 (wéhrend des Betriebs)
LED monitor indicators
Hz A V % r/min m/min kW X10 minsec PID -
. z /o
Running status ~ vy v ¥ v v v v vov v / Rotational direction
£ L
\ - O EE B B B e . /
B

o

G MENU
D SHIF

U N FWD~
Gw»
D®»

, , PRG R

Operation guide <\ FD E T

- - -x

A A A A A A A A \
FWD REV STOP REM LOC COMM JOG HAND

™~ Indicators for running status
and source of operation

Beispiel: Anzeige bei E45 =1 (wéhrend des Betriebs)

Hz A V % t/min m/min kW X10 minsec PID
v v v v v v v v v

- . - . [r—— [
Output frequency
Barcharts > | | | 11 | |Hz
T | A Output current
TS e——— | % Calculated torque
Fout/ ITout/TRQ
L - - . - - -

A A A A A A A A
FWD REV STOP REM LOC COMM JOG HAND

Vollstindige Werte in den Balkendiagrammen

Anzeigegrofie Vollstidndiger Bereich
Ausgangsfrequenz Maximale Frequenz (F03)
Ausgangsstrom Umrichter-Nennstrom x 200%
Berechnetes Drehmoment Motornenndrehmoment X 200%
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E46 LCD-Monitor (Sprachauswahl)

Mit E46 kann die Sprache fiir die Anzeige des Multifunktionsbedienteils ausgewihlt werden. Folgende Sprache konnen

gewihlt werden:

Wert fiir E46 Sprache (TP-G1-J1) Sprache (TP-G1-C1)
0 Japanisch Chinesisch
1 Englisch Englisch
2 Deutsch Japanisch
3 Franzosisch Koreanisch
4 Spanisch
5 Italienisch
E47 LCD-Monitor (Kontrasteinstellung)
Mit E47 kann der Kontrast des LCD-Monitors des Multifunktionsbedienteils eingestellt werden.
Wert fiir E47 0, 1, 2, 3, 4 5 6, 7, 8 9, 10
Kontrast Niedrig < » Hoch
E48 LED-Monitor (Drehzahliiberwachung) (Siehe E43)
E50 Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige

E50 spezifiziert den Koeffizienten, der verwendet werden soll, um die Lastwellendrehzahl oder die
Maschinengeschwindigkeit auf dem LED-Monitor anzuzeigen (siche Beschreibung von E43).

Lastwellendrehzahl [U/min] = (E50: Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige) X (Ausgangsfrequenz in Hz)
Maschinengeschwindigkeit [m/min] = (E50: Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige) X (Ausgangsfrequenz in Hz)

- Einstellbereich: 0,01 bis 200,00

E51 Anzeigekoeffizient fiir Eingangs-Wirkleistungsdaten

E51 spezifiziert den Anzeigekoeffizienten (Multiplikationsfaktor) fiir die Anzeige der Eingangs-Wirkleistungsdaten
(5_10) als Teil der Wartungsinformationen auf dem Bedienteil:

Eingangs-Wirkleistungsdaten = Anzeigekoeffizient (Wert fiir E51) X Eingangs-Wirkleistung (kWh)
- Einstellbereich: 0,000 (Abbrechen/Zuriicksetzen), 0,001 bis 9999

Note Wenn ES1 auf 0,000 gestellt wird, werden die Eingangs-Wirkleistung und die zugehdrigen Daten auf
,,0° zuriickgesetzt. Nach der Loschung muss der Wert fiir E51 wieder auf den vorherigen Wert gestellt werden,
da ansonsten die Eingangs-Wirkleistungsdaten nicht summiert werden.

E52 Bedienteil (Menilianzeigemodus)

Uber ES52 konnen drei Meniianzeigemodi fiir das standardméiBige Bedienteil gewihlt werden:

Wert fiir E52 Meniianzeigemodus Angezeigte Meniis
0 Editiermodus fiir Parameterwerte Meniis 0, 1 und 7
1 Uberpriifungsmodus fiir Parameterwerte Meniis 2 und 7
2 Vollmeniimodus Meniis 0 bis7
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Die auf dem standardméfigen Bedienteil verfiigbaren Meniis sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Anzeige auf
Menii Nr. Menii dem Hauptfunktionen
LED-Monitor:
0 Schnelleinrichtung *fi: is werden nur die g{undlegenfien Parameﬁer zur individuellen
npassung des Umrichterbetriebs angezeigt.
If_ F-Codes (Grundfunktionen)
le E-Codes
T (Erweiterungs- Anschlussfunktionen)
Ic C-Codes (Steuerungsfunktionen)
o__ P-Codes (Parameter fiir Motor 1)
h_ H-Codes (Hohere Funktionen) Wenn Parameter
P - ausgewihlt
| Dateneinstellun la__ A-Codes (Parameter fiir Motor 2) werden, konnen die
& b b-Codes (Parameter fiir Motor 3) Werte angezeigt
Ir_ r-Codes (Parameter fiir Motor 4) und veréndert
- - werden.
/. J-Codes (Anwendungsfunktionen 1)
Id d-Codes (Anwendungsfunktionen 2)
u__ U-Codes (Anwendungsfunktionen 3)
ly y-Codes (Verbindungsfunktionen)
lo_ 0-Codes (Optionsfunktionen)
Es werden nur die Parameter angezeigt, die abweichend von
2 Dateniiberpriifung "rep den Werkseinstellungen eingestellt werden. Diese
Parameterwerte konnen eingesehen und verdndert werden.
— Es werden die fiir Wartungszwecke oder den Testbetrieb
3 Antriebsiiberwachung #ope erforderlichen Betriebsinformationen angezeigt.
4 E/A-Uberpriifung $i o Es werden externe Schnittstelleninformationen angezeigt.
5 Wartungsinformationen %che Es werden Wartungsmforrnat.lonen einschlieBlich der
Gesamtbetriebsdauer angezeigt.
Es werden die letzten vier Alarmcodes angezeigt. Die
6 Alarminformationen &al Betriebsinformationen zum Zeitpunkt der Alarmauslosung
konnen eingesehen werden.
7 Parameter kopieren coy ]j,vse lﬁoerilnen Parameterwerte angezeigt, verdndert oder iiberpriift

Niheres zu den einzelnen Meniipunkten finden Sie in Kapitel 3 ,, FUNKTIONEN DES BEDIENTEILS®.

E54

Frequenzerkennung 3 (Pegel)

(Siehe E31)

E55, E56

Stromerkennung 3 (Pegel, Timer)

(Siehe E34)
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E61 bis E63

Erweiterte Funktion fiir Anschluss [12]

Erweiterte Funktion fiir Anschluss [C2]
Erweiterte Funktion fiir Anschluss [V2]

E61, E62 und E63 legen die Funktion der Anschliisse [12], [C1] bzw.[V2] fest.
Es ist nicht erforderlich, diese Anschliisse einzurichten, wenn sie fiir Frequenzsollwertquellen genutzt werden sollen.

Werte fiir E61,
E62 oder E63

Eingang zugewiesen an
[12], [C1] und [V2]:

Beschreibung

0

Keiner

Hilfs-Frequenzsollwert 1

Hilfs-Frequenzeingang der zur Bezugsfrequenz addiert wird, die
tiber Frequenzsollwert 1 (FO1) festgelegt wird. Dieser wird keiner
weiteren Bezugsfrequenz (Frequenzsollwert 2, Festfrequenzsollwert
usw.) hinzuaddiert.

Hilfs-Frequenzsollwert 2

Hilfs-Frequenzeingang der zu allen Bezugsfrequenzen addiert wird,
die tiber Frequenzsollwert 1, Frequenzsollwert 2, den
Festfrequenzsollwert usw. festgelegt werden.

PID-Befehl 1

Sollwertquellen (zum Beispiel Temperatur und Druck) bei
PID-Regelung. Parameter JO2 muss ebenfalls konfiguriert werden.

PID-Riickkopplungswert

Riickkopplungswerte (zum Beispiel Temperatur und Druck) bei
PID-Regelung.

Verhiltniseinstellung

Mit diesem Wert wird der endgiiltige Wert des Frequenzsollwerts
multipliziert, damit dieser dann in der dauerhaften Regelung der
Maschinengeschwindigkeit eingesetzt werden kann, indem der
Wicklerdurchmesser berechnet wird, oder auch im Verhiltnisbetrieb
mit mehreren Umrichtern.

Analog-Drehmoment-
begrenzungswert A

Diese Funktion wird genutzt, wenn analoge Eingénge als
Drehmomentbegrenzer genutzt werden.
() Siehe F40 (Drehmomentbegrenzer 1-1).)

Analog-Drehmomentbegrenz
ungswert B

Diese Funktion wird genutzt, wenn analoge Eingénge als
Drehmomentbegrenzer genutzt werden.
(L) Siehe F40 (Drehmomentbegrenzer 1-1).)

10

Drehmomentvorgabe

Analoge Eingénge, die bei Drehmomentregelung zur
Drehmomentvorgabe genutzt werden.
() Siehe H18 (Drehmomentbegrenzer).)

11

Drehmomentstromvorgabe

Analoge Eingénge, die bei Drehmomentregelung zur
Drehmomentstromvorgabe genutzt werden.
() Siehe H18 (Drehmomentbegrenzer).)

20

Uberwachung der analogen
Signaleinginge

Durch die Ubermittlung verschiedener analoger Signale der
verschiedenen Sensoren, zum Beispiel Temperatursensoren in
Klimaanlagen, an den Umrichter kann der Zustand von externen
Geriten tiber die Kommunikationsverbindung iiberwacht werden.
Wenn ein geeigneter Anzeigekoeffizient gewihlt wird, konnen die
verschiedenen Werte vor der Anzeige in physikalische Werte wie
Temperatur und Druck umgewandelt werden.

Note Wenn diese Anschliisse auf den gleichen Wert eingestellt werden, gilt folgende Prioritiitsreihenfolge fiir den

Betrieb:

E61 > E62 > E63

E64

Speichern der digitalen Bezugsfrequenz

E64 legt fest, wie die mit den Tasten @ / &) des Bedienteils in digitalen Formaten spezifizierte Bezugsfrequenez
gespeichert werden soll (siche Tabelle).

Wert fiir E64

Funktion

Automatisches Speichern beim Abschalten des Netzstroms

Die Bezugsfrequenz wird automatisch gespeichert, wenn der Netzstrom abgeschaltet wird. Beim
ndchsten Einschalten wird die Bezugsfrequenz zum Zeitpunkt des vorherigen Abschaltens

herangezogen.

Speichern durch Driicken der Taste &2

Die Bezugsfrequenz wird gespeichert, wenn die Taste & gedriickt wird. Wenn die Steuerspannung
abgeschaltet wird, bevor die Taste gedriickt wird, sind die Daten verloren. Beim nichsten
Einschalten verwendet der Umrichter die Bezugsfrequenz, die beim letzten Driicken der Taste

gespeichert wurde.
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E65

Bezugswertverlusterkennung (kontinuierliche Betriebsfrequenz)

Wenn der analoge Frequenzsollwert (einstellbar iiber [12], [C1] oder [V2]) innerhalb von 400 ms unter 10% der
Bezugsfrequenz absinkt, geht der Umrichter davon aus, dass die Leitung fiir den analogen Frequenzsollwert defekt ist,
und der Betrieb wird mit der Frequenz fortgesetzt, die auf Grundlage des durch E65 spezifizierten Verhiltnisses zur
Bezugsfrequenz bestimmt wird. Siehe E20 bis E24 und E27 (Wert = 33).

Wenn der Frequenzsollwertpegel (Spannung oder Strom) auf einen Pegel zuriickkehrt, der den durch E65 spezifizierten
Pegel iibersteigt, geht der Umrichter davon aus, dass die defekte Leitung repariert wurde und setzt den Betrieb
entsprechend dem Frequenzsollwert fort.

In der obigen Grafik ist f1 der Pegel des analogen Frequenzsollwerts, der zu einem beliebigen Zeitpunkt gemessen wird.

Frequency Command
by Analog Input

Reference Loss Detected
REF OFF

Internal Frequency
Command

Die Messung wird in regelmiBigen Intervallen wiederholt, um die Leitungsverbindung des analogen Frequenzsollwerts
fortlaufend zu tiberwachen.

- Einstellbereich: 0 (Verzogerung bis Stopp), 20 bis 120%, 999 (Deaktivieren)

Note

Vermeiden Sie plotzliche Spannungs- oder Stromidnderungen des analogen Frequenzsollwerts. Plotzliche
Verinderungen konnten als Leitungsdefekt interpretiert werden.

Wenn der Wert fiir E65 auf ,,999 (Deaktivieren) gestellt wird, kann das Signal REF OFF (,,Bezugswertverlust
erkannt™) ausgegeben werden, die Bezugsfrequenz kann aber nicht gedndert werden (der Umrichter wird mit
dem spezifizierten analogen Frequenzsollwert betrieben).

Wenn E65 = ,,0“ oder ,,999 ist, betridgt die Bezugsfrequenz, bei der die defekte Leitung als repariert erkannt
wird, ,,f1 x 0,2

Wenn E65 = ,,100* oder hoher ist, betrigt die Bezugsfrequenz, bei der die Leitung als repariert erkannt wird,
W1 X 1%

Die Bezugswertverlusterkennung wird von der Einstellung des Analogeingangs nicht beeintrichtigt
(Filterzeitkonstanten: C33, C38 und C43).

E78, E79
E80, E81

Drehmomenterkennung 1 (Pegel und Timer)
Drehmomenterkennung 2 / Niedrigdrehmomenterkennung (Pegel und Timer)

E78 spezifiziert den Betriebspegel und E79 den Timer, jeweils fiir das Ausgangssignal TD1. E80 spezifiziert den
Betriebspegel und E81 den Timer, jeweils fiir das Ausgangssignal TD2 oder U-TL.

. . Betriebspegel Timer
Ausgangssignal Zugewiesener Wert ; : ; ;
Bereich: 0 bis 300% Bereich: 0,01 bis 600,00 s
TD1 46 E78 E79
TD2 47 E80 E81
U-TL 45 E80 ES81

B Drehmoment erkannt 1 -- TD1, Drehmoment erkannt 2 -- TD2

Das Ausgangssignal TD1 oder TD2 wird aktiviert (ON), wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert bzw.
die Drehmomentvorgabe den durch E78 oder E80 (Drehmomenterkennung (Pegel)) spezifizierten Pegel fiir den durch
E79 bzw. E81 (Drehmomenterkennung (Timer)) spezifizierten Zeitraum iibersteigt. Das Signal wird deaktiviert (OFF),
wenn das berechnete Drehmoment unter den ,durch E78 oder E80 spezifizierten Pegel minus 5% des
Motornenndrehmoments* absinkt. Die Mindest-Aktivierungsdauer betrégt 100 ms.
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Calculated torque or
torque command

D1, TD2

B Geringes Ausgangsdrehmoment erkannt --U-TL

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert (ON), wenn der vom Umrichter berechnete Drehmomentwert bzw. die
Drehmomentvorgabe fiir den durch E81 (Niedrigdrehmomenterkennung (Timer)) spezifizierten Zeitraum unter den
durch E81 (Niedrigdrehmomenterkennung (Pegel)) spezifizierten Pegel absinkt. Das Signal wird deaktiviert (OFF),
wenn das  berechnete  Drehmoment den ,durch E80  spezifizierten Pegel plus 5%  des
Motornenndrehmoments® iibersteigt. Die Mindest-Aktivierungsdauer betrigt 100 ms.

Calculated torque or
torque comand

--------------------------------------------- Level+5%

Timer ,
r——p

U-TL ON

Wenn wihrend des Umrichterbetriebs mit niedriger Frequenz ein erheblicher Fehler bei der Drehmomentberechnung
auftritt, kann innerhalb des Betriebsbereichs bei weniger als 20% der Eckfrequenz (F04) keine
Niedrigdrehmomenterkennung durchgefiihrt werden (in diesem Fall wird das Ergebnis der Feststellung vor dem Eintritt
in diesen Betriebsbereich beibehalten).

Das Signal U-TL wird deaktiviert, wenn der Umrichter angehalten wird.

Da die Motorparameter bei der Drehmomentberechnung beriicksichtigt werden, wird empfohlen, mit Parameter P04 die
Selbstoptimierung durchzufiihren, um maximale Genauigkeit zu gewihrleisten.

E98, E99 Funktion Anschluss [FWD]
Funktion Anschluss [REV] (Siehe EO1 bis E07)

5.2.3 C-Codes (Steuerungsfunktionen)

CO01 bis Resonanzfrequenz 1, 2 and 3
Cco03 Resonanzfrequenz (Hysteresebreite)
co4

Diese Parameter ermoglichen es dem Umrichter, drei verschiedene Punkte der Ausgangsfrequenz zu iiberspringen, um
die von der Motordrehzahl verursachte Resonanz und die natiirliche Frequenz der angetriebenen Maschine (Last) zu
umgehen.

- Wenn die Bezugsfrequenz erhoht wird, beldsst der Umrichter in dem Moment, in dem die Bezugsfrequenz die
Untergrenze des Resonanzfrequenzbands erreicht, den Ausgang auf dieser unteren Frequenz. Wenn die
Bezugsfrequenz die Obergrenze des Resonanzfrequenzbands erreicht, iibernimmt die interne Bezugsfrequenz den
Wert der Bezugsfrequenz. Wenn die Bezugsfrequenz verringert wird, ist der Ablauf umgekehrt.

- Wenn sich zwei oder mehrere Resonanzfrequenzbinder iiberlappen, erachtet der Umrichter dann die niedrigste
Frequenz der iiberlappenden Binder als untere Frequenz und die oberste als Obergrenze. Dies kann unten der rechten
Abbildung entnommen werden.

Internal reference Internal reference
frequency frequency
Jump frequency (Band)_ 2
(cod .
‘A
%Jump © d—)I’ = Jump Actual \fJump B &
requency (Ban e ump frequency| I .0
(C04) o frequency 3 Lang EBand) 2 Jump
(CO3) y (CO4)y y.- " frequency 2
Jump -k § 2 : ng y
frequency | |- Jump frequency (C02)
Band) Gd (C02) Jump frequency 1
C04) Jum{) frequency 1 (COF)
(Co1) y +
Reference frequency Reference frequency
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B Resonanzfrequenzen 1, 2 und 3 (C01, C02 und C03) Einstellbereich: 0,0 bis 500,0 (Hz)

Hier kann die Mitte des Resonanzfrequenzbands eingestellt werden (wenn 0,0 eingegeben wird, gibt es kein
Resonanzfrequenzband).

B Resonanzfrequenz (Hysteresebreite) (C04) Einstellbereich: 0,0 bis 30,0 (Hz)
Hier kann die Hysteresebreite der Resonanzfrequenz eingestellt werden (wenn 0,0 eingegeben wird, gibt es kein
Resonanzfrequenzband).

CO05 bis C19  Festfrequenz 1 bis 15

B Diese Parameter spezifizieren 15 Frequenzen, die fir den Betrieb des Motors mit den Frequenzen 1 bis
15 erforderlich sind.

Wenn die Anschlussbefehle SS1, $S2, $S4 und SS8 aktiviert bzw. deaktiviert werden, werden die Bezugsfrequenzen
des Umrichters in 15 Stufen geschaltet. Um diese Funktion nutzen zu konnen, miissen SS1, SS2, $S4 und SS8

(,.Festfrequenz einstellen”) den digitalen Eingangsanschliissen mit CO5 bis C19 (Wert = 0, 1, 2 und 3) zugewiesen x
werden. _%

o
B Eckfrequenz 1 bis 15 (C05 bis C19) Einstellbereich: 0,00 bis 500,00 (Hz)

Die verschiedenen Kombinationen von SS1, $S2, $S4 und SS8 mit den ausgewihlten Frequenzen sind in der Tabelle )
aufgefiihrt. :)E
SS8 SS4 MY/ SS1 Ausgewihlter Frequenzsollwert )§>
OFF OFF OFF OFF AuBer Festfrequenz * E
OFF OFF OFF ON C05 (Festfrequenz 1) i
OFF OFF ON OFF C06 (Festfrequenz 2)
OFF OFF ON ON C07 (Festfrequenz 3)
OFF ON OFF OFF C08 (Festfrequenz 4)
OFF ON OFF ON C09 (Festfrequenz 5)
OFF ON ON OFF C10 (Festfrequenz 6)
OFF ON ON ON C11 (Festfrequenz 7)
ON OFF OFF OFF C12 (Festfrequenz 8)
ON OFF OFF ON C13 (Festfrequenz 9)
ON OFF ON OFF C14 (Festfrequenz 10)
ON OFF ON ON C15 (Festfrequenz 11)
ON ON OFF OFF C16 (Festfrequenz 12)
ON ON OFF ON C17 (Festfrequenz 13)
ON ON ON OFF C18 (Festfrequenz 14)
ON ON ON ON C19 (Festfrequenz 15)

* ,AuBer Festfrequenz* beinhaltet Frequenzsollwert 1 (FO1), Frequenzsollwert 2 (C30) und sonstige Sollwertquellen
auBer Festfrequenzsollwerten.

® Wenn die PID-Regelung aktiviert wird (JO1 = 1, 2 oder 3)

Bei PID-Regelung kann ein Festfrequenzsollwert als Voreinstellungswert spezifiziert werden (drei verschiedene
Frequenzen). Dieser kann ebenfalls fiir einen manuellen Drehzahlbefehl genutzt werden, auch wenn die PID-Regelung
abgebrochen wird (Hz/PID = ON), oder fiir eine primére Bezugsfrequenz bei PID-Ténzerregelung.

e PID-Befehl

SS8 SS4 S$S1, SS2 Befehl
OFF OFF — Durch J02 spezifizierter Befehl

OFF ON — Festfrequenz gemif} CO8

ON OFF — Festfrequenz gemif} C12

ON ON — Festfrequenz gemifl C16

C08, C12 und C16 konnen in Schritten von 1 Hz eingestellt werden. Mithilfe der folgenden Gleichungen lédsst sich der
PID-Befehlswert in den zu spezifizierenden Wert umrechnen und umgekehrt.

Zu spezifizierender Wert = PID-Befehl (%) X Maximale Frequenz (F03) -+ 100

Zu spezifizierender Wert (C08, C12, C16)
Maximale Frequenz (F03)

PID-Befehl (%) = x 100
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¢ Manueller Drehzahlbefehl

SS8, SS4 SS2 SS1 Ausgewihlter Frequenzsollwert
— OFF OFF AuBler Festfrequenz
- OFF ON CO5 (Festfrequenz 1)
- ON OFF C06 (Festfrequenz 2)
- ON ON CO07 (Festfrequenz 3)
Cc20 Frequenz fiir Tippbetrieb H54, H55 (Beschleunigungs-/Verzégerungszeit, Tippbetrieb)

d09 bis d13 (Drehzahlregelung (Tippbetrieb))

Um den Motor zum Positionieren eines Werkstiicks durch Tippen minimal zu bewegen, miissen zuvor die Bedingungen
fiir den Tippbetrieb mit den entsprechenden Parametern (C20, H54, HS55 und d09 bis d13) spezifiziert werden;
anschliefend muss der Umrichter in den Zustand ,Bereit fiir Tippbetrieb* geschaltet und ein Startbefehl gegeben
werden.

B Umschalten in den Zustand ,Bereit fiir Tippbetrieb®

Wenn Sie den Anschlussbefehl ,,Bereit fiir Tippbetrieb* JOG (Parameterwert = 10) aktivieren, wird der Umrichter fiir
den Tippbetrieb vorbereitet.

@ * Der Ubergang des Umrichters zwischen den Zustinden ,,Bereit fiir Tippbetrieb* und ,,Normalbetrieb* ist nur
dann moglich, wenn der Umrichter angehalten wurde.

e Wenn als Startbefehlsquelle das Bedienteil (FO2 = 0, 2 oder 3) genutzt wird, entspricht das gleichzeitige
Driicken der Tasten + @ auf dem Bedienteil funktional diesem Befehl. Mit diesen Tasten kann
zwischen ,,Bereit fiir Tippbetrieb* und ,,Normalbetrieb* umgeschaltet werden.

B Tippbetrieb starten

Der Tippbetrieb kann durch Driicken der Taste oder durch Aktivieren der Befehle FWD oder REV gestartet
werden.

Wenn im Tippbetrieb die Taste genutzt wird, wird der Umrichter nur dann bewegt, wenn die Taste gedriickt
gehalten wird. Wird die Taste losgelassen, erfolgt eine Verzogerung bis zum Stillstand.

@ Um den Tippbetrieb durch gleichzeitige Eingabe des Anschlussbefehls JOG und eines Startbefehls (z. B.
FWD) zu starten, muss die Eingabeverzogerung zwischen den beiden Befehlen unter 100 ms betragen. Wird
zuerst ein Startbefehl wie FWD eingegeben, bewegt der Umrichter den Motor nicht im Tippbetrieb vorwirts,
sondern normal bis zur Eingabe des Anschlussbefehls JOG.

Die Tippbedingungen miissen zuvor anhand der folgenden Parameter festgelegt werden.

Parameter Einstellbereich Beschreibung

C20 Frequenz fiir Tippbetrieb 0,00 bis 500,00 Hz Bezugsfrequenz fiir den Tippbetrieb

H54 Bgschleuplgungszelt 0,00 bis 6000 s Beschleunigungszeit fiir den Tippbetrieb
(Tippbetrieb)

H55 Verzogerungszeit (Tippbetrieb) 0,00 bis 6000 s Verzogerungszeit fiir den Tippbetrieb
Drehzahlregelung (Tippbetrieb) .

dog (Filter fiir Drehzahlsollwert) 0 bis 5.000 s
Drehzahlregelung (Tippbetrieb) . ModifizieruneseréBen im Z: h

d10o 0b 0,100 gsgroben 1m Zusammenhang
(Drehzahlerkennungsfilter) " * mit der Drehzahlregelung im Tippbetrieb bei
Drehzahlregelung (Tippbetrieb) . Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber.

di P (Verstarkung) 0,1'bis 200,0 mal Informationen zu den Einstellungen sind bei
Drehzahlregelung (Tippbetrieb) . dpn Beschreibungen von d01 bis d06 zu

d12 I (Integralzeit) 0,001 bis 9,999 s finden.

d13 Drehzahlregelung (Tippbetrieb) 0 bis 0,100 s

(Ausgangsfilter)

C30

Frequenzsollwert 2 (Siehe FO1)
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C31 bis C35 Analogeingangseinstellung fir [12] (Regelabweichung, Verstirkung, Filterzeitkonstante,
Verstarkungs-Basispunkt, Polaritat)

C36 bis C39 Analogeingangseinstellung fiir [C1] (Regelabweichung, Verstarkung, Filterzeitkonstante,
Verstarkungs-Basispunkt)

C41 bis C45 Analogeingangseinstellung fir [V2] (Regelabweichung, Verstarkung, Filterzeitkonstante,
Verstarkungs-Basispunkt, Polaritét)

(Nahere Informationen zum Frequenzsollwert finden Sie bei der Beschreibung von FO1 (Frequenzsollwert 1))

Einstellung einer Bezugsfrequenz mit einem Analogeingang

Verstirkung, Polaritit, Filterzeitkonstante und Regelabweichung, die an die analogen Einginge angelegt werden
konnen (Spannungseingénge an Anschliisse [12] und [V2], Stromeingang an Anschluss [C1]), sind einstellbar.

Verstellbare GroBen fiir Analogeingénge

Eingangs- Ei . “Verst'arkung - Filterzeit- Regel-
anschluss ingangsbereich Verstirk- Basispunkt Polaritit Konstante abvllllellch-
ung g
[12] 0bis +10 V, -10 bis +10 V C32 C34 C35 C33 C31 g_}
[C1] 4 bis 20 mA C37 C39 — C38 C36 -21
[V2] 0 bis +10 V, -10 bis +10 V C42 C44 C45 C43 C41

B Regelabweichung (C31, C36, C41)  Einstellbereich: -5,0 bis +5,0 (%)

C31, C36 oder C41 legen eine Regelabweichung fiir analoge Eingangsspannungen oder Eingangsstrome fest. Der
Abweichungswert gilt auch fiir Signale, die von externen Geriten gesendet werden.

-
>
3]
>
<
m
—
m
3]

B Filterzeitkonstante (C33, C38, C43) Einstellbereich: 0,00 bis 5,00 (s)

C33, C38 oder C43 legen eine Filterzeitkonstante fiir analoge Eingangsspannungen oder Eingangsstrome fest. Je grof3er
die Zeitkonstante ist, desto langsamer erfolgt die Reaktion. Legen Sie eine im Hinblick auf die Reaktionszeit der
Maschine (Last) geeignete Filterzeitkonstante fest. Falls die Eingangsspannung aufgrund von Leitungsstérungen
schwankt, miissen Sie die Zeitkonstante erhGhen.

W Polaritét (C35, C45)
C35 und C45 legen den Eingangsbereich fiir analoge Eingangsspannungen fest.

Wert fiir C35 und C45 Spezifikationen fiir Anschlusseinginge
0 -10 bis +10 V
1 0 bis +10 V (negative Eingangsspannungen werden als 0 VDC erachtet)

W Verstarkung

Reference frequency
9 |
Gain
(C32/C37/C42) Point
X
» Analog input
0 Gain base point 100%

(C34/C39/C44)

Note Wenn eine bipolare Spannung (0 bis £10 VDC) an die Anschliisse [12] und [V2] angelegt werden soll, miissen
die Werte fiir C35 und C45 auf ,,0 gesetzt werden. Wenn fiir C35 und C45 der Wert ,,1* gewihlt wird, wird
der Spannungsbereich von 0 bis +10 VDC aktiviert; negative Eingangsspannungen von 0 bis -10 VDC werden
dann als 0 V gewertet.

C50 Offset (Frequenzsollwert 1) (Offset-Basispunkt) (Siehe FO1)

C51,C52  Offset (PID-Befehl 1) (Offset-Wert und Offset-Basispunkt)

Diese Parameter (und auch die verstirkungsbezogenen Parameter) legen Verstirkung und Offset des analogen
PID-Befehls 1 fest, so dass dieser den frei wihlbaren Zusammenhang zwischen Analogeingang und PID-Befehlen
definieren kann.

L Die tatsichliche Einstellung entspricht F18. Einzelheiten zu F18 finden Sie bei der Beschreibung von FO1.

Note Die verstirkungsbezogenen Parameter C32, C34, C37, C39, C42 und C44 gelten fiir alle Frequenzsollwerte.

m Offset-Wert (C51) Einstellbereich: -100,00 bis 100,00 (%)
B Offset-Basispunkt (C52)  Einstellbereich: 0,00 bis 100,00 (%)
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C53 Auswahl Normal-/Inversbetrieb (Frequenzsollwert 1) (Siehe EO1 bis E07)

5.2.4 P-Codes (Parameter fiir Motor 1)

Der Umrichter FRENIC-MEGA treibt den Motor mit U/f-Regelung, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung,
U/f-Regelung mit Drehzahlgeber, dynamischer Drehmoment-Vektorregelung mit Drehzahlgeber, Vektorregelung ohne
Drehzahlgeber oder Vektorregelung mit Drehzahlgeber an. Diese Optionen sind {iber Parameter wihlbar.

Um die integrierten automatischen Steuerungsfunktionen nutzen zu konnen, zum Beispiel automatische
Drehmomentanhebung, Drehmomentberechnungsiiberwachung, automatischer Energiesparbetrieb,
Drehmomentbegrenzer, automatische Verzogerung (Begrenzungsregelung der regenerativen Energie), Synchronisation
der Leerlaufmotordrehzahl, Schlupfkompensation, Drehmoment-Vektorregelung, negative Schlupfkompensation und
Uberlastschutz, ist es notwendig, im Umrichter ein Modell des Motors anzulegen, indem die motoreigenen Parameter
einschlieBlich Motorleistung und Nennstrom spezifiziert werden.

Der Umrichter FRENIC-MEGA bietet integrierte Motorparameter fiir Fuji-Standardmotoren der 8-Serie, der 6-Serie
und fiir Fuji-Motoren, die spezifisch fiir die Vektorregelung konzipiert wurden. Um diese Fuji-Motoren zu verwenden,
miissen lediglich die Motorparameter fiir P99 (Auswahl von Motor 1) angegeben werden. Wenn die Kabel zwischen
Umrichter und Motor vergleichsweise lang sind (iiber 20 m) oder wenn sich zwischen Motor und Umrichter eine
Drossel befindet, sind die scheinbaren Motorparameter allerdings nicht identisch mit den tatséchlichen Parametern, so
dass eine Selbstoptimierung oder andere Anpassungen erforderlich sind. [Eine Beschreibung des
Selbstoptimierungsverfahrens ist in Kapitel 4 ,MOTORBETRIEB* enthalten.

Wenn ein Motor eines anderen Herstellers oder ein nicht standardméBiger Fuji-Motor verwendet wird, spezifizieren Sie
die Motorparameter anhand des Motor-Datenblatts manuell oder fithren Sie eine Selbstoptimierung durch.

Um die Motorparameter korrekt anzugeben, wihlen Sie den Motortyp mit P99 (Auswahl von Motor 1), geben Sie mit
P02 die Motornennleistung an und initialisieren Sie dann die Motorparameter mit HO3. Dieses Verfahren muss
ebenfalls befolgt werden, wenn der Umrichter in den MD- oder LD-Modus geschaltet wird und ein Motor mit einer
hoheren Leistungsstufe verwendet wird. Wenn vom 1. auf den 4. Motor umgeschaltet wird, miissen ebenfalls die
entsprechenden Parameter spezifiziert werden (siehe Beschreibung von A42).

Die Motorparameter, die mit P13 bis P56 festgelegt werden (Eisenverlustfaktoren und Magnetsittigungstaktoren), sind
im Allgemeinen nicht auf den Typenschildern der Motoren oder in Testberichten angegeben.

Wenn eine Selbstoptimierung (P04 = 2 oder 3) durchgefiihrt wird, ist es nicht erforderlich, die Motorparameter
abweichend von den Parametern fiir einen Standardmotor einzustellen.

P01 Motor 1 (Polzahl)

Mit PO1 wird die Anzahl der Pole des Motors festgelegt. Geben Sie den Wert ein, der auf dem Typenschild des Motors
angegeben ist. Anhand dieser Einstellung wird die Motordrehzahl auf dem LED-Monitor angezeigt und geregelt (siche
E43). Zur Umrechnung wird die folgende Gleichung verwendet:

Motordrehzahl 120

(U/min) = ~Polzahl } Frequenz (Hz)

- Einstellbereich: 2 bis 22 (Pole)

P02 Motor 1 (Nennleistung)

Mit P02 wird die Nennleistung des Motors angegeben. Geben Sie den Nennwert ein, der auf dem Typenschild des
Motors angegeben ist.

Wert fiir P02 Einheit Funktion
kW Wenn P99 (Auswahl von Motor 1) =0, 2, 3 oder 4
PS Wenn P99 (Auswahl von Motor 1) = 1

Beim Bearbeiten des Parameters PO2 mit dem Bedienteil ist zu beriicksichtigen, dass bei einer Verdnderung des Werts
fiir PO2 die Werte der Parameter P03, P06 bis P23, P53 bis P56 und H46 automatisch aktualisiert werden.

0,01 bis 1000

P03 Motor 1 (Nennstrom)

Mit PO2 wird der Nennstrom des Motors angegeben. Geben Sie den Nennwert ein, der auf dem Typenschild des Motors
angegeben ist.

- Einstellbereich: 0,00 bis 2000 (A)

P04 Motor 1 (Selbstoptimierung)

Der Umrichter erkennt die Motorparameter automatisch und speichert diese im internen Speicher. Im Prinzip ist es
nicht erforderlich, eine Selbstoptimierung durchzufiihren, wenn ein Fuji-Standardmotor mit Standardanschluss an den
Umrichter verwendet wird.

Es stehen drei Arten der Selbstoptimierung zur Verfiigung, die unten aufgefiihrt sind. Wahlen Sie das geeignete
Verfahren aus und beachten Sie dabei die Beschridnkungen IThrer Ausriistung und den Steuerungsmodus.
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Wert fiir PO4 | Selbstoptimierung Vorgang Zu optimierende Motorparameter

0 Deaktivieren k. A. k. A.

Selbstoptimierung | Der Umrichter fiihrt die Primérwiderstand (%R1) (P07)
. .. . Leckreaktanz (%X) (POS8)
1 bei stehendem Selbstoptimierung bei
Mot tillstehendem Motor durch Nenn-Schlupffrequenz (P12)
otor stilistehendem Motor dureh. 1 g, x Korrekturfaktoren 1 und 2 (P53 und P54)
o ) Leerlaufstrom (P06)
Nach der Optimierung bei Primérwiderstand (%R1) (P07)
Selbstoptimierung | stehendem Motor fiihrt der Leckreaktanz (%X) (P0O8)
2 bei laufendem Unmrichter eine erneute Nenn-Schlupffrequenz (P12)
Motor unter Optimierung wéhrend des Magnetsittigungsfaktoren 1 bis 5 (P16 bis P20)
U/f-Regelung Betriebs mit 50% der Magnetsittigungserweiterungsfaktoren ,,a* bis
Eckfrequenz durch. ¢ (P21 bis P23)
%X Korrekturfaktoren 1 und 2 (P53 und P54)
o ) Leerlaufstrom (P06)
Nach der Optimierung bei Primirwiderstand (%R1) (P07)
Selbstoptimierung | stehendem Motor fiihrt der Leckreaktanz (%X) (POS8)

3 bei laufendem Umrichter eine zweifache Nenn-Schlupffrequenz (P12) 97;\
Motor unter Optimierung wéhrend des Magnetsittigungsfaktoren 1 bis 5 (P16 bis P20) ©
Vektorregelung Betriebs mit 50% der Magnetsittigungserweiterungsfaktoren ,,a“ bis o

Eckfrequenz durch. ..c* (P21 bis P23)
%X Korrekturfaktoren 1 und 2 (P53 und P54)
(L) FEine nihere Beschreibung des Selbstoptimierungsverfahrens ist in Kapitel 4, Abschnitt 4.1

,,Motortestbetrieb* enthalten.

In folgenden Fillen muss eine Selbstoptimierung durchgefiihrt werden, da die Motorparameter anders sind als
bei Fuji-Standardmotoren und die optimale Leistung bei einigen Steuerungsarten ansonsten nicht abgerufen
werden kann.

* Der anzutreibende Motor ist kein Fuji-Motor oder kein standardmiBiger Motor.

« Die Kabel zwischen Umrichter und Motor sind vergleichsweise lang (iiber 20 m).

e Zwischen Umrichter und Motor befindet sich eine Drossel.

Note

-
>
3]
>
<
m
—
m
3]

B Funktionen, deren Leistungsfahigkeit von den Motorparametern beeinflusst wird

Funktion Relevante Parameter (Auswahl)
Autom. Drehmomentanhebung F37
Ausgangsdrehmomentiiberwachung F31, F35
Lastfaktoriiberwachung F31, F35
Automatischer Energiesparbetrieb F37
Drehmomentbegrenzer F40, F41
Begrenzungsregelung der regenerativen Energie H69
(Automatische Verzogerung)
Synchronisation HO09
Schlupfkompensation F42
Dynamische Drehmoment-Vektor-Regelung F42
Negative Schlupfkompensation H28
Drehmomenterkennung E78 bis E81
Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber F42
Bremssignal (Drehmoment fiir Bremse AUS) J95

P06 bis P08 Motor 1 (Leerlaufstrom, %R1 und %X)

P06 bis P08 spezifizieren den Leerlaufstrom %R1 bzw. %X. Die erforderlichen Werte finden Sie im Testbericht des
Motors. Alternativ konnen Sie auch den Hersteller des Motors kontaktieren.

Bei der Selbstoptimierung werden diese Parameter automatisch eingestellt.

W Leerlaufstrom (P06)
Geben Sie den Wert an, den Sie vom Hersteller des Motors erhalten haben.

B %R1 (P07)
Geben Sie den Wert ein, der mit der folgenden Gleichung berechnet wurde:

R1 + Cable R1

%R1 =
’ V/H3xI)

% 100 (%)

mit:

R1: Primérwiderstand des Motors ()

Kabel R1: Widerstand des Ausgangskabels (Q)
V: Nennspannung des Motors (V)

I:  Nennstrom des Motors (A)
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m %X (P08)
Geben Sie den Wert ein, der mit der folgenden Gleichung berechnet wurde:

_ X1+ X2xXM /(X2 +XM) + Cable X

%X
V/IH3x1)

x 100 (%)

mit:

X1: Primérleckreaktanz des Motors ()

X2: Sekundirleckreaktanz des Motors (umgewandelt in den Primérwert) ()
XM: Erregungsreaktanz des Motors ()

Kabel X: Reaktanz des Ausgangskabels ()

V: Nennspannung des Motors (V)

I:  Nennstrom des Motors (A)

Note Yerwenden Sie fiir die Reaktanz den Wert, der bei der Eckfrequenz (FO4) verwendet wurde.

P09 bis P11  Motor 1  (Schlupfkompensationsverstarkung fiir den  Antrieb, Ansprechzeit der
Schlupfkompensation und Schlupfkompensationsverstarkung zum Bremsen)

P09 und P11 spezifizieren den Umfang der Schlupfkompensation in % separat fiir Antrieb und Bremsen, und das
Ausmal} des Schlupfs wird gemifl interner Berechnungen angepasst. Wird der Wert auf 100% gesetzt, wird der
Nennschlupf des Motors vollstindig kompensiert. Durch iiberméfige Kompensation (P09, P11 > 100%) kann es zum
Schwingen (unerwiinschte Oszillation des Systems) kommen, iiberpriifen Sie den Wert daher anhand des tatséchlichen
Maschinenbetriebs.

Bei Fuji-Motoren, die spezifisch fiir die Vektorregelung konzipiert sind, wird der Nennschlupf des Motors fiir Antrieb
und Bremsen durch P09 bzw. P11 kompensiert, um die Genauigkeit des Ausgangsdrehmoments zu verbessern.

P10 legt die Ansprechzeit der Schlupfkompensation fest. Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung
zu verdndern. Wenn eine Anderung erforderlich ist, wenden Sie sich bitte an Ansprechpartner bei Fuji Electric.

Parameter Vorgang (Schlupfkompensation)
P09 Schlupfkompensationsverstarkung Einstellen des Ausmalles der Schlupfkompensation fiir den
fiir den Antrieb Antrieb

Schlupfkompensation fiir den Antrieb =
Nennschlupf x Schlupfkompensationsverstiarkung fiir den

Antrieb
P11 Schlupfkompensationsverstirkung Einstellen des AusmaBes der Schlupfkompensation zum
zum Bremsen Bremsen

Schlupfkompensation zum Bremsen =
Nennschlupf x Schlupfkompensationsverstirkung zum

Bremsen
P10 Ansprechzeit der Einstellen der Ansprechzeit der Schlupfkompensation Im
Schlupfkompensation Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu
veridndern.

Nihere Informationen zur Schlupfkompensationsregelung sind in der Beschreibung von F42 enthalten.

P12 Motor 1 (Nenn-Schlupffrequenz)

P12 spezifiziert die Nenn-Schlupffrequenz. Die erforderlichen Werte finden Sie im Testbericht des Motors. Alternativ
konnen Sie auch den Hersteller des Motors kontaktieren. Bei der Selbstoptimierung werden diese Parameter
automatisch eingestellt.

¢ Nenn-Schlupffrequenz: Rechnen Sie den Wert, den Sie vom Hersteller des Motors erhalten haben, anhand der
folgenden Gleichung in Hz um, und geben Sie das Ergebnis ein. (Hinweis: Auf dem
Typenschild des Motors ist eventuell ein hoherer Wert angegeben.)
(Synchrondrehzahl - Nenndrehzahl)

Nenn-Schlupffrequenz (Hz) = X Eckfrequenz
Synchrondrehzahl

Nihere Informationen zur Schlupfkompensationsregelung sind in der Beschreibung von F42 enthalten.

P13 bis P15 Motor 1 (Eisenverlustfaktoren 1 bis 3)

P13 bis P15 kompensieren den im Motor verursachten Eisenverlust bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber, um die
Genauigkeit der Drehzahlregelung zu verbessern.

Der Standardwert ergibt sich aus der Kombination der Werte fiir P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Nennleistung Motor
1). Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu verdndern.
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P16 bis P20 Motor 1 (Magnetsattigungsfaktoren 1 bis 5)
P21 bis P23  Motor 1 (Magnetsattigungserweiterungsfaktoren ,,.a“ bis ,,c*)

Diese Parameter spezifizieren die Kenndaten des Erregungsstrom zur Erzeugung eines magnetischen Flusses im Motor
und die Kenndaten des erzeugten magnetischen Flusses.

Der Standardwert ergibt sich aus der Kombination der Werte fiir P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Nennleistung
Motor 1).
Durch eine Selbstoptimierung bei laufendem Motor (P04 = 2 oder 3) werden diese Faktoren automatisch eingestellt.

P53, P54 Motor 1 (%X-Korrekturfaktoren 1 und 2)

P53 und P54 spezifizieren die Faktoren zur Korrektur der Schwankung der Leckreaktanz (%X).

Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu verdndern.

P55 Motor 1 (Drehmomentstrom bei Vektorregelung)

P55 spezifiziert den Nenndrehmomentstrom bei Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber.

Der Standardwert ergibt sich aus der Kombination der Werte fiir P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Nennleistung
Motor 1). Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu verdndern.

P56 Motor 1 (Faktor der induzierten Spannung bei Vektorregelung)

P55 spezifiziert den Faktor der induzierten Spannung bei Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber.

Der Standardwert ergibt sich aus der Kombination der Werte fiir P99 (Auswahl Motor 1) und P02 (Nennleistung
Motor 1). Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu verdndern.

P99 Auswahl von Motor 1

Mit P99 wird der verwendete Motortyp angegeben.

Wert fiir P99 Motortyp
0 Motorkennwerte O (Fuji-Standardmotoren, 8-Serie)
1 Motorkennwerte 1 (Motoren mit PS-Angabe)
2 Motorkennwerte 2 (Fuji-Motoren, die spezifisch fiir die Vektorregelung entworfen
wurden)
3 Motorkennwerte 3 (Fuji-Standardmotoren, 6-Serie)
4 Sonstige Motoren

Um die Motorantriebsregelung auszuwihlen oder den Motor mit den integrierten automatischen Steuerungsfunktionen
wie der automatischen Drehmomentanhebung oder der Drehmomentberechnungsiiberwachung zu betreiben, ist es
erforderlich, die Motorparameter korrekt anzugeben. Wihlen Sie zunichst den Motortyp mit P99 (Auswahl von Motor
1) aus den Fuji-Standardmotoren der 8-Serie, der 6-Serie und den Fuji-Motoren, die spezifisch fiir die Vektorregelung
konzipiert wurden, aus. Geben Sie dann mit PO2 die Motornennleistung an und initialisieren Sie die Motorparameter
mit HO3. Durch diesen Vorgang werden die zugehdrigen Motorparameter (PO1, P03, P06 bis P23, P53 bis P56 und
H46) automatisch konfiguriert.

Die Werte fiir FO9 (Drehmomentanhebung 1), H13 (Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall
(Wiederanlaufzeit)) und F11 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 1, Uberlasterkennungspegel) sind je
nach Motorleistung verschieden, aber sie werden durch das oben genannte Verfahren nicht verdndert. Geben Sie die
Werte ein und passen Sie sie gegebenenfalls wihrend eines Testlaufs an.
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5.2.5 H-Codes (Héhere Funktionen)

HO3 Parameterinitialisierung

HO3 initialisiert die derzeitigen Parameterwerte und stellt die Werkseinstellungen wieder her beziehungsweise
initialisiert die Motorparameter.

Der Wert fiir HO3 kann durch gleichzeitiges Driicken der Tasten + @ oder + &) geiindert werden.

Wert fiir HO3 Funktion

0 Initialisierung deaktivieren (die manuellen Einstellungen des Bedieners werden beibehalten)

1 Alle Parameterdaten auf die Werkseinstellungen zuriicksetzen

5 Die Parameter fiir Motor 1 werden gemif} PO2 (Nennleistung) und P99 (Auswahl von Motor 1)
initialisiert.

3 Die Parameter fiir Motor 2 werden gemif3 A16 (Nennleistung) und A39 (Auswahl von Motor 2)
initialisiert.

4 Die Parameter fiir Motor 3 werden gemif3 b16 (Nennleistung) und b39 (Auswahl von Motor 3)
initialisiert.

5 Die Parameter fiir Motor 4 werden gemif} r16 (Nennleistung) und r39 (Auswahl von Motor 4)
initialisiert.

¢ Um die Motorparameter zu initialisieren, miissen die zugehorigen Parameterwerte eingestellt werden.

Sch- L Parameter
- Kenngrofie Vorgang
ritt 1. Motor 2. Motor 3. Motor 4. Motor
Auswabhl des
(1) | Motorauswahl Motortyps P99 A39 b39 r39
Motor Einstellen der
) (Nennleistung) Motorleistung (kW) P02 Al6 bl6 rl6
3) ‘Pa.rtarr%eFer- Initialisierung der HO3 =2 HO3 =3 HO3 = 4 HO3 =5
initialisierung Motorparameter
Wenn ,Wert=0, 1, 3 PO1, P03, AlS5, Al7, bl5, bl7, rl5,rl7,
oder 4 P06 bis P23, | A20 bis b20 bis b37, | r20 bis r37,
in Schritt (1) P53 bis P56, | A37, b53 bis b56 r53 bis r56
o H46 A53 bis A56
Zu initialisierende ~ [-7is----tio------ sttt Rttt el Seieieieiieiietietieiiel Attt
Parameterwerte Wenn ,,Wert = 2" in
Schritt (1), werden
zusitzlich die rechts F04, FOS A02, AO3 b02, b03 r02, r03
aufgefiihrten Parameter
initialisiert

Nach Abschluss der Initialisierung wird der Wert fiir HO3 automatisch auf ,,0* (Werkseinstellung) zuriickgesetzt.
Wenn P02, A16, bl6 oder r16 auf einen Wert abweichend von den geltenden Motornennwerten gestellt werden,

werden die spezifizierten Werte wihrend der Initialisierung mit HO3 intern in die standardméfigen Motornennwerte
umgewandelt (siehe Tabelle C in Abschnitt 5.1 ,,Parametertabellen‘).

Die zu initialisierten Parameter gelten fiir die unten aufgefiihrten Motoren bei U/f-Regelung. Wenn die Eckfrequenz,

die Nennspannung und die Polzahl von den Werten der aufgefiihrten Motoren abweichen, oder wenn Motoren
anderer Hersteller als Fuji oder nicht standardméBige Motoren verwendet werden, miissen Sie statt der vorhandenen
Nennwerte die Daten auf dem Typenschild des Motors verwenden.

Motorauswahl Werte bei U/f-Regelung
Wert = 0 oder 4 | Fuji-Standardmotoren, 8-Serie 4Pole 220 V/60 Hz, 415 V/50 Hz (400 V/50 Hz)*
Wiz | Qiewne oot mde im0, —son
Wert = 3 Fuji-Standardmotoren, 6-Serie 4 Pole 220 V/60 Hz, 415 V/50 Hz (400 V/50 Hz)*
Wert = 1 Motoren mit PS-Angabe 4 Pole 230 V/60 Hz, 460 V/60 Hz
*400 V/50 Hz bei FRN_ _ _G1E-4E

Note DBeim Bearbeiten des Parameters P02 mit dem Bedienteil ist zu beriicksichtigen, dass bei einer Verdnderung des
Werts fiir P02 die Werte der Parameter P03, P06 bis P23, P53 bis P56 und H46 automatisch aktualisiert
werden. Beim Bearbeiten der Parameter A16, bl6 oder r16 werden ebenfalls die Werte der zugehorigen
Parameter automatisch aktualisiert.

Ho4,

HO5

Auto-Reset (Anzahl und Reset-Intervall)

HO04 und HOS spezifizieren die Auto-Reset-Funktion, bei der der Umrichter automatisch versucht, den ausgelosten
Zustand zuriickzusetzen und einen Neustart durchzufithren, ohne dass ein Alarmsignal ausgegeben wird (gilt fiir alle
Alarme), auch wenn eine zuriickzusetzende Schutzfunktion aktiviert ist und der Umrichter in den Zwangsstopp-Zustand
wechselt (ausgeloster Zustand).

Wenn die Schutzfunktion iiber den mit HO4 festgelegten Zeitraum hinaus aktiviert bleibt, gibt der Umrichter ein
Alarmsignal aus (bei allen Alarmen) und versucht nicht den ausgelosten Zustand zuriickzusetzen.

Unten sind die Schutzfunktionen aufgelistet, die mit der Auto-Reset-Funktion zuriickgesetzt werden konnen.
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. Anzeige auf dem . Anzeige auf dem

Schutzfunktion LED-Monitor: Schutzfunktion LED-Monitor:
Uberstromschutz Oc1, Oc2oder Oc3 Motoriiberhitzung Oh4
Uberspannungsschutz Out, Ou2oder Ou3 Uberhitzung des dbh

Bremswiderstands

Kiihlk6rperiiberhitzung Oht Motoriiberlast 0/1 bis 04
Interne . -
Umrichtertiberhitzung 0h3 Umrichteriiberlast Olu

B Auto-Reset (Anzahl) (H04) Einstellbereich: 0 (Deaktivieren), 1 bis 10 (mal)
HO4 legt die Anzahl der Versuche fest, die der Umrichter unternimmt, um automatisch den ausgeldsten Zustand zu

| AWARNING

Wurde die Auto-Reset-Funktion aktiviert, konnte der Umrichter je nach Abschaltursache automatisch wieder
anlaufen und den aufgrund eines ausgeldsten Fehlers abgeschalteten Motor wieder antreiben.

Bauen Sie Maschinen oder Gerite so auf, dass die Sicherheit von Personen und Peripheriegeriten stets sichergestellt
ist, auch wenn die automatische Riicksetzung erfolgreich ist.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

B Reset-Intervall (HO5) Einstellbereich: 0,5 bis 20,0 (s)

HOS5 spezifiziert die Reset-Intervallzeit. Dies ist der Zeitraum zwischen dem Wechsel des Umrichters in den ausgelosten
Zustand und dem Zeitpunkt, an dem der Riicksetzbefehl gegeben wird, um zu versuchen, den Zustand automatisch
zuriickzusetzen. Unten sind die zeitliche Abldufe in Diagrammen dargestellt.

<Betriebszeitschema>
* In der folgenden Abbildung beginnt der Normalbetrieb beim 4. Versuch.

Protective function ” |_|

Tripped state

: HO5 i HO5 HO5 HO5
Reset command ; ’_l i r| <+—> <+—>
st 2nd 3rd 4th
Inverter output P i
frequency /] :
Auto-reset ‘
signal TRY

0 Time

¢ In der folgenden Abbildung ist es dem Umrichter nicht gelungen, den Normalbetrieb mit der durch HO4 spezifizierten
Anzahl von Riicksetzversuchen (hier: 3 mal (HO4 = 3)) wiederherzustellen, so dass des Alarmsignal (fiir alle Alarme)
ALM ausgegeben wurde.

Protective function

Tripped state |

HO5 [ | HO5 (| HO5,

A
A

Reset command | <

1st 2nd 3rd

Inverter output
frequency

Auto-reset
signal TRY

Alarm output
(for any alarm)

ALM 0 Time

B Automatisches Ricksetzen -- TRY (E20 bis E24 und E27, Wert = 26)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert (ON), wihrend die automatische Riicksetzung (automatisches Zuriicksetzen der
Alarme) abléuft.
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HO6

Liifterabschaltung

Um die Lebensdauer des Kiihlliifters zu verldngern und wihrend des Betriebs die Gerduschentwicklung durch den
Liifter zu minimieren, wird der Liifter abgeschaltet, wenn die Temperatur im Umrichter unter einen bestimmten Wert
sinkt, wahrend der Umrichter stillsteht. Da hédufiges Ein- und Ausschalten aber die Lenbensdauer des Kiihlliifters
verringert, lduft der Kiihlliifter nach dem Einschalten mindestens 10 Minuten lang.

Mit HO6 wird festgelegt, ob der Kiihlliifter konstant laufen soll, oder ob die Liifterabschaltung genutzt wird.

Wert fiir HO6 Liifterabschaltung
0 Deaktivieren (immer in Betrieb)
1 Aktivieren (EIN/AUS steuerbar)

® Kdahllufter in Betrieb -- FAN (E20 bis E24 und E27, Wert = 25)

Wenn die Liifterabschaltung aktiviert ist (HO6 = 1), wird dieses Ausgangssignal aktiviert (ON), wenn der Kiihlliifter in
Betrieb ist, und deaktiviert (OFF), wenn der Liifter abgeschaltet ist. Mit diesem Signal kann das Kiihlsystem von
Peripheriegeriten fiir die EIN/AUS-Steuerung verriegelt werden.

Ho7

Beschleunigungs-/Verzégerungskennlinie (Siehe F07)

Ho8

Drehrichtungsbegrenzung

HOS8 verhindert, dass sich der Motor infolge fehlerhafter Startbefehle, fehlerhafter Polarisierung von Frequenzsollwerten
oder sonstiger Fehler in eine unerwiinschte Richtung dreht.

Wert fiir HO8 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Riickwirtsdrehung gesperrt)
2 Aktivieren (Vorwértsdrehung gesperrt)

Bei Vektorregelung gelten fiir den Drehzahlsollwert einige Beschrankungen. Bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber
kann es durch eine falsch geschitzte Drehzahl aufgrund einer konstanten Motorstdrung oder infolge anderer Stérungen
zu einer leichten Drehung des Motors entgegen der spezifizierten Richtung kommen.

H09
d67

Anlaufmodus (Synchronisation)
Anlaufmodus (Synchronisation)

H49 (Startmodus, Synchronisations-Verzégerungszeit 1)
H46 (Startmodus, Synchronisations-Verzégerungszeit 2)

HO9 spezifiziert den Anlaufmodus. Dabei wird festgelegt, ob die Synchronisation der Leerlaufdrehzahl aktiviert wird,
um den Motor im Leerlauf antreiben zu kénnen, ohne ihn anzuhalten.

Die Synchronisation kann separat fiir den Wiederanlauf des Umrichters nach kurzzeitigem Spannungsausfall und das
normale Anlaufen des Umrichters gewihlt werden.

Wenn der Anschlussbefehl STM (,,Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl beim Start) einem digitalen
Eingangsanschluss mit einem der Parameter EO1 bis E07 (Wert = 26) zugewiesen wird, wird der Anlaufmodus
(Synchronisation aktiviert oder deaktiviert) iiber die Kombination des Werts fiir H09 und dem Status des Befehls STM
ausgewdhlt. Wenn STM keinem Anschluss zugewiesen ist, wertet der Umrichter STM als standardmiflig deaktiviert
(OFF).

B H09/d67 (Startmodus, Synchronisation) und Anschlussbefehl STM
(,Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl beim Start")

Die Kombination der Werte fiir H09/d67 mit dem Status von STM bestimmt, ob die Synchronisation durchgefiihrt wird
(siehe unten).

Parameter Antriebsregelung Werksseitige
Standardeinstellung
H09 U/f-Regelung (F42 = 0 bis 2) 0: Deaktivieren
d67 Vektorregelung mit Drehzahlgeber (F42 = 5) 2: Aktivieren
Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl beim Start
- Bei Wiederanlauf nach
Wert fiir H09/d67 ST™ kurzzeitigem Spannungsausfall Bei normalem Anlauf
(F14 =3 Dbis 5)
0: Deaktivieren OFF Deaktivieren Deaktivieren
1: Aktivieren OFF Aktivieren Deaktivieren
2: Aktivieren OFF Aktivieren Aktivieren
— ON Aktivieren Aktivieren

Wenn STM aktiviert ist (ON), ist die Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl beim Start unabhingig vom Wert fiir

HO09/d67 stets aktiviert.

Siehe EO1 bis EO7 (Wert = 26).
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Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl

Wenn der Umrichter gestartet wird (mit aktiviertem Startbefehl, BX OFF, Auto-Reset usw.), wihrend STM aktiviert ist,
wird maximal 1,2 Sekunden lang versucht, eine Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl durchzufiihren, um den
Motor im Leerlauf antreiben zu konnen, ohne ihn anzuhalten. Nach Abschluss der Synchronisation beschleunigt der
Umrichter den Motor bis zur Bezugsfrequenz in Ubereinstimmung mit dem Frequenzsollwert und der eingestellten
Beschleunigungszeit.

Reference frequency @ ——— ===
¢ !
! | / \ 14 /_
Motor speed
1 1 . o/ I
| Starting mode | !
| (Auto search | / :
:delaytlme1) | . |
: 9 : . / Max. 1.2 sec :
Idling motor speed —_—l > i
(presumed) : :
T T
STM : :
1 1
1 1
FWD
Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl zur Angleichung
B Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 1) (H49) Einstellbereich: 0,0 bis 10,0 (s)

Die Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl wird nicht erfolgreich sein, wenn Sie durchgefiihrt wird, wihrend im
Motor eine Restspannung verbleibt. Es ist daher erforderlich, ausreichend Zeit verstreichen zu lassen, bis der Motor die
Restspannung entladen hat. Mit H49 wird diese Zeit festgelegt (0,0 bis 10,0 Sekunden).

Nach dem Anlaufen infolge eines aktivierten Startbefehls, beginnt die Synchronisation mit der durch H49 spezifizierten
Verzogerung. Mit H49 ist daher keine Startbefehl-Zeitregelung erforderlich, wenn ein Motor abwechselnd mit zwei
Umrichtern angetrieben wird. Lassen Sie den Motor jeweils bis zum Stillstand auslaufen und lassen Sie Thn mit
Synchronisationsregelung wieder anlaufen, wenn Sie auf den anderen Umrichter umschalten.

W Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 2) (H46) Einstellbereich: 0,1 bis 10,0 (s)

Beim Wiederanlaufen nach einem kurzzeitigem Spannungsausfall durch Deaktivierung und Aktivierung (OFF und ON)
des Anschlussbefehls BX (,,Auslaufen lassen”) oder beim Wiederanlaufen nach einer automatischen Zuriicksetzung
(Auto-Rest), verwendet der Umrichter die mit H46 spezifizierte Verzogerungszeit. Der Umrichter startet erst, wenn die
durch H46 festgelegte Zeit abgelaufen ist, auch wenn die Startbedingungen hergestellt sind.

Power failure Recovery
\ \
DC link bus ; i
e \/
H46
Motor speed
Output frequency = i
Output frequency —»| otor speeq

Bei der Synchronisationsregelung sucht der Umrichter die Motordrehzahl mit der Spannung, die wihrend des
Motorstarts angelegt ist, und dem Strom, der zum Motor flieft, je nach Modell und Motorparametern. Daher hat die im
Motor vorhandene Restspannung einen grofen Einfluss auf die Synchronisation.

Ab Werk ist der Wert fiir H46 auf einen geeigneten Wert fiir die Leistung eines Allzweckmotors eingestellt; im
Allgemeinen ist es nicht erforderlich, diesen Wert zu veréndern.

Abhingig von den Motorkennwerten kann es jedoch eine gewisse Zeit dauern, bis die Restspannung verschwunden ist
(aufgrund der sekundiren thermischen Zeitkonstante des Motors). Ist dies der Fall, startet der Umrichter den Motor mit
verbliebener Restspannung, was zu einem Fehler der Drehzahlsynchronisation fiihrt und einen Einschaltstromstof3 oder
einen Uberspannungsalarm zur Folge haben kann.

Wenn dies passiert, muss der Wert fiir H46 erhoht werden, um den Einfluss der Restspannung zu vermeiden (sofern

moglich, wird empfohlen, den Wert auf das Zweifache des werksseitig eingestellten Werts zu stellen, so dass dass ein
zeitlicher Sicherheitsabstand vorhanden ist).

C « Stellen Sie sicher, dass vor dem Start der Synchronisation der Leerlaufmotordrehzahl eine Selbstoptimierung
Note . .. .
des Umrichters durchgefiihrt wird.
¢ Wenn die geschitzte Drehzahl die Maximalfrequenz oder die obere Grenzfrequenz iiberschreitet, deaktiviert
der Umrichter die Synchronisation und startet den Motorbetrieb mit Maximalfrequenz oder oberer
Grenzfrequenz, je nachdem, welche niedriger ist.
» Wenn wihrend der Synchronisation ein Uberstrom- oder Uberspannungsalarm ausgelost wird, startet der
Umrichter die unterbrochene Synchronisation erneut.
« Fiihren Sie die Synchronisation bei maximal 60 Hz durch.
 Bitte beachten Sie, dass die Synchronisation moglicherweise nicht das erwartete bzw. vorgesehene Ergebnis
erbringt, wenn ungiinstige Bedingungen im Zusammenhang mit Last, Motorkennwerten, Linge des
Versorgungskabels und sonstigen extern beeinflussten Ereignissen vorliegen.
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H11

Verzégerungsmodus

H11 spezifiziert den Verzogerungsmodus, der gewihlt wird, wenn ein Startbefehl deaktiviert wird (OFF).

Wert fiir H11 Funktion
0 Normale Verzogerung
Auslaufen lassen (der Umrichter schaltet sofort seinen Ausgang ab, so dass der Motor je
1 nach Trigheit des Motors und der Maschine (Last) und abhéngig von den kinetischen
Energieverlusten anhilt)

<Note Wenn die Bezugsfrequenz verringert wird, verlangsamt der Umrichter den Motor gemidll den
Verzdgerungsbefehlen, auch wenn H11 = 1 (Auslaufen lassen) ist.

H12 Dynamische Uberstrombegrenzung (Modusauswahl) (Siehe F43)
H13,H14  Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit, Frequenzabfalirate,

H15, H16 Dauerbetriebspegel und Zuldssige Spannungsausfallzeit) (Siehe F14)
H18 Drehmomentbegrenzer (Modusauswahl)  d32, d33 (Drehmomentregelung, Drehzahlgrenze 1 und 2)

Wenn ,,Vektorregelung ohne Drehzahlgeber oder ,,Vektorregelung mit Drehzahlgeber” ausgewihlt ist, kann der
Umrichter das vom Motor erzeugte Drehmoment gemifl der Drehmomentvorgabe aus einer externen Quelle begrenzen.

m Drehmomentbegrenzer (Modusauswahl) (H18)

H18 legt fest, ob der Drehmomentbegrenzer aktiviert oder deaktiviert ist. Wenn der Drehmomentbegrenzer aktiviert ist,
kann eine Drehmomentstromvorgabe oder eine Drehmomentvorgabe ausgewihlt werden.

Wert fiir H18 Verfiigbare Steuerung
0 Deaktivieren (Drehzahlregelung)
2 Aktivieren (Drehmomentregelung mit Drehmomentstromvorgabe)
3 Aktivieren (Drehmomentregelung mit Drehmomentvorgabe)

m Drehmomentvorgaben

Drehmomentvorgaben konnen als analoge Eingangsspannung (iiber die Anschliisse [12] und [V2]) oder analoger
Eingangsstrom (iiber Anschluss [C1]), oder iiber die Kommunikationsverbindung gegeben werden
(kommunikationsbezogene Parameter SO2 und S03) (um analoge Spannungs- oder Stromeingénge zu nutzen, muss der
Wert fiir E61 (bei Anschluss [12]), E62 (bei Anschluss [C1]) bzw. E63 (bei Anschluss [V2]) auf ,,10“ oder ,,11° gestellt
werden).

Eingang Art des Befehls Eﬁ;ﬁ?&en; Spezifikationen

Anschluss [12] Drehmomentvorgabe E61 =10 Motornenndrehmoment + 200% / £ 10 V

(-10Vbis 10 V) Drehmomentstromvorgabe E61 =11 E/I{) 60{,[1 enndrehmomentstrom 200% /

Anschluss [V2] Drehmomentvorgabe E63 =10 Motornenndrehmoment + 200% / £10V

(-10Vbis 10 V) Drehmomentstromvorgabe E63 =11 E/I{) 60{,[1 enndrehmomentstrom + 200% /

Anschluss [C1] Drehmomentvorgabe E62 =10 Motornenndrehmoment 200% / 20 mA

(4 bis 20 mA) Drehmomentstromvorgabe E62 =11 %Ortr?gn enndrehmomentstrom 200% /

(-327.68 51223 27.67%) Drehmomentvorgabe — Motornenndrehmoment / £100,00%
(-327.68 5233 27.67%) Drehmomentstromvorgabe — Motornenndrehmoment / £100,00%

m Polaritat der Drehmomentvorgaben

Die Polaritit einer Drehmomentvorgabe hingt von der Polaritit der externen Drehmomentvorgabe sowie dem
Startbefehl am Anschluss [FWD] bzw. [REV] ab (siehe unten):

Polaritit der .
Drehmomentvorgabe Startbefehl (ON) Drehmomentpolaritit
FWD Positives Drehmoment
.. (Vorwirtsantrieb/Riickwértsbremsen)
Positiv -
REV Negatives Drehmoment )
(Vorwirtsbremsen/Riickwirtsantrieb)
FWD Negatives Drehmoment
. (Vorwirtsbremsen/Riickwértsantrieb)
Negativ —
REV Positives Drehmoment
(Vorwirtsantrieb/Riickwértsbremsen)
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m Drehmomentregelung abbrechen -- Hz/TRQ (E01 bis E07, Wert = 23)

Bei aktivierter Drehmomentregelung (H18 = 2 oder 3) wird durch die Zuweisung des Anschlussbefehls HzZ/TRQ
,Drehmomentregelung abbrechen an einen der universellen digitalen Eingangsanschliisse (Wert = 23) das Umschalten
zwischen Drehzahlregelung und Drehmomentregelung erméglicht.

Signal Drehmomentregelung abbrechen
HZ/TRQ Vorgang
ON Drehmomentregelung abbrechen (Drehzahlregelung aktivieren)
OFF Drehmomentregelung aktivieren

m Drehmomentregelung (Drehzahlgrenze 1 und 2) (d32, d33)

Bei der Drehmomentregelung wird das vom Motor erzeugte Drehmoment geregelt, nicht die Drehzahl. Die Drehzahl
wird durch Lastdrehmoment, mechanische Trigheit und andere Faktoren sekunddr bestimmt. Um Gefahrensituationen
vorzubeugen, sind aber die Drehzahlbegrenzungsfunktionen (d32 und d33) im Umrichter verfiigbar.

<§ Note

Wenn eine regenerative Last (die im allgemeinen nicht erzeugt wird) bei negativer Schlupfkompensation
erzeugt wird, oder wenn Parameter nicht korrekt konfiguriert sind, ist es moglich, dass sich der Motor mir
unbeabsichtigt hoher Drehzahl dreht. Der Uberdrehzahlpegel kann zum Schutz des mechanischen Systems
auf einen beliebigen Wert eingestellt werden.

o Vorw'arts-Uberdrehzahlpegel = Maximale Frequenz 1 (FO3) x Drehzahlgrenze 1 (d32) x 120 (%)

* Riickwirts-Uberdrehzahlpegel = Maximale Frequenz 1 (FO3) x Drehzahlgrenze 2 (d33) x 120 (%)

Antreiben/Anhalten des Motors

Bei der Drehmomentregelung regelt der Umrichter nicht die Drehzahl, so dass beim Anlaufen und Anhalten
die Beschleunigung und Verzogerung nicht durch Soft-Start und -Stopp (Beschleunigungs-/Verzogerungszeit)
erfolgen kann.

Wenn ein Startbefehl aktiviert wird (ON), ldauft der Umrichter an und das vorgegebene Drehmoment wird
abgegeben. Wird der Startbefehl deaktiviert (OFF), wird der Umrichter angehalten und der Motor lduft aus.

Wihrend des Startens mit Drehmomentregelung bei ,,Vektorregelung ohne Drehzahlgeber ist der
Startvorgang verschieden, je nachdem, ob die Synchronisation durch d67 aktiviert oder deaktiviert ist (siche
unten):

Wert fiir d67 Vorgang
0: Deaktivieren Beim Starten beginnt der Umrichter mit der Frequenz Null. Dann wird
1: Aktivieren (bei Neustart gemil der Drehmomentvorgabe beschleunigt.
nach kurzzeitigem Wiihlen Sie diese Option, wenn der Motor vor dem Start garantiert
Spannungsausfall) stillsteht.
2: Aktivieren (beim Beim Starten fiihrt der Umrichter eine Synchronisation der
Normalstart bei Neustart Leerlaufmotordrehzahl durch und treibt dann den Motor mit der
nach kurzzeitigem Frequenz an, die die Synchronisation der Drehzahl ergeben hat. Dann
Spannungsausfall) beginnt die Drehmomentregelung.

H26, H27

Thermistor (fiir Motor) (Modusauswahl und Pegel)

Diese Parameter spezifizieren den in den Motor integrierten PTC-Thermistor (Positive Temperature Coefficient) bzw.
NTC-Thermistor (Negative Temperature Coefficient). Der Thermistsor schiitzt den Motor vor Uberhitzung oder gibt ein
Alarmsignal aus.

B Thermistor (fir Motor) (Modusauswahl) (H26)
Mit H26 wird die funktionale Betriebsart (Schutz oder Alarm) des PTC/NTC-Thermistors ausgewéhlt (siche Tabelle):

Wert fiir H26 Vorgang

0 Deaktivieren

Aktivieren

Wenn die vom PTC-Thermistor erkannte Spannung den Erkennungspegel iibersteigt, wird die
Motorschutzfunktion (Alarm Oh4) ausgelost, so dass der Motor in einen Alarm-Stoppzustand
wechselt.

Aktivieren
Wenn die vom PTC-Thermistor erkannte Spannung den Erkennungspegel iibersteigt, wird ein

2 Motoralarmsignal ausgegeben, aber der Umrichter lauft weiter. Zuvor muss einem der digitalen

Ausgangsanschliisse das Signal ,,Thermistor hat Motoriiberhitzung erkannt* (THM) zugewiesen
werden, damit der Thermistor (PTC) einen Temperaturalarmzustand erkennen kann (E20 bis E24
und E27, Wert= 56).

Aktivieren
Wenn der Umrichter mit dem NTC-Thermistor verbunden ist, der in den spezifisch fiir die

3 Vektorregelung konzipierten Fuji-VG-Motor integriert ist, erkennt der Umrichter die

Motortemperatur und nutzt diese Information fiir die Regelung.

Wenn der Motor zu heif3 wird und die Temperatur den Schutzpegel iibersteigt, gibt der Umrichter
den Motorschutzalarm Oh4 aus und hilt den Motor an.
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Wenn als Wert fiir H26 ,,1¢ oder ,,2° gewihlt wird (PTC-Thermistor), iiberwacht der Umrichter die vom
PTC-Thermistor erkannte Spannung und schiitzt den Motor auch dann, wenn einer der Motoren 2 bis 4 ausgewdihlt ist.
Wenn als Wert fiir H26 ,,3* gewihlt wird (NTC-Thermistor) und einer der Motoren 2 bis 4 ausgewihlt ist, ibernimmt
der Umrichter diese Funktionen nicht.

B Thermistor (fir Motor) (Pegel) (H27) Einstellbereich: 0,00 bis 5,00 (V)
H27 spezifiziert den Erkennungspegel (in Form einer Spannung) fiir die vom PTC-Thermistor erkannte Temperatur.

Die Hohe der Alarmtemperatur, bei der der Uberhitzungsschutz aktiviert wird, ist je nach Eigenschaften des
PTC-Thermistors verschieden. Der innere Widerstand des Thermistors hat einen erheblichen Einfluss auf die
Alarmtemperatur. Der Erkennungspegel (Spannung) wird auf Grundlage der Verdnderung des inneren Widerstands
festgelegt.

PTC thermistor
internal resistance

Rp2 r

b Rp

_
Rp1

Temperature

Alarm temperature

Wenn der innere Widerstand des PTC-Thermistors bei der Alarmtemperatur Rp ist, dann lésst sich der Erkennungspegel
(Spannung) V¢, mit der nachfolgenden Gleichung berechnen. Wihlen Sie die sich ergebende V¢, als Parameterwert fiir
H27.

R»

o =— x 10.5 (V)
27000 +Rp

Der PTC-Thermistor muss wie unten dargestellt angeschlossen werden. Die Spannung, die sich ergibt, wenn die
Eingangsspannung an Anschluss [C1] durch mehrere interne Widerstinde geteilt wird, wird mit der durch H27 als
Erkennungspegel festgelegten Spannung verglichen.

<Control circuit>
+10 VDC

(Operation level)

H26

External
alarm

Wenn Anschluss [C1] als Eingang fiir den PTC/NTC-Thermistor genutzt wird, muss SWS5 auf der
Steuerungsplatine (Steuerungs-PCB) auf die PTC/NTC-Seite gestellt werden. Nihere Informationen hierzu
sind in Kapitel 2 ,, TECHNISCHE DATEN* zu finden.

Note

H28 Negative Schlupfkompensation

Wenn es in einem System, bei der zwei oder mehr Motoren eine einzelne Maschine antreiben, zu Abweichungen der
Drehzahlen bei den von Umrichtern angetriebenen Motoren kommt, werden die Motoren ungleichmifig belastet. Mit
der negativen Schlupfkompensation kann jeder Umrichter den Motor mit den Drehzahldifferenzkennwerten zur
Lasterhohung betreiben, so dass ungleichméBige Lastverteilung vermieden wird.

- Einstellbereich: -60,0 bis 0,0 (Hz), (0,0: Deaktivieren)

Motor speed (Output frequency)

A
Speed command/
Reference frequency

Ist (Hz)

Droop characteristics

Speed/Output frequency

100% » Load

Motor load torque
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m Negative Schlupfkompensation einstellen -- DROOP (E01 bis EQ7, Wert = 76)
Mit dem Anschlussbefehl DROOP kann die negative Schlupfkompenssation aktiviert und deaktiviert werden.

DROOP Negative Schlupfkompensation
ON Aktivieren
OFF Deaktivieren

Wenn die negative Schlupfkompensation genutzt werden soll, muss zuvor unbedingt eine Selbstoptimierung

Note des Umrichters fiir den Motor durchgefiihrt werden.

Bei der negativen Schlupfkompensation unter U/f-Regelung wird die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit fiir
die infolge der negativen Schlupfkompensation erhaltene Frequenz verwendet, um eine Alarmauslosung des
Umrichters auch bei plotzlicher Lastverinderung zu vermeiden. Infolgedessen kann die Anpassung der
Motordrehzahl an die durch die negative Schlupfkompensation ausgeglichene Frequenz aufgrund des
Einflusses der spezifizierten Beschleunigungs-/Verzogerungszeit verzogert erfolgen, so dass es wirkt, als wire
die negative Schlupfkompensation deaktiviert.

Im Gegensatz dazu beinhaltet die Vektorregelung ohne/mit Drehzahlgeber das Stromregelungssystem, und der
Umrichter 16st auch bei plotzlicher Lastverdnderung keinen Alarm aus, so dass die
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit keinen Einfluss auf die negative Schlupfkompensation hat. Daher ist es
moglich, ungleichmifBlige Lastverteilungen mit der negativen Schlupfkompensation auch wihrend des
Beschleunigens und Verzogerns auszugleichen.

H30

Funktion der Kommunikationsverbindung (Modusauswahl) y98 (Bus-Verbindungsfunktion,
Modusauswahl)

Mit der RS-485-Kommunikationsverbindung (standardméBig/optional) oder dem Feldbus (optional) konnen Sie
Frequenzsollwerte und Startbefehle aus der Ferne mit einem Computer oder einer SPS iibermitteln und auch die
Betriebsdaten des Umrichters und die Parameterwerte iiberwachen.

H30 und y98 spezifizieren die Quellen fiir diese Befehle (,,Umrichter oder ,,Computer oder SPS iiber die
RS-485-Kommunikationsverbindung ~ oder  den  Feldbus®). = H30 ist der Parameter fiir die
RS-485-Kommunikationsverbindung, y98 fiir den Feldbus.

——;—M

LE
Selected command

OFF |
(Frequency command/

ON Run command)

Inverter itself

RS-485 communications link .
(Port 1: RJ-45 connector) !

I

'

RS-485 communications link o
(Port 2: Terminals on control PCB) !

Fieldous "~ ~"7"°°
(Option)

If no LE is assigned,
the command source selected
by H30/y98 will apply.

Wiihlbare Befehlsquellen

Befehlsquellen Beschreibung

Andere Quellen als RS-485-Kommunikationsverbindung oder Feldbus
Frequenzsollwertquelle: Spezifiziert durch FO1/C30, oder Festfrequenzbefehl
Startbefehlsquelle: Uber das Bedienteil oder die mit FO2 ausgewihlten
digitalen Eingangsanschliisse

Umrichter

RS-485-Kommunikationsverbindung | Uber den standardméBigen RJ-45-Port, der zum Anschluss des Bedienteils
(Port 1) genutzt wird

RS-485-Kommunikationsverbindung

(Port 2) Uber die Anschliisse DX+, DX- und SD auf der Steuerungsplatine

Feldbus (Option) Uber den Feldbus (optional) mit FA-Protokoll, zum Beispiel DeviceNet oder

PROFIBUS-DP
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Mit H30 spezifizierte Befehlsquellen (Funktion der Kommunikationsverbindung, Modusauswahl)

Wert fiir H30 Frequenzsollwert Startbefehl

0 Umrichter (FO1/C30) Umrichter (F02)

1 11{)8—485—Kommumkatlonsverbmdung (Port Unmrichter (FO2)

2 Unmrichter (FO1/C30) RS-485-Kommunikationsverbindung

(Port 1)

3 RS-485-Kommunikationsverbindung RS-485-Kommunikationsverbindung
(Port 1) (Port 1)

4 RS-485-Kommunikationsverbindung .
(Port 2) Unmrichter (FO2)

5 RS-485-Kommunikationsverbindung RS-485-Kommunikationsverbindung
(Port 2) (Port 1)

6 . RS-485-Kommunikationsverbindung
Unmrichter (FO1/C30) (Port 2)

7 RS-485-Kommunikationsverbindung RS-485-Kommunikationsverbindung
(Port 1) (Port 2)

8 RS-485-Kommunikationsverbindung RS-485-Kommunikationsverbindung

(Port 2)

(Port 2)

Mit y98 spezifizierte Befehlsquellen (Bus-Verbindungsfunktion, Modusauswahl)
Wert fiir y98 Frequenzsollwert Startbefehl
0 Gemail H30-Daten Gemail H30-Daten
1 Uber den Feldbus (Option) Gemail H30-Daten
2 Gemail H30-Daten Uber den Feldbus (Option)
3 Uber den Feldbus (Option) Uber den Feldbus (Option)

Kombination von Befehlsquellen

Frequenzsollwert
Uber die Uber die )
. RS-485-Kommuni- [RS-485-Kommuni-| Uber den Feldbus
Umrichter . . . . .
kationsverbindung | kationsverbindung (Option)
(Port 1) (Port 2)
Umrichter H30=0 H30=1 H30=4 H30=0 (1 oder 4)
y98 =0 y98 =0 y98=0 y98=1
2 | Uber die _ _ _ H30=2 (3 oder 5)
8 | RS-485-Kommunikations- Hgg - g Hgg - 3 Hgg__g y98=1
Z' | verbindung (Port 1) y7e= y7e= y7e=
£ | Uberdie H30 =6 H30=7 H30=8 H30=6 (7 oder §
2 | RS-485-Kommunikations- B B — =6 (7 oder 8)
£ : y98 =0 y98 =0 y98=0 y98=1
3 verbindung (Port 2)
e . H30=0(2oder | H30=1 @ oder | H30=4(5oder | H30=0 (1 bis 8)
Uber den Feldbus (Option) 6) 7) 8) y98 =3
y98 =2 y98 =2 y98 =2
Nihere Informationen finden Sie in den Bedienhandbiichern fiir die RS-485-Kommunikationsverbindung und die
Feldbusoption.

Wenn der Anschlussbefehl LE (,,Kommunikationsverbindung tiber RS-485 oder Feldbus aktivieren®) einem digitalen
Eingangsanschluss zugewiesen ist, werden die Einstellungen von H30 und y98 durch Aktivieren von LE (ON) aktiviert.
Wenn LE deaktiviert ist (OFF), sind die Einstellungen deaktiviert, so dass die Frequenzsollwerte und Startbefehle, die
im Umrichter selbst spezifiziert sind, maf3geblich sind (siehe Beschreibung von E01 bis E07, Wert = 24).

Wenn LE keinem Anschluss zugewiesen ist, entspricht das funktional dem aktivierten Zustand von LE (ON).

H42, H43

Kapazitat des Zwischenkreiskondensators, Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters
Gesamtbetriebsdauer der Kondensatoren auf den Leiterplatten
H47 (Anfangliche Gesamtbetriebsdauer der
Kondensatoren auf den Leiterplatten)
H98 (Schutz-/Wartungsfunktion)

B Funktion zur Lebensdauervorhersage

Der Umrichter verfiigt {iber eine Funktion zur Lebensdauervorhersage fiir einige Teile, bei der zum Beispiel die
Entladezeit gemessen wird oder gezéhlt wird, wie oft eine Spannung angelegt wurde. Mit dieser Funktion konnen Sie
den aktuellen Lebensdauerstatus auf dem LED-Monitor ablesen und beurteilen, ob diese Teile das Ende ihrer
Lebensdauer bald erreichen werden.

Die Funktion zur Lebensdauervorhersage kann auch Frithwarnsignale ausgeben, wenn der Lebensdaueralarmbefehl
LIFE einem der digitalen Ausgangsanschliisse durch E20 bis E24 oder E27 zugewiesen ist.
Nihere Informationen finden Sie in Kapitel 7 ,,WARTUNG UND INSPEKTION®.
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Parameter Bezeichnung Beschreibung

Zeigt die Kapazitit des Zwischenkreiskondensators an (gemessener
Wert)

* Beginn des anfianglichen Kapazititsmessmodus bei normalen
Betriebsbedingungen (0000)
* Messung gescheitert (0001)

H42 Kapazitit des
Zwischenkreiskondensators

. Zeigt die Gesamtbetriebsdauer des Kiihlliifters in Einheiten von 10
Gesamtbetriebsdauer des

H43 Kohilift Stunden an
Hhiuters  Einstellbereich: 0 bis 9999
Zeigt die anfingliche Kapazitit des Zwischenkreiskondensators an
Anfineliche K it d (gemessener Wert)
H47 nfangliche Rapazitat des * Beginn des anfianglichen Kapazititsmessmodus bei normalen
Zwischenkreiskondensators . .
Betriebsbedingungen (0000)
* Messung gescheitert (0001)
Gesamtbetriebsdauer der Zeigt die Gesamtbetriebsdauer der Kondensatoren auf den Leiterplatten
H48 Kondensatoren auf den in Einheiten von 10 Stunden an
Leiterplatten * Einstellbereich: 0 bis 9999

G 'dey

Wenn der Kiihlliifter oder die Kondensatoren auf den Leiterplatten ausgetauscht werden, miissen die Werte der oben in
der Tabelle aufgefiithrten Parameter geloscht oder verdndert werden. Néhere Informationen hierzu finden Sie in der
Wartungsdokumentation.

H44, H78  Startzahler fir Motor 1, Wartungsintervall (M1)
H79, H94  Zahl der Startvorgéange bis zur Wartung voreinstellen (M1), Motor-Gesamtbetriebszeit 1

H313NVHVd

B Motor-Gesamtbetriebszeit 1 (H94)

Mithilfe des Bedienteils kann die Gesamtbetriebszeit von Motor 1 angezeigt werden. Diese Funktion ist hilfreich bei
der Instandhaltung und Wartung des mechanischen Systems. Mit H94 kann die Gesamtbetriebsdauer des Motors auf
den gewiinschten Wert eingestellt werden; somit kann ein beliebiger Anfangswert gewihlt werden, um den Zeitpunkt
des Austauschs eines Teils oder des Umrichters festzulegen. Wird ,,0 als Wert gewihlt, wird die Gesamtbetriebsdauer
des Motors geldscht.

Es ist moglich, die Gesamtbetriebszeit zu zdhlen, auch wenn der Motor nicht iiber den Umrichter sondern mit
Netzspannung versorgt wird, indem der An-/Aus-Status des Hilfskontakts des Motorschiitzes zum Umschalten auf
Netzspannungsversorgung registriert wird. Um diese Funktion zu aktivieren, muss einem der digitalen
Eingangsanschliisse der Befehl CRUN-M1 (Antriebsstatus Netzspannung Motor 1, Parameterwert = 72) zugewiesen
werden.

@ e Der Wert fiir H94 ist ein Hexadezimalwert. Auf dem Bedienteil wird er aber in Dezimalform angezeigt.

* Die Motor-Gesamtbetriebszeit 2 bis 4 kann auch durch Zuweisung der Befehle CRUN-M2 bis CRUN-M4
(Antriebsstatus Netzspannung Motor 2 bis 4, Parameterwert = 73 bis 75) gezihlt werden.

B Startzahler fir Motor 1 (H44)

H44 zihlt die Umrichterstarts und zeigt die Anzahl in Hexadezimalform an. Uberpriifen Sie die auf dem
Wartungsbildschirm des Bedienteils angezeigte Zahl und nutzen Sie sie als Leitlinie fiir die zeitliche Planung von
Wartungsarbeiten, zum Beispiel an den Riemen. Um den Ziheler zuriickzusetzen, zum Beispiel nach dem Austausch
eines Riemens, muss H44 auf den Wert ,,0000* gestellt werden.

B Wartungstimer MNT

1) H78 (Wartungsintervall (M1)) spezifiziert das Wartungsintervall in Einheiten von 10 Stunden. Wenn die
Motor-Gesamtbetriebszeit den durch H78 (Wartungsintervall (M1)) spezifizierten Wert erreicht, gibt der Umrichter
das Wartungstimer-Signal MNT aus, um dem Bediener anzuzeigen, dass eine Systemwartung erforderlich ist.

Die Einstellung erfolgt in Einheiten von 10 Stunden. Der maximal mogliche Einstellwert ist 9999 x 10 Stunden.
- Einstellbereich: 0 (Deaktivieren); 1 bis 9999 (in Einheiten von 10 Stunden)

< Halbjahrliche Wartung >
Cumulative motor run time 1 (H94)
A

H94

H78 = 876 _________\_A -

(8760 hours = 1 year)

H78 = 438 /|

(4380 hours = Half year)

P Time

Maintenance Timer
MNT ON ON

2) H79 (Zahl der Startvorgédnge bis zur Wartung voreinstellen (M1)) spezifiziert die Anzahl der Umrichterstarts bis zur
néchsten Wartung. Wenn der Startzihler fiir Motor 1 (H44) den durch H79 (Zahl der Startvorgénge bis zur Wartung
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voreinstellen (M1)) spezifizierten Wert erreicht, gibt der Umrichter das Wartungstimer-Signal MNT aus, um dem
Bediener anzuzeigen, dass eine Systemwartung erforderlich ist.

Der Wert fiir H79 muss in Hexadezimalform angegeben werden. Der maximal einstellbare Wert ist 65.535 (FFFF in
Hexadezimalform).

- Einstellbereich: 0000 (Deaktivieren); 0001 bis FFFF (hexadezimal)
< Wartung nach jeweils 1.000 Startvorgingen >
Startup Count for Motor 1 (H44)

P» Startup Count

A
H44 \
H79
H79 = 07D0
(2000 times) D . -
1
1
H79 = 03E8 / i
(1000 times) — i
I I
. s
oo

Maintenance Timer ’_I
MNT ON ON

Um diese Funktion zu aktivieren, muss das Wartungstimer-Signal MNT einem der digitalen Ausgangsanschliisse
zugewiesen werden (Parameterwert = 84).
@ * Wenn die aktuelle Einstellung abgelaufen ist, stellen Sie mit H78 einen Wert fiir die ndchste Wartung ein und
driicken Sie die Taste ), so dass das Ausgangssignal zuriickgesetzt wird und die Zihlung erneut beginnt.
¢ Wenn die aktuelle Einstellung abgelaufen ist, stellen Sie mit H79 einen Wert fiir die nichste Wartung ein und
driicken Sie die Taste &), so dass das Ausgangssignal zuriickgesetzt wird und die Zihlung erneut beginnt.
Diese Funktion ist ausschlieBlich fiir den ersten Motor verfiigbar.

H45

Testalarm H97 (Alarmdaten léschen)

Durch H45 16st der Umrichter einen Testalarm aus, um wihrend der Maschineneinrichtung zu iiberpriifen, ob die
externen Sequenzen ordnungsgemif funktionieren.

Wenn fiir H45 der Wert ,,1 eingestellt wird, wird der Testalarm érrauf dem LED-Monitor angezeigt. Auerdem wird
(fur alle Alarme) das Alarmsignal ALM ausgegeben (sofern es durch E20 bis E24 oder E27 einem digitalen
Ausgangsanschluss zugewiesen wurde) (um den Wert fiir H45 bearbeiten zu konnen, miissen die Tasten +
gleichzeitig gedriickt werden). AnschlieBend wechselt der Wert fiir H45 automatisch zu ,,0° , so dass Sie den Alarm
zuriicksetzen konnen.

Genau wie die Daten (Alarmhistorie und zugehorige Informationen) zu diesen Alarmen wihrend des Betriebs auftreten
konnen, speichert der Umrichter die Testalarmdaten, damit Sie den Testalarmstatus bestdtigen konnen.

Das Loschen der Testalarmdaten ist mit H97 moglich (um den Wert fiir H97 bearbeiten zu konnen, miissen die Tasten
+ @ gleichzeitig gedriickt werden). Nach Loschen der Alarmdaten wechselt der Wert fiir H97 automatisch zu ,,0.

[ Ein Testalarm kann auch durch gleichzeitiges Driicken der Tasten + auf dem Bedienteil fiir mindestens
fiinf Sekunden ausgelost werden.

H46

Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 2) (Siehe H09)

H47,H48  Anfangliche Kapazitat des Zwischenkreiskondensators

Gesamtbetriebsdauer der Kondensatoren auf den Leiterplatten (Siehe H42)

H50, H51 Nichtlineare U/f-Kennlinie 1 (Frequenz und Spannung)
H52, H53 Nichtlineare U/f-Kennlinie 2 (Frequenz und Spannung) (Siehe F04)

H49

Startmodus (Synchronisations-Verzégerungszeit 1) (Siehe H09)

H54, H55  Beschleunigungs-/Verzégerungszeit, Tippbetrieb

H56 Verzégerungszeit (Zwangsstopp)

H57 bis Beschleunigungs-/Verzégerungsbereich der 1. und 2. S-Kurve (Siehe F07)
H60

H61 UP/DOWN-Steuerung (Einstellung der Ausgangsfrequenz) (Siehe FO1)
H63 Untergrenze (Modusauswahl) (Siehe F15)
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H64

Untergrenze (Untere Grenzfrequenz)

H64 spezifiziert die wuntere Frequenzgrenze, die verwendet wird, wenn die Strombegrenzung, der
Drehmomentbegrenzer, die automatische Verzdgerung (Begrenzungsregelung der regenerativen Energie) oder die
Uberlastschutzregelung aktiviert sind. Im Allgemeinen ist es nicht erforderlich, diesen Wert zu dndern.

- Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (Hz)

H65, H66 Nichtlineare U/f-Kennlinie 3 (Frequenz und Spannung) (Siehe F04)
H67 Automatischer Energiesparmodus (Modusauswahl) (Siehe F37)
H68 Schlupfkompensation 1 (Betriebsbedingungen) (Siehe F42)
H69 Automatische Verzégerung (Modusauswahl)

H76 (Drehmomentbegrenzer, Frequenzerhéhungsgrenzwert fir das Bremsen)

Mit H69 wird die Begrenzungsregelung der regenerativen Energie aktiviert bzw. deaktiviert.

Falls der Umrichter nicht mit einem PMW-Wandler oder einer Bremseinheit ausgestattet ist und die zuriickgewonnene
Regenerativenergie das Bremsvermogen des Umrichters iibersteigt, wird ein Uberspannungsalarm ausgelost.

Um diesen Uberspannungsalarm zu vermeiden, konnen Sie mit diesem Parameter die automatische Verzogerung
(Begrenzungsregelung der regenerativen Energie) aktivieren. Dann regelt der Umrichter die Ausgangsfrequenz, um das
Bremsmoment wihrend der Verzogerung und wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl bei ungefihr 0 Nm zu
halten.

Die Umrichter der FRENIC-MEGA-Serie bieten zwei Bremsregelungsmodi: die Drehmomentbegrenzungsregelung und
die Zwischenkreisspannungsregelung. Machen Sie sich mit den Eigenschaften der beiden Regelmodi vertraut und
wihlen Sie dann den geeigneten aus.

Regelmodus Regelungsvorgang Betriebsart Eigenschaften
Drehmomentbegrenzungsregelung | Regelung der Aktiviert wihrend Schnelle Reaktion.
(H69=2 oder 4) Ausgangsfrequenz, um der Seltenere

das Bremsmoment bei Beschleunigung, Uberspannungsalarme
ungefihr ,,0 zu halten. beim Betrieb mit bei groBer StoBlast.
konstanter
Drehzahl und
wihrend der
Verzdgerung.

(H69=3 oder 5)

Zwischenkreisspannungsregelung

Regelung der
Ausgangsfrequenz zur
Absenkung der
Zwischenkreisspannung,
wenn die Spannung den
Grenzpegel tiberschreitet.

Aktiviert wihrend
der Verzogerung.
Deaktiviert bei
Betrieb mit
konstanter
Drehzahl.

Kiirzere
Verzdgerungszeit durch
effektive Nutzung der
Regenerationsfahigkeit
des Umrichters.

Wihrend der durch das Deaktivieren (OFF) des Startbefehls ausgelosten Verzogerung erhoht die Begrenzungsregelung
der regenerativen Energie dariiber hinaus die Ausgangsfrequenz, so dass der Umrichter die Last je nach Lastzustand
(zum Beispiel bei einem sehr grofien Trigheitsmoment) moglicherweise nicht anhalten kann. Um dies zu vermeiden,
kan tiber H96 gewihlt werden, die Begrenzungsregelung der regenerativen Energie abzubrechen, wenn das Dreifache
der spezifizierten Verzogerungszeit abgelaufen ist, so dass der Motor zwangsangehalten wird.

Funktion
Wert fir H69 Regelmodus Zwangsstopp, wenn die tatsdchliche Verzogerungszeit das
& Dreifache der spezifizierten Zeit tiberschreitet
Automatische Verzogerung
0 L —
deaktivieren
2 Drehmomentbegrenzungsregelung Aktivieren
3 Zwischenkreisspannungsregelung Aktivieren
4 Drehmomentbegrenzungsregelung Deaktivieren
5 Zwischenkreisspannungsregelung Deaktivieren

B Drehmomentbegrenzer (Frequenzerhéhungsgrenzwert fir das Bremsen) (H76)
bis 500,0 (Hz)

Da eine zu starke Erhohung der Ausgangsfrequenz im Drehmomentbegrenzungsregelungsmodus gefihrlich ist, bietet
der Umrichter einen Drehmomentbegrenzer (FrequenzerhShungsgrenzwert fiir das Bremsen), der mit H76 spezifiziert
werden kann. Der Drehmomentbegrenzer begrenzt die Ausgangsfrequenz des Umrichters, so dass der Pegel
,Bezugsfrequenz + Einstellwert fiir H76* nicht tiberschritten wird.

Einstellbereich: 0,0

Es ist zu beachten, dass die Aktivierung des Drehmomentbegrenzers die Begrenzungsregelung der regenerativen
Energie einschrinkt, was ein einigen Fillen zur Auslosung eines Uberspannungsalarms fiihrt. Durch Anhebung des
Werts fiir H76 wird die Leistungsfahigkeit der Begrenzungsregelung der regenerativen Energie erhoht.
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C * Das Aktivieren der automatischen Verzogerung (Begrenzungsregelung der regenerativen Energie) kann
Note automatisch zu einer Verldngerung der Verzogerungszeit fiithren.
e Wenn eine Bremseinheit angeschlossen ist, muss die Begrenzungsregelung der regenerativen Energie
deaktiviert werden. Die automatische Verzogerungsregelung konnte gleichzeitig mit dem Einsetzen des
Betriebs der Bremseinheit aktiviert werden, wodurch es zu einer Schwankung der Verzogerungszeit
kommen konnte.
* Wenn die eingestellte Verzogerungszeit zu kurz ist, steigt die Zwischenkreisspannung des Umrichters
schnell an, was dazu fiihrt, dass die automatische Verzogerung moglicherweise nicht dem Spannungsanstieg
folgt. Ist dies der Fall, muss eine lingere Verzogerungszeit eingestellt werden.

H70

Uberlastschutzsteuerung

H70 spezifiziert die Verzogerungsrate der Ausgangsfrequenz, um eine Alarmauslosung aufgrund von Uberlast zu
vermeiden. Diese Steuerung verringert die Ausgangsfrequenz des Umrichters, bevor der Umrichter einen Alarm
aufgrund einer Kiihlkorperiiberhitzung oder einer Umrichteriiberlast auslost (Alarmanzeige 0h7 bzw. Olu). Dies ist bei
Geriten wie zum Beispiel Pumpen sinnvoll, bei denen eine Verringerung der Ausgangsfrequenz zu einer Abnahme der
Last fiihrt, und bei denen der Motor weiterlaufen muss, auch wenn die Ausgangsfrequenz abfillt.

Wert fiir H70 Funktion
0.00 Verzogerung des Motors gemill Verzogerungszeit 1 (FO8) oder 2 (E11)

0,01 bis 100,0 Verzogerung des Motors mit einer Verzogerungsrate von 0,01 bis 100,0 (Hz/s)
999 Deaktivieren der Uberlastschutzsteuerung

m Uberlastschutzsteuerung -- OLP (E20 bis E24 und E27, Wert = 36)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert (ON), wenn die Uberlastschutzsteuerung aktiviert ist und die Ausgangsfrequenz
verdndert wird (Mindestldnge des Ausgangssignals: 100 ms)

Bei Geriten, bei denen eine Verringerung der Ausgangsfrequenz nicht zu einer Verringerung der Last fiihrt, ist

Note die Uberlastschutzsteuerung wirkungslos und sollte daher nicht aktiviert werden.

H71

Verzégerungscharakteristik

Wenn der Wert fiir H71 auf ,,1* gestellt wird, wird die Zwangsbremsregelung aktiviert. Wenn die wihrend der
Verzogerung des Motors erzeugte und in den Umrichter zuriickgespeiste Regenerativenergie das Bremsvermogen des
Unmrichters iibersteigt, wird ein Uberspannungsalarm ausgelost. Die Zwangsbremsregelung erhoht den Energieverlust
wihrend der Verzogerung, so dass das Verzogerungsmoment ebenfalls erhoht wird.

Wert fiir H71 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren

Mit dieser Funktion soll das Drehmoment wihrend der Verzogerung geregelt werden; die Funktion ist

Note . . .
wirkungslos, wenn eine Bremslast vorhanden ist.

Wenn die automatische Verzogerung (Begrenzungsregelung der regenerativen Energie, H96 = 2 oder 4) im
Drehmomentbegrenzungsregelungsmodus ~ aktiviert — wird, wird die mit H71  spezifizierte
Verzogerungscharakteristik deaktiviert.

H72

Erkennung eines Netzstromausfalls (Modusauswahl)

H72 iiberwacht die Wechselspannungsversorgung des Umrichters und unterbindet den Umrichterbetrieb, wenn die
Versorgung unterbrochen ist.

Wert fiir H72 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren

Wenn die Spannungsversorgung iiber einen PWM-Wandler erfolgt oder der Umrichter iiber den Zwischenkreis
angeschlossen ist, ist kein Wechselstromeingang vorhanden. In diesen Fillen muss der Wert fiir H72 auf ,,0¢ gestellt
werden, da der Umrichter ansonsten nicht genutzt werden kann.

Wenn Sie eine einphasige Versorgungsspannung verwenden mochten, wenden Sie sich bitte an Fuji Electric.

Note
H73 bis Drehmomentbegrenzer (Betriebsbedingungen, Regelziel und Zielquadranten) (Siehe F40)
H75
H76 Drehmomentbegrenzer (Frequenzerh6hungsgrenzwert fiir das Bremsen) (Siehe HB9)
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H77 Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Restzeit)

H77 zeigt die noch verbleibende Restzeit bis zum Ende der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators in Einheiten
von 10 Stunden an.

Wenn eine Leiterplatte ausgetauscht wird, miissen die Lebensdauerdaten des Zwischenkreiskondensators auf die neue
Platine iibertragen werden.

- Einstellbereich: 0 bis 8760 (in Einheiten von 10 Stunden, 0 bis 87.600 Stunden)

H78, H79  Wartungsintervall (M1), Zahl der Startvorgédnge bis zur Wartung voreinstellen (M1) (Siehe H44)

H80 Glattung der Ausgangsstromschwankung fir Motor 1

Der Ausgangsstrom des Umrichters, mit dem der Motor angetrieben wird, kann aufgrund der Motoreigenschaften
und/oder einer Reaktion der Maschine (Last) schwanken. Durch Festlegung des Werts fiir H80 werden die
Regelmoglichkeiten zur Unterdriickung derartiger Schwankungen eingestellt. Da aber eine ungeeignete Einstellung
dieser Verstirkung zu einer noch grofleren Schwankung des Stroms fithren kann, sollte die Werkseinstellung nur
verandert werden, wenn es notwendig ist.

- Einstellbereich: 0,00 bis 0,40
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H81, H82 Auswahl 1 und 2 fiir leichten Alarm

Wenn der Umrichter einen geringfiigigen unnormalen Zustand erkennt (,,leichter Alarm*), kann der momentane Betrieb
fortgesetzt werden, ohne das ein Alarm ausgeldst wird, Dabei wird auf dem LED-Monitor /-a/ angezeigt. Zusétzlich zur
Anzeige /~a/blinkt die BEDIENTEILSTEUERUNGS-LED des Umrichters und das Signal L-ALM (,,Jeichter Alarm®)
wird an einen digitalen Ausgangsanschluss ausgegeben, um den Peripheriegeriten das Auftretens eines leichten Alarms
anzuzeigen (um L-ALM nutzen zu konnen, muss das Signal einem digitalen Ausgangsanschluss zugewiesen werden,
indem einer der Parameter E20 bis E24 oder E27 auf ,,98* gesetzt wird).

Wihlen Sie aus der Tabelle die gewiinschten Ereignisse, die als leichter Alarm erachtet werden sollen.
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Code Bezeichnung Beschreibung

Die Kiihlkorpertemperatur ist bis zum Auslosungspegel

Oht Kiihlkorperiiberhitzung angestiegen

Ein Fehler in einem Peripheriegerit hat das externe

0h2 Externer Alarm Alarmsignal THR aktiviert.
0Oh3 Interne Umrichteriiberhitzung Die Temperatur im Umrichter ist unnormal hoch.
dbh Uberhitzung des Bremswiderstands Die geschitzte Temperatur der Spule des Bremswiderstands

hat den maximal zuldssigen Wert tiberstiegen.

Die auf Grundlage des Umrichtereingangsstrom errechnete

OiTbis 0/ Uberlast des Motors 1 bis 4 Motortemperatur hat den Auslosungspegel erreicht.

Optionskarten-Kommunikationsfeh | Kommunikationsfehler zwischen dem Umrichter und einer

erd ler Option.
ers Optionskartenfehler Eine Option zeigt an, dass ein Fehler aufgetreten ist.
RS-485-Kommunikationsfehler
er8 (COM-Port 1) RS-485-Kommunikationsfehler zwischen COM-Port 1 und
enp RS-485-Kommunikationsfehler COM-Port 2.
(COM-Port 2)
Keine Drehzahliibereinstimmung Die Ab.welchung .des automatischen Drehzahlreglers
- iy (Abweichung zwischen Bezugsdrehzahl und gemessener
ere oder iiberméBige Lo . N .
Drehzahlabweichung Drehzahl) liegt ubqr dt}n mit d22 §p621ﬁ21erten Zeitraum
auBerhalb des spezifizierten Bereichs (d21).
Der Luftzirkulationsventilator im Umrichter ist defekt
fal Gleichstromliifter blockiert (200-V-Klasse: 45 kW oder mehr, 400-V-Klasse: 75 kW
oder mehr).
ol Frithwarnung Motoriiberlast Frithwarnung vor einer Motoriiberlast.
oh Frithwarnung Friihwarnung vor einem Alarm wegen
Kiihlkorperiiberhitzung Kiihlkorperiiberhitzung.
Es wurde festgestellt, dass die Lebensdauer eines der
Kondensatoren (Zwischenkreiskondensatoren,
Elektrolytkondensatoren auf den Leiterplatten) oder des
. Kiihlliifters abgelaufen ist.
Vid Lebensdaueralarm

AuBerdem kann auch ein Defekt des
Luftzirkulationsventilators im Umrichter vorliegen
(200-V-Klasse: 45 kW oder mehr, 400-V-Klasse: 75 kW
oder mehr).
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Code Bezeichnung Beschreibung
ref Sollwertverlust erkannt Der analoge Frequenzsollwert ist verloren gegangen.
. : Warnung im Zusammenhang mit der PID-Regelung
pid PID-Alarm (Absolutwertalarm oder Abweichungsalarm).
Das Ausgangsdrehmoment sinkt tiber den spezifizierten
uTl Geringes Ausgangsdrehmoment Zeitraum hinweg unter den
Niedrigdrehmomenterkennungspegel ab.
pTc PTC-Thermistor aktiviert Derh PTC—Thermlstor am Motor hat eine Temperatur
registriert.
rTe Umirichterlebensdauer Die Gesamtbetriebsdauer des Motors hat den spezifizierten
(Gesamtbetriebsdauer) Wert erreicht.
enT Umrichterlebensdauer (Anzahl der | Die Anzahl der Startvorgénge hat den spezifizierten Wert

Startvorginge)

erreicht.

Werte zur Auswahl von ,.leichten Alarmen* miissen in Hexadezimalform angegeben werden. Nihere Informationen zur
Auswahl der Codes sind auf der folgenden Seite zu finden.

- Einstellbereich: 0000 bis FFFF (hexadezimal)

B Auswahl von Faktoren fiir leichte Alarme

Um die Faktoren fiir leichte Alarme im Hexadezimalformat einstellen und anzeigen zu konnen, wurde jedem Faktor
eines der Bits 0 bis 15 zugewiesen (siehe Tabelle 5.1 und 5.2). Setzen Sie das Bit, das dem gewiinschten Faktor fiir
leichte Alarme entspricht auf ,,1“. In Tabelle 5.3 ist der Zusammenhang zwischen der Zuweisung der einzelnen
Faktoren fiir leichte Alarme und der Anzeige auf dem LED-Monitor dargestellt.

Tabelle 5.4 enthilt eine Ubersicht zur Umrechnung von Binirzahlen mit 4 Bits in das Hexadezimalformat.

Tabelle 5.1  Auswahl 1 fir leichten Alarm (H81), Bitzuweisung flir wahlbare Faktoren
Bit Code Inhalt Bit Code Inhalt
15 — — 7 0/3 | Uberlast des Motors 3
14 — — ore Uberlast des Motors 2
RS-485-Kommunikationsfehler -
13 ernp (COM-Port 2) 5 ol Uberlast des Motors 1
RS-485-Kommunikationsfehler .. . .
12 er8 (COM-Port 1) 4 dbh | Uberhitzung des Bremswiderstands
11 er5 | Optionskartenfehler 3 — —
10 erd | Optionskarten-Kommunikationsfehler 2 Oh3 | Interne Umrichteriiberhitzung
— — 1 Oh2 | Externer Alarm
0/4 | Uberlast des Motors 4 0 Oh1 | Kihlkorperiiberhitzung
Tabelle 5.2 Auswahl 2 fir leichten Alarm (H82), Bitzuweisung fir wahlbare Faktoren
Bit Code Inhalt Bit Code Inhalt
15 — — lif Lebensdaueralarm
14 — — Oh Frithwarnung Kiihlkorperiiberhitzung
13 enT gmnchte.r_lebensdauer (Anzahl der 5 ol Frithwarnung Motoriiberlast
tartvorginge)
Umrichterlebensdauer . . .
12 rTe (Gesamtmotorbetriebsdauer) 4 fal Gleichstromliifter blockiert
11 pTc | PTC-Thermistor aktiviert 3 — —
10 uTl | Geringes Ausgangsdrehmoment 2 — —
9 pid PID-Alarm — —
8 ref Sollwertverlust erkannt 0 ere .I.(elne D r.ehzahliiberemstlrr;mung oder
tiberméBige Drehzahlabweichung
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Tabelle 5.3 Anzeige von Faktoren fir leichte Alarme

(Beispiel) Die leichten Alarmfaktoren ,,RS-485-Kommunikationsfehler (COM-Port 2)*, ,,RS-485-Kommunikationsfehler (COM-Port
1)%, ,,Optionskarten-Kommunikationsfehler®, ,,Uberlast des Motors 1 sowie ,,Kiihlkorperiiberhitzung* werden mit H81

ausgewdhlt.
LED Nr. LED4 LED3 LED2 LEDI1
Bit 15|14 | 13 (12 | 11 10 9 8 7 6 5 4 2 1 0
Code — | — |emp| e8| er5| erd| — |004|00/3| 02 |O0/1| dbh 0h3 |00h2\00h1
Binér 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 1
Hexa- ~ ~ R ~ AN -~ _ — >
dezimal 4 2 1
2 | (Siehe Tabelle
‘854
A Hexa- LED4 LED3 LED2 LED1
dezimal auf = -
Monitor p— —

B Hexadezimale Darstellungsweise
Eine Binidrzahl mit 4 Bits kann auch im Hexadezimalformat dargestellt werden (eine Hexadezimalstelle). In der
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folgenden Tabelle sind die Entsprechungen zusammengefasst. Die aufgefithrten Hexadezimalzahlen erscheinen in o
dieser Form auf dem LED-Monitor. :JE
Tabelle 5.4 Umrechnung von Bindrzahlen in Hexadezimalzahlen 3§>
Binir Hexadezimal Binér Hexadezimal ﬂ
0]0]0]|O0 0 1 0[01|O0 8 g

0]01]O0 1 7 1 010 1 9

0] 0 1 0 2 1 0 1 0 a

010 1 1 3 1 0 1 1 b

0 1 010 4 1 1 0|0 c

0 1 0 1 5 1 1 0 1 d

0 1 1 0 6 1 1 1 0 e

Wenn ,,1¢ als Wert fiir H26 gewihlt wird (PTC (der Umrichter 16st sofort einen Alarm aus und OA4 wird
angezeigt)) und der PTC-Thermistor aktiviert ist, wird der Umrichter angehalten, ohne dass /-a/angezeigt wird,
stattdessen blinkt die BEDIENTEILSTEUERUNGS-LED oder das Signal L-ALM wird ausgegeben,
unabhingig von der Zuweisung von Bit 11 (PTC-Thermistor aktiviert) durch H82 (Auswahl 2 fiir leichten
Alarm).

<§ Note

B [eichter Alarm -- L-ALM (E20 bis E24 und E27, Wert = 98)
Dieses Ausgangssignal wird aktiviert (ON), wenn ein leichter Alarm auftritt.

H84,H85 Vorerregung (Ausgangspegel, Zeit)

Ein Motor erzeugt ein Drehmoment durch magnetischen Fluss und Drehmomentstrom. Verzogernde Elemente der
ansteigenden Flanke des magnetischen Flusses 16sen ein Phidnomen aus, durch das zum Zeitpunkt des Motorstarts kein
ausreichend grofes Drehmoment erzeugt wird. Um auch wihrend des Motorstarts ein ausreichendes Drehmoment zu
erhalten, muss mit H84 oder H85 die Vorerregung des Motors aktiviert werden, so dass bereits vor dem Motorstart ein
magnetischer Fluss vorhanden ist.

B Vorerregung (Ausgangspegel) (H84) Einstellbereich: 100 bis 400 (%) (im Verhiltnis zum Leerlaufstrom des
Motors)

H84 spezifiziert die treibende Funktion fiir die Vorerregung. Diese Funktion verkiirzt die Vorerregungszeit. Im
Allgemeinen ist es nicht erforderlich, die Werkseinstellung zu verdndern.

B Vorerregung (Zeit) (H85) Einstellbereich: 0,00 (Deaktivieren); 0,01 bis 30,00 (s)

HS8S5 spezifiziert die Vorerregungszeit vor Betriebsbeginn. Wenn ein Startbefehl gegeben wird, beginnt die Vorerregung.
Nach Ablauf der durch H85 festgelegten Vorerregungszeit, geht der Umrichter davon aus, dass der Magnetfluss
hergestellt ist, und beginnt die Beschleunigung. Wiéhlen Sie den Wert fiir H85 so, dass ausreichend Zeit fiir die
Entstehung eines magnetischen Flusses gewéhrleistet ist. Welcher Wert fiir H85 geeignet ist, ist von der Motorleistung
abhingig. Der ab Werk eingestellte Wert fiir H13 kann als Richtwert herangezogen werden.
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Motor speed 4

v

Magnetic flux 4

-

H85: Pre-excitation time
<4+

v

A
FWD I ON

B Vorerregung -- EXITE (EO1 bis EQ7, Wert = 32)

Wenn dieses Signal aktiviert wird (ON), beginnt die Vorerregung. Nach Ablauf der Verzogerungszeit fiir die
Entstehung des magnetischen Flusses wird ein Startbefel gegeben. Wenn der Startbefehl gegeben wird, endet die
Vorerregung und die Beschleunigung beginnt. Nutzen Sie eine externe Sequenz zur Regelung der Zeit fiir die
Entstehung eines magnetischen Flusses.

Motor speed

L >

Magpnetic flux I
! >
Pre-
excitation
>
EXITE T | on
L »
FWD T ON R

>

<Note Bei U/f-Regelung (einschlieflich automatischer Drehmomentanhebung und Drehmomentvektor) ist die
Vorerregung deaktiviert. Nutzen Sie stattdessen die Gleichstrombremse oder die Startfrequenz.

Note Aufgrund eines Ubergangsphénomens, das bei geringem mechanischen Verlust auftreten kann, ist eine
Drehung des Motors wihrend der Vorerregung moglich. Wenn eine Motordrehung wéhrend der Vorerregung in
Ihrem System nicht zuldssig ist, installieren Sie eine mechanische Bremse oder einen anderen Mechanismus
zum Halten des Motors.

AWARNING

Auch wenn der Motor durch die Vorerregung angehalten ist, liegt an den Ausgangsanschliissen U, V und W des
Unmirichters eine Spannung an.

Es kann zu Stromschligen kommen.

H86 bis H90 Fiir bestimmte Hersteller freigehalten

H86 bis H90 sind fiir bestimmte Hersteller freigehalten. Verdndern Sie die Einstellungen nicht.

H91 PID-Riickkopplung bei Erkennung eines Leitungsdefekts

Die Nutzung des Anschlusses [C1] (Stromeingang) fiir das PID-Riickkopplungssignal erméglicht die Erkennung von
Leitungsdefekten und das Auslosen eines entsprechenden Alarms (cof. Mit H91 wird festgelegt, ob die
Leitungsdefekterkennung aktiviert wird und wie lange die Erkennnung durchgefiihrt wird (der Umrichter wertet einen
Eingangsstrom an Anschluss [C1] mit weniger als 2 mA als Leitungsdefekt).

- Einstellbereich: 0.0 (Alarmerkennung deaktiviert)
0,1 bis 60,0 s (Leitungsdefekte werden erkannt und der Alarm cof wird innerhalb des
Zeitrahmens ausgelost)

H92, H93 Kontinuitét des Betriebs (P und I) (Siehe F14)

H94 Motor-Gesamtbetriebszeit 1 (Siehe H44)
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H95 Gleichstrombremse (Bremsstromanstiegsmodus) (Siehe F20 bis F22)

H96 Prioritat STOP-Taste/Startpriffunktion

H96 spezifiziert die funktionale Kombination der Prioritit der STOP-Taste und der Startpriiffunktion (siehe Tabelle).

Wert fiir H96 Prioritit STOP-Taste Startpriiffunktion
0 Deaktivieren Deaktivieren
1 Aktivieren Deaktivieren
2 Deaktivieren Aktivieren
3 Aktivieren Aktivieren

B Prioritdt STOP-Taste

Auch wenn iiber die digitalen Eingangsanschliisse oder iiber die RS-485-Kommunikationsverbindung
(Verbindungsbetrieb) Startbefehle gegeben werden, wird der Umrichter durch Driicken der Taste gebremst und der
Motor wird angehalten. AnschlieRend erscheint er6 auf dem LED-Monitor.
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B Startpriiffunktion

Diese Sicherheitsfunktion iiberpriift, ob in den nachfolgend genannten Situationen ein Startbefehl aktiviert wurde (ON).
Ist ein Startbefehl aktiviert, startet der Umrichter nicht, stattdessen wird der Alarmcode er6 auf dem LED-Monitor
angezeigt.

* Wenn der Umrichter eingeschaltet wird.
* Wenn die Taste gedriickt wird, um einen Alarmstatus aufzuheben, oder wenn der Anschlussbefehl RST (,,Alarm
zuriicksetzen®) fiir digitale Eingangsanschliisse aktiviert wird.

¢ Wenn mit einem Anschlussbefehl fiir digitale Eingangsanschliisse, zum Beispiel LE (,,Kommunikationsverbindung
tiber RS-485 oder Feldbus aktivieren) oder LOC (,Lokale Bedienung (Bedienteil) auswihlen®), die
Startbefehlsquelle gewechselt wird.
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H97 Alarmdaten I6schen H45 (Testalarm)

HO97 16scht die im Umrichter gespeicherten Alarmdaten (Alarmhistorie und zugehorige Informationen).
Zum Loschen der Alarmdaten miissen die Tasten €9 + (N gleizeitig gedriickt werden.

Wert fiir HO7 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Einstellung ,,1* 16scht die Alarmdaten und kehrt dann auf ,,0* zuriick).
H98 Schutz-/Wartungsfunktion (Modusauswahl)

HO98 spezifiziert die Aktivierung bzw. Deaktivierung der kombinierten Funktionen Automatische Verringerung der
Taktfrequenz, Schutz vor Eingangsphasenverlust, Schutz vor Ausgangsphasenverlust, Schwellenwert fiir die
Beurteilung  der Lebensdauer des  Zwischenkreiskondensators,  Beurteilung der Lebensdauer des
Zwischenkreiskondensators, Blockierung des Gleichstromliifters erkennen, Storung des Bremstransistors erkennen
sowie Umschalten zwischen IP20/IP40-Gehéuse (Bit 0 bis Bit 7).

Automatische Verringerung der Taktfrequenz (Bit 0) (nur bei U/f-Regelung)

Diese Funktion sollte bei wichtigen Maschinen eingesetzt werden, bei denen ein fortlaufender Umrichterbetrieb
notwendig ist.

Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird die Taktfrequenz abgesenkt, so dass auch bei einer Kiihlkorperuiiberhitzung
durch iiberméBige Last, unnormaler Umgebungstemperatur oder einem Ausfall des Kiihlsystems 0A7, Oh3 oder Oluv
nicht ausgelost werden. Es ist zu beachten, dass die Aktivierung dieser Funktion zu einem hoheren Motorgerduschpegel
fithrt.

Schutz vor Eingangsphasenverlust (4n) (Bit 1)

Wenn erkannt wird, dass das an den Leistungsteil angeschlossene Gerdt aufgrund von Phasenverlust oder
Spannungsdifferenzen zwischen den einzelnen Leitern der Dreiphasen-Versorgungsspannung des Umrichter iibermifig
belastet wird, hilt diese Funktion den Umrichter an und der Alarm /in wird angezeigt.

@ In Konfigurationen, bei denen nur eine kleine Last angetrieben wird oder eine Zwischenkreisdrossel

angeschlossen ist, konnen Phasenverluste oder Spannungsdifferenzen zwischen einzelnen Leitern eventuell
nicht erkannt werden, da die Belastung des an den Leistungsteil angeschlossenen Geriits vergleichsweise klein
ist.

Schutz vor Ausgangsphasenverlust (0p/) (Bit 2)

Bei Erkennung eines Phasenverlusts am Ausgang bei laufendem Umrichter stoppt diese Funktion den Umrichter und
der Alarm Op/wird angezeigt.
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Note Wenn ein Magnetschiitz im Ausgangskreis des Umrichters installiert ist, gehen alle Phasen verloren, wenn sich
der Magnetschiitz wihrend des Betriebs ausschaltet. In einem solchen Fall funktioniert die Schutzfunktion
nicht.

Schwellenwert fiir die Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Bit 3)

Mit Bit 3 wird der Schwellenwert fiir die Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators ausgewihlt
(Werkseinstellung oder benutzerdefinierter Wert).

Note Wenn das Multifunktions-Bedienteil montiert ist, fithrt der Umrichter keine automatische Kapazitdtsmessung
am Zwischenkreiskondensator unter Verwendung des werksseitigen Standardwerts durch, da die Bedingungen
fiir den Umrichter anders sind als vor dem Versand. Daher ist es dann erforderlich den benutzerdefinierten Wert
auszuwihlen. Um den Dbenutzerdefinierten Wert verwenden zu koOnnen, muss zunidchst das
Einrichtungsverfahren fiir den normalen Benutzerbetrieb durchgefiihrt werden.

(I Siehe Beschreibung von H42.)

Beurteilung der Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators (Bit 4)

Zur Feststellung, ob der Zwischenkreiskondensator das Ende seiner Lebensdauer erreicht hat, wird die fiir die

Entladung erforderliche Zeit nach dem Abschalten gemessen. Die Entladezeit ist von der Kapazitit des

Zwischenkreiskondensators und der Innenlast des Umrichters abhingig. Wenn also die Innenlast des Umrichters

nennenswert schwankt, kann die Entladezeit nicht genau bestimmt werden, so dass félschlicherweise festgestellt werden

kann, dass die Lebensdauer abgelaufen ist. Um derartige Fehler zu vermeiden, konnen Sie die Beurteilung der

Lebensdauer des Zwischenkreiskondensators deaktivieren (auch wenn die Funktion deaktiviert ist, wird die Beurteilung

auf Grundlage der Zdhlung der Einschaltvorginge bei an den Zwischenkreiskondensator angelegter Spannung

fortgesetzt). Néhere Informationen sind bei der Beschreibung von H42 zu finden.

Da in den folgenden Fillen die Last nennenswert schwanken kann, muss wihrend des Betriebs die Beurteilung der

Lebensdauer deaktiviert werden. Fiithren Sie die Messung entweder bei aktivierter Beurteilungsfunktion und unter

geeigneten Bedingungen wihrend der regelmidfligen Wartung durch, oder fithren Sie die Messung unter

Betriebsbedingungen durch, die den tatsdchlichen Bedingungen entsprechen.

» Der Hilfseingang fiir die Steuerleistung wird genutzt.

» Eine Optionskarte oder das Multifunktions-Bedienteil wird genutzt.

¢ An die Anschliisse des Zwischenkreises ist ein weiterer Umrichter oder ein weiteres Geridt, zum Beispiel ein
PMW-Wandler, angeschlossen.

Blockierung des Gleichstromliifters erkennen (Bit 5) (200-V-Klasse: 45 kW oder mehr, 400-V-Klasse: 75 kW oder
mehr)

Umrichter mit einer Leistung von 45 kW oder mehr (200-V-Klasse) bzw. 75 kW oder mehr (400-V-Klasse) sind mit
einem internen Gleichstromliifter ausgestattet. Wenn der Umrichter erkennt, dass der Gleichstromliifter aufgrund eines
Defekts oder anderer Ursachen blockiert ist, kann wahlweise der Umrichterbetrieb fortgesetzt werden oder in den
Alarmzustand gewechselt werden.

Wechsel in den Alarmzustand: Der Umrichter gibt den Alarm 0/ 7 aus und lidsst den Motor auslaufen.
Betrieb fortsetzen: Der Umrichter wechselt nicht in den Alarmmodus, sondern treibt weiterhin den Motor an.

Es ist aber zu beachten, dass der Umrichter stets die Signale OH und LIFE an den Transistor-Ausgangsanschliissen
aktiviert (ON), wenn eine Blockierung des Gleichstromliifters erkannt wird, unabhéngig von Ihrer Auswahl.

Wenn die Liifterabschaltung aktiviert ist (HO6 = 1), wird der Kiihlliifter moglicherweise je nach
Betriebszustand des Umrichters angehalten. In diesem Fall wird die Funktion Blockierung des
Gleichstromliifters erkennen als normal erachtet (zum Beispiel ldsst sich der Kiihlliifter mit dem Befehl
Kiihlliifter anhalten normal anhalten), so dass der Umrichter den Signalausgang LIFE oder OH deaktivieren
oder zur Aufhebung des Alarms Oh7 aktivieren kann, auch wenn die der interne Gleichstromliifter aufgrund
eines Defekts o. d. blockiert ist (wenn der Umrichter in diesem Zustand gestartet wird, wird der Befehl
Kiihlliifter starten automatisch gegeben und der Umrichter erkennt dann die Blockierung des
Gleichstromliifters, so dass dann der Ausgang LIFE oder OH aktiviert wird oder in den Alarmzustand Oh7
gewechselt wird).

Note

Es ist zu beachten, dass der langfristige Umrichterbetrieb bei blockiertem Gleichstromliifter die Lebensdauer der
Elektrolykondensatoren auf den Leiterplatten verkiirzen kann, da im Umrichter lokal hohe Temperaturen auftreten
konnen. Uberpriifen Sie stets das Signal LIFE und andere Signale, und tauschen Sie einen defekten Liifer umgehend
aus.

Storung des Bremstransistors erkennen (Bit 6) (dba: 22 kW oder weniger)

Wenn eine Storung des integrierten Bremstransistors erkannt wird, wird der Umrichter durch diese Funktion angehalten
und der Alarm dba wird angezeigt. Wihlen Sie fiir dieses Bit den Wert ,,0°, wenn der Umrichter iiber keinen
Bremstransistor verfiigt und der Alarmzustand daher nicht benotigt wird.

Umschalten zwischen IP20/IP40-Gehiuse (Bit 7) (nur fiir Umrichter mit Grundausstattung)

Wenn Umrichter mit einer Leistungsfahigkeit von 22 kW oder weniger mit der IP40-Option ausgestattet werden,
konnen Sie an IP40 angepasst werden. Schalten Sie das Bit 7 dann fiir die Schutzkoordination auf ,,1%.

Nihere Informationen finden Sie im Handbuch der IP40-Option.

Um den Wert fir H98 zu bestimmen, miissen die Einstellungen der einzelnen Funktionen den einzelnen Bits
zugewiesen werden. Anschliefend kann die Binédrzahl mit 8 Bits in eine Dezimalzahl umgerechnet werden.
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Im folgenden sind die Zuweisungen der Funktionen zu den einzelnen Bits sowie ein Umrechnungsbeispiel aufgefiihrt.

Bit Funktion Bitwert =0 Bitwert =1 Werksseitige
Standardeinstellung
Automatische Verringerung .. . .
0 Deaktivieren Aktivieren 1: Aktivieren
der Taktfrequenz
. . 1: Alarmver-
1 Eingangsphasenverlust Weiterlaufen Alarmverarbeitung arbeitung
erkennen starten
starten
2 Ausgangsphasenverlust Weiterlaufen Alarmverarbeitung 0: Weiterlaufen
erkennen starten
Schwellenwert fiir die
Beurteilung der Lebensdauer Werksseitige Nutzerdefinierte 0: Werksseltl.ge
3 des Standardeinstellun, Einstellun Standardein-
Zwischenkreiskondensators & & stellung
auswihlen
Beurteilung der Lebensdauer
4 des Deaktivieren Aktivieren 1: Aktivieren
Zwischenkreiskondensators
. : 0: Alarmver-
Blockierung des Alarmverarbeitung . .
3 Gleichstromliifters erkennen starten Weiterlaufen arbeitung
starten
L . . 1: Alarmver-
6 Storung des Bremstransistors Weiterlaufen Alarmverarbeitung arbeitung
erkennen starten
starten
Umschalten zwischen .
7| 1P20/1P40-Gehiiuse P20 P40 0: 1P20

Beispiel fiir die Umrechnung von Binir- zu Dezimalzahl (anhand der Zahl, die den oben genannten Werkseinstellungen
entspricht)
Dezimal = Bit 7 x 27+ Bit 6 x 2°+ Bit 5 x 2° + Bit 4 x 2* + Bit 3 x 2° + Bit 2 x 2%+ Bit 1 x 2' + Bit 0 x 2°
=Bit7x 128 + Bit6 X 64 + Bit 5x 32+ Bit4x 16 + Bit3 x8 + Bit2 x4 + Bit 1 x2 + Bit0 x 1
=0X128+1Xx64+0%x32+1%x164+0x8+0x4+1x2+1x1

=64+16+2+1
=83

5.2.6 A-Codes (Parameter fiir Motor 2), b-Codes (Parameter fiir Motor 3), r-Codes (Parameter fiir Motor 4)

Der Umrichter FRENIC-MEGA kann Steuerungsparameter auch wihrend des Betriebs umschalten, so dass ein
einzelner Umrichter vier Motoren antreiben kann, indem zwischen diesen umgeschaltet wird oder der
Energiesparbetrieb ein- bzw. ausgeschaltet wird, um die Einrichtung so zu verindern (z. B. Getriebeumschaltung), dass
das Trigheitsmoment der Maschine veridndert wird.

Parameter Anzutreibender Bemerkung
Motor
F-/E-/P- und andere EinschlieBlich der Parameter, die gemeinsam fiir die Motoren
Motor 1 .

Codes 1 bis 4 gelten.

A-Codes Motor 2

b-Codes Motor 3

r-Codes Motor 4

In diesem Handbuch werden ausschlieBlich die Parameter fiir Motor 1 beschrieben. Beachten Sie hinsichtlich
der Parameter fir die Motoren 2 bis 4 mit Ausnahme von A42, b42 und 142
(Motor-/Parametermeterumschaltung 2 bis 4) die entsprechenden Parameter fiir Motor 1, die in Tabelle 5.5 auf
der néchsten Seite aufgefiihrt sind.

Note

A42, b42

Motor-/Parametermeterumschaltung 2, 3 und 4 (Modusauswahl) d25 (ASR-Umschaltzeit)

Das Zusammenwirken der Anschlussbefehle M2, M3 und M4 (Motor 2, 3 und 4 auswihlen) fuir digitale
Eingangsanschliisse bewirkt ein Umschalten zwischen dem 1., 2., 3. und 4. Motor gemill untenstehender Tabelle
(Parameter EO1 bis E07, Wert = 12, 36 oder 37). Wenn der Motor gewechselt wird, wird auch die Parametergruppe fiir
den Antrieb des Motors entsprechend gewechselt.

Gleichzeitig gibt der Umrichter das entsprechende Signal ,Motor 1 ausgewdhlt® SWMI  bis ,Motor 4
ausgewdhlt SWM4 ab (Parameter E20 bis E27, Wert = 48, 49, 50, oder 51), um den externen Schalter auf den
ausgewihlten Motor umzustellen.
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Anschlussbefehl Ausgewihlter und vom Umrichter Ausgangssignale
M2 M3 M4 angetriebener Motor SWMI | SWM2 | SWM3 | SwM4
(aktivierte Parametergruppe)
OFF OFF OFF 1. Motor (Standardparameter) ON OFF OFF OFF
ON - - 2. Motor (A-Codes) OFF ON OFF OFF
OFF ON - 3. Motor (b-Codes) OFF OFF ON OFF
OFF OFF ON 4. Motor (r-Codes) OFF OFF OFF ON

A42, b42 oder r42 legen fest, ob die Kombination der Anschlussbefehle M2, M3 und M4 zwischen den Motoren
umschalten (Umschaltung auf 2., 3. oder 4. Motor) oder zwischen den jeweiligen Parametern (A-Codes, b-Codes,

r-Codes).
Wert fiir
A42, b42 oder Funktion Umschalten ist moglich:
42

Nur wenn der Umrichter

0 Motor (Umschalten auf Motor 2, 3 oder 4) angehalten ist
(alle Startbefehle sind deaktiviert).

1 Parameter (Umschalten auf die jeweiligen A-, b- oder Auch wihrend des

r-Codes) Umrichterbetriebs.

Note 1m Hinblick auf den zeitlichen Ablauf der Signale muss eine Kombination aus M2, M3 und M4 mindestens

2 ms vor dem Signal eines Startbefehls festgelegt werden.

Wenn A42, b42 oder r42 auf ,,0“ (Motor (Umschalten auf Motor 2, 3 oder 4)) gestellt wird, schaltet die Kombination
von M2, M3 und M4 auf Motor 2, 3 oder 4 und wihlt zudem die aktivierte Parametergruppe fiir den ausgewihlten
Motor (siehe Tabelle 5.5). Es muss allerdings beachtet werden, dass die in Tabelle 5.6 aufgelisteten Funktionen nicht

verfiigbar sind, wenn Motor 2, 3 oder 4 ausgewihlt ist.

Wenn A42, b42 oder r42 auf ,,1* (Parameter (Umschalten auf die jeweiligen A-, b- oder r-Codes)) gestellt wird, schaltet
die Kombination von M2, M3 und M4 um auf die jeweiligen in der Tabelle 5.5 in der Spalte ,,Von
Parameterumschaltung betroffen” mit Y gekennzeichneten Parameter. Bei den anderen Parametern bleiben die in der

Spalte ,,1. Motor* genannten wirksam.

Tabelle 5.5 Umschaltbare Parameter

Parameter Von
Bezeichnung 1. 2. 3. 4. uljr?srg;; T:S;_g
Motor | Motor | Motor | Motor betroffen

Maximale Frequenz FO3 | AO1 | b0l | rO1
Eckfrequenz Fo4 | A02 | b02 | r02
Nennspannung bei Eckfrequenz FO5 | A0O3 | b03 | r03
Maximale Ausgangsspannung FO6 | A04 | b04 | r04
Drehmomentanhebung F09 | A0S | bOS | r05
Elektronischer thermischer Uberlastschutz fg{/[ 1(\)/{2;1(22 onwerte auswihlen) F10 | A06 | bo6 | 106
(Pegel) | F11 | AO7 | b07 | 107
(Thermische Zeitkonstante) | F12 | AO8 | b08 | r08
Gleichstrombremse (Brems-Startfrequenz) | F20 | A09 | b09 | r09
(Bremspegel) | F21 | A10 | bl0 | rl0
(Bremszeit) F22 | All | bll rll
Startfrequenz F23 | A12 | bl2 | rl12

Lastauswahl / autom. Drehmomentanhebung / autom. Energiesparbetrieb | F37 | A13 | b13 | rl13 J
Auswahl Antriebsregelung F42 | Al4 | bl4 | rl4
Motor (Polzahl) | PO1 | Al15 | bl5 | rl5
(Nennleistung) | P02 | Al16 | bl6 | rl6
(Nennstrom) | P03 | A17 | bl7 | rl7
(Selbstoptimierung) | P04 | A18 | bl8 | rl8
(Leerlaufstrom) | P06 | A20 | b20 | r20
(%R1) | PO7 | A21 | b21 | r21
(%X) | PO8 | A22 | b22 | 122

(Schlupfkompensationsverstirkung fiir den Antrieb) | P09 | A23 | b23 | 123 J

(Ansprechzeit der Schlupfkompensation) | P10 | A24 | b24 | 124 J

(Schlupfkompensationsverstirkung zum Bremsen) | P11 | A25 | b25 | 125 J
(Nenn-Schlupffrequenz) | P12 | A26 | b26 | 126
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Parameter Von
Bezeichnung 1. 2. 3. 4. ulr)r?srg{; T:Egg
Motor | Motor | Motor | Motor betroffen
(Eisenverlustfaktor 1) | P13 | A27 | b27 | 127
(Eisenverlustfaktor 2) | P14 | A28 | b28 | 128
(Eisenverlustfaktor 3) | P15 | A29 | b29 | 129
(Magnetsittigungsfaktor 1) | P16 | A30 | b30 | r30
(Magnetsittigungsfaktor 2) | P17 | A31 | b31 | r31
(Magnetsittigungsfaktor 3) | P18 | A32 | b32 | r32
(Magnetsittigungsfaktor 4) | P19 | A33 | b33 | 33
(Magnetsittigungsfaktor 5) | P20 | A34 | b34 | r34
(Magnetsittigungserweiterungsfaktor ,,a) | P21 | A35 | b35 | 135
(Magnetsittigungserweiterungsfaktor ,,b*) | P22 | A36 | b36 | r36 =
(Magnetsittigungserweiterungsfaktor ,.c*) | P23 | A37 | b37 | r37 _%
Motorauswahl P99 | A39 | b39 | r39 o
Schlupfkompensation (Betriebsbedingungen) | H68 | A40 | b40 | r40 J -
Glittung der Ausgangsstromschwankung fiir Motor HS80 | A41 | b4l | r4l J :)E
Drehzahlregelung (Filter fiir Drehzahlsollwert) | dO1 | A43 | b43 | 43 J )§>
(Drehzahlerkennungsfilter) | d02 | Ad44 | bdd | rd4 J ﬂ
P (Verstiarkung) | dO3 | A45 | b45 | 45 J %
I (Integralzeit) | d04 | A46 | b46 | r46 J
(Ausgangsfilter) | d06 | A48 | b48 | r48 J
(Notch-Filter fiir die Resonanzfrequenz) | d07 | A49 | b49 | r49
(Dampfungspegel des Notch-Filters) | d08 | A50 | bS50 | r50
Freigehalten ds1 | d52 | d53 | d54
Motorgesamtbetriebszeit H94 | A51 | b51 | 151
Startzahler fiir Motor H44 | A52 | b52 | r52
Motor (%X Korrekturfaktor 1) | P53 | A53 | b53 | r53
(%X Korrekturfaktor 2) | P54 | A54 | b54 | r54
(Drehmomentstrom bei Vektorregelung) | P55 | AS55 | bS5 | 155
(Faktor der induzierten Spannung bei Vektorregelung) | P56 | A56 | b56 | 156
Freigehalten ds7 | A57 | bS7 | 157
Tabelle 5.6 Fur die Motoren 2 bis 4 nicht verfligbare Parameter
Bezeichnung Parameter Betrieb mit 2. bis 4. Motor
Nicht-lineare U/f-Kennlinie H50 bis H53, H65, H66 Deaktivieren
Startfrequenz 1 (Haltezeit) F24 Deaktivieren
Stoppfrequenz (Haltezeit) F39 Deaktivieren
g?gﬂf;;gﬁﬂggam““g / E34, E35 Deaktivieren
Negative Schlupfkompensation H28 Deaktivieren
UB/DOWN -Steuerung H61 Anfaq gseinstellun g (0 Hz
(Einstellung der Ausgangsfrequenz) unverinderbar
JO1 bis JO6, JO8 bis J13, J15 bis
PID Regelung J19, Deaktivieren
J56 bis J62, E40, E41, H91
Betauungsschutz J21, F21, F22 Deaktivieren
Bremssignal J68 bis J72, J95, J96 Deaktivieren
Strombegrenzung F43, F44 Deaktivieren
Begrenzung der Drehrichtung HO8 Deaktivieren
Vorerregung H84, H85 Deaktivieren
X?r&:fﬁi:;e\rl\;?giésstgg :florgéinge bis H78, H79 Deaktivieren
NTC-Thermistor H26, H27 Deaktivieren
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B ASR-Umschaltzeit (d25) Einstellbereich: 0 bis 1.000 (s)

Die Parameterumschaltung ist auch wihrend des Betriebs moglich. Beispielsweise konnen P (Verstirkung) und I
(Integralzeit) der Drehzahlregelung gemif} Tabelle 5.5 umgeschaltet werden.

Das Umschalten dieser Parameter wihrend des Betriebs kann zu einer pldtzlichen Anderung des Drehmoments fithren
und einen mechanischen Stof} auslosen, je nach Antriebsbedingungen der Last.

Um einen derartigen mechanischen StoB zu vermeiden, schwicht der Umrichter die plotzliche Anderung des
Drehmoments mit der Anstiegsfunktion der ASR-Schaltzeit (d25) ab.
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5.2.7 J-Codes (Anwendungsfunktionen 1)

Jo1 PID-Regelung (Modusauswahl)

Bei der PID-Regelung priift der Umrichter den Status eines Regelungsobjektes mit einem Sensor oder einem dhnlichen
Gerit und vergleicht das Ergebnis mit dem Sollwert (z. B. Solltemperatur). Falls das Messergebnis vom Sollwert
abweicht, reagiert die PID-Regelung entsprechend, um die Abweichung zu minimieren. Es handelt sich also um einen
geschlossenen Regelkreis, der auf die zu regelnde Variable abgestimmt ist (Riickkopplungswert). Durch die
PID-Regelung wird der Einsatzbereich des Umrichters auf Prozessregelung (z. B. Durchflussregelung, Druckregelung
und Temperaturregelung) und Drehzahlregelung (z. B. Tinzerregelung) ausgedehnt.

Bei Aktivierung der PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3) wird die Frequenzregelung des Umrichters vom
Antriebsfrequenz-Generatorblock zum PID-Generatorblock umgeschaltet.

B Modusauswahl (JO1) Wert fiir JO1 Funktion

Mit JO1 wird der PID-Regelungsmodus| 0 Deaktivieren

ausgewdhlt. 1 Aktivieren (Prozesssteuerung, Normalbetrieb)
2 Aktivieren (Prozesssteuerung, Inversbetrieb) _%7:\
3 Aktivieren (Tédnzerregelung) o

d) o

CManuaI speed comman/
O Frequency command

H313NVHVd

— PID processor

+
PID process command

PID feedback

Blockschaltbild PID-Prozessregelung

—> —

Fixed roll Fixed roll
Rotation speed control

Upper limit position :
ancer roll :

Reference position Position data

---------- Inverter
ex.0Vto 10V
Potentiometer

Lower limit position

The inverter controls the line speed with
reference to the dancer roll position.

R

[ Speed command W ’ i_ Frequency command
(Primary command) J 4 -
Upper limit
PID command + PID ~ o
(Dancer reference position) _ processor [ — = L
Lower limit

[PID feedback

(Dancer position feedback)

Blockschaltbild PID-Ténzerregelung

Mit JO1 kann am PID-Regelungsausgang zwischen Normal- und Inversbetrieb gewechselt werden, um eine
Abweichung (Fehlerkomponente) der gemessenen Motordrehzahl vom Sollwert feststellen zu konnen
(Erhohung/Absenkung). Dadurch kann der Umrichter auch bei Klimaanlagen eingesetzt werden. Mit dem
Anschlussbefehl IVS kann ebenfalls zwischen Normal- und Inversbetrieb umgeschaltet werden.

L  Einzelheiten zum Wechsel zwischen Normal- und Inversbetrieb finden Sie in der Beschreibung Umschalten
Normalbetrieb / Inversbetrieb IVS (EO1 bis E07, Wert = 21).
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Jo2

PID-Regelung (Fernsteuerbefehl SV)

Mit JO2 wird die Quelle festgelegt, die den Befehlswert (SV) der PID-Regelung bestimmt.

Wert fiir JO2 Funktion

Bedienteil
Legen Sie den PID-Befehl mit Hilfe der Tasten @ / &) am Bedienteil fest.

PID-Befehl 1 (Analogeingang: Anschliisse [12], [C1] und [V2])

Spannungseingang zum Anschluss [12] (0 bis 10 VDC, 100% PID-Befehl/ £10 VDC)
Stromeingang zum Anschluss [C1] (4 bis 20 mA DC, 100% PID-Befehl/ 20 mA DC
Spannungseingang zum Anschluss [V2] (0 bis 210 VDC, 100% PID-Befehl/ £10 VDC)

Anschlussbefehl UP/DOWN

Mit dem UP- bzw. DOWN-Befehl konnen Sie zusammen mit den (durch E40 und E41

3 bestimmten) PID-Anzeigekoeffizienten, mit denen der Befehlswert in einen virtuellen
physikalischen Wert umgewandelt wird usw., fiir den PID-Befehlswert zwischen 0 und 100%
festlegen (£100% fiir die PID-T4nzerregelung).

Befehl iiber Kommunikationsverbindung
4 Verwenden Sie den Funktionscode S13 zur Bestimmung des kommunikationsbezogenen

PID-Befehls. Der Ubertragungswert 20000 (Dezimal) entspricht 100% (maximale Frequenz) des
PID-Befehls.

0

[1] PID-Befehl mit den Tasten N / &) auf dem Bedienteil (J02 = 0, Werkseinstellung)

Mit den Tasten @ / &) auf dem Bedienteil koénnen Sie zusammen mit den (durch E40 und E41 bestimmten)
PID-Anzeigekoeffizienten fiir den PID-Befehl in einem gut verstéindlichen umgewandelten Eingabeformat einen Wert
zwischen 0 und 100% festlegen (+100% fiir die PID-Ténzerregelung). Einzelheiten zum Betrieb entnehmen Sie bitte
dem FRENIC-MEGA-Benutzerhandbuch, Kapitel 7, Abschnitt 7.3.3 ,Einstellen der Frequenz und PID-Befehle."

[2] PID-Befehl mit Analogeingédngen (J02 = 1)

Bei Verwendung eines Analogeinganges (Spannungseingang an den Anschliissen [12] und [V2] oder Stromeingang an
Anschluss [C1] fiir PID-Befehl 1 (JO2 = 1) kann der PID-Befehl beliebig festgelegt werden, indem die Verstirkung
vervielfacht und der Offset hinzugefiigt wird. Die Polaritdt kann gewihlt werden und die Filterzeitkonstante sowie die
Regelabweichung konnen eingestellt werden. Zusitzlich zur JO2-Einstellung muss als Analogeingang PID-Befehl 1
ausgewihlt werden (Festlegung durch einen Parameter zwischen E61 und E63, Funktionscodewert = 3). Nihere
Informationen sind bei den Beschreibungen von E61 bis E63 zu finden.

Einstellbare Elemente des PID-Befehls

. Offset Verstirkung . . Reoel-
g
Eingangs Eingangsbereich i 4 i Polaritat Filterzeitk abwei-
anschluss gang Offset Basisp | Verstir | Basisp onstante
unkt kung unkt chung
[12] 0 bis +10 'V, -10 bis +10V C32 C34 C35 C33 C31
[C1] 4 bl‘S 20 mA . cs1 C52 C37 C39 - C38 C36
rvap | P OV A0 bis IO c42 | cad | ca5 c43 C41

B Regelabweichung (C31, C36, C41)

C31, C36 oder C41 legen eine Regelabweichung fiir analoge Eingangsspannungen oder Eingangsstrome fest. Der
Abweichungswert gilt auch fiir Signale, die von externen Geriten gesendet werden.

B Filterzeitkonstante (C33, C38, C43)

C33, C38 und C43 liefern die Filterzeitkonstanten fiir Spannung und Strom des Analogeingangs. Wihlen Sie geeignete
Werte fiir die Zeitkonstanten und beriicksichtigen Sie dabei die Reaktionsgeschwindigkeit des mechanischen Systems,
da hohe Zeitkonstanten die Antwort verzogern. Wenn die Eingangsspannung aufgrund von Stdrungen schwankt,
wihlen Sie hohe Zeitkonstanten.

B Polaritat (C35, C45)
C35 und C45 legen den Eingangsbereich fiir analoge Eingangsspannungen fest.

Wert fiir C35 und C45 Anschlusseingangsspezifikationen
0 -10bis +10 V
1 0 bis +10 V (negative Spannungswerte werden als 0 V gewertet)
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W Verstarkung und Offset

PID command
%

Gain
(C32,C37 or C42) Point B

Bias
(C51) Point A

» Analog input

0 Bias Gain 100%
base base
point point
(C52) (C34, C39 or C44)

(Beispiel) Grafische Darstellung des Bereichs 1 bis 5 V an Anschluss [12] iiber O bis 100%

Process command

100%
Gain (C32) = 100%

Gain base point (C34) = 50%
Bias value (C51)= 0%

Bias base point (C52) = 10%

0% : > Input at terminal [12]
ov1v 5V 10V

[3] PID-Befehl mit UP/DOWN-Regelung (JO2 = 3)

Bei Auswahl der UP/DOWN-Regelung als PID-Drehzahlbefehl dndert sich dieser Befehl bei Aktivierung des
Anschlussbefehls UP bzw. DOWN (ON) im Bereich zwischen 0 und 100%.

Der PID-Drehzahlbefehl kann in mnemonischen physikalischen Einheiten (etwa als Temperatur oder Druck) mit den
PID-Anzeigekoeffizienten (E40, E41) festgelegt werden.

Um die UP/DOWN-Regelung als PID-Drehzahlbefehl auszuwihlen, miissen UP und DOWN den digitalen
Eingangsanschliissen [X1] bis [X7] zugeordnet werden. (£ EO1 bis EO7, Wert = 17, 18)

UP DOWN .
Funktion
Wert =17 Wert = 18
OFF OFF Wert des PID-Drehzahlbefehls beibehalten.
ON OFF Wert des PID-Drehzahlbefehls um 0,1%/0,1 s bis 1%/0,1 s erhohen.
OFF ON Wert des PID-Drehzahlbefehls um 0,1%/0,1 s bis 1%/0,1 s senken.
ON ON Wert des PID-Drehzahlbefehls beibehalten.
Note Der Umrichter speichert den letzten durch die UP/DOWN-Steuerung eingestellten PID-Befehlswert und

verwendet den gespeicherten Wert beim néchsten Starten (auch beim Einschalten).

[4] PID-Befehl liber eine Kommunikationsverbindung (J02 = 4)

Verwenden Sie den Funktionscode S13 zur Bestimmung des kommunikationsbezogenen PID-Befehls. Der
Ubertragungswert 20000 (Dezimal) entspricht 100% (maximale Frequenz) des PID-Befehls. Einzelheiten zum
Kommunikationsformat entnehmen Sie bitte dem RS-485 Kommunikations-Benutzerhandbuch.

¢ Im Gegensatz zum Fernsteuerbefehl iiber JO2 lisst sich die Festfrequenz 4, 8 bzw. 12 (jeweils definiert tiber
@ C08, C12 bzw. C16), die mit den Anschlussbefehlen $S4 und SS8 festgelegt wird, auch als
voreingestellten Wert fiir den PID-Befehl auswihlen.

Der einzustellende PID-Wert berechnet sich wie folgt:

Voreingestellte
PID-Befehlswert (%) = Festfrequenz x 100

Maximale Frequenz

e Bei der Ténzerregelung (JO1 = 3) wird die Einstellung vom Bedienteil gegen den Wert J57 verriegelt
(PID-Regelung: Tinzer-Bezugsposition) und als Parameterwert gespeichert.

Auswéhlen der Geberanschliisse

Legen Sie zur Riickkopplungsregelung den entsprechenden Anschluss in Abhingigkeit von der Art des Sensorausgangs
fest.

e Wenn der Sensorausgang ein strombasierter Ausgang ist, verwenden Sie den Stromeingangsanschluss [C1] des
Umrichters.

* Wenn der Sensorausgang ein spannungsbasierter Ausgang ist, verwenden Sie den Spannungseingangsanschluss [12]
des Umrichters oder schalten Sie den Anschluss [V2] auf Spannungseingang um und verwenden Sie diesen.

Nihere Informationen sind bei den Beschreibungen von E61 bis E63 zu finden.
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Anwendungsbeispiel: Prozessregelung (fiir Klimaanlagen, Liifter und Pumpen)

Der Betriebsbereich fiir die PID-Prozessregelung wird intern zwischen 0% und 100% geregelt. Legen Sie fiir den
entsprechenden Riickkopplungseingang den Betriebsbereich fest, der iiber die Einstellung der Verstirkung geregelt
werden soll.

Beispiel: Wenn die Ausgangsspannung des externen Sensors zwischen 1 und 5 V liegt:
¢ Verwenden Sie Anschluss [12], da der Anschluss fiir Spannungseingédnge ausgelegt ist.

¢ Setzen Sie die Verstiarkung (C32 zur Einstellung des Analogeingangs) auf 200%, damit der Maximalwert (5 V) vom
Ausgang des externen Sensors 100% entspricht. Dabei ist zu beachten, dass der Eingangswert fiir Anschluss [12] so
eingestellt ist, dass 0 bis 10 V 0 bis 100% entsprechen; somit muss eine Verstirkung von 200% (= 10 V + 5V x 100)
eingestellt werden. AuBlerdem ist zu beachten, dass Offset-Einstellungen nicht fiir die Riickkopplungsregelung gilt.

Feedback
/
100% ------------ IRRERERE Ry 2
1 Pl
' e
' e
i
g
.
s
s
./ '
7 |
- 1 1 .
0% » [nput at terminal [12]
oV 5V 10V

Anwendungsbeispiele: Tanzersteuerung (fiir Wickler)

Beispiel 1. Wenn der Ausgangswert des externen Sensors bei £7 VDC liegt:

¢ Verwenden Sie Anschluss [12], da der Spannungseingang bipolar ist.

* Wenn der Ausgang des externen Sensors bipolar ist, regelt der Umrichter die Drehzahl im Bereich £100%. Um den
Ausgangswert =7 VDC zu *100% umzuwandeln, stellen Sie eine Verstirkung (C32 zur Einstellung des
Analogeingangs) von 143% gemif} nachfolgender Berechnung ein.

10V 14
7V = 143%
Feedback
A
100% f---nmmmmmmmmoeee poeoeezs
C ST
e
e
e
Pl
s
v
e '
//
_10.\/ _7;\/ ~ : *—» Input at terminal [12]
: 7 +7V  +10V
\ s
' R
: -
' e
e
e
L
H S0
P )
el -100%

Beispiel 2. Wenn der Ausgangswert des externen Sensors zwischen 0 und 10 VDC liegt:

* Verwenden Sie Anschluss [12], da der Anschluss fiir Spannungseingénge ausgelegt ist.
e Wenn der Ausgang des externen Sensors unipolar ist, regelt der Umrichter die Drehzahl im Bereich zwischen 0 und
100%.

Feedback
A

100% |--=-=xxxsoeeesaamnnnee ,

0% : Input at terminal [12]
oV 10V

In diesem Beispiel ist die Einstellung der Ténzer-Bezugsposition bei ca. +5 V (50%) zu empfehlen.

PID-Anzeigekoeffizient und Uberwachung

Stellen Sie den Anzeigekoeffizienten zur Uberwachung des PID-Befehls und des zugehdrigen tatsichlich gemessenen
Wertes so ein, dass die Werte in gut verstindliche mnemonische physikalische Einheiten, z. B. Temperaturwerte,

umgerechnet werden.

L) Einzelheiten zu Anzeigekoeffizienten entnehmen Sie bitte den Parametern E40 und E41; Einzelheiten zur

Uberwachung entnehmen Sie bitte Parameter E43.
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Jo3
Jo6

bis PID-Regelung (P (Verstarkung), | (Integralzeit), D (Differentialzeit), Geberfilter)

B P Verstérkung (JO3)  Einstellbereich: 0,000 bis 30,000 (mal)
JO3 legt die Verstdrkung fiir den PID-Prozessor fest.

P (Proportional-) Anteil

Wenn die StellgroBe (Ausgangsfrequenz) proportional zur Abweichung ist, handelt es sich um eine P-Regelung. Die
ausgehende Stellgrofe ist proportional zur Abweichung. Durch die Stellgrofe allein kann die Abweichung jedoch nicht
behoben werden.

Uber die Verstirkung wird festgelegt, in welchem MaBe das System im Rahmen der Proportionalregelung auf die
Abweichung reagiert. Eine grolere Verstiarkung fithrt zu einer schnelleren Reaktion; ist die Verstiarkung jedoch zu grof,
kann es sein, dass der Ausgangswert des Umrichters schwingt. Eine geringere Verstirkung fiihrt zu einer langsameren
Reaktion, stabilisiert jedoch den Ausgangswert des Umrichters.

Deviation

Time

MV

Time

H | Integralzeit (J0O4)
Einstellbereich: 0,0 bis 3600,0 (s), 0,0 heif3t, dass die Integralkomponente wirkungslos ist.

JO3 legt die Integralzeit fiir den PID-Prozessor fest.

I-(Integralzeit-)Anteil

Wenn die Anderungsrate der StellgroBe (Ausgangsfrequenz) proportional zum Integralwert der Abweichung ist, handelt
es sich um eine I-Regelung. Die ausgehende Stellgrofe bildet das Integral zur Abweichung. Mit der Integralregelung
lasst sich der riickgefiihrte Istwert folglich dem Sollwert nahezu angleichen. Bei sich schnell dndernden Abweichungen
kann mit Integralregelung jedoch keine schnelle Reaktion hervorgerufen werden.

Die Wirkung des I-Anteils wird iiber die Integralzeit als Parameter, und zwar mit Parameter J04, angegeben. Je hoher
die Integralzeit, desto langsamer erfolgt die Antwort. Dadurch dndert sich auch die Regelgrofle nur langsam, die
Ausregelung des dufleren Storfaktors erfolgt verzogert. Je kiirzer die Integralzeit, desto schneller erfolgt die Antwort.
Bei zu kurzen Integralzeiten kann es jedoch sein, dass der Ausgangswert des Umrichters gegen den dufleren Storfaktor
schwingt.

Deviation I I
E Time
Time

m D Differentialzeit (JO5)
Einstellbereich: 0,00 bis 600,00 (s), 0,00 heifit, dass die Differentialkomponente wirkungslos ist.

JOS legt die Differentialzeit fiir den PID-Prozessor fest.

D-(Differentialzeit-)Anteil

Wenn die Stellgrofle (Ausgangsfrequenz) proportional zum Differentialwert der Abweichung ist, handelt es sich um
eine D-Regelung. Die ausgehende Stellgrofle bildet das Differential zur Abweichung. Der D-Anteil der Regelung
ermdglicht eine schnelle Reaktion auf schnelle Abweichungsdnderungen.

Die Wirkung des D-Anteils wird tiber die Differentialzeit als Parameter, und zwar mit Parameter JO5, angegeben. Bei
Einstellung einer langen Differentialzeit werden durch den P-Anteil hervorgerufene Schwingungen innerhalb kurzer
Zeit unterdriickt, wenn eine Abweichung auftritt. Zu lange Differentialzeiten verstirken jedoch das
Schwingungsverhalten des Umrichterausgangs. Kurze Differentialzeiten verringern den Unterdriickungseffekt, wenn
die Abweichung auftritt.
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Deviation

Time

MV

Time
Die Anwendung der P-, I- und D-Anteile in Kombination werden im Folgenden beschrieben.
(1) PI-Regelung

Bei der PI-Regelung werden P- und I-Regelung zusammen eingesetzt, um die von der P-Regelung verbleibende
Abweichung moglichst gering zu halten. Mit der PI-Regelung wird stets die Abweichung minimiert, auch wenn sich der
Sollwert @ndert oder der duBere Storfaktor fortwihrend auftritt. Je hoher jedoch die Integralzeit ist, um so langsamer
reagiert das System auf sich schnell &ndernde Abweichungen.

P-Regelung kann auch allein verwendet werden, und zwar bei Lasten mit sehr grolen integralen Komponenten.

(2) PD-Regelung

Bei der PD-Regelung reagiert die Regelung sehr schnell auf Abweichungen, indem die Stellgrofe stirker verdndert
wird als bei alleiniger D-Regelung, um eine weitere VergroBerung der Abweichung zu unterdriicken. Bei Verringerung
der Abweichung, verringert sich der P-Anteil.

Eine Last einschlieBlich der integralen Komponente im geregelten System kann aufgrund des Verhaltens des integralen
Anteils Schwingungen aufweisen, wenn ausschlielich P-Regelung eingesetzt wird. Verwenden Sie in diesem Fall
PD-Regelung, damit das durch den P-Anteil hervorgerufene Schwingungsverhalten reduziert und das System stabil
gehalten wird. PD-Regelung wird also fiir Systeme verwendet, in denen der Prozess keinerlei ddmpfende Elemente
aufweist.

(3) PID-Regelung

Bei der PID-Regelung wird die P-Regelung mit der Abweichungsminimierung der I-Regelung und der
Schwingungsunterdriickung der D-Regelung kombiniert. PID-Regelung ermoglicht minimale Regelungsabweichungen,
hohe Regelgenauigkeit und hohe Stabilitit.

PID-Regelung ist insbesondere in den Fillen von Vorteil, in denen das System nur sehr langsam auf Abweichungen
reagiert.

Stellen Sie die PID-Regelparameter wie nachfolgend beschrieben ein.

Es wird dringend empfohlen, die Wellenform der Systemantwort beim Einstellen der PID-Regelgrofie mit einem
Oszilloskop oder einem vergleichbaren Gerit zu iiberwachen. Wiederholen Sie die nachfolgend aufgefiihrten Schritte,
um fiir jedes System die optimale Losung zu ermitteln.

- Erhohen Sie den Wert JO3 (PID-Regelung P (Verstiarkung)) innerhalb des Bereiches, in dem das Riickkopplungssignal
nicht schwingt.

- Verkleinern Sie den Wert J04 (PID-Regelung I (Integralzeit)) innerhalb des Bereiches, in dem das
Riickkopplungssignal nicht schwingt.

- Erhéhen Sie den Wert JO5 (PID-Regelung D (Differentialzeit)) innerhalb des Bereiches, in dem das
Riickkopplungssignal nicht schwingt.

Nachfolgend wird dargestellt, in welcher Weise die Wellenform der Systemantwort optimiert wird.

1) Unterdriickung von Uberschwingungsverhalten
Parameter JO4 (Integralzeit) erhohen und JO5 (Differentialzeit) verringern.

Controlled

Response [----------4

Natural

Time
2) Schnelle Stabilisierung (leichtes Uberschwingen zulissig)
Parameter JO3 (Verstirkung) verringern und JO5 (Differentialzeit) erhohen.
l— Controlled
Response [------~-----====
Natural
Time

3) Unterdriickung von Schwingungen, deren Dauer die iiber J04 festgelegte Integralzeit iiberschreitet
Parameter JO4 (Integralzeit) erhohen.
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AN

\{ "
Natural

Time
4) Unterdriickung von Schwingungen, deren Dauer ungefihr der mit JO5 (Differentialzeit) festgelegten Zeit entspricht

Response

Parameter JO5 (Differentialzeit) verringern.
Parameter JO3 (Verstirkung) verringern, wenn sich die Schwingungen auch nicht mit einer Differentialzeit von 0 s
unterdriicken lassen.

N

Response [----------/f--- 2 \/
\{Natural

B Geberfilter (JO6) Einstellbereich: 0,0 bis 900,0 (s)

Mit JO6 wird die Zeitkonstante des Filters fiir die Riickkopplungssignale der PID-Regelung festgelegt. (Mit dieser
Einstellung wird der PID-Regelkreis stabilisiert. Eine zu lang eingestellte Zeitkonstante fithrt zu einer langsamen
Reaktion des Systems.)

Note Zur Feineinstellung des Filters fiir die Riickkopplungssignale der PID-Tinzerregelung, verwenden Sie
Filterzeitkonstanten fiir Analogeinginge (C33, C38 und C43).

Time

G 'dey
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J08, J09 PID-Regelung (Startfrequenz fiir Druckbeaufschlagung, Druckbeaufschlagungszeit)
J15 (PID-Regelung, Stoppfrequenz fiir niedrigen
Durchfluss)
J16 (PID-Regelung, Verstrichene Stoppzeit fir
niedrigen Durchfluss)
J17 (PID-Regelung, Startfrequenz)

Stoppfunktion bei niedrigem Durchfluss (J15 bis J17)

Mit den Parametern J15 bis J17 wird die Stoppfunktion bei niedrigem Durchfluss in der Pumpenregelung konfiguriert.
Bei dieser Funktion wird der Umrichter bei steigendem Auslassdruck ausgeschaltet, so dass die Wassermenge reduziert
wird.

Ist der Auslassdruck gestiegen und sinkt die Bezugsfrequenz (Ausgang des PID-Prozessors) unter die Stoppfrequenz fiir
niedrigen Durchfluss (J15) fiir die Dauer der verstrichenen Stoppzeit fiir niedrigen Durchfluss (J16), verlangsamt der
Umrichter seine Geschwindigkeit bis zum Stillstand, wihrend die PID-Regelung selbst weiterlduft. Sinkt der
Auslassdruck und steigt die Bezugsfrequenz (Ausgang des PID-Prozessors) dabei iiber die Startfrequenz (J17), nimmt
der Umrichter seinen Betrieb wieder auf.

® PID-Regelung (Stoppfrequenz fir niedrigen Durchfluss) (J15) Einstellbereich: 0,0 (Deaktivieren), 1,0 bis
500,0 (Hz)

Mit J15 wird die Frequenz festgelegt, bei der der Umrichter aufgrund des niedrigen Durchflusses ausgeschaltet wird.

® PID-Regelung (Verstrichene Stoppzeit fir niedrigen Durchfluss) (J16) Einstellbereich: 0 bis 60 (s)

Mit J16 wird festgelegt, wie lange es dauert, bis der Umrichter nach dem Abfallen des PID-Ausgangs unter die mit J15
definierte Frequenz beginnt, die Geschwindigkeit zu reduzieren, um schliellich zum Stillstand iiberzugehen.

® PID-Regelung (Startfrequenz) (J17) Einstellbereich: 0,0 bis 500,0 (Hz)

Mit J17 wird die Startfrequenz festgelegt. Stellen Sie J17 so ein, dass die Frequenz grofer ist als die Stoppfrequenz fiir
niedrigen Durchfluss (J15). Wenn die definierte Startfrequenz kleiner ist als die Stoppfrequenz fiir niedrigen Durchfluss,
wird die Stoppfrequenz ignoriert. Die Stoppfunktion bei niedrigem Durchfluss wird ausgelost, wenn der Ausgang des
PID-Prozessors unter die eingestellte Startfrequenz fllt.

B Zuweisung von PID-STP (,Motor aufgrund von langsamem Durchfluss unter PID-Regelung gestoppt")
(E20 bis E24 und E27, Wert = 44)

Durch Zuweisen des digitalen Ausgangssignals PID-STP zu einem der programmierbaren Ausgangsanschliisse von
E20 bis E24 und E27 (Wert=44) wird das Signal ausgegeben, sobald der Umrichter aufgrund des niedrigen
Durchflusses unter PID-Regelung anhilt.

Folgende Grafik zeigt die Stoppfunktion bei niedrigem Durchfluss.
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Output frequency

Preset acceleration
time

Restart
frequency

Preset deceleration

AN &

PID output (MV)

Starting freqyency (J17)

Slow flowrate level | MV increases
stop latency (J16) | @gain as pressure

\ decreases.

~

Stop frequency for slow flowrate (J15) /

A

~

Feedback value 4

Pressure inside pipe
Command (SV)

e

Pressure starts decreasing
when the faucet is opened.

Pressure increases
as the inverter
resumes operation.

/

Run command 4

ON |

PID-STP signal

-

Time

Druckbeaufschlagung vor dem Stoppen bei niedrigem Durchfluss (J08 und J09)

Mit den Parametern JO8 (Startfrequenz fiir Druckbeaufschlagung) und JO9 (Druckbeaufschlagungszeit) wird die
Druckbeaufschlagung eingestellt, die dann einsetzt, wenn die Frequenz iiber den mit J16 festgelegten Zeitraum unter
den mit J15 definierten Wert (Stoppfrequenz fiir niedrigen Durchfluss) abfillt. Wihrend der Druckbeaufschlagung
befindet sich die PID-Regelung im Haltestatus.

Diese Funktion verzogert die Ausschaltzeit bei Anlagen mit Membran-Tank, indem die Druckbeaufschlagung
unmittelbar vor dem Zeitpunkt einsetzt, zu dem die Frequenz unter den Wert sinkt, bei dem der Umrichter den Motor

anhilt. Auf diese Weise kann der Energiesparbetrieb eingeleitet werden.

kann die

Da sich die Startfrequenz fir die Druckbeaufschlagung mit Parameter JO8 einstellen ldsst,
Druckbeaufschlagung anlagenspezifisch eingestellt werden.
Folgende Grafik zeigt die Druckbeaufschlagungsfunktion.
Pressurization starting
Output frequency A froquency (J08)
Restart frequency
Slow flowrate level . >
Pressurizing t
stop latency (J16 .
PID output (V) A P y(‘ )' time (J09)
Starting frequency (J17)
|
Stop frequency for slow flowrate (J15) S
Hold
“t
Run command T ON o
PID-STP signal T ON

\4

J10 PID-Regelung (Anti-Reset-Windup)

Mit J10 wird ein Uberschwingen der Regelung mit PID-Prozessor unterdriickt. So lange die Abweichung des
gemeldeten Riickkopplungssignals vom PID-Sollwert aulerhalb des Einstellbereichs liegt, hilt der Integrator seinen

Wert und fithrt keine Integration durch.

- Einstellbereich: 0 bis 200 (%)
PID feedback (PV)
A

In this range, integration
does not take place.

PID command J10

In this range, integration

set value (SV) 110

TN e
/v

takes place.

In this range, integration
does not take place.

—

Time
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J11 bis J13 PID-Regelung (Alarmausgang, Oberer Grenzwertalarm (AH) und Unterer Grenzwertalarm (AL)
wahlen)

Der Umrichter kann zwei Arten von Alarmsignalen (Absolutwert- und Abweichungsalarme) in Verbindung mit der
PID-Regelung ausgeben, wenn das digitale Ausgangssignal PID-ALM einem der programmierbaren
Ausgangsanschliisse von E20 bis E24 und E27 (Wert = 42) zugewiesen wird.

Mit J11 werden die Signalarten des Alarmausgangs festgelegt. Mit J12 und J13 werden die oberen und unteren
Grenzwerte fiir die Alarme festgelegt.

B Alarmausgangseinstellung (J11)

Mit J11 wird einer der folgenden zur Verfiigung stehenden Alarme eingestellt.

Werte fiir J11 Alarm Beschreibung
0 Absolutwertalarm Bei PV < AL oder AH < PV, ist PID-ALM aktiviert (ON).
| | _ PID feedback
T (PV)
PID control PID control

(Lower level (Upper level =
alarm (AL)) alarm (AH)) )
(J13) (J12) ©
Absolutwertalarm (mit Halten) Wie oben (mit Halten) o
Absolutwertalarm (mit Speicherung) Wie oben (mit Speicherung) o
3 Absolutwertalarm (mit Halten und Wie oben (mit Halten und Speicherung) ):E
Speicherung) 3§>
4 Abweichungsalarm Bei PV < SV - AL oder SV + AH < PV, PID-ALM ist E
EIN. m
PID control PID control By

(Lower level  (Upper level
alarm (AL)) alarm (AH))
(J13) o (J12)

| i | PID feedback
‘ ~(PV)

PID command

value (SV)
5 Abweichungsalarm (mit Halten) Wie oben (mit Halten)
Abweichungsalarm (mit Speicherung) Wie oben (mit Speicherung)
Abweichungsalarm (mit Halten und Wie oben (mit Halten und Speicherung)
Speicherung)
SV: PID-Prozessbefehl PV: PID-Riickkopplungswert
Halten: Wihrend der Einschalt-Sequenz bleibt der Alarmausgang auf OFF (deaktiviert), und zwar auch dann,

wenn die iiberwachte Menge innerhalb des Alarmbereichs liegt. Sobald die Menge den Alarmbereich
iiber-/unterschreitet und erneut einen Wert innerhalb des Alarmbereichs einnimmt, wird der Alarm
aktiviert.

Speicherung: Sobald die iiberwachte Menge einen Wert innerhalb des Alarmbereichs einnimmt und der Alarm auf
ON steht, bleibt der Alarm auf ON, und zwar auch dann, wenn er den Alarmbereich unter- bzw.
iberschreitet. Fithren Sie zum Losen der Speicherung einen Reset durch, indem Sie die Taste
driicken oder den Anschlussbefehl RST auf ON stellen. Das Zuriicksetzen erfolgt in gleicher Weise
wie beim Zuriicksetzen eines Alarms.

m Oberer Grenzwertalarm (AH) (J12)
Mit J12 wird der obere Grenzwertalarm (AH) in Prozent (%) des Riickkopplungswertes eingestellt.

® Unterer Grenzwertalarm (AL) (J13)
Mit J13 wird der untere Grenzwertalarm (AL) in Prozent (%) des Riickkopplungswertes eingestellt.

Der angezeigte Wert (%) ist das Verhiltnis zwischen oberem/unterem Grenzwert und dem Hochstwert (10 V

Note bzw. 20 mA) des Riickkopplungswertes (bei einer Verstiarkung von 100%).
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Der oberen Grenzwertalarm (AH) und der untere Grenzwertalarm (AL) gelten auch fiir folgende Alarme.

Alarm-Handhabung:
Alarm Beschreibun i
g Alarmausgangseinstellung Parametercinstellung
J11)

Oberer Grenzwert EIN, wenn AH < PV Absolutwertalarm JI3 (AL)=0
(absolut)
Unterer Grenzwert EIN, wenn PV < AL J12 (AH) = 100%
(absolut)
Oberer Grenzwert EIN, wenn SV + AH < PV Abweichungsalarm J13 (AL) = 100%
(Abweichung)
Unterer Grenzwert EIN, wenn PV < SV - AL J12 (AH) = 100%
(Abweichung)
Oberer/unterer EIN, wenn ISV - PVI> AL J13 (AL) =J12 (AH)
Grenzwert
(Abweichung)
Oberer/unterer Bereich EIN, wenn SV - AL <PV < SV + AL | Abweichungsalarm
Grenzwert . .
(Abweichung) Ein pegatlves

- Logiksignal muss
Oberer/unterer Bereich EIN, wenn AL < PV < AH Absolutwertalarm PID-ALM zugewiesen
Grenzwert (absolut) werden.
Oberer/unterer Bereich | EIN, wenn SV - AL<PV < SV + AH | Abweichungsalarm
Grenzwert
(Abweichung)

J15 bis PID-Regelung (Stoppfrequenz fiir niedrigen Durchfluss, Verstrichene Stoppzeit fiir niedrigen

J17

Durchfluss und Startfrequenz) (Siehe J08)

J18,J19 PID-Regelung (Obergrenze des PID-Prozessausgangs, Untergrenze des PID-Prozessausgangs)

Die Ober- und Untergrenzen konnen fiir den PID-Ausgang festgelegt werden, der ausschlieBlich fiir die PID-Regelung
verwendet wird. Die Einstellungen werden ignoriert, wenn die PID-Regelung deaktiviert ist und der Umrichter mit der
zuvor definierten Bezugsfrequenz arbeitet.

(EJ EO1 bis E07, Wert = 20)

B PID-Regelung (Obergrenze von PID-Prozessausgang) (J18)
Mit J18 wird die Obergrenze der PID-Prozessor-Ausgangsbegrenzung in % festgelegt. Bei Einstellung des Wertes
999" dient die Einstellung der Frequenzbegrenzung (oben) (F15) als Obergrenze.

® PID-Regelung (Untergrenze von PID-Prozessausgang) (J19)

Mit J19 wird die Untergrenze der PID-Prozessor-Ausgangsbegrenzung in % festgelegt. Bei Einstellung des Wertes
999" dient die Einstellung der Frequenzbegrenzung (unten) (F16) als Untergrenze.

J21

Betauungsschutz (Beanspruchung)

Im ausgeschalteten Zustand ldsst sich Taubildung auf dem Motor verhindern, indem der Motor in regelmifBigen
Abstinden mit Gleichstrom gespeist wird. So bleibt die Motortemperatur stets oberhalb eines gewissen Mindestwertes.
B Betauungsschutz aktivieren

Um diese Funktion nutzen zu konnen, muss der Anschlussbefehl DWP (,Motor-Betauungsschutz") einem der
universellen digitalen Eingangsanschliisse zugewiesen werden. (EJ EO1 bis E07, Wert = 39)

B Betauungsschutz (Beanspruchung) (J21)

Die GroBe des Gleichstroms, mit dem der Motor gespeist wird, entspricht dem mit F21 (Gleichstrombremse 1,
Bremspegel) eingestellten Wert. Die Dauer der einzelnen Intervalle entspricht dem mit F22 (Gleichstrombremse 1,
Bremszeit) eingestellten Wert. Das Intervall T wird so festgelegt, dass das Verhiltnis der Gleichstromdauer zu T dem
unter J21 eingestellten Wert (Beanspruchung) entspricht.

F22
Duty for condensation prevention (J21) = ——x 100 (%)
T

T

! DC Braking 1 (Braking Time)
1 (F22) :

DC Applied | DC Applied | ? I(DF%I?;raking 1 (Braking Level)

Betauungsschutz-Zyklus
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J22

Netzversorgungs-Umschaltsequenz (Siehe EO1 bis E07)

J56

PID-Regelung (Filter fiir Drehzahlsollwert)

J57

PID-Regelung (Ténzer-Bezugsposition)

Mit J57 wird die Tdnzer-Bezugsposition im Bereich -100% bis +100% fiir die Tdnzerregelung festgelegt.

Mit JO2 = 0 (Bedienteil) wird dieser Parameter als Ténzer-Bezugsposition aktiviert.

Der PID-Sollwert lédsst sich auch mit den Tasten @ / @ dndern. Bei Anderung des PID-Sollwertes wird der neue
Sollwert unter J57 gespeichert.

Informationen zum Einstellen des PID-Sollwertes entnehmen Sie bitte dem FRENIC-MEGA-Benutzerhandbuch,
Kapitel 7, Abschnitt 7.3.3 ,,Einstellen der Frequenz und PID-Befehle."

J58
J59
J61

PID-Regelung (Erkennungsband fiir Tanzer-Positionsfehler)
bis PID-Regelung (P (Verstéarkung) 2, | (Integralzeit) 2 und D (Differentialzeit) 2)

Sobald der gemeldete Istwert der Tinzerrollposition im Bereich ,,Tdnzer-Bezugsposition * Erkennungsband fiir
Ténzer-Positionsfehler (J58)" liegt, schaltet der Umrichter PID-Konstanten der Kombination JO3, JO4 und JOS in seinem
PID-Prozessor jeweils zur Kombination J59, J60 und J61. Eine Verstirkung der Systemantwort durch Anhebung der
Verstdrkung P kann die Genauigkeit der T4dnzerrollpositionierung des Systems erhohen.

B Erkennungsband fiir Tanzer-Positionsfehler (J58)

Mit J58 wird das Erkennungsband im Bereich zwischen 1 und 100% festgelegt. Beim Wert ,0" werden keine
PID-Konstanten geschaltet.

m P (Verstarkung) 2 (J59) Einstellbereich: 0,000 bis 30,000 (mal)

m | (Integralzeit) 2 (J60) Einstellbereich: 0,0 bis 3600,0 (s)

m D (Differentialzeit) 2 (J61) Einstellbereich: 0,00 bis 600,00 (s)

Die Beschreibung der Parameter J59, J60 und J61 entspricht jeweils der Beschreibung fiir PID-Regelung P
(Verstiarkung) (JO3), I (Integralzeit) (JO4) und D (Differentialzeit) (JOS).

J62

PID-Regelung (Auswahl PID-Regelblock)

Mit J62 kann eingestellt werden, dass der Ausgangswert des PID-Tdnzerprozessors zum primdren Drehzahlsollwert
addiert oder von dieser subtrahiert werden soll. Zusitzlich kann damit eingestellt werden, ob der Ausgangswert des
PID-Ténzerprozessors iiber das Verhiltnis (%) zum primédren Drehzahlsollwert geregelt werden soll oder ob der
primire Drehzahlsollwert iiber den Absolutwert (Hz) ausgeglichen werden soll.

Wert fiir J62 Regelungsfunktion
Dezimalwert Bit 1 Bit 0 Art der Regelgrofie Aktion fiir den priméren Drehzahlsollwert
0 0 0 Absolutwert (Hz) Addition
1 0 1 Absolutwert (Hz) Subtraktion
2 1 0 Verhiltnis (%) Addition
3 1 1 Verhiltnis (%) Subtraktion
J68 bis Bremssignal (Strom fiir Bremse AUS, Frequenz/Drehzahl fiir Bremse AUS und Timer fiir Bremse
J70 AUS)
J71,J72 Bremssignal (Frequenz/Drehzahl fiir Bremse EIN und Timer fiir Bremse EIN)
J95, J96 Bremssignal (Drehmoment fiir Bremse AUS und Drehzahleinstellung)

Mit diesen Parametern werden die Signale zum Losen/Aktivieren der Bremse von vertikalen Transportvorrichtungen
eingestellt.

Die Bedingungen fiir die Signale zum Losen/Aktivieren der Bremse (Strom, Frequenz oder Drehmoment) konnen so
eingestellt werden, dass eine angehobene Last beim Beginn oder Ende des Vorgangs nicht herabfillt oder die auf die
Bremse wirkende Last verringert wird.

B Bremssignal -- BRKS (E20 bis E24 und E27, Wert = 57)

Das Signal gibt einen Bremssteuerungsbefehl aus, mit dem die Bremse gelost oder aktiviert wird.

Lésen der Bremse

Wenn der vom Umrichter ausgegebene Befehlswert fiir Strom, Frequenz oder Drehmoment den fiir das Bremssignal
(J68/169/195) definierten Wert fiir den unter J70 (Bremssignal (Timer fiir Bremse AUS)) festgelegten Zeitraum
iberschreitet, betrachtet der Umrichter das erforderliche Motordrehmoment als erreicht und schaltet das Signal BRKS
zum Losen der Bremse auf EIN.

So wird verhindert, dass eine angehobene Last herabfillt, wenn das Drehmoment beim Losen der Bremse zu klein ist.
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Parameter Bezeichnung Einstellbereich Bemerkung
0% bis 300%: Siehe Hinweis weiter
J68 Strom fiir Bremse AUS Zum Einstellen Umrichter-Nennstrom auf unten
100% setzen. :
J69 grree?;lls:zlggehzahl fiir 0,0 bis 25,0 Hz Nur bei U/f-Regelung.
J70 Timer fiir Bremse AUS 0,0bis 5,0 s
Drehmoment fiir Bremse . Nur bei
195 AUS 0% bis 300% Vektorregelung.

Note Der Umrichter-Nennstrom ist je nach Antriebsmodus (HD-, MD- oder LD) unterschiedlich.

Aktivieren der Bremse

Wenn der Startbefehl deaktiviert ist (OFF) und die Ausgangsfrequenz den unter J71 (Bremssignal (Frequenz/Drehzahl
fiir Bremse EIN)) festgelegten Wert fiir den unter J72 (Bremssignal (Timer fiir Bremse EIN)) festgelegten Zeitraum
unterschreitet, geht der Umrichter davon aus, dass die Motordrehzahl unter dem Mindestwert liegt, und schaltet das
Signal BRKS zum Aktivieren der Bremse auf AUS.

Wenn bei Vektorregelung die Bezugsdrehzahl oder die gemessene Drehzahl den unter F25 (Stoppfrequenz) festgelegten
Wert fiir die Stoppfrequenz iiber den unter J72 (Bremssignal (Timer fiir Bremse EIN)) festgelegten Zeitraum
unterschreitet, geht der Umrichter davon aus, dass die Motordrehzahl unter dem Mindestwert liegt, und deaktiviert das
Signal BRKS zum Aktivieren der Bremse (OFF).

Dadurch wird die auf die Bremse wirkende Last verringert und die Lebensdauer der Bremse erhoht.

Parameter Bezeichnung Einstellbereich Bemerkung
171 Frequenz/Drehzahl fir 0,0 bis 25,0 Hz Nur bei U/f-Regelung.
J72 Timer fiir Bremse EIN 0,0bis 5,0s
0: Gemessene Drehzahl gur bei Vekflczlrregelung.
1:B drehzahl €1 ausgewahlter
J96 Drehzahleinstellung ezugs.re “ . Vektorregelung ohne
Drehzahleinstellung bei Drehzahlech £l
Vektorregelung. rehzahigeber aut ,, -
Bezugsdrehzahl" stellen.

@‘ * Die Bremssignalregelung gilt nur fiir den 1. Motor. Wenn die Motorschaltfunktion den 2., 3. oder 4. Motor
ote auswihlt, bleibt das Bremssignal aktiviert (ON).

e Beim Ausschalten des Umrichters durch einen Alarm oder durch den Anschlussbefehl BX (,,Auslaufen
lassen"), wird das Bremssignal sofort aktiviert (ON).

Zeitliche Abfolge bei U/f-Regelung

. . J69: Brake OFF \ - J71: Brake-ON frequency/speed
F2s: Staortlr:g ftr:quency 1 frequency/speed \,-——|---F25: Stop frequency
utput frequency : 4

: F39: Stop:frequency (Holding time)

F24: Starting frequency 1
(Holding time)

/\ N\

J68: Brake-OFF current
Output current

ON

Run command

Brake signal BRKS P ON < >

J70: Brake-OFF timer J72: Brake-ON timer
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Zeitliche Abfolge bei Vektorregelung ohne Drehzahlgeber

F23: Starting frequency 1
Speed command

J68: Brake-OFF current
Qutput current

J95: Brake-OFF torque
Torque command

Run command

Brake signal BRKS

Zeitliche Abfolge bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber

Reference/detected
speed

J68: Brake-OFF current
QOutput current

J95: Brake-OFF torque = 0%
Torque command

Run command

Brake signal BRKS

Note auf 0% setzen.

F25: Stop frequency

N
>

/" \

F24: Starting frequency 1
(Holding time)

< >

F39: Stop frequency (Holding time)

OFF ON

OFF

OFF

ON OFF

—D
<

J70: Brake-OFF timer

<

»
L

J72: Brake-ON timer

/ F25: Stop frequency = 0 Hz

< Zero > < Zero >
speed speed
control /_\ control
OFF ON OFF
OFF ON

< >
< >

J70: Brake-OFF timer

< >
< >

J72: Brake-ON timer

 Bei aktivierter Regelung der Nullgeschwindigkeit bei Vektorregelung J95 (Drehmoment fiir Bremse AUS)

* Nach dem Losen der Bremse (BRKS EIN), eine gewisse Zeit laufen lassen, anschliefend Bremse zum
Anhalten des Motors aktivieren (BRKS AUS); zum Losen der Bremse (BRKS EIN), Startbefehl des
Umrichters auf AUS und dann wieder auf EIN setzen.

J97 bis J99  Servo-Sperre (Verstarkung, Timer fir Beendigung, Positionstoleranz)

Servo-Sperre

Mit der Servo-Sperre wird der Umrichter gesperrt, damit der Motor fiir den unter J98 festgelegten Zeitraum innerhalb
der unter J99 festgelegten Positionstoleranz gehalten wird, und zwar auch dann, wenn externe Krifte auf die Last

wirken.

Note

Wenn der Umrichter mit der Servo-Sperre gesperrt wird, hélt er die Ausgangsfrequenz auf einem niedrigen

Wert. Beachten Sie daher beim Betrieb des Umrichters folgende thermische Beschrinkung: Ausgangsstrom im
Bereich bis 150% des Nennstroms fiir einen Zeitraum von 3 Sekunden und 80% fiir Dauerbetrieb (beachten
Sie auch, dass der Umrichter unter dieser Beschrinkung die Taktfrequenz automatisch unter 5 kHz hilt).

Startbedingungen fiir die Servo-Sperre

Die Servo-Sperren-Regelung setzt ein, wenn folgende Bedingungen erfiillt sind:

F38 = 0 (gemessene Drehzahl als
Entscheidungskriterium verwenden)

F38 =1 (Bezugsdrehzahl als Entscheidungskriterium
verwenden)

1 | Startbefehl AUS oder Bezugsfrequenz < Stoppfrequenz (F25)

LOCK (,,Servo-Sperrsollwert") EIN
(Zuweisen von LOCK (Parameterwert = 47))

Die gemessene Drehzahl liegt unter der
Stoppfrequenz (F25).

Die Bezugsdrehzahl liegt unter der Stoppfrequenz (F25)
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Anwendungsbeispiele

Detected speed (F38=0)
Reference speed (F38=1)

K Stop frequency (F25)
FWD/REV OFF ON
LOCK OFF ON OFF
Control status [ Not defined Servo-lock Speed control Servo-lock Not defined |
Gate | OFF ON OFF |

Typische Steuerungssequenz der Servo-Sperre

AWARNING

Steht der Servo-Sperrsollwert auf EIN, ldsst der Umrichter eine Ausgangsspannung auf den Ausgangsanschliissen
[U], [V] und [W], und zwar auch dann, wenn ein Startbefehl AUS vorliegt und der Motor scheinbar anhlt.

Es kann zu Stromschligen kommen.

Einstellen der Servo-Sperren-Regelung

B Positionierung abgeschlossen -- PSET (Parameterwert = 82), Servo-Sperre (Timer flir Beendigung) (J98),
und Servo-Sperre (Positionstoleranz) (J99)

Dieses Ausgangssignal wird aktiviert (ON), wenn der Umrichter mit Servo-Sperre gesperrt wurde, so dass der Motor
fiir den unter J98 festgelegten Zeitraum innerhalb der unter J99 festgelegten Positionstoleranz gehalten wird.

B Servo-Sperre (Verstarkung) (J97)

Mit J97 wird die Verstirkung der Positioniervorrichtung fiir die Servo-Sperre festgelegt, um das Stoppverhalten und das
Haltemoment der Motorwelle einzustellen.

197 Klein «  GroB
Stoppverhalten Langsame, aber <«  Schnelle Antwort, aber starkes
gleichmifige Reaktion Schwingungsverhalten
Haltemoment Klein «  Gro8
Motorwelle

Monitor fiir Servo-Sperren-Regelung

Ubgrr\ggcéhte LED-Monitor Parameter Bemerkung
Betriebsmonitor: 3_26 Impuls aktuelle Position
. Die oberen und unteren Obere Ziffer: Z90 Diese Datqn werden auf dpm
Aktuelle Position | - n werden Untere Ziffer: Z91 LED-Monitor nur angezeigt, wenn
abwechselnd angezeigt. die Positioniervorrichtung in Betrieb
- — — ist (Positionsregelung aktiviert).
Betriebsmonitor: 3_28 Impuls Positionsfehler Wenn die Positioniervorrichtung
Positionsfehl Die oberen und unteren Obere Zlffer: 794 auBler Betrieb ist, erscheint auf dem
ostionsteher Ziffern werden Untere Zifter: Z95 Monitor eine Nullanzeige.
abwechselnd angezeigt.

Die auf dem LED-Monitor angezeigten Werte entsprechen den Impulsen des Pulsgebers multipliziert mit 4. Bei der
Sperrung mit Servo-Sperre werden keine Impulse fiir die aktuelle Position bzw. fiir Positionsfehler auf dem
LED-Monitor angezeigt.

Hinweise zur Verwendung der Servo-Sperre

(1) Fehler Positionsregelung ero
Wenn ein Positionsfehler den Wert von vier Umdrehungen der Motorwelle tiberschreitet, wihrend der Umrichter
mittels Servo-Sperre gesperrt ist, gibt der Umrichter eine Fehlermeldung zur Positionsregelung aus: ero.

(2) Stoppfrequenz (F25) bei Servo-Sperre

Da die Servo-Sperre einsetzt, sobald die Ausgangsfrequenz unter die Stoppfrequenz (F25) fdllt, muss Parameter
F25 so eingestellt werden, dass er nicht die Fehlermeldung ero auslost (d. h. Einstellung eines Wertes kleiner als 4
Umdrehungen der Motorwelle).

Stoppfrequenz (F25) < (4 x Verstirkung (J97) X Maximale Frequenz)

(Beispiel) Bei Verstiarkung (J97) = 0,01 und maximaler Frequenz (FO3) = 60 Hz, muss fiir F25 < 2,4 Hz eingestellt
werden.
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(3) Bei Aktivieren der Servo-Sperren-Regelung werden folgende Funktionen deaktiviert:

* Regelung mit Stoppfrequenz
* Begrenzung der Drehrichtung
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5.2.8 d-Codes (Anwendungsfunktionen 2)

do1
do4
do6

bis Drehzahiregelung 1 (Filter fiir Drehzahlsollwert, Filter fir Drehzahlerkennung, P (Verstarkung) und
| (Integralzeit))
Drehzahlregelung 1 (Ausgangsfilter)

Mit diesen Parametern wird die Drehzahlregelungs-Sequenz fiir Normalbetrieb eingestellt. Informationen zur
Anwendung der einzelnen Parameter entnehmen Sie bitte folgender Grafik sowie nachfolgenden Beschreibungen.

Blockschaltbild der Drehzahlregelungs-Sequenz

Speed command filter (d01) Output filter (d06)

+
: Speed regulator : p» Torque

Reference speed —»| g (P! processor) > command

P (Gain) (d03)

| (Integral time) (d04)

Speed detection filter (d02)

Detected speed —p»| C

B Filter fir Drehzahlsollwert (d01)  Einstellbereich: 0 bis 5.000 (s)

Mit dO1 wird eine Zeitkonstante definiert, mit der die Erstbefehlsverzogerung des Filters fiir den Drehzahlsollwert
bestimmt wird.

Dieser Wert kann geiindert werden, wenn ein zu starkes Uberschwingen bei einer Anderung des Drehzahlsollwertes
auftritt.

Eine groBere Filterzeitkonstante stabilisiert den Drehzahlsollwert und verringert das Uberschwingen bei Anderungen
des Drehzahlsollwertes; die Reaktionsgeschwindigkeit des Umrichters wird jedoch verlangsamt.

W Filter fir Drehzahlerkennung (d02) Einstellbereich: 0 bis 0,100 (s)

Dieser Wert kann gedndert werden, wenn das zu regelnde System (Anlage) aufgrund von Durchbiegung eines
Antriebsriemens oder aus anderen Griinden Schwingungsverhalten aufweist, so dass das Drehzahlmessergebnis wellig
wird (Schwingungsanteile) und es zum Uberschwingen (unerwiinschtes Schwingungsverhalten des Systems) und zur
Blockierung von VerstirkungsvergroBBerungen des PI-Prozessors kommt (was eine langsame Reaktionsdrehzahl des
Umrichters zur Folge hat). Auflerdem sollte dieser Wert geidndert werden, wenn die untere Geberauflosung des
Pulsgebers im System Schwingungsverhalten verursacht.

Durch Erhohen der Zeitkonstante wird die gemessene Geschwindigkeit stabilisiert und die Verstirkung des
PI-Prozessors erhoht, auch wenn das Drehzahlmessergebnis wellenformig ist. Die gemessene Drehzahl selbst wird
jedoch verzogert, was zu einer langsameren Drehzahlreaktion, groBerem Uberschwingen oder Schwingungsverhalten
fithrt.

W P Verstarkung (d03) Einstellbereich: 0,1 bis 200,0 (mal)

| Integralzeit (d04) Einstellbereich: 0,001 bis 9,999 (s)
Mit d03 und d04 werden jeweils die Verstiarkung und die Integralzeit des Drehzahlreglers (PI-Prozessor) festgelegt.
P Verstérkung

Eine Verstiarkung P = 1,0 entspricht einem Drehmoment-Sollwert von 100% (100% Drehmoment-Ausgang fiir alle
Umrichterleistungen), wenn die Drehzahlabweichung (Bezugsdrehzahl — Ist-Drehzahl) 100% betrigt (dquivalent zur
maximalen Drehzahl).

Die Verstirkung P ist auf das Trigheitsmoment der Anlage auszurichten, die von der Abtriebswelle des Motors
angetrieben wird. Bei einem groferen Trigheitsmoment ist eine grofere Verstirkung P erforderlich, um die flache
Reaktion bei Gesamtvorgingen beizubehalten.

Bei einer groBeren Verstirkung P wird die Reaktion der Regelung beschleunigt. Es kann jedoch zur iibermifBigen
Drehzahldnderung des Motors oder zu Schwingungsverhalten (unerwiinschte Oszillation des Systems) kommen.
AuBerdem kann es durch ibermifBig verstirkte Larmentwicklung zu mechanischer Resonanz oder zu
Vibrationsgerduschen an der Anlage oder am Motor kommen. Wenn dies der Fall ist, kann die
Resonanz-/Vibrationsamplitude durch Einstellen einer kleineren Verstirkung P verringert werden. Eine zu geringe
Verstirkung P fiihrt zu einer langsamen Reaktion des Umrichters und Drehzahlschwankungen bei niedriger Frequenz,
wodurch sich die notige Zeit zur Stabilisierung der Motordrehzahl verldngern kann.

Integralzeit

Eine kiirzere Integralzeit fithrt zu einer kiirzeren Zeit zur Ausregelung der Drehzahlabweichung und damit zu einer
schnellen Anderung der Drehzahl. Eine kurze Integralzeit sollte eingestellt werden, wenn die Zieldrehzahl innerhalb
kurzer Zeit erreicht werden muss und ein leichtes Uberschwingen der RegelgroBe erlaubt ist; eine lange Integralzeit
sollte eingestellt werden, wenn es nicht zum Uberschwingen der RegelgroBe kommen darf und eine gewisse
Verzogerung bei der Ausregelung erlaubt ist.

Wenn mechanische Vibrationsgerdusche (Resonanz) auftreten und der Motor oder das Getriebe ungewohnliche
Gerdusche erzeugen, kann der Resonanzpunkt durch eine lingere Integralzeit in den Niedrigfrequenzbereich verlagert
und damit die Resonanz im Hochfrequenzbereich unterdriickt werden.
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® Ausgangsfilter (d06) Einstellbereich: 0 bis 0,100 (s)

Mit dO6 wird die Zeitkonstante definiert, mit der die Erstbefehlsverzogerung des Ausgangsfilters vom Drehzahlregler
bestimmt wird.

Verwenden Sie diesen Parameter, wenn sich die mechanische Resonanzen wie Schwingungsverhalten oder Vibrationen
nicht tiber die Verstiarkung P und/oder die Integralzeit steuern lassen. Durch Einstellen eines hoheren Wertes fiir diese
Zeitkonstante wird die Resonanzamplitude in der Regel verringert; ist die Zeitkonstante jedoch zu groB, kann das
System instabil werden.

Drehzahlregelung 1 (Notch-Filter Resonanzfrequenz)

Drehzahlregelung 1 (Notch-Filter Dampfungspegel)
A49, b49, r49 (Drehzahlregelung 2 bis 4, Notch-Filter Resonanzfrequenz)
A50, b50, r50 (Drehzahlregelung 2 bis 4, Notch-Filter Dampfungspegel)

Mit diesen Parametern wird die Drehzahlregelung iiber Notch-Filter eingestellt. Mit den Notch-Filtern ldsst sich die
Verstirkung des Drehzahlkreises nur im Bereich der vorgegebenen Resonanzpunkte verringern, wodurch mechanische
Resonanzen unterdriickt werden.

Die Notch-Filter sind nur bei ,,Vektorsteuerung mit Drehzahlgeber" verfiigbar.

Wenn fiir die Verstiarkung des Drehzahlkreises ein hoher Wert eingestellt wird, um eine schnelle Drehzahlidnderung zu
erzielen, kann es zur Entstehung mechanischer Resonanzen kommen. In diesem Fall muss die Verstirkung des
Drehzahlkreises herabgesetzt werden, um die gewiinschte Anderung der Drehzahl insgesamt zu verlangsamen. In
diesem Fall ldsst sich die Verstirkung des Drehzahlkreises mit Hilfe der Notch-Filter nur im Bereich der vorgegebenen
Resonanzpunkte herabsetzen und die Verstirkung des Drehzahlkreises an anderen Resonanzpunkten auf einen hohen
Wert einstellen, was insgesamt zu einer schnelleren Ausregelung der Drehzahl fiihrt.

Die Notch-Filter lassen sich in folgende vier Filtertypen unterteilen.

Parameter Bezeichnun Einstellbereich | Einheit ‘Werks—
& einstellung
Drehzahlregelung 1 .
hoFilter 1 do7 (Notch-Filter Resonanzfrequenz) 1 bis 200 Hz 200
Notch-Filter
! do8 Drehzahlregelung 1 0 bis 20 dB 0
(Notch-Filter Dampfungspegel) (Deaktivieren)
Drehzahlregelung 2 .
h-Filter 2 A49 (Notch-Filter Resonanzfrequenz) 1 bis 200 Hz 200
Notch-Filt
oteh-ttter A50 Drehzahlregelung 2 0 bis 20 dB 0
(Notch-Filter Dampfungspegel) (Deaktivieren)
Drehzahlregelung 3 .
h-Filter 3 b49 (Notch-Filter Resonanzfrequenz) 1 bis 200 Hz 200
Notch-Filt
oteh-ttter b50 Drehzahlregelung 3 0 bis 20 dB 0
(Notch-Filter Dampfungspegel) (Deaktivieren)
Drehzahlregelung 4 .
Noteh-Filter 4 r49 (Notch-Filter Resonanzfrequenz) 1 bis 200 Hz 200
tch-Filt
oreh-ter 50 Drehzahlregelung 4 0 bis 20 dB 0
(Notch-Filter Dampfungspegel) (Deaktivieren)

Wenn der Dampfungspegel eines Notch-Filters auf ,,0" (dB) gesetzt wird, wird der entsprechende Notch-Filter
deaktiviert.

Alle vier Notch-Filter konnen fiir den 1. Motor angewendet werden, es kann aber auch jeder der vier Filter je einem der

vier Motoren zugewiesen werden.

Voraussetzung zur Anwendung der
Notch-Filter

Notch-Filter 1

Notch-Filter 2

Notch-Filter 3

Notch-Filter 4

d07 und dO8

A49 und A50

b49 und b50

r49 und r50

M2, M3, und M4 (,, Motor 2, 3 und 4
auswihlen") werden nicht verwendet.
(EO1 bis E07, E98, E99 # 12, 36, 37)

Alle drei Werte der
,Motor-/Parameterumschaltung" stehen
auf ,,Parameter".

(A42,b42,142=1)

Alle vier Notch-Filter gelten fiir den 1. Motor.

Abweichend von oben genannten
Voraussetzungen

1. Motor

2. Motor

3. Motor

4. Motor

do9, d10
d11 bis d13

Drehzahlregelung (Tippbetrieb) (Filter fiir Drehzahlsollwert und Filter fiir Drehzahlerkennung)

(P (Verstarkung), | (Integralzeit) und Ausgangsfilter) (Siehe d01)

Mit diesen Parametern wird die Drehzahlregelungs-Sequenz fiir den Tippbetrieb eingestellt.

Die Blockschaltbilder und Parameter fiir den Tippbetrieb sind identisch mit denen fiir den Normalbetrieb.
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Da diese Drehzahlregelungs-Sequenz ausschlieBlich fiir Tippbetrieb gilt, erhalten Sie mit entsprechender Einstellung
dieser Parameter eine schnellere Drehzahlédnderung als im Normalbetrieb und damit einen gleichmif3igen Tippbetrieb.

Einzelheiten dazu

Drehzahlregelungs-Sequenz im Normalbetrieb.

entnehmen Sie bitte den jeweiligen Beschreibungen (dO1 bis

d04 und d06) zur

d14 bis d17 Gebereingang (Eigenschaft des Impulseingangs, Geberimpulsauflésung,

Impulszéhlfaktor 1 und Impulszéhlfaktor 2)

Mit diesen Parametern wird der Drehzahlgebereingang bei Vektorregelung mit Drehzahlgeber eingestellt.

B Gebereingang, Eigenschaft des Impulseingangs (d14)
Mit d14 wird die Eigenschaft des Drehzahlgebereingangs festgelegt.

Wert fiir Impulseingangsmodus Bemerkung
d14
Positive S E Negative >
polarity | polarity
0 Impulsfolgenzeichen/Impulsfolgeneingang Pulse train sign OFF ON
Pulse train input E
Positive > Negative >
polarity polarity
Impuls fiir Vorwirtsdrehung / .
Reverse rotation pulse
! Impuls fiir Riickwértsdrehung P L L
Forward rotation pulse
Bei Fuji-Motoren, die speziell fiir Vektorregelung ausgelegt
sind muss d14 auf ,,2" gesetzt werden.
Run Run
forward reverse
: signal signal
Phase A/B mit 90 Grad . .
2 Phasenverschiebung A phase input J : L] L] L
Bphaseinput [ | [T | i [ L[ L.
90 degree
B phase advanced B phase delayed

B Gebereingang, Geberimpulsauflésung (d15)
Mit d15 wird die Impulsauflosung (P/R) des Drehzahlgebers festgelegt. (20 bis 60000 P/R als Dezimalwert)
Bei Fuji-Motoren, die speziell fiir Vektorregelung ausgelegt sind, muss d15 auf ,,0400 (1024 P/R)" gesetzt werden.

B Gebereingang, Impulszéhlfaktor 1 (d16) und Impulszéhlfaktor 2 (d17)

Einstellbereich: 0014 bis EA60 (hexadezimal)

Einstellbereich: 1 bis 9999

Mit d16 und d17 werden die Faktoren zur Umwandlung der Drehzahlgeber-Eingangsimpulsrate in die Drehzahl der
Motorwelle (U/min) festgelegt.

Die Werte sind in Abhingigkeit von den Ubersetzungsverhiltnissen der Umlenkrolle und des Zahnradgetriebes, wie in
folgender Abbildung dargestellt, festzulegen.

Gear train
Conveyor

L

No. of
teeth:b  No. of

Power (\ LIR,L2IS, L3/T

(Transmission ratio: a/b)

Pulley T .
(Transmission / K | TN éEe\eth. a Moot
ratio: c/d) | 6\\ ° Nte?e'tr?: .
Radius: d Mdﬁ&
Radius: ¢ (G
[YA], [YB] Inverter Motor
FRENIC-MEGA

supply \ 7/

Beispiel fiir ein Drehzahlregelungssystem (Férderband)

Nachfolgend sind Formeln zur Umwandlung von der Eingangsimpulsrate des Drehzahlgebers zur Drehzahl der
Motorwelle aufgefiihrt.

Drehzahl
Motorwelle =

Impulszihlfaktor 2 (d17)

Impulszahlfaktor 1 (d16)

X Drehzahl Geberwelle
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Impulszéhlfaktor2 (d17) ~ b d
Impulszihlfaktor 1 (d16) ~ a = ¢
a C

Impulszihlfaktor 1 (d16)

X

Impulszihlfaktor 2 (d17) b x d

Montieren Sie bei Aktivierung der Vektorregelung mit Drehzahlgeber den Drehzahlgeber direkt auf der
Abtriebswelle des Motors, oder aber auf einer ebenso stabilen Welle. Ein Nachlaufen oder Durchbiegen der
Montagewelle konnte die normale Regelung beeintrichtigen.

Note

Beim speziell fiir Vektorregelung ausgelegten Fuji-VG-Motor wird der Sensor direkt auf der Motorwelle
angebracht. Impulszahlfaktor 1 (d16) und Impulszdhlfaktor 2 (d17) werden auf ,,1" gesetzt.

d21

d23

, d22 Drehzahliibereinstimmung/PG-Fehler (Hysteresebreite und Timer fiir Erkennung)

PG-Fehler-Verarbeitung

Mit diesen Parametern werden die Erkennungspegel des Signals zur Drehzahliibereinstimmung DSAG und des Signals
zur PG-Fehler-Erkennung PG-ERR eingestellt.

Signal Drehzahliibereinstimmung DSAG (E20 bis E24 und E27, Wert = 71)
B Drehzahlibereinstimmung/PG-Fehler  (Hysteresebreite) (d21)
Einstellbereich: 0,0 bis 50,0%,
100% bei maximaler Drehzahl
(Timer fUr Erkennung) (d22) Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)

Wenn die Abweichung des Drehzahlreglers (zwischen Bezugsdrehzahl und gemessener Drehzahl) im eingestellten
Bereich (d21) liegt, wird das Signal DSAG aktiviert (EIN). Liegt die Abweichung iiber einen unter d22 festgelegten
Zeitraum auBerhalb des eingestellten Bereichs (d21), wird das Signal deaktiviert (AUS). Mit Hilfe dieses Signals kann
der Bediener priifen, ob der Drehzahlregler richtig funktioniert.

Signal PG-Fehler-Erkennung PG-ERR (E20 bis E24 und E27, Wert = 76)

B Drehzahllbereinstimmung/PG-Fehler (Hysteresebreite) (d21) Einstellbereich: 0,0 bis
50,0%,

100% bei maximaler Drehzahl
(Timer fUr Erkennung) (d22)  Einstellbereich: 0,00 bis 10,00 (s)

PG-Fehler-Verarbeitung (d23) Wert fiir d23 Funktion
0 Weiterlaufen
1 Stoppen mit Alarm 1 (ere)
2 Stoppen mit Alarm 2 (ere)

Liegt die Abweichung (zwischen Bezugsdrehzahl und gemessener Drehzahl) fiir den unter d22 festgelegten Zeitraum
auBlerhalb des eingestellten Bereichs (d21), wird sie vom Umrichter als PG-Fehler eingestuft.

Mit d23 werden wiederum die Bedingungen zur PG-Fehler-Erkennung sowie die Fehlerverarbeitung nach der
Fehlererkennung festgelegt.

Wert fiir d23 Bedingung Fehler-Erkennung Verarbeitung nach Fehler-Erkennung
0 Wenn der Unrichter den Drehzahlsollwert (auch Der Umrichter gibt das Signal
nach dem Soft-Start) aufgrund starker Uberlast PG-Fehler-Erkennung PG-ERR aus und
0. 4. nicht einhalten kann und die gemessene setzt den Betrieb fort.
1 Drehzahl unter der Bezugsdrehzahl liegt, hilt der Der Umrichter wechselt in den

Umirichter dies nicht fiir einen PG-Fehler. Auslaufstatus und gibt die Alarmmeldung

2 Der Umrichter hilt oben beschriebenen Fall fiir ere sowie das Signal
einen PG-Fehler. PG-Fehler-Erkennung PG-ERR aus.

Bei Aktivierung einer Begrenzungsfunktion wie beispielsweise der Drehmomentbegrenzung und

Note Schlupfkompensation steigt die Abweichung durch einen sehr groen Abstand zwischen Bezugsdrehzahl und
Ist-Drehzahl. In diesem Fall kann der Umrichter je nach Betriebsstatus auslosen, da er hier von einem
PG-Fehler ausgeht. Um dies zu vermeiden, muss d23 auf ,,0: Weiterlaufen" gesetzt werden, um ein Auslosen
des Umrichters zu verhindern, auch, wenn eine Begrenzungsfunktion aktiviert ist.
d24 Regelung der Nullgeschwindigkeit (Siehe F23)
d25 ASR-Umschaltzeit (Siehe A42)
d32, d33 Drehmomentregelung (Drehzahlgrenze 1 und Drehzahigrenze 2) (Siehe H18)

5-158

G 'dey

H313NVHVd



d41

Anwendungsdefinierte Regelung

Die konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung ist eine Funktion, mit der eine Erhohung der
Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit) infolge der Radiusvergroferung der Aufnahmerolle in einem
Wicklungssystem verhindert wird.

Wenn der Umrichter den Motor in einem Wicklungssystem (z. B. Flyer, Drahtziehbidnke) mit gleichbleibender
Drehzahl antreibt, wird die materialaufnehmende Rolle durch das aufgenommene Material (Rovings, Draht usw.)
immer grofer, und der Rollenradius vergroBert sich somit, so dass die Wicklungsgeschwindigkeit der Aufnahmerolle
steigt.

Bei anwendungsdefinierter Regelung erkennt der Umrichter die Wicklungsgeschwindigkeit mit Hilfe eines Gebers und
regelt die Motordrehzahl in Abhédngigkeit vom gemessenen Wert, damit die Umfangsgeschwindigkeit
(Wicklungsgeschwindigkeit) konstant gehalten wird.

B Anwendungsdefinierte Regelung (d41)
Mit d41 wird die konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung aktiviert bzw. deaktiviert.

Wert fiir d41 Funktion
0 Deaktivieren (normale Steuerung)
1 Aktivieren (konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung)

Hinweis: Diese Regelung gilt nur, wenn unter F42, A14, b14 bzw. r14 (Wert = 3 oder 4)
,,U/f-Regelung mit Drehzahlgeber" oder ,,Dynamische Drehmoment-Vektorregelung mit
Drehzahlgeber" eingestellt ist.

Mechanische Konfiguration eines Wicklungssystems und Parametereinstellungen

Nachfolgend ist eine mechanische Konfiguration eines Wicklungssystems dargestellt, bei der unten stehende
Parameterwerte eingestellt werden miissen.

Winder
(The radius of the take-up roll increases
as the roll rotates.)

Radius of take-up roll (r1)

Speed v '/

Speed v
in winding direction

Reduction ratio a:b
(When the motor shaft

rotates “b” times, the take-

up roll shaft rotates “a” Speed detector

times.) radius r2

Inverter

R,S, T

Reduction ratio ¢ :d

(When the speed detector shaft
rotates “d” times, the encoder
shaft rotates “c” times.)

Encoder
I/F card

A/B phase or B phase

- Drehzahl-Untersetzungsverhiltnis  zwischen Motorwelle und Welle der
Aufnahmerolle a: b

- Drehzahl-Untersetzungsverhiltnis zwischen Drehzahldetektorwelle und Geberwelle
c:d

- Radius der Aufnahmerolle ohne Wicklungsmaterial r; (m)

- Radius des Drehzahldetektors 1, (m)

Einstellen des Untersetzungsverhéltnisses

Parameter Bezeichnung Einstellungen

di1s Geberimpulsauflosung Geberimpulsauflosung (P/R) als Hexadezimalwert einzugeben

d16 Impulszahlfaktor 1 Drehzahl-Untersetzungsverhéltnis der Gesamtanlage (Last)
K b _d
=20, 2,5 —dq17/d16
Ki n a c

d17 Impulszahlfaktor 2 d16: Nennerfaktor fiir das Drehzahl-Untersetzungsverhéltnis (K1 = rl X a X
©)

d17: Zahlerfaktor fiir das Drehzahl-Untersetzungsverhéltnis (K2 =12 X b x d)
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m Sollwert fur die Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit)

Bei konstanter Umfangsgeschwindigkeitsregelung miissen  Drehzahlsollwerte als  Sollwerte fiir die
Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit) angegeben werden.

Spezifizierung iiber digitale Eingiinge
Um eine Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit) digital in m/min angeben zu konnen, sind folgende
Einstellungen notig:

Parameter Bezeichnung Einstellungen
E48 LED-Monitor 5: Maschinengeschwindigkeit in m/min
E50 Koeffizient fiir die 2401 X a X

Drehzahlanzeige K, = %
P

Ks: Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50)
p: Polzahl des Motors

a, b: Komponenten des Drehzahl-Untersetzungsverhéltnisses
zwischen Motorwelle und Welle der Aufnahmerolle (wenn sich
die Motorwelle ,,b* mal dreht, dreht sich die Welle der
Aufnahmerolle ,,a“ mal.

G 'dey

ri: Radius der Aufnahmerolle ohne  Wicklungsmaterial
(Anfangswert) (m)

Spezifizierung iiber analoge Eingiinge
Um eine Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit) iiber analoge Eingénge anzugeben, muss ein analoger
Eingang (0 bis 100%) entsprechend der folgenden Gleichung eingestellt werden:

p X bx 100

Analogeingang (%) = XV
g & g(O) 24075Xr1><a><fmax

H313NVHVd

Mit
V: Umfangsgeschwindigkeit (Maschinengeschwindigkeit) (m/min)
fmax: Maximale Frequenz 1 (F03)

m Einstellung

Wie bei anderen Drehzahlregelungen auch, miissen der Filter fiir den Drehzahlsollwert, der Filter fiir die
Drehzahlerkennung, die Verstirkung P und die Integralzeit der Drehzahlregelungs-Sequenz eingestellt werden, die die
Umfangsgeschwindigkeit auf einen konstanten Wert regelt.

Parameter Bezeichnung Hinweise

Drehzahlregelung
do1 (Filter fir
Drehzahlsollwert)

Wenn es bei einem Drehzahlbefehlswechsel zu einem Uberschwingen
kommt, die Filterkonstante erhGhen.

Drehzahlregelung Wenn das Drehzahlerkennungssignal von Wechselanteilen iiberlagert
d02 (Filter fiir | ist, so dass die Drehzahlregelverstirkung nicht erhdht werden kann,
Drehzahlerkennung) die Filterkonstante erhohen, um eine groflere Verstiarkung zu erhalten.

Beim Schwingen (Oszillation) der Motordrehzahlregelung die
Verstirkung reduzieren.
Wenn der Motor nur langsam anspricht, die Verstiarkung erhohen

Drehzahlregelung P

do3 (Verstéirkung)

Drehzahlregelung I

do4 (Integralzeit)

Wenn der Motor nur langsam anspricht, die Integralzeit reduzieren.

[ Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung abbrechen Hz/LSC (Parameter EO1 bis EQ7, Wert = 70)

Durch die Aktivierung (ON) von HZ/LSC wird die konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung abgebrochen. Dabei
wird der Frequenzausgleich des PI-Betriebs deaktiviert, so dass kein Ausgleich fiir die zunehmende Grofe der
Aufnahmerolle mehr erfolgt und die Wicklungsgeschwindigkeit zunimmt.

Mit diesem Signal kann die Regelung voriibergehend unterbrochen werden, um zum Beispiel einen Materialfehler zu
beheben.
H7LSC Funktion

OFF Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung aktivieren (abhingig von der d41-Einstellung)

Konstante Umfangsgeschwindigkeitsregelung abbrechen (U/f-Regelung, ohne Ausgleich fiir
die zunehmende GroBe der Aufnahmerolle)

ON
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[ Frequenz der konstanten Umfangsgeschwindigkeitsregelung im Speicher ablegen LSC-HLD
(Parameter EO1 bis EQ7, Wert = 71)

Wenn dieses Signal bei konstanter Umfangsgeschwindigkeitsregelung aktiviert ist (ON), wird beim Anhalten des
Umrichters (auch bei Auftreten eines Alarms und wenn ein Befehl zum Auslaufen gegeben wird) oder bei
Deaktivierung (OFF) des Befehls Hz/LSC der aktuelle Frequenzsollwert mit Ausgleich fiir die zunehmende GroBe der
Aufnahmerolle im Speicher abgelegt. Wenn neu gestartet wird, wird die gespeicherte Frequenz herangezogen und der
Umrichter hélt die Umfangsgeschwindigkeit konstant.

LSC-HLD Funktion
OFF Deaktivieren (keine Speicherung)
ON Aktivieren (Speicherung des Frequenzsollwerts mit Ausgleich fiir die zunehmende Grof3e der
Aufnahmerolle)

N Wenn der Umrichter wihrend eines Stoppvorgangs abgeschaltet wird, gehen die im Speicher abgelegten
ot . s . ..
Frequenzausgleichsdaten verloren. Wenn dann neu gestartet wurde, lduft der Umrichter mit einer Frequenz
ohne Ausgleich, so dass ein ausgeprigteres Uberschwingen moglich ist.

d51 bis d55 Fiir bestimmte Hersteller freigehalten
d68, d69, d99

Die Parameter d51 to d55, d68, d69 und d99 werden angezeigt, sind aber bestimmten Herstellern vorbehalten. Greifen
Sie nicht auf diese Parameter zu, wenn keine spezifische Anweisung dazu vorliegt.

d59, d61 Befehl (Eingang Impulsrate)
d62, d63 (Eigenschaft des Impulseingangs, Filterzeitkonstante, Impulszéhlfaktor 1 und Impulszéhlfaktor 2)
(Siehe F01)

d70 Drehzahlbegrenzer

d70 spezifiziert einen Drehzahlbegrenzer fiir den PI-Ausgangswert, der in der Drehzahlregelungssequenz bei
U/f-Regelung mit Drehzahlgeber oder dynamischer Drehmoment-Vektorregelung mit Drehzahlgeber errechnet wird.

Ein PI-Ausgangswert liegt in einem normal geregelten Zustand innerhalb des Bereichs ,,Schlupffrequenz x maximales
Drehmoment (%)*.

Wenn ein unnormaler Zustand eintritt, zum Beispiel eine voriibergehende Uberlast, schwankt der PI-Ausgangswert
erheblich, und es kann lange dauern, bis der PI-Ausgangswert wieder den normalen Pegel erreicht. Um einen derartigen
unnormalen Betriebszustand zu vermeiden, kann der PI-Ausgangswert mit d70 begrenzt werden.

Einstellbereich: 0 bis 100 (%) (die maximale Frequenz entspricht 100%)

5.2.9 U-Codes (Anwendungsfunktionen 3)

uoo SPS-Logik (Modusauswahl)

Uo1 bis SPS-Logik: Schritt 1 bis 10 (Einstellung)

us0 SPS-Logik Ausgangssignal 1 bis 5 (Ausgangsauswahl)
U71 bis SPS-Logik Ausgangssignal 1 bis 5 (Funktionsauswahl)
u75 SPS-Logik Timeranzeige (Schrittauswahl)

U81 bis

uss

ua1

Mit der SPS-Funktion kann der der Bediener einen Logikschaltkreis fiir digitale Eingangs- und Ausgangssignale
einrichten, die Signale beliebig modifizieren und im Umrichter eine einfache Relaissequenz konfigurieren.

In einer SPS-Logik besteht ein Schritt (eine Komponente) aus ,,2 Eingingen und 1 Ausgang + logische Operation
(einschlieBlich Timer)“, und mit einer Kombination aus zehn Schritten kann eine Sequenz konfiguriert werden.

m Spezifikationen

Kenngrofe Spezifikationen
Eingangssignal 2 Eingénge
Operationsblock Logische Operation, Zihler usw.: 13 Arten
Timer: 5 Arten
Ausgangssignal 1 Ausgang
Anzahl der Schritte 10 Schritte
SPS-Logik Ausgangssignal 5 Ausginge
Verarbeitungszeit der SPS-Logik 2 ms
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® Blockschaltbild

Digital inputs
(X terminals)

Input signals

Customizable logic
Input 1)(U01) g,t)ee?a:ion Output signals
block Customizable logic
(U03 to U05) output signals
Input 2
(U02) Step 2 CLO1 (U71, U81)
Input 1 Operation 1CLO2
block
Input 2
Step 3 CLOS
Input 1 Operation
block '
Input 2 T '
1 |
' i
Step 10 1
Input 1 Operation 6I
block S0O10
Input 2
Digital outputs
(Y terminals)
SS1 J RUN Y1
sszI FAR Y2
SS4I %:: FDT Y3
10L Y4
588 Inverter's Y5
RT1 sequence Swss
RT2 processor SW52-2
BX ID2
M3 RDY
H22/H21I LIFE
FWD PID-ALM
% TD1

Internal input signals

Internal output signals

® SPS-Logik (Modusauswahl) (U0O)

Mit UOO wird festgelegt, ob die mit der SPS-Logikfunktion konfigurierte Sequenz aktiviert wird oder deaktiviert

bleiben soll, so dass der Umrichter nur mir Eingangsanschlusssignalen und sonstigen Signalen betrieben wird.

Wert fiir UOO Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Betrieb mit SPS-Logik)

m SPS-Logik (Einstellung) (U01 bis U50)
Bei einer SPS-Logik besteht ein Schritt aus den im folgenden Blockschaltbild dargestellten Komponenten.

Input 1 O———
Input 2 O——

Logic circuit

timer

Timer
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Parameter fiir die einzelnen Schritte

Schritt Nr. Eingang 1 Eingang 2 Sdﬁi‘}g{(@ls Standard-Timer Timer &lﬁs}%vi?s
Schritt 1 Uo1 Uo02 Uo03 U4 uo0s S001
Schritt 2 Uo06 uo7 Uuo08 U9 Ul10 5002
Schritt 3 Ul1l Ul2 Ul13 Ul4 Uls S003
Schritt 4 uUl6 u17 Ul18 U19 U20 S004
Schritt 5 U21 U22 U23 U24 U25 S005
Schritt 6 U26 u27 U28 U29 U30 S006
Schritt 7 U31 U32 U33 U34 U35 S007
Schritt 8 U36 us37 U38 U39 U40 S008
Schritt 9 U41 u42 u43 U44 U45 S009
Schritt 10 U46 u47 U48 U49 U50 S010

(Hinweis) In dieser Spalte sind Ausgangssignale aufgelistet, nicht Parameter.

m Eingange 1 und 2 (U01, U02 usw.)

Folgende Signale sind als Eingangssignale verfiigbar.

Parameter

Waihlbare Signale

0000 (1000)
|
0105 (1105)

Universelle Ausgangssignale

(entspricht den mit E20 spezifizierten Signalen): RUN (Umrichter in Betrieb), FAR
(Frequenz- (Drehzahl-) Sollwert erreicht), FDT (Frequenz (Drehzahl) erkannt), LU
(Unterspannung erkannt (Umrichter angehalten)), B/D (Drehmomentpolaritéit erkannt) und
weitere Signale.

Hinweis: 27 (Universal-DO) ist nicht verfiigbar.

2001 (3001) Ausgang von Schritt 1 S001
2002 (3002) Ausgang von Schritt 2 S002
2003 (3003) Ausgang von Schritt 3 S003
2004 (3004) Ausgang von Schritt 4 S004
2005 (3005) Ausgang von Schritt 5 S005
2006 (3006) Ausgang von Schritt 6 S006
2007 (3007) Ausgang von Schritt 7 S007
2008 (3008) Ausgang von Schritt 8 S008
2009 (3009) Ausgang von Schritt 9 S009
2010 (3010) Ausgang von Schritt 10 S010
4001 (5001) Anschluss [X1] Eingangssignal X1
4002 (5002) Anschluss [X2] Eingangssignal X2
4003 (5003) Anschluss [X3] Eingangssignal X3
4004 (5004) Anschluss [X4] Eingangssignal X4
4005 (5005) Anschluss [X5] Eingangssignal X5

4006 (5006) Anschluss [X6] Eingangssignal X6
4007 (5007) Anschluss [X7] Eingangssignal X7
4010 (5010) Anschluss [FWD] Eingangssignal ~ FWD
4011 (5011) Anschluss [REV] Eingangssignal REV
6000 (7000) Finaler Startbefehl FL_RUN
(aktiviert, wenn ,,Frequenzsollwert # 0 und ein Startbefehl gegeben wird)
6001 (7001) Finaler FWD-Startbefehl FL_FWD
(aktiviert, wenn ,,Frequenzsollwert # 0*“ und ein Startbefehl fiir Vorwirtslauf gegeben wird)
6002 (7002) Finaler REV-Startbefehl FL_REV

(aktiviert, wenn ,,Frequenzsollwert # 0* und ein Startbefehl fiir Riickwirtslauf gegeben
wird)

6003 (7003) Bei Beschleunigung DACC
(aktiviert bei Beschleunigung)
6004 (7004) Bei Verzogerung DDEC

(aktiviert bei Verzogerung)

6005 (7005)

Unter Begrenzungsregelung der regenerativen Energie =~ REGA
(aktiviert bei Begrenzungsregelung der regenerativen Energie)

6006 (7006)

Innerhalb der Ténzer-Bezugsposition DR_REF
(aktiviert, wenn die Position der Tanzerrolle innerhalb des Bezugsbereichs liegt)

6007 (7007)

Anzeige Alarmfaktor ALM _ACT

(aktiviert, wenn kein Alarmfaktor vorliegt)
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m Schaltkreis Logik (U03 usw.)
Die folgenden Funktionen sind als Logikschaltkreis wihlbar (mit Standard-Timer).

Para-
meter

Funktion

Beschreibung

0

Keine Funktion zugewiesen

Ausgang ist immer aus.

1

Durchlassausgang + Standard-Timer

Nur Standard-Timer. Kein Logikschaltkreis vorhanden.

2

UND-Glied + Standard-Timer

UND-Schaltkreis mit 2 Eingéingen und 1 Ausgang sowie einem
Standard-Timer.

ODER-Glied + Standard-Timer

ODER-Schaltkreis mit 2 Eingéngen und 1 Ausgang sowie einem
Standard-Timer.

XOR-Glied + Standard-Timer

XOR-Schaltkreis mit 2 Eingéngen und 1 Ausgang sowie einem
Standard-Timer.

Flip-Flop mit Setz-Prioritit +
Standard-Timer

Flip-Flop mit Setz-Prioritidt mit 2 Eingéngen und 1 Ausgang
sowie einem Standard-Timer.

Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritit +
Standard-Timer

Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritit mit 2 Eingéngen und 1 Ausgang
sowie einem Standard-Timer.

Detektor fiir ansteigende Flanke +
Standard-Timer

Detektor fiir ansteigende Flanke mit 1 Eingang und 1 Ausgang
sowie einem Standard-Timer.

Diese Funktion erkennt die ansteigende Flanke eines
Eingangssignals und gibt 2 ms lang das Signal ON ab.

Detektor fiir fallende Flanke +
Standard-Timer

Detektor fiir fallende Flanke mit 1 Eingang und 1 Ausgang sowie
einem Standard-Timer.

Diese Funktion erkennt die fallende Flanke eines
Eingangssignals und gibt 2 ms lang das Signal ON ab.

Detektor fiir ansteigende und fallende
Flanke + Standard-Timer

Detektor fiir ansteigende und fallende Flanke mit 1 Eingang und
1 Ausgang sowie einem Standard-Timer.
Diese Funktion erkennt sowohl die ansteigende als auch die

fallende Flanke eines Eingangssignals und gibt 2 ms lang das
Signal ON ab.

10

Halteeingang + Standard-Timer

Haltefunktion der vorherigen Werte von 2 Eingingen und 1
Ausgang, plus Standard-Timer.

Steht das Haltesteuerungssignal auf AUS, gibt der
Logikschaltkreis Eingangssignale aus; steht das
Haltesteuerungssignal auf EIN, behilt der Logikschaltkreis die
vorherigen Werte der Eingangssignale.

11

Aufwirtszihler

Aufwirtszihler mit Reset-Eingang.

Bei ansteigender Flanke eines Eingangssignals z#hlt der
Logikschaltkreis den Zahlerwert in Einer-Schritten aufwirts.
Sobald der Zihlerwert den Zielwert erreicht, wird das
Ausgangssignal auf ON gesetzt.

Bei Aktivierung des Reset-Signals wird der Zihler auf Null
zuriickgesetzt.

12

Abwirtszdhler

Abwirtszéhler mit Reset-Eingang.

Bei ansteigender Flanke eines Eingangssignals z#hlt der
Logikschaltkreis den Zihlerwert in Einer-Schritten abwirts.
Sobald der Zihlerwert den Wert Null erreicht, wird das
Ausgangssignal auf ON gesetzt.

Bei Aktivierung des Reset-Signals wird der Zihler auf den
urspriinglichen zuriickgesetzt.

13

Timer mit Reset-Eingang

Timer-Ausgang mit Reset-Eingang

Wenn ein Eingangssignal aktiviert wird (ON), wird das
Ausgangssignal aktiviert (ON) und der Timer gestartet. Nach
Ablauf der vom Timer vorgegebenen Zeit wird das
Ausgangssignal — unabhéngig vom Status des Eingangssignals —
deaktiviert (OFF).

Bei Aktivierung des Reset-Signals (ON) wird der aktuelle
Timerwert auf Null zuriickgesetzt und der Ausgang deaktiviert
(OFF).
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Nachfolgend sind die Blockschaltbilder der einzelnen Funktionen dargestellt.

(1) Durchlassausgang (2) UND (3) ODER
General-purpose timer
Input 1 [ Output Input 1 Input 1
General-purpose timer General-purpose timer
L[ Output L[ Output
Input 2 Input 2 Input 2
(4) XOR (5) Flip-Flop mit Setz-Prioritit

I General-purpose timer Eingang|Eingang|Vorheriger
Flip-flop

Input 1 Input 1 s ql— L[ Output 1 2 Ausgang
General-purpose timer Vorherigen

R
D [ Output OFF OFF OFF Wert halten
OFF ON ON

Input 2 Input 2

Ausgang| Bemerkung

ON - OFF

ON - - ON Setz-Prioritt

(6) Flip-Flop mit Riicksetz-Prioritéit

General-purpose timer . . Vorheriger
ip- Eingang 1 [ Eingang 2 Ausgan, Bemerkun,
Input 1 thp roin Output gang gang Ausgang gang g
R [ OFF OFF Xolrherlgen Wert
OFF OFF alten
ON ON
Input 2 Loy I
: ON : OFF Rucksetzl»Prlontd
ON OFF - ON
(7) Erkennung einer ansteigenden Flanke (8) Erkennung einer fallenden Flanke
(9) Erkennung beider Flanken
Rising edge detection General-purpose timer Falling edge detection General-purpose timer Both edges detection General-purpose timer

Input 1 T L[ Output Input 1 1 L[ Output Input 1 G [ Output

Input 2 Input 2 Input 2
(10) Halten (11) Aufwirtszédhler (12) Abwirtszahler
General-purpose timer Increment counter Decrement counter
Input 1 _ Ot [ Output| Input 1 i Output Input 1 t Output
-1 !
|
Clear counter Initialize the
counter
Input 2 Input 2 Input 2
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(13) Timer mit Reset-Eingang

OFF | ON OFF ON OFF ON OFF
Input 1

ON timer
Input 1 Output
[ Input 2 OFF ON | OFF
Reset output 2FF[ONJorF [ on OFF ON OFF
Input 2
Timer
—>
Timer period
m Standard-Timer (U04 usw.)
Folgende Tabelle zeigt die verfiigbaren Standard-Timer.
Para- Funktion Beschreibung
meter

0 Kein Timer

1 Einschaltverzogerung Sobald das Eingangssignal aktiviert wird (ON), startet die Einschaltverzogerung.
Nach Ablauf der vom Timer vorgegebenen Zeit wird ein Ausgangssignal aktiviert
(ON).
Bei Deaktivierung des Eingangssignals (OFF) wird das Ausgangssignal deaktiviert
(OFF).

2 Ausschaltverzogerung | Bei Aktivierung eines Eingangssignals (ON) wird ein Ausgangssignal aktiviert
(ON).
Sobald das Eingangssignal deaktiviert wird (OFF), startet die
Ausschaltverzogerung. Nach Ablauf der vom Timer vorgegebenen Zeit wird das
Ausgangssignal deaktiviert (OFF).

3 Impulse (einfach) Bei Aktivierung eines Eingangssignals (ON) wird ein einfacher Impuls

ausgegeben, dessen Dauer von vom Timer vorgegeben wird.

Riicksetzbarer Timer

Bei Aktivierung eines Eingangssignals (ON) wird ein einfacher Impuls
ausgegeben, dessen Dauer von vom Timer vorgegeben wird.

Bei erneuter Aktivierung eines Eingangssignals (ON) wihrend der des vorherigen
noch andauernden Impulses gibt der Logikschaltkreis jedoch einen weiteren
einfachen Impuls aus.

Impulsfolgenausgang

Bei Aktivierung eines Eingangssignals (ON) gibt der Logikschaltkreis wiederholt
im Wechsel ON- und OFF-Impulse aus (die Impulsdauer wird vom Timer
vorgegeben). Diese Funktion wird verwendet, um eine Leuchtvorrichtung zum
Aufleuchten zu bringen.

Die Funktionsdiagramme fiir die einzelnen Timer sehen wie folgt aus.

(1) Einschaltverzogerung

(2) Ausschaltverzogerung

Input OFF ON OFF ON OFF Input OFF [ ON OFF ON| OFF | ON
OFF ON OFF FF N FF N
Output Output o o o o
Timer /I Timer
> >
Timer period Timer period

(3) Impulse (einfach)

(4) Riicksetzbarer Timer

. OFF | ON OFF ON ON OFF

input_2FF ON OFF OFF Input
) _ OFF ON OFF ON OFF
OFF[ ON OFF ON OFF Output
Output
Timer
Timer > XK/
> Timer period Lessthan  Timer period
Timer period timer period
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(5) Impulsfolgenausgang

OFF | ON | ©OFF ON
Input
Output OFF ON | OFF [ ON OFF ON
Timer
A —
Timer period

m Timer (U05 usw.)

Mit UO5 wund weiteren zugehorigen Parametern werden die Dauer des Standard-Timers bzw. der
Aufwirts-/Abwirtszihlerwert festgelegt.
Parameter Funktion Beschreibung
Timer-Zeit Der Zeitraum wird in Sekunden eingestellt.
0,00 bis 600,00 Zihlerwert Der eingestellte Wert wird mit 100 multipliziert. (Bei Eingabe von 0,01 wird
der Wert zu 1.)

m Ausgangssignale

Bei SPS-Logikschaltungen werden die Ausginge der Schritte 1 bis 10 jeweils an SO01 bis SO10 ausgegeben.

Die Konfiguration der Ausgidnge SOO01 bis SO10 richtet sich gemifl folgender Tabelle nach dem Zielanschluss der
Verbindung (wenn diese Ausginge zu anderen Funktionen als der SPS-Logik gelegt werden sollen, miissen sie iiber die
SPS-Ausginge CLO1 bis CLOS gefiihrt werden.)

Zielanschluss der Verbindung

Konfiguration

Parameter

SPS-Logik-Eingang

Eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis SO10
bei Einstellung der SPS-Logik-Eingédnge wihlen.

U01, UO2 usw.

Eingang zum Sequenzprozessor
des Umrichters

(z. B. ,,Festfrequenz auswihlen"
881, ,Vorwirtslauf" FWD)

Eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis SO10
zum Anschluss an die SPS-Logik-Ausgangssignale 1 bis 5
(CLOI bis CLOS) wiihlen.

Eine Eingangsfunktion des Umrichter-Sequenzprozessors
wihlen, mit der eines der SPS-Logik-Ausgangssignale 1 bis
5 (CLOI1 bis CLOS) verbunden werden soll (identisch mit
EOI)

U71 bis U75

U81 bis U85

Universeller Digitalausgang
(Y-Anschliisse)

Eines der internen Schritt-Ausgangssignale SO01 bis SO10
zum Anschluss an die SPS-Logik-Ausgangssignale 1 bis 5
(CLO1 bis CLOS) wihlen.

Um eine universelle digitale Ausgangsfunktion zu
spezifizieren (an Y-Anschliissen) an die eines der
SPS-Logik-Ausgangssignale 1 bis 5 CLOI bis CLOS)
angeschlossen werden soll, muss eines der Signale CLO1
bis CLOS ausgewihlt werden, indem die allgemeine
digitale Ausgangsfunktion an einem Y-Anschluss
spezifiziert wird.

U71 bis U75

E20 bis E24,
E27

<§ Note

Allgemeine Digitalausgénge (Y-Anschliisse) werden alle 5 ms aktualisiert. Um ein SPS-Logiksignal sicher
iiber Y-Anschliisse auszugeben, miissen Timer mit Ein- oder Ausschaltverzogerung in die SPS-Schaltung

integriert werden. Ansonsten ist es moglich, dass kurze Ein- oder Aus-Signale an diesen Anschliissen nicht

registriert werden.

Parameter Bezeichnung Einstellbereich .Werks-
einstellung

U71 SPS-Logik Ausgangssignal 1 0:  Deaktivieren 0
(Ausgangsauswahl) 1: Schritt 1 Ausgang  SO01

u72 SPS-Logik Ausgangssignal 2 2: Schritt 2 Ausgang  S002 0
(Ausgangsauswahl) 3: Schritt 3 Ausgang  SO03

U73 SPS-Logik Ausgangssignal 3 4: Schritt 4 Ausgang  SO04 0
(Ausgangsauswahl) 5: Schritt 5 Ausgang  SO05

U74 SPS-Logik Ausgangssignal 4 6: Schr¥tt 6 Ausgang  SO06 0
(Ausgangsauswahl) 7: Schritt 7 Ausgang  SO07
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Parameter Bezeichnung Einstellbereich .Werks-
einstellung

uU75 SPS-Logik Ausgangssignal 5 8: Schritt 8 Ausgang  SO08

(Ausgangsauswahl) 9: Schritt 9 Ausgang  SO09 0
10: Schritt 10 Ausgang SO10

Usl1 SPS-Logik Ausgangssignal 1 0 bis 100, 1000 bis 1081 100
(Funktionsauswahl) Entspricht den Werten fiir E98/E99 aufler

Us2 SPS-Logik Ausgangssignal 2 bei: 100
(Funktionsauswahl) 19 (1019): Datenédnderung tiber Bedienteil

Us3 SPS-Logik Ausgangssignal 3 aktivieren 100
(Funktionsauswahl) (Werte konnen verindert

Us4 SPS-Logik Ausgangssignal 4 werden) 100
(Funktionsauswahl) 80 (1080): SPS-Logik abbrechen

U85 SPS-Logik Ausgangssignal 5 100
(Funktionsauswahl)

® Anmerkungen zur Verwendung einer SPS-Logik
Eine SPS-Logik fiihrt alle 2 ms einen Verarbeitungsvorgang gemilf folgender Sequenz durch.

(1) Zu Beginn der Verarbeitung verriegelt die SPS-Logik alle fiir die Schritte 1 bis 10 eingegebenen externen
Eingangssignale, um Simultanitit zu gewihrleisten.

(2) Die logischen Operationen werden in der Reihenfolge der Schritte 1 bis 10 durchgefiihrt.

(3) Falls der Ausgang eines Schritts an den Eingang des néchstens Schritts angelegt wird, kann der Ausgang des
Schritts mit Prozessprioritit innerhalb der gleichen Verarbeitung eingesetzt werden.

(4) Die SPS-Logik aktualisiert alle fiinf Ausgangssignale gleichzeitig.

2 ms cycle
. . Update
!_atch . Logical operations output signals !.atch )
input signals Step1—2—3 - - 10 simultaneously input signals

Bei der Konfigurierung eines Logikschaltkreises muss die Verarbeitungsreihenfolge der SPS-Logik beriicksichtigt
werden. Andernfalls wiirde eine Verzogerung bei der Durchfithrung einer logischen Operation eine problematische
Signalverzogerung auslsen, die zu einem unerwarteten Ausgangssignal, langsamer Verarbeitungsgeschwindigkeit oder
der Ausgabe eines Gefahrensignals fiithren kann.

ACAUTION

Stellen Sie vor dem Andern von Parametereinstellungen (U-Codes und zugehorige Parameter) sicher, dass alle
Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden, oder aktivieren Sie den Anschlussbefehl CLC (,,SPS-Logik abbrechen®).
Abhingig von den Einstellungen kann die Operationssequenz infolge derartiger Modifizierungen oder Abbriiche
verdndert werden und ein plotzliches Anlaufen des Motors oder eine unerwartetes Verhalten des Motors auslosen.

Es kann zu Unfillen oder Verletzungen kommen.

B SPS-Logik Timeranzeige (Schrittauswahl) (U91)

Die Daten eines Timers einer SPS-Logik lassen sich anhand des monitorbezogenen Parameters oder mit dem Bedienteil
iberwachen.

Auswahl eines zu iiberwachenden Timers

Parameter Funktion Bemerkung

U9l 1 bis 10: Spezifiziert die Nummer des Schritts, dessen Timer oder
Zahler tiberwacht werden soll

Uberwachung
Uberwachung durch: Zugehoriger Parameter unfi Anzeige auf dem Uberwachte GroBe
LED-Monitor
Kommunikations- X90 SPS-Logik (Timeranzeige) Mit U91 spezifizierter Timer- oder
verbindung Ziahlerwert (fiir die Uberwachung)
Bedienteil E/A-Uberpriifung: 4 24 ?

m SPS-Logik abbrechen CLC (EO01 bis E07, Wert = 80)

Mit diesem Anschlussbefehl kann die SPS-Logik voriibergehend deaktiviert werden. Dieser Anschlussbefehl kann
eingesetzt werden, um den Umrichter zum Beispiel fiir Wartungszwecke ohne den SPS-Logikschaltkreis oder die Timer
zu betreiben.
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CLC Funktion
OFF SPS-Logik aktivieren (abhingig von der U0O-Einstellung)
ON SPS-Logik deaktivieren

Note Stellen Sie vor dem Andern von CLC sicher, dass alle Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden. Mit der
Aktivierung von CLC (ON) wird die Sequenz der SPS-Logik deaktiviert, so dass es je nach Einstellung zu
einem plotzlichen Anlaufen des Motors kommen kann.

m Alle SPS-Timer lIéschen CLTC (EO1 bis EQ7, Wert = 81)

Wenn CLTC einem der universellen digitalen Eingangsanschliisse zugewiesen und aktiviert wird (ON), werden alle
Standard-Timer und -Zahler der SPS-Logik zuriickgesetzt. Dieser Anschlussbefehl wird verwendet, wenn die zeitliche
Abstimmung zwischen externer Sequenz und der internen SPS-Logik aufgrund eines kurzzeitigen Spannungsausfalls
oder aus anderen Griinden nicht mehr korrekt ist, so dass ein Zuriicksetzen und Neustart des Systems notwendig ist.

CLTC Funktion
OFF Normalbetrieb
ON Alle Standard-Timer und -Zéhler der SPS-Logik zuriicksetzen
(um die Timer und Zihler wieder in Betrieb zu nehmen, muss CLTC deaktiviert werden (OFF)).
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5.2.10 y-Codes (Verbindungsfunktionen)

yo01
y20

bis RS-485-Verbindung 1 und 2

Fiir die RS-485-Kommunikationsverbindung stehen bis zu zwei Ports zur Verfiigung (siehe Tabelle).

Port Kanal Parameter Zugehorige Gerite
RS-485-Kommunikationsverbindung Standard-Bedienteil
Port 1 (iiber den RJ-45-Steckverbinder, der fiir den Anschluss des y01 bis y10 FRENIC Loader
Bedienteils ausgelegt ist) Host-Gerite

RS-485-Kommunikationsverbindung

Port 2 (iiber die Anschlisse DX+, DX- und SD auf der y11 bis y20 Host-Gerite
Steuerungsplatine)

Um eines der zugehorigen Gerite anzuschlieBen, miissen die folgenden Schritte durchgefiihrt werden.

(1) Standard-Bedienteil
Mit dem Standard-Bedienteil kann der Umrichter bedient und iiberwacht werden.

Das Einstellen der y-Codes ist nicht notwendig.

(2) FRENIC-Loader

Wenn Sie einen Computer, auf dem die Software FRENIC Loader lduft, iiber die RS-485-Kommunikationsverbindung
(Port 1) mit dem Umrichter verbinden, konnen Sie Informationen zum Betriebsstatus des Umrichters einsehen,
Parameter bearbeiten und Umrichter im Testlauf erproben.

Informationen zur Einstellung der y-Codes finden Sie bei den Beschreibungen von y01 bis y10.

@ Die Umrichter der FRENIC-MEGA-Serie verfiigen iiber einen USB-Anschluss am Bedienteil.
Um FRENIC Loader iiber den USB-Anschluss nutzen zu konnen, miissen Sie lediglich die Stationsadresse
(y01) auf ,,1“ (Werkseinstellung) stellen.

(3) Host-Gerite

Der Umrichter kann mit angeschlossenen Host-Geriten, zum Beispiel einem PC oder einer SPS, iiberwacht und bedient
werden. Modbus RTU* und das Fuji-Universalumrichterprotokoll stehen als Kommuniaktionsprotokoll zur Verfiigung.

* Modbus RTU ist ein von Modicon, Inc. entwickeltes Protokoll.
L) Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem RS-485 Kommunikations-Benutzerhandbuch.

B Stationsadresse (y01 fir Port 1 und y11 fiir Port 2)

y01 bzw. yl11 spezifiziert die Stationsadresse fiir die RS-485-Kommunikationsverbindung. In der folgenden Tabelle
sind die Protokolle und die Einstellbereiche fiir die Stationsadresse aufgefiihrt.

Protokoll Stationsadresse Ubertragungsadresse
Modbus-RTU-Protokoll 1 bis 247 0
FRENIC-Loader-Protokoll 1 bis 255 Keine
FUJI-Universalumrichterprotokoll 1 bis 31 99

- Wenn cine falsche Adresse abweichend vom oben angegebenen Bereich spezifiziert wird, wird keine Antwort
iibermittelt, da der Umrichter keine Anfragen aufler der Ubertragungsmeldung empfangen kann.

- Um FRENIC Loader tiber die RS-485-Kommunikationsverbingung (Port 1) nutzen zu konnen, miissen Sie die
Stationsadresse wihlen, die dem angeschlossenen Computer entspricht.

® Kommunikationsfehlerverarbeitung (y02 fiir Port 1 und y12 fir Port 2)
y02 bzw. y12 definiert die Fehlerverarbeitung, die durchgefiihrt wird, wenn ein RS-485-Kommunikationsfehler auftritt.

RS-485-Kommunikationsfehler beinhalten logische Fehler (zum Beispiel Adressfehler, Parititsfehler, Rahmenfehler),
Ubertragungsprotokollfehler und physikalische Fehler (zum Beispiel eine fehlende Antwort gemiB yO8 und y18). Der
Umrichter kann diese Fehler nur dann erkennen, wenn er so konfiguriert ist, dass Startbefehl oder Frequenzsollwert
iber die RS-485-Kommunikationsverbindung erhalten werden, und wenn er lduft. Wenn weder Startbefehl noch
Frequenzsollwert iiber die RS-485-Kommunikationsverbindung empfangen werden oder der Umrichter nicht lauft,
erkennt der Umrichter keine auftretenden Fehler.
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Wert fiir y02, y12 Funktion

Sofortige Auslgsung, Anzeige eines RS-485-Kommunikationsfehlers (er8 fiir y02 und erp
fiir y12) (der Umrichter wird angehalten und ein Alarm wird ausgelost).

0

Weiterlauf bis zum Ende des mit dem Fehlerverarbeitungstimer (y03, y13) festgelegten
1 Zeitraums, Anzeige eines RS-485-Kommunikationsfehlers (€78 fiir y02 und erp fiir y12),
dann Betriebsunterbrechung (der Umrichter wird angehalten und ein Alarm wird ausgelost).

Innerhalb des mit dem Fehlerverarbeitungstimer (y03, y13) festgelegten Zeitraums wird
versucht, die Kommunikation wiederherzustellen. Wenn eine Kommunikationsverbindung
2 wiederhergestellt werden kann, wird der Betrieb fortgesetzt. Andernfalls wird ein
RS-485-Kommunikationsfehler angezeigt (er8 fiir y02 und erp fiir y12) (der Umrichter
wird angehalten und ein Alarm wird ausgelost).

3 Weiterlaufen, auch wenn ein Kommunikationsfehler auftritt.

L) Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem RS-485 Kommunikations-Benutzerhandbuch.

® Timer (y03 fur Port 1 und y13 flr Port 2) Einstellbereich: 0,0 bis 60,0 (s)

y03 bzw. y13 spezifiziert einen Fehlerverarbeitungstimer. Wenn die am Timer eingestellte Zeit abgelaufen ist, nachdem
vom anderen Ende keine Reaktion erfolgt, obwohl eine Anfrage iibermittelt wurde, wertet der Umrichter dies als Fehler.
Siehe ,,Fehlererkennungszeit fiir fehlende Antwort* (y08, y18) auf der néchsten Seite.

B Baudrate (y04 fiir Port 1 und y14 fiir Port 2)

y04 bzw. y14 spezifiziert die Ubertragungsgeschwindigkeit " Ubertragungsgeschwindigkeit
fiir die RS-485-Kommunikation. Wert fiir y04 und y14 (bps)
Fiir FRENIC Loader (iiber die 0 2400
RS-485-Kommunikationsverbingung) muss die 1 4800
Ubertragungsgeschwindigkeit angegeben werden, die fiir den 2 9600
angeschlossenen Computer geeignet ist. 3 19200
4 38400
B Datenlange (y05 fur Port 1 und y15 fur Port 2)
y05 bzw. yl5 spezifizieren die Zeichenldnge fiir die | Wert fiir yO5 und y15 Datenldnge
RS-485-Kommunikation. 0 8 Bits
Fiir FRENIC Loader (iiber die 1 7 Bits
RS-485-Kommunikationsverbingung) ist keine Einstellung
erforderlich, da die Loader-Software die Linge automatisch
auf 8 Bits einstellt (dies gilt auch fiir das
Modbus-RTU-Protkoll).
W Paritatsprifung (y06 fur Port 1 und y16 fir Port 2)
y06 bzw. y16 spezifizieren die Eigenschaft des Parititsbits. Wert fiir y06 und y16 Paritit
Fiir FRENIC Loader ist keine Einstellung erforderlich, da die Keine
Loader-Software automatisch die gerade Paritiit einstellt. 0 (2 Stopp-Bits fiir Modbus
RTU)
Gerade Paritit
1 (1 Stopp-Bit fiir Modbus
RTU)
Ungerade Paritit
2 (1 Stopp-Bit fiir Modbus
RTU)
Keine
3 (1 Stopp-Bit fiir Modbus
RTU)
W Stopp-Bits (y07 fiir Port 1 und y17 fiir Port 2)
y07 bzw. y17 legen die Anzahl der Stopp-Bits-fest. Wert fiir y07 und y17 Stopp-Bit(s)
Fiir FRENIC Loader ist keine Einstellung erforderlich, da die 0 2 Bits
Loader-Software automatisch 1 Bit wihlt. 1 1 Bit

Fir das Modbus-RTU-Protokoll ist keine Einstellung
erforderlich, da die Anzahl der Stopp-Bits automatisch in
Zusammenhang mit den Eigenschaften der Paritétsbits
bestimmt wird.
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B Fehlererkennungszeit fur fehlende Antwort (y08 fiir Port 1 und y18 fur Port 2)

y08 bzw. yl8 spezifiziert das Zeitintervall zwischen dem | Wert fiir yO8 und y18 Funktion

Zeitpunkt, an dem der Umrichter keinen Zugang erkennt, und 0 Keine Erkennung

dem Zeitpunkt, an dem er aufgrund einer Netzwerkstorung in

den Kommunikationsfehler-Alarmmodus wechselt und den I bis 60 1 bis 605

Kommunikationsfehler verarbeitet. Dies gilt fiir mechanische
Systeme, die wihrend der Kommunikation {iiber die
RS-485-Kommunikationsverbindung auf ihre Station stets
innerhalb eines festgelegten Intervalls zugreifen.

Informationen zur Verarbeitung von Kommunikationsfehlern
finden Sie unter y02 und y12.

® Antwortintervall (y09 fir Port 1 und y19 fir Port 2) Einstellbereich: 0,00 bis 1,00 (s)
y09 bzw. y19 spezifiziert die Wartezeit nachdem eine Anfrage des Host-Geriits (zum Beispiel ein Computer oder eine
SPS) erhalten wurde bis die Ubermittlung einer Antwort beginnt. Mit dieser Funktion konnen auch Geréte mit langer
Reaktionszeit genutzt werden, obwohl das Netzwerk eine schnelle Antwort erfordert, so dass der Umrichter eine
Antwort rechtzeitig gemif} der Wartezeiteinstellung iibermitteln kann.

Host

equipment| Query

Inverter ™ Response

T1 = Antwortintervall + o
mit o als Verarbeitungszeit innerhalb des Umrichters. Diese Zeit ist je nach Verarbeitungsstatus und im Umrichter
verarbeiteten Befehl verschieden.

L Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem RS-485 Kommunikations-Benutzerhandbuch.

Note Bei der Einstellung des Umrichters mit FRENIC Loader iiber die RS-485-Kommunikationsverbindung miissen
die Leistungsfahigkeit und/oder Konfiguration des PCs sowie des Protokollwandlers (zum Beispiel
RS-485-RS-232C-Wandler) beriicksichtigt werden. Es ist zu beachten, dass einige Protokollwandler den
Kommunikationsstatus iiberwachen und die Ubermittlung und den Empfang von Daten mit einem Timer
schalten.

B Protokolleinstellung (y10 fiir Port 1)

y10 legt das Kommunikationsprotokoll fiir Port 1 fest. Wert fiir y10 Protokoll

Fiir FRENIC Loader (tiber die 0 Modbus-RTU-Protokoll
RS-485-Kommunikationsverbingung) kann nur y10 fiir 1 FRENIC-Loader-Protokoll

die Protokolleinstellung verwendet werden. Stellen Sie

y10 auf den Wert ,,1*. 2 Fuji-Universalumrichterprotokoll

B Protokolleinstellung (y20 fiir Port 2)

y20 legt das Kommunikationsprotokoll fiir Port 2 fest. Wert fiir y20 Protokoll
0 Modbus-RTU-Protokoll
2 Fuji-Universalumrichterprotokoll

y97

Einstellung der Kommunikationsdatenspeicherung

Der nichtfliichtige Speicher des Umrichters kann nur begrenzt oft iiberschrieben werden (100.000 bis 1.000.000 mal).
Wenn Daten unnétig oft in diesem Speicher abgelegt werden, ist die Datenspeicherung ab einem bestimmten Zeitpunkt
nicht mehr moglich, so dass Speicherfehler auftreten.

Fiir hidufige Speichervorginge iiber die Kommunikationsverbindung steht daher ein tempordrer Speicher anstelle des
nichtfliichtigen Speichers zur Verfiigung. Um den temporiren Speicher zu verwenden, wihlen Sie ,,1* als Wert fiir y97.

Die Verwendung des temporéren Speichers verringert die Anzahl der Datenspeicherungen im nichtfliichtigen Speicher
und beugt Speicherfehlern vor.

Wenn fiir y97 der Wert ,,2* gewihlt wird, werden alle Daten aus dem temperiren Speicher im nichtfliichtigen Speicher
gesichert.

Zum Andern des Werts fiir y97 miissen die Tasten und @ /' Q) gleichzeitig gedriickt werden.

Wert fiir y97 Funktion
0 Speichern im nichtfliichtigem Speicher (begrenzt iiberschreibbar)
1 Speichern im temporiren Speicher (unbegrenzt iiberschreibbar)
2 Alle Daten aus dem temporéren Speicher im nichtfliichtigen Speicher ablegen
(nach dem Speichern wechselt der Wert fiir y97 automatisch zu ,,1).
y98 Bus-Verbindungsfunktion (Modusauswahl) (Siehe H30)
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y99

Loader-Verbindungsfunktion (Modusauswahl)

Hierbei handelt es sich um eine Verbindungs-Umschaltfunktion fiir FRENIC Loader. Wenn der Wert fiir y99 geindert
wird, um die RS-485-Kommunikation mit Loader zu ermdglichen, kann Loader dem Umrichter Frequenzsollwerte
und/oder Startbefehle iibermitteln. Da der einzustellende Parameterwert des Umrichters automatisch von Loader
eingestellt wird, ist keine Bedienhandlung am Bedienteil erforderlich.

Wenn Loader als Startbefehlsquelle ausgewihlt ist und der Computer auler Kontrolle gerit und sich nicht mit einem
Stoppbefehl von Loader unterbrechen lésst, trennen Sie das RS-485-Kommunikationskabel von Port 1 oder ziehen Sie
das USB-Kabel ab. Schlielen Sie stattdessen das Bedienteil an und setzen Sie den Wert fiir y99 zuriick auf ,,0“. Der
Wert ,,0“ fiir y99 bedeutet, dass die Startbefehls- und Frequenzsollwertquelle tiber Parameter H30 gewihlt werden und
nicht mit FRENIC Loader.

Es ist zu beachten, dass der Umrichter die Einstellung fiir y99 nicht speichern kann. Wenn die Spannugnsversorgung
unterbrochen wird, geht der Wert fiir y99 verloren (y99 wird auf ,,0* zuriickgesetzt).

Wert fiir v99 Funktion
ert fiir
Y Frequenzsollwert Startbefehl
0 Gemif H30- und y98-Daten Gemil H30- und y98-Daten
1 Uber die RS-485-Verbindung (FRENIC Gemii H30- und y98-Daten
Loader)
5 GemiB H30- und y98-Daten Uber die RS-485-Verbindung (FRENIC
Loader)
3 Uber die RS-485-Verbindung (FRENIC Uber die RS-485-Verbindung (FRENIC
Loader) Loader)
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mkitchen@fujielectric.de

E e-Front runners

Zentrale Japan

Fuji Electric Systems Co., Ltd

Gate City Ohsaki East Tower,

11-2 Osaki 1-chome, Shinagawa-ku,
Chuo-ku

Tokio 141-0032

Japon

Tel: +81 3 5435 7280

Fax: +81 3 5435 7425
www.fesys.co.jp

Fuji Electric Europe GmbH
Vertriebsbiiro Nord
Friedrich-Ebert-Str. 19
35325 Miicke

Tel.: +49 (0)6400 9518 14
Fax: +49 (0)6400 9518 22
mrost@fujielectric.de

Spanien

Fuji Electric Espana

Ronda Can Fatjé 5, Edifici D, Local B
Parc Tecnologic del Vallés

08290 Cerdanyola (Barcelona)

Tel.: +34 93 5824333/5

Fax: +34 93 5824344
iinfospain@fujielectric.de

[talien

Fuji Electric Europe
Via Rizzotto 46

41126 Modena (MO)
Tel. +390594734266
Fax +390594734294
adegani@fujielectric.de

Technische Anderungen vorbehalten
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