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1 BASISAPPLIKATION

1.1 EINFUHRUNG

Die Basisapplikation ist eine einfach zu bedienende Anwendung. Dies ist die
Werkseinstellung nach Auslieferung vom Werk. Andernfalls wahlen Sie die Basisapplikation
im Menl Mé auf Seite S6.2. Naheres finden Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

Der Digitaleingang DIN3 ist programmierbar.

Die Parameter der Basisapplikation sind in Kapitel 9 Parameterbeschreibungen in diesem
Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach den einzelnen ID-Nummern der
Parameter geordnet.

1.1.1 MOTORSCHUTZFUNKTIONEN IN DER BASISAPPLIKATION

Die Basisapplikation bietet fast dieselben Schutzfunktionen wie die anderen Applikationen:

* Externer Fehlerschutz

« Eingangsphase, Uberwachung
* Unterspannungsschutz

» Ausgangsphaseniberwachung
* Erdschlussschutz

*  Motortemperaturschutz

* Thermistorfehlerschutz

» Feldbusfehlerschutz

» Steckplatzfehlerschutz

Anders als die anderen Applikationen bietet die Basisapplikation keine Parameter fur die
Auswahl der Antwortfunktion oder der Grenzwerte fir die Fehler. Weitere Informationen
Uber den Motortemperaturschutz finden Sie unter ID704 in Kapitel 9
Parameterbeschreibungen.
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1.2

STEUER-E/A

Sollwertpotentiometer

Standard-E/A-Karte

1-10 kQ

_____Klemme __§ _ Signal ] Beschreibung

Spannung fur
| [\ - _I 1 | | +10V,, | |So|lausgang | |P8tent|ometer USW. |
Analogeingang 1 Frequenzsollwert fiir
| \‘ """ 2 All+ Spannungsbereich 0-10 V DC :
| Programmierbar (P2.14) Analogeingang 1
_____ | 3 | | AIl- | |E/A Masse | Masseanschluss fiir Sollwerte
4 | | i |
| A2+ Analogeingang 2 Frequenzsollwert
| 5 | | AI2- | |Strombereich 0-20 mA | fur Analogeingang 2
T 'I 6 | | +24 V ® | |Steuerspannungsausgang| S( :pjaannung fir Schalter usw. |
E | 7 | | GND °® | |E/A Masse | Masseanschlgisaf:r Sollwerte |
5_ - _/ ________ .I 8 | | DIN1 | | Start vorwarts | |Kontakt geschlossen = Start vorwartls
e Kontakt ] =
- ? { 9 ||[DIN2 | [Start riickwérts | [Kontakt geschiossen
E_ . o ____._ _I 10 | | DIN3 Extel;n(renrnﬁﬁar:‘lereln an Kontakt geoffnet = keln Fehler
E | 11 | | CMA | f__erng?wsla_rg?rNBaezug |Ansch|uss an Masse oder +24 V|
| | 12 | | +24 V ® | |Steuerspannungsausganb|Spannung fur Schalter (siehe #|6)
E / ---- _I 13 | | GND ® | | E/A Masse | M:ssetanscrhliuis Ifu’r Sollwerte
c-- ---r-----1 14 | | DIN4 | [Festdrehzahl Auswahl 1 | | DIN4 | DIN5 | Freg.sollw.
' \ Offen Offen | E/A-Sollw. (P2.14
. _/ i Geschlossen| Offen Festdrehzahl 1
[ i 15 DIN5 Festdrehzahl Auswahl 2| | Offen %eschlos.en Festdrehzahl 2
1 : Geschlossen Geschlossen Max. Frequenz
i free Kontakt gedffnet = keine Reakti
+~" - 16] [oms | [Fehlerquittierung | ookt Seoet o A M erauittertng
! 17 CMB GE- _emDellnnsgiaDmIen rEBezug Anschluss an Masse oder +24 V|
E 18 | | AO1+ Analogausgang 1 _
| @ Ausgangsfrequenz| |Bereich 0-20 mA/R ,
1 - .
: 19 AO1- o (p;gg{g;nmmrbar max. 500 Q
READY (BEREIT) .
! 20 | | o1 Digitalausgang 1 Offener Kollektor,

READY (BEREIT) ||I<50 mA, U<48 VDC

OPTA 2 / OPTA 3 *)

" 21 RO1 Relaisausgang 1
RUN (BETRIEB) _ [" 22 | [RO1 RUN (BETRIEB)
3 @ _________ 23 | [ rOL I
24 RO2 Relaisausgang 2
25 | | RO2 FAULT (FEHLER)
26 RO2 —

Abb. 1: E/A-Standardkonfiguration der Basisapplikation
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*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 2: Steckbriickenauswahl

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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1.3 STEUERSIGNALLOGIK IN DER BASISAPPLIKATION

— 3.2 Steuertafelsollwert |

AR, 2.14 E/A-Sollwert
' — 2.18 Festdrehzahl 1

2.19 Festdrehzahl 2

DIN4 ®- ,
B F G SR Ay -| 3.1 Steuerplatz

All ®
Al2 ®

I

—

| 2.2 Hochstfrequenzl—o

. Interner
 Frequenzsollwert

Schaltfléch | O ..
L{Sollwert vom Feldbus Reset™ o] : Oo
Start/Stopp vom Feldbus|St@rt/Stopp-Tasten ——
Richtung vom Feldbus .
DIN1 @ Startvorwarts gy - /Stopp und |2tart/Stopp o Interner Start/Stopp
DIN2 ® Rickwarts-Logik !
Start riickwarts )
Rickwarts o - =
[3.3 Richtung:StTafel | ;I”t\ﬂ'éwarts
DING &_| Fehlerquittierungseingang ] > 1 Interne Fehlerquittierung

DIN3 ® Externer Fehlereingang (programmierbar)

Abb. 3: Steuersignallogik der Basisapplikation

1.4 BASISAPPLIKATION - PARAMETERLISTEN

1.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als

auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten konnen nicht bearbeitet
werden.
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Tabelle 1: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
Vis DC-Zg/vpiEslﬁ:i:I;reis- N 7

1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Analog lout mA 26
V1.17 Betriebsdaten

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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1.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 2: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.2 Hz 0.00 101
P2.2 Max. Frequenz P2.1 320.00 Hz 50.00 102
pp3 | Beschleunigungs- |, 3000.0 s 3.0 103
zeit 1
P2.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 3.0 104
pP2.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
v
P2.6 Nennspannung 180 690 v NX5: 400 110
des Motors N
NXé: 690
v
Nennfrequenz des
P2.7 8.00 320.00 Hz 50.00 111
Motors
ppg |Nenndrehzahldes |, 20000 | UpM 1440 112
Motors
P2.9 Nennstromdes | g 1 1\ | 2x 14 A I 13
Motors
P2.10 cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0 =Rampe
1 = Fliegender
P2.11 Startfunktion 0 2 0 505 Start
2=Bedingter flieg-
ender Start
0 = Leerauslauf
1 =2 = Leerlauf bei
Rampe + Lauf akti-
P2.12 Stoppfunktion 0 3 0 506 |Veren
Rampe
3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren
0 = Nicht verwen-
det
P2.13 U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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BASISAPPLIKATION

Tabelle 2: Basisparameter G2.1

Parameter

Einheit

Beschreibung

P2.14

E/A-Sollwert

117

0=AI1

1=AlI2

2 = Steuertafel
3 =Feldbus

P2.15

Analogeingang 2,
Sollwert Signalbe-
reich

302

0=0-20mA
1=4mA-20mA

P2.16

Analogausgang-
funktion

307

0 = Nicht verwen-
det

1 = Ausgangsfreq.
(0 - fmax)

2 = Freq.sollwert
(0 - fmax)

3 = Motordrehzahl
(0-Motornennd-
rehzahl)

4 = Ausgangsstrom
(0-InMotor)

5 = Motordrehmo-
ment (0-TnMotor)

6 = Motorleistung
(0-PnMotor]

7 = Motorspannung
(0-UnMotor)

8 = Zwischenkreis-
spannung (0 - 1000
V)

P2.17

DIN3 Funktion

301

0 = Nicht verwen-
det

1 = Externer Feh-
ler, geschlossener
Kontakt

2 = Externer Feh-
ler, offener Kon-
takt

3 = Startfreigabe,
geschl. Kont.

4 = Startfreigabe,
offener Kont.

5 = Steuerpl. zu
E/A zwingen

6 = Steuerpl. zu
Steuertafel zwin-
gen

7 = Steuerpl. zu
Feldbus zwingen

P2.18

Festdrehzahl 1

0.00

P2.2

Hz

0.00

105

P2.19

Festdrehzahl 2

0.00

P2.2

Hz

50.00

106
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Tabelle 2: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Automatischer

P2.20 Neustart

731 2 = Freigegeben

1.4.3 STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung lber die Steuertafel. Siehe Meni ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

0 = Gesperrt ‘

Tabelle 3: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit Beschreibung

1 = E/A-Klemm-
leiste

2 = Steuertafel
3 =Feldbus

P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125

Sollwerteinstel-

P3.2 lung Uber die P2.1 P2.2 Hz 0.00
Steuertafel
P33 Drehrichtung 0 1 0 123

(iber Steuertafel)

0 = Eingeschrankte
Funktion der

R3.4 Stopptaste 0 1 1 114 |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

1.4.4 SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU Mé)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parameterséatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

1.4.5 ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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2 STANDARD

2.1 EINFUHRUNG
Wahlen Sie die Standardapplikation im Meni Mé auf Seite S6.2.

Die Standardapplikationen wird in der Regel in Pumpen- und Lifteranwendungen verwendet,
sowie fur Fordersysteme, fir die die Basisapplikation zu begrenzt ist, aber fir die keine
speziellen Funktionen erforderlich sind.

« Die Standardapplikation verwendet dieselben E/A-Signale und dieselbe Steuerlogik wie
die Basisapplikation.
» Der Digitaleingang DIN3 und alle Ausgange sind frei programmierbar.

Zusatzliche Funktionen:

«  Programmierbare Start/Stopp- und Riickwarts-Signallogik

*  Sollwertskalierung

» Eine Frequenz-Grenzeniberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

*  Programmierbare Start- und Stoppfunktionen

» DC-Bremse bei Stopp

* Ein Frequenzausblendungsbereich

« Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

» Automatischer Neustart

*  Motortemperatur- und -blockierschutz: Programmierbare Aktion; Aus, Warnung, Fehler

Die Parameter der Standardapplikation sind beschrieben in Kapitel 9
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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2.2 STEUER-E/A
Sollwertpotentiometer OPTA1
1-10 kQ
Hﬁ _ _I 1 | | +10V,, | |So||ausgang | |§;s>\2nnung fur Potentiometer |
| : .
Analogeingang 1 Frequenzsollwert
| \‘ """ 2 All+ Spannungsbereich 0-10 V 0q .- ]
| Programmierbar (P2.1.11) fur AnalOgelngang 1
————— Masseanschluss flr
3 All- E/A-Masse Sollwerte und Steuersignale
4 Al2+ .
gnalogbelngaﬂg 2 Frequenzsollwert
Otro;(; ereic fur Analogeingang 2
5 || A2- ~ 20 mA
CTTTTTTTTToommmeooe 6 | +24 'V ® | |Steuerspannungsausgang | (r;:]aar)ln%rj% Aljr chalter usw.
i | 7 | | GND | |E A M | Masseanschluss fur _ |
| / ® / asse ollwerte und Steuersignale
. Start art Kontakt hl
o s | [om | (St o oran | (e s |
' Start rickwart
T { 9 ] [DIn2 | e st | [ oon S |
! EXt Fehlerei Kontakt gedffnet = kein Fehl
T T TTTT -I 10 | | DIN3 | Pﬁoggﬁ;’m?&rgsl?gfrﬁ%) | ngt:kt g((:cs)chnlgssen e=mFe(re1Ie?r
E | 11 | | CMA | |%er'g?,\ﬂ‘sf_“5?,r\153ezug | | Anschluss an Masse oder +24 \y
E | 12 | | +24 V ([ | |Steuerspannungsausga+d Spannung fiir Schalter (siehe # 6) |
: RREEE 1 13 | [ GND ® | [E/A Masse | [ e S ersignate |
IR RS 14 | [ DIN4 [Festdrehzahl Auswahl 1] [ DIN4 | DIN5| Freq.sollw. |
i : [Offen Offen E/A-Sollwert
' [Geschlossen | Offe Festdrehzahl 1
L _/ SEEEEEEEE 15 DINS Festdrehzahl Auswahl 2 i Offen ez 5
: I Geschlossen | Geschlossen i
bee e e { 16 ] [[Dme | [Fehlerauittierung | [Eome oot
! ! 17 CMB | Gemeinsam fiir DIN4—DIN6| | Anschluss an Masse oder +24 V |
\ |
! ! 18 AO1+ Analogausgang 1 .
! Ausgangsfrequenz Bereich 0-20 mA/RL,
: READY -4 19 AO1- ® | | Programmierbar (P2.3.2)| Max. 500 Q
' (BEREIT),
i---®__: _________ 20 bO1 EliEgAitDa\l(a(ué'I%SE%T% Offener Kollektor,
1
X X Programmierbar (P2.3.7) I=50 mA, U<48 VDC
1 1
! ; | OPTA2 / OPTA3 *)
1
' RUN E 21 RO1 Relaisausgang 1
i (BETRIEBX - - - - - - 22 RO1 RUN (BETRIEB)
X Programmierbar
B VN A 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 jRelaisausgang 2
25 RO2 FAULT (FEHLER)
Programmierbar
26 RO2 — (P2.3.9)

Abb. 4: E/A-Standardkonfiguration der Standardapplikation

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 20 STANDARD

*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 5: Steckbriickenauswahl

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




STANDARD VACON - 21

2.3 STEUERSIGNALLOGIK IN DER STANDARDAPPLIKATION

—3.2 Steuertafelsollwert
SRR 2.1.11 E/A-Sollwert
' ERRREREES 2.1.12 Strg.u.St.tafel Drehzahl 1

-------- 2.1.13 Feldbussteuersollwert
; 2.1.14 Festdrehzahl 1

: o 2.1.15 Festdrehzahl 2
DIN4 ® ----------mmmmmmmmmmeeo oo T
DINS ®q--------------mmmmmmmm b R i EERERSI
ﬁ%% g e N, HINGE /| 3.1 Steuerplatz
° ' [ :
* -  Interner
et i Frequenzsollwert
% ’_' |
Y ' !
—— :
_ ) 0o\ @
LSollwert vom Feldbus Schaltfldche E Oo.
Start/Stopp vom Feldbus |St@rt/Stopp-Tasten ——
Richtung vom Feldbus
DIN1 Start vorwé_irts - Start/Stopp| - Interner Start/Sto
e @ (programmierbar) gzg?tr/asngggge_rlﬁ]rg e — /Stopp
© Start rickwarts _ | Ruckwarts-Logik _| !
(programmierbar) Rickwarts o Intern Riickwarts
H . | ;\‘\O—>
| 3.3 Richtung:Stafel | :
DING &_| Fehlerquittierungseingang ] > 1 Interne Fehlerquittierung
DIN3 ® Externer Fehlereingang (programmierbar)

Abb. é: Steuersignallogik der Standardapplikation

2.4 STANDARDAPPLIKATION - PARAMETERLISTEN

2.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten konnen nicht bearbeitet
werden.
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Tabelle 4: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
Vis DC-Zg/vpiEslﬁ:i:I;reis- N 7

1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Analog lout mA 26
V1.17 Betriebsdaten
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2.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 5: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
pp.1.3 |Beschleunigungs- | 3000.0 s 0.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
v
P2.1.6 Nennspannung 180 690 v NX5: 400 110
des Motors N
NXé6: 690
v
Nennfrequenz des
P2.1.7 8.00 320.00 Hz 50.00 111
Motors
pp.1g |Nenndrehzahldes |,/ 20000 | UpM 1440 112
Motors
pp.1g | Nennstromdes 4 0| oxin A IH 13
Motors
P2.1.10 cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0=Al
1=AI2
P2.1.11 E/A-Sollwert 0 3 0 117 9 _ Steuertafel
3 =Feldbus
0=ANl
Steuersollwert, 1=AI2
P2.1.12 Steuertafel 0 3 2 121 2 = Steuertafel
3 =Feldbus
0=ANl
Steuersollwert, 1=AI2
P2.1.13 Feldbus 0 3 3 122 2 = Steuertafel
3 = Feldbus
P2.1.14 Festdrehzahl 1 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 105
P2.1.15 Festdrehzahl 2 0.00 P2.1.2 Hz 50.00 106
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2.43 EINGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.2)

Tabelle é: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit Beschreibung

Auswahl =0
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
Auswahl =1
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Riickwarts
Auswahl = 2
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Auswahl=3
Steuersignal 1 =
Start/Stopp-Aus- 0 6 0 300 Startpul.s (Flanke)
wahl Steuersignal 2 =
Stopppuls
Auswahl =4
Steuersignal 1 = Vor-
wartspuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
(Flanke)
Auswahl =5
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
Auswahl =6
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Freigabepuls

P2.2.1
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Tabelle é: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwendet

1 = Externer Fehler,
geschlossener Kon-
takt

2 = Externer Fehler,
offener Kontakt

3 = Lauf aktivieren

4 = Beschl./Verzog.-
Zeit Auswahl

5 = Steuerpl. zu E/A
zwingen

6 = Steuerpl. zu Steu-
ertafel zwingen

7 = Steuerpl. zu Feld-
bus zwingen

8 = Riickwarts

p2.2.2 DIN3 Funktion 0 8 1 301

Analogeingang 2 0=0-20mA(0-10

. V] *%
P2.2.3 |Sollwert Slgnalbe- 0 1 1 302 1=4-20mA(2-10
reich V) **

P2.2.4 Sollwertskalie- 0.00 | 320.00 Hz 0.00 303
rung Mindestwert

po25 | Solwertskalie- o a0 | 30000 | Hz 0.00 304
rung Hochstwert

0 = Nicht invertiert

P2.2.6 Sollwertinversion 0 1 0 305 1 = Invertiert
P2.2.7 Sollwert-Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 306 |0 = Keine Filterung
P2.2.8 *** [ Al1 Signalauswahl A1 377
P2.2.9 *** | Al2 Signalauswahl A2 388

** = Die Steckbriicken von Block X2 muissen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

*** = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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STANDARD

2.4.4

Tabelle 7: Ausgangssignale, G2.3

Parameter

Einheit

AUSGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.3

Beschreibung

Analogausgang 1

P23.1 Signalauswahl 0 Al 46k
0 = Nicht verwen-
det (20 mA/10 V)
1 = Ausgangsfreq.
(0 - fmax
2 = Freg.sollwert
(0 - fmax)
3 = Motordrehzahl
(0-Motornennd-
rehzahl)
P2 3.2 Analogau_sgang' 0 8 1 307 4 = Motorstrom (0
funktion - InMotor)
5 = Motordrehmo-
ment (0-TnMotor)
6 = Motorleistung
(0-PnMotor])
7 = Motorspannung
(0-UnMotor)
8 = Zwischenkreis-
spannung (0 - 1000
V)
P2 3.3 Analpgausgang 0.00 10.00 S 1.00 308 0 = Keine Filterung
Filterzeit
p234 | Analogausgang 0 1 0 309 |0=Nichtinvertiert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 0=0mA(0V)
P2.3.5 Mindestwert 0 1 0 310 1 o4ma (2V)
P234 Analogqusgangss— 10 1000 % 100 a1
kalierung
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Tabelle 7: Ausgangssignale, G2.3

Parameter

Einheit

Beschreibung

Digitalausgang 1

0 = Nicht verwen-
det

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 =Fehler

4 = Fehler inver-
tiert

5=Warnung FU
iberhitzt

6 = Ext. Fehler
oder Warnung

7 = Sollwertfehler
oder Warnung
8=Warnung

Filterzeit

P2.3.7 Funktion 0 16 ! 312 9 = Riickwarts
10 = Festdrehzahl
1
11 = Auf Drehzahl
12 = Motorregler
aktiv
13 = Uberwach.
Ausgangs-
freq.grenze 1
14 = Steuerplatz:
E/A
15 = Thermistor-
fehler/Warnung
16=Feldbus DIN1
P2.3.8 RO1 Funktion 0 16 2 313 \év';;arameter
P2.3.9 RO2 Funktion 0 16 3 314 \2’\"387Parameter
0 = Keine Grenze
1 = Uberwachung
P2.3.10 Ausl,lg.freq.grenze 0 2 0 315 der unteren
1, Uberwachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freq.grenze
P2.3.11 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
pp.3.12+ | Analogausgang2 | g E.10 0.1 471
Signalauswahl
Analogausgang 2, Wie Parameter
P2.3.13 Funktion 0 8 4 472 232
P2 314 Analogausgang 2, 0.00 10.00 S 1.00 473 0 = Keine Filterung
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Tabelle 7: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit

Beschreibung

P2 3.15 Analogausgang 2,

( 0 1 0 474 0 = Nicht !nvertlert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
P2.3.16 Mindestwert 0 ! 0 475 1=4mA(2V]

P 2317 Analogausgang 2

0,
Skalierung 10 1000 %o 1.00 476

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




STANDARD VACON - 29

2.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 8: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.1 500 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 1, Ver-

P2.4.1 schliff

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.0 501 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 2, Ver-

P2.4.2 schliff

Beschleunigungs-

P2.4.3 zeit 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Gesperrt

1 =Verwendet im
Betrieb

2 = Externer
P2.4.5 Brems-Chopper 0 4 0 504  |Bremschopper

3 =Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)

0 = Rampe

1 =Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 |Start

2=Bedingter flieg-
ender Start

0 = Leerauslauf

1 = Rampe

2 = Leerlauf bei
Rampe + Lauf akti-
vieren

3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren

P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506

P2.4.8 Bremsstrom (DC) 0.00 IL A 0,7 x IH 507

P2 4.9 DC-Bremszeit bei 0.00 400,00 < 0.00 508 0= DC.-Bremse ist
Stopp aus bei Stopp

Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp
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STANDARD

Tabelle 8: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter

Einheit

Beschreibung

DC-Bremszeit bei 0 = DC-Bremse ist
P2.4.11 Start 0.00 600.00 s 0.00 516 aus bei Start
P2.4.12 * Flussbremse 0 1 0 520 0= A.US
0 =Ein
P2.4.13 Flussbremsstrom 0.00 IL A IH 519
2.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 9: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter

Einheit

Beschreibung

P2.5.1

Frequenzausblen-
dungsbereich 1
untere Grenze

0.00

320.00

Hz

0.00

509

P2.5.2

Frequenzausblen-
dungsbereich 1
obere Grenze

0.00

320.00

Hz

0.00

510

P2.5.3

Ausblendung,
Beschl./
Verzog.rampe

0.1

10.0

1.0

518
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2.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 10: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung
NXP:
2 = Open Loop
P2.61* |Motorregelmodus | 0 13 0 gop |Drehmomentsteu-
erung
3 =Closed Loop
Drehzahlsteue-
rung
4 = Closed Loop
Drehmomentsteu-
erung
0 = Nicht verwen-
det
pP2.6.2 * U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung
0 = Linear
1 = Quadratisch
P2 4.3 * U/f-Verhiltnis, 0 3 0 108 2 = Programmier-
Auswahl bar
3 = Linear bei
Flussoptim.
po.64* | Feldschwach- 8.00 | 32000 | Hz 50.00 602
punkt
Spannung am
P2.6.5* Feldschwach- 10.00 200.00 % 100.00 603
punkt
P+ |U/f-Kurve Mitten- | 0 oo ot | g 50.00 604
frequenz
P67+ |V/iKurve Mitten- 10 00 1 40000 | o 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
pP2.6.8 * nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1.0 variiert kHz variiert 601
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Tabelle 10: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det

Start

P2 6.10 Uberspannungs- 0 2 1 407 1 =‘Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
Unt ) 0 = Nicht verwen-
P2.6.11 e g 0 1 1 608 [det
g 1 =Verwendet
P2.6.12 Load Drooping 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Keine Aktion
1=ldentifikation
ohne Betrieb
2 = |dentifikation
mit Lauf
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 3 = Identifikations-
lauf mit Encoder
4 = Keine Aktion
5 = Identifikations-
lauf fehlgeschla-
gen
Closed Loop-Parametergruppe 2.6.14
P2.6.14.1 |Magnetisierungs- 1 g0 | 5, A 0.00 612
strom
Drehzahlsteue-
P2.6.14.2 | rung P-Verstar- 1 1000 30 613
kung
p2.6.14.3 | Drehzahlsteue- 0.0 |32000 [ ms 30.0 614
rung |-Zeit
P2.6.145 |Beschteunigungs- g a5 | 30000 | g 0.00 626
kompensierung
P2.6.14.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetisierungs- | g4, IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.148 | Magnetisierungs- 0 60000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.14.9 keitszeit beim 0 32000 ms 100 615
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Tabelle 10: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . i Beschreibung
0-Geschwindig-
P2.6.14.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616
Stopp
0 = Nicht verwen-
det
1 =Drehmoment-
) speicher
P2.6.14.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 =Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo- 0
P2.6.14.12 ment VORWARTS -300.0 300.0 Yo 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.14.13 ment RUCK- -300.0 300.0 % 0.0 634
WARTS
P2.6.14.15 | Encoder-Filterzeit 0.0 100.0 ms 0.0 618
P2.6.14.17 | Stromsteuerung | g 45| 40000 | % 40.00 617
P-Verstarkung
Identifizierungsparametergruppe 2.6.15
P2.6.15.1 Drehzahlschritt -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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2.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7
Tabelle 11: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit

Beschreibung

0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 =Warnung + vor-
her. Frequenz
Reaktion auf 4- 3 =Warnung + vor-
P2.7.1 mA-Sollwertfeh- 0 5 0 700 |eingest. Frequenz
ler 2.7.2
4 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa7.2 |4MASollwertieh-1 550 | pygp | 1 0.00 728
ler Frequenz
Reaktion auf 0 = Keine Reaktion
P2.7.3 externen Fehler 0 3 2 701 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase gema 2.4.7
P2.7.4 Ingangsphase, 0 3 0 730 |3 = Fehler, Stopp
Uberwachung
durch Leerauslauf
0 = Fehler in Feh-
Reaktion auf lerspeicher
P2.7.5 Unterspann.fehler 0 ! 0 727 Fehler nicht
gespeichert
P2 7 6 Au”sgangsphasen— 0 3 9 702 0 = Keine Reaktion
liberwachung 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 |gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
P2.78 Warmeschutz, 0 3 2 704 durch Leerauslauf
Motor
pp79 |Umgebtempiak-1 4404 | 1000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkdihlfaktor o
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 %o 40.0 706
pp.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
dauer
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Tabelle 11: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.13 | Blockierschutz 0 3 0 709 |2 = Fehler. Stopp
gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 2xIH A IH 710
P2.7.15 Blockierzeit- 100 | 120.00 s 15.00 711
grenze
p2.7.16 |Blockierfrequenz- 1 4 P2.1.2 Hz 25.00 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.17 | Unterlastschutz 0 3 0 713 |2 = Fehter. Stopp
gemal} 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
po.7.1g | Untertastschutz ] g4 | 50 % 50.0 714
vom Drehmoment
Nullfrequenzlast
P2.7.19 vom Unterlast- 5.0 150.0 % 10.0 715
schutz
pp.7.00 |Zeitgrenze.Unter- 1y 54 | 44000 s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.21 Thermistorfehler 0 3 2 732 gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P27 99 Reaktion auf Feld- 0 3 9 733 (siehe P2.7.21)
busfehler
Reaktion auf (siehe P2.7.21)
P2.7.23 Steckplatzfehler 0 3 2 734
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2.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 12: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 0 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 0 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 0 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 0 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 0 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 0 738
grund eines
Unterlastfehlers
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2.4.10 STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fiir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung Uber die Steuertafel. Siehe Menii ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

Tabelle 13: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

1 = E/A-Klemm-
leiste

P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 9 = Steuertafel
3 =Feldbus

Sollwerteinstel-
P3.2 lung Uber die P2.1 P2.2 Hz 0.00
Steuertafel
P33 Drehrichtung 0 1 0 123

(Uber Steuertafel)

0 = Eingeschrankte
Funktion der

R3.4 Stopptaste 0 1 1 114 |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

2.4.11  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU Mé)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

2.4.12  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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3 ORT/FERN

3.1 EINFUHRUNG
Wahlen Sie die Ort/Fern-Applikation im Meni M6 auf Seite S6.2.

Mit der Ort/Fern-Applikation ist es moglich, zwei unterschiedliche Steuerplétze zu
verwenden. Der Frequenzsollwert kann entweder Uber die Steuertafel, die E/A-Klemmleiste
oder den Feldbus fir jeden Steuerplatz einzeln ausgewahlt werden. Der aktive Steuerplatz
wird Uber den Digitaleingang DIN6 aktiviert.

* Alle Ausgange sind frei programmierbar.

Zusatzliche Funktionen:

« Programmierbare Start/Stopp- und Riickwarts-Signallogik

*  Sollwertskalierung

* Eine Frequenz-Grenzenuberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

*  Programmierbare Start- und Stoppfunktionen

» DC-Bremse bei Stopp

» Ein Frequenzausblendungsbereich

«  Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

* Automatischer Neustart

*  Motortemperatur- und -blockierschutz: Programmierbare Aktion; Aus, Warnung, Fehler

Die Parameter der Ort/Fern-Applikation sind beschrieben in Kapitel 9
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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3.2 STEUER-E/A

Sollwertpotentiometer OPTA1

N kiemme  §  sSignal
Hﬁ _ _I 1 | | +10 V | |So||ausgang | |Spannung fur Potentiometer US\}V.

| -
\_ Analogeingang 1 Analogeingang 1
_____ H _ 4
2 AIl+ Spannungsbereich 0-10 V DQ Sollwert fir Platz B

| Programmierbar (P2.1.12)

————— Masseanschluss flir Sollwerte
3 All- E/A-Masse und Steuersignale

Analogeingang 2
Strombereich 0-20 mA | | Apalogeingang 2,
Sollwert fir Platz A

Fernsollwert ---- 4 AI2+

0(4)-20mA---1 5 Al2- Programmierbar (P2.1.11)
R 6 || +24Vv @ | [ steuerspannungsausgang | [PPannynd fir Schalter usw. |
E | 7 | | GND ® | |E/A Masse | Masseanschhaisaf:r Sollwerte |
5— -- —/ ———————— -I 8 | | DIN1 | E!‘aotzraAr%Smtiael;‘tb\a/?gAI’_%rtisk (p2.2 1I |Kontakt geschlossen = Start vorwarts |
E_ - - _/ ———————— -I 9 | | DIN2 | Plar%ZmA_S;akréguckwarts | |Kontakt geschlossen = Start ruckwartsl
E_ - _/ -------- -| 10 | | DIN3 | Externer Fehleremgang Kontakt gedffnet = kem Fehler
| 11 ]| cMA | [gemeinsamer Bezug | [ Anschluss an Masse oder +24 V |
| 12 | | +24V e | |Steuerspannungsausgang| | Spannung fiir Schalter (siehe # 6)|
E R _I 13 | | GND ® | |E/A Masse | Masseanschluss fur Sollwerte
' 1
| ! Platz B: Start vorwarts Kontakt geschlossen = Start vorwarts
ol / ERREEEEEE 14 DIN4 Programmierbare Logik (P2.2{15)
i ! — - Kontakt geschlossen = Start riickwats
| ! Platz B: Start k t
F-- _/ R _| 15 | | DINS | Rlamzin B 5aerruc warts |
ben e e 1 16 | [ DING | [wahl: Platz A/B | Kohtakt eortlocaer, = pints 5t Sy
! E 17 CMB |Gemeinsam far DIN4—DINq |Ansch|uss an Masse oder +24 \4
' ! 18 AO1+ Analogausgang 1 .
- Ausgangsfrequenz Bereich 0-20 mA/R,,
' | 4 19 AO1- ® Programmierbar (P2.3.2)| | Max. 500 Q
. READY (BEREIT)
! Digitalausgang
i Tyt 20 | | pO1 READY (BEREIT) e Ko e
X ! Programmierbar (P2.3.7)| | *~ o=
1
; 5 | OPTA2 / OPTA3 *)
! 1
! ! 21 RO1 Relaisausgang 1
i RUN (BETRIEB) =5 =257 /" "RUN (BETRIEB)
X Programmierbar
VA A 23 | | RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Relaisausgang 2
25 RO2 FAULT (FEHLER)
Programmierbar
26 RO2 — (P2.3.9)

Abb. 7: E/A-Standardkonfiguration der Ort-/Fern-Applikation
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*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 8: Steckbriickenauswahl
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3.3 STEUERSIGNALLOGIK IN DER ORT/FERN-APPLIKATION

DINS @®- -~ mm e e e e e e e .
DIN6®"""""""""'""""""""""""""'""""‘: —v—|: 2.1.15 Tippen Drehzahlsollwert |
2.1.14 Feldbussteuersollwert f-------------- ! ! !
2.1.13 Steuertafelsteuerungssollwert™=~"""""""" b E i
2.1.12 E/A-B-Sollwert o | ;
2.1.11 E/A-A-Sollwert S | |
[R3.2 Steuertafelsollwert— P | | | ! 3.1 Steuer-
Al1® . A A : . [platz
AL2® e 1A | |
;w !
Auf ° i b ! !
DIN2® Motorpotenti- rm-nd o B i
DIN3 @ADL ometer —:-\ P | |
i | ! Interner
e : : 1 :
H : : —.o\:\FrequenzsoIIwert
o— ! I R A
. i ; e
o T i :
—eo : | :
—e \----------1  Start/Stopp-Tasten
| Schaltflache ,Reset™ | |
Sollwert vom Feldbus |- E E o
Start/Stopp vom Feldbug : \ E OO o
Richtung vom Feldbus E i OO
Start vorwarts : E
- Programmierba- : !
DIN1® (programmierbar)| ;e (?gt:?;t/féqéf- A Start/Stopp o
Start rickwarts |['ogica o | i !
DIN2® (programmierbar) g B i E
Start VOrwérts s | 3\;‘ Interner Start/Stopp
DIN4® (programmierbar)|re Sgtart/Stopp- Al Ruckwarts —e ®
Start riickwarts |UNg Ruckwarts- :
DINS ® erb jLogik B B |
(programmierbar) _ , o Intern ruckwarts
[3.3 Richtung:StTafel | T
Fehlerquittierungseingang (programmierbar) Interne
DIN3® 2 1 [Fehlerquittierung

Abb. 9: Steuersignallogik in der Ort/Fern-Applikation

3.4 ORT/FERN-APPLIKATION - PARAMETERLISTEN

3.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten konnen nicht bearbeitet
werden.
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Tabelle 14: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
Vis DC-Zg/vpiEslﬁ:i:I;reis- N 7

1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Analog lout mA 26
V1.17 Betriebsdaten
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3.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 15: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
pp.1.3 |Beschleunigungs- | 3000.0 s 0.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
v
p2.1.6* | Nennspannung 180 690 v NX5: 400 110
des Motors N
NXé: 690
v
« |Nennfrequenz des
P2.1.7 8.00 320.00 Hz 50.00 111
Motors
pp.1.g+ |Nenndrehzahldes |,/ 20000 | UpM 1440 112
Motors
pp.1.9+ | Nennstromdes )4yl 2xin A IH 13
Motors
P2.1.10 * cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0=AI1
1=AI2
2 = Steuertafel
* _A-
P2.1.11 E/A-A-Sollwert 0 4 1 117 3 - Feldbus
4 = Motorpotentio-
meter
0=ANl
1=AlI2
2 = Steuertafel
* _B-
P2.1.12 E/A-B-Sollwert 0 4 0 131 3 = Feldbus
4 = Motorpotentio-
meter
0=Al1
Steuersollwert 1=AI2
* ’
P2.1.13 Steuertafel 0 3 2 121 2 = Steuertafel
3 =Feldbus
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Tabelle 15: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0=AI
Steuersollwert 1=AI2
* ’
P2.1.14 Feldbus 0 3 3 122 2 = Steuertafel
3 = Feldbus
Tippen Geschwin-
*
P2.1.15 digkeitssollwert 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 124

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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3.4.3 EINGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.2)

Tabelle 16: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit Beschreibung

Logic=0
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
Logic =1
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Riickwarts
Logic =2
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Logic=3
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Stopppuls

Logic = 4
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Motorpotentiometer
schneller
Logic=5
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
(Flanke)
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
(Flanke)
Logic=6
Steuersignal 1 =
Start (Flanke) /
Stopp
Steuersignal 2 =
Rickwarts
Auswahl =7
Steuersignal 1 =
Start (Flanke) /
Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Auswahl =8
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
(Flanke)
Steuersignal 2 =
Motorpotentiometer
schneller

Platz A Start/
P2.2.1 *** | Stopp-Logik Aus- 0 8 0 300
wahl
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Tabelle 16: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwendet
1 = Externer Fehler,
geschlossener Kon-
takt

2 = Externer Fehler,
offener Kontakt

3 = Lauf aktivieren
4 = Beschl./Verzog.-
Zeit Auswahl

5 = Steuerpl. zu E/A
zwingen

6 = Steuerpl. zu
Steuertafel zwingen
7 = Steuerpl. zu
Feldbus zwingen

8 = Riickwarts

9 =Tippen
Geschwindigkeit

11 = Beschl./Brems.-
Funktion gesperrt
12 = DC-Bremsbe-
fehl

13 = Motorpotentio-
meter langsamer

P2.2.2 DIN3 Funktion 0 13 1 301

P*Q,;ff Al1 Signalauswahl 0.1 E.10 Al 377

0=0-10V(0-20
mA**]
1=2-10VI(4-20
mA**]
2=Benutzerdefi-
niert**

P2.2.4 Al1 Signalbereich 0 2 0 320

Al1, Benutzerein-

- 0,
pP2.2.5 stellung (Min.) 160.00 160.00 % 0.00 321
P22 | ANl Benutzerein- | 40601 140,00 % 100.00 322
stellung (Max.)
P2 27 Al1 Slgpallnver— 0 1 0 323
sion
pP2.2.8 Al1 Signalfilterzeit 0.00 10.00 s 0.10 324
p2.2.9 .
— Al2 Signalauswahl 0.1 E.10 A2 388
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Tabelle 16: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0=0-10V(0-20
mA**]
1=2-10VI(4-20
2=Benutzerdefi-
niert**

P2.2.10 | AI2 Signalbereich 0 2 1 325

Al2, Benutzerein-

P2.2.11 stellung (Min.)

-160.00 | 160.00 % 0.00 326

Al2, Benutzerein-

P2.2.12 stellung (Max.)

-160.00 | 160.00 % 100.00 327

Al2 Signalinver-

P2.2.13 .
sion

0 1 0 328

P2.2.14 | Al2 Signalfilterzeit 0.00 10.00 s 0.10 329

Logic=0
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
Logic =1
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Ruckwarts

Logic =2
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Logic=3
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Stopppuls

Logic =4
Steuersignal 1 = Vor-
wartspuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
(Flanke)

Logic=5
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
Logic=6
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Freigabepuls

Platz B Start/
Stopp-Logik Aus- 0 6 0 363
wahl

P2.2.15

* kK
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Tabelle 16: Eingangssignale, G2.2

Parameter Einheit Beschreibung
Platz A Sollwerts-
P2.2.16 kalierung Min- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
destwert
Platz A Sollwerts-
P2.2.17 | kalierung Hochst- 0.00 304
wert
Platz B Sollwerts-
P2.2.18 kalierung Min- 0.00 320.00 Hz 0.00 364
destwert
Platz B Sollwerts- Eu[:? = Keine Skalie-
P2.2.19 |kalierung Hochst- | 0.00 | 32000 | Hz 0.00 365 9
wert >0 = skalierter
Hochstwert
Freier Analogein- 0 = Nicht verwendet
P2.2.20 gang, Signalaus- 0 2 0 361 1 = Analogeingang 1
wahl 2 = Analogeingang 2
0 = Kein Reset
1 = Reduziert die
Stromgrenze (P2.1.5)
2 = Reduziert den
Freier Analogein- DC-Bremsstrom
p2.2.21 [ TrelerAnatogein 0 4 0 362 |3 =Reduziert die
gang, Funktion ;
Beschleunigungs-
und Bremszeiten
4 = Reduziert die
Drehmoment-Uber-
wachungsgrenze
Rampenzeit
P2.2.22 | Motorpotentiome- 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
ter
0 = Kein Reset
Speicher-Reset 1 = Reset bei Anhal-
Motorpotentiome- ten oder Abschalten
P2.2.23 ter-Frequenzsoll- 0 2 ! 367 2 = Reset bei
wert Abschalten der
Netzspg.
0 = Betriebsstatus
. nicht kopiert
P2.2.24 | Startpulsspeicher 0 1 0 498 1 = Betriebsstatus
kopiert

** = Die Steckbriicken von Block X2 muissen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

*¥** = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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**x* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 50 ORT/FERN

3.4.4 AUSGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.3

Tabelle 17: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit Beschreibung
pp31 | AQTSignalaus- 0.1 E.10 A1 464
wahl
0 = Nicht verwen-
det (20 mA/10 V)
1 = Ausgangsfreq.
(0 - fmax
2 = Freg.sollwert
(0 - fmax)
3 = Motordrehzahl
(0-Motornennd-
rehzahl)
P2 3.9 Analogau;gang- 0 8 1 307 4 = Motorstrom (0
funktion - InMotor)
5 = Motordrehmo-
ment (0-TnMotor)
6 =7 = Motorspan-
nung (0-UnMotor)
Motorleistung (0-
PnMotor]
8 = Zwischenkreis-
spannung (0 - 1000
V)
pp33 | Analogausgang 0.00 10.00 s 1.00 308 |0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 3.4 Analogau;gang 0 1 0 309 0 = Nicht ?nvertiert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 0=0mA(0V)
P2.3.5 Mindestwert 0 ! 0 310 1y _ 4 maA (2V)
pp36 |Analogausgangss- | g 1000 % 100 311
kalierung
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Tabelle 17: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-

det

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 =Fehler

4 = Fehler inver-

tiert

5=Warnung FU

Uberhitzt

6 = Ext. Fehler

oder Warnung

7 = Sollwertfehler

oder Warnung

8=Warnung

9 = Riickwarts

10 = Ausgewahlte

Tippgeschwindig-

keit

11 = Auf Drehzahl

12 = Motorregler

aktiv

13 = Uberwach.

Digitalausgang 1 0 29 1 312 Ausgangs-
Funktion freq.grenze 1

14 = Uberwach.

Ausgangs-

freq.grenze 2

15 = Drehmoment-

grenzenlberwa-

chung

16 = Sollwertgren-

zeniberwachung

17 = Ext. Brems-

steuerung

18 = Steuerplatz:

E/A

19 = FU-Tempera-

turgrenzeniiberwa-

chung

20 = Nicht angefor-

derte Drehrichtung

21 = Ext. Brems-

steuerung inver-

tiert

22 = Thermistor,

Fehler/Warnung

P2.3.7

Wie Parameter

P2.3.8 RO1 Funktion 0 22 2 313 237

Wie Parameter

P2.3.9 RO2 Funktion 0 22 3 314 937
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Tabelle 17: Ausgangssignale, G2.3

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Grenze
1 =Uberwachung
P2 3.10 Ausg.freq.grenze 0 9 0 315 der unteren
1, Uberwachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freq.grenze
P2.3.11 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
0 = Keine Grenze
1 = Uberwachung
Ausg.freq.grenze der unteren
P2.3.12 2, Uberwachung 0 2 0 346 Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausgangsfre-
p23.13 | guenzgrenze2; 0.00 | 32000 | Hz 0.00 347
Uberwachungs-
wert
Drehmoment- 0 =Nein
P2.3.14 grenzeniiberwa- 0 2 0 348 1 = Untere Grenze
chungsfunktion 2 = Obere Grenze
Drehmoment-
P2.3.15 grenzeniiberwa- -300.0 300.0 % 0.0 349
chungswert
Sollwertgrenzen- 0 =Nein
P2.3.16 Uberwachungs- 0 2 0 350 |1=Untere Grenze
funktion 2 = Obere Grenze
Sollwertgrenzen-
P2.3.17 tiberwachungs- 0.0 100.0 % 0.0 351
wert
Abschaltverzdge-
P2.3.18 rung externe 0.0 100.0 s 0.5 352
Bremse
Einschaltverzoge-
P2.3.19 rung externe 0.0 100.0 s 1.5 353
Bremse
Temperaturgren- 0 = Nein
zwertiiberwa- 1 =Untere Grenze
P2.3.20 chung Frequen- 0 2 0 354 2 = Obere Grenze
zumrichter
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Tabelle 17: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
Temperaturgrenz-
P2.3.21 wert Frequen- -10 100 °C 40 355
zumrichter
pp32p |Analogausgang2 |, E.10 0.1 471
Skalierung
Analogausgang 2, Wie Parameter
P2.3.23 Funktion 0 8 4 472 232
P2 394 Analogausggng 2, 0.00 10.00 S 100 473 0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 3,25 Analogausgang 2, 0 1 0 474 0 = Nicht !nvertlert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
P2.3.26 Mindestwert 0 ! 0 475 T=4mA(2V]
p2397 |Analogausgang2 10 1000 % 1.00 476
Skalierung
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3.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 18: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.1 500 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 1, Ver-

P2.4.1 schliff

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.0 501 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 2, Ver-

P2.4.2 schliff

Beschleunigungs-

P2.4.3 zeit 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Gesperrt

1 =Verwendet im
Betrieb

2 = Externer
P2.4.5 Brems-Chopper 0 4 0 504  |Bremschopper

3 =Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)

0 = Rampe

1 =Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 |Start

2=Bedingter flieg-
ender Start

0 = Leerauslauf

1 = Rampe

2 = Leerlauf bei
Rampe + Lauf akti-
vieren

3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren

P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506

P2.4.8 Bremsstrom (DC) 0.00 IL A 0,7 x IH 507

P2 4.9 DC-Bremszeit bei 0.00 400,00 < 0.00 508 0= DC.-Bremse ist
Stopp aus bei Stopp

Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp
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Tabelle 18: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter

Einheit

Beschreibung

DC-Bremszeit bei

0 = DC-Bremse ist

P2.4.11 Start 0.00 600.00 s 0.00 516 aus bei Start
P2.4.12 * Flussbremse 0 1 0 520 0= Ags
0 =Ein
P2.4.13 Flussbremsstrom 0.00 IL A IH 519
3.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 19: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter

Einheit

Beschreibung

Verzdg.rampe

Frequenzausblen-
P2.5.1 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 509
untere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Ausblendungs-
P2.5.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |bereich 1 ist abge-
obere Grenze schaltet
Frequenzausblen-
P2.5.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511
untere Grenze
Freqg.ausbl.bereic 0 = Ausblendungs-
P2.5.4 4 ) 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |bereich 2 ist abge-
h 2, obere Grenze
schaltet
Frequenzausblen-
P2.5.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513
untere Grenze
Freg.ausbl.bereic 0 = Ausblendungs-
P2.5.6 4 ) 0.00 320.00 Hz 0.00 514  |bereich 3 ist abge-
h 3, obere Grenze
schaltet
Ausblendung,
P2.5.7 Beschl./ 0.1 10.0 X 1.0 518
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3.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 20: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung
NXP:
2 = Open Loop
P2.61* |Motorregelmodus | 0 13 0 gop |Drehmomentsteu-
erung
3 =Closed Loop
Drehzahlsteue-
rung
4 = Closed Loop
Drehmomentsteu-
erung
0 = Nicht verwen-
det
pP2.6.2 * U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung
0 = Linear
1 = Quadratisch
P2 4.3 * U/f-Verhiltnis, 0 3 0 108 2 = Programmier-
Auswahl bar
3 = Linear bei
Flussoptim.
po.64* | Feldschwach- 8.00 | 32000 | Hz 50.00 602
punkt
Spannung am
P2.6.5* Feldschwach- 10.00 200.00 % 100.00 603
punkt
P+ |U/f-Kurve Mitten- | 0 oo ot | g 50.00 604
frequenz
P67+ |V/iKurve Mitten- 10 00 1 40000 | o 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
pP2.6.8 * nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1.0 variiert kHz variiert 601
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Tabelle 20: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det

Start

P2 6.10 Uberspannungs- 0 2 1 407 1 =‘Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
Unt ) 0 = Nicht verwen-
P2.6.11 e g 0 1 1 608 [det
g 1 =Verwendet
P2.6.12 Load Drooping 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Keine Aktion
1=ldentifikation
ohne Betrieb
2 = |dentifikation
mit Lauf
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 3 = Identifikations-
lauf mit Encoder
4 = Keine Aktion
5 = Identifikations-
lauf fehlgeschla-
gen
Closed Loop-Parametergruppe 2.6.14
P2.6.14.1 |Magnetisierungs- 1 g0 | 5, A 0.00 612
strom
Drehzahlsteue-
P2.6.14.2 | rung P-Verstar- 1 1000 30 613
kung
p2.6.14.3 | Drehzahlsteue- 0.0 |32000 [ ms 30.0 614
rung |-Zeit
P2.6.145 |Beschteunigungs- g a5 | 30000 | g 0.00 626
kompensierung
P2.6.14.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetisierungs- | g4, IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.148 | Magnetisierungs- 0 60000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.14.9 keitszeit beim 0 32000 ms 100 615
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Tabelle 20: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . i Beschreibung
0-Geschwindig-
P2.6.14.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616
Stopp
0 = Nicht verwen-
det
1 =Drehmoment-
) speicher
P2.6.14.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 =Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo- 0
P2.6.14.12 ment VORWARTS -300.0 300.0 Yo 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.14.13 ment RUCK- -300.0 300.0 % 0.0 634
WARTS
P2.6.14.15 | Encoder-Filterzeit 0.0 100.0 ms 0.0 618
P2.6.14.17 | Stromsteuerung | g 45| 40000 | % 40.00 617
P-Verstarkung
Identifizierungsparametergruppe 2.6.15
P2.6.15.1 Drehzahlschritt -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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3.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7
Tabelle 21: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit

Beschreibung

Reaktion auf 4-

0 = Keine Reaktion
1 =Warnung

2 =Warnung + vor-
her. Frequenz

3 =Warnung + vor-

dauer

P2.7.1 mA-Sollwertfeh- 0 5 0 700 |eingest. Frequenz
ler 2.7.2
4 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa7.2 |4MASollwertieh-1 550 | pygp | 1 0.00 728
ler Frequenz
Reaktion auf 0 = Keine Reaktion
P2.7.3 externen Fehler 0 3 2 701 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase gema 2.4.7
P2.7.4 Ingangsphase, 0 3 0 730 |3 = Fehler, Stopp
Uberwachung
durch Leerauslauf
0 = Fehler in Feh-
Reaktion auf lerspeicher
P2.7.5 Unterspann.fehler 0 ! 0 727 Fehler nicht
gespeichert
P2 7 6 Au”sgangsphasen— 0 3 9 702 0 = Keine Reaktion
liberwachung 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 |gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
P2.78 Warmeschutz, 0 3 2 704 durch Leerauslauf
Motor
pp79 |Umgebtempiak-1 4404 | 1000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkdihlfaktor o
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 %o 40.0 706
pp.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
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Tabelle 21: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.13 | Blockierschutz 0 3 0 709 |2 = Fehler. Stopp
gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 2xIH A IH 710
P2.7.15 Blockierzeit- 100 | 120.00 s 15.00 711
grenze
p2.7.16 |Blockierfrequenz- 1 4 P2.1.2 Hz 25.00 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.17 | Unterlastschutz 0 3 0 713 |2 = Fehter. Stopp
gemal} 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
po.7.1g | Untertastschutz ] g4 | 50 % 50.0 714
vom Drehmoment
Nullfrequenzlast
P2.7.19 vom Unterlast- 5.0 150.0 % 10.0 715
schutz
pp.7.00 |Zeitgrenze.Unter- 1y 54 | 44000 s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.21 Thermistorfehler 0 3 2 732 gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P27 99 Reaktion auf Feld- 0 3 9 733 (siehe P2.7.21)
busfehler
Reaktion auf (siehe P2.7.21)
P2.7.23 Steckplatzfehler 0 3 2 734
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3.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 22: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 0 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 0 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 0 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 0 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 0 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 0 738
grund eines
Unterlastfehlers
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3.4.10 STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fiir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung Uber die Steuertafel. Siehe Menii ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

Tabelle 23: Parameter fiir die Steuerung liber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

1 = E/A-Klemm-
leiste

P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 9 = Steuertafel
3 =Feldbus

Sollwerteinstel-
P3.2 lung Uber die P2.1 P2.2 Hz 0.00
Steuertafel
P33 Drehrichtung 0 1 0 123

(Uber Steuertafel)

0 = Eingeschrankte
Funktion der

R3.4 Stopptaste 0 1 1 114 |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

3.4.11  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU Mé)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

3.4.12  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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4 MULTI-FESTDREHZAHLAPPLIKATION

4.1 EINFUHRUNG
Wahlen Sie die Multi-Festdrehzahlapplikation im Meniu Mé auf Seite S6.2.

Die Multi-Festdrehzahlapplikation kann bei Anwendungen eingesetzt werden, bei denen
feste Drehzahlsollwerte notwendig sind. Insgesamt konnen 15 + 2 verschiedene Drehzahlen
programmiert werden: eine Grunddrehzahl, 15 mehrstufige Drehzahlen und eine Tipp-
Drehzahl. Die Drehzahlschritte werden mit den Digitalsignalen DIN3, DIN4, DIN5S und DIN6
ausgewahlt. Wenn die Tipp-Drehzahl verwendet wird, kann DIN3 von der Fehlerquittierung
auf die Auswahl der Tipp-Drehzahl programmiert werden.

Der Grunddrehzahlsollwert kann ein Spannungs- oder Stromsignal Gber analoge
Eingangsklemmen (2/3 oder 4/5) sein. Der andere analoge Eingang kann fiir andere Zwecke
programmiert werden.

» Alle Ausgange sind frei programmierbar.

Zusatzliche Funktionen:

«  Programmierbare Start/Stopp- und Riickwarts-Signallogik

*  Sollwertskalierung

* Eine Frequenz-Grenzeniberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

*  Programmierbare Start- und Stoppfunktionen

» DC-Bremse bei Stopp

* Ein Frequenzausblendungsbereich

« Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

» Automatischer Neustart

*  Motortemperatur- und -blockierschutz: Programmierbare Aktion; Aus, Warnung, Fehler

Die Parameter der Multi-Festdrehzahlapplikation sind beschrieben in Kapitel ¢
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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4.2 STEUER-E/A

OPTA1

Sollwertpotentiometer -
20 ke |__Klemme | Signal ] Beschreibung

_ _I 1 | | +10 Vrer | | Sollausgang | |Spannung flir Potentiometer usw. |
|
| ] 2 All+ gnalogeingabng _1,h Zreciuen_zsollwerlt far
pannungsbereic nalogeingang
| 0-10V D
————— Masseanschluss fiir Sollwerte
3 All- E/A-Masse und Steuersignale
Analogeingang 2
4 A2+ f 4 Frequenzsollwert
Bf‘j,i,stisgr','gfrt Strombereich 0-20 mA fiir Analogeingang 2
—_— s AL Programmierbar Werkseitiger Sollwert
(P2.1.11)
T 6 | +24V @ | |Steuerspannungsausgang | |(c'r%%r;n%" Rjr Schalter usw. |
L [ 7 |[GND | @ ] [E/AMasse | (R |
. Start art
E_ T / ________ -I 8 | | DIN1 | Prgqre\ll%mﬁerrt?are Logik (P2.2.1) | |5 ggght Oersvslgll“ sssen |
v - Start rickwarts
T 1.9 | [ DIN2 | (R =5t | [Eogiakt dmsshipesen |
L Ext Fehlerei =
P 1.10 | [ DIN3 | | Broarammierbar (55.52) | [Kontakt Geschiossen = ener
E | 11 | | CMA | |gﬁ(lmlalnsamer Bezug fur | |Ansch|uss an Masse oder +24\.{
E | 12 | | +24V @ | |Steuerspannungsausgang || Sﬁgﬂg‘f%mr Schalter |
E R _I 13 | | GND ® | | E/A Masse | Masseanschlues fsuénsa qllwerte
! X sellsel2 sel3 sel4 (mit DIN3)
R -/ B — 14 DIN4 Festdrehzahl Auswahl 1 [[0 0 0 0 E/A-Sollw.
| | 1 0 0 0 Drehzahl 1
A { 15 | | DINS | [Festdrehzahl Auswahl 2 | [0 1 0 0 Drehzahl 2
' 1 - mmmmees
E.___/ A -| 16 | | DIN6 | |Festdrehzah| Auswahl 3 | 1 1 1 1 Drehzahl 15
E E 17 CMB | Gemeinsam fur DIN4-DIN6 | |Ansch|uss an Masse oder +24 V
E 18 AO1+ Analogausgang 1: .
E | Ausgangsfrequenz Bereich 0-20 mA/RL,
' READY | 4 19 AO1- °® Programmierbar (P2.3.2)| |Max. 500 Q
! (BEREIT)'
] 20 | | po1 giEgAg\l(aggggrEw%T) Offener Kollektor, I<50 mA
X : Programmierbar (P2.3.7) U=48 VDC
1
1
! 5 | OPTA2 /OPTA3 *)
E RUN | 21 RO1 7 Relaisausgang 1
| (BETRIEB). ______ 55 RUN (BETRIEB) .
: RO1 Programmierbar Programmierbar
VAN A 23 | | RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Relaisausgang 2
25 RO2 7 FAULT (FEHLER) Programmierbar
Programmierbar
26 | | RO2 — (P2.3.9)

Abb. 10: E/A-Standardkonfiguration der Multi-Festdrehzahlapplikation

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MULTI-FESTDREHZAHLAPPLIKATION VACON - 65

*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 11: Steckbriickenauswahl
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4.3 STEUERSIGNALLOGIK DER MULTI-FESTDREHZAHLAPPLIKATION

|3.2 Steuertafelsollwert|_ ey 2.1.11 E/A-Sollwert
pommmmm-o 2.1.12 Steuertafelsteuerungssollwert
e 2 3 Feldbussteuersollwert

1.1
2.1.15 Festdrehzahl 1
...2.1.29 Festdrehzahl 15

2.1.14 Tippen Sollwert]

DY(1Vjc ) NS S .
DIN4 & Festdrehzahl 1

DINS@ | Festdrehzahi2 |~~~ i 1
DIN6& |- .Festdrehzahl3 | SIS S |
DIN3 g|---Festdrehzahl4 | __________i ____ '

i L

113.1 Steuerplatz |

P ! Interner
I : . Frequenzsollwert
=/ E —e | i
e Tttt ' i
* -~ Schaltflache !
~Reset"_| ' @@ ]
L_| Sollwert vom Feldbus Start/stopp_'rasten ! )Xo .
Start/Stopp vom Feldbus ! OL0O
Richtung vom Feldbus i
DIN{ @l Start vorwarts broarammierbare]_Start/Stopp o Interner Start/Stopp
(programmierbar) FS{tarlE/StoppL_ unl? Lo |
tickwarts-Logi ° |
DIN2 & Start rUckwértbs Riick i
rogrammierbar Gckwarts i . -
(prog ) , o Intern rickwarts
3.3 Richtung:StTafel | .

. . Interne Fehlerquittierung
DIN3® Fehlerquittierungseingang >1 ——m >
(programmierbar)

Abb. 12: Steuersignallogik der Multi-Festdrehzahlapplikation

4.4 MULTI-FESTDREHZAHLAPPLIKATION - PARAMETERLISTEN

4.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten kdnnen nicht bearbeitet

werden.
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Tabelle 24: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
Vis DC-Zg/vpiEslﬁ:i:I;reis- N 7

1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Analog lout mA 26
V1.17 Betriebsdaten
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4.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 25: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
pp.13 |Beschleunigungs- |, 3000.0 s 0.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
v
p2.1.6+ | Nennspannung 180 690 v NX5: 400 110
des Motors N
NXé: 690
v
« |Nennfrequenz des
P2.1.7 8.00 320.00 Hz 50.00 111
Motors
pp.qg+ |Nenndrehzahldes | 20000 | UpM 1440 112
Motors
pp.q.g9+ | Nennstromdes g it oxiy A IH 13
Motors

P2.1.10 * cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0=Al
1=AI2

* -

P2.1.11 E/A-Sollwert 0 3 1 117 2 = Steuertafel
3 =Feldbus
0=ANl

Steuersollwert 1=AI2
* ,

P2.1.12 Steuertafel 0 3 2 121 2 = Steuertafel
3 =Feldbus
0=ANl

Steuersollwert 1=AI2
* '

P2.1.13 Feldbus 0 3 3 122 2 = Steuertafel

3 = Feldbus
P2.1.14 Jogging Sollwert 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 124
P2.1.15 Festdrehzahl 1 0.00 P2.1.2 Hz 5.00 105
P2.1.16 Festdrehzahl 2 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 106
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Tabelle 25: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2.1.17 Festdrehzahl 3 0.00 P2.1.2 Hz 12.50 126
P2.1.18 Festdrehzahl 4 0.00 P2.1.2 Hz 15.00 127
P2.1.19 Festdrehzahl 5 0.00 P2.1.2 Hz 17.50 128
P2.1.20 Festdrehzahl 6 0.00 P2.1.2 Hz 20.00 129
P2.1.21 Festdrehzahl 7 0.00 P2.1.2 Hz 22.50 130
P2.1.22 Festdrehzahl 8 0.00 P2.1.2 Hz 25.00 133
P2.1.23 Festdrehzahl 9 0.00 P2.1.2 Hz 27.50 134
P2.1.24 Festdrehzahl 10 0.00 P2.1.2 Hz 30.00 135
P2.1.25 Festdrehzahl 11 0.00 P2.1.2 Hz 32.50 136
P2.1.26 Festdrehzahl 12 0.00 P2.1.2 Hz 35.00 137
P2.1.27 Festdrehzahl 13 0.00 P2.1.2 Hz 40.00 138
P2.1.28 Festdrehzahl 14 0.00 P2.1.2 Hz 45.00 139
P2.1.29 Festdrehzahl 15 0.00 P2.1.2 Hz 50.00 140

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter

angehalten wurde.
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4.4.3 EINGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.2)

Tabelle 26: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit Beschreibung

Logic=0
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
Logic =1
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Riickwarts
Logic =2
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Logic=3
Steuersignal 1 =
Start/Stopp-Aus- 0 6 0 300 Startpul.s (Flanke)
wahl Steuersignal 2 =
Stopppuls
Logic = 4
Steuersignal 1 = Vor-
wartspuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
(Flanke)
Logic=5
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Riickwartspuls
Logic =6
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Freigabepuls

P2.2.1 ***
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Tabelle 26: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwendet
1 = Externer Fehler,
geschlossener Kon-
takt

2 = Externer Fehler,
offener Kontakt

3 = Lauf aktivieren
4 = Beschl./Verzog.-
Zeit Auswahl

5 = Steuerpl. zu E/A
zwingen

6 = Steuerpl. zu
Steuertafel zwingen
7 = Steuerpl. zu
Feldbus zwingen

8 = Riickwérts (wenn
P2.2.1 =2, 3 oder 6)
9 =Tippen
Geschwindigkeit

10 = Fehlerquittie-
rung

11 = Beschl./Brems.-
Funktion gesperrt
12 = DC-Bremsbe-
fehl

13 = Festdrehzahl

P2.2.2 DIN3 Funktion 0 13 1 301

P2.2.3 .
N Al1 Signalauswahl 0.1 E.10 A1 377

0=0-10V(0-20
mA**]
1=2-10VI(4-20
2=Benutzerdefi-
niert**

P2.2.4 Al1 Signalbereich 0 2 0 320

Al1, Benutzerein-

P2.2.5 stellung (Min.)

-160.00 | 160.00 % 0.00 321

Al1, Benutzerein-

P2.2.6 stellung (Max.)

-160.00 | 160.00 % 100.00 322

Al1 Signalinver-

P2.2.7 .
sion

0 1 0 323

P2.2.8 |Al1 Signalfilterzeit 0.00 10.00 s 0.10 324

P*z,;ff Al2 Signalauswahl 0.1 E.10 A2 388
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Tabelle 26: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0=0-10V(0-20
mA**]
1=2-10VI(4-20
2=Benutzerdefi-
niert**

P2.2.10 | AI2 Signalbereich 0 2 1 325

Al2, Benutzerein-

- 0,
P2.2.11 ctellung (Min) 160.00 | 160.00 % 0.00 326
p2.2.12 | A2 Benutzerein- | 6 60 1 44000 % 100.00 327
stellung (Max.)
p2.2.13 | Al2Signalinver- 0 1 0 328
sion
P2.2.14 | AI2 Signalfilterzeit | 0.00 10.00 s 0.10 329

p2.2.15 | Solwertskalie- 0.00 | 320.00 Hz 0.00 303
rung Mindestwert

0.00 = Keine Skalie-

Sollwertskalie- rung
P2.2.16 rung Hochstwert 0.00 320.00 Hz 0.00 304 20 = skalierter
Hochstwert
Freier Analogein- 0 = Nicht verwendet
P2.2.17 gang, Signalaus- 0 2 0 361 1=Al
wahl 2=AI2

0 = Keine Funktion

1 = Reduziert die
Stromgrenze (P2.1.5)
2 = Reduziert den
DC-Bremsstrom,
P2.4.8

0 4 0 362 3 = Reduziert die
Beschleunigungs-
und Bremszeiten

4 = Reduziert die
Drehmoment-Uber-
wachungsgrenze
P2.3.15

Freier Analogein-

P2.2.18 gang, Funktion

CP = Steuerplatz
cc = geschlossener Kontakt
oc = geoffneter Kontakt

** = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

*#* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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**x* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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4.b.4 AUSGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.3

Tabelle 27: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit Beschreibung
pp3.1+ | AOTSignalaus- 0.1 E.10 A1 464
wahl
0 = Nicht verwen-
det (20 mA/10 V)
1 = Ausgangsfreq.
(0 - fmax
2 = Freg.sollwert
(0 - fmax)
3 = Motordrehzahl
(0-Motornennd-
rehzahl)
P2 3.9 Analogau;gang- 0 8 1 307 4 = Motorstrom (0
funktion - InMotor)
5 = Motordrehmo-
ment (0-TnMotor)
6 = Motorleistung
(0-PnMotor])
7 = Motorspannung
(0-UnMotor)
8 = Zwischenkreis-
spannung (0 - 1000
V)
pp33 | Analogausgang 0.00 10.00 s 1.00 30g |0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 3.4 Analogau;gang 0 1 0 309 0 = Nicht ?nvertiert
Inversion 1 =Invertiert
Analogausgang 0=0mA(0V)
P2.3.5 Mindestwert 0 ! 0 310 1y o4 maA (2V)
pp36 |Analogausgangss- | g 1000 % 100 311
kalierung
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Tabelle 27: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-

det

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 =Fehler

4 = Fehler inver-

tiert

5=Warnung FU

Uberhitzt

6 = Ext. Fehler

oder Warnung

7 = Sollwertfehler

oder Warnung

8=Warnung

9 = Riickwarts

10 = Ausgewahlte

Tippgeschwindig-

keit

11 = Auf Drehzahl

12 = Motorregler

aktiv

13 = Uberwach.

Digitalausgang 1 0 29 1 312 Ausgangs-
Funktion freq.grenze 1

14 = Uberwach.

Ausgangs-

freq.grenze 2

15 = Drehmoment-

grenzenlberwa-

chung

16 = Sollwertgren-

zeniberwachung

17 = Ext. Brems-

steuerung

18 = Steuerplatz:

E/A

19 = FU-Tempera-

turgrenzeniiberwa-

chung

20 = Nicht angefor-

derte Drehrichtung

21 = Ext. Brems-

steuerung inver-

tiert

22 = Thermistor,

Fehler/Warnung

P2.3.7

Wie Parameter

P2.3.8 RO1 Funktion 0 22 2 313 237

Wie Parameter

P2.3.9 RO2 Funktion 0 22 3 314 937
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Tabelle 27: Ausgangssignale, G2.3

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Grenze
1 =Uberwachung
P2 3.10 Ausg.freq.grenze 0 9 0 315 der unteren
1, Uberwachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freq.grenze
P2.3.11 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
0 = Keine Grenze
1 = Uberwachung
Ausg.freq.grenze der unteren
P2.3.12 2, Uberwachung 0 2 0 346 Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausgangsfre-
p23.13 | guenzgrenze2; 0.00 | 32000 | Hz 0.00 347
Uberwachungs-
wert
Drehmoment- 0 =Nein
P2.3.14 grenzeniiberwa- 0 2 0 348 1 = Untere Grenze
chungsfunktion 2 = Obere Grenze
Drehmoment-
P2.3.15 grenzeniiberwa- -300.0 300.0 % 0.0 349
chungswert
Sollwertgrenzen- 0 =Nein
P2.3.16 Uberwachungs- 0 2 0 350 |1=Untere Grenze
funktion 2 = Obere Grenze
Sollwertgrenzen-
P2.3.17 tiberwachungs- 0.0 100.0 % 0.0 351
wert
Abschaltverzdge-
P2.3.18 rung externe 0.0 100.0 s 0.5 352
Bremse
Einschaltverzoge-
P2.3.19 rung externe 0.0 100.0 s 1.5 353
Bremse
Temperaturgren- 0 = Nein
zwertiiberwa- 1 =Untere Grenze
P2.3.20 chung Frequen- 0 2 0 354 2 = Obere Grenze
zumrichter
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Tabelle 27: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit Beschreibung
Temperaturgrenz-
P2.3.21 wert Frequen- -10 100 °C 40 355
zumrichter
p23.22+ |Analogausgangz | 4 E.10 0.1 471
Skalierung
Analogausgang 2, Wie Parameter
*
P2.3.23 pgausgal 0 8 4 472 1932
p2.3.24  |Analogausgang2, |4 o 10.00 s 1.00 473 |0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 3.5 * Analogausgang 2, 0 1 0 474 0 = Nicht !nvertlert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
*
P2.3.26 Mindestwert 0 ! 0 475 1=4mA(2V)
« | Analogausgang 2 0
P.2.3.27 . 10 1000 % 1.00 476
Skalierung

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an
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4.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 28: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.1 500 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 1, Ver-

P2.4.1 schliff

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.0 501 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 2, Ver-

P2.4.2 schliff

Beschleunigungs-

P2.4.3 zeit 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Gesperrt

1 =Verwendet im
Betrieb

2 = Externer
P2.4.5 Brems-Chopper 0 4 0 504  |Bremschopper

3 =Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)

0 = Rampe

1 =Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 |Start

2=Bedingter flieg-
ender Start

0 = Leerauslauf

1 = Rampe

2 = Leerlauf bei
Rampe + Lauf akti-
vieren

3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren

P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506

P2.4.8 Bremsstrom (DC) 0.00 IL A 0,7 x IH 507

P2 4.9 DC-Bremszeit bei 0.00 400,00 < 0.00 508 0= DC.-Bremse ist
Stopp aus bei Stopp

Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp
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Tabelle 28: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2 411 DC-Bremszeit bei 0.00 400.00 s 0.00 516 0= DCTBremse ist
Start aus bei Start
P2.4.12 * Flussbremse 0 1 0 520 0= Ags
0 =Ein
P2.4.13 Flussbremsstrom 0.00 IL A IH 519

4.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 29: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter in. . Einheit

Beschreibung

Verzdg.rampe

Frequenzausblen-
P2.5.1 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 509
untere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Ausblendungs-
P2.5.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |bereich 1 ist abge-
obere Grenze schaltet
Frequenzausblen-
P2.5.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511
untere Grenze
Freqg.ausbl.bereic 0 = Ausblendungs-
P2.5.4 4 ) 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |bereich 2 ist abge-
h 2, obere Grenze
schaltet
Frequenzausblen-
P2.5.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513
untere Grenze
Freg.ausbl.bereic 0 = Ausblendungs-
P2.5.6 4 ) 0.00 320.00 Hz 0.00 514  |bereich 3 ist abge-
h 3, obere Grenze
schaltet
Ausblendung,
P2.5.7 Beschl./ 0.1 10.0 X 1.0 518
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4.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 30: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung
NXP:
2 = Open Loop
P2.61* |Motorregelmodus | 0 13 0 gop |Drehmomentsteu-
erung
3 =Closed Loop
Drehzahlsteue-
rung
4 = Closed Loop
Drehmomentsteu-
erung
0 = Nicht verwen-
det
pP2.6.2 * U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung
0 = Linear
1 = Quadratisch
P2 4.3 * U/f-Verhiltnis, 0 3 0 108 2 = Programmier-
Auswahl bar
3 = Linear bei
Flussoptim.
po.64* | Feldschwach- 8.00 | 32000 | Hz 50.00 602
punkt
Spannung am
P2.6.5* Feldschwach- 10.00 200.00 % 100.00 603
punkt
P+ |U/f-Kurve Mitten- | 0 oo ot | g 50.00 604
frequenz
P67+ |V/iKurve Mitten- 10 00 1 40000 | o 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
pP2.6.8 * nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1.0 variiert kHz variiert 601
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Tabelle 30: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-

det
P2 6.10 Uberspannungs- 0 2 1 407 1 =‘Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
Unterspannungs- 0 = Nicht verwen-
P2.6.11 regler 0 1 1 608 |det
1 =Verwendet
P2.6.12 Load Drooping 0.00 100.00 % 0.00 620
0 = Keine Aktion
1=Ildentifikation
ohne Betrieb
2 = ldentifikation
mit Lauf
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 3 = Identifikations-

lauf mit Encoder
4 = Keine Aktion

5 = Identifikations-
lauf fehlgeschla-
gen

Closed Loop-Parametergruppe 2.6.14

Magnetisierungs-

P2.6.14.1 0.00 2 x IH A 0.00 612
strom
Drehzahlsteue-
P2.6.14.2 | rung P-Verstar- 1 1000 30 613
kung
P2.6.143 | Drehzahlsteue- 0.0 32000 | ms 30.0 614
rung |-Zeit
P2.6.145 |Beschteunigungs- g a5 | 30000 | g 0.00 626
kompensierung
P2.6.14.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetisierungs- | g4, IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.14.8 | Magnetisierungs- 0 60000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.14.9 keitszeit beim 0 32000 ms 100 615

Start
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Tabelle 30: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . i Beschreibung
0-Geschwindig-
P2.6.14.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616
Stopp
0 = Nicht verwen-
det
1 =Drehmoment-
) speicher
P2.6.14.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 =Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo- 0
P2.6.14.12 ment VORWARTS -300.0 300.0 Yo 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.14.13 ment RUCK- -300.0 300.0 % 0.0 634
WARTS
P2.6.14.15 | Encoder-Filterzeit 0.0 100.0 ms 0.0 618
P2.6.14.17 | Stromsteuerung | g 45| 40000 | % 40.00 617
P-Verstarkung
Identifizierungsparametergruppe 2.6.15
P2.6.15.1 Drehzahlschritt -50.0 50.0 0.0 0.0 1252

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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4.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7)
Tabelle 31: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit

Beschreibung

Reaktion auf 4-

0 = Keine Reaktion
1=Warnung

2 =Warnung + vor-
her. Frequenz

3 =Warnung + vor-

dauer

P2.7.1 mA-Sollwertfeh- 0 5 0 700 .
ler eingest. Frequenz
2.7.2
4 = Fehler, Stopp
gemaf} 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa.72 |4MASollwertieh- 450 | pyyp | 1 0.00 728
ler Frequenz
P2 73 Reaktion auf 0 3 2 701
externen Fehler 0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase, gemal 2.4.7
P2.7.4 (berwachung 0 3 3 730 3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
. 0 = Fehlerin Feh-
P275 |, feakt")” ?“r‘:l 0 1 0 727 | lerspeicher
nterspann.tehter Fehler nicht
gespeichert
p.76 |Ausgangsphasen- | 3 2 702
iberwachung 0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 2 = Fehler, Stopp
gemaf} 2.4.7
Warmeschutz, 3 = Fehler, Stopp
P2.7.8 Motor 0 3 2 704 durch Leerauslauf
p2.7.9 |Umoebtempfak- 1 504 | 4000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkiihlfaktor 0
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 %o 40.0 706
p2.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
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Tabelle 31: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1=Warnung
P2.7.13 Blockierschutz 0 3 0 709 2 = Fehler, Stopp
gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 Blockierzeit- 1.00 | 120.00 s 15.00 711
grenze
pp.7.16 |Blockierfrequenz- |y o | o g5 Hz 25.00 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1=Warnung
P2.7.17 Unterlastschutz 0 3 0 713 2 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
3 =Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
Schneller Motor-
P2.7.18 nennfrequenz 10.0 150.0 % 50.0 714
Drehmoment
Nullfrequenzlast
P2.7.19 vom Unterlast- 5.0 150.0 % 10.0 715
schutz
pp.7.20 |%eitgrenze.Unter- 1y 54 | 44000 s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
. 1 =Warnung
P2.7.21 Reaktion auf 0 3 2 732 |2 =Fehler, Stopp
Thermistorfehler N
gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
py 799 |Reaktionauf Feld- 0 3 9 733 ([siehe P2.7.21)
busfehler
Reaktion auf (siehe P2.7.21)
P2.7.23 Steckplatzfehler 0 3 734
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4.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 32: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 0 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 0 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 0 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 0 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 0 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 0 738
grund eines
Unterlastfehlers
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4.4.10 STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fiir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung Uber die Steuertafel. Siehe Menii ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

Tabelle 33: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

1 = E/A-Klemm-
leiste

P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 9 = Steuertafel
3 =Feldbus

Sollwerteinstel-
P3.2 lung Uber die P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
Steuertafel
P33 Drehrichtung 0 1 0 123

(Uber Steuertafel)

0 = Eingeschrankte
Funktion der

R3.4 Stopptaste 0 1 1 114 |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

4.4.11  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU Mé)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

4.4.12  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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5 PID-REGLER

5.1 EINFUHRUNG
Wahlen Sie die PID-Regler-Applikation im Menu Mé auf Seite S6.2.

In der PID-Regler-Applikation gibt es zwei E/A-Klemmleistensteuerplatze; Platz A ist der
PID-Regler, Quelle B ist der direkte Frequenzsollwert. Der Steuerplatz A oder B wird uber
den Digitaleingang DINé6 aktiviert.

Der PID-Reglersollwert kann iiber die Analogeingange, den Feldbus, das motorbetriebene
Potentiometer, durch Aktivierung von PID-Sollwert 2 oder durch Anwendung des
Steuertafelsollwerts fur die Steuerung ausgewahlt werden. Der PID-Regler-Istwert kann
uber die Analogeingange, den Feldbus, die Istwerte des Motors oder die mathematischen
Funktionen derselben ausgewahlt werden.

Der direkte Frequenzsollwert kann fir die Steuerung ohne den PID-Regler verwendet und
uber die Analogeingange, den Feldbus, das Motorpotentiometer oder die Steuertafel
ausgewahlt werden.

Die PID-Applikation wird in der Regel verwendet, um die Pegelmessung oder Pumpen und
Lifter zu steuern. In diesen Anwendungen sorgt der PID-Regler fir eine gleichmaBige
Steuerung und verflgt Uber ein integriertes Mess- und Steuerungspaket, fir das keine
zusatzlichen Komponenten erforderlich sind.

» Die Digitaleingange DIN2, DIN3 und DIN5 und alle Ausgange sind frei programmierbar.

Zusatzliche Funktionen:

» Bereichsauswahl fur das analoge Eingangssignal

* Zwei Frequenz-Grenzeniberwachungen

* Drehmomentgrenzeniberwachung

*  Sollwertgrenzeniiberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

*  Programmierbare Start- und Stoppfunktionen

» DC-Bremse bei Start und Stopp

* Drei Frequenzausblendungsbereiche

« Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

» Automatischer Neustart

* Motortemperatur- und -blockierschutz: vollstandig programmierbar; Aus, Warnung,
Fehler

*  Motorunterlastschutz

* Eingangs- und Ausgangsphaseniiberwachung

» Addition der Punktfrequenz zum PID-Ausgang

« Der PID-Regler kann zusatzlich von den Steuerplatzen E/A B, der Steuertafel und vom
Feldbus verwendet werden

«  Funktion SanfteAnd d. StP

*  Sleep-Funktion
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Die Parameter der PID-Regler-Applikation sind beschrieben in Kapitel ¢
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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5.2 STEUER-E/A

Sollwertpotentiometer OPTA1

Programmierbar (P2.3.7)

OPTA2 / OPTA3 *)

1-10 kQ
’jm Spannungssollwert fur
| — —I 1 | | +10 Vier | |So|lausgang ||Pgtentiomgeter USW. |
Analogeingang 1 ;
| \— ————— 2 AIl+ Spannungsbereich 0-10 V D¢ Analoglellngang 1
| Programmierbar (P2.1.11) | |[PID-Sollwert
————— Masseanschluss fiir Sollwerte
3 All- E/A-Masse und Steuersignale
2-Anschluss-Geber 4 Al2+ Analogeingang 2
Ist W o Strombereich 0-20 mA Ana|ogeingang 2
s & _ PID Istwert 1
PR 5 AI2- Programmierbar (P2.2.9)
(0) 4 - 20 mA:
oL Spannung flr Schalter usw.
SR T71 6 | [+24V @ | [Steuerspannungsausgang | [(2a2"e"$ A} |
| 1 7 |[GND | @ |[E/Amasse | [aseeanecges [ Solwerte |
.- —/ ———————— -I 8 | | DIN1 | |E!?,]§]ZinA:=SEaIEEQV0rW5rtS | |Kontakt geschlossen = Start vorwértls
E_ - _/ ———————— -I 9 | | DIN2 | |Ef<§8?§ﬁ§nﬁ?er]r|§;§$'f1pqz.392) | |Kontakt geschlossen = Start r(jckwé"ts
i__ - _/ ________ .I 10 | | DIN3 | Fehlerquittierung Kontakt geschlossen = Fehler
i Gemeinsamer Bezu =
; [ 11 ] [CMA | R BN T BT R
| 12 | | +24V @ | |Steuerspannungsausgang| lAnschiuss an Masse oder +24 |
1 Fm----- 13 GND [ ) E/A Masse Spannung fir Schalter (siehe # 6
|
' 1
L 14 | | pINa Platz B: Start vorwarts Masseanschluss fiir Sollwerte
T Tt T R, min. = 5 kQ und Steuersignale
1
. [Auswahl der Tippgeschwindigkdif Startsignal fir Steuerplatz B
:----/ R EEEEEE -I 15 | | DINS | |ProqrammierbaperP2.2.3) ‘ EIt|Freque%zsollwert (P2.2.5.) |
1 ! P
g I 116 | [DING | [Auswahi Steuerplatz A/B | [Kontakt geschossen =
, : Kontakt offen = Steuerplatz A
' I 17 CMB Gemeinsam fiir DIN4-DINE [ist aktiv Kontakt geschlossen =
\ I Steuerplatz B ist aktiv
1 1
! --| 18 | | AO1+ | Analogausgang 1 |Ansch|uss an Masse oder +24\,{
! L Ausgangsfrequenz : —
H [ Bereich 0-20 mA/R ,
L READY (BE:REI -4 19 | | AO1- Programmierbar (P2.3.2)| | max. 500 Q -
- e Digitalausgang Offener Kollektor, I<50 mA,
| 20 DO1 READY (BEREIT) U<48 VDC
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

\ 21 RO1 Relaisausgang 1
RUN (BETRIEB) ___[T55 RO1 ; RUN (BETRIEB)
Programmierbar
"'@ """"" 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Relaisausgang 2
25 RO2 ; FAULT (FEHLER)

Programmierbar
26 RO2 — (P2.3.9)

Abb. 13: E/A-Standardkonfiguration der PID-Applikation (mit 2-Draht-Messumformer)
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*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 14: Steckbriickenauswahl
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5.3 STEUERSIGNALLOGIK IN DER PID-REGLER-APPLIKATION

DIN2 & Externer Fehler (programmierbar)
DINS & | LPPgeschwindigkeit (programmierbar)
DING®-- “Wahl: PlatzA/B. PPID-Steuertafelsollwert 2
| aktivieren (DIN5 = 13)
2.2.7 Feldbussteuersollwert-------- v
2.2.6 Steuertafelsteuerungssoliwert —7 E i E
2.2.5 E/A-B-Sollwert oo
2.4 PID-Hauptsolwert--- | | | | !
' E o [R3.5 PID-Steuertafelsoll- |—‘
DIN2® Motor ot L] ertZ S ]
DIN3® meter R tA At - PIDL()
- P Istwert- |1 _|Istwert- ||
2.1.11 PID-Sollwert} f -~} - F---- A A ’gUSWZa?g — |auswahl
o H [ 1 H ar. 2.2.
ﬁ%%g o 0 REERE R 2510 m Par. 2.2.8
R3.4 PIf-Steuertafelsollwert] f% ATV T 2
THREE R
seQ i1t
0—&_ E Vo
R3[2 Steuertafelsollwert ° % B Lo
o3 P
*> LT
Yy ] E E i
ol
=§"K' 1all $+—2.1.19 Tippen Drehzahlsollwert
| e
o5 P B.1 Steuerpiatz
00 -q---ood Int
—e ;1) E Steliertafel A Fr:e%runeer:zsollwert
"_:'i/F‘ [Feldbus
o5 | i .
Sollwert vom Feldbus | Schaltflache ,Reset e ()
Start/Stopp vom Feldbus : O O o
Richtung vom Feldbits : Start/Stopp-Tasten| (O.QO
Start; Platz A oo "
Bm411® L4, [Start/Stopp —%\_ Interner Start/Stopp
DIN2® Start; Platz B B 1
DIN3 ® = : , =~ Intern rickwarts
DINS 13.3 Richtung:StTafel } S e ———————
DIN3 & Fehlerquittierungseingang (programmierbar) | > 1 Inter—maFel\Ierquittierung

Abb. 15: Steuersignallogik der PID-Regler-Applikation

5.4 PID-REGLER-APPLIKATION - PARAMETERLISTEN

5.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten konnen nicht bearbeitet
werden.
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HINWEIS!
Die Uberwachungswerte V1.19 bis V1.22 stehen nur in der PID-Regler-Applikation
zur Verfiigung.
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Tabelle 34: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
Vis DC-Zg/vpiasg:ﬁ:I;reis- N 7

1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 Analogeingang 3 27
V1.14 Analogeingang 4 28
V1.15 DIN1,2,3 15
V1.16 DIN 4,5, 6 16
V1.17 DO1, RO1, RO2 17
V1.18 Analog lout mA 26
V1.19 PID Sollwert % 20
V1.20 PID-Istwert % 21
V121 PID-Regelabwei- % 99

chung
V1.22 PIDAusgWert % 23
V123 Sonderanzeige fir 99
den Istwert
V1.24 PT-100 Temperatur °C 42
51.25 Uberwachungsele-
mente

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 94
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Tabelle 34: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.26.1 Strom A 1113
V1.26.2 Drehmoment % 1125
V1.26.3 DC-Spannung \% 4t
V1.26.4 Statuswort 43
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5.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 35: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
pp.1.3 |Beschleunigungs- | 3000.0 s 0.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 0.0 104
P2.1.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
\Y
p2.1.4+ | Nennspannung 180 690 V| NX5:400 110
des Motors N
NXé: 690
\Y
« |Nennfrequenz des
P2.1.7 8.00 320.00 Hz 50.00 1M1
Motors
pp.1.g+ |Nenndrehzahldes |,/ 20000 | UpM 1440 112
Motors
pp.1.9+ | Nennstromdes )4 | 24 A IH 13
Motors
P2.1.10 * cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0=ANl
1=AI2
2 = PID-Sollwert
P2.1.11 Wert5|gzlal (Platz 0 4 1 332 3 = PID-Sollwert
von Feldbus (Pro-
cessDatalN1)
4 = Motorpotentio-
meter
p2.1.12 | PID-Regler.Ver- |4 4 1000.0 % 100.0 118
starkung
P2.1.13 | PID-Regler, |-Zeit 0.00 320.00 s 1.00 119
pp.1.14 | PID-Regler,D- 0.00 | 100.00 s 0.00 132
Zeit
P2.1.15 Sleep-Frequenz 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 1016
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Tabelle 35: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
p2.1.16 | Sleep-Verzoge- 0 3600 s 30 1017
rung
P2.1.17 Wakeup-Pegel 0.00 100.00 % 25.00 1018
0 = Wakeup bei
Unterschreitung
des Wakeup-
. Pegels (2.1.17)
P2.1.18 | Wakeup-Funktion 0 1 0 1019 1 = Wakeup bei
Uberschreitung
des Wakeup-
Pegels (2.1.17)
pp.1.19 |TiPPenBeschwin- g 5 | oo g5 Hz 10.00 124
digkeitssollwert

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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5.4.3 EINGANGSSIGNALE

Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det

1 = Externer Feh-
ler (geschl. Kont.)
2 = Externer Feh-
ler (geoff. Kont.)

3 = Lauf aktivieren
4 = Rampe:Zeit-
wahl

5=Steuerpl.: E/A-
Klemmleiste
(ID125)
6=Steuerpl.: Steu-
ertafel (ID125)
7=Steuerpl.: Feld-
bus (ID125)

8 = Vorwarts/
Rickwarts

9 =Tippen-Fre-
quenz (geschlos-
sener Kontakt)

10 = Fehlerquittie-
rung (geschlosse-
ner Kontakt)

11 = Beschl./
Brems. gesperrt
(geschlossener
Kontakt)

12 = DC-Bremsbe-
fehl

13 = Motor.Pot.
Schneller
(geschlossener
Kontakt)

P2.2.1 ** DIN2 Funktion 0 13 1 319

Siehe oben, aufler:
13 = Motor.Pot.
P2.2.2 ** DIN3 Funktion 0 13 10 301 Langsamer
(geschlossener
Kontakt)

Siehe oben, aufler:
pP2.2.3 ** DIN5 Funktion 0 13 9 330 13 = PID-Sollwert 2
aktivieren
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Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Direkter PID-
Ausgangswert
1 = Al1+PID-Aus-
gang
2 = AI2+PID-Aus-
gang
3 = AI3+PID-Aus-
an
p2.2.4++ | [1D-Summe 0 7 0 376 |42 Alb+PID-Aus-
Punktsollwert
gang
5 = PID-Steuertafel
+PID-Ausgang
6 = Feldbus+PID-
Ausgang (Process-
DatalN3)
7 = Mot.pot.+PID-
Ausgang

0=AI1

1=AlI2

2=AI3

3=Al4

4 = Steuertafelsoll-
E/A B Auswahl wert

Sollwert 0 7 ! 343 5 = Feldbus-Soll-
wert (FB
Drehz.Sollwert)

6 = Motorpotentio-
meter

7 = PID-Regler

P2.2.5 **

P22 4 ** SvtveeL;ter;aufg\f;r:Ll- 0 7 4 121 Wie in P2.2.5

D 9 7 % FeldAbltszjvc;lrl]\[vert, 0 7 5 122 Wie in P2.2.5

0 = Istwert 1

1 =lstwert 1 + Ist-
wert 2

2 = Istwert 1 - Ist-
wert 2

3 =lIstwert 1 * Ist-
wert 2
4=Min(lstwert 1,
Istwert 2)
5=Max|Istwert 1,
Istwert 2)

6 = Mittelwert(lst-
wert 1, Istwert 2)
7 = Wurzel(lstwert
1) + Wurzel(lstwert
2)

p2.2.8 ** Istwertauswahl 0 7 0 333
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Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det

1 = Al1-Signal
(Steuerkarte)

2 = Al2-Signal
(Steuerkarte)
3=AI3

4 = Al4

P2.2.9 ** [|lstwert 1, Auswahl 0 10 2 334 5 = Feldbus Pro-
cessDatalN2

6 = Motordrehmo-
ment

7 = Motordrehzahl
8 = Motorstrom

9 = Motorleistung
10 = Encoder-Fre-
quenz

0 = Nicht verwen-
det

1=Al1-Signal
2=Al2-Signal
3=AI3

4 = Al4

5 = Feldbus Pro-
P2.2.10 ** | Istwert 2 Eingang 0 10 0 335 |cessDatalN3

6 = Motordrehmo-
ment

7 = Motordrehzahl
8 = Motorstrom

9 = Motorleistung
10 = Encoder-Fre-
quenz

Istwert 1, Min-

P2.2.11 . -1600.0 | 1600.0 % 0.0 336
destskalierung

p2.2.12 | 'stwertl Hochst- | 44000 1 16000 | % 100.0 337
skalierung

p2.2.13 | Istwert2Min-t 40000 | 16000 | % 0.0 338
destskalierung

p.2.14 |StWert2 Hochst- 4 yi000 | 14000 | % | 1000 339
skalierung

P2.2.15 .

ek Al1 Signalauswahl 0.1 E.10 A1 377
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Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0=0-10V(0-20
mA*)

P2.2.16 | Al1 Signalbereich 0 2 0 320 :::;]10 Vi4-20
2=Benutzerdefi-
niert*

pp.2.17 | Al Benutzerein- 4 4600 | 16000 | % 0.00 321

stellung (min.)

pp.2.1g | Al Benutzerein- 1 406 06 | 160.00 % 100.0 322

stellung (max.)

P2.219 | A, Inversion 0 1 0 gp3 |0 = Nichtinvertiert
1 = Invertiert

P2.2.20 Al1 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 324
0=0-20 mA (0-10V
*)

P2.2.21 |AI2 Signalauswahl | 0.1 E.10 A2 388 10=v4*_] 20mA (2
2=Benutzerdefi-
niert*
0=0-20 mA*

. . 1=4-20 mA*

P2.2.22 | AI2 Signalbereich 0 2 1 325 9-Benutzerdefi-
niert*

pp.223 | Al2 Benutzerein- 1 660 | 140.00 % 0.00 326

stellung (min.)

pp.224 | A2 Benutzerein- 1 0666 | 140,00 % 0.00 327

stellung (max.)

P2.2.25 | A2, Inversion 0 1 0 328 |V Nichtinvertiert
1 = Invertiert

P2.2.26 Al2 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 329

Rampenzeit
P2.2.27 | Motorpotentiome- 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
ter
0 = Kein Reset
Speicher-Reset 1 = Reset bei

Motorpotentiome- Anhalten oder

P2.2.28 P 0 2 1 367 |Abschalten

ter-Frequenzsoll- .

wert 2 = Reset bei
Abschalten der
Netzspg.
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Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Kein Reset
1 = Reset bei
Speicher-Reset Anhalten oder
P2.2.29 | Motorpotentiome- 0 2 0 370 |Abschalten
ter-PID-Sollwert 2 = Reset bei
Abschalten der
Netzspg.
p2.230 | TID-Mindest- 1 4000 [ P2231 | % 0.0 359
grenzwert
po.2.31 | PID-Hochstgrenz= 1 o) 5 35 | 1600.0 % 100.0 360
wert
P2 939 Fehlerwgrt, Inver- 0 1 0 340 0 = Keine .Inver5|on
sion 1 =Inversion

P2.2.33 PID-Sollwert- 0.1 100.0 s 5.0 341
Anstiegszeit

PID-Sollwert-
P2.2.34 Abfallzeit 0.1 100.0 s 5.0 342

Sollwertskalie-
P2.2.35 |rung Mindestwert, 0.00 320.0 Hz 0.00 344
Platz B

Sollwertskalie-

pP2.2.36 rung Hochstwert, 0.00 320.0 Hz 0.00 345
Platz B
0 = Sollwert beibe-
. halten
pP2.2.37 SanfteAnd d. StP 0 1 0 366 1 = Aktuellen Soll-
wert kopieren
P2,;f;38 Al3 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 141
0 = Signalbereich 0
. . -10V
P2.2.39 | Al3 Signalbereich 0 1 1 143 1 = Signalbereich 2
-10V
P2.2.40 | A3, Inversion 0 1 0 151 |0 = Nichtinvertiert
1 = Invertiert
P2.2.41 Al3 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 142
PZ*.Z;‘ZQ Al4 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 152
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Tabelle 36: Eingangssignale, G2.2

Parameter in. . Einheit Beschreibung
0 = Signalbereich 0
. . -10V
P2.2.43 | Al4 Signalbereich 0 1 1 154 1 = Signalbereich 2
-10V
P2.2.44 | Al4, Inversion 0 1 0 162 |0 Nichtinvertiert
1 = Invertiert
P2.2.45 Al4 Filterzeit 0.00 10.00 0.10 153
Mindestwert fiir
P2.2.46 |die Sonderanzeige 0 30000 0 1033
des Istwerts
Hochstwert fir die
P2.2.47 Sonderanzeige 0 30000 100 1034
des Istwerts
Dezimalstellen fir
P2.2.48 |die Sonderanzeige 0 4 1 1035
des Istwerts
Einheit fir die Siehe ID1036 in
P2.2.49 Sonderanzeige 0 29 4 1036 |Kapitel 9 Parame-
des Istwerts terbeschreibungen.

CP = Steuerplatz
cc = Kontakt
oc = geoffneter Kontakt

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.

*** = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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5.4.4 AUSGANGSSIGNALE (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.3

Tabelle 37: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit Beschreibung

AQO1 Signalaus-

*
P2.3.1 wahl

0.1 E.10 A1 464

0 = Nicht verwen-

det

1 = Ausgangsfreq.

(0 - fmax)

2 = Freg.sollwert

(0 - fmax)

3 = Motordrehzahl

(0-Motornennd-

rehzahl)

4 = Motorstrom (0

- InMotor)

5 = Motordrehmo-

ment (0-TnMotor)

6 = Motorleistung

(0-PnMotor)

Analogausgang- 7 = Motorspannung
funktion 0 14 ! 307 (0-UnMotor)

8 = Zwischenkreis-

spannung (0 - 1000

V)

9 = Sollwert, PID-

Regler

10 = PID-Regler,

Istwert 1

11 = PID-Regler,

Istwert 2

12 = PID-Regler,

Fehlerwert

13 = Ausgang, PID-

Regler

14 = PT100-Tem-

peratur

P2.3.2

Analogausgang

P2.3.3 Filterzeit

0.00 10.00 s 1.00 308

Analogausgang 0 1 0 309 0 = Nicht invertiert

P2.3.4 Inversion 1 = Invertiert

Analogausgang 0 . 0 310 0=0mA(0V)

P2.35 Mindestwert 1=4mA(2V]

Analogausgangss-

P2.3.6 kalierung

10 1000 % 100 31
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Tabelle 37: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 =Fehler

4 = Fehler inver-
tiert

5=Warnung FU
Uberhitzt

6 = Ext. Fehler
oder Warnung

7 = Sollwertfehler
oder Warnung
8=Warnung

9 = Riickwarts

10 = Festdrehzahl
1

11 = Auf Drehzahl
12 = Motorregler
Digitalausgang 1 aktiv

Funktion 0 23 ! 312 13 = Uberwach.
Ausgangs-
freq.grenze 1

14 = Uberwach.
Ausgangs-
freq.grenze 2

15 = Drehmoment-
grenzenlberwa-
chung

16 = Sollwertgren-
zeniberwachung
17 = Ext. Brems-
steuerung

18 = Steuerplatz:
E/A

19 = FU-Tempera-
turgrenzeniiberwa-
chung

20 = Nicht angefor-
derte Drehrichtung

P2.3.7

21 = Ext. Brems-
steuerung inver-
Dlglrjillitsiiing 1 0 23 1 312 tzl(zar—t Thermistor
Fehler/Warnung

23=Feldbus DIN1

P2.3.7

Wie Parameter

P2.3.8 RO1 Funktion 0 23 2 313 237

Wie Parameter

P2.3.9 RO2 Funktion 0 23 3 314 937
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Tabelle 37: Ausgangssignale, G2.3

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Grenze
1 =Uberwachung
P2 3.10 Ausg.freq.grenze 0 9 0 315 der unteren
1, Uberwachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freq.grenze
P2.3.11 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
0 = Keine Grenze
1 = Uberwachung
Ausg.freq.grenze der unteren
P2.3.12 2, Uberwachung 0 2 0 346 Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausgangsfre-
p23.13 | guenzgrenze2; 0.00 | 32000 | Hz 0.00 347
Uberwachungs-
wert
Drehmoment- 0 =Nein
P2.3.14 grenzeniiberwa- 0 2 0 348 1 = Untere Grenze
chungsfunktion 2 = Obere Grenze
Drehmoment-
P2.3.15 grenzeniiberwa- -300.0 300.0 % 100.0 349
chungswert
Sollwertgrenzen- 0 =Nein
P2.3.16 Uberwachungs- 0 2 0 350 |1=Untere Grenze
funktion 2 = Obere Grenze
Sollwertgrenzen-
P2.3.17 tiberwachungs- 0.0 100.0 % 0.0 351
wert
Abschaltverzdge-
P2.3.18 rung externe 0.0 100.0 s 0.5 352
Bremse
Einschaltverzoge-
P2.3.19 rung externe 0.0 100.0 s 1.5 353
Bremse
Temperaturgren- 0 = Nein
zwertiiberwa- 1 =Untere Grenze
P2.3.20 chung Frequen- 0 2 0 354 2 = Obere Grenze
zumrichter
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Tabelle 37: Ausgangssignale, G2.3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Uberwachter Wert
P2.3.21 Frequenzumrich- -10 100 °C 40 355
tertemperatur

Analogausgang 2

P2.3.22 Skalierung

0.1 E.10 0.1 471

Analogausgang 2, 0 14 4 479 Wie Parameter

P2.3.23 Funktion 2.3.2

Analogausgang 2,

P2.3.24 Filterzeit

0.00 10.00 s 1.00 473

Analogausgang 2, 0 1 0 474 0 = Nicht invertiert

P2.3.25 Inversion 1 = Invertiert

Analogausgang 2, 0 1 0 475 0=0mA(0V)

P2.3.26 Mindestwert 1=4mA(2V]

Analogausgang 2

P23.27 Skalierung

10 1000 % 1.00 476

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an
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5.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 38: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung
Rampe 1, Ver- 0=Linear
P2.4.1 pe % 0.0 10.0 s 0.1 500 >0 = S-Verschliff
schliff .
Rampenzeit
Rampe 2, Ver- 0=Linear
P2.4.2 pe 2 0.0 10.0 s 0.0 501 >0 = S-Verschliff
schliff .
Rampenzeit
Beschleunigungs-
P2.4.3 . 0.1 3000.0 s 1.0 502
zeit 2
P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 1.0 503
0 = Gesperrt
1 =Verwendet im
Betrieb
2 = Externer
P2.4.5 Brems-Chopper 0 4 0 504 |Bremschopper
3 =Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)
0 = Rampe
1 = Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 Start
2=Bedingter flieg-
ender Start
0 = Leerauslauf
1 =Rampe
2 = Leerlauf bei
P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506 Rampe + Lauf akti-
vieren
3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren
P2.4.8 Bremsstrom (DC) 0.00 IL A 0,7 x IH 507
po4g9 |DC-Bremszeitbel | qqq | 49000 s 0.00 508
Stopp
Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp
po.4.11 | DC-Bremszeitbel | g a5 | 4g900 s 0.00 516
Start
P2.4.12* Flussbremse 0 1 0 520 0= A.US
0=Ein
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Tabelle 38: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2.4.13 Flussbremsstrom| 0.00 | IL | A | IH | | 519 |

5.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 39: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.1 dungsbereich 1 -1.00 320.00 Hz 0.00 509 |det
untere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |det
obere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511 det

untere Grenze

Freqg.ausbl.bereic 0 = Nicht verwen-

P2.5.4 h 2. obere Grenze 0.00 320.00 Hz 0.00 512 det
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513  |det
untere Grenze
P25 4 Freg.ausbl.bereic 0.00 320.00 Hy 0.00 514 0 = Nicht verwen-
h 3, obere Grenze det
Ausblendung,
P2.5.7 Beschl./ 0.1 10.0 X 1.0 518

Verzog.rampe
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5.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 40: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung
NXP:
2 = Nicht verwen-
P2.6.1 Motorregelmodus 0 1/3 0 600 |det
3 = Closed Loop
Drehzahlsteue-
rung
4 = Closed Loop
Drehmomentsteu-
erung
NXP:
0 = Nicht verwen-
. det
P2.6.2 U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung
0 = Linear
1 = Quadratisch
P2 6.3 U/f-Verhiltnis, 0 3 0 108 2 = Programmier-
Auswahl bar
3 = Linear bei
Flussoptim.
P2.6.4 Feldschwach- 8.00 | 32000 | Hz 50.00 602
punkt
Spannung am
P2.6.5 Feldschwach- 10.00 200.00 % 100.00 603
punkt
po.es |VFKurve Mitten- | g 00y s | 2 50.00 804
frequenz
ppeg |V/fKurve Mitten- g 00 1 90000 | w 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
P2.6.8 nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1 variiert kHz variiert 601
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Tabelle 40: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Nicht verwen-
) det
P2 6.10 Uberspannungs- 0 2 1 407 1 =‘Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
Unt ) 0 = Nicht verwen-
P2.6.11 : er‘:’sa{‘e”r“r‘gs 0 1 1 608 |det
g 1 =Verwendet
P2.6.12 Load Drooping 0.00 100.00 % 0.00 620
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631

Closed Loop-Parametergruppe 2.6.14

Magnetisierungs-

P2.6.14.1 0.00 2xIH A 0.00 612
strom
Drehzahlsteue-
P2.6.14.2 | rung P-Verstar- 1 1000 30 613
kung
P2.6.143 | Drehzahlsteue- 0.0 32000 | ms 30.0 614
rung |-Zeit
P2.6.14.5 |Beschleunigungs- | g 55 1 504 o9 % 0.00 626
kompensierung
P2.6.14.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 | Magnetisierungs- |4 4 IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.14.8 | Magnetisierungs- 0 60000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.14.9 | keitszeit beim 0 32000 ms 100 615
Start
0-Geschwindig-
P2.6.14.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616

Stopp
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Tabelle 40: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Nicht verwen-
det
1 = Drehmoment-
) speicher
P2.6.14.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 = Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo- 0
P2.6.14.12 ment VORWARTS -300.0 300.00 %o 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.14.13 ment RUCK- -300.0 300.0 % 0.0 634
WARTS
P2.6.14.15 | Encoder-Filterzeit 0.0 100.0 ms 0.0 618
P2.6.14.17 | Stromsteuerung | g o5 | yo000 | 5 40.00 617
P-Verstarkung
Identifizierungsparametergruppe 2.6.15
P2.6.15.1 Drehzahlschritt -50.0 50.0 % 0.0 1252
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5.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7
Tabelle 41: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit

Beschreibung

0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 =Warnung + vor-
her. Frequenz
. 3 =Warnung + vor-
P2.7.1 Reaktion auf 4- 0 5 4 700 |eingest. Frequenz
mA-Sollwertfehler 279
4 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa.7.2 |4MASollwertieh-1 555 1 pygp | 1 0.00 728
ler Frequenz
Reaktion auf 0 = Keine Reaktion
P2.7.3 externen Fehler 0 3 2 701 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase gemaf 2.4.7
P2.7.4 [ngangsphase, 0 3 0 730 |3 = Fehler, Stopp
Uberwachung
durch Leerauslauf
0 = Fehler in Feh-
Reaktion auf lerspeicher
P2.7.5 Unterspann.fehler 0 ! 0 727 Fehler nicht
gespeichert
P27 4 Au:ﬁ,gangsphasen— 0 3 9 702 0 = Keine Reaktion
tiberwachung 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 |gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
P2.78 Warmeschutz, 0 3 2 704 durch Leerauslauf
Motor
pp79 | Umgebtempfak- 1 1604 | 4000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkihlfaktor o
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 Yo 40.0 706
p2.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
dauer
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Tabelle 41: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.13 | Blockierschutz 0 3 1 709 |2 = Fehler. Stopp
gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 | Blockierzeitgrenze 1.00 120.00 s 15.00 711
pp.7.16 | Blockierirequenz- |, 4 P2.1.2 Hz 25.0 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.17 | Unterlastschutz 0 3 0 713 |2 = Fehter. Stopp
gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
Schneller Motor-
P2.7.18 nennfrequenz 10.0 150.0 % 50.0 714
Drehmoment
Nullfrequenzlast
P2.7.19 vom Unterlast- 5.0 150.0 % 10.0 715
schutz
pp.7.20 |Zeitgrenze.Unter- 1 5 04 1 40000 s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf Ther- 2 = Fehler, Stopp
P2.7.21 mistorfehler 0 3 2 732 gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P27 97 Reaktion auf Feld- 0 3 9 733 (siehe P2.7.21)
busfehler
Reaktion auf (siehe P2.7.21)
P2.7.23 Steckplatzfehler 0 3 2 734
p2.7.24 |Anzahtder PT100- 0 5 0 739
Eingange
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.25 PT100-Fehler 0 3 0 740 gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 114 PID-REGLER

Tabelle 41: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
p2.7.26 | PT100Warnungs- | 45 5 | 950 oC 120.0 741
grenze
P2.7.27 PT100 Fehler- 2300 | 2000 oc 130.0 742
grenze
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5.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 42: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 0 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 0 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 0 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 0 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 0 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 0 738
grund eines
Unterlastfehlers
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5.4.10 STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fiir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung Uber die Steuertafel. Siehe Menii ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

Tabelle 43: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

1 = E/A-Klemm-
leiste
P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 9 = Steuertafel
3 =Feldbus
Sollwerteinstel-
P3.2 lung Uber die P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
Steuertafel
Drehrichtung
P3.3 (Uber Steuertafel) 0 ! 0 123
P3.4 PID-Sollwert 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 PID-Sollwert 2 0.00 100.00 % 0.00 168

0 = Eingeschrankte
Funktion der

R3.4 Stopptaste 0 1 1 114  |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

5.4.11  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU M¢)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

5.4.12  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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6 UNIVERSALAPPLIKATION

6.1 EINFUHRUNG
Wahlen Sie die Universalapplikation im Menu Mé auf Seite S6.2.

Die Universalapplikation verfligt Gber zahlreiche Parameter zur Motorsteuerung. Sie kann
fur mehrere unterschiedliche Prozesse verwendet werden, die eine starke Flexibilitat der
E/A-Signale bendtigen, jedoch keine PID-Steuerung erforderlich ist (wenn Sie PID-
Reglerfunktionen bendétigen, verwenden Sie die PID-Regler-Applikation oder die Pumpen-
und Lufter-Steuerungsapplikation).

Der Frequenzsollwert kann z. B. Uber die Analogeingange, die Joystick-Regelung, das
Motorpotentiometer sowie Uber eine mathematische Funktion der Analogeingange
ausgewahlt werden. Es stehen auch Parameter fir die Feldbus-Kommunikation zur
Verfligung. Mehrstufige Drehzahlen und Tippen-Drehzahlen konnen ebenfalls ausgewahlt
werden, wenn die digitalen Eingange fiir diese Funktionen programmiert sind.

* Die Digitaleingange und alle Ausgange sind frei programmierbar und die Applikation
unterstitzt alle E/A-Steckkarten.

Zusatzliche Funktionen:

* Bereichsauswahl fiir das analoge Eingangssignal

» Zwei Frequenz-Grenzeniberwachungen

* Drehmomentgrenzeniberwachung

»  Sollwertgrenzeniberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

«  Programmierbare Start/Stopp- und Riickwarts-Logik

» DC-Bremse bei Start und Stopp

* Drei Frequenzausblendungsbereiche

« Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

» Automatischer Neustart

*  Motortemperatur- und -blockierschutz: vollstandig programmierbar; Aus, Warnung,
Fehler

*  Motorunterlastschutz

» Eingangs- und Ausgangsphaseniiberwachung

» Joystick-Hysterese

*  Sleep-Funktion
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NXP Funktionen:

Leistungsbegrenzungsfunktionen

Verschiedene Leistungsbegrenzungen fir die Motor- und die Generatorseite
Master-Follower-Funktion

Verschiedene Drehmomentgrenzwerte fir die Motor- und die Generatorseite
Kihliberwachungseingang von der Warmetauschereinheit
Bremsiiberwachungseingang und Iststromiiberwachung fir das unmittelbare SchlieBen
der Bremse.

Separate Drehzahlsteuerungseinstellung fir unterschiedliche Drehzahlen und Lasten
Tipp-Funktion, zwei unterschiedliche Sollwerte

Mdoglichkeit, die FB-Prozessdaten mit einem beliebigen Parameter und einigen
Uberwachungswerten zu verbinden

Die Identifizierungsparameter konnen manuell eingestellt werden

Die Parameter der Universalapplikation sind beschrieben in Kapitel ¢
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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6.2

STEUER-E/A

1-10 kQ

\ _ _I 1 | | +10V | | Sollausgang | |Spannung fiir Potentiometer usw.|
| -
Analogeingang 1 -
| \— ————— 2 AIl+ Spannungsbereich 0-10 V DC Frec?uen;sollwert far
| Programmierbar (P2.1.11) | | Analogeingang 1
————— Masseanschluss fur Sollwerte
3 All- E/A-Masse und Steuersignale
a4 Al2+ .
Analogeingang 2 Frequenzsollwert fiir
Strombereich 0-20 mA Ana|ogeingang 2
5 Al2-
T EEEECEEEEE 6 |[+24V @ | [Steuerspannungsausgang| | (RaN"es Ay >hetter usw: |
L [ 7 |[cnD | [£/A Masse | [ sovete ]
. Start vorwarts _ "
E_ [ _I 8 | | DIN1 | Proarammierbare Loaik (P2.2.1.1)| |Kontakt geschlossen = Start vorwartls
E. - -/ -------- -I 9 | | DIN2 | | Start rickwérts R min = 5 kQ | |Kontakt geschlossen = Start rUckwéI‘ts
L. itti Kontakt geschlossen (Anstiegsflanke
Lo - —/ ‘I 10 | | DIN3 | FEemhgle[arqmumltt_leetrbuantg(G2 2.7) = Fehlerguittierunq ( ¢ 1
| 11 | | CMA | |gﬁrrr1)eTi'\rl151a_rTr1§Kll§%ezug | |Ansch|uss an Masse oder +24 V |
mmmmmm e o -I 12 | | +24V @ | | Steuerspannungsausgang | | Spannung fiir Schalter (siehe # 6)|
1 o
| - {13 [eND | [E/A Masse | [FosEnachluss fOr Solwerte |
! 1 - A 5 « — "
lAuswahl der Tippgeschwindigkeit |Kontakt gedffnet = E/A-Sollwert akti
! 1 Kontakt hl =
T 14 | |Ding programmietbar (62.5.) | o oot s
! 1 Kontakt gedffnet = kein Fehler
:‘ - ? - ': """ -I 15 | | DINS | EExmtegrtanemrmFeehclbearE (G2.2.7) Kontakt geschlossen = externer Fehler
1 o Beschl. /Verzdg. Zeit Auswah Kontakt offen = P2.1.3, und P2.1_.4
r | 16 | | DINS Programmicrbar (G2.2.7) | e SR0CS Kapiak! pescnlossen = p2ja.3,
1
! | | 17 | | CMB | |Gemeinsam fir DIN4-DIN6 | |Ansch|uss an Masse oder +24 V |
1
! 1
1
; : 1 18 | [noa+ | e s Bereich 0-20 mA/R,,
1
' READY : max. 500 Q
' (BEREIT) E 21 19 AOA1- Programmierbar (P2.3.5.2)
1 P
L @ F— 20 | | boas Digitalausgang Offener Kollektor, I<50 mA,
! <
X ! Programmierbar (G2.3.3) Us=48 VDC
! 1
| | OPTA2 / OPTA3 *)
1
! (BETRIEB) | 21 RO1 Relaisausgang 1
[ _® eqm e oo ] 22 RO1 ; RUN (BETRIEB)
: Programmierbar
------- 23 | | RO1 — (G2.3.3)
24 RO2 7Relaisausgang 2
25 RO2 FAU.LT (FEHLER)
Programmierbar
26 RO2 — (G2.3.3)

Abb. 16: E/A-Standardkonfiguration der Universalapplikation und Verbindungsbeispiel.
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*) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fiir einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbrickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
ee] CMA mit GND verbunden

e | CMB isoliert von GND
e[® | CMA isoliert von GND

° CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 17: Steckbriickenauswahl
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6.3 STEUERSIGNALLOGIK DER UNIVERSALAPPLIKATION

3.2 Steuertafelsollwert— I 2.1.11 E/A-Sollwert
! 1=mm oo 2.1.12 Steuertafelsteuerungssollwert
i [ 2.1.13 Feldbussteuersollwert
' v 2.1.15 Festdrghzghl h1|
: i+ 7| ...2.1.21 Festdrehzahl 7
DIN# &{------------------- ' Pl -
i L 2.1.14 Tippen Sollwert
DIN# .. Festdrehzanl 1 P
Festdrehzahl 2
DIN# @ --oo oo -
DIN# &/ ..festdrehzahl 3 ]
: 3.1 Steuerplatz |
Al# & : E
Al# @ - E
DIN# i i
®—-—1/Motorpoten- E E Interner
®—-—] tiometer e : . Frequenzsollwert
DIN# -— E e E -
Ly ooees ;
—e i
—* Schaltflache | °
~Reset" _| \
L{Sollwert vom Feldbus | Start/Stopp-Taster 1 e [
Start/Stopp vom Feldbus E OO
Richtung vom Feldbus |
DIN# ® Start vorw'a'.rts rogrammierba- Start/Stopp e E Interner Start/StOpp
(programmierbar) re gtsrt/kStopp- o |
n Uckwarts- ° |
DIN# ® (Start rl'Jckw_'artbs ) Logik !
programmierbar Riickwérts ' - =
[3.3 Richtung:StTafell _'\oInter—anCkxvarts
DIN# g Fehlerquittierungseingang ] >1 quumierung
(programmierbar)

Abb. 18: Steuersignallogik der Universalapplikation

6.4 UNIVERSALAPPLIKATION - PARAMETERLISTEN

6.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Mit einem Stern (*) gekennzeichnete
Uberwachungswerte konnen nicht Gber den Feldbus geregelt werden.
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Tabelle 44: Uberwachungswerte, NXS-Umrichter

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
V18 DC-ngpiasg:ﬁ:I;reis- N 7
V1.9 Geratetemperatur °C 8
V1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DINT,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analogausgang 1 V/mA 26
V1.16 Analogeingang 3 V/mA 27
V1.17 Analogeingang 4 V/mA 28
V118 Drehmomentsoll- % 18
wert
V1.19 Sensor max. Temp. °C 42
G1.20 Betriebsdaten
V1.21.1 Strom A 1113
V1.21.2 Drehmoment % 1125
V1.21.3 DC Spannung \% 4t
V1.21.4 Status Word 43 SieheTabelle 53 Applikation Statuswortinhalt.
V1.21.5 Fehlerspeicher 37
V1.21.6 Motorstrom A 45
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Tabelle 44: Uberwachungswerte, NXS-Umrichter

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.21.7 Warnung 74
V1.21.8 Sensor 1 Temp. °C 50
V1.21.9 Sensor 2 Temp. °C 51
V1.21.10 Sensor 3 Temp. °C 52
V1.21.25 Sensor 4 Temp. °C 69
V1.21.26 Sensor 5 Temp. °C 70
V1.21.27 Sensor 6 Temp. °C 71
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Tabelle 45: Uberwachungswerte, NXP-Umrichter

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
V18 DC-Zg/vpiasg:ﬁ:I;reis- N 7
V1.9 Geratetemperatur °C 8
V1.10 Motortemperatur % 9
V1.11* Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 * Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DINT,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analogausgang 1 V/mA 26
V1.16 * Analogeingang 3 V/mA 27
V1.17 * Analogeingang 4 V/mA 28
V118 Drehmomentsoll- % 18
wert
V1.19 Sensor max. Temp. ce 42
G1.20 Betriebsdaten
V1.21.1 Strom A 1113
V1.21.2 Drehmoment % 1125
V1.21.3 DC Spannung \% 4t
V1.21.4 Status Word 43 Siehe Tabelle 53 Applikation Statuswortinhalt.
V1.21.5 Encoder 1 Frequenz Hz 1124
V1.21.6 Wellendrehungen r 1170 (siehe ID1090)
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Tabelle 45: Uberwachungswerte, NXP-Umrichter

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.21.7 Wellenwinkel Deg 1169 (siehe 1D1090)
V1.21.8 Sensor 1 Temp. °C 50
V1.21.9 Sensor 2 Temp. °C 51
V1.21.10 Sensor 3 Temp. °C 52
V1.21.11 Encoder 2 Frequenz Hz 53
V1.21.12 Absolute.E.ncoder— 54

Position
V1.21.13 Absolute Encoder- 55
Drehungen
V12114 Identifizierungslauf- 49
Status
V1.21.15 PolePairNumber 58
V1.21.16 Analogeingang 1 % 59
V1.21.17 Analogeingang 2 % 60
V1.21.18 * Analogeingang 3 % 61
V1.21.19 * Analogeingang 4 % 62
V1.21.20 Analogausgang 2 % 31
V1.21.21 Analogausgang 3 % 32
Endgiltiger Fre-
V1.21.22 quenzsollwert Clo- Hz 1131
sed Loop
V1.21.23 Sprungantwort Hz 1132
V1.21.24 Ausgangsleistung kW 1508
V1.21.25 Sensor 4 Temp. °C 69
V1.21.26 Sensor 5 Temp. °C 70
V1.21.27 Sensor 6 Temp. °C 71
vig2.1+ | FBDrehmoment- % 1140
sollwert
V1222 * FB Grenzwertskalie- % 46
rung
V1.22.3* FB Justiereingang % 47
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Tabelle 45: Uberwachungswerte, NXP-Umrichter

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.22.4 * FB Analogausgang % 48
V1225 Letzter aktiver Feh- 37
ler
V1.22.6 Motorstrom an FB A 45
V1.22.7 DIN StatusWord 1 56 ;C;[i)e;;e Tabelle 47 Status Digitaleingdnge: ID56 und
V1.22.8 DIN StatusWord 2 57 /Sgi?;e Tabelle 47 Status Digitaleingdnge: D56 und
V1.22.9 Warnung 74
V1.22.10 Fehlerwort 1 1172 Siehe Tabelle 48 Fehlerwort 1, ID1172
V1.22.11 Fehlerwort 2 1173 Siehe Tabelle 49 Fehlerwort 2, ID1173
V1.22.12 Alarmwort 1 1174 Siehe Tabelle 50 Alarmwort 1, ID1174
V1.23.1 SystemBus System- 1601 Siehe Tabelle 51 SystemBus Statuswort, ID1601
status
V1.23.2 Gesamtstrom A 83
V1.23.3.1 Motorstrom D1 A 1616
V1.23.3.2 Motorstrom D2 A 1605
V1.23.3.3 Motorstrom D3 A 1606
V1.23.3.4 Motorstrom D4 A 1607
V1.23.4.1 Statuswort D1 1615 Siehe Tabelle 52 Follower-Antrieb Statuswort
V1.23.4.2 Statuswort D2 1602 Siehe Tabelle 52 Follower-Antrieb Statuswort
V1.23.4.3 Statuswort D3 1603 Siehe Tabelle 52 Follower-Antrieb Statuswort
V1.23.4.4 Statuswort D4 1604 Siehe Tabelle 52 Follower-Antrieb Statuswort

Tabelle 46: Status Digitaleingange: ID15 und ID16

Status DIN1/DIN2/DIN3 Status DIN4/DIN5/DING

b0 DIN3 DINé
b1 DIN2 DINS
b2 DIN1 DIN4
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Tabelle 47: Status Digitaleingange: ID56 und ID57

DIN StatusWord 1 DIN StatusWord 2

b0 DIN: A1 DIN: C.5
b1 DIN: A.2 DIN: C.6
b2 DIN: A3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A5 DIN: D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
bé DIN: B.1 DIN: D.5
b7 DIN: B.2 DIN: D.6
b8 DIN: B.3 DIN: E.1
b9 DIN: B.4 DIN: E.2
b10 DIN: B.5 DIN: E.3
b11 DIN: B.6 DIN: E.4
b12 DIN: C.1 DIN: E.5
b13 DIN: C.2 DIN: E.6
b14 DIN: C.3

b15 DIN: C.4
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Tabelle 48: Fehlerwort 1,I1D1172

Fehler (Fault) Kommentar

b0 Uberstrom oder IGBT F1, F31, F41
b1 Uberspannung F2

b2 Unterspannung F9

b3 Motor blockiert F15

b4 Erdschluflschutz F3

b5 Motorunterlast F17

b6 Ubertemperatur Antrieb F14

b7 Motoribertemperatur F16, F56, F29, F65
b8 Eingangsphase F10

b11 Steuertafel oder PC-Steuerung F52
b12 Feldbus F53
b13 SystemBus F59
b14 Steckplatz F54
b15 4 mA F50

Tabelle 49: Fehlerwort 2, ID1173

Fehler (Fault) Kommentar

b2 Encoder F43
b4

o] Extern F51
b9 IGBT F31, F41
b10 Bremse F58
b14 Hauptschalter offen Fé4
b15

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




UNIVERSALAPPLIKATION

VACON - 129

Tabelle 50: Alarmwort 1, ID1174

Warnung Kommentar

b0 Motor blockiert W15
b1 Motoribertemperatur W16, W29, W56, W65
b2 Motorunterlast W17
b3 Verlust Netzphase W10
b4 Verlust Motorphase W11
b8 Ubertemperaturwarnung, Antrieb W14
b9 Analogeingang < 4mA W50
b10 Nicht verwendet

b13 Nicht verwendet

b14 Mechanische Bremse W58
b15 Fehler/Warnung Steuertafel oder PC W52
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Tabelle 51: SystemBus Statuswort, ID1601

b0 Reserviert

b1 Antrieb 1 bereit
b2 Antrieb 1 in Betrieb
b3 Antrieb 1 Fehler
b4 Reserviert

b5 Antrieb 2 bereit
b6 Antrieb 2 in Betrieb
b7 Antrieb 2 Fehler
b8 Reserviert

b9 Antrieb 3 bereit
b10 Antrieb 3 in Betrieb
b11 Antrieb 3 Fehler
b12 Reserviert

b13 Antrieb 4 bereit
b14 Antrieb 4 in Betrieb
b15 Antrieb 4 Fehler
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Tabelle 52: Follower-Antrieb Statuswort

b0 Fluss nicht bereit Fluss bereit (>90 %)
b1 Nicht in Bereitschaft Bereit

b2 Nicht in Betrieb In Betrieb

b3 Kein Fehler Fehler (Fault)

b4 Zustand Ladeschalter
b5

b6 Start nicht freigegeben Startfreigabe

b7 Keine Warnung Warnung

b8

b9

b10

b11 Keine DC-Bremse DC-Bremse aktiv
b12 Kein Run Request Run Request

b13 Kein Begrenzer aktiv Begrenzer aktiv
b14 Externe Bremssteuerung AUS Externe Bremssteuerung EIN
b15 Systemtakt

Application Status Word kombiniert verschiedene Antriebsstatus in einem Datenwort (siehe
Betriebsdaten V1.21.4 Status Word). Status Word ist nur in der Universalapplikation auf der
Steuertafel sichtbar. Das Status Word anderer Applikationen kann in der NCDrive PC-

Software gelesen werden.
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Tabelle 53: Applikation Statuswortinhalt

Applikation

Statuswort

Standard

Lokal/
Fernbedient

Mehrstufig

b1 Bereit Bereit Bereit Bereit Bereit Bereit

b2 Betrieb (Run) | Betrieb (Run) | Betrieb (Run] [ Betrieb (Run) | Betrieb (Run) | Betrieb (Run]

b3 Fehler (Fault) | Fehler (Fault) | Fehler (Fault) | Fehler (Fault] | Fehler (Fault) | Fehler (Fault)

b4

b5 KeirllNEXMP?top

b6 Startfreigabe | Startfreigabe | Startfreigabe | Startfreigabe | Startfreigabe | Startfreigabe

b7 Warnung Warnung Warnung Warnung Warnung Warnung

b8

b9

b10

b11 DC-Bremse DC-Bremse DC-Bremse DC-Bremse DC-Bremse DC-Bremse

b12 Run Request | Run Request | Run Request | Run Request | Run Request | Run Request

b13 Grenzwert- Grenzwert- Grenzwert- Grenzwert- Grenzwert- Grenzwert-
steuerung steuerung steuerung steuerung steuerung steuerung

b14 Bremssteue- Neben. 1

rung
b15 Platz B ist PID aktiv Neben. 2
aktiv
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6.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 54: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.1.3 |Beschleunigungs- 1 g, 3000.0 s 3.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 3.0 104
P2.1.5 Stromgrenze variiert | variiert A 0.00 107
NX2: 230
\Y
p2.1.4+ | Nennspannung 180 690 V| NX5: 400 110
des Motors N
NXé: 690
\Y
« |Nennfrequenz des
P2.1.7 M 8.00 320.00 Hz 50.00 111
otors
pp.1g+ |Nenndrehzahldes | 20000 | UpM 1440 112
Motors
P2.1.9* Ne”’l\‘/ls;rgg des | ariiert | variiert | A 5.40 113
P2.1.10 cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
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Tabelle 54: Basisparameter G2.1

Parameter

Einheit

Beschreibung

P2.1.11

E/A-Sollwert

15/16

17

0=AI

1=AI2
2=Al1+AI2

3 =Al1-Al2

4 = Al2-Al1

5 = Al1xAl2

6 = Al1 Joystick

7 = Al2 Joystick

8 = Steuertafel

9 = Feldbus

10 = Motorpotenti-
ometer

11 = Al1, Al2 Mini-
mum

12 = Al1, Al2 Maxi-
mum
13=Hochstfre-
quenz

14 = Al1/AI2 Aus-
wahl

15 = Encoder 1

16 = Encoder 2
(nur NXP)

P2.1.12

Steuersollwert,
Steuertafel

121

0=AI1

1=AlI2
2=Al1+AI2
3=Al1-Al2

4 = AlI2-Al1

5= Al1xAI2

6 = Al1 Joystick
7 = Al2 Joystick
8 = Steuertafel
9 = Feldbus

P2.1.13

Steuersollwert,
Feldbus

122

(siehe P2.1.12)

P2.1.14

Tippen Geschwin-
digkeitssollwert

0.00

P2.1.2

Hz

5.00

124

Siehe ID413 in
Kapitel ? Parame-
terbeschreibungen.

P2.1.15

Festdrehzahl 1

0.00

P2.1.2

Hz

10.00

105

P2.1.16

Festdrehzahl 2

0.00

P2.1.2

Hz

15.00

106

P2.1.17

Festdrehzahl 3

0.00

P2.1.2

Hz

20.00

126

P2.1.18

Festdrehzahl 4

0.00

P2.1.2

Hz

25.00

127

P2.1.19

Festdrehzahl 5

0.00

P2.1.2

Hz

30.00

128

P2.1.20

Festdrehzahl 6

0.00

P2.1.2

Hz

40.00

129
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Tabelle 54: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2.1.21 Festdrehzahl 7 | 0.00 |P2.1.2 | Hz | 50.00 | | 130 |

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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6.4.3 EINGANGSSIGNALE

Tabelle 55: Grundeinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.1)

Parameter in. . Beschreibung

Logic=0
Steuersignal 1 =
Start vorwarts
Steuersignal 2 =
Start riickwarts
Logic=1
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Rickwarts
Logic =2
Steuersignal 1 =
Start/Stopp
Steuersignal 2 =
Startfreigabe
Logic=3
Steuersignal 1=
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Stopppuls
P2.2.1.1 Auswahl Start/ Logic =4

o Stopp-Logik 0 7 0 300 Steuersignal 1=
Start
Steuersignal 2 =
Motorpotentiometer
schneller
Logic=5
Steuersignal 1 = Vor-
wartspuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Ruckwartspuls
(Flanke])
Logic=6
Steuersignal 1=
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Ruckwartspuls
Logic=7
Steuersignal 1 =
Startpuls (Flanke)
Steuersignal 2 =
Freigabepuls

P2.2.1.2 |Rampenzeit Motor-

o potentiometer 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331

0 = Kein Reset
Speicher-Reset 1 = Reset bei Anhal-
P2.2.1.3 | Motorpotentiome- 0 2 1 367 ten oder Abschalten
o ter-Frequenzsoll- 2 = Reset bei
wert Abschalten der

Netzspg.
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Tabelle 55: Grundeinstellungen [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.1)

Parameter in. . Beschreibung

0 = Nicht verwendet

1=Al
P. 2=AI2
2.2.1.4 Justiereingang 0 5 0 493 |3=AI3
*x 4=Al4
5=Feldbus (siehe
Gruppe G2.9)
p2.2.15 | Anpassungdes 0.0 100.0 % 0.0 494
Tiefstwerts
P2.2.1.64 | Anpassungdes 0.0 100.0 % 0.0 495

Hochstwerts

** = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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Tabelle 56: Analogeingang 1 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.2]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2'*2>;2'1 Al1 Signalauswahl 0.1 E.10 A1 377
P2.2.2.2 Al1 Filterzeit 0.00 | 320.00 s 0.10 324
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10V(4-20
P2.2.2.3 | Al1 Signalbereich 0 3 0 320 |[maA¥)
2 =-10V...+10 V*
3=Benutzerdefi-
niert*
p2.2.2.4 | Al Benutzerein- 4 5 05 1 1000 | % 0.00 321
stellung (min.)
p2.2.25 | Al Benutzerein- 6 5 1 44000 % 100.00 322
stellung (max.)
Al1 Sollwertska-
P2.2.2.6 | lierung, Mindest- | 0.00 | 320.00 Hz 0.00 303
wert
Al1 Sollwertska-
P2.2.2.7 | lierung, Hochst- 0.00 | 320.00 Hz 0.00 304
wert
p2.2.2g |AlTJoystick-Hys- 14 o4 20.00 % 0.00 384
terese
P2.2.2.9 | Al1 Sleep-Grenze | 0.00 100.00 % 0.00 385
P2.2.2.10 | Al1 Sleep-Verzsg. | 0.00 | 320.00 s 0.00 386
P2.2.2.11 A'1J°y§:tCk'0ff' -100.00 | 100.00 % 0.00 165

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”))
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Tabelle 57: Analogeingang 2 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.3]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2'*2>;3'1 Al2 Signalauswahl 0.1 E.10 A2 388
p2.2.3.2 Al2 Filterzeit 0.00 320.00 s 0.10 329 0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10VI(4-20
P2.2.3.3 | Al2 Signalbereich 0 3 1 325 |mA¥)
2=-10V..+10 V*
3=Benutzerdefi-
niert*
p2.2.3.4 | A2 Benutzerein- | 4600 1 10000 | % 20.00 326
stellung (min.)
p2.235 |AlZ Benutzerein- 4 064 1 14000 % 100.00 327
stellung (max.)
Al2 Sollwertska-
pP2.2.3.6 lierung, Mindest- 0.00 320.00 Hz 0.00 393
wert
Al2 Sollwertska-
p2.2.3.7 lierung, Hochst- 0.00 320.00 Hz 0.00 394
wert
pp23g | AlZJoystick-Hys- 144 20.00 % 0.00 395
terese
pP2.2.3.9 Al2 Sleep-Grenze 0.00 100.00 % 0.00 396
P2.2.3.10 | AI2 Sleep-Verzog. 0.00 320.00 s 0.00 397
P2.23.11 | A Joyssé'tCk'Off' -100.00 | 100.00 % 0.00 166

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”))
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Tabelle 58: Analogeingang 3 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2'*2>;4'1 Al3 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 141
P2.2.4.2 Al3 Filterzeit 0.00 320.00 s 0.00 142 |0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10VI(4-20
P2.2.4.3 | AI3 Signalbereich 0 3 0 143 |mA*)
2=-10V..+10 V*
3=Benutzerdefi-
niert*
P2.2.44 | A3 Benutzerein- |46 00 1 10000 | % 0.00 144
stellung (min.)
pp.2.45 | A3 Benutzerein- 400 06 | 160,00 % 100.00 145
stellung (max.)
P22 4.6 Al3 Sigpalinver- 0 1 0 151 0 = Nicht .invertiert
sion 1 = Invertiert

* = Die Steckbricken von Block X2 missen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (, Terminal to function”))
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Tabelle 59: Analogeingang 4 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.5]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2'*2>;5'1 Al4 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 152
pP2.2.5.2 Al4 Filterzeit 0.00 320.00 s 0.00 153 |0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)
1=2-10VI(4-20
P2.2.5.3 | Al4 Signalbereich 0 3 1 154 | mA*)
2=-10V..+10 V*
3=Benutzerdefi-
niert*
p2.254 |Al% Benutzerein- 4 4000 1 16000 | % 20.00 155
stellung (min.)
pp.255 | A4 Benutzerein- | 400 06 | 160,00 % 100.00 156
stellung (max.)
P2.25 6 Al4 Sigpalinver- 0 1 0 162 0 = Nicht .invertiert
sion 1 = Invertiert

* = Die Steckbricken von Block X2 missen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (, Terminal to function”))
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Tabelle 60: Freier Analogeingang, Signalauswahl [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.6]

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Nicht verwen-
det
1=Al
. 2=AI2
P2.2.6.1 S:til(')'fnr“:egn‘izr 0 5 0 399 [3=AI3
g 4= A4
5=FB Grenz-
wertskalierung,
siehe Gruppe G2.9
Wie Parameter
P22 6.9 Skalierung des 0 5 0 400 P2.2.6.1, Skalie-
DC-Bremsstroms rung von 0 auf
ID507.
Wie Parameter
Skalierung der P2.2.6.1, skaliert
P2.2.6.3 Beschl./Brems- 0 5 0 401 die aktive Rampe
zeiten von 100 % auf 10
%.
Skalierung der Wie Parameter
Drehmoment- P2.2.6.1, skaliert
P2.2.6.4 Uberwachungs- 0 5 0 402 von 0 auf ID348.
grenze
. Wie Parameter
%kraeui:z”mgeifr P2.2.6.1, Skalie-
P2.2.6.5 Uberwachunas- 0 5 0 485 |rungvon 0 auf
N (ID609 [NXS) oder
g ID1287 (NXP)).
Nur fiir NXP-Umrichter
Skalierung der \évzlezl:;a:ar;ke;ﬁ;_
P2.2.6.6 Generatordreh- 0 5 0 1087 e
i rung von 0 auf
momentgrenze ID1288.
Skalierung der Wie Parameter
P2.2.6.7 Leistungsgrenze 0 5 0 179 | P2.2.6.1, skaliert
im Motorbetrieb von 0 auf 1D1289.
Skalierung der Wie Parameter
pP2.2.6.8 Generatorleis- 0 5 0 1088 |P2.2.6.1, skaliert
tungsgrenze von 0 auf ID1290.

Wenden Sie die TTF-Programmiermethode auf alle Parameter fir Digitaleingange an siehe
Kapitel 9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”]
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Tabelle 61: Digitaleingdnge [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)]

Werksein | Ben

Index Parameter Min. st. def. 1D Beschreibung
P2.2.7.1* Startsignal 1 0.1 Al 403  |Siehe P2.2.1.1.
P2.2.7.2* Startsignal 2 0.1 A2 404 |Siehe P2.2.1.1.
P2.2.7.3* Startfreigabe 0.1 0.2 407
P2.2.7.4* Reversieren 0.1 0.1 412
P2.2.7.5* Festdrehzahl 1 0.1 0.1 419  |Siehe Festdrehzahlen in den

Basisparametern (G2.1).
P2.2.7.6 * Festdrehzahl 2 0.1 0.1 420
P2.2.7.7* Festdrehzahl 3 0.1 0.1 421
P2 978 % Motorpotentio‘metersoll— 01 01 417
wert verringern
P2279 % Motorpotentiorpetersoll- 01 01 418
wert erhohen
P2.2.7.10 * Fehlerquittierung 0.1 A3 414
P2.2.7.11 * | Externer Fehler (Schliefen) 0.1 A5 405
P2.2.7.12* | Externer Fehler (Offnen) 0.1 0.2 406
P2.2.7.13 * Rampe:Zeitwahl 0.1 A6 408
P2.2.7.14 * Acc/Dec gesperrt 0.1 0.1 415
P2.2.7.15* DC-Bremsung 0.1 0.1 416
P2.2.7.16 * Tippen-Geschwindigkeit 0.1 A4 413
P2.2.7.17 * Al1/AI2 Auswahl 0.1 0.1 422
P2.2.7.18 * Steuerung liber E/A- 0.1 0.1 409
Klemmleiste
P2 2719 % Steuerung von der Steuer- 01 01 410
tafel

P2.2.7.20 * Steuerung vom Feldbus 0.1 0.1 411
P2.2.7.21 * |Auswahl Parametersatz 1/2 0.1 0.1 496
P2.2.7.22 * Motorregelmodus 1/2 0.1 0.1 164
Nur fiir NXP-Umrichter

P2.2.7.23 * Kihlungsiiberwachung 0.1 0.2 750
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Tabelle 61: Digitaleingdnge [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)]

Werksein | Ben

Index Parameter Min. ID Beschreibung
st. def.
P2.27 24 * Quittierung der externen 01 0.2 1210
Bremse
P2.2.7.26 * Tippen aktivieren 0.1 0.1 532
P2.2.7.27 * Tippen Sollwert 1 0.1 0.1 530
P2.2.7.28 * Tippen Sollwert 2 0.1 0.1 531
P2 27 99 % Rucksetze.r?n des Encoder- 01 01 1090
Zahlers
P2.2.7.30 * Not-Aus 0.1 0.2 1213

Siehe Kapitel 9.2 Master-Fol-
P2.2.7.31 * | Master-Follower-Modus 2 0.1 0.1 1092 |lower-Funktion (nur NXP] und
Parameter P2.11.1-P2.11.7.

Quittierung Eingangsum-

*
P2.2.7.32 schaltung

0.1 0.2 1209

P2.2.7.33 * | Eingang aktiver Filterfehler 0.1 0.1 214

cc = geschlossener Kontakt
oc = geoffneter Kontakt

* = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”))
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6.4.4 AUSGANGSSIGNALE

Tabelle 62: Verzigerter Digitalausgang 1 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.1)

Parameter in. . Einheit Beschreibung

Digitalausgang 1

*
P2.3.1.1 Signalauswahl

0.1 E.10 0.1 486

0 = Nicht verwen-
det

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 =Fehler

4 = Fehler inver-
tiert

5=Warnung FU
lberhitzt

6 = Ext. Fehler
oder Warnung

7 = Sollwertfehler
oder Warnung
8=Warnung

9 = Riickwarts

10 = Ausgewabhlte
Tippgeschwindig-
keit

11 = Auf Drehzahl
12 = Motorregler
Digitalausgang 1 aktiv

Funktion 0 29 ! 312143~ Uberwach.
Freg.grenze 1

14 = Uberwach.
Freg.grenze 2

15 = Drehmoment-
grenzenlberwa-
chung

16 = Uberwachung
der Sollwertgrenze
17 = Externe
Bremssteuerung
18 = E/A-Steuer-
platz aktiv

19 = FU-Tempera-
turgrenzeniiberwa-
chung

20 = Sollwert
invertiert

21 = Ext. Brems-
steuerung inver-
tiert

P2.3.1.2
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Tabelle 62: Verzégerter Digitalausgang 1 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.1)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
22 = Thermistor-
fehler oder -war-
nung
23 = Ein/Aus-Steu-
erung
24=Feldbus DIN 1
25=Feldbus DIN 2
Digitalausgang 1 26=Feldbus DIN 3
P23.12 Funktion 0 29 ! 312 27 = Temp.war-
nung
Nur fiir NXS-
Umrichter:
28 = Temp.fehler
Nur fiir NXP-
Umrichter:
29 = ID-Bit
Digitalausgang 1,
P2.3.1.3 | Einschaltverzoge- 0.00 320.00 s 0.00 487
rung
Digitalausgang 1
P2.3.1.4 Ausschaltverzo- 0.00 320.00 s 0.00 488
gerung
Nur fiir NXP-Umrichter
Nur fiir NXS-
INV Verzdgerung Umrichter:
P2.3.1.5 DO 0 1 0 1587 0 = Nein
1=1Ja
P2.3.1.6 ID-Bit Frei DO1 0.0 200.15 0.0 1217

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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Tabelle 63: Verzogerter Digitalausgang 2 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.2)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
p23.2.1 | Digitalausgang2 | g, E.10 0.1 489
Signalauswahl
P32 | Digitalausgang 2 0 29 0 490 (siehe P2.3.1.2)
Funktion
Digitalausgang 2,
P2.3.2.3 | Einschaltverzoge- 0.00 320.00 s 0.00 491
rung
Digitalausgang 2
P2.3.2.4 Ausschaltverzo- 0.00 320.00 s 0.00 492
gerung
Nur fiir NXP-Umrichter
INV Verzdgerung 0 = Nein
P2.3.2.5 DO 0 1 0 1588 1= Ja
P2.3.2.6 ID-Bit Frei DO1 0.0 200.15 0.0 1385
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Tabelle é4: Digitalausgangssignale [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)

Werksein | Ben

Index Parameter Min. ID Beschreibung
st. def.
P2.3.3.1* Bereit 0.1 A1 432
P2.3.3.2* Betrieb 0.1 B.1 433
P2.3.3.3* Fehler (Fault) 0.1 B.2 434
P2.3.3.4* Invertierter Fehler 0.1 0.1 435
P2.3.3.5* Warnung 0.1 0.1 436
P2.3.3.6* Externer Fehler 0.1 0.1 437
P2.3.3.7 * Sollwertfehler/-warnung 0.1 0.1 438
P2.3.3.8* Ubertemperaturwarnung 0.1 0.1 439
P2.33.9* Reversieren 0.1 0.1 440
P233.10 * Nicht angeforderte Rich- 01 01 4
tung
P2.3.3.11* Auf Drehzahl 0.1 0.1 442
P2.3.3.12* Tippen-Geschwindigkeit 0.1 0.1 443
P2.3.3.13 * E/A-Steuerplatz 0.1 0.1 L4
P2.3.3.14* | Externe Bremssteuerung 0.1 0.1 445 |Siehe IDs 445 und 446 in
Kapitel 9 Parameterbeschrei-
P233.15 * Externe Brem§steuerung, 01 01 Wb bungen.
invertiert
P233.16 * Ausg.freg.grenze 1, Uber- 01 01 447 Siehe ID315in Kapltel 9
wachung Parameterbeschreibungen.
P233.17 * Ausg.freq.grenze 2, Uber- 01 01 448 Siehe ID346 in Kapltel 9
wachung Parameterbeschreibungen.
P2 3318 * Sollwertgrenzeniiberwa- 01 01 449 Siehe ID350 in Kapltel 9
chung Parameterbeschreibungen.
P233.19 * Temperaturgrenzwert- 01 01 450 Siehe ID354 in Kapltel 9
Uberwachung Parameterbeschreibungen.
P2 3390 * Drehmomentgrenzeniiber- 01 01 451 Siehe ID348 in Kapltel 9
wachung Parameterbeschreibungen.
P2 3321 * Themistorfehler oder -war- 01 01 452
nung
P2 3397 * Analogeingang Uberwa- 01 01 453 Siehe ID356 in Kapltel 9
chungsgrenze Parameterbeschreibungen.
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Tabelle 64: Digitalausgangssignale (Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)

Werksein | Ben

Index Parameter Min. st. def. ID Beschreibung

P2.3.3.23 * Motorregler-Aktivierung 0.1 0.1 454
P2.3.3.24 * Feldbus DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.3.25* Feldbus DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.3.26 * Feldbus DIN 3 0.1 0.1 457
P2.3.3.27 * Feldbus DIN 4 0.1 0.1 169
P2.3.3.28 * Feldbus DIN 5 0.1 0.1 170
Nur fiir NXP-Umrichter

P2.3.3.29 * Impuls DC bereit 0.1 0.1 1218
P2.3.3.30 * Sicherer Halt aktiv 0.1 0.1 756

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.

C ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass Sie NUR EINE Funktion mit dem jeweiligen Ausgang
verknidpfen, um Uberlauffehler zu vermeiden und einen problemlosen Betrieb zu
gewahrleisten.
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Tabelle 65: Grenzwerteinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.4]

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Uberwa-
chung
1 = Uberwachung
Ausg.freq.grenze der unteren
P2.3.4.1 1, Uberwachung 0 3 0 315 |Grenze
' 2 = Uberwachung
der oberen Grenze
3 =Bremsein-
schaltsteuerung
Ausg.freq.grenze
P2.3.4.2 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
0 = Keine Uberwa-
chung
1 = Uberwachung
der unteren
Ausg.freq.grenze Grenze
P2.3.4.3 z 0 4 0 346 |2 =Uberwachung
2, Uberwachung
der oberen Grenze
3 = Bremsab-
schaltsteuerung
4 = Bremsein-/-
abschaltsteuerung
Ausg.freq.grenze
P2.3.4.4 2, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 347
Wert
0 = Keine Uberwa-
chung
1 = Uberwachung
Drehmoment- der unteren
P2.3.4.5 grenzeniiberwa- 0 3 0 348 |Grenze
chung 2 = Uberwachung
der oberen Grenze
3 = Bremsab-
schaltsteuerung
Drehmoment-
P2.3.4.6 grenzeniiberwa- -300.0 300.0 % 100.0 349
chungswert
0 = Keine Uberwa-
Sollwertgrenzen- chung
P2.3.4.7 tiberwachung 0 2 0 350 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
Sollwertgrenzen- g.uoe—nl\ilndestfre-
P2.3.4.8 Uberwachungs- 0.0 100.0 % 0.0 351 100,0=Hschstfre-
wert
quenz
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Tabelle 65: Grenzwerteinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.4]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
Abschaltverzoge-
P2.3.4.9 rung externe 0.0 100.0 s 0.5 352
Bremse
Einschaltverzoge-
P2.3.4.10 rung externe 0.0 100.0 s 1.5 353
Bremse
0 = Keine Uberwa-
Temperaturgrenz- chun
P2.3.4.11 wert-Uberwa- 0 2 0 354 g
chun 1 =Untere Grenze
g 2 = Obere Grenze
P2.3.4.12 |  Uberwachter 10 100 | e°c 40 355
Temperaturwert
0 = Nicht verwen-
det
Analoges Uberwa- 1=AN
P2.3.4.13 chungssignal 0 4 0 356 2 AI2
3=AI3
4=Al4
Analogeingang Siehe P2.3.3.22.
P2.3.4.14 |Uberwachungsun- 0.00 100.00 % 10.00 357
tergrenze
Analogeingang Siehe P2.3.3.22.
P2.3.4.15 | Uberwachungso- 0.00 100.00 % 90.00 358
bergrenze
Nur fiir NXP-Umrichter
Stromgrenzwert
P2.3.4.16 Bremsein-/ 0 2xIH A 0 1085
abschaltung
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Tabelle 66: Analogausgang 1 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.5)]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
Analogausgang 1
P2.3.5.1* . 0.1 E.10 A1 464
Signalauswahl
0=Nicht aktiv (20
mA/10 V)
1 = Ausgangsfreq.
(0 - fmax
2 = Freq.sollwert
(0 - fmax)
3 = Motordrehzahl
(0 - Motornennd-
rehzahl)
4 = Motorstrom (0
- InMotor)
5 = Motordrehmo-
ment (0-TnMotor)
6 = Motorleistung
(0-PnMotor])
7 = Motorspannung
Analogausgang 1, (0-UnMotor)
P2.352 Funktion 0 15 ! 307 8 = Zwischenkreis-
spannung (0 - 1000
V)
9=Al
10 = Al2
11 = Ausgangsfreq.
(fmin - fmax]
12 = Motordreh-
moment
(-2...+2xTNmot)
13 = Motorleistung
(-2...+2XxTNmot)
14 = PT100-Tem-
peratur
15=FB Analogaus-
gang Process-
Data4 (NXS)
pp353 |Analogausgangt. g a0 | 40009 s 1.00 308
Filterzeit
P2 354 Analogausgang 1, 0 1 0 309 0 = Nicht .invertiert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 1, 0=0mA(0V)
P2.3.55 Mindestwert 0 ! 0 310 1y o4 maA (2V)
P235¢ |Analogausgang, 10 1000 % 100 311
Skalierung
pp357 | Analegausgang T | 40609 | 100,00 % 0.00 375
Offset

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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Tabelle 67: Analogausgang 2 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.6]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P23.6.1+ | Analogausgang2 | 4 E.10 0.1 471
Signalauswahl
P2 3.6.2 Analogaus.gang 2, 0 15 4 472 (siehe P2.3.5.2)
Funktion
Analogausgang 2,
P2.3.6.3 ] . 0.00 10.00 s 1.00 473
Filterzeit
P2 364 Analogausgang 2, 0 1 0 474 0 = Nicht !nvertlert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
P2.3.6:5 Mindestwert 0 ! 0 475 1=4mA(2V)
P23.6.6 |ANalogausgang2, | g 1000 % 100 476
Skalierung
P2.3.6.7 A”alog?f”;?ang 2 | 100.00 | 100.00 % 0.00 477
* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
Tabelle 68: Analogausgang 3 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.7]
Index Parameter Min. Max. Einheit |Werksein |Ben ID Beschreibung
st. def.
p2.3.7.1+ | Analogausgang3 | 4 E.10 0.1 478
Signalauswahl
P23.79 Analogaus.gang 3, 0 15 5 479 (siehe P2.3.5.2)
Funktion
Analogausgang 3,
P2.3.7.3 ; . 0.00 10.00 s 1.00 480
Filterzeit
P23.74 Analogausgang 3, 0 1 0 481 0 = Nicht !nvert|ert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 3, 0=0mA(0V)
P2.3.75 Mindestwert 0 ! 0 482 1=4mA(2V)
p23.7.6 |Analogausgangs, | g 1000 % 100 483
Skalierung
p23.7.7 |Analegausgang3 | 44649 | 100,00 % 0.00 484
Offset

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 154 UNIVERSALAPPLIKATION

6.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 69: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung
0 =Linear
Rampe 1, Ver- 100 = Volle
P2.4.1 Spch“'ff 0.0 10.0 s 0.1 500 |Beschl./Verzég.
Zu-/Abnahmezei-
ten
0 =Linear
Rampe 2, Ver- 100 = Volle
P2.4.2 Spch“%f 0.0 10.0 s 0.0 501 |Beschl./Verzég.
Zu-/Abnahmezei-
ten
Beschleunigungs-
P2.4.3 . 0.1 3000.0 s 10.0 502
zeit 2
P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 10.0 503
0 = Gesperrt
1 =Verwendet im
Betrieb
2 = Externer
P2.4.5* Brems-Chopper 0 4 0 504  |Bremschopper
3 = Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)
0 = Rampe
1 =Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 |Start
2=Bedingter flieg-
ender Start
0 = Leerauslauf
1 = Rampe
2 = Leerlauf bei
P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506 |Rampe + Laufakti-
vieren
3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren
P2.4.8 Bremsstrom (DC] 0.00 IL A 0,7 x IH 507
po.4.g |DC-Bremszeitbel | g05 | 40pp | s 0.00 508
Stopp
Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




UNIVERSALAPPLIKATION VACON - 155

Tabelle 69: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
po.4.11 | DC-Bremszeitbei | g 44| 4g0.00 s 0.00 516
Start

P2.4.12 * Flussbremse 0 1 0 520 0= Ags
0 =Ein

P2.4.13 Flussbremsstrom 0.00 IL A IH 519

Nur fiir NXP-Umrichter
p2.4.14 | DC-Bremsstrom 0 IL A 0.1 x I 1080
bei Stopp

P2.4.15 | Tippen Sollwert 1 | -320.00 | 320.00 Hz 2.00 1239

P2.4.16 | Tippen Sollwert2 | -320.00 | 320.00 Hz 653.36 1240

P2.4.17 Tipprampe 0.1 3200.0 s 1.0 1257

P2.4.18 | Notaus-Modus 0 1 0 1276 |9 Leerauslauf
1 =Rampe

P2.4.19 Steueroptionen 0 65536 0 1084
0 = ASIC-Modula-
tor

P2.4.20 Modulatortyp 0 1 0 1516 1 = Softwaremodu-
lator 1

P2.4.21 | Rampe; S2 Uber- 0 1 0 1900

springen

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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6.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 70: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter Einheit Beschreibung
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.1 dungsbereich 1 -1.00 320.00 Hz 0.00 509 |det
untere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |det
obere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511 det
untere Grenze
P25 .4 Freq.ausbl.bereic 0.00 32000 Hz 0.00 512 0 = Nicht verwen-
h 2, obere Grenze det
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513 |det
untere Grenze
P25 6 Freqg.ausbl.bereic 0.00 32000 Hz 0.00 514 0 = Nicht verwen-
h 3, obere Grenze det
Ausblendung,
P2.5.7 Beschl./ 0.1 10.0 X 1.0 518
Verzog.rampe

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




UNIVERSALAPPLIKATION VACON - 157

6.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 71: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit Beschreibung
0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung
2 = Drehmoment-
steuerung
P2.6.1 Motorregelmodus 0 2/4 0 600 | NXP:
3 = Closed Loop
Drehzahlsteue-
rung
4 = Closed Loop-
Drehmomentsteu-
erung
NXP:
0 = Nicht verwen-
. det
P2.6.2 U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung
NXP:
0 =Linear
_ 1 = Quadratisch
P2.6.3 U/f-Verhaltnis, 0 3 0 108 |2 = Programmier-
Auswahl
bar
3 =Linear bei
Flussoptim.
P2.6.4 | Feldschwdchpunkt 8.00 320.00 Hz 50.00 602
Spannung am 0
P2.6.5 Feldschwachpunkt 10.00 200.00 %o 100.00 603
P66 | ViKurve Mitten=| 00 1 pogs | 2 50.00 604
frequenz
poey | V/FKurve Mitten- | g 00 | o000 | % 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
P2.6.8 nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1 variiert kHz variiert 601
0 = Nicht verwen-
) det
P2 6.10 Uberspannungs- 0 9 1 607 1 ='Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe])
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Tabelle 71: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Nicht verwen-

det
P2.6.11 Unterspannungs- 0 2 1 408 1 =.Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
P2 612 MotorregZelmodus 0 4 ” 521 (siehe P2.6.1)

Geschwindigkeits-
P2.6.13 regler P-Verstar- 0 32767 3000 637
kung (Open Loop)

Geschwindigkeits-
P2.6.14 regler |-Verstar- 0 32767 300 638
kung (Open Loop)

P2.6.15 Load Drooping 0.00 100.00 % 0.00 620

0 = Keine Aktion
1=Ildentifikation
ohne Betrieb
NXP:

2 = ldentifikation
mit Lauf
3=Identifikat. mit
Encoder (PMSM)

4 = Alle identifizie-
ren

P2.6.16 Identifikation 0 1/4 0 631

Nur fiir NXP-Umrichter

P2.6.17 Verzdg. Neustart 0.100 60000 s variiert 1424
p2.6.1g | Load-Drooping- 0 32000 ms 0 656
Zeit

Negative Fre-

P2.6.19 327.67 | P2.620 | Hz -327.67 1286
quenzgrenze

p2.620 |Positive Frequenz-f o) /1o | 399 47 Hz 327.67 1285

grenze

p2.621 | CGenerator Dreh- 0.0 300.0 % 300.0 1288
momentgrenze

p2.6.22 |Motorseitige Dreh- | 300.0 % 300.0 1287

momentgrenze

* = Der Parameterwert kann nur geandert werden, nachdem der Frequenzumrichter
angehalten wurde.
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HINWEIS!

Je nach Version der Applikation kann der Parameter-Code als 2.6.17.xx anstelle
von 2.6.23.xx auftreten
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Tabelle 72: NXS-Umrichter: Closed Loop-Parameter (Steuertafel: Menii M2 ->G2.6.23)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
po.6.17.1 |Magnetisierungs- | 4 4 2 x IH A 0.00 612
strom
po.6.17.2 | Drehzahirege- 1 1000 30 613
lung P
p2.6.173 | Drehzahisteues 1 49000 | 32000 | ms 100.0 614
rung I-Zeit
Beschleuni-
P2.6.17.5 |gungskompensie- 0.00 300.00 s 0.00 626
rung
P2.6.17.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 75 619
pp.6.17.7 |Magnetisierungs- | 4 IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.17.8 |Magnetisierungs- 0 32000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.17.9 keitszeit beim 0 32000 ms 100 615
Start
0-Geschwindig-
P2.6.17.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616
Stopp
0 = Nicht verwen-
det
1 = Drehmoment-
) speicher
P2.6.17.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 =Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo-
P2.6.17.12 ment VORWARTS -300.0 300.0 s 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.17.13 | ment RUCK- -300.0 | 300.0 s 0.0 634
WARTS
P2.6.17.15 | Encoder-Filter- 144 100.0 ms 0.0 618
zeit
P2.6.17.17 | Stromsteverung | g 55 | 49000 | % 40.00 617
P-Verstarkung
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Tabelle 73: NXP-Umrichter: Closed Loop-Parameter [Steuertafel: Menii M2 ->G2.6.23)]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2.6.23.1 |Magnetisierungs- | 4 4q 2 x IH A 0.00 612
strom
P2.6.232 | Drehzahirege- 1 1000 30 613
lung P
p2.6.233 | Drehzahisteues 59000 | 32000 | ms 100.0 614
rung I-Zeit
Beschleuni-
P2.6.23.5 |gungskompensie- 0.00 300.00 s 0.00 626
rung
P2.6.23.6 | Schlupfkorrektur 0 500 % 75 619
P2.6.23.7 |Magnetisierungs- 0 IL A 0.00 627
strom beim Start
P2.6.23.8 |Magnetisierungs- 0 60000 ms 0 628
zeit beim Start
0-Geschwindig-
P2.6.23.9 keitszeit beim 0 32000 ms 100 615
Start
0-Geschwindig-
P2.6.23.10 keitszeit beim 0 32000 ms 100 616
Stopp
0 = Nicht verwen-
det
1 = Drehmoment-
) speicher
P2.6.23.11 | Antaufdrehmo 0 3 0 621 |2 =Drehmoment-
ment
sollwert
3 = Anlaufdrehmo-
ment vorwarts/
rickwarts
Anlaufdrehmo-
P2.6.23.12 ment VORWARTS -300.0 300.0 s 0.0 633
Anlaufdrehmo-
P2.6.23.13 | ment RUCK- -300.0 | 300.0 s 0.0 634
WARTS
P2.6.23.15 E”°°dzeeri'tF'“er' 0.0 100.0 ms 0.0 618
P2.6.23.17 | Stromsteuerung | g 55 | 35900 | 40.00 617
P-Verstarkung
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Tabelle 73: NXP-Umrichter: Closed Loop-Parameter [Steuertafel: Menii M2 ->G2.6.23)]

Parameter in. . i Beschreibung
Stromsteue-
P2.6.23.18 ) 0.0 3200.0 ms 15 657
rungszeit
P2.6.23.19 | Generator Leis- 0.0 300.0 % 300.0 1290
tungsgrenze
Motorseitige
P2.6.23.20 | ° 0.0 300.0 % 300.0 1289
Leistungsgrenze
P2.6.23.21 | Negative Dreh- 0.0 300.0 % 300.0 645
momentgrenze
P2.6.23.22 |Fositive Drehmo- |y 4 300.0 % 300.0 646
mentgrenze
P2.6.23.23 | Fluss-Ausschalt- -1 32000 s 0 1402
verzégerung
P2.623.24 | Stopp-Status 00 | 15000 | % 100.00 1401
Fluss
P2.6.23.25 | SPC f1-Punkt 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1301
P2.6.23.26 | SPC fo-Punkt 0.00 320.0 Hz 0.00 1300
P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 | SPC Kp FWP 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 | SPC-Drehmo- 0.0 400.0 % 0.0 1296
mentminimum
SPC-Drehmo-
P2.6.23.30 | mentminimum 0 1000 % 100 1295
Kp
P2.6.2331 |>FC Kp TC-Dreh- 0 1000 ms 0 1297
moment
P2.6.23.32 | Flusssollwert 0.0 500.0 % 100.0 1250
Drehzahlabwei-
P2.6.23.33 | chung, Filterzeit- 0 1000 ms 0 1311
konstante
P2.6.2334 | Modulations- 0 150 % 100 655
grenze
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Tabelle 74: NXP-Umrichter: PMS-Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menii M2 -> G2.6.24)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Asynchronmo-
P2.6.24.1 Motortyp 0 1 0 650 [tor
1 = PMS Motor

Stellung der
P2.6.24.2 | Antriebswelle am 0 65535 0 649
Dauermagnet-

Synchronmotor

Winkellage-ID ver-

P2.6.24.3 . 0 10 0 1691
andert

P2.6.24.4 | Winkellage-ID 0.0 150.0 % 0.0 1756
Strom

P2.6.245 | Folaritatspuls- -1.0 200.0 % 21,0 1566
strom

P2.6.24.6 I/f-Strom 0.0 150.0 % 50.0 1693

P2.6.24.7 | /f-Steuerungs- 0.0 300.0 % 10.0 1790

grenzwert
P2.6.24.8 | Flussstrom Kp 0 32000 500 651
P2.6.24.9 Flussstrom Zeit 0.0 100.0 ms 5.0 652

Tabelle 75: NXS-Umrichter: Identifizierungsparameter [Steuertafel: Menii M2 -> G2.6.25)

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.6.18.1 Drehzahlschritt -50.0 50.0 % 0.0 1252
P2.6.182 | Drehmoment- 1 4464 | 3000 % 0.0 1253
schritt
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Tabelle 76: NXP-Umrichter: Identifizierungsparameter (Steuertafel: Menii M2 -> G2.6.25)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2.6.25.1 Fluss 10 % 0.0 250.0 % 10.0 1355
P2.6.25.2 Fluss 20 % 0.0 250.0 % 20.0 1356
P2.6.25.3 Fluss 30 % 0.0 250.0 % 30.0 1357
P2.6.25.4 Fluss 40 % 0.0 250.0 % 40.0 1358
P2.6.25.5 Fluss 50 % 0.0 250.0 % 50.0 1359
P2.6.25.6 Fluss 60 % 0.0 250.0 % 60.0 1360
P2.6.25.7 Fluss 70 % 0.0 250.0 % 70.0 1361
P2.6.25.8 Fluss 80 % 0.0 250.0 % 80.0 1362
P2.6.25.9 Fluss 90 % 0.0 250.0 % 90.0 1363
P2.6.25.10 Fluss 100 % 0.0 250.0 % 100.0 1364
P2.6.25.11 Fluss 110 % 0.0 250.0 % 110.0 1365
P2.6.25.12 Fluss 120 % 0.0 250.0 % 120.0 1366
P2.6.25.13 Fluss 130 % 0.0 250.0 % 130.0 1367
P2.6.25.14 Fluss 140 % 0.0 250.0 % 140.0 1368
P2.6.25.15 Fluss 150 % 0.0 250.0 % 150.0 1369
Rs-Spannungs- "
P2.6.25.16 0 30000 variiert 662
abfall
P2.6.25.17 | Ausgangsspan- 0 30000 variiert 664
nung hinzufligen
P2.6.25.1g ! Generatorskala | 30000 variiert 665
hinzufiigen
Ir Uberwa-
P2.6.25.19 | chungsskala hin- 0 30000 variiert 667
zufligen
P2.6.25.20 | MOtOrBEMSpan-11 505 | 32000 | % 90.0 674
nung
Ls-Spannungs-
P2.6.25.21 0 3000 512 673
abfall
P2.6.25.22 lu Offset -32000 32000 10000 668
P2.6.25.23 Iv Offset -32000 32000 0 669
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Tabelle 76: NXP-Umrichter: Identifizierungsparameter (Steuertafel: Menii M2 -> G2.6.25)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2.6.25.24 Iw Offset -32000 32000 0 670
P2.6.25.25 | Drehzahlschritt -50.0 50.0 % 0.0 1252
Drehmoment-
P2.6.25.26 ) -100.0 100.0 % 0.0 1253
schritt

Tabelle 77: Stabilisatoren

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

p2.6.26.1 |Momentstabilisa- 1 1000 100 1412
tor-Verstarkung

P2.6.262 |Momentstabilisa- 1000 900 1413
tor-Dampfung

Momentstabilisa-

P2.6.26.3 | tor-Verstarkung 0 1000 50 1414
FWP
Momentstabilisa-
P2.6.26.4 tor Grenzwert- 0 20.00 % 3.00 1720
verhaltnis

Flusskreisstabili-

P2.6.26.5 | sator-Verstir- 0 32767 10000 1550
kung
P2.6.26.6 |Flusskreisstabili- 32700 900 1551
sator TC
P2.6.26.7 |Tlussstabilisator- |, 32000 500 1797
Verstarkung
P2.6.26.8 |Tlussstabilisator- {45000 | 5004, 64 1796
Koeffizient
Spannungsstabi-
P2.6.26.9 | lisator-Verstar- 0 100.0 % 10.0 1738
kung
P2.6.26.10 | SPannungsstabi- 0 1000 900 1552
lisator TC
Spannungsstabi-
P2.6.26.11 0 32000 Hz 1.50 1553

lisator-Grenzwert
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6.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7

Tabelle 78: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 =Warnung + vor-
her. Frequenz
Reaktion auf 4- 3 =Warnung + vor-
P2.7.1 mA-Sollwertfeh- 0 5 0 700 |eingest. Frequenz
ler 2.7.2
4 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa7.2 |4MASollwertieh-1 550 | pygp | 1 0.00 728
ler Frequenz
Reaktion auf 0 = Keine Reaktion
P2.7.3 externen Fehler 0 3 2 701 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase gema 2.4.7
P2.7.4 Ingangsphase, 0 3 3 730 |3 = Fehler, Stopp
Uberwachung
durch Leerauslauf
0 = Fehler in Feh-
Reaktion auf lerspeicher
P2.7.5 Unterspann.fehler 0 ! 0 727 Fehler nicht
gespeichert
P2 7 6 Au”sgangsphasen— 0 3 9 702 0 = Keine Reaktion
liberwachung 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 |gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
P2.78 Warmeschutz, 0 3 2 704 durch Leerauslauf
Motor
pp79 |Umgebtempiak-1 4404 | 1000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkdihlfaktor o
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 %o 40.0 706
pp.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
dauer
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Tabelle 78: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung
P2.7.13 | Blockierschutz 0 3 0 709 |2 = Fehler. Stopp
gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 P2.1.2 A TH 710
P2.7.15 Blockierzeit- 100 | 120.00 s 15.00 711
grenze
p2.7.16 |Blockierfrequenz- 1 4 P2.1.2 Hz 25.0 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.17 | Unterlastschutz 0 3 0 713 |2 = Fehter, Stopp
gemal} 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
p2.7.1g | Feldschwachung |44 150.0 % 50.0 714
Flachenlast
P2.7.19 Nullfrequenzlast 5.0 150.0 % 10.0 715
pp7.20 [|ZEitgrenze.Unter- ) 00 | 4a000 | s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.21 Thermistorfehler 0 3 2 732 gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
gemaf} 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
. durch Leerauslauf
pP2.7.22 Reaktion auf Feld- 0 4 2 733 4 =Warnung, Fre-
busfehler
quenzsollwert auf
Feldbusfehler
Festdrehzahl ein-
gestellt (P2.7.40]
(nur NXP-Umrich-
ter)
P27 93 Reaktion auf 0 3 ” 734 (siehe P2.7.21)

Steckplatzfehler
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Tabelle 78: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Nicht verwen-

renz

det
1=Kanal1
P2.7.24 TBoard1-Anzahl 0 5 0 739 [2=Kanal1&?2
3=Kanal1&2&3
4=Kanal2 &3
5=Kanal 3
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
TBoard Fehler 2 = Fehler, Stopp
P2.7.25 Resp 0 3 0 740 gema 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
p2.7.26 | TBoardIWarm-= 1 504 | 2000 | ec 120.0 741
grenze
p.7.27 | TBeardlFehler- 1 504 | 2000 | ec 130.0 742
grenzwert
Nur fiir NXP-Umrichter
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.28 Bre;“kstfie':er' 1 3 1 1316 |gemaB 2.4.7
© 3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
p2.7.29 | BremsfehlerVer-1 555 1 320.00 s 0.20 1317
zdgerung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.30 Systembusfehler 3 3 3 1082 gemaB 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pp.731 |Systembusfehler- 4 4, 10.00 s 3.00 1352
Verzdgerung
pp.7.32 | KUhtungsfehler- 4 4 44 7.00 s 2.00 751
verzdgerung
0 = Keine Reaktion
Drehzahlabwei- 1 =Warnung
P2.7.33 chungsmodus 0 2 0 752 2 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
Drehzahlabwei-
P2.7.34 | chung, max. Diffe- 0 100 % 5 753
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Tabelle 78: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Drehzahlabwei-

P2.7.35 | chung, Fehlerver- 0.00 100.0 s 0.50 754
zogerung
1=Warnung, Stopp
Modus ..Sicherer m. Leerausl.
P2.7.36 Halt” 0 2 ! 755 2 = Fehler, Stopp

durch Leerauslauf

NXP- und NXS-Antriebe

0 = Nicht verwen-

det
1 =Kanal 1

P2.7.37 | TBoard2-Anzahl 0 5 0 743 |2 =Kanal1& 2
3=Kanal1&2&3
4=Kanal 2 & 3
5 =Kanal 3

pp.73g | TBoardZWarn- | .54 | 9a00 co 120 745

grenze
p2.7.39 | TBoard2Fehler- 4 450 | 2500 co 130 746
grenzwert

Nur fiir NXP-Umrichter

P2.7.40 FB'Fe:;irl Dreh- 0 P2.1.2 Hz 20.00 1801

0 = Keine Reaktion
1 =Warnung

o 2 = Fehler, Stopp
P2.7.41 AktivFilt.Fehler 0 3 2 776 gemal P2.4.7
3=Fehler, Stopp m.
Leerausl.
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6.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 79: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 0 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 0 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 0 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 0 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 0 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 0 738
grund eines
Unterlastfehlers
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6.4.10  FELDBUSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 ->G2.9)

Tabelle 80: Feldbusparameter

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.9.1 Feldb”igﬂ'”'s“a' 0.00 | 320.00 Hz 0.00 850

P2.9.2 Feldbusligrax'Ska' 0.00 320.00 Hz 0.00 851

Feldbusprozess-
P2.9.3 daten Aus 1 Aus- 0 10000 1 852
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.4 daten Aus 2 Aus- 0 10000 2 853
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.5 daten Aus 3 Aus- 0 10000 45 854
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.6 daten Aus 4 Aus- 0 10000 4 855
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.7 daten Aus 5 Aus- 0 10000 5 856
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.8 daten Aus 6 Aus- 0 10000 6 857
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.9 daten Aus 7 Aus- 0 10000 7 858
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.10 daten Aus 8 Aus- 0 10000 37 859
wahl

Nur NXP-Umrichter (in NXS kdnnen die werkseitigen Werte nicht gedndert werden)

Feldbusprozess-
P2.9.11 daten Ein 1 Aus- 0 10000 1140 876
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.12 daten Ein 2 Aus- 0 10000 46 877
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.13 daten Ein 3 Aus- 0 10000 47 878
wahl
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Tabelle 80: Feldbusparameter

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Feldbusprozess-
P2.9.14 daten Ein 4 Aus- 0 10000 48 879
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.15 daten Ein 5 Aus- 0 10000 0 880
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.16 daten Ein 6 Aus- 0 10000 0 881
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.17 daten Ein 7 Aus- 0 10000 0 882
wahl

Feldbusprozess-
P2.9.18 daten Ein 8 Aus- 0 10000 0 883
wahl
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6.4.11

Tabelle 81: Drehmomentsteuerparameter, G2.10

Parameter

Einheit

DREHMOMENTSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.10)

Beschreibung

Drehmoment-

ler |-Verstarkung

P2.10.1 0.0 300.0 % 300.0 609
grenze
Drehmoment-
p2.10.p | 9renzwertsteue- 0 32000 3000 610
rung P-Verstar-
kung
Drehmoment-
p2.10.3 | 9grenzwertsteue- 0 32000 200 611
rung |-Verstar-
kung
0 = Nicht verwen-
det
1=AN
2=AI2
3=AI3
4=Al4
5=Al1 Joystick
P2.10.4 |AUSWan Brehmo- | g 8 0 641 |(-10...10V)
entsotiwe 6 = Al2 Joystick
(-10...10V]
7=Drehmoment-
sollwert von Steu-
ertafel, R3.5
8 = Feldbus Dreh-
momentsollwert
p2.105 |Prehmomentsoll- 1355 | 3909 % 100 642
wert max.
p2.10.6 | Drehmomentsoll- 1 5000 | 3000 | % 0.0 643
wert min.
0 = Hochstfre-
Drehmomentre- quenz
P2.10.7 | gelung, Drehzahl- 0 3 1 644 |1 =Ausgewahlter
grenze (OL) Frequenzsollwert
2 = Festdrehzahl 7
Mindestfrequenz
p2.10.8 | furOpen Loop- 0.00 | P21.2 Hz 3.00 636
Drehmomentsteu-
erung
pp.10.9 | Drehmomentreg- 0 32000 150 639
ler P-Verstarkung
p2.10.10 | Drehmomentreg- 0 32000 10 640

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 174 UNIVERSALAPPLIKATION

Tabelle 81: Drehmomentsteuerparameter, G2.10

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Nur fir NXP-Umrichter

0 = CL Drehzahlre-
gelung

1 = Positive/Nega-
tive Frequenzgren-

zen
2 = Rampenaus-
gang (-/+)
3=
Drehmomentre- l_\leRg;.rEreeqnuég;er;zne
P2.10.11 | gelung, Drehzahl- 0 7 2 1278 P gang
4 = Rampenaus-
grenze (CL)
gang -
Pos.Frequ.grenze
5 = Rampenaus-
gang-Fenster
6 =0 - Rampen-
ausgang
7 = Rampenaus-
gang-Fenster
Ein/Aus
p2.10.12 | Drehmomentsoll-| g 32000 | ms 0 1244
wert-Filterzeit
P2.10.13 Fenster negativ 0.00 50.00 Hz 2.00 1305
P2.10.14 Fenster positiv 0.00 50.00 Hz 2.00 1304
P2.10.15 Fe”StzLQegat'V 0.00 |[P2.10.13| Hz 0.00 1307
P2.1016 | FENSETPOSY ) 000 [p21014 | He 0.00 1306
Drehzahlsteue-
P2.10.17 | rung Ausgangs- 0.0 300.0 % 300.0 1382
grenzwert
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6.4.12  NXP-UMRICHTER: MASTER-FOLLOWER-PARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2

-> 62.11)
Tabelle 82: Master-Follower-Parameter, G2.5

Parameter in. . Einheit

Beschreibung

P2 111 Master-Follower- 0 9 0
Modus

1324

0 = Einzelantrieb

1 = Master-Antrieb
2 = Follower-
Antrieb

Follower-Stopp-

P2.11.2 funktion

1089

0 = Leerauslauf
1 = Rampe
2 = Als Master

Follower-Dreh-
P2.11.3 zahlsollwert Aus- 0 18 18
wahl

1081

0=ANl

1=AI2
2=Al1+AI2
3=Al1-Al2

4 = AlI2-Al1

5= AlTxAI2

6 = Al1 Joystick

7 = Al2 Joystick

8 = Steuertafel

9 = Feldbus

10 = Motorpotenti-
ometer

11 = Al1, Al2 Mini-
mum

12 = Al1, Al2 Maxi-
mum
13=Hochstfre-
quenz

14 = Al1/AI2 Aus-
wahl
15=Encoder 1 (C.1)
16=Encoder 2 (C.3)
17 = Master-Soll-
wert

18 = Ausgang
Rampe fur Master

Follower-Dreh-
P2.11.4 momentsollwert 0 9 9
Auswahl

1083

0 = Nicht verwen-
det

1=Al

2=AI2

3=AI3

4 = Al4

5 = Al1 Joystick

6 = Al2 Joystick
7=Drehmoment-
sollwert von Steu-
ertafel, R3.5

8 =FB Drehmo-
mentsollwert
9=Drehmoment
Master
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Tabelle 82: Master-Follower-Parameter, G2.5

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
p2115 | Drehz@hlauss 1 5000 | 30000 | % 100.0 1241
gleich
P2.11.6 Lastausgleich 0.0 500.0 % 100.0 1248
0 = Einzelantrieb
Master-Follower- 1 = Master-Antrieb
P2.11.7 Modus 2 0 2 0 1093 2 = Follower-
Antrieb
0 = Einzelantrieb
P2.11.8 | Follower-Fehler | 0 2 0 1536 |) = Master-Antrieb
2 = Follower-
Antrieb

6.4.13  STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung lber die Steuertafel. Siehe Meni ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.

Tabelle 83: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = PC-Steuerung

1 = E/A-Klemm-
P3.1 Steuerplatz 0 3 1 125 |leiste
2 = Steuertafel
3 =Feldbus
Sollwerteinstel-
R3.2 lung Uber die P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
Steuertafel
Drehrichtung 0 = Vorwarts
P3.3 (Uber Steuertafel) 0 ! 0 123 1 = Rickwarts

0 = Eingeschrankte
Funktion der

P3.4 Stopptaste 0 1 1 114  |Stopptaste

1 = Stopptaste
immer aktiviert

ras | Drehmomentsoll- | 5604 | 5000 % 0.0
wert
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6.4.14  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU M¢)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

6.4.15  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Menl M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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7 PUMPEN- UND
LUFTERSTEUERUNGSAPPLIKATION

7.1 EINFUHRUNG

Wahlen Sie die Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation im Meni Mé auf Seite 56.2.

Die Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation kann verwendet werden, um einen Umrichter
mit variabler Drehzahl und bis zu vier Nebenumrichter zu steuern. Der interne PID-Regler
des Frequenzumrichters regelt die Drehzahl des Umrichters mit variabler Drehzahl und
ubergibt Steuersignale, um die Nebenumrichter zu starten oder zu stoppen und damit den
Gesamtfluss zu regeln. Neben den als Standard bereitgestellten acht Parametergruppen
gibt es auch noch eine Parametergruppe fur Multi-Pump- und Liftersteuerungsfunktionen.

Die Applikation hat zwei Steuerplatze auf der E/A-Klemmleiste. Platz A ist die Pumpen- und
Liftersteuerung, Platz B ist der direkte Frequenzsollwert. Der Steuerplatz wird tber den
Digitaleingang DIN6 aktiviert.

Wie der Name bereits sagt, wird die Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation verwendet,
um den Betrieb von Pumpen und Liftern zu steuern. Sie kann beispielsweise genutzt
werden, um den Forderdruck in Zwischenpumpstationen zu erhéhen, wenn der gemessene
Eingangsdruck unter einen vom Benutzer angegebenen Grenzwert fallt.

Die Applikation verwendet externe Schalter, um zwischen den an den Frequenzumrichter
angeschlossenen Motoren umzuschalten. Die Autowechsel-Funktion bietet die Moglichkeit,
die Startreihenfolge der Nebenumrichter zu andern. Als Standard ist ein Autowechsel
zwischen 2 Antrieben (Hauptantrieb + 1 Nebenantrieb) eingestellt, siehe Kapitel 9.77
Automatischer Wechsel zwischen den Umrichtern (nur Applikation 7).

* Alle Eingange und Ausgange sind frei programmierbar.

Zusatzliche Funktionen:

» Bereichsauswahl fiir das analoge Eingangssignal

* Zwei Frequenz-Grenzeniberwachungen

* Drehmomentgrenzeniiberwachung

*  Sollwertgrenzeniberwachung

*  Programmierung von zweiten Rampen und S-formigen Rampen

«  Programmierbare Start/Stopp- und Riickwarts-Logik

» DC-Bremse bei Start und Stopp

» Drei Frequenzausblendungsbereiche

«  Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz

* Automatischer Neustart

*  Motortemperatur- und -blockierschutz: vollstandig programmierbar; Aus, Warnung,
Fehler

*  Motorunterlastschutz

* Eingangs- und Ausgangsphaseniberwachung

*  Sleep-Funktion
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Die Parameter der Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation sind in Kapitel ¢
Parameterbeschreibungen in diesem Handbuch beschrieben. Die Beschreibungen sind nach
den einzelnen ID-Nummern der Parameter geordnet.
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7.2 STEUER-E/A

Hﬁ _ _I 1 | | +10V | |So|lausgang ||Spannung fir Potentiometer usw.|

| -
Analogeingang 1 lAnalogeingang 1 PID Sollwert
| \‘ """ 2 All+ ; on E/A Werksseitiger Sollwert
Spannungsbereich 0-10 V DC
| lvon St.tafel P 3.4
————— Masseanschluss fir
3 AIl- E/A-Masse Sollwerte und Steuersignale
2-Anschluss-Geber 4 Al2+ . )
Tetwert -1 Analogeingang 2 PID-Istwert 1 fiir
stwe T Strombereich 0 - 20 MA | | Analogeingang 2
E 5 AI2- Programmierbar (P2.2.1.9)
(0)4 - 20 4
mA . -
R M +24V @ | [steuerspannungsausgang | [pPannung fir Schalter usw. |
| ] GND | @ |[E/AMasse | Mesganisigesfr sotverte |

Platz A: Start/Sto - .. :
DIN1 | |Pr0qrammierbar (%02.2.6) | |Start5|gnal fr Steuerplatz A PID Reg||er.

DIN2 | é?g%rrlgr%kmlierbar (G2.2.6) | Kontakt geschlfssen = Interlock in Verwe?ﬂﬁ;g

1

1

1

1

1

1

|

1

|

1

—Ll

O|[R0(N]|D

________ Tnterlock 2 = -
Lo 1.10 | | DIN3 | [Prodrammierbar (G2.2.6) | [Kontakt Sien = torariock b vermeong’
| 11 CMA |demeinsamer Bezug fir DIN 1—DIN|3|AnSCh|USS an Masse oder +24 \11
R e -| 12 +24V @ | |Steuerspannungsausgang| |Spannung fur Schalter (siehe #|6)
! —~
| R 113][GND @ | |[E/AMasse | Hasesanadiipes or Solwerte |
1 ! g
' ! Platz B: Start/Stopp _
- / R — 14 DIN4 Programmierbar (G2.2.6) Kontakt geschlossen = Start
X | Auswahl der Ti hwindigkeit | [Kontakt geschlossen =
:""/ —a------ ‘I 15 | | DINS | P;Jost‘lllv':mm?errblaprp?g;g.vg)n e | TiDqusc%windiqkeit aktiv
! X Kontakt offen = St latz A
e 16 | [ oine Brsorammerbar (ca.3/) | [Shakty Korleic acadhibssen -
| 1
! X | 17 | | CMB | bemeinsam far DIN4—DIN6| |Ansch|uss an Masse oder +24 V|
1 1
! | | 18 | | AO1+ | Analogausgang 1 **) Bereich 0 - 20 mA/R,
! : Ausgangsfrequenz max. 500 Q
' Fehler ! 19 AO1-(GND) ® | |programmierbar (P2.3.3.2)
1 1
! X Digitalausgang Offener Kollektor,
roT T 20 DO1 READY (BEREIT) '
X @ E Programmierbar (G2.3.1) =50 mA, U<48 VDC
1
; : | OPTA2 / OPTA3 **¥%)
| 1
! X 21 RO1 Relaisausgang 1
! e 22 RO1 HiIfs./AutowechseI 1 %)
' Programmierbar
o 'm """"" 23 | | RO1 — (G2.3.1)
24 RO2 Relaisausgang 2
25 RO2 HiIfs./Autowec_hseI 2 *)
Programmierbar
26 | | RO2 — (G2.3.1)

Abb. 19: E/A-Standardkonfiguration der Pumpen- und Liiftersteuerungsapplikation und
Verbindungsbeispiel [mit 2-Anschluss-Geber).
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*) Siehe Tabelle 92 Digitalausgangssignale (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.1).

**) Siehe Tabelle 94 Analogausgang 1 (Steuertafel: Meni M2 -> G2.3.3), Tabelle 95
Analogausgang 2 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.4) und Tabelle 96 Analogausgang 3 (Steuertafel:
Menii M2 -> G2.3.7).

***) Die Zusatzkarte A3 hat keinen Anschluss fur einen offenen Kontakt an ihrem zweiten
Relaisausgang (Anschluss 24 fehlt).

HINWEIS!
Siehe Steckbriickenauswahl unten. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt.

Steckbriickenblock X3:
CMA- und CMB-Erdung

ee] CMB mit GND verbunden
e8] CMA mit GND verbunden

e®@ | CMB isoliert von GND
@ | CMA isoliert von GND

0 CMB und CMA intern
miteinander verbunden,
von GND getrennt

= Werkseinstellung

Abb. 20: Steckbriickenauswahl
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230 VAC
22 VACON OPT-A2 25
24 VDC
RO1 412 34 DIN2 RO2 DIN3 410
23 » 26
Autom. C?Netz Autom. QNetz
S1 i S2 7 [t N 7
K2 K1
K2 K1
K1.1 K1 /- K2.1 K2 /-
Ki[ _Jk1.1[ ] kK2 [ _Jk2.1[1
M1/Vacon M1/Netz M2/Vacon M2/Netz

Abb. 21: Pumpen-Autowechselsystem, Hauptregelschema
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230 VAC
{ VACON OPT-A1 VACON OPT-A1 VACON OPT-A1i
i24 VDC DIN2 DIN3 DIN4
512 9 10 14 :
22 VACON OPT-B5 125 VACON OPT-B5t 28
23 26 29
A oNetz A 0 Netz A oNetz
R A i R — L §3 s N i
K37 ka K3\ K3/ ki1 7‘3 KL7 ka2 Kli
K2 K1 ‘ K2
K1.1 K1 7‘ K2.1 K2 7" K3.1 K3 7‘
K1 Kl.li‘j K2 K2.1E‘j K3 K3.1E‘j
M1/Vacon M1/Netz M2/Vacon M2/Netz M3/Vacon M3/Netz

Abb. 22: Pumpen-Autowechselsystem, Hauptregelschema
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7.3 STEUERSIGNALLOGIK DER PUMPEN- UND
LUFTERSTEUERUNGSAPPLIKATION

Tippgeschwindigkeit (programmierbar, Par. 2.2.6.12)

gng Auswahl Platz A/B (programmierbar, Par. 2.2.6.3)

Interlock 1 (programmierbar, Par; 2.2.6.18
DIN2 ® 3
S Interlock 2 (programmierbar, Par. ¢..2.6.19
2.2.1.3 Feldbussteuersollwept------------- ,

2.2.1.2 Steuertafelsteuerungssofiwert =~ ----5
2.2.1.1 E/A-B-Sollwert [--------- .

2.2.1.4 PID-Sollwert 2 }----- .
2.1.11 PID-Sollwert 1 [---- .

PID-Steliertafelsollwert]
aktiviergn (Par. 2.2.6.2B

— N

E : : H E H Berechnung des
AL 0l el s e Lo
=Y 4 : 1 T eueriogl :

Q%Z ! E E ' E Istwert 1 PID Eiigt'iibe”“"‘ Autowechsel 1b RO1
PID-Feldbus Sollw. ig oo 2.2.1. " _| Autowechsel- (programmierbar)
(FBProcessDataIN1 0_;0 Coor e li = leﬂ\t verwendet, Logik Autowechsel 2 RO2

ol ol | L. 5= A2 (programmierbar)
®2 A21 1 ' -
PID—SteuertafeIsoIIwelft 1 3 ! .2: ' 2 - ﬁ%i
R3.4 o5 [ ' —
5 o 5 = Feldbus
D-Steuertafelsollwert |2 P T Istwert 2
R3.5 e . 0 = Nicht verwendet
PID-Feldbus Sollw. 2|1 | | ¢ 3-89 P 3z
(FBProcessDataIN3) ®2 vy 3 = AI3
Steuertarelsollwert, 3 tyol 4 = Al4
R3.2 J o5 vy 5 = Feldbus
*6 L A Sollwert |
o—o0 e
ol N
2 --d-i |1 !
DIN# ®— Auf fE/:AK' : - 2.1.19 Tippen Drehzahlsollwert
Ab |Motorpotenti- 44 Ael_ @
DIN# @ ometer o6 T
(programmierbar) L o0 _|__ .. 1B [3.1 Steuerplatz ]
_’% | 1 A/B ! Interner
L —95 ! Stelhertafel—g\\'j’fquenzsollwert
1 1 ) 4
f —- et = Feldbus -
6 ! 1
'  Schaltflache ,Reset"
Sollwert vom Feldbus ' '
; . O ®
Start/Stopp vom Feldb | ! oYe .
Richtung vom Feldbus . 1 Start/StODD'TaSten OO0

DINI ® Start; Platz A, progr. Par. 2.2.6.1

|—o\._|Start/Stopp _.'\,: Interner Start/StODD| Stopptast
A ' Lp€ aktiv,
P3.6 =1

Start; Platz B, progr. Par. 2.2.6.2 o >1
DIN# @- E/A Ruckwarts, Par. 2.2.6.11 (programmierbar) :

| 3.3 Richtung:StTafel |

Intern rlickwarts

/]

— > 1 Interne Fehlerquittierung
—>>
| Reset vom Feldbus | =

A1= PID-Sollwert (E/A A); A2= PID-Sollwert 2 (E/A A); B= Direktfrequenzsollwert (E/A B);

Abb. 23: Steuersignallogik der Pumpen- und Liiftersteuerungsapplikation

1.4 PUMPEN- UND LUFTERSTEUERUNGSAPPLIKATION - PARAMETERLISTEN

7.4.1 UBERWACHUNGSWERTE (STEUERTAFEL: MENU M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Die Betriebsdaten konnen nicht bearbeitet

werden.
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HINWEIS!

Die Uberwachungswerte V1.18 bis V1.23 stehen nur in der PFC-Regler-Applikation
zur Verfiigung.
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Tabelle 84: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25
V1.3 Motordrehzahl UpM 2
V1.4 Motorstrom A 3
V1.5 Motordrehmoment % 4
V1.6 Motorleistung % 5
V1.7 Motorspannung \% 6
V18 DC-Zg/vpiasg:ﬁ:I;reis- N 7
1.9 Geratetemperatur °C 8
1.10 Motortemperatur % 9
V1.1 Analogeingang 1 V/mA 13
V1.12 Analogeingang 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Analog lout mA 26
V1.16 Analogeingang 3 V/mA 27
V1.17 Analogeingang 4 V/mA 28
V1.18 PID Sollwert % 20
V1.19 PID-Istwert % 21
V1.20 PID-Regelabwei- % 29
chung
V1.21 PIDAusgWert % 23

In Betrieb befindli-
V1.2 che Nebenumrichter 30

Sonderanzeige fir

vi.23 den Istwert 29
V1.24 PT-100 Temperatur °C 42
G1.25 Betriebsdaten
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Tabelle 84: Betriebsdaten

Index Betriebswert Einheit ID Beschreibung
V1.26.1 Strom A 1113
V1.26.2 Drehmoment % 1125
V1.26.3 DC-Spannung \% 7
V1.26.4 Status Word 43
V1.26.5 Fehlerspeicher 37
V1.26.6 Motorstrom A 45
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7.4.2 BASISPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.1)

Tabelle 85: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P2.1.1 Mindestfrequenz 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Max. Frequenz P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
pp.1.3 |Beschleunigungs- | 3000.0 s 1.0 103
zeit 1
P2.1.4 Bremszeit 1 0.1 3000.0 s 1.0 104
P2.1.5 Stromgrenze 0,1x1IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
v
p2.1.4+ | Nennspannung 180 690 V| NX5:400 110
des Motors N
NXé: 690
v
« |Nennfrequenz des
P2.1.7 8.00 320.00 Hz 50.00 111
Motors
pp.1.g+ |Nenndrehzahldes |,/ 20000 | UpM 1440 112
Motors
pp.1.9+ | Nennstromdes )4 | 24 A IH 13
Motors
P2.1.10 * cos phi, Motor 0.30 1.00 0.85 120
0=AN
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = PID-Sollwert
PID-Regler, Soll- von Regelseite
P2.1.11 * | wertsignal (Platz 0 6 4 332 |Steuertafel, P3.4
A) 5 = PID-Sollwert
von Feldbus
(FBProcessDa-
talN1)
6 = Motorpotentio-
meter
p2.1.12 | PID-Regler.Ver- | 4 1000.0 % 100.0 118
starkung
P2.1.13 | PID-Regler, I-Zeit 0.00 320.00 s 1.00 119
pa1s | FIOReOEnDT 000 | 1000 | s 0.00 132
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Tabelle 85: Basisparameter G2.1

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
P2.1.15 Sleep-Frequenz 0 P2.1.2 Hz 10.00 1016
pp.1.16 | Steep-Verzoge- 0 3600 s 30 1017
rung

P2.1.17 Wakeup-Pegel 0.0 1000.0 % 25.0 1018
0 = Wakeup bei
Unterschreitung
des Wakeup-
Pegels (P2.1.17)
1 = Wakeup bei
Uberschreitung
des Wakeup-

. Pegels (P2.1.17)

P2.1.18 | Wakeup-Funktion 0 3 0 1019 2 = Wakeup bei
Unterschreitung
des Wakeup-
Pegels (P3.4/3.5)
3 = Wakeup bei
Uberschreitung
des Wakeup-
Pegels (P3.4/3.5)

p2.1.19 | TippenBeschwin- | g 44 | )45 Hz 10.00 124

digkeitssollwert

* = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function "))
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7.43 EINGANGSSIGNALE

Tabelle 86: Grundeinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.1)

Parameter in. . Einheit Beschreibung
0=AI1
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = Steuertafelsoll-
« | E/ABFrequenz, wert
P2.2.1.1 Sollwertauswahl 0 7 0 343 5 = Feldbus-Soll-
wert (FB
Drehz.Sollwert)
6 = Motorpotentio-
meter
7 = PID-Regler
P22 19* Steuertafelsoll- 0 7 4 121 Wiein P2.2.1.1
wert, Auswahl
P22 13* Feldbussollwert, 0 7 5 122 Wie in P2.2.1.1
Auswahl
0=AI1
1=AlI2
2=AI3
3=Al4
4 = PID-Sollwert 1
von der Steuertafel
P2.2.1.4* PID-Sollwert 2 0 7 7 371 5 = Feldbussoll-
wert (FBProcess-
DatalN3)
6 = Motorpotentio-
meter
7 = PID-Sollwert 2
von der Steuertafel
P22 15 PID—Fehle_rwertin— 0 1 0 340 0 = Keine .Inversion
version 1 =Inversion
2216 | FID-Sollwert- 0.1 100.0 s 5.0 341
Anstiegszeit
PID-Sollwert-
pP2.2.1.7 Abfallzeit 0.1 100.0 s 5.0 342
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Tabelle 86: Grundeinstellungen [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.1)

Parameter

Einheit

Beschreibung

P2.2.1.8*

PID-Istwertaus-
wahl

333

0 = Istwert 1

1 =Istwert 1 + Ist-
wert 2

2 = Istwert 1 - Ist-
wert 2

3 =lIstwert 1 * Ist-
wert 2
4=Max(Istwert 1,
Istwert 2)
5=Min(Istwert 1,
Istwert 2)

6 = Mittelwert(lst-
wert 1, Istwert 2)
7 = Wurzel(lstwert
1) + Wurzel(lstwert
2) Siehe P2.2.1.9
und P2.2.1.10

P2.21.9*

Istwert 1, Auswahl

334

0 = Nicht verwen-
det

1 = Al1 (Steuer-
karte)

2 = Al2 (Steuer-
karte)

3=AI3

4L =Al4

5 = Feldbus
(FBProcessDa-
talN2)

P2.2.1.10

*

Istwert 2 Eingang

335

0 = Nicht verwen-
det

1 = Al1 (Steuer-
karte)

2 = Al2 (Steuer-
karte)

3=AI3

4L =Al4

5 = Feldbus
(FBProcessDa-
talN3)

P2.2.1.11

Istwert 1, Min-
destskalierung

-1600.0

1600.0

%

0.0

336

0 = Keine Mindest-
skalierung

P2.2.1.12

Istwert 1, Hochst-
skalierung

-1600.0

1600.0

%

100.0

337

100 = Keine
Hochstskalierung

P2.2.1.13

Istwert 2, Min-
destskalierung

-1600.0

1600.0

%

0.0

338

0 = Keine Mindest-
skalierung

P2.2.1.14

Istwert 2, Hochst-
skalierung

-1600.0

1600.0

%

100.0

339

100 = Keine
Hochstskalierung
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Tabelle 86: Grundeinstellungen [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.1)

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
Rampenzeit
P2.2.1.15 | Motorpotentiome- 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
ter
0 = Kein Reset
Speicher-Reset 1 = Reset bei
Mot tenti ) Anhalten oder
P2.2.1.16 | ororpotentiome 0 2 1 367 |Abschalten
ter-Frequenzsoll- .
ort 2 = Reset bei
W Abschalten der
Netzspg.
0 = Kein Reset
1 = Reset bei
Speicher-Reset Anhalten oder
P2.2.1.17 |Motorpotentiome- 0 2 0 370 |Abschalten
ter-PID-Sollwert 2 = Reset bei
Abschalten der
Netzspg.
0 = Skalierung aus
p2.2.1.1g | BSolwertskala, | g 44 | 350 g Hz 0.00 344 |>0 = Skalierter
Minimum .
Mindestwert
0 = Skalierung aus
p2.2.1.19 | BSolwertskala, |45 | 35000 Hz 0.00 345 |>0 = Skalierter
Maximum .
Mindestwert

* = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (., Terminal to functionJ)
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Tabelle 87: Analogeingang 1 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.2]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2'*2>;2'1 Al1 Signalauswahl 0.1 E.10 A1 377

P2.2.2.2 Al1 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 324 0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)

P2.2.2.3 | Al Signalbereich | 0 2 0 320 :an]' 10V{4-20
2=Benutzerdefi-
niert*

p2.2.2.4 | ANl Benutzerein- 4000 | 140.00 % 0.00 321

stellung (min.)

p2.2.25 | Al Benutzerein- 1 4000 | 14000 % 100.00 322

stellung (max.)

P22 6 Al Slghalmver- 0 1 0 323 0 = Nicht !nvertlert

sion 1 = Invertiert

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (., Terminal to function "))

Tabelle 88: Analogeingang 2 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.3]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

PZ'ff'1 Al2 Signalauswahl | 0.1 E.10 A2 388

P2.2.3.2 Al2 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 329 |0 =Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)

P2.2.3.3 | Al2 Signalbereich 0 2 1 325 :nzAf]‘ 10V (4-20
2=Benutzerdefi-
niert*

P2.2.3.4 | A2 Benutzerein- | 0 00 1 14000 % 0.00 326

stellung (min.)

p2.235 | A2 Benutzerein- | 6 05 1 44000 % 100.00 327

stellung (max.)

P223.6 | A2 Inversion 0 1 0 328 |0 =Nichtinvertiert
1 = Invertiert
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* = Die Steckbriicken von Block X2 missen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”))

Tabelle 89: Analogeingang 3 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2'*2;4'1 AlI3 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 141

P2.2.4.2 Al3 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.10 142 0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)

P2.2.4.3 | AI3 Signalbereich 0 2 1 143 :an]' 10V{4-20
1=Benutzerdefi-
niert*

P2.2.44 |AIS Benutzerein- 4 4064 1 160,00 % 0.00 144

stellung (min.)

pp.o45 | A3 Benutzerein- 4 40641 14000 % 100.00 145

stellung (max.)

P22 4.6 Al3 Slgpalmver— 0 1 0 151 0 = Nicht !nvert|ert

sion 1 = Invertiert

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (., Terminal to function "))
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Tabelle 90: Analogeingang 4 [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.5]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2'*2;5'1 Al4 Signalauswahl 0.1 E.10 0.1 152

pP2.2.5.2 Al4 Filterzeit 0.00 10.00 s 0.00 153 |0 = Keine Filterung
0=0-10V(0-20
mA*)

P2.2.5.3 | Al4 Signalbereich 0 2 1 154 :an]' 10V{4-20
2=Benutzerdefi-
niert*

p2.254 |Al% Benutzerein- 4 065 1 140,00 % 0.00 155

stellung (min.)

ppos55 |Al4 Benutzerein- 4 40641 14000 % 100.00 156

stellung (max.)

P2 25 ¢ Al4 Slghalmver- 0 1 0 162 0 = Nicht !nvertlert

sion 1 = Invertiert

* = Die Steckbriicken von Block X2 mussen entsprechend platziert werden. Naheres finden
Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

** = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (., Terminal to function "))
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Tabelle 91: Digitaleingdnge [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)]

Index Parameter Min. Werkse |Ben |[ID Beschreibung
inst. def.
P2.2.6.1* Start A Signal 0.1 Al 423
P2.2.6.2* Start B Signal 0.1 A4 424
Auswahl Steuer-
*
P2.2.6.3 platz A/B 0.1 A6 425
Externer Fehler
*
P2.2.6.4 (geschl. Kont.) 0.1 0.1 405
Externer Fehler
*
P2.2.6.5 (off. Kont | 0.1 0.2 406
P2.2.6.6 * Startfreigabe 0.1 0.2 407
P2.2.6.7* | Rampe:Zeitwahl 0.1 0.1 408
Steuerung Uber
*
P2.2.6.8 E/A-Klemmleiste 0.1 0.1 409
P2 249+ Steuerung von der 0.1 01 410
o Steuertafel ’ ’
Steuerung vom
*
P2.2.6.1 Feldbus 0.1 0.1 411
P2_2*_<6_11 Reversieren 0.1 0.1 412
P2.2.6.12 |Tippen-Geschwin-

M digkeit 0.1 A5 413
P2_2’;6_13 Fehlerquittierung 0.1 0.1 414
P2.2;6.14 Acc/Dec gesperrt 0.1 0.1 415
P2'2;6'15 DC-Bremsung 0.1 0.1 416

Motorpotentiome-
P2'2;6'16 tersollwert verrin- 0.1 0.1 417
gern
Motorpotentiome-
P2'2;6'17 tersollwert erho- 0.1 0.1 418
hen
P2.2*.‘6.18 Autowechsel 1 0.1 A2 426
Interlock
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Tabelle 91: Digitaleingdnge [Steuertafel: Menii M2 -> G2.2.4)]

Index Parameter Min. Werkse [Ben |ID Beschreibung
inst. def.

P2.2;6.19 Autowechsel 2 0.1 A3 427
Interlock

P2.2>;6.20 Autowechsel 3 0.1 0.1 428
Interlock

P2.2;6.21 Autowechsel 4 0.1 0.1 429
Interlock

P2.2>;6.22 Autowechsel 5 0.1 0.1 430
Interlock

P226.23 1 pip-solwert2 | 0. 0.1 431

cc = geschlossener Kontakt
oc = geoffneter Kontakt

* Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”)).

7.4.4 AUSGANGSSIGNALE

Wenden Sie die TTF-Methode fiir die Programmierung aller Digitalausgang-Signalparameter
an.
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Tabelle 92: Digitalausgangssignale [Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.1)

Parameter in. Beschreibung

P2.3.1.1 Bereit 0.1 0.1 432
P2.3.1.2 Betrieb 0.1 0.1 433
P2.3.1.3 Fehler (Fault] 0.1 Al 434
P2.3.1.4 [Invertierter Fehler 0.1 0.1 435
P2.3.1.5 Warnung 0.1 0.1 436
P2.3.1.6 Externer Fehler 0.1 0.1 437
p2.3.1.7 | Souwertfehler/- |, 0.1 438
warnung
pp3.1g | Ubertemperatur- |, 0.1 439
warnung
P2.3.1.9 Reversieren 0.1 0.1 440
Nicht angefor-
P2.3.1.10 derte Richtung 0.1 0.1 441
P2.3.1.11 Auf Drehzahl 0.1 0.1 442
p2.3.1.12 |TiPPeN-Geschwin- | 4 4 0.1 443
digkeit
p2.3.1.13 | EXterner Stever- | g 0.1 4tk
platz
P231 14 Externe Brems- 01 01 445 S|ehe'ID445 in Kapitel ? Parameterbe-
steuerung schreibungen.
Externe Brems-
P2.3.1.15 | steuerung, inver- 0.1 0.1 446
tiert
P23.116 Ausg.freq.grenze 0.1 01 447 S|ehe.ID315 in Kapitel ? Parameterbe-
1, Uberwachung schreibungen.
P23.117 Ausg.freq.grenze 0.1 01 448 S|ehe'|D346 in Kapitel 9 Parameterbe-
2, Uberwachung schreibungen.
P2 3118 So”llwertgrenzen— 0.1 01 449 S|ehe.ID350 in Kapitel ? Parameterbe-
liberwachung schreibungen.
Frequenzumrich- Siehe ID354 in Kapitel ? Parameterbe-
P23.119 ter, Temperatur- 0.1 01 450 schreibungen.

grenzwert-Uber-
wachung
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Tabelle 92: Digitalausgangssignale [Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.1)

Index Parameter Min. Werkse |Ben |[ID Beschreibung
inst. def.
Drehmoment- Siehe ID348 in Kapitel ? Parameterbe-
P2.3.1.20 | grenzeniberwa- 0.1 0.1 451 |schreibungen.
chung
p2.3.1.21 |Motortemperatur- | , 0.1 452
schutz
Analogeingang
P2.3.1.22 | Uberwachungs- 0.1 0.1 463
grenze
p2.3.1.03 |Motorregler-Akti- | , 0.1 454
vierung
P2.3.1.24 Feldbus DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.1.25 Feldbus DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.1.26 Feldbus DIN 3 0.1 0.1 457
Autowechsel 1/
P2.3.1.27 | Neben. 1 Steue- 0.1 B.1 458
rung
Autowechsel 2/
P2.3.1.28 | Neben. 2 Steue- 0.1 B.2 459
rung
Autowechsel 3/
P2.3.1.29 | Neben. 3 Steue- 0.1 0.1 460
rung
Autowechsel 4/
P2.3.1.30 | Neben. 4 Steue- 0.1 0.1 461
rung
P2.3.1.31 Autowechsel 5 0.1 0.1 462

C ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass Sie NUR EINE Funktion mit dem jeweiligen Ausgang
verknupfen, um Uberlauffehler zu vermeiden und einen problemlosen Betrieb zu
gewahrleisten.
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Tabelle 93: Grenzwerteinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.2]

Parameter

Einheit

Beschreibung

0 = Keine Grenze
1 =Uberwachung
P2 391 Ausg.freq.grenze 0 9 0 315 der unteren
1, Uberwachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freqg.grenze
P2.3.2.2 1, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 316
Wert
0 = Keine Grenze
1 = Uberwachung
Ausg.freqg.grenze der unteren
P23.23 2, Uberwachung 0 2 0 346 Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Ausg.freq.grenze
P2.3.2.4 2, Uberwachter 0.00 320.00 Hz 0.00 347
Wert
0 = Nicht verwen-
det
Drehmoment- 1 = Uberwachung
P2.3.2.5 | grenzeniberwa- 0 2 0 348 |der unteren
chung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
Drehmoment-
P2.3.2.6 | grenzeniberwa- -300.0 300.0 % 100.0 349
chungswert
0 = Nicht verwen-
Sollwertgrenzen- det
P2327 tiberwachung 0 2 0 350 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
Sollwertgrenzen-
P2.3.2.8 liberwachungs- 0.0 100.0 % 0.0 351
wert
Abschaltverzoge-
P2.3.2.9 rung externe 0.0 100.0 s 0.5 352
Bremse
Einschaltverzoge-
P2.3.2.10 rung externe 0.0 100.0 s 1.5 353
Bremse
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Tabelle 93: Grenzwerteinstellungen (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.2]

Parameter Einheit Beschreibung
. 0 = Nicht verwen-
Frequenzumrich- det
P2.3.2.11 | ter-Temperatur- 0 2 0 354
iberwachun 1 = Untere Grenze
uberwachung 2 = Obere Grenze
Uberwachter
P2.3.2.12 | Temperaturwert | 4 100 °C 40 355
des Frequenzum-
richters
P239213 Uberwa;hter Ana- 0 1 0 379 0=Al
logeingang 1=AI2
0 = Keine Grenze
. 1 = Uberwachung
Analogeingang der unteren
P2.3.2.14 | Grenzwertiber- 0 2 0 373 N
wachung Grenze
2 = Uberwachung
der oberen Grenze
p23.2.15 |UberwachterWert | g 00 | 40000 | o 0.00 374
Analogeingang
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Tabelle 94: Analogausgang 1 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.3]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

Analogausgang 1

*
P2331 Signalauswahl

0.1 E.10 A1 464

0=Nicht aktiv (20

mA/10 V)

1 = Ausgangsfreq.

(0 - fmax)

2 = Freq.sollwert

(0 - fmax)

3 = Motordrehzahl

(0 - Motornennd-

rehzahl)

4 = Motorstrom (0

- InMotor)

5 = Motordrehmo-

ment (0-TnMotor)

6 = Motorleistung

(0-PnMotor)

Analogausgang- 7 = Motorspannung
funktion 0 14 ! 307 (0-UnMotor)

8 = Zwischenkreis-

spannung (0 - 1000

V)

9 = Sollwert, PID-

Regler

10 = PID-Regler,

Istwert 1

11 = PID-Regler,

Istwert 2

12 = PID-Regler,

Fehlerwert

13 = Ausgang, PID-

Regler

14 = PT100-Tem-

peratur

P2.3.3.2

Analogausgang
Filterzeit

0 = Keine Filterung

P2.3.3.3 0.00 10.00 s 1.00 308

Analogausgang 0 1 0 309 0 = Nicht invertiert

P2.3.3.4 Inversion 1 = Invertiert

Analogausgang 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.3.5 Mindestwert 1=4mA(2V]

Analogausgangss-

P2.3.3.6 kalierung

10 1000 % 100 31

Analogausgang

P2.3.3.7 Offset

-100.00 | 100.00 % 0.00 375

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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Tabelle 95: Analogausgang 2 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.4]

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

P2.3.6.1+ | Analogausgang2 | g E.10 0.1 471
Signalauswahl
P2 3.6.2 Analogaus.gang 2, 0 14 0 472 (siehe P2.3.3.2)
Funktion
P23.63 |Analogausgang2, |44 10.00 s 1.00 473 |0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 364 Analogausgang 2, 0 1 0 474 0 = Nicht !nvertlert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
P23.6.5 Mindestwert 0 ! 0 475 1=4mA(2V)
P23.66 |Analogausgang2, 10 1000 % 100 476
Skalierung
P2.3.6.7 A”alog?f”;?ang 2 | _100.00 | 100.00 % 0.00 477
* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
Tabelle 96: Analogausgang 3 (Steuertafel: Menii M2 -> G2.3.7]
Index Parameter Min. Max. Einheit |Werksein |Ben ID Beschreibung
st. def.
pp.3.5.1+ | Analogausgang3 0.1 E.10 0.1 478
Signalauswahl
P2 359 Analogaus.gang 3, 0 4 4 479 (siehe P2.3.5.2)
Funktion
P2 353 Analo‘gausgr—?mg 3, 0.00 10.00 . 1.00 480 0 = Keine Filterung
Filterzeit
P2 354 Analogausgang 3, 0 1 0 481 0 = Nicht !nvert|ert
Inversion 1 = Invertiert
Analogausgang 2, 0=0mA(0V)
P2.3.5.5 Mindestwert 0 ! 0 482 1=4mA(2V)
P2356 |Analogausgangs, 10 1000 % 100 483
Skalierung
pp3s5y |Analogausgang3 | 14444 | 10000 % 0.00 484
Offset

* = Wenden Sie die TTF-Methode zur Programmierung dieser Parameter an.
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7.4.5 ANTRIEBSSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.4

Tabelle 97: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.1 500 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 1, Ver-

P2.4.1 schliff

0 = Linear

100 = volle

0.0 10.0 s 0.0 501 |Beschl./Verzdg.
Zu-/Abnahmezei-
ten

Rampe 2, Ver-

P2.4.2 schliff

Beschleunigungs-

P2.4.3 zeit 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

P2.4.4 Bremszeit 2 0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Gesperrt

1 =Verwendet im
Betrieb

2 = Externer
P2.4.5 Brems-Chopper 0 4 0 504  |Bremschopper

3 =Verwendet bei
Stopp / im Betrieb
4 =verwendet im
Betrieb (kein Test)

0 = Rampe

1 =Fliegender
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 |Start

2=Bedingter flieg-
ender Start

0 = Leerauslauf

1 = Rampe

2 = Leerlauf bei
Rampe + Lauf akti-
vieren

3 = Rampe bei
Leerlauf + Lauf
aktivieren

P2.4.7 Stoppfunktion 0 3 0 506

P2.4.8 Bremsstrom (DC) 0.00 IL A 0,7 x IH 507

P2 4.9 DC-Bremszeit bei 0.00 400,00 < 0.00 508 0= DC.-Bremse ist
Stopp aus bei Stopp

Startfrequenz fir
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515
Rampenstopp
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Tabelle 97: Antriebssteuerparameter, G2.4

Parameter

Einheit

Beschreibung

DC-Bremszeit bei

0 = DC-Bremse ist

P2.4.11 Start 0.00 600.00 s 0.00 516 aus bei Start
P2.4.12 * Flussbremse 0 1 0 520 0= Ags
0 =Ein
P2.4.13 Flussbremsstrom 0.00 IL A IH 519
7.4.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.5)

Tabelle 98: Frequenzausblendungsparameter, G2.5

Parameter

Einheit

Beschreibung

Frequenzausblen-

0 = Nicht verwen-

Verzog.rampe

P2.5.1 dungsbereich 1 -1.00 320.00 Hz 0.00 509 |det
untere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |det
obere Grenze
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511 det
untere Grenze
P25.4 Freqg.ausbl.bereic 0.00 32000 Hy 0.00 512 0 = Nicht verwen-
h 2, obere Grenze det
Frequenzausblen- 0 = Nicht verwen-
P2.5.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513  |det
untere Grenze
P25 4 Freg.ausbl.bereic 0.00 320.00 Hy 0.00 514 0 = Nicht verwen-
h 3, obere Grenze det
Ausblendung,
P2.5.7 Beschl./ 0.1 10.0 X 1.0 518
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7.4.7 MOTORSTEUERPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.6)

Tabelle 99: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit Beschreibung

0 = Frequenzrege-
lung
1 = Drehzahlrege-
lung

P2.6.1* | Motorregelmodus 0 1 0 600

0 = Nicht verwen-
det

P2.6.2 * U/f-Optimierung 0 1 0 109 1 = Automatische
Drehmomenterho-
hung

0 = Linear
1 = Quadratisch

U/f-Verhaltnis 2 = Programmier-

* ,
P2.6.3 Auswahl 0 3 0 108 bar
3 = Linear bei
Flussoptim.
pp.64* | Feldschwach- 8.00 | 32000 | Hz 50.00 602
punkt
Spannung am
P2.6.5* Feldschwach- 10.00 200.00 % 100.00 603
punkt
P+ |V/f-Kurve Mitten- | 0 oo ik | ke 50.00 604
frequenz
po.67x |U/f-Kurve Mitten- | g 00 | a0000 | % 100.00 605
spannung
Ausgangsspan-
P2.6.8* | nung bei Nullfre- 0.00 40.00 % variiert 606
quenz
Siehe Tabelle 158
Die baugréfiebe-
P2.6.9 Schaltfrequenz 1 variiert kHz variiert 601 dingten Schaltfre-
quenzen fur
genaue Werte.
0 = Nicht verwen-
) det
P2 6.10 Uberspannungs- 0 2 1 607 1 ='Verwendet
regler (keine Rampe)
2 =Verwendet
(Rampe)
Unterspannungs- 0= Nicht verwen-
P2.6.11 P g 0 1 1 608 |det
regler

1 =Verwendet
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Tabelle 99: Motorregelungsparameter, G2.6

Parameter in. . Einheit i Beschreibung

0 = Keine Aktion
pP2.6.12 |dentifikation 631 1=ldentifikation
ohne Betrieb

* = Anwendung der TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter (siehe Kapitel
9.9 Das TTF-Programmierprinzip (, Terminal to function”)).
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7.4.8 SCHUTZFUNKTIONEN (STEUERTAFEL: MENU M2 -> G2.7

Tabelle 100: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter Einheit Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
2 =Warnung + vor-
her. Frequenz
Reaktion auf 4- 3 =Warnung + vor-
P2.7.1 mA-Sollwertfeh- 0 5 4 700 |eingest. Frequenz
ler 2.7.2
4 = Fehler, Stopp
gemaf 2.4.7
5 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
pa7.2 |4MASollwertieh-1 550 | pygp | 1 0.00 728
ler Frequenz
Reaktion auf 0 = Keine Reaktion
P2.7.3 externen Fehler 0 3 2 701 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
Eingangsphase gema 2.4.7
P2.7.4 Ingangsphase, 0 3 0 730 |3 = Fehler, Stopp
Uberwachung
durch Leerauslauf
0 = Fehler in Feh-
Reaktion auf lerspeicher
P2.7.5 Unterspann.fehler 0 ! 0 727 Fehler nicht
gespeichert
P2 7 6 Au”sgangsphasen— 0 3 9 702 0 = Keine Reaktion
liberwachung 1 =Warnung
2 = Fehler, Stopp
P2.7.7 Erdschlussschutz 0 3 2 703 |gemal 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
P2.78 Warmeschutz, 0 3 2 704 durch Leerauslauf
Motor
pp79 |Umgebtempiak-1 4404 | 1000 % 0.0 705
tor, Motor
Motorkdihlfaktor o
P2.7.10 bei Nulldrehzahl 0.0 150.0 %o 40.0 706
pp.7.11 | Motor-Tempera- 1 200 min | variiert 707
turzeitkonstante
p2.7.12 | Motoreinschalt- 0 150 % 100 708
dauer
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Tabelle 100: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.13 | Blockierschutz 0 3 1 709 |2 = Fehler. Stopp
gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P2.7.14 Blockierstrom 0.00 2xIH A TH 710
P2.7.15 Blockierzeit- 100 | 120.00 s 15.00 711
grenze
p2.7.16 | Blockierirequenz- |y 4o | o g5 Hz 25.00 712
grenze
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
P2.7.17 | Unterlastschutz 0 3 0 713 |2 = Fehter. Stopp
gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
Schneller Motor-
P2.7.18 nennfrequenz 10.0 150.0 % 50.0 714
Drehmoment
P2.7.19 Nullfrequenzlast 5.0 150.0 % 10.0 715
pp.7.20 |%eitgrenze.Unter- 1y 54 | 44000 s 20.00 716
lastschutz
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.21 Thermistorfehler 0 3 2 732 gemaf 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
P27 99 Reaktion auf Feld- 0 3 ) 733 (siehe P2.7.21)
busfehler
Reaktion auf (siehe P2.7.21)
P2.7.23 Steckplatzfehler 0 3 2 734
p2.7.04 [AnZantder PTI00- 4 3 0 739
Eingange
0 = Keine Reaktion
1 =Warnung
Reaktion auf 2 = Fehler, Stopp
P2.7.25 PT100-Fehler 0 3 0 740 gemanR 2.4.7
3 = Fehler, Stopp
durch Leerauslauf
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Tabelle 100: Schutzfunktionen, G2.7

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
p2.7.26 | PT100Warnungs- | 45 5 | 950 oC 120.0 741
grenze
P2.7.27 PT100 Fehler- 2300 | 2000 oc 130.0 742
grenze
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7.4.9 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.8)

Tabelle 101: Parameter fiir automatischen Neustart, G2.8

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P2.8.1 Wartezeit 0.10 10.00 s 0.50 717
P2.8.2 AFQ Zeitraum 0.00 60.00 s 30.00 718
0 = Rampe
. 1 =Fliegender
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719
Start

2 =Gemal P2.4.6

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.4 Auslésen auf- 0 10 1 720
grund von Unter-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.5 Auslésen auf- 0 10 1 721
grund von Uber-
spannung

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.6 Auslésen auf- 0 3 1 722
grund von Uber-
strom

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.7 Auslosen nach 4 0 10 ! 723

mA Sollwert

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.8 Auslosen auf- 0 10 1 726
grund eines
Motortemperatur-

fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
pP2.8.9 Auslésen auf- 0 10 0 725
grund eines exter-
nen Fehlers

Anzahl der Versu-
che nach einem
P2.8.10 Auslésen auf- 0 10 1 738
grund eines
Unterlastfehlers
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7.4.10  PUMPEN- UND LUFTERSTEUERUNGSPARAMETER (STEUERTAFEL: MENU M2 ->
G2.9)

Tabelle 102: Pumpen- und Liiftersteuerungsparameter

Parameter in. . Einheit Beschreibung
Anzahl der
P2.9.1 Nebenumrichter 0 4 ! 1001
Startfrequenz,
P2.9.2 : P2.9.3 320.00 Hz 51.00 1002
Nebenumrichter 1
pp93 | Stoppfrequenz, 1 o) 4y | pog ) Hz 10.00 1003
Nebenumrichter 1
Startfrequenz,
P2.9.4 : P2.9.5 320.00 Hz 51.00 1004
Nebenumrichter 2
pp9s5 | SloPPfrequenz. 1 ooy | pyg Hz 10.00 1005
Nebenumrichter 2
Startfrequenz,
P2.9.6 : P2.9.7 320.00 Hz 51.00 1006
Nebenumrichter 3
pp97 | Stoppfrequenz, 1 o)y | pog Hz 10.00 1007
Nebenumrichter 3
Startfrequenz,
P2.9.8 : P2.9.9 320.00 Hz 51.00 1008
Nebenumrichter 4
pp9g | Stoppfrequenz, 1 o) 4y | pogg Hz 10.00 1009
Nebenumrichter 4
pp9.q0 [Startverzégerung, |, 300.0 s 4.0 1010
Nebenumrichter
Stoppverzoge-
P2.9.11 rung, Nebenum- 0.0 300.0 s 2.0 1011
richter
ppg.1g | Sotwertschritt, 1 o001 ag000 | 9 0.00 1012
Nebenumrichter 1
p2.9.13 | Sotwertschritt | q00 | 10000 | % 0.00 1013
Nebenumrichter 2
pp.9.14 | Sotwertschritt, 1 o001 ag000 | % 0.00 1014
Nebenumrichter 3
p2.9.15 | Sotwertschritt “}q00 | 10000 | % 0.00 1015
Nebenumrichter 4
P29 16 PID-Regler- 0 1 0 1020 1 =PID-Regler
Bypass umgangen
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Tabelle 102: Pumpen- und Liiftersteuerungsparameter

Parameter Einheit

Beschreibung

P2.9.17

Auswahl des Ana-
logeingangs fir
die Eingangs-
druckmessung

1021

0 = Nicht verwen-
det

1=Al

2=AI2

3=AI3

4 = Al4

5 = Feldbussignal
(FBProcessDa-
taIN3)

P2.9.18

Eingangsdrucko-
bergrenze

0.0

100.0

%

30.0

1022

P2.9.19

Eingangsdruckun-
tergrenze

0.0

100.0

%

20.0

1023

P2.9.20

Ausgangsdruck-
abfall

0.0

100.0

%

30.0

1024

P2.9.21

Frequenzabfall-
verzogerung

0.0

300.0

0.0

1025

0 = Keine Verzoge-
rung

300 = Kein Fre-
quenzabfall und
keine Frequenzzu-
nahme

P2.9.22

Frequenzzunah-
meverzogerung

0.0

300.0

0.0

1026

0 = Keine Verzoge-
rung

300 = Kein Fre-
quenzabfall und
keine Frequenzzu-
nahme

P2.9.23

Interlock-Auswahl

1032

0 = Es werden
keine Interlocks
verwendet

1 =Neuen Inter-
lock als letzten
festlegen; Reihen-
folge nach dem
Wert von P2.9.26
oder Stoppstatus
aktualisieren

2 = Stoppen und
Reihenfolge sofort
aktualisieren

P2.9.24

Autowechsel

1027

0 = Nicht verwen-
det

1 = Autowechsel
wird verwendet
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Tabelle 102: Pumpen- und Liiftersteuerungsparameter

Parameter Einheit

Beschreibung

P2.9.25

Auswahl von
Autowechsel- und
Interlock-Auto-
matik

1028

0 = Nur Nebenum-
richter

1 = Alle Frequen-
zumrichter

P2.9.26

Autowechselinter-
vall

0.0

3000.0

48.0

1029

0.0=TEST=40s

P2.9.27

Autowechsel;
Maximale Anzahl
an Nebenumrich-

tern

1030

P2.9.28

Autowechsel-Fre-
quenzgrenze

0.00

P2.1.2

Hz

25.00

1031

P2.9.29

Mindestwert fir
die Sonderanzeige
des Istwerts

30000

1033

P2.9.30

Hochstwert fiir die
Sonderanzeige
des Istwerts

30000

100

1034

P2.9.31

Dezimalstellen fir
die Sonderanzeige
des Istwerts

1035

P2.9.32

Einheit flr die
Sonderanzeige
des Istwerts

28

1036

Siehe ID1036 in
Kapitel 2 Parame-
terbeschreibungen.

7.4.11

STEUERUNG UBER STEUERTAFEL (STEUERTAFEL: MENU M3)

Die nachstehende Liste enthalt die Parameter fir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung lber die Steuertafel. Siehe Meni ,Steuerung lber die Steuertafel” im
Benutzerhandbuch.
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Tabelle 103: Parameter fiir die Steuerung iiber die Steuertafel, M3

Parameter in. . Einheit i Beschreibung
1 =E/A-Klemm-
leiste
P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 2 = Steuertafel
3 =Feldbus
Sollwerteinstel-
P3.2 lung Uber die P2.1.1 P2.1.2 Hz 0.00
Steuertafel
Drehrichtung 0 = Vorwarts
P3.3 (Uiber Steuertafel) 0 ! 0 123 1 = Riickwarts
P3.4 PID-Sollwert 1 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 PID-Sollwert 2 0.00 100.00 % 0.00 168
0 = Eingeschrankte
Funktion der
R3.6 Stopptaste 0 1 1 114 |Stopptaste
1 = Stopptaste
immer aktiviert

7.4.12  SYSTEMMENU (STEUERTAFEL: MENU M¢)

Die Parameter und Funktionen zum allgemeinen Gebrauch des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachauswahl) und die benutzerdefinierten Parametersatze sowie die
Hardware- und Softwareangaben finden Sie im Benutzerhandbuch.

7.4.13  ZUSATZKARTEN (STEUERTAFEL: MENU M7

Das Meni M7 zeigt die an der Steuerplatine angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenbezogene Angaben an. Weitere Informationen finden Sie im
Benutzerhandbuch.
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8 BESCHREIBUNGEN WICHTIGER KENNGROSSEN

In diesem Kapitel finden Sie die grundlegenden Beschreibungen aller Gberwachten
Kenngrof3en.

1 AUSGANGSFREQUENZ (V1.1)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz fiir den Motor.

2 MOTORDREHZAHL (V1.3)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Drehzahl des Motors in U/Min (berechneter
Wert).

3 MOTORSTROM (V1.4)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.

4 MOTORDREHMOMENT (V1.5)

Dieser Uberwachungswert zeigt das aktuelle Drehmoment des Motors (berechneter Wert).
Wenn das Drehmoment gegen den Uhrzeigersinn anliegt, ist der Wert negativ.

5 MOTORLEISTUNG (V1.6]

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Wellenleistung des Motors (berechneter Wert)
als Prozentsatz der Motornennleistung.

6 MOTORSPANNUNG (V1.7)
Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Ausgangsspannung zum Motor.
7 DC-SPANNUNG (V1.8, V1.26.3)

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Spannung im DC-Zwischenkreis des
Umrichters.

8 KUHLKORPERTEMP. (V1.9)

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Kiihlkdrpertemperatur des Umrichters.

9 MOTORTEMPERATUR (V1.10]

Dieser Uberwachungswert zeigt die berechnete Motortemperatur in Prozent der
Nennbetriebstemperatur.

13 ANALOGEINGANG 1 (V1.11]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status von Analogeingang 1.

14 ANALOGEINGANG 2 [V1.12]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status von Analogeingang 2.
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15 DIN1, DIN2, DIN3 (V1.13, V1.15)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Digitaleingange 1 - 3 in Steckplatz A
(Standard-E/A).

16 DIN4, DIN5, DING (V1.14, V1.16]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Digitaleingange 4 - 6 in OPTA1 (Standard-
E/Al.

17 DO1, RO1, RO2 (V1.15, V1.17)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Digitalausgangs und der Relaisausginge 1 -
2in OPTA2 und OPTAS.

18 DREHMOMENTSOLLWERT (V1.18]

Dieser Uberwachungswert zeigt den endgiiltigen Drehmomentsollwert fiir die
Motorregelung.

20 PID-SOLLWERT (V1.18, V1.19)

Dieser Uberwachungswert zeigt den PID-Sollwert als Prozentsatz der Maximalfrequenz.

21 PID-REGLER ISTW. (V1.19, V1.20)

Dieser Uberwachungswert zeigt den PID-Istwert als Prozentsatz vom maximalen Istwert.

22 PID REGL. REGABW (V1.20, V1.21]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Fehlerwert des PID-Reglers.

23 PID-AUSGANG (V1.21, V1.22]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Ausgang des PID-Reglers als Prozentsatz (0 - 100 %).

25 FREQUENZSOLLWERT (V1.2]

Dieser Uberwachungswert zeigt den aktuellen Frequenzsollwert fiir die Motorregelung.

26 ANALOG IAUS (V1.15, V1.16, V1.18)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status von Analogausgang 1.

27 ANALOGEINGANG 3 [V1.13, V1.16)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status von Analogeingang 3.

28 ANALOGEINGANG 4 [V1.14, V1.17)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status von Analogeingang 4.

29 ISTWERT SONDERANZEIGE (V1.23]

Dieser Uberwachungswert zeigt die Istwerte der Parameter fiir die Sonderanzeige.
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30 IN BETRIEB BEFINDLICHE NEBENUMRICHTER (V1.22)

Dieser Uberwachungswert zeigt die tatsachliche Anzahl der Nebenumrichter, die im System
arbeiten.

31 ANALOGAUSGANG 2 (V1.21.20)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogausgangs 2 als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

32 ANALOGAUSGANG 3 (V1.21.21]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogausgangs 3 als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

37 FEHLERSPEICHER (V1.21.5, V1.22.5, V1.26.5)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Fehlercode des zuletzt aktivierten Fehlers, der nicht
zuruckgesetzt wurde.

39 STROM: U-PHASE (V1.18.5)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Phasenstrom des Motors (1-s-Filterung).

40 STROM: V-PHASE (V1.18.6)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Phasenstrom des Motors (1-s-Filterung).

41 STROM: W-PHASE (V1.18.7]

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Phasenstrom des Motors (1-s-Filterung).

42 SENSOR-HOCHSTTEMPERATUR (V1.19, V1.24)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Hochsttemperatur des Sensors.

43 STATUS WORD (V1.18.4, V1.21.4, V1.26.4)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status des Frequenzumrichters.

44 DC-SPANNUNG [V1.18.3, V1.21.3, V1.26.3]

Dieser Uberwachungswert zeigt die ungefilterte DC-Spannung.

45 FB-STROM [V1.21.6, V1.22.6, V1.26.6]

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors mit einer festen Anzahl
von Dezimalstellen.

46 FB GRENZWERTSKALIERUNG (V1.22.2)]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert der Feldbus-Grenzwertskalierung als Prozentsatz.
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47 FB JUSTIEREINGANG (v1.22.3]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Feldbus-Justiersollwerts als Prozentsatz.

48 FB-ANALOGAUSGANG [V1.22.4)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des vom Feldbuseingang gesteuerten
Analogausgangs.

49 IDENTIFIZIERUNGSLAUF-STATUS (V1.21.14)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Identifikationslaufs.

50 SENSOR 1 TEMPERATUR (V1.21.8)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Wert der Temperatur von Sensor 1.
51 SENSOR 2 TEMPERATUR (V1.21.9)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Wert der Temperatur von Sensor 2.
52 SENSOR 3 TEMPERATUR (V1.21.10)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Wert der Temperatur von Sensor 3.
53 ENCODER 2 FREQUENZ [v1.21.11)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Frequenz des Encoders 2 von der OPTA7-Karte (Eingang
C.3].

54 ABS-POSITION (V1.21.12)
Dieser Uberwachungswert zeigt die ABS-Position, wenn die OPTBB-Karte verwendet wird.
55 ABSUMDREHUNG (V1.21.13)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Anzahl der ABS-Umdrehungen, wenn die OPTBB-Karte
verwendet wird.

56 DIN-STATUSWORT 1 (V1.22.7]

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status der Digitaleingangssignale.

57 DIN-STATUSWORT 2 (V1.22.8]

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status der Digitaleingangssignale.

58 NUMMER POLPAAR (V1.21.15)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Nummer des verwendeten Polpaars.

59 Al1(V1.21.16)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 220 BESCHREIBUNGEN WICHTIGER KENNGROSSEN

60 AI2 [V1.21.17)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

61AI3(V1.21.18)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

62 Al4 (V1.21.19)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

69 SENSOR 4 TEMPERATUR (V1.21.25]

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
70 SENSOR 5 TEMPERATUR (V1.21.26)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
71 SENSOR 6 TEMPERATUR (V1.21.27)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
74 WARNUNG (v1.21.7, V1.22.9]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Code der zuletzt aktivierten Warnung, die nicht
zuruckgesetzt wurde.

83 GESAMTSTROM (v1.32.2)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Gesamtstrom der Umrichter im Master/Follower-
System.

1113 STROM (V1.18.1, V1.21.1, V1.26.1]
Dieser Uberwachungswert zeigt den ungefilterten Motorstrom.

1124 ENCODER 1 FREQUENZ [V1.21.5)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Eingangsfrequenz des Encoders.

1125 DREHMOMENT (V1.18.2, V1.21.2, V1.26.2]

Dieser Uberwachungswert zeigt das ungefilterte Motordrehmoment.

1131 ENDGULTIGER FREQUENZSOLLWERT CL (V1.21.22)

Dieser Uberwachungswert zeigt den endgiiltigen Frequenzsollwert der Welle fiir den
Drehzahlregler.
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1132 SPRUNGANTWORT (V1.21.23)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Reaktion fiir den Frequenzrampen-Schritt.

1140 FB-DREHMOMENTSOLLWERT (V1.22.1)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Feldbus-Drehmomentsollwert.

1169 WELLENWINKEL (V1.21.7]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wellenwinkel des Encoders.

1170 WELLENDREHUNGEN (V1.21.6]

Dieser Uberwachungswert zeigt die Wellendrehungen des Encoders.

1173 FEHLERWORT 2 (V1.22.11)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status von Fehlerwort 2.

1172 FEHLERWORT 1 (V1.22.10)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status von Fehlerwort 1.

1174 ALARMWORT 1 (V1.22.12)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status des Alarmworts.

1508 AUSGANGSLEISTUNG (V1.21.24]

Dieser Uberwachungswert zeigt die Ausgangsleistung.

1601 SB-SYSTEMSTATUS (V1.23.1]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Systembusses.

1602 STATUS WORD (V1.23.4.2]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Status Word des Follower-Antriebs.

1603 STATUS WORD D3 (V1.23.4.3)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Status Word des Follower-Antriebs.

1604 STATUS WORD D4 (V1.23.4.4)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Status Word des Follower-Antriebs.

1605 MOTORSTROM D2 (V1.23.3.2)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.

1606 MOTORSTROM D3 (V1.23.3.3)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.
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1607 MOTORSTROM D4 (V1.23.3.4)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.

1615 STATUS WORD 1 (V1.23.4.1)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Status Word des Follower-Antriebs.
1616 MOTORSTROM D1 (V1.23.3.1)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.
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9 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

Auf den folgenden Seiten sind die gemaf den einzelnen ID-Nummern aufgelisteten
Parameter beschrieben. Ein Stern hinter der Parameter-ID-Nummer (z. B. 418
Motorpotentiometer schneller *) bedeutet, dass auf diesen Parameter die TTF-
Programmiermethode anzuwenden ist (siehe Kapitel 9.9 Das TTF-Programmierprinzip
[, Terminal to function”)).

Hinter einigen Parameternamen befindet sich ein Nummerncode, der die ,All-in-One"-
Applikationen anzeigt, bei denen der Parameter enthalten ist. Ist kein Code vorhanden, so ist
der Parameter bei allen Applikationen verfuigbar. (siehe unten). Zudem sind die
Parameternummern aufgefiihrt, unter denen der Parameter bei verschiedenen
Applikationen erscheint.

Universalapplikation
Pumpen- und Liiftersteuerungsapplikation

1. Basisapplikation

2. Standard

3. Ort/Fern

4. Multi-Festdrehzahlapplikation
5. PID-Regler

6.

7.

101 MINDESTFREQUENZ (2.1, 2.1.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den minimalen Frequenzsollwert einzustellen.

102 MAXIMALFREQUENZ (2.2, 2.1.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximalen Frequenzsollwert einzustellen.

Diese Parameter legen die Frequenzgrenzen des Frequenzumrichters fest. Der Hochstwert
fur diese Parameter betragt 320 Hz.

Mindest- und Hochstfrequenz legen die Grenzen fir andere frequenzbezogene Parameter
fest (z. B. Festdrehzahl 1 (ID105), Festdrehzahl 2 (ID106) und Festdrehzahl fir 4 mA-Fehler
(ID728)).

103 BESCHLEUNIGUNGSZEIT 1 (2.3, 2.1.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Nullfrequenz bis zur Hochstfrequenz erhoht wird.

104 BREMSZEIT 1 (2.4, 2.1.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Hochstfrequenz bis zur Nullfrequenz verringert wird.

105 FESTDREHZAHL 1 1246 (2.18, 2.1.14, 2.1.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
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106 FESTDREHZAHL 2 1246 (2.19, 2.1.15, 2.1.16]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.

Mit diesen Parametern konnen Sie die Frequenzsollwerte festlegen, die wirksam werden,
wenn die entsprechenden Digitaleingange aktiviert sind

Die Parameterwerte werden automatisch auf die Hochstfrequenz begrenzt (ID102).

HINWEIS!

Beachten Sie die Verwendung des Programmierprinzips . Terminal To Function”
(TTF) in der Universalapplikation. Da alle Digitaleingénge programmierbar sind,
missen Sie zuerst den Festdrehzahlfunktionen zwei DINs zuweisen (Parameter
ID419 und ID420).

Tabelle 104: Festdrehzahl

Geschwindigk

eit Festdrehzahl 1 (DIN4/1D419) Festdrehzahl 2 (DIN5/1D420)
Basissollwert 0 0
ID105 1 0
ID106 0 1

107 STROMGRENZE (2.5, 2.1.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximalen Motorstrom vom Frequenzumrichter
einzustellen

Der Wertebereich fiir diesen Parameter ist je nach Gehausegrofie des Frequenzumrichters
unterschiedlich. Wenn die Stromgrenze geandert wird, wird der Parameter
Blockierstromgrenze (ID710) automatisch auf 90 % der Stromgrenze berechnet.

Wenn die Stromgrenze aktiv ist, wird die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
verringert.

HINWEIS!
Die Stromgrenze ist keine Grenze fiir Uberstromfehler.

108 U/F-VERHALTNIS, AUSWAHL 234567 (2.6.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den U/f-Kurventyp zwischen Nullfrequenz und dem
Feldschwachpunkt einzustellen.
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Tabelle 105: Optionen fiir Parameter ID108

Auswahl-
nummer

Auswahlname

Beschreibung

0 Linear

Die Spannung des Motors andert sich linear als Funktion der
Ausgangsfrequenz. Die Motorspannung andert sich vom
Wert des Parameters ID606 (Nullfrequenzspannung) zum
Wert des Parameters ID603 (Spannung am Feldschwéch-
punkt) mit einer unter ID602 (Frequenz des Feldschwéch-
punkts] eingestellten Frequenz. Verwenden Sie diese Werks-
einstellung, wenn keine andere Einstellung erforderlich ist.

1 Quadratisch

Die Motorspannung andert sich vom Wert des Parameters
ID606 (Nullfrequenzspannung) zum Wert des Parameters
ID603 (Frequenz des Feldschwachpunkts) als quadratische
Kurve. Unterhalb des Feldschwachpunkts lauft der Motor
untermagnetisiert und erzeugt ein geringeres Drehmoment.
Das quadratische U/f-Verhaltnis kann bei Anwendungen ver-
wendet werden, bei denen sich der Drehmomentbedarf der
Last proportional zum Quadrat der Drehzahl verhalt, wie z.B.
bei Fliehkraftliftern und Zentrifugalpumpen. Siehe Abb. 24.

2 Programmierbar

Die U/f-Kurve kann mit drei verschiedenen Punkten pro-
grammiert werden: Nullfrequenzspannung (P1), Mittenspan-
nung/-frequenz (P2) und Feldschwéchpunkt (P3). Die pro-
grammierbare U/f-Kurve kann verwendet werden, wenn bei
niedrigen Frequenzen mehr Drehmoment erforderlich ist.
Die optimalen Einstellungen kénnen mit einem Identifikati-
onslauf (ID631) automatisch erzielt werden. Siehe Abb. 25.

3 Linear mit Flussoptimierung

Der Frequenzumrichter sucht nach dem Motormindest-
strom, um den Gerauschpegel des Motors zu senken und
Energie zu sparen. Diese Funktion kann in Anwendungen wie
z. B. Liftern und Pumpen verwendet werden.
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Abb. 24: Lineare und quadratische Anderung der Motorspannung
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Abb. 25: Programmierbare U/f-Kurve

109 U/F-OPTIMIERUNG (2.13, 2.6.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die U/f-Optimierung einzustellen.
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Abb. 26: U/f-Optimierung

Die Spannung zum Motor andert sich proportional zum erforderlichen Drehmoment, sodass
der Motor beim Anlaufen und bei niedrigen Frequenzen ein hoheres Drehmoment
produziert. Die automatische Momenterhohung kann in Anwendungen mit hohem
Losbrechmoment verwendet werden, wie z.B. bei Forderern.

Um bei 0 Hz mit hohem Drehmoment zu starten, stellen Sie die Motornennwerte
(Parametergruppe 2.1) automatisch oder manuell ein.

Einstellung der Motornennwerte mit automatischen Funktionen

1. Fihren Sie einen Identifikationslauf (ID631) mit drehendem Motor durch.

2. Aktivieren Sie gegebenenfalls die Geschwindigkeitssteuerung oder die U/f-Optimierung
(Drehmomenterhéhung].

3. Aktivieren Sie gegebenenfalls die Geschwindigkeitssteuerung oder die U/f-Optimierung.
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Einstellung der Motornennwerte durch manuelle Anpassung

1. Stellen Sie den Magnetisierungsstrom fir den Motor ein:

1. Betreiben Sie den Motor unter Verwendung von 2/3 der Motornennfrequenz als
Frequenzsollwert.

2. Lesen Sie den Motorstrom im Uberwachungsmenii ab oder verwenden Sie NCDrive
fiir die Uberwachung.

3. Legen Sie diesen Strom als Magnetisierungsstrom des Motors (ID612) fest.

2. Setzen Sie die U/f-Verhaltnisauswahl (ID108) auf den Wert 2 (programmierbare U/f-
Kurve).

3. Betreiben Sie den Motor mit Null-Frequenzsollwert und steigern Sie die Motor-
Ausgangsspannung (ID606), bis der Motorstrom annahernd gleich dem
Motormagnetisierungsstrom ist. Wenn sich der Motor nur fir kurze Zeitraume in einem
Niederfrequenzbereich befindet, konnen bis zu 65 % des Motornennstroms genutzt
werden.

4. Setzen Sie die Mittenspannung (ID605) auf 1.4142*ID606 und die Mittenfrequenz (ID604)
auf den Wert ID606/100%*ID111.

5. Aktivieren Sie gegebenenfalls die Geschwindigkeitssteuerung oder die U/f-Optimierung
(Drehmomenterhéhung).

6. Aktivieren Sie gegebenenfalls die Geschwindigkeitssteuerung oder die U/f-Optimierung.

HINWEIS!

ﬂ Bei einem hohen Drehmoment (Niedrigdrehzahlanwendungen) wird sich der Motor
wahrscheinlich tberhitzen. Wenn der Motor fiir langere Zeit unter diesen
Bedingungen laufen soll, ist insbesondere auf die Motorkihlung zu achten.
Verwenden Sie fiir den Motor eine Auf3enkihlung, wenn die Temperatur dazu neigt,
UubermaBig anzusteigen.

110 NENNSPANNUNG DES MOTORS (2.6, 2.1.6]

Der Wert Un kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

Mit diesem Parameter wird die Spannung am Feldschwachpunkt (ID603) auf 100% * UnMotor
eingestellt.

HINWEIS!
Uberpriifen Sie, ob der Motor in Dreieck- oder Sternschaltung angeschlossen ist.

111 NENNFREQUENZ DES MOTORS (2.7, 2.1.7)

Der Wert fn kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

Mit diesem Parameter wird der Feldschwachpunkt (ID602) auf den gleichen Wert eingestellt.

112 NENNDREHZAHL DES MOTORS (2.8, 2.1.8)

Der Wert nn kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

113 NENNSTROM DES MOTORS (2.9, 2.1.9)

Der Wert In kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.
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Wenn der Magnetisierungsstrom angegeben ist, stellen Sie auch Parameter ID612 ein, bevor
Sie den Identifikationslauf ausfiihren (nur NXP).

114 STOPPTASTE AKTIVIERT (3.4, 3.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die STOPP-Taste auf der Steuertafel zu aktivieren.

Wenn die Stop-Taste als ,NOTAUS" fungieren soll, tber die der Antrieb unabhangig von dem
gewahlten Steuerplatz gestoppt werden kann, setzen Sie diesen Wert auf 1.

Siehe auch Par. ID125.

117 AUSWAHL DES E/A-FREQUENZSOLLWERTS 12346 (2.14, 2.1.11]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz E/A A ist.
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Tabelle 106: Optionen fiir Parameter ID117

0 Analogeingang 1 (Al1) Analogeingang 1 (Al1). (siehe ID377)

1 Analogeingang 2 (AI2). Analogeingang 2 (Al2). (siehe ID388)

2 Steuertafelsollwert (Meni M3) Al1+AI2

3 Feldbussollwert Al1-Al2

4 Potentiometersollwert (nur Applikation 3] | AI2-Al1

5 AlT*AI2

6 Al1 Joystick

7 Al2 Joystick

8 Steuertafelsollwert (Meni M3)

9 Feldbussollwert

10 Motorpotis?llwert; Steuerung mit ID418 .
(TRUE=erhshen) und ID417 (TRUE=reduzieren)

11 Al1 oder Al2 (der kleinere Wert von beiden)

12 Al1 oder Al2 (der gréBere Wert von beiden)

13 Max. Frequenz (nur bei Drehmomentregelung
empfohlen)

14 Al1/AI2-Auswahl, siehe 1D422

15 Encoder 1 (Al Eingang C.1)

16 Encoder 2 (Mit OPTA7 Drehzahlsynchronisierung,

nur NXP) (Al Eingang C.3)

118 PID-REGLER, VERSTARKUNG 57 (2.1.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des PID-Reglers anzupassen.

Wenr).der Parameter auf 100 % eingestellt ist, bewirkt eine Fehlerwertabweichung von 10 %
eine Anderung des Reglerausgangs um 10 %. Wird der Parameterwert auf 0 gesetzt, so
arbeitet der PID-Regler als ID-Regler.

Beispiele siehe ID132.

119 PID-REGLER, I-ZEIT 57 (2.1.13]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Integrationszeit des PID-Reglers anzupassen.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETERBESCHREIBUNGEN VACON - 231

Wenn diesgr Parameter auf 1,00 s eingestellt ist, bewirkt eine Fehlerwertabweichung von
10 % eine Anderung des Reglerausgangs um 10,00 %/s. Wird der Parameterwert auf 0,00 s
gesetzt, so arbeitet der PID-Regler als PD-Regler.

Beispiele siehe ID132.

120 MOTOR COS PHI (2.10, 2.1.10)

Der Wert kann dem Typenschild des Motors enthommen werden.

121 FREQUENZSOLLWERTAUSWAHL, STEUERTAFEL 234567 (2.1.12, 2.1.13, 2.2.6, 2.2.1.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz das Tastenfeld ist.

Tabelle 107: Auswahl fiir Parameter ID121

0 Analogeingang 1 (Al1)  |Analogeingang 1 (Al1) Analogeingang 1 (Al1)  |Analogeingang 1 (Al1)
1 Analogeingang 2 (Al2) |Analogeingang 2 (AI2) Analogeingang 2 (Al12)  [Analogeingang 2 (AI2)
9 Steueﬂrtafelsollwert AlI3 AlT+Al2 AlI3
(Meni M3])
3 Feldbus-Sollwert* Al4 Al1-Al2 Al4
4 Steug.rtafelsollwert Al2-Al1 Steug.rtafelsollwert
(Meni M3]) (Meni M3])
5 Feldbus-Sollwert* AlT*AI2 Feldbus-Sollwert*
6 Potentiometersollwert Al1 Joystick Potentiometersollwert
7 PID-Regler-Sollwert Al2 Joystick PID-Regler-Sollwert
8 Steueﬂrtafelsollwert
(Ment M3])
9 Feldbus-Sollwert*

*FBSpeedReference. Weitere Informationen finden Sie im Feldbus-Handbuch.

122 FREQUENZSOLLWERTAUSWAHL, FELDBUS 234567 (2.1.13, 2.1.14, 2.2.7, 2.2.1.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen, wenn die
Steuerung uber den Feldbus erfolgt.

Weitere Informationen tber die Auswahl in anderen Applikationen finden Sie unter ID121.
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123 RICHTUNG:STTAFEL (3.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehrichtung des Motors einzustellen, wenn als
Steuerplatz die Steuertafel festgelegt ist.

Tabelle 108: Optionen fiir Parameter ID123

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Rechtsdrehfeld Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor
vorwarts.
1 Rickwarts Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor
rickwarts.

Weitere Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch.

124 GESCHWINDIGKEITSSOLLWERT TIPPEN 34567 (2.1.14, 2.1.15, 2.1.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Jogging-Frequenzsollwert einzustellen, wenn die
Funktion ,Jogging Frequenz” verwendet wird.

Dieser Parameter bestimmt die Joggingdrehzahl bei Aktivierung uber einen Digitaleingang.
Siehe Parameter ID301 und ID413.

Der Parameterwert wird automatisch auf den Wert der Hochstfrequenz begrenzt (ID102).

125 STEUERPLATZ (3.1)
Verwenden Sie diesen Parameter, um den Steuerplatz auszuwahlen.
Weitere Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch.

Wenn Sie die Start-Taste drei Sekunden lang gedriickt halten, wird die Steuertafel als aktiver
Steuerplatz ausgewahlt und der Betriebsstatus kopiert (Betrieb/Stopp, Drehrichtung und
Sollwert).

Tabelle 109: Optionen fiir Parameter ID125

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 PC-Steuerung (aktiviert durch
NCDrive)
1 E/A-Klemmleiste
2 Steuertafel
3 Feldbus
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126 FESTDREHZAHL 3 46 (2.1.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

127 FESTDREHZAHL 4 46 (2.1.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

128 FESTDREHZAHL 5 46 (2.1.19]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

129 FESTDREHZAHL 6 46 (2.1.20]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

130 FESTDREHZAHL 7 46 (2.1.21]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

Mit diesen Parametern konnen Sie die Frequenzsollwerte festlegen, die wirksam werden,
wenn entsprechende Kombinationen von Digitaleingangen aktiviert sind.

In der Multi-Festdrehzahlapplikation (Applikation 4]lwerden den Digitaleingangen DIN4, DINS
und DINé die Festdrehzahlfunktionen zugewiesen. Uber die Kombinationen dieser aktivierten
Eingédnge wird der Festdrehzahlsollwert ausgewahlt.

HINWEIS!

Beachten Sie die Verwendung des Programmierprinzips .. Terminal To Function”
(TTF) in der Universalapplikation. Da alle Digitaleingénge programmierbar sind,
missen Sie zuerst den Festdrehzahlfunktionen drei DINs zuweisen (Parameter
ID41, 1D420 und 1D421).
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Tabelle 110: Festdrehzahl 1 bis 7

Geschwindigkeit DIN4/1D419 DIN5/1D420 DIN6/1D421

Basisdrehzahl 0 0 0
Festdrehzahl 1 (ID105) 1 0 0
Festdrehzahl 2 (ID106é) 0 1 0
Festdrehzahl 3 (ID126) 1 1 0
Festdrehzahl 4 (ID127) 0 0 1
Festdrehzahl 5 (ID128) 1 0 1
Festdrehzahl 6 (ID129) 0 1 1
Festdrehzahl 7 (ID130) 1 1 1

Siehe auch Parameter ID105 und ID106.

Der Parameterwert wird automatisch auf den Wert der Hochstfrequenz begrenzt (ID102).

131 AUSWAHL DES E/A-FREQUENZSOLLWERTS, PLATZ B3 (2.1.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz E/A B ist.

Siehe Werte des Parameters ID117 oben.

132 PID-REGLER, D-ZEIT 57 (2.1.14]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Derivationszeit des PID-Reglers anzupassen.

Wenn dieser Parameter auf 1,00 Sekunde gesetzt wird, bewirkt eine 10%ige
Fehlerwertabweichung wahrend 1,00 s eine Anderung des Reglerausgangs um 10,00%. Wird
der Parameterwert auf 0,00 s gesetzt, so arbeitet der PID-Regler als PI-Regler.

Siehe folgende Beispiele.

BEISPIEL 1:

Der Frequenzumrichterausgang verhalt sich wie folgt, um den Fehlerwert bei den
gegebenen Werten auf Null zu senken:

Gegebene Werte:

P2.1.12,P=0%

P2.1.13,1-Zeit=1.00 s

P2.1.14, D-Zeit = 0.00 sMin Freq. =0 Hz

Fehlerwert (Sollwert - Prozesswert) = 10.00%Max. Freq. = 50 Hz

In diesem Beispiel arbeitet der PID-Regler praktisch nur als I-Regler.
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Der PID-Ausgang erhoht sich gemaB dem gegebenen Wert von Parameter 2.1.13 (I-Zeit) jede
Sekunde um 5 Hz (10% der Differenz zwischen Hochst- und Mindestfrequenz), bis der
Fehlerwert 0 betragt.

------------ PID-Ausgang

Hz monnnn Fehlerwert
10%]I-Teil = 5 Hz/s-
10% I-Teil = 5 Hz/s
10% I-Teil = 5 Hz/s
10% I-Teil = 5 Hz/s
Fehler = 10 % 3 I-Teil = 5 HZ/IS
‘1_5’ t

Abb. 27: Funktion des PID-Reglers als I-Regler

BEISPIEL 2

Gegebene Werte:

P2.1.12,P =100 %

P2.1.13,1-Zeit=1.00 s

P2.1.14, D-Zeit = 1.00 sMin Freq. = 0 Hz

Fehlerwert (Sollwert - Prozesswert) = +10 %Max. Freq. = 50 Hz

Wenn der Strom eingeschaltet wird, ermittelt das System die Differenz zwischen dem
Sollwert und dem Prozess-Istwert und beginnt damit, den PID-Ausgang gemaf der |-Zeit
entweder zu erhéhen oder zu senken (falls der Fehlerwert negativ ist). Nachdem die
Differenz zwischen dem Sollwert und dem Prozesswert auf 0 reduziert wurde, wird der
Ausgang um den Betrag gesenkt, der dem Wert von Parameter 2.1.13 entspricht.

Wenn der Fehlerwert negativ ist, reagiert der Frequenzumrichter mit einer entsprechenden
Reduzierung des Ausgangs.
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------------ PID-Ausgang

Hz [ELLLERTTLLT] Fehlerwert

Fehler = 10 %
Fehler = -10

=

Abb. 28: PID-Ausgangskurve mit den Werten von Beispiel 2
BEISPIEL 3

Gegebene Werte:

P2.1.12,P =100 %

P2.1.13,1-Zeit=0.00 s

P2.1.14, D-Zeit = 1.00 sMin Freq. =0 Hz

Fehlerwert (Sollwert - Prozesswert) = 10%Max. Freq. = 50 Hz

Bei Anstieg des Fehlerwerts erhoht sich auch der PID-Ausgang gemaf den Einstellwerten
(D-Zeit=1,00s].

el PID-Ausgang

HZ ',"'i D_Tell — 10 0/0 - 5,00 HZ iEEEEEREEENE Fehlerwert

1.00 s

Abb. 29: PID-Ausgang mit den Werten von Beispiel 3
133 FESTDREHZAHL 8 4 (2.1.22]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.
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134 FESTDREHZAHL 9 4 (2.1.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

135 FESTDREHZAHL 10 4 (2.1.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

136 FESTDREHZAHL 11 4 (2.1.25]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

137 FESTDREHZAHL 12 4 (2.1.26]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

138 FESTDREHZAHL 13 4 (2.1.27]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

139 FESTDREHZAHL 14 4 (2.1.28]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

140 FESTDREHZAHL 15 4 (2.1.29]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festdrehzahlsollwert einzustellen, wenn die
Festdrehzahlfunktion verwendet wird.

Um diese Festdrehzahlwerte in der Multi-Festdrehzahlapplikation (ASFIFF04) nutzen zu
konnen, muss Parameter ID301 auf den Wert 13 eingestellt werden. In der Multi-
Festdrehzahlapplikation (Applikation 4) werden den Digitaleingdngen DIN4, DIN5 und DIN6
die Festdrehzahlfunktionen zugewiesen. Uber die Kombinationen dieser aktivierten Eingdnge
wird der Festdrehzahlsollwert ausgewahlt.
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Tabelle 111: Auswahlen der mehrstufigen Drehzahl mit den Digitalsignalen DIN3, DIN4, DIN5
und DINé.

Geschwindigkeit Mz::::z?i;e Auswahl Mehrstufige | Auswahl Mehrstufige M:::::ﬁ:ilge
Drehzaht 1 (DIN4) Drehzahl 2 (DIN5) Drehzahl 3 (DIN6) Drehzahl 4 (DIN3)
P2.1.22 (8) 0 0 0 1
P2.1.23 (9) 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25 (11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1

141 AI3 SIGNALAUSWAHL * 567 (2.2.38, 2.2.4.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Al-Signal mit dem Analogeingang lhrer Wahl zu
verbinden.

Verbinden Sie das Al3-Signal mithilfe dieses Parameters mit dem gewiinschten
Analogeingang. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 9.9 Das TTF-Programmierprinzip
(. Terminal to function”).

HINWEIS!

Wenn Sie einen NXP-Umrichter zusammen mit der Universalapplikation
(Applikation 6) verwenden, konnen Sie AI3 tiber den Feldbus steuern, sofern dieser
Eingang auf den Wert 0,1 eingestellt ist.

142 AI3 SIGNALFILTERZEIT 567 (2.2.41, 2.2.4.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Storungen aus dem Analogeingangssignal
herauszufiltern.

Wenn diesem Parameter ein Wert zugewiesen wird, der grof3er als 0.0 ist, wird die Funktion
zum Ausfiltern von Storungen aus dem eingehenden Analogsignal aktiviert.

Lange Filterzeiten fihren zu einer Verzogerung der Regelzeiten. Siehe Parameter ID324.

143 AI3 SIGNALBEREICH 567 [2.2.39, 2.2.4.3]
Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogsignals zu andern.

Mit diesem Parameter konnen Sie den Al3-Signalbereich auswahlen.
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Tabelle 112: Auswahl fiir Parameter ID143

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100 % 4 mA/20-100 % 4 mA/20-100 %
2 -10..+10V Benutzerdefiniert
3 Benutzerdefiniert

144 AI3, BENUTZERDEFINIERTER MINDESTWERT 67 (2.2.4.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % beliebig einzustellen.

145 AI3, BENUTZERDEFINIERTER HOCHSTWERT 67 (2.2.4.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % beliebig einzustellen.

Einstellung der benutzerdefinierten Minimum- und Maximumpegel fir das Al3-Signal
zwischen -160 ... 160 %.

Beispiel: Min 40 %, Max 80 % = 8...16 mA.

151 AI3 SIGNALINVERSION 567 (2.2.40, 2.2.4.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zu invertieren.

Tabelle 113: Optionen fiir Parameter ID151

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Inversion

1 Signal invertiert

152 Al4 SIGNALAUSWAHL * 567 [2.2.42, 2.2.5.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Al-Signal mit dem Analogeingang lhrer Wahl zu
verbinden.

Siehe ID141.

153 Al4 FILTERZEIT 567 [2.2.45, 2.2.5.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Storungen aus dem Analogeingangssignal
herauszufiltern.
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Siehe ID142.

154 Al4 SIGNALBEREICH 567 [2.2.43, 2.2.5.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogsignals zu andern.
Siehe ID143.

1554 Al4, BENUTZERDEFINIERTER MINDESTWERT 67 (2.2.5.3, 2.2.5.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % beliebig einzustellen.

156 Al4, BENUTZERDEFINIERTER HOCHSTWERT * 67 (2.2.5.4, 2.2.5.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % beliebig einzustellen.

Siehe IDs 144 und 145.

162 Al4 SIGNALINVERSION 567 (2.2.44, 2.2.5.5, 2.2.5.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zu invertieren.
Siehe ID151.

164 MOTORREGELMODUS 1/2 6 (2.2.7.22)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Motorregelungsmodus 1 oder 2 einzustellen.

Kontakt ist offen (gedffneter Kontakt) = Motorregelungsmodus 1 ist ausgewahlt
Kontakt ist geschlossen (geschlossener Kontakt) = Motorregelungsmodus 2 ist ausgewdhlt

Siehe Parameter-1Ds 600 und 521.

Der Wechsel von der Regelungsart Open Loop zu Closed Loop und umgekehrt ist nur im
Stopp-Status maoglich.

165 Al1 JOYSTICK-OFFSET 6 [2.2.2.11]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenz-Nullpunkt einzustellen. Suchen Sie den
Parameter, stellen Sie das Potentiometer auf den angenommenen Nullpunkt, und driicken
Sie auf der Steuertafel die Eingabetaste.

HINWEIS!
Damit wird jedoch die Sollwertskalierung nicht geandert.

Dricken Sie die Reset-Taste, um den Parameterwert auf 0.00 % zuriickzusetzen.

166 Al2 JOYSTICK-OFFSET 6 (2.2.3.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenz-Nullpunkt einzustellen. Suchen Sie den
Parameter, stellen Sie das Potentiometer auf den angenommenen Nullpunkt, und driicken
Sie auf der Steuertafel die Eingabetaste.
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Siehe Parameter ID165.

167 PID-SOLLWERT 157 (3.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwert des PID-Reglers einzustellen.

Der Steuertafelsollwert 1 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0 % und 100 %
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist der aktive PID-Sollwert, wenn Parameter ID332 = 2.

168 PID-SOLLWERT 2 57 (3.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwert des PID-Reglers einzustellen.

Der Steuertafelsollwert 2 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0 % und 100 %
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist aktiv, wenn die DIN5-Funktion = 13 und der DIN5-
Kontakt geschlossen ist.

169 FELDBUS DIN4 4 [FBFIXEDCONTROLWORD, BIT 6) 6 (2.3.3.27)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Feldbussignal (FBFixedControlWord) mit dem
Digitaleingang lhrer Wahl zu verbinden.

170 FELDBUS DIN 5 (FBFIXEDCONTROLWORD, BIT 7) 6 (2.3.3.28)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Feldbussignal (FBFixedControlWord) mit dem
Digitaleingang lhrer Wahl zu verbinden.

Weitere Einzelheiten finden Sie im Feldbus-Handbuch.

179 SKALIERUNG DER LEISTUNGSGRENZE IM MOTORBETRIEB 6 (2.2.6.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um ein Limit fir die maximale Motorleistung einzustellen.

Die Antriebsstromgrenze ist gleich ID1289, wenn der Wert 0 Nicht verwendet ausgewahlt
wurde. Wenn irgendein Eingang ausgewahlt wurde, ist die Antriebsstromgrenze skaliert von
null bis zu dem Parameter ID1289. Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe in der
Regelungsart Closed Loop verfigbar.

Tabelle 114: Optionen fiir Parameter ID179

?‘l:]sr:’:‘:lr_ Auswahlname Beschreibung

0 Nicht verwendet

1 Al

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 FB Grenzwertskalierung ID46

(Uberwachungswert)
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214 EINGANG AKTIVER FILTERFEHLER 6 (2.2.6.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um , Aktiver Filterfehler” zu aktivieren.

Mit diesem Parameter wird der Digitaleingang festgelegt, der den aktiven Filterfehler/die
Warnung gemafl Parameter ID776 auslost. Wird der Kontakt geschlossen, wird die mit dem
Parameter ID776 definierte Reaktion ausgelost.

Dieser Parameter ist nur in NXP-Umrichtern vorhanden.

HINWEIS!

Diese Funktion des Digitaleinganges unterstitzt die Verwendung eines Schliefler-
Kontaktes. Sollte der Filter jedoch mit einem Offner-Kontakt ausgestattet sein,
dann verwenden Sie bitte die Funktion ,.Externer Fehler Offner” - 1D406.

300 START/STOPP-LOGIK, AUSWAHL 2346 (2.2.1, 2.2.1.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Start und Stopp des Umrichters uber die Digitalsignale
zu steuern.
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Tabelle 115: Optionen fiir Parameter ID300

Auswahl DIN1 DIN2 DIN3
geschlossener Kontakt = Start |geschlossener Kontakt = Start
0 vorwarts rickwarts
Siehe Abb. 30.
geschlossener Kontakt = Start |geschlossener Kontakt = riick-
offener Kontakt = Stopp warts offener Kontakt = vor-
1 warts
Siehe Abb. 31.
geschlossener Kontakt = Start |geschlossener Kontakt = Start | kann fir einen Rickwartsbefehl
offener Kontakt = Stopp aktiviert geoffneter Kontakt = programmiert werden
2 Start deaktiviert und Antrieb
angehalten, falls dieser in
Betrieb ist
geschlossener Kontakt = geoffneter Kontakt = Stopppuls |kann fiir einen Riickwartsbefehl
3% Startpuls programmiert werden

Siehe Abb. 32.

Applikationen 2 und 4:

geschlossener Kontakt = Start
vorwarts (fir den Start ist

geschlossener Kontakt = Start
rickwarts (fir den Start ist

gedffneter Kontakt = Stopp

deaktiviert und Antrieb ange-
halten, falls dieser in Betrieb
ist

4 eine Anstiegsflanke erforder- |eine Anstiegsflanke erforder-
lich) lich)
geschlossener Kontakt = geschlossener Kontakt = riick-
5 Start (fir den Start ist eine warts
Anstiegsflanke erforderlich) geoffneter Kontakt = vorwarts
geoffneter Kontakt = Stopp
kann fur einen Rickwartsbefehl
geschlossener Kontakt = geschlossener Kontakt = Start | programmiert werden, sofern er
Start (fiir den Start ist eine aktiviert nicht fir DIN2 ausgewahlt ist
6 Anstiegsflanke erforderlich) geoffneter Kontakt = Start

Applikationen 3 und é:

geschlossener Kontakt = Start
vorwarts

geschlossener Kontakt = Soll-
wert wird erhoht (Sollwert des
Motorpotentiometers wird
automatisch auf 4 gesetzt,
wenn Parameter ID117 auf 4
[Applikation 4] gesetzt wird).
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DIN1

geschlossener Kontakt = Start
vorwarts (fur den Start ist
eine Anstiegsflanke erforder-
lich)

Tabelle 115: Optionen fiir Parameter ID300

DIN2

geschlossener Kontakt = Start
rickwérts (fir den Start ist
eine Anstiegsflanke erforder-
lich)

geschlossener Kontakt =
Start (fir den Start ist eine
Anstiegsflanke erforderlich)
geoffneter Kontakt = Stopp

geschlossener Kontakt = riick-
warts
geoffneter Kontakt = vorwarts

geschlossener Kontakt =
Start (fir den Start ist eine
Anstiegsflanke erforderlich)
gedffneter Kontakt = Stopp

geschlossener Kontakt = Start
aktiviert

geoffneter Kontakt = Start
deaktiviert und Antrieb ange-
halten, falls dieser in Betrieb
ist

Applikation 3:

geschlossener Kontakt = Start
vorwarts (fir den Start ist
eine Anstiegsflanke erforder-
lich)

geschlossener Kontakt = Soll-
wert wird erhéht (Sollwert des
Motorpotentiometers)

PARAMETERBESCHREIBUNGEN

* = Fir 3-Anschluss-Regelung (Puls-Regelung)

Die Optionen, bei denen der Text 'Anstiegsflanke fiir den Start erforderlich’ erscheint, sollen
die Mdglichkeit eines versehentlichen Starts beim Einschalten bzw. Neueinschalten (z. B.
nach einem Stromausfall) der Stromversorgung, bei Startfreigabe nach Antriebsstopp
(Startfreigabe = False) oder nach einem Steuerplatzwechsel von der E/A-Steuerung
ausschlieBen. Vor dem Starten des Motors muss der Start/Stop-Kontakt gedffnet werden.
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VORWARTS| f_
t
| |
| |
| |
LINKSDREHFELD | . ,
| | l —
| 1 |
| | |
DIN1T — 1 - - - : - | -
DIN2 — -
3
Abb. 30: Start vorwérts/Start riickwarts
1. Die zuerst ausgewahlte Drehrichtung 3. Wenn die Signale Start vorwarts (DIN1)
hat die hochste Prioritat. und Start riickwérts (DIN2) gleichzeitig
2. Wenn der Kontakt DIN1 geoffnet wird, aktiviert werden, hat das Signal Start
wird die Drehrichtung geandert. vorwarts (DIN1) héhere Prioritat.
A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend
VORWARTS |f,
t
| | |
| | |
| | |
LINKSDREHFELD : ! !
o ’
DINT ) 4 ____ e
DIN2———— b - o]

Abb. 31: Start, Stopp, rickwdrts

A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend
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PR
|

LINKS-
DREHFELD

v

DIN1

Start
DIN2

Stop U

Abb. 32: Startpuls/Stopppuls

A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend
B) Beigleichzeitigem Start- und Stopp-Puls hat der Stopp-Puls hohere Prioritat

301 DIN3-FUNKTION 12345 (2.17, 2.2.2)

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir den Digitaleingang A3 aus.
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Tabelle 116: Optionen fiir Parameter ID301

Auswahl-
nummer

Auswahlname

Beschreibung

Hinweise

0 Nicht verwendet

Externer Fehler

Geschlossener Kontakt: Fehler wird ange-
zeigt; Reaktion erfolgt gemaf ID701.

Externer Fehler

Geoffneter Kontakt: Fehler wird angezeigt,

2 und die Reaktion erfolgt gemaf ID701, wenn
der Eingang nicht aktiv ist.
Startfreigabe Kontakt offen: Motorstart nicht moglich,
Motor wird gestoppt
3 READY-Signal wird auf FALSE gesetzt

Kontakt geschlossen: Motorstart ist aktiviert

Applikation 1

Startfreigabe

Kontakt offen: Motorstart ist aktiviert

Kontakt geschlossen: Motorstart nicht még-
lich, Motor wird gestoppt

Applikationen 2 bis 5

Beschl./Verzég.- Kontakt offen: Beschleunigungszeit/Brems-
Zeit Auswahl zeit 1 ausgewahlt
4
Kontakt geschlossen: Beschleunigungszeit/
Bremszeit 2 ausgewahlt
5 Geschlossener Steuerplatz auf E/A-Klemmleiste erzwingen
Kontakt
6 Geschlossener Steuerplatz auf Steuertafel erzwingen
Kontakt
Geschlossener Steuerplatz auf Feldbus erzwingen
Kontakt
7

Wenn der Steuerplatz
gezwungen wird, die Werte
von Start/Stopp zu andern,
werden die Richtung und der
Sollwert verwendet, die in
dem betreffenden Steuer-
platz giiltig sind (Sollwert
gemal den Parametern
ID117,1D121 und ID122).

HINWEIS!

Der Wert von Parameter
ID125 Steuertafel Steuer-
platz andert sich nicht.
Wenn DIN3 6ffnet, wird der
Steuerplatz gemafl Parame-
ter 3.1 ausgewahlt.

Applikationen 2 bis 5

Rickwarts

Kontakt offen: Rechtsdrehfeld

Kontakt geschlossen: Riickwarts

Kann zum Andern der Dreh-

richtung verwendet werden,

wenn der Wert von Parame-

ter ID300 auf 2, 3 oder 6 fest-
gelegt ist.

Applikationen 3 bis 5
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Tabelle 116: Optionen fiir Parameter ID301

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung Hinweise
nummer
9 Tippen-Geschwin- [Kontakt geschlossen: Tippen-Geschwindigkeit
digkeit fur den Frequenzsollwert ausgewahlt
10 Fehlerquittierung Kontakt geschlossen: Alle Fehler werden
quittiert
Beschl./Brems.- Kontakt geschlossen: Beschleunigung oder
" Funktion gesperrt [Bremsung werden gestoppt, bis der Kontakt
gedffnet wird
DC-Bremsbefehl Kontakt geschlossen: Im Stoppmodus arbeitet
12 die DC-Bremsung, bis der Kontakt 6ffnet
(siehe Abbildung 30 sowie Parameter ID507
und 1D1080)

Applikationen 3 und 5

Motorpotentiome-

Kontakt geschlossen: Sollwert nimmt ab, bis

(STOPP)

DIN 3J
RUN IgBETRIEB)
St L

I— DIN 3J

(STOPP)

L

RUN IgBETRIEB)
Stor

13 ter langsamer der Kontakt gedffnet wird
Applikation 4
13 Festdrehzahl
T
A : A
f:out @ : fout
|
|
|
ID515 :
|
|
>t : >t
|
|
|
|
|

Abb. 33: DIN3 als DC-Bremsbefehleingang

A. Stopp-Modus = Rampe

B. Stopp-Modus = Leerauslauf

302 ANALOGEINGANG 2, SOLLWERT-OFFSET 12 (2.15, 2.2.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwert-Offset fir den Analogeingang
einzustellen.
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Tabelle 117: Optionen fiir Parameter ID302

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Kein Offset: 0 - 20 mA
Offset 4 mA (,versetzter Null- Bietet eine Uberwachung des Nullpegelsignals. In der Stan-
1 punkt”) dardapplikation kann die Reaktion auf die Sollwertabwei-
chung mit dem Parameter ID700 programmiert werden.

303 SOLLWERTSKALIERUNG, MINDESTWERT 2346 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.6)
Verwenden Sie diesen Parameter, um eine zusatzliche Sollwertskalierung einzustellen.
304 SOLLWERTSKALIERUNG, HOCHSTWERT 2346 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.7)

Use this parameter to set additional reference scaling.

Wenn beide Parameter ID303 und ID304 gleich 0 sind, ist die Skalierung deaktiviert. Fur die
Skalierung werden die Mindest- und Hochstfrequenzen verwendet.

HINWEIS!
Diese Skalierung hat keinen Einfluss auf den Feldbussollwert (skaliert zwischen
Mindestfrequenz (Parameter ID101) und Hochstfrequenz (Parameter ID102)).

+f _ 1D102 | frna D102

ID304 4o ,

T fmin ID101 i Al [V] - fmin ID101 i Al [V]
0 1'0 > 0 1-0 |

Abb. 34: Links: Sollwertskalierung; Rechts: Keine Skalierung verwendet [Parameter ID303 = 0)
305 SOLLWERTINVERSION 2 (2.2.6)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Sollwertrichtung zu invertieren.

Invertiert das Sollwertsignal:
Max. Eingangssignal = Min. Frequenzsollwert
Min. Eingangssignal = Max. Frequenzsollwert
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Tabelle 118: Optionen fiir Parameter ID305

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Inversion
1 Sollwert invertiert
A
fout
T+ fmax ID102
ID304 -
ID303
7 Al
: >
0 max.

Abb. 35: Sollwert invertiert
306 SOLLWERT-FILTERZEIT 2 (2.2.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir Filterstérungen aus den
Analogeingangssignalen Al1 und Al2 einzustellen.

Lange Filterzeiten fihren zu einer Verzogerung der Regelzeiten.
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%

Ungefiltertes Signal

100%----{- -\ AN\ -

Gefiltertes Signal
63%-f----4---------, e

p t[s
ID306 [s]

Abb. 36: Sollwert-Filterung

307 ANALOGAUSGANG-FUNKTION (2.16, 2.3.2, 2.3.5.2, 2.3.3.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion fir das Analogausgangssignal
auszuwahlen.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 252 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

Tabelle 119: Optionen fiir Parameter ID307

0 Nicht verwendet Nicht verwendet Nicht verwendet

1 Ausgangsfreg. (0 - fmax) Output freq. (0—fmax) Output freq. (0—fmax]

2 Frequenzsollwert (0 - fmax) Freq. reference (0—fmax] Freg. reference (0—fmax]
Motordrehzahl (0-Motor- Motordrehzahl (0-Motornennd- Motordrehzahl (0-Motornennd-

3
nenndrehzahl) rehzahl) rehzahl)

4 Ausgangsstrom (0 - InMotor) | Output current (0-InMotor) Output current (0-InMotor)

5 Motordrehmoment (0 - TnMo- | Motor torque (0—TnMotor] Motor torque (0—TnMotor)
tor)

6 Motorleistung (0 - PnMotor] Motor power (0—PnMotor) Motor power (0—PnMotor)

7 Motorspannung (0 - UnMotor) | Motor voltage (0-UnMotor) Motor voltage (0-UnMotor)

8 Zwischenkreisspannung (0- | Zwischenkreisspannung (0-1000 |Zwischenkreisspannung (0-
1000 V) V) 1000 V)

9 PID-Regler, Sollwert All

10 PID-Regler, Istwert 1 Al2

" PID-Regler, Istwert 2 Ausgangsfreq. (fmin - fmax)

PID-Regler, Fehlerwert Motordrehmoment (-2 ...
12
+2xTNmot)

13 PID-Regler, Ausgang Motorleistung (-2 ... +2xTNmot)

14 PT100-Temperatur PT100-Temperatur

15 FB Analogausgang Process-

Data4 (NXS)

308 ANALOGAUSGANG FILTERZEIT 234567 (2.3.3, 2.3.5.3, 2.3.3.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fiir das Analogausgangssignal
einzustellen.

Wenn diesem Parameter der Wert 0 gegeben wird, ist die Filterung deaktiviert.
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%

Ungefiltertes Signal

100%----{- -\ AN\ -

Gefiltertes Signal
63%-f----4---------, e

p t[s
ID308 [s]

Abb. 37: Analogausgang Filterung

309 ANALOGAUSGANG INVERSION 234567 (2.3.4, 2.3.5.4, 2.3.3.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal zu invertieren.

Hochstausgangssignal = Mindesteinstellwert
Mindestausgangssignal = Hochsteinstellwert

Siehe Parameter ID311 im Folgenden.

Analog-4
ausgangs-
strom
20 MA e
12 MA boeee NN D311 = 50 %
10 MA F----mmmo oo (o
‘ ‘ ID311 = 100 %
4 MmA F--ccoooaoio\ -1 S RREREEER CCLEEES o
‘ID311= Max. Wert des mit ID307
1200 % ausgewahlten Signals
0mA g 0.5 1.0 >

Abb. 38: Analogausgang invertiert

310 ANALOGAUSGANG MINDESTWERT 234567 (2.3.5, 2.3.5.5, 2.3.3.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Analogausgangssignals
einzustellen.
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Mit diesem Parameter wird der Signalmindestwert auf 0 oder 4 mA (versetzter Nullpunkt)
gesetzt. Unterschied bei Analogausgangsskalierung in Parameter ID311 (8-15) beachten.

Tabelle 120: Optionen fiir Parameter ID310

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Einstellung des Mindestwertes

auf 0 mA/0V

Einstellung des Mindestwertes
auf 4 mA/2V

311 ANALOGAUSGANG SKALIERUNG 234567 (2.3.6, 2.3.5.6, 2.3.3.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir den Analogausgang
einzustellen.

Verwenden Sie zum Berechnen der Werte die angegebene Formel.

Tabelle 121: Analogausgangsskalierung

Signal Max. Wert des Signals

Ausgangsfrequenz Max. Frequenz (Parameter 1D102)

Frequenzsollwert Max. Frequenz (Parameter ID102)
Motordrehzahl Motornenndrehz. 1xnmMotor
Ausgangsstrom Motornennstrom 1 x InMotor

Motordrehmoment Motornenndrehmoment 1 x TnMotor

Motorleistung

Motornennleistung 1 x PnMotor

Motorspannung

100 % x Unmotor

DC-Zwischenkreisspannung

1000V

Pl-Sollwert 100 % x Sollwert max.
Pl Istwert 1 100 % x Istwert max.
Pl Istwert 2 100 % x Istwert max.

Pl-Regelabweichung

100 % x Fehlerwert max.

Pl-Ausgang

100 % x Ausgang max.
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Analog-
ausgangs-
strom ID311= ID311 =
20mA . 200% 100 %
12 mA :
1wmA ) ST + ID311 =50 %
ID310 = 1| ../ .7
4 mA g/ :
' Max. Wert des mit
ID310 =0 i ID307 ausgewéhlten Signals
0 mA : ' >
0 0.5 1.0
Abb. 39: Analogausgangsskalierung
. Signal * Analogausgangsskala%
Ausgangssignal =
EAnSIE 100%

312 DIGITALAUSGANG-FUNKTION 23456 (2.3.7, 2.3.1.2)

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Digitalausgangssignal aus.

313 RELAISAUSGANG 1, FUNKTION 2345 (2.3.8, 2.3.1.3)

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Relaisausgangssignal aus.

314 RELAISAUSGANG 2, FUNKTION 2345 (2.3.9]

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Relaisausgangssignal aus.
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Tabelle 122: Ausgangssignale iiber DO1 und Ausgangsrelais RO1 und RO2

Einstellwert Signalinhalt

0 = Nicht verwendet

Aufler Betrieb

Digitalausgang DO1 senkt den Strom und das programmierbare
Relais (RO1, RO2) wird aktiviert, wenn:

1 = Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
2 = Betrieb Der Frequenzumrichter ist in Betrieb (Motor lauft).
3 =Fehler Es ist eine Fehlerauslosung erfolgt.

4 = Fehler invertiert

Eine Fehlerauslosung nicht erfolgt ist

5 = Frequenzumrichter-Ubertemperatur-
warnung

Die Kuhlkorpertemperatur +70 °C Uberschreitet

6 = Externer Fehler oder Warnung

Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter ID701

7 = Sollwertfehler oder Warnung

Fehler oder Warnung abhangig von Parameter ID700 - wenn der
analoge Sollwert 4 - 20 mA und das Signal <4 mA sind

8=Warnung

Immer, wenn eine Warnung besteht

9 = Riickwarts

Der Riickwartsbefehl wurde gegeben.

10 = Festdrehzahl (Applikationen 2)
10 = Tippen-Geschwindigkeit (Applikatio-
nen 3456)

Die Festdrehzahl wurde tber den Digitaleingang ausgewahlt.
Die Tippen-Geschwindigkeit wurde Uber den Digitaleingang ausge-
wahlt.

11 = Auf Drehzahl

Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht.

12 = Motorregler aktiviert

Einer der Einstellwertregler (z. B. Stromgrenze, Drehmoment-
grenze) wurde aktiviert.

13 = Ausgangsfrequenzgrenze 1, Uberwa-
chung

Die Ausgangsfrequenz bewegt sich auf3erhalb der eingestellten
unteren/oberen Uberwachungsgrenze [sieche Parameter ID315 und
ID316 im Folgenden).

14 = Steuerung tber E/A-Klemmleiste
) (Appl. 2)

14 = Uberwachung Ausgangsfrequenz-
grenze 2 (Applikationen 3456)

Der E/A-Steuermodus wurde ausgewdhlt (in Meni M3).

Die Ausgangsfrequenz bewegt sich auBBerhalb der eingestellten
unteren/oberen Uberwachungsgrenze (siehe Parameter ID346 und
ID347 im Folgenden).

15 = Thermistorfehler oder -warnung
(Appl. 2)
15 = Drehmomentgrenzeniiberwachung
(Appl. 3456)

Der Thermistoreingang der Zusatzkarte zeigt Ubertemperatur im
Motor an. Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter ID732.
Das Motordrehmoment (iberschreitet die eingestellte untere/obere
Uberwachungsgrenze (Parameter ID348 und I1D349).
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Tabelle 122: Ausgangssignale iiber DO1 und Ausgangsrelais RO1 und RO2

Einstellwert Signalinhalt

16 = Feldbus DINT (Applikation 2)
16 = Sollwertgrenzeniberwachung

Feldbus-Digitaleingang 1. Siehe Feldbus-Handbuch.
Der aktive Sollwert tiberschreitet die eingestellte untere/obere
Uberwachungsgrenze (Parameter ID350 und ID351).

17 = Externe Bremssteuerung (Appl.
3456)

EIN/AUS-Steuerung der externen Bremse mit programmierbarer
Verzogerung (Parameter ID352 und 1D353)

18 = Steuerung tber E/A-Klemmleiste
(Appl. 3456)

Externer Steuermodus (Meni M3; ID125)

19 = Temperaturgrenzwertiiberwachung
Frequenzumrichter (Appl. 3456)

Die Kihlkorpertemperatur des Frequenzumrichters Uberschreitet
die eingestellten Uberwachungsgrenzwerte (Parameter ID354 und
ID355).

20 = Nicht angeforderte Drehrichtung
(Appl. 345)
20 = Sollwert invertiert (Appl. 6]

Drehrichtung unterscheidet sich von der angeforderten Drehrich-
tung.

21 = Externe Bremssteuerung invertiert
(Appl. 3456)

EIN/AUS-Steuerung der externen Bremse (Parameter ID352 und
ID353); Ausgang aktiv, wenn die Bremssteuerung AUS ist

22 = Thermistorfehler oder -warnung
(Appl. 3456)

Der Thermistoreingang der Zusatzkarte zeigt Ubertemperatur im
Motor an. Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter ID732.

23 = Feldbus DIN1 (Applikation 5)
23 = Analogeingang Uberwachung (Appli-
kation 6]

Feldbus-Digitaleingang 1. Siehe Feldbus-Handbuch.
Wahlt den zu Uiberwachenden Analogeingang aus. Siehe Parameter
ID356, ID357, ID358 und 1D463.

24 = Feldbus DIN1 (Applikation 6)

Feldbus-Digitaleingang 1. Siehe Feldbus-Handbuch.

25 = Feldbus DIN2 (Applikation 6)

Feldbus-Digitaleingang 2. Siehe Feldbus-Handbuch.

26 = Feldbus DIN3 (Applikation 6)

Feldbus-Digitaleingang 3. Siehe Feldbus-Handbuch.

315 AUSGANGSFREQUENZGRENZE, UBERWACHUNGSFUNKTION 234567 (2.3.10, 2.3.4.1,

2.3.2.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzeniberwachungsfunktion fir die

Ausgangsfrequenz auszuwahlen.
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Tabelle 123: Optionen fiir Parameter ID315

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Keine Uberwachung

Uberwachung der unteren
Grenze

Uberwachung der oberen
Grenze

Bremseinschaltsteuerung (nur Applikation 6, siehe Kapitel 9.3 Steuerung der externen
3 Bremse mit zusétzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis
349, 352, 353).)

Wenn die Ausgangsfrequenz unter/iiber den eingestellten Grenzwert (ID316) fallt bzw. steigt,
wird Uber den Digitalausgang eine Meldung ausgegeben, abhangig

1. von den Einstellungen der Parameter ID312 bis ID314 (Applikationen 3, 4, 5) oder
2. davon, mit welchem Ausgang das Uberwachungssignal 1 (ID447) verknipft ist
(Applikationen 6 und 7).

Die Bremssteuerung verwendet verschiedene Ausgangsfunktionen. Siehe ID445 und ID446.
316 AUSGANGSFREQUENZGRENZE UBERWACHUNGSWERT 234567 (2.3.11, 2.3.4.2, 2.3.2.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzeniberwachungswert fur die
Ausgangsfrequenz einzustellen, wenn die Grenzenuberwachungsfunktion aktiviert wird.

Wahlt den vom Parameter ID315 Uberwachten Frequenzwert aus.

A
f [Hz] ID315 =2
| |
I I
D316 .. AN L
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
l l t
Beispiel: |51 [rRo1 21 |RO1 1 |21 |RO1 j
22 [RO1 : 22 |[RO1 3 22 |RO1
23 [RO1 —— 23 |RO1 23 |RO1 —

Abb. 40: Ausgangsfrequenziiberwachung
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319 DIN2 FUNKTION 5 (2.2.1]
Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Digitaleingangssignal aus.

Dieser Parameter hat 14 Auswahlmoglichkeiten. Wenn der Digitaleingang DINZ2 nicht
verwendet werden muss, setzen Sie den Parameterwert auf 0.
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Tabelle 124: Optionen fiir Parameter ID319

Auswahl-

PUSTELGET) I Beschreibung Hinweise
nummer
Externer Fehler, Kontakt geschlossen: Wenn der Eingang aktiv
1 SchlieBkontakt ist, wird der Fehler angezeigt und der Motor
angehalten.
Externer Fehler, Kontakt offen: Wenn der Eingang inaktiv ist,
2 Offnerkontakt wird der Fehler angezeigt und der Motor
angehalten.
Startfreigabe Kontakt offen, Motorstart gesperrt.
3 Kontakt geschlossen: Der Motorstart ist akti-
viert
Auswahl der Kontakt ged6ffnet, Beschleunigungszeit/
Beschleunigungs- |Bremszeit 1 ausgewahlt
4 zeit oder Brems-
zeit Kontakt geschlossen: Beschleunigungszeit/
Bremszeit 2 ausgewahlt
5 Geschlossener Steuerplatz auf E/A-Klemmleiste erzwingen Wenn der Steuerplatz
Kontakt gezwungen wird, die Werte
von Start/Stopp zu andern,
Geschlossener Steuerplatz auf Steuertafel erzwingen werden die Richtung und der
6 o
Kontakt Sollwert verwendet, die in
dem betreffenden Steuer-
Geschlossener Steuerplatz auf Feldbus erzwingen platz giiltig sind (Sollwert
Kontakt gemaR den Parametern
ID343, 1D121 und ID122).
HINWEIS!

7 Der Wert von Parameter
ID125 (Steuertafel Steuer-
platz] &ndert sich nicht.
Wenn DIN2 offnet, wird der
Steuerplatz gemaf der Aus-
wahl des Steuertafel-Steuer-
platzes ausgewahlt.

Rickwarts Geoffneter Kontakt: Vorwarts Wenn mehrere Eingange auf
Rickwarts programmiert

8 Geschlossener Kontakt: Riickwarts sind, ist ein aktiver Kontakt
ausreichend, um die Rich-
tung auf Rickwarts zu set-
zen.

Tippgeschwindig- | Kontakt geschlossen: Tippen-Geschwindigkeit

9 keit (siehe Par. fir den Frequenzsollwert ausgewahlt

ID124)

10 Fehlerquittierung |Kontakt geschlossen: Alle Fehler werden

quittiert
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Tabelle 124: Optionen fiir Parameter ID319

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung Hinweise
nummer
Beschleunigen/ Kontakt geschlossen: Keine Beschleunigung
1 Bremsen gesperrt |oder Bremsung mdoglich, bis der Kontakt
geoffnet wird
DC-Bremsbefehl [|Kontakt geschlossen: Im Stoppmodus arbeitet
12 die DC-Bremse, bis der Kontakt gedffnet wird.
Siehe Abb. 41 DC-Bremsbefehl (Auswah! 12] fiir
DINZ ausgewahlt
13 Motorpotentiome- |Kontakt geschlossen: Der Sollwert steigt an,
ter schneller bis der Kontakt gedffnet wird.

ID515

>t >t
DIN2 _ | | 'DIN2 | |
RUN (BETRIEB) RUN (BETRIEB)

stob [ Lstop > |

(STOPP) |(STOPP)
Abb. 41: DC-Bremsbefehl (Auswahl 12] fiir DIN2 ausgewéhlt
A. Stopp-Modus = Rampe B. Stopp-Modus = Leerauslauf

320 Al1 SIGNALBEREICH 34567 [2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.3

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich fir das Analogeingangssignal
auszuwahlen.

Tabelle 125: Optionen fiir Parameter ID320

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100 % 4 mA/20-100 % 4 mA/20-100 %
2 Benutzerdefiniert -10..+10V Benutzerdefiniert
3 Benutzerdefiniert

Fir die Auswahl ‘Benutzerdefiniert' siehe Parameter ID321 und 1D322.
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321 Al1, BENUTZERDEFINIERTE EINSTELLUNG MINDESTWERT 34567 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % einzustellen.

322 Al1, BENUTZERDEFINIERTE EINSTELLUNG HOCHSTWERT 34567 (2.2.6, 2.2.18, 2.2.2.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % einzustellen.

Sie konnen z. B. das Analogeingangssignal als Frequenzsollwert verwenden und diese
beiden Parameter auf Werte zwischen 40 und 80 % setzen. In diesem Fall verandert sich der
Frequenzsollwert im Bereich zwischen dem Sollwert Mindestfrequenz (ID101) und dem
Sollwert Hochstfrequenz (ID102), wahrend sich das Analogeingangssignal im Bereich von 8
bis 16 mA verandert.

323 Al1 SIGNALINVERSION 3457 [2.2.7, 2.2.19, 2.2.2.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zu invertieren.

Wenn der Parameterwert auf 0 gesetzt ist, wird das analoge Eingangssignal nicht invertiert

HINWEIS!
In Applikation 3 ist Al1 Platz B Frequenzsollwert, wenn Parameter ID131 =0
(Standard).

Af

out

ID303 | i R .

ID320 =0
AIl = 0 - 100%

1ID304 ... : '16332:0 -1 Al
. kundenspez. | 1 (term. 2)>
0 ID321 ID322 100%

Abb. 42: Keine Inversion des Al1-Signals

Wenn der Parameterwert auf 1 gesetzt ist, wird das analoge Eingangssignal invertiert.

Max. Al1-Signal = Mindestfrequenzsollwert
Min. Al1-Signal = Maximaler Frequenzsollwert
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ID303 L. . .

ID320 =0

1D304 AlLL

"""" AIl (term. 2)

[,
Ll

0 IDI321 ID322  100%

Abb. 43: Al1 Signalinversion

324 Al1 SIGNALFILTERZEIT 34567 (2.2.8, 2.2.20, 2.2.2.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Storungen aus dem Analogeingangssignal
herauszufiltern.

Um diesen Parameter zu aktivieren, missen Sie ihm einen Wert grof3er als 0 geben.

HINWEIS!
Lange Filterzeiten fihren zu einer Verzogerung der Regelzeiten.

%
A

Ungefiltertes Signal

100% |- L\ AN AL -

Gefiltertes Signal
63%-f----{---------, LT TE R

' t[s
1D324 > tls]

Abb. 44: Al1-Signalfilterung
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325 ANALOGEINGANG AI2 SIGNALBEREICH 34567 (2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich fir das Analogeingangssignal
auszuwahlen.

Tabelle 126: Optionen fiir Parameter 1D325

0-20mA

0-20mA

0-100%

0-100%

4-20mA

4 mA/20-100 %

4 mA/20-100 %

4 mA/20-100 %

Benutzerdefiniert

Benutzerdefiniert

-10..+10V

Benutzerdefiniert

3 Benutzerdefiniert

326 ANALOGEINGANG A2 BENUTZERDEFINIERTE EINSTELLUNG MIN. 34567 (2.2.11, 2.2.23,
2.2.3.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % einzustellen.

327 ANALOGEINGANG AlI2 BENUTZERDEFINIERTE EINSTELLUNG MAX. 34567 (2.2.12, 2.2.24,
2.2.3.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Analogeingangssignals zwischen
-160 und +160 % einzustellen.

Siehe 1D322.

ID325 = Kundenspez,”:

ID325 =0
AI2 = 0 - 100

\

ID325 = 1 :
AI2 = 20 - 100 %
; Y AI2 (term. 3,4)

ID303 77

0 ' 4'mA ID327 20 mA
ID326

Abb. 45: Skalierung des Analogeingangs Al2

328 ANALOGEINGANG 2 INVERSION 3457 [2.2.13, 2.2.25, 2.2.3.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zu invertieren.
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Siehe ID323.

HINWEIS!
In Applikation 3 ist Al2 Platz A Frequenzsollwert, wenn Parameter ID117 =1
(Standard).

329 ANALOGEINGANG 2, FILTERZEIT 34567 [2.2.14, 2.2.26, 2.2.3.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Storungen aus dem Analogeingangssignal
herauszufiltern.

Siehe ID324.

330 DIN5 FUNKTION 5 (2.2.3]

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Digitaleingangssignal aus.

Der Digitaleingang DIN5 hat 14 mogliche Funktionen. Wenn er nicht verwendet werden
muss, setzen Sie den Parameterwert auf 0.

Die Auswahlmaglichkeiten sind dieselben wie fir Parameter ID319, auf3er:

13 PID-Sollwert 2 aktivieren

Kontakt offen: Der PID-Reglersollwert wird mit Parameter ID332 ausgewahlt.

Kontakt geschlossen: PID-Reglersollwert 2 wird liber die Steuertafel mit Parameter R3.5
ausgewahlt.

331 RAMPENZEIT MOTORPOTENTIOMETER 3567 (2.2.22, 2.2.27, 2.2.1.2, 2.2.1.15]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anderungsgeschwindigkeit des
Motorpotentiometer-Sollwerts einzustellen, wenn er zunimmt oder abnimmt.

Motorsteuerungsrampenzeiten sind noch aktiv.

332 PID-REGLER, SOLLWERTSIGNAL [PLATZ A) 57 (2.1.11)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des PID-Reglersignals auszuwahlen.
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Tabelle 127: Auswahl fiir Parameter ID332

0 Analogeingang 1 Analogeingang 1

1 Analogeingang 2 Analogeingang 2

2 PID-Sollwert von Meni M3, Parameter P3.4 Al3

Feldbus-Sollwert (FBProcessDatalN1)
3 siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparame- Al4
ter (IDs 850 bis 859).
4 Motorpotentiometersollwert PID-Sollwert von Ment M3, Parameter P3.4
Feldbus-Sollwert (FBProcessDatalN1)

5 siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter
(IDs 850 bis 859).

6 Motorpotentiometersollwert

333 PID-REGLER ISTWERT AUSWAHL 57 (2.2.8, 2.2.1.8]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Istwert des PID-Reglersignals auszuwahlen.

Tabelle 128: Optionen fiir Parameter ID333

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Istwert 1
1 Istwert 1 + Istwert 2
2 Istwert 1 - Istwert 2
3 Istwert 1 * Istwert 2
4 Der jeweils kleinere von Istwert
1 und Istwert 2
5 Der jeweils grof3ere von Istwert
1 und Istwert 2
Mittelwert aus Istwert 1 und
6
Istwert 2
7 Quadratwurzel aus Istwert 1 +
Quadratwurzel aus Istwert 2

334 ISTWERT 1, AUSWAHL 57 (2.2.9, 2.2.1.9]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des Istwerts auszuwahlen.
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335 ISTWERT 2, AUSWAHL 57 (2.2.10, 2.2.1.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des Istwerts auszuwahlen.

Tabelle 129: Optionen fiir Parameter-IDs 334 und 335

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Nicht verwendet
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Feldbus (Istwert 1: FBProcessDatalN2; Istwert 2: FBProcessDa-
5 talN3). sieche Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs
850 bis 859).
Applikation 5
6 Motordrehmoment
7 Motordrehzahl
8 Motorstrom
9 Motorleistung
Encoder-Frequenz (nur fir Ist-
10
wert 1)

336 ISTWERT 1, MINDESTSKALIERUNG 57 (2.2.11, 2.2.1.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den kleinsten Skalierungspunkt des Istwerts
einzustellen.

Siehe Abb. 46 Beispiele fiir eine Istwertsignalskalierung.
337 ISTWERT 1, HOCHSTSKALIERUNG 57 (2.2.12, 2.2.1.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den hochsten Skalierungspunkt des Istwerts
einzustellen.

Siehe Abb. 46 Beispiele fiir eine Istwertsignalskalierung.

338 ISTWERT 2, MINDESTSKALIERUNG 57 (2.2.13, 2.2.1.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den kleinsten Skalierungspunkt des Istwerts
einzustellen.
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Legt den Mindestskalierungspunkt fir Istwert 2 fest. Siehe 339 Istwert 2, Hochstskalierung
571(2.2.14,2.2.1.14).

339 ISTWERT 2, HOCHSTSKALIERUNG 57 (2.2.14, 2.2.1.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den hochsten Skalierungspunkt des Istwerts
einzustellen.

Legt den Hochstskalierungspunkt fir Istwert 2 fest. Siehe Abb. 46 Beispiele fiir eine
Istwertsignalskalierung.

ASkaliert. A Skaliert.
Eingangssignal [%] Eingangssignal [%]
100-f-----mmmmmmmmenaaaaey . s 100 - o e
ID336 = 30 0/0 ! ! 76.5 ___________________________ ! _ -7 !
ID337 = 80 % (15,3 mA)|ID338 = -30 %

ID339 = 140

17.7
b (3,5 mA), : :
0 80 100 AL[%]  -30-70 100  140A1[%]
0 3.0 8.0 10,0 V h 0 10,0 V g
0 6.0 16.0 20.0 mA 0 20.0 mA
4 8.8 16.8 20.0 mA 4 20.0 mA

Abb. 46: Beispiele fiir eine Istwertsignalskalierung

340 PID-FEHLERWERTINVERSION 57 [2.2.32, 2.2.1.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Fehlerwert des PID-Reglers zu invertieren.

Tabelle 130: Optionen fiir Parameter ID340

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Inversion
1 Invertiert

341 PID-SOLLWERT-ANSTIEGSZEIT 57 [2.2.33, 2.2.1.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, innerhalb der der PID-
Reglersollwert von 0 % auf 100 % ansteigt.

342 PID-SOLLWERT-ABFALLZEIT 57 [2.2.34, 2.2.1.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, innerhalb der der PID-
Reglersollwert von 100 % auf 0 % abfallt.

343 E/A SOLLWERT, AUSWAHL 57 (2.2.34, 2.2.1.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwert-Quelle auszuwahlen, wenn das
E/A-Terminal als Steuerplatz dient und Sollwert-Quelle B aktiv ist.
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Tabelle 131: Optionen fiir Parameter ID343

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Al1-Sollwert (Klemmen 2 und 3, z. B. Potentiometer]
1 Al2-Sollwert (Klemmen 5 und 4, z. B. Wandler)
2 Al3-Sollwert
3 Al4-Sollwert

Steuertafel-Sollwert (Parame-

ter R3.2)
5 Sollwert vom Feldbus
(FBSpeedReference)
6 Motorpotentiometersollwert
7 PID-Regler-Sollwert

Wahlen Sie den Istwert (Parameter ID333 bis ID339) und den PID-Regler-Sollwert
(Parameter ID332) aus. Wird fir diesen Parameter in Applikation 5 der Wert 6 ausgewahlt
wird, werden die Werte der Parameter ID319 und ID301 automatisch auf 13 gesetzt.

In Applikation 7 miissen die Funktionen Motorpotientiometer LANGSAMER und
Motorpotentiometer SCHNELLER mit Digitaleingdngen (Parameter ID417 und 1D418)
verbunden werden, wenn fir diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt wird.

344 SOLLWERTSKALIERUNG MINDESTWERT, PLATZ B 57 (2.2.35, 2.2.1.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den kleinsten Skalierungspunkt des Sollwerts
einzustellen.

345 SOLLWERTSKALIERUNG HOCHSTWERT, PLATZ B 57 (2.2.36, 2.2.1.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den hochsten Skalierungspunkt des Sollwerts
einzustellen.

Sie konnen einen Skalierbereich fir den Frequenzsollwert von Steuerplatz B zwischen der
Mindest- und der Hochstfrequenz auswahlen.

Falls keine Skalierung gewiinscht wird, setzen Sie den Parameterwert auf 0.

In den folgenden Abbildungen wurde Eingang Al1 mit Signalbereich 0 - 100 % fir den
Sollwert von Platz B ausgewahlt.

HINWEIS!
Diese Skalierung hat keinen Einfluss auf den Feldbussollwert (skaliert zwischen
Mindestfrequenz (Parameter ID101) und Hochstfrequenz (Parameter ID102)).
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Abb. 47: Sollwertskalierung Hochstwert

A. Par. D344 =0 [Keine B. Sollwertskalierung
Sollwertskalierung)

346 AUSGANGSFREQUENZGRENZE 2, UBERWACHUNGSFUNKTION 34567 (2.3.12, 2.3.4.3,
2.3.2.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzeniiberwachungsfunktion fir die
Ausgangsfrequenz auszuwahlen.

Tabelle 132: Optionen fiir Parameter I1D346

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung der unteren
Grenze
2 Uberwachung der oberen
Grenze
Bremseinschaltsteuerung (nur Applikation 6, siehe Kapitel 9.3 Steuerung der externen
3 Bremse mit zusétzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis
349, 352, 353).)
Bremsein-/-abschaltsteuerung |(nur Applikation 6, siehe Kapitel 9.3 Steuerung der externen
4 Bremse mit zusétzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis
349, 352, 353).)

Wenn die Ausgangsfrequenz unter/iiber den eingestellten Grenzwert (ID347) fallt bzw. steigt,
wird Uber den Digitalausgang eine Warnmeldung ausgegeben, die davon abhangt,

1. welche Einstellungen fiir die Parameter ID312 bis ID314 festgelegt sind (Applikationen 3,
4, 5), oder

2. mit welchem Ausgang das Uberwachungssignal 2 (ID448) verkniipft ist (Applikationen 6
und 7).
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Die Bremssteuerung verwendet verschiedene Ausgangsfunktionen. Siehe Parameter ID445
und ID446.

347 AUSGANGSFREQUENZGRENZE 2, UBERWACHUNGSWERT 34567 (2.3.13, 2.3.4.4, 2.3.2.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzeniberwachungswert fur die
Ausgangsfrequenz einzustellen, wenn die Grenzeniberwachungsfunktion aktiviert wird.

Wahlt den vom Parameter ID346 iberwachten Frequenzwert aus. Siehe Abb. 40
Ausgangsfrequenziiberwachung.

348 DREHMOMENTGRENZE, UBERWACHUNGSFUNKTION 34567 (2.3.14, 2.3.4.5, 2.3.2.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzenliberwachungsfunktion fir den
berechneten Drehmomentwert auszuwahlen.

Tabelle 133: Optionen fiir Parameter D348

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung der unteren

Grenze
2 Uberwachung der oberen

Grenze

Bremsabschaltsteuerung (nur Applikation 6, siehe Kapitel 9.3 Steuerung der externen
3 Bremse mit zusétzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis

349, 352, 353).)

Wenn der berechnete Drehmomentwert unter/Uber den eingestellten Grenzwert (ID349) fallt
bzw. steigt, wird Uber einen Digitalausgang eine Meldung ausgegeben, die davon abhangt,

1. welche Einstellungen fiir die Parameter ID312 bis ID314 festgelegt sind (Applikationen 3,
4, 5), oder

2. mit welchem Ausgang das Uberwachungssignal fiir den Drehmoment-Grenzwert
(Parameter ID451) verkniipft ist (Applikationen 6 und 7).

349 DREHMOMENTGRENZE, UBERWACHUNGSWERT 34567 (2.3.15, 2.3.4.6, 2.3.2.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzenuberwachungswert fir das Drehmoment
einzustellen, wenn die Drehmoment-Grenzeniberwachungsfunktion aktiviert wird.

Legen Sie hier den Drehmomentwert fest, der durch Parameter ID348 liberwacht werden
soll.

APPLIKATIONEN 3 UND 4:

Mit dem Signal des externen freien Analogeingangs und der ausgewahlten Funktion kann
der Drehmomentiberwachungswert auf einen Wert unterhalb des Sollwerts gesenkt
werden. Siehe Parameter D361 und ID362.
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350 SOLLWERTGRENZE, UBERWACHUNGSFUNKTION 34567 (2.3.16, 2.3.4.7, 2.3.2.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzeniiberwachungsfunktion fir den Sollwert
auszuwahlen.

Tabelle 134: Optionen fiir Parameter ID350

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Keine Uberwachung

Uberwachung der unteren
Grenze

Uberwachung der oberen
Grenze

Wenn der berechnete Drehmomentsollwert unter/iiber den eingestellten Grenzwert (ID351)
fallt bzw. steigt, wird Uber einen Digitalausgang eine Warnung ausgegeben, die davon
abhangt,

1. welche Einstellungen fiir die Parameter ID312 bis ID314 festgelegt sind (Applikationen 3,
4, 5), oder

2. mit welchem Ausgang das Uberwachungssignal fiir den Sollwert-Grenzwert (Parameter
ID449) verknipft ist (Applikationen 6 und 7).

Der Gberwachte Sollwert ist der derzeit aktive Sollwert. Es kann sich dabei je nach DINé6-
Eingang, E/A-Sollwert, Steuertafelsollwert oder Feldbussollwert um den Sollwert von
Steuerplatz A oder B handeln.

351 SOLLWERTGRENZE, UBERWACHUNGSWERT 34567 (2.3.17, 2.3.4.8, 2.3.2.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzenuiberwachungswert fir den Sollwert
einzustellen, wenn die Sollwert-Grenzeniberwachungsfunktion aktiviert wird.

Dieser Parameter definiert den Frequenzwert, der durch Parameter ID350 Uberwacht
werden soll. Geben Sie den Wert in Prozent der Skala zwischen Mindest- und
Hochstfrequenz an.

352 ABSCHALTVERZOGERUNG EXTERNE BREMSE 34567 (2.3.18, 2.3.4.9, 2.3.2.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerungszeit bis zum Losen der Bremse
einzustellen, sobald die Bedingungen zum Losen der Bremse erfiillt sind.

353 EINSCHALTVERZOGERUNG EXTERNE BREMSE 34567 (2.3.19, 2.3.4.10, 2.3.2.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzdgerungszeit bis zum Aktivieren der Bremse
einzustellen, sobald die Bedingungen zum Aktivieren der Bremse erfillt sind.

Die Funktion der externen Bremse kann mit diesen Parametern auf die Start- und
Stoppsteuersignale abgestimmt werden. Siehe Abb. 48 Externe Bremssteuerung und Kapitel
9.3 Steuerung der externen Bremse mit zusétzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis 349, 352,
353).
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Das Bremssteuerungssignal kann tiber den Digitalausgang DO1 oder liber einen der
Relaisausgange RO1 und RO2 programmiert werden, siehe Parameter ID312 bis ID314
(Applikationen 3, 4, 5) oder ID445 (Applikationen 6 und 7). Die Ein-Verzdgerung der Bremse
wird ignoriert, wenn das Gerat nach dem Herunterfahren (Rampe abwérts) oder Leerauslauf
den Stopp-Status ereicht.

®

to=1D352 t,,=ID353 t.-=1D352 t,,=Par. ID353
Extern H M Extern H M

T
1
1
1
1
1
1
BREMSE: AUS ! ! DO1/RO1/ :BREMSE: AUS! ' DO1/RO1/RO2
EIN ! ' RO2 X EIN !
' 1 :
1 ,
1
1
1
1
1
1
1

_ 1
'

DIN1: BETRIEB VORWARTS

DIN1: START |_|

,STOP" (STOPP) IMPULS
DIN2: BETRIEB RUCKWARTS DIN2: ,STOP" (STOPP) .
,STOP" (STOPP) IMPULS |_|
»t

Abb. 48: Externe Bremssteuerung

A. Start/Stopp-Logik, Auswahl, ID300 =0, 1 B. Start/Stopp-Logik, Auswahl, ID300=3
oder 2

354 TEMPERATURGRENZWERTUBERWACHUNG FREQUENZUMRICHTER 34567 (2.3.20, 2.3.4.11,
2.3.2.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzeniiberwachungsfunktion fur die Temperatur
des Frequenzumrichters auszuwahlen.

Tabelle 135: Optionen fiir Parameter ID354

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung der unteren
Grenze
2 Uberwachung der oberen
Grenze

Wenn die Temperatur des Frequenzumrichters unter/iiber den eingestellten Grenzwert
(ID355] fallt bzw. steigt, wird tiber einen Digitalausgang eine Meldung ausgegeben, die davon
abhangt,

1. welche Einstellungen fiir die Parameter ID312 bis ID314 festgelegt sind (Applikationen 3,
4, 5), oder

2. mit welchem Ausgang das Uberwachungssignal fiir den Temperaturgrenzwert
(Parameter ID450) verkniipft ist (Applikationen 6 und 7).
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355 TEMPERATURGRENZWERT FREQUENZUMRICHTER 34567 [2.3.21, 2.3.4.12, 2.3.2.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzenliberwachungswert fir die Temperatur
einzustellen, wenn die Temperatur-Grenzeniberwachungsfunktion aktiviert wird.

Dieser Temperaturwert wird Uber Parameter ID354 tUberwacht.

356 ANALOGES UBERWACHUNGSSIGNAL 6 (2.3.4.13]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den zu Gberwachenden Analogeingang auszuwahlen.

Tabelle 136: Optionen fiir Parameter ID356

ﬁl:]:"v:‘::: Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4

357 ANALOGEINGANG UBERWACHUNGSUNTERGRENZE 6 (2.3.4.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die untere Grenze fiir den zu Giberwachenden
Analogeingang einzustellen.

358 ANALOGEINGANG UBERWACHUNGSOBERGRENZE 6 (2.3.4.15]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die obere Grenze flir den zu Gberwachenden
Analogeingang einzustellen.

Diese Parameter setzen die Unter- und Obergrenzen fiir das mit Parameter ID356
ausgewahlte Signal.
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Al *)
A
ID358 ; /
ID357 VAR
_

>t

1

RO1
0

Abb. 49: Beispiel fiir eine Ein/Aus-Steuerung

*) Ausgewahlt mit Parameter ID356

HINWEIS!
In diesem Beispiel erfolgt die Programmierung von Parameter |ID463 = B.1

358 PID-REGLER-MINDESTGRENZWERT 5 (2.2.30)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Untergrenze fiir den PID-Reglerausgang
einzustellen.

360 PID-REGLER-HOCHSTGRENZWERT 5 (2.2.31)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Obergrenze fiir den PID-Reglerausgang
einzustellen.

Grenzwerteinstellung: -1600,0 % (von fmax) < par. ID359 < Par. ID360 < 1600,0 % (von fmax].

Diese Grenzwerte sind beispielsweise dann wichtig, wenn Sie die Verstarkung, die I-Zeit und
D-Zeit fur den PID-Regler definieren.

361 FREIER ANALOGEINGANG, SIGNALAUSWAHL 34 (2.2.20, 2.2.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Eingangssignal fir einen Analogeingang
auszuwahlen, der nicht fur das Sollwertsignal verwendet wird.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 276 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

Tabelle 137: Optionen fiir Parameter ID361

?:js;;v;f;:— Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Analogeingang 1 (Al1)
2 Analogeingang 2 (Al2)

362 FREIER ANALOGEINGANG, FUNKTION 34 (2.2.21, 2.2.18]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion fir einen Analogeingang auszuwabhlen,
der nicht fiir das Sollwertsignal verwendet wird.

Tabelle 138: Optionen fiir Parameter ID362

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Die Funktion wird nicht ver-
wendet
Reduziert die Motorstrom- Dieses Signal stellt den Motorhdchststrom auf einen Wert
1 grenze (ID107) zwischen 0 und der mit ID107 festgelegten Obergrenze fest.
Siehe Abb. 50.
Reduziert den DC-Bremsstrom |Mit dem Signal des freien Analogeingangs kann der DC-
2 Bremsstrom auf einen Wert zwischen Nullstrom und dem
mit Parameter ID507 eingestellten Strom gesenkt werden.
Siehe Abb. 51.
Reduziert die Beschleuni- Mit dem Signal des freien Analogeingangs konnen die
gungs- und Bremszeiten Beschleunigungs- und Bremszeiten gemaf den folgenden
3 Formeln wie folgt eingestellt werden:
Verkirzte Zeit = Eingestellte Beschleunigungs-/Bremszeit
(Parameter ID103, ID104; D502, ID503) dividiert durch den
Faktor R aus Abb. 52.
Reduziert die Drehmoment- Mit dem Signal des freien Analogeingangs kann die Uberwa-
4 Uberwachungsgrenze chungsgrenze auf einen Wert zwischen 0 und der eingestell-
ten Drehmomentiiberwachungsgrenze herabgesetzt werden
(ID349), siehe Abb. 53.
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Drehmomentgrenze

100%  [-ocreoeemeesmeesnneness :
Par. ID107 |

Al

0V Signalbereich 10V
0 mA 20 mA
4 mA 20 mA

Kundenspez. Kundenspez.

Abb. 50: Skalierung der max. Stromgrenze

4
‘ Bremsstrom (DC)

100% [ d
Par. ID507 '

| Freier
 Analogeingang
! »

Ll

0.4 x IH

0 Signalbereich

Abb. 51: Reduzierung des DC-Bremsstroms

A
Faktor R

: Freier
5 Analogeingang

.
L

0 Signalbereich

Abb. 52: Reduzierung der Beschleunigungs- und Bremszeiten
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A
Drehmomentgrenze

100%  froeeeeemeeeeeeeee :
Par. ID349 |

Freier
 Analogeingang

[,
Ll

0 Signalbereich

Abb. 53: Reduzierung der Drehmoment-Uberwachungsgrenze

363 START/STOPP-LOGIK AUSWAHL, PLATZ B3 (2.2.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Start und Stopp des Umrichters uber die Digitalsignale
zu steuern.
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Tabelle 139: Optionen fiir Parameter ID363

Auswahl DIN3 DIN4 DINS
geschlossener Kontakt = Start | geschlossener Kontakt = Start
0 vorwarts rickwarts
Siehe Abb. 54.
geschlossener Kontakt = Start | geschlossener Kontakt = riick-
1 offener Kontakt = Stopp warts offener Kontakt = vorwarts
Siehe Abb. 55.
geschlossener Kontakt = Start, |geschlossener Kontakt = Start
offener Kontakt = Stopp aktiviert, gedffneter Kontakt =
2 Start deaktiviert und Antrieb

angehalten, falls dieser in
Betrieb ist

Kann fiir einen Riickwartsbe-
fehl programmiert werden

geschlossener Kontakt = Start-
puls

gedffneter Kontakt = Stopppuls

3 *
Siehe Abb. 56.
geschlossener Kontakt = Start | geschlossener Kontakt = Start
4o ** vorwarts (fir den Start ist eine | riickwérts (fir den Start ist eine
Anstiegsflanke erforderlich) Anstiegsflanke erforderlich)
geschlossener Kontakt = Start | geschlossener Kontakt = riick-
B ** (fir den Start ist eine waérts
Anstiegsflanke erforderlich) gedffneter Kontakt = vorwarts
geodffneter Kontakt = Stopp
geschlossener Kontakt = Start | geschlossener Kontakt = Start
g ** (fir den Start ist eine aktiviert

Anstiegsflanke erforderlich)
gedffneter Kontakt = Stopp

geodffneter Kontakt = Start deak-
tiviert und Antrieb angehalten,
falls dieser in Betrieb ist

* = Fir 3-Anschluss-Regelung (Puls-Regelung)

** = Die Optionen 4 und 6 sollen die Moglichkeit eines versehentlichen Starts beim
Einschalten bzw. Neueinschalten der Stromversorgung ausschlie3en (z. B. nach einem
Stromausfall, nach einer Fehlerquittierung, nachdem der Frequenzumrichter durch
.Startfreigabe” angehalten wurde (Startfreigabe = False) oder nach einem
Steuerplatzwechsel zu ,,E/A-Steuerung”. Vor dem Starten des Motors muss der Start/Stop-

Kontakt geoffnet werden.

Die Optionen, bei denen der Text 'Anstiegsflanke fir den Start erforderlich’ erscheint, sollen
die Méglichkeit eines versehentlichen Starts beim Einschalten bzw. Neueinschalten (z. B.
nach einem Stromausfall) der Stromversorgung, bei Startfreigabe nach Antriebsstopp
(Startfreigabe = False) oder nach einem Steuerplatzwechsel von der E/A-Steuerung
ausschliefien. Vor dem Starten des Motors muss der Start/Stop-Kontakt geéffnet werden.
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VOR-
WARTS

LINKS-
DREHFELD

DINd — 1 - - -~

DING — I _____

Abb. 54: Start vorwarts/Start riickwérts

1. Die zuerst ausgewahlte Drehrichtung 3. Startpuls/Stopppuls
hat die hochste Prioritat.

2. Wenn der Kontakt DIN4 geoffnet wird,
wird die Drehrichtung geandert.

A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend

VOR' f:out
WARTS

DINS —— -]

Abb. 55: Start, Stopp, riickwarts

A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend
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out

LINKS-
DREH-
FELD Y H

DIN4

Start

DIN5S

Stop U

Abb. 56: Startpuls/Stopppuls

A) Stoppfunktion (ID506) = im Leerlauf laufend
B) Beigleichzeitigem Start- und Stopp-Puls hat der Stopp-Puls hohere Prioritat

364 SOLLWERTSKALIERUNG MINDESTWERT, PLATZ B3 (2.2.18)

Use this parameter to set additional reference scaling.

365 SOLLWERTSKALIERUNG HOCHSTWERT, PLATZ B3 (2.2.19)

Use this parameter to set additional reference scaling.

Siehe Parameter ID303 und ID304 oben.

366 SANFTEAND D. STP 5 (2.2.37)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion ,Sollwert kopieren™ auszuwahlen.

Tabelle 140: Optionen fiir Parameter ID366

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Sollwert beibehalten
1 Sollwertekopie

Wenn ausgewahlt wurde, den Sollwert zu kopieren, kann von der direkten Steuerung zur
PID-Steuerung und zurick geschaltet werden, ohne dass der Sollwert und der Istwert
skaliert werden mussen.

Beispiel: Der Prozess wird bis zu einem bestimmten Punkt mit direktem Frequenzsollwert
(Steuerplatz E/A B, Feldbus oder Steuertafel) betrieben, anschlieBend wird auf einen
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Steuerplatz umgeschaltet, wo der PID-Regler ausgewahlt ist. Der PID-Regler Gbernimmt an
diesem Punkt.

Auflerdem ist es moglich, die Steuerungsquelle auf die direkte Frequenzsteuerung
zuriickzuschalten. In diesem Fall wird die Ausgangsfrequenz als Frequenzsollwert kopiert.
Wenn der Zielplatz die Steuertafel ist, wird der Betriebsstatus (Betrieb/Stopp, Richtung und
Sollwert) kopiert.

Der Wechsel ist nahtlos, wenn der Sollwert der Zielquelle von der Steuertafel oder einem
internen Motorpotentiometer stammt (Parameter ID332 [PID-Sollwert] = 2 oder 4, ID343 [E/A
B Sollwert] = 2 oder 4, Parameter ID121 [Steuertafel-Sollwert] = 2 oder 4 und 1D122
[Feldbus-Sollwert]= 2 oder 4.

367 SPEICHER-RESET MOTORPOTENTIOMETER (FREQUENZSOLLWERT) 3567 (2.2.23, 2.2.28,
2.2.1.3,2.2.1.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Logik fur das Zuriicksetzen des
Motorpotentiometer-Frequenzsollwerts einzustellen.

Tabelle 141: Optionen fiir Parameter ID367

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Kein Reset
1 Speicher-Reset im Stopp-
Zustand und Abschalten
2 Speicher-Reset im abgeschal-
teten Status

370 SPEICHER-RESET MOTORPOTENTIOMETER (PID-SOLLWERT) 57 (2.2.29, 2.2.1.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Logik fir das Zuriicksetzen des
Motorpotentiometer-PID-Sollwerts einzustellen.

Tabelle 142: Optionen fiir Parameter ID370

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Kein Reset
1 Speicher-Reset im Stopp-
Zustand und Abschalten
2 Speicher-Reset im abgeschal-
teten Status
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371 PID-SOLLWERT 2 [PLATZ A ZUSATZLICHER SOLLWERT) 7 (2.2.1.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwertplatz fir den PID-Reglersollwert
auszuwahlen, wenn der PID-Sollwert aktiviert wird.

Wenn die Funktion zur Aktivierung des Eingangs von PID-Sollwert 2 (ID330) = TRUE ist,
definiert dieser Parameter, welcher Sollwertplatz als PID-Regler-Sollwert ausgewahlt wird.

Tabelle 143: Optionen fiir Parameter ID371

ﬁtsr:\v:mzlr- Auswahlname Beschreibung
0 Al1-Sollwert (Klemmen 2 und 3, z. B. Potentiometer]
1 Al2-Sollwert (Klemmen 5 und 6, z. B. Wandler)
2 Al3-Sollwert
3 Al4-Sollwert
4 PID-Sollwert 1 von der Steuer-

tafel

Sollwert vom Feldbus (FBPro- [siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis

cessDatalN3) 859)
Motorpotentiometer Wenn fiir diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt ist, mis-
6 sen die Funktionen Motorpotientiometer LANGSAMER und
Motorpotentiometer SCHNELLER mit Digitaleingangen
(Parameter ID417 und ID418) verbunden werden.
- PID-Sollwert 2 von der Steuer-

tafel

372 UBERWACHTER ANALOGEINGANG 7 (2.3.2.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Analogeingang auszuwahlen, fir den die
Grenzenlberwachungsfunktion aktiviert werden soll.

Tabelle 144: Optionen fiir Parameter ID372

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Analogeingang 1 (Al1)
1 Analogeingang 2 (Al2)

373 ANALOGEINGANG GRENZWERTUBERWACHUNG 7 (2.3.2.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzeniiberwachungsfunktion fir den
ausgewahlten Analogeingang auszuwahlen.
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Wenn der Wert des ausgewahlten Analogeingangs unter/iiber den eingestellten
Uberwachungswert (Parameter ID374) fallt bzw. steigt, wird iiber den Digitalausgang oder
die Relaisausgange eine Meldung ausgegeben-je nachdem, mit welchem Ausgang die
Uberwachungsfunktion fiir den Analogeingang (Parameter ID463) verkniipft ist.

Tabelle 145: Optionen fiir Parameter ID373

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Keine Uberwachung

Uberwachung der unteren
Grenze

Uberwachung der oberen
Grenze

374 UBERWACHTER WERT ANALOGEINGANG 7 (2.3.2.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzeniberwachungswert fiir den ausgewahlten
Analogeingang einzustellen, wenn die Grenzeniiberwachungsfunktion aktiviert wird.

Der Wert des ausgewahlten Analogeingangs, der durch Parameter ID373 Giberwacht werden
soll.

375 ANALOGAUSGANG OFFSET 67 (2.3.5.7, 2.3.3.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um dem Analogausgang einen Offset hinzufigen.

Addieren Sie -100,0 bis 100,0 % zum Analogausgangssignal.

376 PID SUMME PUNKTSOLLWERT [PLATZ A DIREKT SOLLWERT) 5 (2.2.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um zusatzliche Sollwert-Quellen fir den Ausgang des
PID-Reglers auszuwahlen, wenn der PID-Regler verwendet wird.
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Tabelle 146: Optionen fiir Parameter ID376

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Kein zusatzlicher Sollwert (Direkter PID-Ausgangswert)

PID-Ausgang + Al1-Sollwert
1 von den Klemmen 2 und 3 (z. B.
Potentiometer)

PID-Ausgang + Al2-Sollwert
2 von den Klemmen 4 und 5 (z. B.
Wandler)

PID-Ausgang + PID-Steuerta-

3 felsollwert

4 PID-Ausgang +Feldbus-Soll-
wert (FBSpeedReference)

5 PID-Ausgang + Motorpotentio-
metersollwert

6 PID-Ausgang + Feldbus+PID- siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis
Ausgang (ProcessDatalN3) 859)

7 PID-Ausgang + Motorpotentio-

meter

Wird fur diesen Parameter der Wert 7 ausgewahlt wird, werden die Werte der Parameter
ID319 und ID301 automatisch auf 13 gesetzt.

Hz
A
3000 - RS A
e AR PID-HOchstgrenze.
TR, L. . AR E TR
'\ | PID-Mindestgrenze ~
20.00 Y. L

e

Abb. 57: PID-Summe Punktsollwert

HINWEIS!

Die in der Abbildung dargestellten Ober- und Untergrenzen begrenzen nur den
PID-Ausgang, nicht die anderen Ausgange.
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377 Al1 SIGNALAUSWAHL * 234567 (2.2.8, 2.2.3, 2.2.15, 2.2.2.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Al-Signal mit dem Analogeingang lhrer Wahl zu
verbinden.

Weitere Informationen uber die TTF-Programmiermethode finden Sie in Kapitel 9.9 Das TTF-
Programmierprinzip (, Terminal to function”).

384 Al1 JOYSTICK-HYSTERESE 6 (2.2.2.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Joystick-Hysterese einzustellen.

Mit diesem Parameter wird die Joystick-Hysterese auf einen Wert zwischen 0 und 20 %
festgelegt.

Wird die Joystick- oder Potentiometersteuerung von rickwarts auf vorwarts umgestellt, so
fallt die Ausgangsfrequenz linear auf die gewéahlte Mindestfrequenz ab (Joystick/
Potentiometer in Mittelstellung) und bleibt dort, bis der Joystick/das Potentiometer in
Richtung Vorwartsbefehl bewegt wird. Wie weit der Joystick/das Potentiometer bewegt
werden missen, um die Erhohung der Frequenz auf die gewahlte Hochstfrequenz zu starten,
ist vom Betrag der mit diesem Parameter definierten Joystick-Hysterese abhangig.

Ist der Wert dieses Parameters 0, beginnt die Frequenz sofort linear anzusteigen, wenn der
Joystick bzw. das Potentiometer von der Mittelposition aus in Richtung Vorwartsbefehl
bewegt wird. Wird die Steuerung von vorwarts auf riickwarts umgestellt, folgt die Frequenz
demselben Muster, nur umgekehrt.

Frequenzsollwert Hz

A RUCKWARTS VORWARTS
Sollwert 50% 50%
Skalierungs- )
hochstwert A B 5
ID304 = 70 Hz

Vom Rlickwarts nach Vorwarts

f ID102 —f—f Nl I
=50 Hz

Von Vorwarts nach Rickwarts

AI (V/mA)
f . ID101 = (0-10 /20 mA)
Sollwert Skalie-
rungstiefstwert >
ID303 = 0 Hz par, ID321 T Par. ID322
=20 % Joystick-Hysterese, =90 %

ID384 = 20 %

Abb. 58: Beispiel fur die Joystick-Hysterese. In diesem Beispiel ist der Wert von Parameter D385
(Sleep-Grenze] = 0

385 Al1 SLEEP-GRENZE 6 (2.2.2.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Sleep-Grenze einzustellen. Der
Frequenzumrichter stoppt automatisch, wenn der Pegel des Al-Signals unter den mit diesem
Parameter eingestellten Wert fallt.
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Siehe auch Parameter ID386 und Abb. 59.

Frequenzsollwert Hz

A RUCKWARTS VORWARTS

Sollwert Skalie- 50% 50%
rungshoéchst-
wert ID304 = B ;
70 Hz Vom Riickwarts nach Vorwarts
fop ID102  — ———\- - —
= 50 Hz
,STOP" (STOPP)
OPP) START Von Vorwérts nach Rickwérts
AI (V/mA)
Sollwert Skalie- / f
rungstiefstwert Par. ID321 Par, 1D322
ID303 =0Hz = 20% = 90%
Sleep-Grenze

_’
Joystick-Hysterese, ID385=7 %
ID384 = 20 %

Abb. 59: Beispiel fiir die Sleep-Grenze-Funktion

Frequenzsollwert Hz

A RUCKWARTS VORWARTS

Sollwert Ska- 50% 50%
lierungshdchst- A 5
wert ID304 =
70 Hz Vom Rlckwarts nach Vorwarts
f ., ID102 T\t~ —
= 50 Hz
NS Von Vorwarts nach Rickwarts
Al (V/mA)
Sollwert Skalie- _
rungstiefstwert 1p351 = 20 o, ID322 = 90 %
ID303 = 0 Hz

Joystick-Hysterese,
ID384 = 20 %

Abb. 60: Joystick-Hysterese mit Mindestfrequenz bei 35 Hz
386 Al1 SLEEP-VERZ0G. 6 (2.2.2.10]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, fur die das Analogeingangssignal
unter der Sleep-Grenze bleiben muss, bevor der Frequenzumrichter stoppt.

Dieser Parameter definiert den Zeitraum, in dem das Analogeingangssignal unterhalb der
mit Parameter ID385 festgelegten Sleep-Grenze bleiben muss, um den Frequenzumrichter
zu stoppen.
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388 A2 SIGNALAUSWAHL * 234567 (2.2.9, 2.2.21, 2.2.3.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Al-Signal mit dem Analogeingang lhrer Wahl zu
verbinden.

Verbinden Sie das Al2-Signal mithilfe dieses Parameters mit dem gewlinschten
Analogeingang. Weitere Informationen tber die TTF-Programmiermethode finden Sie in
Kapitel 9.9 Das TTF-Programmierprinzip [, Terminal to function”).

393 Al2 SOLLWERTSKALIERUNG, MINDESTWERT 6 (2.2.3.6)

Use this parameter to set additional reference scaling.

394 Al2 SOLLWERTSKALIERUNG, HOCHSTWERT 6 (2.2.3.7)

Use this parameter to set additional reference scaling.

Wenn sowohl ID393 als auch ID394 gleich 0 sind, ist die Skalierung deaktiviert. Fur die
Skalierung werden die Mindest- und Hochstfrequenzen verwendet. Siehe Parameter ID303
und ID304

395 Al2 JOYSTICK-HYSTERESE 6 (2.2.3.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Joystick-Hysterese einzustellen.

Mit diesem Parameter wird die Joystick-Totzone auf einen Wert zwischen 0 und 20 %
festgelegt. Siehe 1D384.

396 Al2 SLEEP-GRENZE 6 (2.2.3.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Sleep-Grenze einzustellen. Der
Frequenzumrichter stoppt automatisch, wenn der Pegel des Al-Signals unter den mit diesem
Parameter eingestellten Wert fallt.

Siehe auch Parameter ID397 und Abb. 60 Joystick-Hysterese mit Mindestfrequenz bei 35 Hz.
Siehe ID385.
397 Al2 SLEEP-VERZ0G. 6 (2.2.3.10]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, fir die das Analogeingangssignal
unter der Sleep-Grenze bleiben muss, bevor der Frequenzumrichter stoppt.

399 SKALIERUNG DER STROMGRENZE 6 (2.2.6.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal zum Einstellen des Hochstwerts fir den
Motorstrom auszuwahlen.
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Tabelle 147: Optionen fiir Parameter ID399

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Feldbus (FBProcessDatalN2) Zi{jesse Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis

Dieses Signal stellt den Motorhochststrom auf einen Wert zwischen 0 und der aktuellen
Motorstromgrenze (ID107) ein.

400 SKALIERUNG DES DC-BREMSSTROMS 6 (2.2.6.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal zum Einstellen des DC-Bremsstroms
auszuwahlen.

Optionen siehe Parameter ID399.

Mit dem Signal des freien Analogeingangs kann der DC-Bremsstrom auf einen Wert
zwischen Nullstrom und dem mit Parameter ID507 eingestellten Strom gesenkt werden.

A
] Bremsstrom (DC)
100 % [ :
Par. ID507 '
| Freier
0.4 x IH/ ' Analogeingang
' >

0 Signalbereich

Abb. 61: Skalierung des DC-Bremsstroms

401 SKALIERUNG DER BESCHLEUNIGUNGS- UND BREMSZEITEN 6 (2.2.6.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal zum Einstellen der Beschleunigungs- und
Verzogerungszeiten auszuwahlen.

Siehe Parameter ID399.

Mit dem Signal des freien Analogeingangs kénnen die Beschleunigungs- und Bremszeiten
gemaf den folgenden Formeln wie folgt eingestellt werden:
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Verkiirzte Zeit = Eingestellte Beschleunigungs-/Bremszeit (Parameter ID103, ID104; D502,
ID503) dividiert durch den Faktor R aus Abb. 62.

Der analoge Eingangspegel Null korrespondiert mit den durch Parameter festgelegten

Rampenzeiten. Der Maximalwert entspricht einem Zehntel des liber Parameter festgelegten
Werts.

: Freier
5 Analogeingang

[,
Ll

0 Signalbereich

Abb. 62: Reduzierung der Beschleunigungs- und Bremszeiten

402 SKALIERUNG DER DREHMOMENT-UBERWACHUNGSGRENZE 6 (2.2.6.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal zum Einstellen der Drehmoment-
Uberwachungsgrenze auszuwahlen.

Siehe 1D399.

Die eingestellte Drehmoment-Uberwachungsgrenze kann reduziert werden, mit dem freien
Analogeingangssignal zwischen 0 und dem eingestellten Uberwachungsgrenzwert, 1D349.

A
Drehmomentgrenze

100% = [oeeemmmemmmemmeeeeees :
Par. ID349 '

Freier
 Analogeingang

.
L

0 Signalbereich

Abb. 63: Reduzierung der Drehmoment-Uberwachungsgrenze
403 STARTSIGNAL * 16 (2.2.7.1]
Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 1)

auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/AA
(VORWARTS]) verwendet wird.

Standardprogrammierung A.1.
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404 STARTSIGNAL * 26 (2.2.7.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 2)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/AA
(RUCKWARTS) verwendet wird.

Standardprogrammierung A.2.

405 EXTERNER FEHLER (GESCHLOSSEN) * 67 (2.2.7.11, 2.2.6.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das einen
externen Fehler aktiviert.

Kontakt geschlossen: Der Fehler (F51) wird angezeigt und der Motor angehalten.

406 EXTERNER FEHLER [GEOFFNET) * 67 (2.2.7.12, 2.2.6.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das einen
externen Fehler aktiviert.

Kontakt gedffnet: Der Fehler (F51) wird angezeigt und der Motor angehalten.

405 STARTFREIGABE * 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Umrichter in den Bereitschaftsstatus versetzt.

Wenn der Kontakt gedffnet ist (OPEN]), ist ein Motorstart nicht maoglich.
Wenn der Kontakt geschlossen ist (CLOSED), ist der Motorstart freigegeben.

Um anzuhalten, gehorcht der Frequenzumrichter dem Wert von Parameter ID506. Der
Follower-Antrieb wird immer durch Leerauslauf gestoppt.

408 AUSWAHL DER BESCHLEUNIGUNGSZEIT/BREMSZEIT * 67 (2.2.7.13, 2.2.6.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, mit dem
Beschleunigungszeit/Verzdgerungszeit 1 oder 2 ausgewahlt wird.

Wenn der Kontakt GEOFFNET ist, ist die Beschleunigungszeit/Bremszeit 1 ausgewahlt
Wenn der Kontakt GESCHLOSSEN ist, ist die Beschleunigungszeit/Bremszeit 2 ausgewahlt

Stellen Sie die Beschleunigungs-/Bremszeiten mit den Parametern ID103 und ID104 und die
alternativen Rampenzeiten mit ID502 und ID503 ein.

409 STEUERUNG UBER E/A-KLEMMLEISTE * 67 (2.2.7.18, 2.2.6.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz und die Frequenzsollwert-Quelle auf das E/A-Terminal umschaltet (von einem
beliebigen Steuerplatz).

Kontakt geschlossen:Steuerplatz an E/A erzwingen

Dieser Eingang hat Vorrang vor den Parametern [D410 und ID411.
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410 STEUERUNG VON DER STEUERTAFEL * 67 (2.2.7.19, 2.2.6.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz und die Frequenzsollwertquelle auf das Tastenfeld umschaltet (von einem
beliebigen Steuerplatz).

Kontakt geschlossen:Steuerplatz an Steuertafel erzwingen

Dieser Eingang hat Vorrang vor Parameter ID411, ist jedoch gegeniber ID409 nachrangig.

411 STEUERUNG VOM FELDBUS * 67 (2.2.7.20, 2.2.6.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz und die Frequenzsollwertquelle auf den Feldbus umschaltet (von E/A A, E/AB
oder der lokalen Steuerung].

Kontakt geschlossen:Steuerplatz an den Feldbus erzwingen

Die Parameter ID409 und ID410 haben Vorrang vor diesem Eingang.

HINWEIS!

Wenn der Steuerplatz gezwungen wird, die Werte von Start/Stopp zu &ndern,
werden die Richtung und der Sollwert verwendet, die in dem betreffenden
Steuerplatz giltig sind.

Der Wert von Parameter ID125 (Steuertafel Steuerplatz) &ndert sich nicht.

Wenn der Eingang offnet, wird der Steuerplatz gemal der Auswahl des Steuertafel-
Steuerungsparameters ID125 ausgewahlt.

412 RUCKWARTS *67(2.2.7.4,2.2.6.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, mit dem die
Drehrichtung geandert wird, wenn Startsignal 2 fiir andere Zwecke verwendet wird.

Kontakt offen: Vorwarts
Kontakt geschlossen: Riickwarts

Dieser Befehl ist aktiv, wenn Startsignal 2 (ID404) fir andere Zwecke verwendet wird.
413 TIPPEN GESCHWINDIGKEIT * 67 [2.2.7.16, 2.2.6.12]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das die
Joggingfrequenz fir den Frequenzsollwert auswahlt.

Kontakt geschlossen: Tippen-Geschwindigkeit fiir den Frequenzsollwert ausgewahlt
Siehe Parameter ID124.
Standardprogrammierung: A.4.

444 FEHLERQUITTIERUNG * 67 (2.2.7.10, 2.2.6.13]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das alle
aktiven Fehler quittiert.
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CLOSED = Quittiert alle aktiven Fehler.

415 BESCHLEUNIGEN/BREMSEN GESPERRT * 67 (2.2.7.14, 2.2.6.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Beschleunigung und Verzogerung des Umrichters verhindert.

Keine Beschleunigung oder Verzogerung moglich, bis der Kontakt gedffnet wird
416 DC-BREMSUNG * 67 (2.2.7.15, 2.2.6.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das die DC-
Bremsung im STOPP-Modus startet.

Kontakt geschlossen: Im STOPP-Modus arbeitet die DC-Bremse, bis der Kontakt gedffnet
wird.

Siehe 1D1080.
417 MOTORPOTENTIOMETER LANGSAMER * 67 (2.2.7.8, 2.2.6.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz tber ein Digitaleingangssignal
zu verringern.

Kontakt geschlossen: Der Motorpotentiometer-Sollwert SINKT, bis der Kontakt gedffnet
wird.

418 MOTORPOTENTIOMETER SCHNELLER * 67 [2.2.7.9, 2.2.6.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz tber ein Digitaleingangssignal
zu erhohen.

Kontakt geschlossen: Motorpotentiometer-Sollwert STEIGT, bis der Kontakt gedffnet wird.
419 FESTDREHZAHL * 16 (2.2.7.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fur die Festfrequenzen verwendet wird.

420 FESTDREHZAHL * 26 (2.2.7.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fur die Festfrequenzen verwendet wird.

421 FESTDREHZAHL * 36 (2.2.7.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fur die Festfrequenzen verwendet wird.

422 Al1/A12 AUSWAHL * 6 (2.2.7.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal auszuwahlen, das fir den
Frequenzsollwert verwendet wird.
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Wenn fiir Parameter ID117 der Wert 14 festgelegt ist, konnen Sie mit diesem Parameter
entweder das Al1- oder das Al2-Signal fir den Frequenzsollwert auswahlen.

423 START ASIGNAL *7(2.2.6.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Umrichter startet und stoppt, wenn als Steuerplatz E/A A verwendet wird.

Standardprogrammierung: A.1

424 START B SIGNAL *7(2.2.6.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Umrichter startet und stoppt, wenn als Steuerplatz E/A B verwendet wird.

Standardprogrammierung: A.4

425 AUSWAHL STEUERPLATZ A/B *7(2.2.6.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das als
Steuerplatz E/A A oder E/A B auswahlt.

Kontakt geoffnet: Steuerplatz A
Kontakt geschlossen: Steuerplatz B

Standardprogrammierung: A.6

426 AUTOWECHSEL 1INTERLOCK * 7 (2.2.6.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

Kontakt geschlossen: Interlock von Autowechsel Umrichter 1 oder Nebenumrichter 1
aktiviert.

Standardprogrammierung: A.2.

427 AUTOWECHSEL 2 INTERLOCK * 7 (2.2.6.19]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fur das Multi-Pump-System verwendet wird.

Kontakt geschlossen: Interlock von Autowechsel Umrichter 2 oder Nebenumrichter 2
aktiviert.

Standardprogrammierung: A.3.
428 AUTOWECHSEL 3 INTERLOCK * 7 (2.2.6.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

Kontakt geschlossen: Interlock von Autowechsel Umrichter 3 oder Nebenumrichter 3
aktiviert.
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429 AUTOWECHSEL 4 INTERLOCK * 7 (2.2.6.21]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

Kontakt geschlossen: Interlock von Autowechsel Umrichter 4 oder Nebenumrichter 4
aktiviert.

430 AUTOWECHSEL 5 INTERLOCK * 7 [2.2.6.22]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

Kontakt geschlossen: Interlock von Autowechsel Umrichter 5 aktiviert.
431 PID-SOLLWERT * 27 (2.2.6.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des PID-Einstellwertsignals auszuwahlen.

Kontakt offen: Der PID-Reglersollwert wird mit Parameter ID332 ausgewahlt.
Kontakt geschlossen: PID-Reglersollwert 2 wird tber die Steuertafel mit Parameter ID371
ausgewahlt.

432 BEREIT * 67 (2.3.3.1, 2.3.1.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Bereit-Status
auszuwahlen.

433 BETRIEB * 67 (2.3.3.2, 2.3.1.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Betriebsstatus
auszuwahlen.

434 FEHLER * 67 (2.3.3.3, 2.3.1.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Fehlerstatus
auszuwahlen.

435 INVERTIERTER FEHLER * 67 [2.3.3.4, 2.3.1.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,,Fehler invertiert”-
Status auszuwahlen.

436 WARNUNG * 67 (2.3.3.5, 2.3.1.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Warnungsstatus
auszuwahlen.

437 EXTERNER FEHLER ODER WARNUNG * 67 (2.3.3.6, 2.3.1.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,Externer Fehler”-Status
auszuwahlen.

Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter ID701.
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438 SOLLWERTFEHLER ODER WARNUNG * 67 (2.3.3.7, 2.3.1.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,Al-Sollwertfehler”-
Status auszuwahlen.

Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter ID700.

439 UBERTEMPERATURWARNUNG, ANTRIEB * 67 (2.3.3.8, 2.3.1.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den Ubertemperaturstatus
auszuwahlen.

Die Kuhlkorpertemperatur Uberschreitet die Warnungsgrenze.

440 RUCKWARTS * 67 (2.3.3.9, 2.3.1.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Rickwartsstatus
auszuwahlen.

441 NICHT ANGEFORDERTE RICHTUNG * 67 (2.3.3.10, 2.3.1.10]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,Andere Drehrichtung”-
Status auszuwahlen.

Die Motordrehrichtung unterscheidet sich von der angeforderten Drehrichtung.

442 AUF DREHZAHL * 67 (2.3.3.11, 2.3.1.11]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Motor auszuwahlen, der
im Nenndrehzahlstatus lauft.

Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht.

Die Hysterese ist bei Induktionsmotoren gleich dem Nennschlupf und bei Dauermagnet-
Synchronmotoren gleich 1,00 Hz.

443 TIPPEN GESCHWINDIGKEIT * 67 (2.3.3.12, 2.3.1.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,Jogging Frequenz”-
Status auszuwahlen.

444 E/A-STEUERPLATZ AKTIV * 67 (2.3.3.13, 2.3.1.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den ,Externer Steuerplatz”-
Status auszuwahlen.

445 EXTERNE BREMSSTEUERUNG * 67 (2.3.3.14, 2.3.1.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den ,,Externe
Bremssteuerung”-Status auszuwahlen.

Einzelheiten finden Sie in Kapitel 9.3 Steuerung der externen Bremse mit zuséatzlichen
Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis 349, 352, 353).

Beispiel: RO1 an OPTA2-Karte:
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Bremsfunktion EIN: Klemmen 22-23 sind geschlossen (am Relais liegt Spannung an).
Bremsfunktion AUS: Klemmen 22-23 sind offen ([am Relais liegt keine Spannung an).

HINWEIS!
Wenn an der Steuerplatine keine Spannung angelegt ist, sind die Klemmen 22-23
offen.

Bei Verwendung der Master-Follower-Funktion 6ffnet der Follower-Umrichter die Bremse
gleichzeitig mit dem Master, selbst wenn die Bedingungen zum Offnen der Bremse auf dem
Follower nicht erfullt sind.

446 EXTERNE BREMSSTEUERUNG, INVERTIERT * 67 (2.3.3.15, 2.3.1.15]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den ,Externe
Bremssteuerung invertiert”-Status auszuwahlen.

Einzelheiten finden Sie in Kapitel 9.3 Steuerung der externen Bremse mit zuséatzlichen
Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis 349, 352, 353).

Beispiel: RO1 an OPTA2-Karte:
Bremsfunktion EIN: Klemmen 22-23 sind offen (am Relais liegt keine Spannung an).
Bremsfunktion AUS: Klemmen 22-23 sind geschlossen (am Relais liegt Spannung an).

Bei Verwendung der Master-Follower-Funktion 6ffnet der Follower-Umrichter die Bremse
gleichzeitig mit dem Master, selbst wenn die Bedingungen zum Offnen der Bremse auf dem
Follower nicht erfallt sind.

447 AUSGANGSFREQUENZGRENZE 1, UBERWACHUNG * 67 (2.3.3.16, 2.3.1.16]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den
.Frequenzausgangsiiberwachung 1"-Status auszuwahlen.

Die Ausgangsfrequenz bewegt sich auBerhalb der eingestellten unteren/oberen
Uberwachungsgrenze (siehe Parameter ID315 und ID316).

448 AUSGANGSFREQUENZGRENZE 2, UBERWACHUNG * 67 (2.3.3.17, 2.3.1.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den
.Frequenzausgangsiiberwachung 2"-Status auszuwahlen.

Die Ausgangsfrequenz bewegt sich auBerhalb der eingestellten unteren/oberen
Uberwachungsgrenze (siehe Parameter ID346 und ID347).

449 SOLLWERTGRENZENUBERWACHUNG * 67 (2.3.3.18, 2.3.1.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Sollwert-
Grenzenuberwachungsstatus auszuwahlen.

Der aktive Sollwert iiberschreitet die eingestellte untere/obere Uberwachungsgrenze (siehe
Parameter ID350 und ID351).
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450 TEMPERATURGRENZWERT-UBERWACHUNG * 67 (2.3.3.19, 2.3.1.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Temperatur-
Grenzeniberwachungsstatus auszuwahlen.

Die Kihlkorpertemperatur des Frequenzumrichters tberschreitet die eingestellten
Uberwachungsgrenzwerte (siehe Parameter ID354 und ID355).

451 DREHMOMENTGRENZENUBERWACHUNG * 67 (2.3.3.20, 2.3.1.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Drehmoment-
Grenzeniberwachungsstatus auszuwahlen.

Das Motordrehmoment {iberschreitet die eingestellte untere/obere Uberwachungsgrenzen
(siehe Parameter ID348 und ID349).

452 THERMISTORFEHLER ODER WARNUNG * 67 (2.3.3.21, 2.3.1.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Motortemperaturfehler-
Status auszuwahlen.

Der Motorthermistor veranlasst ein Ubertemperatursignal, das an einen Digitalausgang
geleitet werden kann.

HINWEIS!
Fir diese Funktion ist ein Frequenzumrichter mit Thermistoreingang erforderlich.

453 ANALOGEINGANG UBERWACHUNGSGRENZE * 6 [V2.3.3.22]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den
Analogeingangsiiberwachungsstatus auszuwahlen.

Das ausgewahlte Analogeingangssignal Uber- oder unterschreitet die eingestellten
Uberwachungsgrenzwerte (siehe Parameter ID372, ID373 und ID374).

454 MOTORREGLER-AKTIVIERUNG * 67 (2.3.3.23, 2.3.1.23]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Motorreglerstatus
auszuwahlen.

Einer der Grenzwertregler (z. B. Stromgrenze, Drehmomentgrenze) wurde aktiviert.

455 FELDBUS-DIGITALEINGANG 1 * 67 (2.3.3.24, 2.3.1.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Status
FBFixedControlWord B3 auszuwahlen.

456 FELDBUS-DIGITALEINGANG 2 * 67 (2.3.3.25, 2.3.1.25)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Status
FBFixedControlWord B4 auszuwahlen.
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457 FELDBUS-DIGITALEINGANG 3 * 67 (2.3.3.26, 2.3.1.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Status
FBFixedControlWord B5 auszuwahlen.

Einzelheiten hierzu finden Sie im Feldbus-Handbuch. Siehe auch ID16%9 und ID170.

458 AUTOWECHSEL 1/NEBENUMRICHTER 1 STEUERUNG 7 (2.3.1.27]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den Autowechsel/
Nebenumrichter-Status auszuwahlen.

Standardprogrammierung: B.1

459 AUTOWECHSEL 2/NEBENUMRICHTER 2 STEUERUNG * 7 (2.3.1.28]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den Autowechsel/
Nebenumrichter-Status auszuwahlen.

Steuersignal fiir Autowechsel/Nebenumrichter 2.

Standardprogrammierung: B.2

460 AUTOWECHSEL 3/NEBENUMRICHTER 3 STEUERUNG * 7 (2.3.1.29]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den Autowechsel/
Nebenumrichter-Status auszuwahlen.

Steuersignal fir Autowechsel/Nebenumrichter 2. Wenn drei (oder mehr) Nebenumrichter
verwendet werden, empfehlen wir, Nr. 3 auch an einen Relaisausgang anzuschlief3en. Die
OPTA2-Karte hat nur zwei Relaisausgange, deshalb wird empfohlen, eine E/A-Zusatzkarte
mit zusatzlichen Relaisausgdngen zu erwerben (z. B. Vacon® OPTB5).

461 AUTOWECHSEL 4/NEBENUMRICHTER 4 STEUERUNG * 7 (2.3.1.30]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fiir den Autowechsel/
Nebenumrichter-Status auszuwahlen.

Steuersignal fiir Autowechsel/Nebenumrichter 4. Wenn drei (oder mehr) Nebenumrichter
verwendet werden, empfehlen wir, Nr. 3 und 4 auch an einen Relaisausgang anzuschlief3en.
Die OPTA2-Karte hat nur zwei Relaisausgange, deshalb wird empfohlen, eine E/A-
Zusatzkarte mit zusatzlichen Relaisausgangen zu erwerben (z. B. Vacon® OPTB5).

462 AUTOWECHSEL 5 STEUERUNG * 7 (2.3.1.31)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den Autowechselstatus
auszuwahlen.

Steuersignal fur Autowechsel Umrichter 5.

463 ANALOGEINGANG UBERWACHUNGSGRENZE * 7 (2.3.1.22)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Digitalausgang fir den
Analogeingangsiiberwachungsstatus auszuwahlen.
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Das ausgewahlte Analogeingangssignal tber- oder unterschreitet die eingestellten
Uberwachungsgrenzwerte (siehe Parameter ID372, ID373 und ID374).

464 ANALOGAUSGANG 1 SIGNALAUSWAHL * 234567 (2.3.1, 2.3.5.1, 2.3.3.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal mit dem Analogausgang
Ihrer Wahl zu verbinden.

Weitere Informationen uber die TTF-Programmiermethode finden Sie in Kapitel 9.9 Das TTF-
Programmierprinzip (, Terminal to function”).

471 ANALOGAUSGANG 2 SIGNALAUSWAHL * 234567 (2.3.12, 2.3.22, 2.3.6.1, 2.3.4.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal mit dem Analogausgang
Ihrer Wahl zu verbinden.

Weitere Informationen uber die TTF-Programmiermethode finden Sie in Kapitel 9.9 Das TTF-
Programmierprinzip (, Terminal to function”).

472 ANALOGAUSGANG 2 FUNKTION 234567 [2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.2, 2.3.4.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion fiir das Analogausgangssignal
auszuwahlen.

473 ANALOGAUSGANG 2 FILTERZEIT 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.3, 2.3.4.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir das Analogausgangssignal
einzustellen.

474 ANALOGAUSGANG 2 INVERSION 234567 [2.3.15, 2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal zu invertieren.

475 ANALOGAUSGANG 2 MINDESTWERT 234567 [2.3.16, 2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Analogausgangssignals
einzustellen.

476 ANALOGAUSGANG 2 SKALIERUNG 234567 (2.3.17, 2.3.27, 2.3.6.6, 2.3.4.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir den Analogausgang
einzustellen.

Weitere Informationen uUber diese funf Parameter finden Sie in den Abschnitten Gber die
entsprechenden Parameter fiir den Analogausgang 1 (IDs 307 - 311),

477 ANALOGAUSGANG 2 OFFSET 67 [2.3.6.7, 2.3.4.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um dem Analogausgang einen Offset hinzufugen.

Addieren Sie -100,0 bis 100,0 % zum Analogausgang.
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478 ANALOGAUSGANG 3 SIGNALAUSWAHL * 67 (2.3.7.1, 2.3.5.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal mit dem Analogausgang
Ihrer Wahl zu verbinden.

Siehe |D464.
479 ANALOGAUSGANG 3 FUNKTION 67 (2.3.7.2, 2.3.5.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion fir das Analogausgangssignal
auszuwahlen.

Siehe 1D307.
480 ANALOGAUSGANG 3 FILTERZEIT 67 (2.3.7.3, 2.3.5.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir das Analogausgangssignal
einzustellen.

Wenn diesem Parameter der Wert 0 gegeben wird, ist die Filterung deaktiviert. Siehe 1D308.
481 ANALOGAUSGANG 3 INVERSION 67 (2.3.7.4, 2.3.5.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal zu invertieren.

Siehe ID309.

482 ANALOGAUSGANG 3 MINDESTWERT 67 (2.3.7.5, 2.3.5.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Analogausgangssignals
einzustellen.

Mit diesem Parameter wird der Signalmindestwert auf 0 oder 4 mA (versetzter Nullpunkt)
gesetzt. Siehe ID310.

483 ANALOGAUSGANG 3 SKALIERUNG 67 (2.3.7.6, 2.3.5.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir den Analogausgang
einzustellen.

Der Wert 200 % verdoppelt das Ausgangssignal. Siehe ID311.

484 ANALOGAUSGANG 3 OFFSET 67 (2.3.7.7, 2.3.5.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um dem Analogausgang einen Offset hinzufugen.

Addieren Sie -100,0 bis 100,0 % zum Analogausgangssignal. Siehe ID375.

485 SKALIERUNG DER DREHMOMENTGRENZE IM MOTORBETRIEB 6 (2.2.6.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal auszuwahlen, mit dem die maximale
Drehmomentgrenze des Motors eingestellt wird.
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Tabelle 148: Optionen fiir Parameter ID485

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Feldbus (FBProcessDatalN2) Zi{jesse Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis

A
Drehmomentgrenze

100%  froeeeeeemeeeeeeeee :
Par. ID349 |

Freier
 Analogeingang

[,
Ll

0 Signalbereich

Abb. 64: Skalierung der Drehmomentgrenze im Motorbetrieb

486 DIGITALAUSGANG 1 SIGNALAUSWAHL * 6 (2.3.1.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitalausgangssignal mit dem Digitalausgang
Ihrer Wahl zu verbinden.

Weitere Informationen uber die TTF-Programmiermethode finden Sie in Kapitel 9.9 Das TTF-
Programmierprinzip [, Terminal to function”). Die Digitalausgangsfunktion kann durch
Steuerungspositionen invertiert werden, Parameter ID1084.

487 DIGITALAUSGANG 1, EINSCHALTVERZOGERUNG (2.3.1.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die ON-Verzogerung fir den Digitalausgang
einzustellen.

488 DIGITALAUSGANG 1 AUSSCHALTVERZOGERUNG 6 (2.3.1.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die OFF-Verzogerung fir den Digitalausgang
einzustellen.
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Signal auf Digitalausgang
programmiert

DO1- oder DO2- |
Ausgang ! : [

Einschaltverzégerung A'usschaltverzbgerung

Abb. 65: Digitalausgange 1 und 2, Ein- und Ausschaltverzégerungen
489 DIGITALAUSGANG 2 SIGNALAUSWAHL * 6 (2.3.2.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitalausgangssignal mit dem Digitalausgang
Ihrer Wahl zu verbinden.

Siehe 1D486.

490 DIGITALAUSGANG 2 FUNKTION 6 (2.3.2.2)

Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion fir das Digitalausgangssignal aus.
Siehe ID312.

491 DIGITALAUSGANG 2, EINSCHALTVERZOGERUNG 6 (2.3.2.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die ON-Verzogerung fir den Digitalausgang
einzustellen.

492 DIGITALAUSGANG 2 AUS-VERZOGERUNG 6 (2.3.2.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die OFF-Verzogerung fir den Digitalausgang
einzustellen.

Siehe Parameter ID487 und 1D488.

493 JUSTIEREINGANG 6 (2.2.1.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal auszuwahlen, das den Frequenzsollwert
des Motors einstellt.
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Tabelle 149: Optionen fiir Parameter ID493

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Nicht verwendet
1 Analogeingang 1
2 Analogeingang 2
3 Analogeingang 3
4 Analogeingang 4
5 Signal vom Feldbus (FBPro- siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis
cessDatalN] 859] und Parametergruppe G2.9
A
f/Hz
Adjusted
Adjust maximum
ID495 = 10%

44 Hz /Adjust 0%

40 Hz

36 Hz _ o

Adjust minimum
ID494 = 10%
g

Al

Abb. 66: Beispiel fir einen Justiereingang

494 ANPASSUNG DES TIEFSTWERTS 6 (2.2.1.5])

Verwenden Sie diesen Parameter, um zusatzliche Skalierung fir den angepassten
Frequenzsollwert einzustellen.

495 ANPASSUNG DES HOCHSTWERTS 6 (2.2.1.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zusatzliche Skalierung fiir den angepassten
Frequenzsollwert einzustellen.

Siehe Abb. 66 Beispiel fiir einen Justiereingang.

HINWEIS!
Die Justierung erfolgt anhand des Basissollwertsignals.
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496 AUSWAHL PARAMETERSATZ 1/2 * 6 (2.2.7.21]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das die zu
verwendende Parametermenge auswahlt.

Dieser Parameter definiert den Digitaleingang, mit dem zwischen den Parametersatzen 1
und 2 gewahlt werden kann. Der Eingang fur diese Funktion kann von jedem Steckplatz aus
ausgewahlt werden. Das Verfahren der Auswahl zwischen den Satzen ist im
Benutzerhandbuch zu dem Produkt beschrieben.

Digitaleingang = FALSE:

- Satz 1 wird als aktiver Satz geladen

Digitaleingang = TRUE:

- Satz 2 wird als aktiver Satz geladen

HINWEIS!

Die Parameterwerte werden nur gespeichert, wenn P6.3.1 Parametereinstellungen
und der Befehl Satz 1 speichern oder Satz 2 speichern im Systemment oder tber
NCDrive ausgewahlt wurden: Umrichter > Parametereinstellungen.

498 STARTPULSSPEICHER 3 (2.2.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der BETRIEB-Status kopiert wird,
wenn der Steuerplatz zwischen A und B umgeschaltet wird.

Tabelle 150: Optionen fiir Parameter I1D498

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

Der BETRIEB-Status wird nicht
kopiert

Der BETRIEB-Status wird
kopiert

Damit dieser Parameter wirksam ist, miissen die Parameter ID300 und ID363 auf den Wert 3
gesetzt worden sein.

500 BESCHLEUNIGUNGS-/VERZOGERUNGSRAMPE 1, VERSCHLIFF 234567 (2.4.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um Anfang und Ende der Beschleunigungs- und
Verzogerungsrampen zu glatten.

501 BESCHLEUNIGUNGS-/VERZOGERUNGSRAMPE 2, VERSCHLIFF 234567 (2.4.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um Anfang und Ende der Beschleunigungs- und
Verzogerungsrampen zu glatten.
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Mit dem Wert 0 % erhalten Sine einen linearen Rampenverschliff. Beschleunigung und
Verzogerung reagieren unmittelbar auf die Anderungen des Sollwertsignals.

Ein Wert zwischen 1,0 und 100,0 % sorgt fir S-Verschliff der Beschleunigungs- oder
Verzogerungsrampe. Diese Funktion wird in der Regel verwendet, um mechanische Erosion
und Stromspitzen zu reduzieren, wenn der Sollwert geandert wird. Die Beschleunigungszeit
kann mit den Parametern ID103/ID104 (ID502/ID503) gedndert werden.

A
[Hz]

ID103, ID104 ——
(ID502, ID503)

< |

1D500
/! (ID501)
ID500
(ID501) [t]

Abb. 67: Beschleunigung/Verzégerung (S-Verschliff]

502 BESCHLEUNIGUNGSZEIT 2 234567 (2.4.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Nullfrequenz bis zur Hochstfrequenz erhoht wird.

503 BREMSZEIT 2 234567 (2.4.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Hochstfrequenz bis zur Nullfrequenz verringert wird.

Diese Werte entsprechen der Zeit, die fir die Ausgangsfrequenz erforderlich ist, um von der
Nullfrequenz auf die eingestellte Hochstfrequenz zu beschleunigen (Parameter ID102). Diese
Parameter bieten die Moglichkeit, pro Applikation zwei verschiedene Satze fur
Beschleunigungszeit/Bremszeit einzurichten. Der jeweils aktive Satz wird tber das
programmierbare Signal DIN3 (Parameter ID301) ausgewahlt werden.

504 BREMSCHOPPER 234567 (2.4.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bremschopper-Modus auszuwahlen.
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Tabelle 151: Optionen fiir Parameter ID504

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Kein Bremschopper verwendet
Der Bremschopper wird ver- Er kann auch im Zustand BEREIT getestet werden.
1 wendet, und er wird gestestet,

wenn er lauft.

Externer Bremschopper (kein

2 Testen)

3 Verwendet und im Zustand
BEREIT gestestet, wenn er lauft

4 Verwendet im Betrieb (kein

Test)

Wenn der Frequenzumrichter den Motor abbremst, wird die Tragheitskraft des Motors und
der Last einem externen Bremswiderstand zugefihrt. Auf diese Weise kann der
Frequenzumrichter die Last bei dem Drehmoment abbremsen, das dem Drehmoment bei
der Beschleunigung entspricht (sofern der richtige Bremswiderstand ausgewahlt wurde).

Im Bremschopper-Testmodus wird im Sekundenabstand ein Impuls zum Widerstand
gesendet. Wenn das Impuls-Rickmeldungssignal fehlerhaft ist (Widerstand oder Chopper
fehlt), wird der Fehler F12 generiert.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch fir die Bremswiderstande.

505 STARTFUNKTION (2.4.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Typ der Startfunktion auszuwahlen.
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Tabelle 152: Optionen fiir Parameter ID505

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Rampe Der Frequenzumrichter startet bei 0 Hz und beschleunigt
innerhalb der eingestellten Beschleunigungszeit auf die fest-
gelegte Sollfrequenz. (Die Lasttragheit bzw. die Anlaufrei-
bung kann zu ldngeren Beschleunigungszeiten fihren.)

Fliegender Start
Der Frequenzumrichter kann bei laufendem Motor starten,
indem er unter Zufiihrung kleiner Stromimpulse die Fre-
quenz an die Drehzahl des Motors anpasst. Der korrekte
Frequenzwert wird durch einen Suchlauf ermittelt, der bei
der Hochstfrequenz beginnt und bei der Istfrequenz endet.
AnschlieBend wird die Ausgangsfrequenz in Ubereinstim-
mung mit den eingestellten Beschleunigungs-/Bremspara-
metern auf den festgelegten Sollwert erhoht bzw. gesenkt.
Dieser Modus sollte verwendet werden, wenn der Motor bei
Erteilung des Startbefehls leer auslauft. Mit dem fliegenden
Start ist ein Anfahren des Motors von der Istdrehzahl bis
zum Sollwert auch ohne erzwungenes Herunterfahren der
Drehzahl auf Null mdglich.

Bedingter fliegender Start Mithilfe dieser Betriebsart konnen Sie den Motor vom Fre-
quenzumrichter trennen und wieder verbinden, wahrend der
Startbefehl aktiv ist. Beim erneuten Verbinden des Motors
reagiert der Umrichter wie unter 1 beschrieben.

506 STOPPFUNKTION (2.4.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Typ der Stoppfunktion auszuwahlen.
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Tabelle 153: Optionen fiir Parameter ID506

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Leerauslauf Der Motor lauft nach dem Stoppbefehl ohne Regelung tber
den Frequenzumrichter im Leerlauf, bis er anhalt.

Rampe:
Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors ent-
sprechend den eingestellten Bremsparametern auf null ver-
ringert.

1 Wenn die durch das generatorische Bremsen zuriickgewon-
nene Energie relativ hoch ist, kann der Einsatz eines exter-
nen Bremswiderstands erforderlich sein, um das Abbrem-
sen innerhalb der festgelegten Bremszeit zu bewerkstelli-
gen.

Normaler Stopp: Stopp bei Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors gemaf
Rampe / Lauf aktivieren: im den eingestellten Verzégerungsparametern verringert. Bei
Leerlauf laufend .Lauf aktivieren” lauft der Motor jedoch ohne Regelung tber
den Frequenzumrichter im Leerlauf, bis er anhalt.

Normaler Stopp: Stopp bei Im Der Motor lauft ohne Regelung liber den Frequenzumrichter
Leerlauf laufend / Lauf aktivie- |im Leerlauf, bis er anhalt. Bei ,Lauf aktivieren™ wird die

ren: Rampe Drehzahl des Motors jedoch gemaf} den eingestellten Verzo-
gerungsparametern verringert. Wenn die regenerierte Ener-
gie hoch ist, muss fiir eine schnellere Verzogerung ggf. ein
externer Bremswiderstand verwendet werden.

507 DC-BREMSSTROM 234567 (2.4.8]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strom festzulegen, der dem Motor bei einer DC-
Bremsung zugefiihrt wird.

Die DC-Bremse nutzt im Stopp-Status nur ein Zehntel dieses Parameterwerts.

Dieser Parameter wird zusammen mit Parameter ID516 verwendet, um die Zeit zu
verringern, bis der Motor das maximale Drehmoment fir den Anlauf erzielen kann.

508 DC-BREMSZEIT BEI STOPP 234567 (2.4.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bremsstatus auf ON oder OFF zu setzen und die
Bremszeit beim Stoppen des Motors anzugeben.

Die Funktion der DC-Bremse hangt von der Stoppfunktion ab (Parameter ID506).
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Tabelle 154: Optionen fiir Parameter ID508

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Die DC-Bremse wird nicht ver-

0 wendet.
Die DC-Bremse wird verwen-
det, und ihre Funktion hangt
50 von der Stoppfunktion ab

(Parameter ID506). Mit diesem
Parameter wird die DC-Brems-
zeit bestimmt.

PARAMETER ID506 = 0; STOPPFUNKTION = IM LEERLAUF LAUFEND:

Nach dem Stoppbefehl lauft der Motor ohne Regelung lber den Frequenzumrichter im
Leerlauf, bis er anhatlt.

Bei Zufiihrung des Gleichstroms kann der Motor in kiirzestmoglicher Zeit elektrisch
angehalten werden, ohne einen optionalen externen Bremswiderstand verwenden zu
miussen.

Die Bremszeit wird gemaf} der Frequenz skaliert, wenn die DC-Bremsung einsetzt. Wenn die
Frequenz > der Nennfrequenz des Motors ist, bestimmt der Einstellwert von Parameter
ID508 die Bremszeit. Ist die Frequenz <10 % des Nennwerts, so betragt die Bremszeit 10 %
des Einstellwerts von Parameter ID508.

/@ 0,1xf

\\ \\
— . >t - >t
!<t—1 x Par. ID508 >! 4 !4 t=1 x Par. ID508
RUN (BETRIEB) RUN (BETRIEB)
,STOP" (STOPP) »STOP" (STOPP])

Abb. 68: DC-Bremszeit im Stoppmodus = Im Leerlauf laufend

A. Ausgangsfrequenz C. DC-Bremsung EIN
B. Motordrehzahl

PARAMETER ID506 = 1; STOPPFUNKTION = RAMPE:

Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors so schnell wie mdglich gemaf den
eingestellten Verzogerungsparametern auf die mit Parameter ID515 bestimmte Drehzahl
reduziert, bei der die DC-Bremsung einsetzt.
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Die Bremszeit wird tiber den Parameter ID508 definiert. Wenn eine hohe Tragheit vorliegt,
wird empfohlen, einen externen Bremswiderstand zu verwenden, um ein schnelleres
Bremsen zu erzielen.

fOLH
A
________ :1\ /@
A\
I \
H \
i \\
! g
H \
! \
' \
: \
I \
! \
i \ /@
: \
par. ID515 --------------- e N
! \
! \
! \
! t
: : >
' t = Par. ID508

RUN (BETRIEB) |
,STOP® (STOPP)

Abb. 69: DC-Bremszeit im Stoppmodus = Rampe

A. Motordrehzahl C. DC-Bremsung
B. Ausgangsfrequenz

509 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 1, UNTERE GRENZE 23457 (2.5.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

510 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 1, 0BERE GRENZE 23457 (2.5.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

511 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 2, UNTERE GRENZE 3457 (2.5.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

512 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 2, OBERE GRENZE 3457 (2.5.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

513 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 3, UNTERE GRENZE 3457 (2.5.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.
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514 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 3, OBERE GRENZE 3457 (2.5.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Systemen missen bestimmte Frequenzen aufgrund mechanischer
Resonanzprobleme vermieden werden. Mit diesen Parametern ist es maglich, Grenzwerte
fir den "zu Uberspringenden Frequenzbereich” festzulegen.

AktueIIerASoIIwert

Obere Grenze [ ---ccccccoeoo. L o

Untere Grenze |--------------

ID509 |ID510
ID511 |ID512
ID513 |ID514

- i >
Untere Obere Geforderter Sollwert
Grenze Grenze

Abb. 70: Beispiel fur die Einstellung eines Frequenzausblendungsbereichs
515 DC-BREMSFREQUENZ BEI STOPP 234567 (2.4.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz einzustellen, bei der die DC-
Bremsung einsetzt.

Siehe Abb. 70 Beispiel fiir die Einstellung eines Frequenzausblendungsbereichs.
516 DC-BREMSZEIT BEI START 234567 (2.4.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, wie lange dem Motor vor Beginn
der Beschleunigung Gleichstrom zugefihrt wird.

Der DC-Bremsstrom wird beim Start verwendet, um vor dem Anlaufen eine
Vormagnetisierung des Motors zu erzielen. Durch diese Vormagnetisierung wird die
Drehmomentleistung fir den Start verbessert. Die erforderliche Zeit variiert zwischen

100 ms und 3 s und hangt von der Motorgrof3e ab. Ein gro3erer Motor benatigt langere Zeit.
Siehe Parameter ID507.

HINWEIS!
Wenn Fliegender Start als Startfunktion (siehe Parameter ID505) verwendet wird,
ist die DC-Bremse beim Start deaktiviert.
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518 SKALIERUNGSVERHALTNIS DER BESCHLEUNIGUNGS-/
VERZOGERUNGSRAMPENGESCHWINDIGKEIT ZWISCHEN DEN
FREQUENZAUSBLENDUNGSGRENZEN 23457 [2.5.3, 2.5.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Multiplikator der ausgewahlten Rampenzeiten
einzustellen, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters zwischen den Grenzwerten fur
gesperrte Frequenzen liegt.

Mit diesem Parameter wird die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit festgelegt, wenn die
Ausgangsfrequenz zwischen den ausgewahlten Frequenzausblendungsbereichsgrenzen liegt
(Parameter ID509 und ID514). Die Rampengeschwindigkeit (ausgewé&hlte Beschleunigungs-/
Verzogerungszeit 1 oder 2] wird mit diesem Faktor multipliziert. Bei einem Wert von 0,1 wird
die Beschleunigungszeit beispielsweise 10 Mal kiirzer als auf3erhalb der
Frequenzausblendungsbereichsgrenzen.

f .. [HZ]
Par. ID518=0.2 //
Par. ID510 7
(ID512; ID514) //’
Par. ID509 e Par. ID518=1.2
(ID511; ID513)
>t [s]

Abb. 71: Rampengeschwindigkeitsskalierung zwischen den Frequenzausblendungsgrenzen
519 FLUSSBREMSSTROM 234567 (2.4.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strompegel bei Flussbremsung einzustellen.

Der Werteinstellbereich ist applikationsabhangig.

520 FLUSSBREMSE 234567 [2.4.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Flussbremsungsfunktion zu aktivieren.

Als Alternative zur DC-Bremse konnen Sie auch die Flussbremse verwenden. Die
Flussbremse erhoht die Bremsleistung, wenn keine zusatzlichen Bremswiderstande
benotigt werden.

Wenn gebremst werden muss, wird die Frequenz verringert und der Motorfluss erhoht.
Dadurch erhoht sich wiederum die Bremsleistung des Motors. Die Motordrehzahl wird
wahrend des Bremsvorgangs weiterhin geregelt.

Sie konnen die Flussbremse aktivieren und deaktivieren.
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Tabelle 155: Optionen fiir Parameter ID520

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Flussbremsung AUS
1 Flussbremsung EIN

C ACHTUNG!
Verwenden Sie die Bremse nur intermittierend. Bei der Flussbremse wird im Motor
die Energie in Warme umgewandelt, wodurch der Motor beschadigt werden kann.

521 MOTORREGELMODUS 26 (2.6.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Steuerungsmodus des Frequenzumrichters
festzulegen.

Welcher Modus verwendet wird, wird durch Parameter ID164 festgelegt.

Optionen siehe Parameter ID600.

HINWEIS!
Wenn sich der Umrichter im Betriebsstatus befindet, kann die Motorregelungsart
nicht von Open Loop auf Closed Loop oder umgekehrt geandert werden.

530 TIPPEN SOLLWERT 16 (2.2.7.27]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Sollwert fir das Tippen aktiviert.

531 TIPPEN SOLLWERT 2 6 (2.2.7.28)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Sollwert fir das Tippen aktiviert.

HINWEIS!
Die Eingange starten auch den Antrieb, wenn sie aktiviert sind und kein ,,Run
Request”-Befehl von anderer Stelle eingeht.

Fir die Gegenrichtung wird ein negativer Sollwert verwendet (siehe Parameter ID1239 und
ID1240).

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.
532 TIPPEN AKTIVIEREN 6 [2.2.7.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das die
Tippen-Funktion aktiviert.

Tippen ist eine Kombination aus Startbefehl und Festdrehzahlen (ID1239 und ID1240) mit
einer Rampenzeit (ID533).
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Wenn die Tipp-Funktion verwendet wird, muss der Eingangswert entweder durch ein

digitales Signal oder durch Einstellen des Parameterwertes auf 0,2 den Wert TRUE erhalten.

Dieser Parameter ist nur fiir NXP-Antriebe verfigbar.

600 MOTORREGELMODUS 234567 [2.6.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Steuerungsmodus des Frequenzumrichters
festzulegen.

Tabelle 156: Optionen fiir die Motorregelungsart in verschiedenen Applikationen

Applikat
ion

0 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS

1 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
Nicht verwen- | Nicht verwen- |Nicht verwen- | Nicht verwen-

2 det det det det NXS/P k-A.

3 NXP NXP NXP NXP NXP k. A.

4 k. A. k. A. k. A. k. A. NXP k. A.
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Tabelle 157: Auswahl fiir ID600 Motorregelungsmodus

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Frequenzregelung Der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters ist auf die
Ausgangsfrequenz ohne Schlupfkompensation eingestellt.
Die Istdrehzahl des Motors wird liber die Motorlast
bestimmt.

Festdrehzahl Der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters ist auf den
Drehzahlsollwert des Motors eingestellt. Die Motordrehzahl
bleibt unabhangig von der Motorlast konstant. Schlupf wird
kompensiert.

Drehmomentsteuerung Der Drehzahlsollwert wird als maximale Drehzahlgrenze
verwendet. Der Motor erzeugt ein Drehmoment innerhalb
der Drehzahlgrenze, um den Drehmomentsollwert zu errei-
chen.

Festdrehzahl (Closed Loop) Der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters ist auf den
Drehzahlsollwert des Motors eingestellt. Die Motordrehzahl
bleibt unabhangig von der Motorlast konstant. In der Rege-
lungsart Closed Loop wird das Drehzahl-Riickmeldungssig-
nal verwendet, um eine optimale Drehzahlgenauigkeit zu
erzielen.

Drehmomentsteuerung (Closed |Der Drehzahlsollwert wird als maximale Drehzahlgrenze
Loop) verwendet, die von der Drehmomentregelung-Drehzahl-
grenze CL (ID1278) abhangt, und der Motor produziert ein

4 Drehmoment innerhalb der Drehzahlgrenze, um den Dreh-
momentsollwert zu erreichen. In der Regelungsart Closed
Loop wird das Drehzahl-Rickmeldungssignal verwendet, um
eine optimale Drehmomentgenauigkeit zu erzielen.

601 SCHALTFREQUENZ 234567 (2.6.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Schaltfrequenz des Frequenzumrichters
einzustellen.

Bei erhohter Schaltfrequenz sinkt das Schaltvermogen des Frequenzumrichters. Bei langem
Motorkabel wird empfohlen, eine geringere Schaltfrequenz zu verwenden, um den
kapazitiven Strom im Kabel gering zu halten. Durch Verwendung einer hohen Schaltfrequenz
konnen die Motorgerausche reduziert werden.

Der Bereich dieses Parameters hangt von der Grofle des Frequenzumrichters ab:
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Tabelle 158: Die baugrofiebedingten Schaltfrequenzen

Typ Min. [kHz] Max. [kHz] Werkseinst. [kHz]
0003—0061 NX_2 1.0 16.0 10.0
0075—0300 NX_2 1.0 10.0 3.6
0003—0061 NX_5 1.0 16.0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 6.0 3.6
0004—0590 NX_6 1.0 6.0 1.5

HINWEIS!
Der Istwert der Schaltfrequenz kann auf 1,5 kHz wegen

Warmemanagementfunktionen fallen. Beachten Sie dies, wenn Sie Sinusfilter oder
d.gl. Ausgangsfilter mit niedriger Resonanz-Frequenz verwenden. Siehe Parameter
ID1084 und ID655.

602 FELDSCHWACHPUNKT 234567 (2.6.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz einzustellen, bei der die
Ausgangsspannung den Spannungswert am Feldschwachpunkt erreicht.

603 SPANNUNG AM FELDSCHWACHPUNKT 234567 (2.6.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Spannung am Feldschwachpunkt in % der
Motornennspannung einzustellen.

Oberhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt bleibt die Ausgangsspannung beim
eingestellten Maximalwert. Unterhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt hangt die
Ausgangsspannung von der Einstellung der U/f-Kurvenparameter ab. Siehe Parameter
ID109, 1D108, ID604 und 1D605.

Wenn die Parameter ID110 und ID111 (Motornennspannung und Motornennfrequenz)
eingestellt werden, werden die Parameter ID602 und ID603 automatisch auf die
entsprechenden Werte gesetzt. Wenn Sie fiir den Feldschwachpunkt und die maximale
Ausgangsspannung andere Werte benotigen, andern Sie diese Parameter erst, nachdem Sie
die Parameter P3.1.1.1 und P3.1.1.2 eingerichtet haben.

604 U/F-KURVE, MITTENFREQUENZ 234567 (2.6.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenz am Mittenpunkt der U/f-Kurve
einzustellen.

Wenn der Wert von ID108 programmierbar ist, gibt dieser Parameter die Frequenz am
Mittenpunkt der Kurve an. Siehe Abb. 24 Lineare und quadratische Anderung der
Motorspannung und Parameter ID605.
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605 U/F-KURVE, MITTENFREQUENZ 234567 (2.6.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Spannung am Mittenpunkt der U/f-Kurve
einzustellen.

Wenn der Wert von ID108 programmierbar ist, gibt dieser Parameter die Spannung am
Mittenpunkt der Kurve an. Siehe Kapitel 708 U/F-Verhaltnis, Auswahl 234567 (2.6.3).

606 AUSGANGSSPANNUNG BEI NULLFREQUENZ 234567 (2.6.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Nullfrequenzspannung der U/f-Kurve einzustellen.

Der Standardwert ist je nach Gerategrof3e unterschiedlich.

HINWEIS!
Wenn der Wert des Parameters ID108 geandert wird, wird dieser Parameter auf
Null gesetzt. Siehe Abb. 25 Programmierbare U/f-Kurve.

607 UBERSPANNUNGSREGLER 234567 (2.6.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die AuBerbetriebnahme des Uberspannungsreglers
einzustellen.

Wenn Sie ID607 oder 1D608 aktivieren, beginnt der Regler mit der Uberwachung der
Schwankungen in der Versorgungsspannung. Der Regler andert die Ausgangsfrequenz,
wenn diese zu hoch oder zu niedrig wird.

Um die Unter- und Uberspannungsregler abzuschalten, deaktivieren Sie diese beiden
Parameter. Dies ist z. B. dann hilfreich, wenn die Versorgungsspannung um mehr als -15 %
bis +10 % schwankt und die Anwendung den Betrieb des Reglers nicht toleriert.

Tabelle 159: Optionen fiir Parameter ID607

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Regler ausgeschaltet
1 Regler eingeschaltet (keine Es erfolgen kleinere Regelungen der Ausg.frequenz
Rampe)
2 Regler eingeschaltet (mit Der Regler regelt die Ausg.frequenz bis zur Hochstfrequenz.
Rampe])

Wenn ein anderer Wert als 0 ausgewahlt ist, wird auch der Closed Loop-
Uberspannungsregler aktiv (in der Universalapplikation).

608 UNTERSPANNUNGSREGLER 234567 (2.6.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Auf3erbetriebnahme des Unterspannungsreglers
einzustellen.

Siehe Parameter ID607.
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HINWEIS!
Bei deaktivierten Reglern konnen Uber-/Unterspannungsfehler auftreten.

Tabelle 160: Optionen fiir Parameter ID608

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Regler ausgeschaltet
1 Regler eingeschaltet (keine Es erfolgen kleinere Regelungen der Ausg.frequenz
Rampe)
2 Regler eingeschaltet (mit Der Regler regelt die Ausg.frequenz bis zur Héchstfrequenz.
Rampe)

\_Nenn ein anderer Wert als 0 ausgewahlt ist, wird auch der Closed Loop-
Uberspannungsregler aktiv (in der Universalapplikation).

609 DREHMOMENTGRENZE 6 (2.10.1)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehmomentgrenzenregelung einzustellen.

Mit diesem Parameter konnen Sie die Drehmomentgrenzenregelung zwischen 0,0 und
300,0 % einstellen.

In der Universalapplikation wird die Drehmomentgrenze zwischen dem Mindestwert dieses
Parameters und den Drehmomentgrenzen fir Generator- und Motorbetrieb ID1287 und
ID1288 ausgewahlt.

610 DREHMOMENTGRENZWERTSTEUERUNG P-VERSTARKUNG 6 (2.10.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung fir den
Drehmomentgrenzwertregler einzustellen.

Mit diesem Parameter wird die P-Verstarkung des Drehmomentgrenzwertreglers festgelegt.
Er wird nur im Open Loop-Steuerungsmodus verwendet.

611 DREHMOMENTGRENZWERTSTEUERUNG I-VERSTARKUNG 6 (2.10.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die [-Verstarkung fir den
Drehmomentgrenzwertregler einzustellen.

Mit diesem Parameter wird die I-Verstarkung des Drehmomentgrenzwertreglers festgelegt.
Er wird nur im Open Loop-Steuerungsmodus verwendet.

612 CL: MAGNETISIERUNGSSTROM 6 (2.6.23.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Magnetisierungsstrom des Motors einzustellen.

Die Werte der U/f-Parameter werden tber den Magnetisierungsstrom identifiziert, wenn sie
vor der Identifikation angegeben wurden. Ist dieser Wert auf 0 gesetzt, wird der
Magnetisierungsstrom intern berechnet.
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Im NXP werden die Werte der U/f-Parameter entsprechend des Magnetisierungsstroms
identifiziert (falls vor der Identifikation angegeben). Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-Parameter
(IDs 612 bis 621).

613 CL: DREHZAHLSTEUERUNG P-VERSTARKUNG 6 (2.6.23.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Drehzahlreglers als Prozentsatz
pro Hz einzustellen.

Ein Verstarkungswert von 100 % bedeutet, dass am Drehzahlreglerausgang der
Nenndrehmoment-Sollwert fir einen Frequenzfehler von 1 Hz generiert wird. Siehe Kapitel
9.8 Closed Loop-Parameter (IDs 612 bis 621).

614 CL: DREHZAHLSTEUERUNG I-ZEIT 6 [2.6.23.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Integrationszeitkonstante des Drehzahlreglers
einzustellen.

Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-Parameter (IDs 612 bis 621).

Drehzahlregelung Ausgang(k) = SPC OUT(k-1) + SPC Kp*[Drehzahlabweichung(k)-
Drehzahlabweichung(k-1)] + Ki*Drehzahlabweichung(k)

wobei Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.

615 CL: 0-GESCHWINDIGKEITSZEIT BEIM START 6 (2.6.23.9]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die der Frequenzumrichter nach
dem Startbefehl auf Nulldrehzahl bleibt.

Wenn nach Erteilung des Befehls diese Zeit abgelaufen ist, wird die Drehzahl freigegeben,
um auf den Frequenz/Drehzahlsollwert zu beschleunigen. Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-
Parameter (IDs 612 bis 621).

616 CL: 0-GESCHWINDIGKEITSZEIT BEIM STOPP 6 (2.6.23.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die der Frequenzumrichter nach
dem Stopp-Befehl auf Nulldrehzahl bleibt.

Dieser Parameter bleibt ohne Wirkung, wenn als Stoppfunktion (ID506) Leerauslauf
ausgewahlt wurde. Die Nulldrehzahl-Zeit beginnt, wenn die Rampenzeit Nulldrehzahl
erreicht. Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-Parameter (IDs 612 bis 621).

617 CL: STROMSTEUERUNG P-VERSTARKUNG 6 (2.6.23.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung des Stromreglers anzupassen.

Dieser Regler ist nur bei der Regelungsart Closed Loop aktiv. Der Reglerausgang ist der
Spannungsvektorsollwert fiir den Modulator. Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-Parameter (IDs
612 bis 621).

618 CL: ENCODER-FILTERZEIT 6 (2.6.23.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir die Drehzahlmessung einzustellen.
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Der Parameter kann genutzt werden, um Storungen des Encodersignals zu entfernen. Eine
zu hohe Filterzeit reduziert die Stabilitat der Geschwindigkeitssteuerung. Siehe Kapitel 9.8
Closed Loop-Parameter (IDs 612 bis 621).

619 CL: SCHLUPFKORREKTUR 6 (2.6.23.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Spannung des Motors einzustellen, wenn Last am
Motor anliegt.

Fiur die Berechnung des Nennschlupfs wird die auf dem Typenschild angegebene
Motorgeschwindigkeit verwendet. Dieser Wert wird fur die Einstellung der Motorspannung
unter Last verwendet. Die auf dem Typenschild angegebene Geschwindigkeit ist manchmal
leicht ungenau. Fur die Anpassung des Schlupfs kann deshalb dieser Parameter verwendet
werden. Eine Reduzierung des Schlupfeinstellwerts erhoht die Motorspannung unter Last.
Der Wert 100 % entspricht dem Nennschlupf bei Nennlast. Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-
Parameter (IDs 612 bis 621).

620 LOAD DROOPING 23456 (2.6.12, 2.6.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Load Drooping-Funktion zu aktivieren.

Die Load-Drooping-Funktion ermoglicht einen Drehzahlabfall. Mit diesem Parameter stellen
Sie die Lastabsenkung als Prozentanteil des Nenndrehmoments des Motors ein.

Sie konnen diese Funktion verwenden, wenn ein Lastausgleich zwischen mechanisch
miteinander gekoppelten Motoren erforderlich.

Wenn Load Drooping auf 50 % eingestellt ist, und ein Motor mit einer Nennfrequenz von
100 Hz mit Nennlast (10 % Drehmoment] betrieben wird, darf die Ausgangsfrequenz um 5 Hz
vom Frequenzsollwert abfallen.

621 CL: ANLAUFDREHMOMENT 6 (2.6.23.11)
Verwenden Sie diesen Parameter, um das Anlaufdrehmoment auszuwahlen.

Der Drehmomentspeicher wird in Krananwendungen verwendet. Anlaufdrehmoment
VORWARTS/RUCKWARTS kann in anderen Anwendungen genutzt werden, um den
Geschwindigkeitsregler zu unterstitzen. Siehe Kapitel 9.8 Closed Loop-Parameter [IDs 612 bis
621).
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Tabelle 161: Optionen fiir Parameter ID621

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Nicht verwendet

1 Drehmomentspeicher Motor wird mit demselben Drehmoment gestartet, bei dem
er gestoppt wurde.

2 DrehmSollw Der Drehmomentsollwert wird fiir das Anlaufdrehmoment
beim Start verwendet.

3 Drehmoment vorwarts/riick- Siehe ID633 und 634

warts

626 CL: BESCHLEUNIGUNGSKOMPENSIERUNG 6 (2.6.23.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Tragheitsmomentkompensation einzustellen,
damit die Drehzahlreaktion bei Beschleunigung und Verzogerung praziser erfolgt.

Die Zeit ist als Beschleunigungszeit gegeniiber der Nenngeschwindigkeit mit Nenndrehzahl
definiert. Diese Funktion wird verwendet, wenn das Tragheitsmoment des Systems bekannt
ist, um bei wechselnden Sollwerten eine optimale Drehzahlgenauigkeit zu erzielen.

2 . 2 . 2
TE fll()m :J' ( TE fnom)

nom nom

BeschleunigungskompensationZK = J-

J = Systemtragheit (kg*m2)

fnom = Motornennfrequenz (Hz)
Tnom = Motornenndrehmoment
Pnom = Motornennleistung (kW)

627 CL: MAGNETISIERUNGSSTROM BEIM START 6 (2.6.23.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den DC-Strom festzulegen, der dem Motor beim Start
zugefihrt wird.

Definiert den Strom, der bei erteiltem Startbefehl dem Motor zugefiihrt wird (Regelungsart
Closed Loop). Dieser Parameter wird beim Anlauf zusammen mit Parameter 1D628
verwendet, um die Zeit zu verringern, bis der Motor das maximale Drehmoment erzielen
kann.

628 CL: MAGNETISIERUNGSZEIT BEIM START 6 (2.6.23.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, wie lange dem Motor vor Beginn
der Beschleunigung Gleichstrom zugefihrt wird.

Legt fest, wie lange der Magnetisierungsstrom (ID627) dem Motor beim Start zugefiihrt wird.
Der Magnetisierungsstrom wird beim Start verwendet, um den Motor vor dem Anlauf zu
magnetisieren. Durch diese Vormagnetisierung wird die Drehmomentleistung fir den Start
verbessert. Der erforderliche Zeitraum hangt von der Grof3e des Motors ab. Der
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Parameterwert variiert zwischen 100 ms und 3 Sekunden. Je grof3er der Motor, desto mehr
Zeit wird benotigt.

631 IDENTIFIKATION 23456 [2.6.13,2.6.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Parameterwerte zu finden, die fir den Betrieb des
Frequenzumrichters optimal sind.

Bei der automatischen Motoridentifikation werden die Motorparameter berechnet bzw.
gemessen, die fur eine optimale Motor- und Drehzahlsteuerung erforderlich sind.

Die Identifikation hilft Ihnen bei der Einstellung der motor- und umrichterspezifischen
Parameter. Sie ist ein Werkzeug fiir die Inbetriebnahme und Wartung des
Frequenzumrichters. Hiermit finden Sie die Parameterwerte, die fiir den Betrieb des
Frequenzumrichters optimal sind.

HINWEIS!
Vor der Durchfiihrung der Identifikation missen Sie die Motortypenschild-
Parameter eingeben.

ID110Nennspannung des Motors (P2.1.6)
ID111Nennfrequenz des Motors (P2.1.7)
ID112Nenndrehzahl des Motors (P2.1.8)
ID113Nennstrom des Motors (P2.1.9)
ID120Motor Cos Phi (P2.1.10)
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Tabelle 162: Optionen fiir Parameter ID631

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Keine Aktion Keine Identifikation gewiinscht.

Identifikation mit Motorbetrieb [Der Frequenzumrichter wird ohne Drehzahl betrieben, um
die Motorparameter zu ermitteln. Der Motor wird mit Strom
und Spannung versorgt, aber mit Nullfrequenz. Das U/f-Ver-
haltnis wird identifiziert.

Identifikation mit Motorbetrieb |Der Frequenzumrichter wird mit Drehzahl betrieben, um die
(nur NXP) Motorparameter zu ermitteln. U/f-Verhaltnis und Magnet-
isierungsstrom werden identifiziert.

2 HINWEIS!

Die genauesten Ergebnisse werden erzielt, wenn dieser
Identifikationslauf ohne Motorlast an der Motorwelle durch-
geflihrt wird.

3 Identifikation mit Encoder Identifiziert die Nullposition der Welle bei Verwendung eines
PMS-Motors mit Absolut-Encoder.

4 (Reserviert)

5 Identifikation fehlgeschlagen Dieser Wert wird gespeichert, wenn die |dentifikation fehl-
schlagt.

Um die Identifikationsfunktion zu aktivieren, stellen Sie diesen Parameter ein und geben
einen Startbefehl. Sie missen den Startbefehl innerhalb von 20 Sekunden erteilen,
andernfalls wird der Identifikationslauf nicht gestartet. Der Parameter wird auf die
Werkseinstellung zuriickgesetzt und ein ldentifikationsalarm wird angezeigt.

Um den Identifikationslauf vorzeitig abzubrechen, geben Sie einen Stoppbefehl. Dieser setzt
den Parameter auf die Werkseinstellung zuriick. Wenn der Identifikationslauf nicht
abgeschlossen wird, wird ein ldentifikationsalarm angezeigt.

Waihrend des ldentifikationslaufs ist die Bremssteuerung deaktiviert (siehe Kapitel 9.3
Steuerung der externen Bremse mit zusatzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis 349, 352,
353)).

HINWEIS!

Fir den Start nach der Identifikation ist eine Anstiegsflanke erforderlich.

633 CL: ANLAUFDREHMOMENT, VORWARTS 23456 (2.6.23.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Anlaufdrehmoment fir die Vorwartsrichtung
einzustellen, wenn ,Start Moment” verwendet wird.

Startdrehmoment fir Vorwartsdrehrichtung, falls mit Parameter ID621 ausgewahlt.
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634 CL: ANLAUFDREHMOMENT, RUCKWARTS 23456 (2.6.23.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Anlaufdrehmoment fiir die Rickwartsrichtung
einzustellen, wenn ,Start Moment” verwendet wird.

Startdrehmoment fur Rickwartsdrehrichtung, falls mit Parameter ID621 ausgewahlt.
636 MINDESTFREQUENZ FUR OPEN LOOP-DREHMOMENTSTEUERUNG 6 (2.10.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenzgrenze einzustellen, unter der
der Frequenzumrichter im Frequenzsteuerungsmodus betrieben wird.

Aufgrund des Nennschlupfs des Motors ist die interne Drehmomentberechnung bei
niedrigen Geschwindigkeiten ungenau. Fir diese Situationen wird die Verwendung des
Frequenzsteuerungsmodus empfohlen.

637 GESCHWINDIGKEITSREGLER P-VERSTARKUNG, OPEN LOOP 6 (2.6.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung fir den Drehzahlregler
einzustellen.

638 GESCHWINDIGKEITSREGLER I-VERSTARKUNG, OPEN LOOP 6 (2.6.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die [-Verstarkung fir den Drehzahlregler einzustellen.

639 DREHMOMENTREGLER P-VERSTARKUNG 6 (2.10.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung fir den Drehmomentregler im
Open Loop-Steuerungsmodus festzulegen.

640 DREHMOMENTREGLER I-VERSTARKUNG 6 (2.10.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die I-Verstarkung flir den Drehmomentregler im Open
Loop-Steuerungsmodus festzulegen.

641 AUSWAHL DREHMOMENTSOLLWERT 6 (2.10.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehmomentsollwert auszuwahlen.

Siehe Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis 859).
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Tabelle 163: Optionen fiir Parameter ID641

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Analogeingang 1
2 Analogeingang 2
3 Analogeingang 3
4 Analogeingang 4
5 Analogeingang 1 (Joystick]
6 Analogeingang 2 (Joystick]
7 Von der Steuertafel, Parameter
R3.5
8 Feldbus-Drehmomentsollwert dess_e Kapitel 9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis

642 DREHMOMENTSOLLWERTSKALIERUNG, HOCHSTWERT 6 (2.10.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximal zulassigen Drehmomentsollwert fur
positive und negative Werte einzustellen.

643 DREHMOMENTSOLLWERTSKALIERUNG, TIEFSTWERT 6 (2.10.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den minimal zulassigen Drehmomentsollwert fir
positive und negative Werte einzustellen.

Skalierung der benutzerdefinierten Minimum- und Maximumpegel fir Analogeingange
zwischen -300,0 ... 300,0 %.

644 DREHMOMENTREGELUNG, DREHZAHLGRENZE, OPEN LOOP 6 (2.10.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Frequenz fir die Drehmomentsteuerung
auszuwahlen.

Tabelle 164: Optionen fiir Parameter ID644

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Maximalfrequenz
1 Ausgewahlter Frequenzsoll-
wert
2 Festdrehzahl 7
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NXP-Antriebe verfiigen in der Regelungsart Closed Loop tber mehr Optionen fiir diesen
Parameter. Siehe ID1278.

645 NEGATIVE DREHMOMENTGRENZE 6 (2.6.23.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehmomentgrenze fir die negative Richtung
einzustellen.

646 POSITIVE DREHMOMENTGRENZE 6 [2.6.23.22]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehmomentgrenze fur die positive Richtung
einzustellen.

649 NULLSTELLUNG DER ANTRIEBSWELLE AM DAUERMAGNET-SYNCHRONMOTOR 6 (2.6.24.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Nullstellung der Welle einzustellen.

Wird bei Verwendung eines Absolut-Winkelkodierers wahrend des Identifikationslaufs
aktualisiert.

650 MOTORTYP 6 (2.6.24.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Motortyp fir Ihren Prozess einzustellen.

Tabelle 165: Optionen fiir ID650

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Asynchronmotor

1 Dauermagnetsynchronmotor

651 FLUSSSTROM KP 6 [P2.6.24.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung fur den Flussstromregler
einzustellen.

Definiert die Verstarkung fiir den Flussstromregler bei Verwendung eines PMS-Motors.
Abhangig vom Aufbau des Motors und der Rampenrate, die verwendet wird, um zum
Feldschwachbereich zu gelangen, kann eine hohe Verstarkung erforderlich sein, sodass die
Ausgangsspannung nicht die Obergrenze erreicht und eine korrekte Motorregelung
verhindert. Eine zu hohe Verstarkung kann zu einer instabilen Steuerung fiihren. In diesem
Fall ist die |-Zeit ausschlaggebender fiir die Steuerung.

652 FLUSSSTROM ZEIT 6 [P2.6.24.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die I-Zeit fiir den Flussstromregler einzustellen.

Definiert die I-Zeit fiir den Flussstromregler bei Verwendung eines PMS-Motors. Abhangig
vom Aufbau des Motors und der Rampenrate, die verwendet wird, um zum
Feldschwachbereich zu gelangen, konnen kurze |-Zeiten erforderlich sein, sodass die
Ausgangsspannung nicht die Obergrenze erreicht und eine korrekte Motorregelung
verhindert. Eine zu schnelle |-Zeit kann ebenfalls zu einer instabilen Steuerung fihren.
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655 MODULATIONSGRENZE 6 (2.6.23.34)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu steuern, wie der Frequenzumrichter die
Ausgangsspannung moduliert.

Durch Reduzieren dieses Werts wird die maximale Ausgangsspannung begrenzt. Bei
Verwendung eines Sinusfilters stellen Sie diesen Parameter auf 96 %.

655 LOAD-DROOPING-ZEIT 6 [2.6.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drooping-Zeit des Motors einzustellen.

Mit der Drehzahlabsenkung bei Lasterhohung soll ein dynamisches Absenken der Drehzahl
bei sich andernder Last erzielt._vverden. Dieser Parameter definiert die Zeitspanne, wahrend
der die Drehzahl auf 63 % der Anderung angehoben wird.

657 STROMSTEUERUNG ZEIT 6 [P2.6.23.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Integrator-Zeitkonstante des Stromreglers
anzupassen. Dieser Wert wird in Sekunden dargestellt.

662 GEMESSENER SPANNUNGSABFALL 6 (2.6.25.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den gemessenen Spannungsabfall bei
Statorwiderstand zwischen zwei Phasen mit dem Nennstrom des Motors einzustellen.

Der gemessener Spannungsabfall bei Statorwiderstand zwischen zwei Phasen mit dem
Nennstrom des Motors. Dieser Parameter wird im Identifikationslauf identifiziert. Stellen Sie
diesen Wert ein, um fiir niedrige Open Loop-Frequenzen eine optimale
Drehmomentberechnung zu erzielen.

664 IR: AUSGANGSSPANNUNG HINZUFUGEN 6 (2.6.25.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hohe der Spannung einzustellen, die bei
Nulldrehzahl in den Motor gespeist wird, wenn die Drehmomenterhohung verwendet wird.

665 IR: GENERATORSKALA HINZUFUGEN 6 (2.6.25.19]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir generatorseitige IR-
Kompensation bei Verwendung der Momenterhdhung einzustellen.

667 IR: UBERWACHUNGSSKALA HINZUFUGEN 6 (2.6.25.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir motorseitige IR-
Kompensation bei Verwendung der Momenterhdhung einzustellen.

668 1U OFFSET 6 (2.6.25.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Offsetwert fir die Phasenstrom-Messung
einzustellen.
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669 IV OFFSET 6 (2.6.25.22)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Offsetwert fir die Phasenstrom-Messung
einzustellen.

670 IW OFFSET 6 (2.6.25.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Offsetwert fir die Phasenstrom-Messung
einzustellen.

Wird beim Identifikationslauf identifiziert.
673 LS-SPANNUNGSABFALL 6 [P2.6.25.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Ls-Spannungsabfall zwischen zwei Phasen
festzulegen.

Leckage Induktionsspannungsabfall mit Nennstrom und Frequenz des Motors. Dieser
Parameter definiert den Ls-Spannungsabfall zwischen zwei Phasen festzulegen. Verwenden
Sie den Identifikationslauf, um die optimale Einstellung zu bestimmen.

675 MOTORBEM SPANNUNG 6 (2.6.25.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die motorinduzierte Riickspannung einzustellen.

700 REAKTION AUF 4MA-SOLLWERTFEHLER 234567 (2.7.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Frequenzumrichters auf einen 4-mA-
Eingangsfehler auszuwahlen.

Tabelle 166: Optionen fiir Parameter ID700

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Reaktion

1 Warnung

2 Warnung Der Frequenz von vor 10 Sekunden wird als Sollwert festge-
legt

3 Warnung Die 4 mA-Fehlerfrequenz (Parameter ID728) wird als Soll-
wert eingestellt

4 Fehler (Fault) Stopp-Modus nach Fehler gemaf ID506

5 Fehler (Fault) Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Bei Verwendung des 4 - 20 mA-Sollwertsignals wird eine Warnung bzw. ein Fehler mit einer
Meldung ausgegeben, wenn das Signal fir 5 Sekunden unter 3,0 mA bzw. fiir 0,5 Sekunden
unter 0,5 mA fallt. Die Informationen konnen bei entsprechender Programmierung auch
Uber den Digitalausgang DO1 und die Relaisausgange RO1 und RO2 ausgegeben werden.
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701 REAKTION AUF EXTERNEN FEHLER 234567 (2.7.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Externen
Fehler” auszuwahlen.

Tabelle 167: Optionen fiir Parameter ID701

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-

ler geman ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

Durch das externe Fehlersignal an den programmierbaren Digitaleingangen DIN3 oder
durch die Parameter ID405 und ID406 wird eine Warnung bzw. ein Fehler mit Meldung
erzeugt. Die Informationen konnen bei entsprechender Programmierung auch ber den
Digitalausgang DO1 und die Relaisausgange RO1 und RO2 ausgegeben werden.

702 AUSGANGSPHASENUBERWACHUNG 234567 (2.7.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
.Ausgangsphase”-Fehler auszuwahlen.

Tabelle 168: Optionen fiir Parameter ID702

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-

ler gemaf ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
3 . }

ler immer mit Leerauslauf

Bei der Motorphaseniberwachung wird geprift, ob die Motorphasen ungefahr die gleiche
Stromaufteilung haben.

703 ERDSCHLUSSSCHUTZ 234567 (2.7.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Erdschluss”
auszuwahlen.
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Tabelle 169: Optionen fiir Parameter ID703

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Reaktion

1 Warnung

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

Beim Erdschluss-Schutz wird gepriift, ob die Summe der Motorphasenstrome gleich Null ist.
Der Uberstromschutz ist standig in Betrieb und schiitzt den Frequenzumrichter vor
Erdschlissen mit hohen Stromen.

704 MOTORTEMPERATURSCHUTZ 234567 (2.7.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Motoriibertemperatur” auszuwahlen.

Tabelle 170: Optionen fiir Parameter ID704

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506
Fehler, Stoppmodus nach Feh-
3 . )
ler immer mit Leerauslauf

Wenn die Schutzfunktion deaktiviert (d. h. der Parameter auf 0 gesetzt] wird, wird der
Warmestatus des Motors auf 0 % zuriickgesetzt. Siehe Kapitel 9.4 Parameter des
Motortemperaturschutzes (IDs 704 bis 708).

Die Erfassung der Motoribertemperatur ist erforderlich, wenn der Parameter auf 0 gesetzt
ist.

705 MOTORTEMPERATURSCHUTZ: MOTORUMGEBUNGSTEMPERATURFAKTOR 234567 (2.7.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Umgebungstemperaturfaktor einzustellen, bei
dem der Motor installiert wird.

Der Faktor kann auf einen Wert zwischen -100,0 % und 100,0 % eingestellt werden, mit
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-100,0% =0°C
0,0% =40°C
100,0 % =80 °C

Siehe Kapitel 9.4 Parameter des Motortemperaturschutzes [IDs 704 bis 708).

706 MOTORTEMPERATURSCHUTZ: MOTORKUHLFAKTOR BEI NULLDREHZAHL 234567 (2.7.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Kihlungsfaktor des Motors bei Nulldrehzahl im
Verhaltnis zu dem Punkt einzustellen, an dem der Motor ohne externe Kiihlung bei
Nenndrehzahl lauft.

Siehe Abb. 72 IT-Kurve des thermischen Motorstroms.

Der Standardwert beruht auf der Annahme, dass keine externe Lufterkiihlung fir den Motor
verwendet wird. Wenn Sie einen externen Lifter verwenden, konnen Sie den Wert hoher
einstellen als fir den Betrieb ohne Lifter, z. B. auf 90 %.

Wenn Parameter P3.1.1.4 (Motornennstrom) geandert wird, wird dieser Parameter
automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

Auch wenn Sie die Einstellung dieses Parameters andern, hat dies keinen Einfluss auf den
maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichters. Siehe Kapitel 9.4 Parameter des
Motortemperaturschutzes (IDs 704 bis 708).

Die Eckfrequenz fur den Temperaturschutz betragt 70 % des Werts von Parameter ID111

(Motornennfrequenz).
F’Ki,'lhlung A
Uberlastbereich
100% oo oy

_ ]

ID706=40% ! E

: : >

0 Eckfrequenz fn f

Abb. 72: IT-Kurve des thermischen Motorstroms

707 MOTORTEMPERATURSCHUTZ: ZEITKONSTANTE 234567 (2.7.11)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motor-Temperaturzeitkonstante einzustellen.

Diese Zeitkonstante kann auf einen Wert zwischen 1 und 200 Minuten eingestellt werden.
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Die Zeitkonstante bestimmt den Zeitraum, innerhalb dessen die berechnete
Erwarmungskurve 63 % ihres Zielwerts erreicht. Die Lange der Zeitkonstante hangt ab von
der Motorgrof3e. Je grof3er der Motor, desto langer die Zeitkonstante.

Unterschiedliche Motoren haben unterschiedliche Motor-Temperaturzeitkonstanten. Die
Zeitkonstante ist auch von Hersteller zu Hersteller verschieden. Der werkseitige
Parameterwert variiert entsprechend der Baugrofe.

Die t6-Zeit ist der Zeitraum in Sekunden, Gber den der Motor bei einem Sechsfachen des
Nennstroms sicher betrieben werden kann. Diese Daten erhalten Sie moglicherweise vom
Hersteller zusammen mit dem Motor. Wenn Sie den t6-Wert |hres Motors kennen, kdnnen
Sie anhand dieses Werts den Zeitkonstantenparameter einstellen. In der Regel entspricht
die Temperaturzeitkonstante des Motors in Minuten 2*t6. Sobald der Frequenzumrichter
gestoppt wird, wird die Zeitkonstante intern auf das Dreifache des eingestellten
Parameterwerts erhoht, da die Kiihlung auf Konvektion basiert.

Siehe auch Abb. 73 Motor-Temperaturzeitkonstante.

708 MOTORTEMPERATURSCHUTZ: MOTOREINSCHALTDAUER 234567 (2.7.12]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Faktor fiir die thermische Belastbarkeit des
Motors einzustellen.

Der Wert kann im Bereich 0 % - 150 % eingestellt werden. Siehe Kapitel 9.4 Parameter des
Motortemperaturschutzes (IDs 704 bis 708).

Wenn der Wert beispielsweise auf 130 % eingestellt ist, wird die Nenntemperatur mit 130 %
des Motornennstroms erreicht.
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Abb. 73: Motor-Temperaturzeitkonstante

709 BLOCKIERSCHUTZ 234567 (2.7.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Motorblockierung” auszuwahlen.
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Tabelle 171: Optionen fiir Parameter ID709

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Reaktion

1 Warnung

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

Wenn die Schutzfunktion deaktiviert (d. h. der Parameter auf 0 gesetzt] wird, wird der
Blockierzeitzéhler zuriickgesetzt. Siehe Kapitel 9.5 Parameter fiir den Blockierschutz (IDs 709
bis 712).

710 BLOCKIERSTROMGRENZE 234567 (2.7.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, iber dem der Motorstrom
bleiben muss, damit ein Blockierzustand eintritt.

Der Wert dieses Parameters kann zwischen 0,0 und 2*Iy liegen. Damit ein Blockierzustand
eintritt, muss der Strom diese Grenze Uberschritten haben. Wenn Parameter ID107
(Nennstromgrenze) geandert wird, wird dieser Parameter automatisch auf 90 % der
Stromgrenze berechnet. Siehe Kapitel 9.5 Parameter fiir den Blockierschutz (IDs 709 bis 712).

HINWEIS!
Der Wert der Blockierstromgrenze muss unterhalb der Motorstromgrenze liegen.

A1

Blockierbereich

ID710

v

ID712

Abb. 74: Blockierschutzeinstellungen
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711 BLOCKIERZEIT 234567 [2.7.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer fir einen Blockierzustand
einzustellen.

Die Zeitgrenze kann zwischen 1,0 und 120,0 s eingestellt werden.

Dies ist die fur eine Blockierphase zulassige Hochstdauer. Die Blockierzeit wird von einem
internen Zahler gezahlt. Wenn der Wert des Zahlers diesen Grenzwert tiberschreitet, wird
der Frequenzumrichter durch die Schutzfunktion abgeschaltet (siehe ID709). Siehe Kapitel
9.5 Parameter fiir den Blockierschutz (IDs 709 bis 712).

Zahler Blockierzeit
A
Ausldsebereic

Par. ID711 | \
Auslésen/Warnung
ID709

>t
Blockierung ----
Keine Blockierung — L L

Abb. 75: Blockierzeitzdhlung

712 BLOCKIERFREQUENZGRENZE 234567 (2.7.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, unter dem die
Ausgangsfrequenz des Umrichters bleiben muss, damit ein Blockierzustand eintritt.

Die Frequenz kann auf einen Wert zwischen 1-fmax (ID102) gesetzt werden.

Eine Blockierung tritt auf, wenn die Ausgangsfrequenz diesen Einstellwert fir eine
bestimmte Zeit unterschreitet. Siehe Kapitel 9.5 Parameter fiir den Blockierschutz (IDs 709 bis
712).

713 UNTERLASTSCHUTZ 234567 (2.7.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Unterlast”-
Fehler auszuwahlen.
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Tabelle 172: Optionen fiir Parameter ID713

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-

ler gemaf ID506

3 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

Siehe Kapitel 9.6 Parameter fiir den Unterlastschutz (IDs 713 bis 716).

714 UNTERLASTSCHUTZ, LAST BEIM FELDSCHWACHPUNKT 234567 (2.7.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das minimale Drehmoment einzustellen, das der
Motor braucht, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters hoher als die Frequenz des
Feldschwachpunkts ist.

Der Wert dieses Parameters kann zwischen 10,0 und 150,0 % x TnMotor liegen.

Wenn Parameter ID113 (Motornennstrom) gedndert wird, wird dieser Parameter
automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt. Siehe Kapitel 9.6 Parameter fiir den
Unterlastschutz (IDs 713 bis 716).

A+ Drehmoment

ID714 (-~ mmmmmmmeeee :

ID715 '
Unterlastbereich

; f
5 Hz Feldschw':'a'chpunkt !

Abb. 76: Einstellen der Mindestlast

715 UNTERLASTSCHUTZ, LAST BEI NULLFREQUENZ 234567 (2.7.19]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das minimale Drehmoment einzustellen, das der
Motor bendétigt, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters 0 ist.

Die Drehmomentgrenze kann von 5,0 bis 150,0 % x Tnmotor eingestellt werden.
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Siehe Abb. 76 Einstellen der Mindestlast. Wenn der Wert von Parameter ID113
(Motornennstrom) gedndert wird, wird dieser Parameter automatisch auf die

Werkseinstellung zuriickgesetzt. Siehe Kapitel 9.6 Parameter fiir den Unterlastschutz (IDs 713
bis 716).

716 UNTERLASTZEIT 234567 (2.7.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer fir einen Unterlastzustand
einzustellen.

Die Zeitgrenze kann zwischen 2,0 und 600,0 s eingestellt werden.

Die Unterlastzeit wird von einem internen Zahler gezahlt. Wenn der Wert des Zahlers diesen
Grenzwert Uberschreitet, wird der Frequenzumrichter durch die Schutzfunktion
abgeschaltet. Die Abschaltung des Frequenzumrichters erfolgt gemaf der Einstellung des
Parameters ID713. Wenn der Frequenzumrichter stoppt, wird der Unterlastzahler auf 0
zuruckgestellt. Siehe Abb. 77 Unterlastzeitzahler-Funktion und Kapitel 9.6 Parameter fir den
Unterlastschutz (IDs 713 bis 716).

4 Unterlastzeitzahler

Auslésebereich
ID716 |
1\
. Auslésung/Warnung ID713
I
I
I
I
I
I
|
I
. Zeit
Unterlast . L]

Keine Unterlast
Abb. 77: Unterlastzeitzahler-Funktion

717 AUTOMATISCHER NEUSTART: WARTEZEIT 234567 (2.8.1)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Wartezeit vor dem ersten Reset festzulegen.
718 AUTOMATISCHER NEUSTART: VERSUCHSZEIT 234567 (2.8.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Versuchszeit fir die automatische
Fehlerquittierung festzulegen.

Wahrend der Versuchszeit versucht die AFQ-Funktion die auftretenden Fehler zu quittieren.
Wenn die Anzahl der Fehler, die wahrend der Versuchszeit auftreten, den Wert des
entsprechenden Parameters tiberschreitet (ID720 bis ID725), wird ein permanenter Fehler
erzeugt.
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Wartezeit Wartezeit Wartezeit
. Par. ID717 Par. ID717 Par. ID717
. N g - - ™
Fehlerausloser
Warnung
Neustart 1 Neustart 2
Automatische _‘ _‘

Fehlerquittierung

AFQ Zeitraum AFQ Zeitraum
Par. ID718

[
Fehler aktiv L

Automatische Fehlerquittierung: (Versuche=2)

Abb. 78: Beispiel fiir automatische Neustarts mit zwei Neustarts

Die Parameter ID720 bis ID725 bestimmen die maximale Anzahl automatischer Neustarts
wahrend der durch diesen Parameter eingestellten Versuchszeit. Die Zeitzahlung beginnt ab
der ersten automatischen Quittierung. Wenn die Anzahl der Fehler, die wahrend der
Versuchszeit auftreten, die Werte der Parameter ID720 bis ID725 Gberschreitet, wird der
Fehlerzustand aktiviert. Andernfalls wird der Fehler nach Ablauf der Versuchszeit quittiert
und die Versuchszeitzahlung mit dem nachsten Fehler neu begonnen.

Wenn ein Fehler wahrend der Versuchszeit auch weiterhin bestehen bleibt, tritt ein
Fehlerzustand ein.

719 AUTOMATISCHER NEUSTART: STARTFUNKTION 234567 (2.8.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Startmodus fir die automatische
Fehlerquittierungsfunktion auszuwahlen.

Tabelle 173: Optionen fiir Parameter ID719

/::j:vr:::_' Auswahlname Beschreibung
0 Start mit Rampe
1 Fliegender Start
2 Start gemaf ID505
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720 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND EINES UNTERSPANNUNGSFEHLERS 234567 (2.8.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele automatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem Unterspannungsfehler
durchfiihren kann.

Tabelle 174: Optionen fiir Parameter ID720

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Kein automatischer Neustart
Anzahl der automatischen Neu- |Der Fehler wird quittiert und der Umrichter wird automa-
>0 starts nach einem Unterspan- [tisch gestartet, nachdem die DC-Spannung wieder den nor-
nungsfehler malen Pegel angenommen hat.

721 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND VON UBERSPANNUNG 234567 (2.8.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele autorpatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem Uberspannungsfehler
durchfiihren kann.

Tabelle 175: Optionen fiir Parameter ID721

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Kein automatischer Neustart

0 nach einem AuslSsen aufgrund
von Uberspannung

Anzahl der automatischen Neu- |Der Fehler wird quittiert und der Umrichter wird automa-
>0 starts nach einem Ausldsen tisch gestartet, nachdem die DC-Spannung wieder den nor-
aufgrund von Uberspannung. malen Pegel angenommen hat.

722 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND VON UBERSTROM 234567 (2.8.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele autorpatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem Uberstromfehler
durchfiihren kann.

HINWEIS!
IGBT Ubertemp.-Fehler inbegriffen.
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Tabelle 176: Optionen fiir Parameter ID722

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Kein automatischer Neustart
0 nach einem Auslosen aufgrund
von Uberstrom

Anzahl der automatischen Neu-
starts nach einem Auslosen
aufgrund von Uberstrom und
IGBG-Temperaturfehlern.

723 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN NACH 4
MA SOLLWERT 234567 (2.8.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele automatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem 4-mA-Fehler durchfihren
kann.

Tabelle 177: Optionen fiir Parameter ID 723

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Kein automatischer Neustart

0 nach einem Auslosen aufgrund
eines Sollwertfehlers

Anzahl automatischer Neu-
starts, nachdem das analoge
>0 Stromsignal (4 - 20 mA] wieder
den normalen Pegel (>4 mA)
erreicht hat

725 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND EINES EXTERNEN FEHLERS 234567 (2.8.9)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele automatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem externen Fehler
durchfihren kann.
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Tabelle 178: Optionen fiir Parameter ID725

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Kein automatischer Neustart
0 nach einem Auslosen aufgrund
eines externen Fehlers

Anzahl der automatischen Neu-
starts nach einem Auslosen
aufgrund eines externen Feh-
lers

>0

726 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND EINES MOTORTEMPERATURFEHLERS 234567 (2.8.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einzustellen, wie viele automatische Neustarts der
Frequenzumrichter in der eingestellten Versuchszeit nach einem Motortemperaturfehler
durchfiihren kann.

Tabelle 179: Optionen fiir Parameter ID726

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Kein automatischer Neustart

0 nach einem Auslosen aufgrund
eines Motortemperaturfehlers

Anzahl automatischer Neu-
starts, nachdem die Motortem-
peratur wieder ihren Normal-
wert erreicht hat

>0

727 REAKTION AUF UNTERSPANN.FEHLER 234567 (2.7.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Unterspannungsfehler zu aktivieren.

Tabelle 180: Optionen fiir Parameter ID727

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Fehler im Fehlerspeicher

1 Fehler nicht im Fehlerspeicher

Weitere Informationen zu den Unterspannungsgrenzen finden Sie in der Betriebsanleitung
zu dem Produkt.
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728 4 MA-FEHLERFREQUENZSOLLWERT 234567 (2.7.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert des Motors nach einem 4-mA-
Fehler einzustellen, wenn als Reaktion auf den 4-mA-Fehler eine Warnung ausgelost wird.

Wenn der Wert von Parameter ID700 auf 3 gesetzt wurde und der 4-mA-Fehler auftritt, ist
der Frequenzsollwert fir den Motor gleich dem Wert dieses Parameters.

730 EINGANGSPHASE, UBERWACHUNG 234567 (2.7.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Versorgungsphasenkonfiguration fir den
Umrichter auszuwahlen.

Tabelle 181: Optionen fiir Parameter ID730

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-

ler gemaf ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

Bei der Netzphaseniiberwachung wird geprift, ob die Eingangsphasen des
Frequenzumrichters ungefahr die gleiche Stromaufteilung haben.

731 AUTOMATISCHER NEUSTART 1 (2.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung zu aktivieren.

Tabelle 182: Optionen fiir Parameter ID731

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Gesperrt
1 Freigegeben

Mit dieser Funktion konnen folgende Fehler bis zu drei Mal automatisch zuriickgesetzt
werden (siehe Betriebsanleitung des Produkts):

« Uberstrom (F1)

« Uberspannung (F2)

« Unterspannung (F9)

+  Frequenzumrichter, Ubertemperatur (F14)
«  Motor, Ubertemperatur (F14)

«  Sollwertfehler (F50)
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732 REAKTION AUF THERMISTORFEHLER 234567 (2.7.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Thermistor”-
Fehler auszuwahlen.

Tabelle 183: Optionen fiir Parameter ID732

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler geman ID506
3 Fehler, Stoppmodus nach Feh-

ler immer mit Leerauslauf

Wird der Parameter auf 0 gesetzt, wird die Schutzfunktion deaktiviert.

733 REAKTION AUF FELDBUSFEHLER 234567 (2.7.22)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Feldbus-
Timeout”-Fehler auszuwahlen.

Weitere Informationen finden Sie im entsprechenden Handbuch fiir Feldbuskarten.

Tabelle 184: Optionen fiir Parameter ID733

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Aktion Keine Reaktion
1 Warnung Warnung
2 Fehler (Fault) Fehler, Stopp bei Fehler gemaB Parameter ID506
3 Fehler,Ausl. Fehler, Stopp bei Fehler immer mit Leerauslauf
4 Warn:ProgFr Warnung, Frequenzsollwert auf Feldbusfehler-Festdrehzahl
(Param. ID1801) eingestellt (*)

(*) NXP-Umrichter, nur Mehrzweckanwendung.

734 REAKTION AUF STECKPLATZFEHLER 234567 (2.7.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
.Steckplatzkommunikations“-Fehler auszuwéahlen.

Mit diesem Parameter wird die Reaktion auf Steckplatzfehler aufgrund von fehlenden oder
beschadigten Karten eingestellt.

Siehe Parameter ID732.
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738 AUTOMATISCHER NEUSTART: ANZAHL DER VERSUCHE NACH EINEM AUSLOSEN
AUFGRUND EINES UNTERLASTFEHLERS (2.8.10]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Unterlastfehler zu aktivieren.

Tabelle 185: Optionen fiir Parameter ID738

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Kein automatischer Neustart

0 nach einem Ausldsen aufgrund
von Unterlast

Anzahl der automatischen Neu-
>0 starts nach einem Auslosen
aufgrund von Unterlast

739 TBOARD1 ANZAHL (ANZAHL DER VERWENDETEN PT100-EINGANGE) 567 (2.7.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der Sensoren auszuwahlen, die bei
installierter Temperaturkarte verwendet werden.

HINWEIS!

Die Parametermeter TBoard1-Anzahl wird in der Universalapplikation verwendet.
Der alte Name (Anzahl der verwendeten PT100-Eingdnge) wird in der PID-Regler-
Applikation sowie in der Pumpen- und Luftersteuerungsapplikation weiter
verwendet.

Wenn in Ihrem AC-Antrieb eine Temperaturkarte installiert ist, wahlen Sie hier die Anzahl
der verwendeten Sensoren aus. Siehe auch das Handbuch fiir VACON® NX E/A-Karten.

Tabelle 186: Optionen fiir Parameter ID739

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Kanal 1
2 1 =Kanal 2
3 Kanal 1,2und 3
4 Kanal 2 und 3
5 Kanal 3
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HINWEIS!

Wenn der ausgewahlte Wert grofler als die tatsachliche Anzahl verwendeter
Sensoren ist, wird auf der Anzeige 200 °C ausgegeben. Wenn der Eingang
kurzgeschlossen ist, wird der Wert -30 °C angezeigt.

740 TBOARD FEHLERREAKTION (REAKTION AUF PT100-FEHLER) 567 (2.7.25)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Temperatur” auszuwahlen.

HINWEIS!

Die Parametermeter TBoard1-Fehlerreaktion wird in der Universalapplikation
verwendet. Der alte Name (Reaktion auf PT100-Fehler] wird in der PID-Regler-
Applikation sowie in der Pumpen- und Luftersteuerungsapplikation weiter
verwendet.

Tabelle 187: Optionen fiir Parameter ID740

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506
Fehler, Stoppmodus nach Feh-
3 . i
ler immer mit Leerauslauf

741 TBOARD1 WARNGRENZE (PT100-WARNGRENZE) 567 (2.7.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Warngrenzwert einzustellen.

HINWEIS!

Die Parametermeter TBoard1 Warngrenze wird in der Universalapplikation
verwendet. Der alte Name (PT100 Warngrenze) wird in der PID-Regler-Applikation
sowie in der Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation weiter verwendet.

742 TBOARD1 FEHLERGRENZE (PT100-FEHLERGRENZE] 567 (2.7.27)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Fehlergrenzwert einzustellen.

HINWEIS!

Die Parametermeter TBoard1 Fehlergrenze wird in der Universalapplikation
verwendet. Der alte Name (PT100 Fehlergrenze) wird in der PID-Regler-
Applikation sowie in der Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation weiter
verwendet.
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743 TBOARD2 ANZAHL 6 (2.7.37)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der Sensoren auszuwahlen, die bei
installierter Temperaturkarte verwendet werden.

Wenn in Ihrem AC-Antrieb eine Temperaturkarte installiert ist, wahlen Sie hier die Anzahl
der verwendeten Sensoren aus. Siehe auch das Handbuch fiir VACON® NX E/A-Karten.

Tabelle 188: Optionen fiir Parameter ID743

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Nicht verwendet
1 Kanal 1
2 Kanal 1 und 2
3 Kanal 1 und 2und 3
4 Kanal 2 und 3
5 Kanal 3

HINWEIS!

Wenn der ausgewahlte Wert grofler als die tatsachliche Anzahl verwendeter
Sensoren ist, wird auf der Anzeige 200 °C ausgegeben. Wenn der Eingang
kurzgeschlossen ist, wird der Wert -30 °C angezeigt.

745 TBOARD2 WARNGRENZE 6 (2.7.38]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Warngrenzwert einzustellen.

746 TBOARD2 FEHLERGRENZWERT 6 (2.7.39)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Fehlergrenzwert einzustellen.

750 KUHLUNGSUBERWACHUNG 6 (2.2.7.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Status der verwendeten Kiihleinheit zeigt. Dieser Parameter wird fir fliissiggekihlte
Frequenzumrichter verwendet.

Wenn sich der Antrieb im Betriebsstatus befindet und der Eingangspegel niedrig ist, wird ein
Fehler erzeugt. Wenn sich der Antrieb im Stoppstatus befindet, wird nur eine Warnung
ausgegeben. Siehe die Betriebsanleitung fir flissiggekihlte NX-Antriebe von VACON®.

751 KUHLUNGSFEHLERVERZOGERUNG 6 (2.7.32)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerung einzustellen, nach der der
Frequenzumrichter in den Fehlerstatus wechselt, wenn das Signal ,Kiihlung OK" nicht
anliegt.
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752 DREHZAHLABWEICHUNG, FEHLERFUNKTION 6 (2.7.33)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Fehlerreaktion auszuwahlen, wenn der
Drehzahlsollwert und die Encoderdrehzahl die festgelegten Grenzwerte liberschreiten.

Tabelle 189: Optionen fiir Parameter ID752

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

753 DREHZAHLABWEICHUNG, MAX. DIFFERENZ 6 (2.7.34)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Differenz zwischen Drehzahlsollwert
und Encoderdrehzahl einzustellen. Wenn die maximale Differenz Gberschritten wird, wird ein
Fehler ausgelost.

Die Drehzahlabweichung bezieht sich auf die Differenz zwischen Drehzahlsollwert und
Encoderdrehzahl. Dieser Parameter legt die Grenze fest, bei der der Fehler erzeugt wird.

754 DREHZAHLABWEICHUNG, VERZOGERUNG 6 (2.7.35)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerung einzustellen, nach der der
Frequenzumrichter in den Fehlerstatus wechselt, weil eine Drehzahlabweichung vorliegt.

755 MODUS ,, SICHERER HALT" 6 [2.7.36)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion auf einen aktivierten , Sicherer Halt"-
Modus auszuwahlen.

HINWEIS!
Im separat erhaltlichen Handbuch fiir die VACON®-Karte NX OPTAF (STO] finden
Sie detaillierte Informationen tiber die Funktion ,Sicherer Halt". Diese Funktion ist
nur verfligbar, wenn der Antrieb mit der Zusatzkarte VACON® OPTAF ausgeristet
ist.
Mit diesem Parameter legen Sie fest, ob das System mit einem Fehler oder einer Warnung
reagiert, wenn der ,sichere Halt" aktiviert ist. Unabhangig von diesem Parameterwert wird
die Antriebsmodulation durch das Eingangssignal ,.Sicherer Halt™ gestoppt.

756 SICHERER HALT AKTIV 6 (2.3.3.30)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitalausgangssignal auszuwahlen, das den
.Sicherer Halt"-Status zeigt.
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776 REAKTION AUF AKTIVEN FILTERFEHLER 6 (2.7.41)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Fehlerreaktion fir den aktiven Filterfehler
einzustellen.

Dieser Parameter definiert die Reaktion, die ausgelost werden soll, wenn der aktive
Filterfehlereingang (mit dem Parameter ID214 eingestellt] geschlossen ist.

Tabelle 190: Optionen fiir Parameter ID776

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Keine Aktion Keine Reaktion
1 Warnung Warnung
2 Fehler (Fault) Fehler, Stopp bei Fehler gem&B Parameter D506
3 Fehler,Ausl. Fehler, Stopp bei Fehler immer mit Leerauslauf

Dieser Parameter ist nur in NXP-Umrichtern vorhanden.

850 FELDBUS SOLLWERT-MINDESTSKALIERUNG 6 (2.9.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Feldbus-Sollwertsignals
festzulegen.

851 FELDBUS SOLLWERT-HOCHSTSKALIERUNG 6 (2.9.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung des Feldbus-Sollwertsignals
festzulegen.

Wenn die Parameter ID850 und ID851 identisch sind, ist die benutzerdefinierte Skalierung
deaktiviert und die Mindest- und Hochstfrequenzen werden fir die Skalierung verwendet.

Die Skalierung erfolgt, wie in beschrieben. Siehe auch Kapitel 9.7
Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis 859).

HINWEIS!
Die Verwendung dieser benutzerdefinierten Skalierfunktion wirkt sich auch auf die
Skalierung des Istwerts aus.

852 BIS 859 FELDBUSDATEN AUS-AUSWAHLEN 1BIS 8 6 (2.9.3 BIS 2.9.10)

Verwenden Sie diesen I?arameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Geben Sie die ID-Nummer des Wertes ein, den Sie Uberwachen wollen. Siehe Kapitel 9.7
Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis 859).
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1 Ausgangsfrequenz 15 Status Digitaleingange 1-3

2 Motordrehzahl 16 Status Digitaleingange 4-6

3 Motorstrom 17 Status Digital- und Relaisausgénge

4 Motordrehmoment 25 Frequenzsollwert

5 Motorleistung 26 Analogausgangsstrom

6 Motorspannung 27 Al3

7 DC-Zwischenkreis-Spannung 28 Al4

8 Geratetemperatur 31 AO1 (Zusatzkarte)

9 Motortemperatur 32 AO02 (Zusatzkarte)

13 Al 37 Aktiver Fehler 1

14 Al2 45 Motprstrom (antriebsunabhangig) mit einer
Dezimalstelle

Weitere Uberwachungswerte finden Sie auch in Kapitel 6.4.7 Uberwachungswerte
(Steuertafel: Meni M1).

876 BIS 883 FELDBUSDATEN EIN-AUSWAHLEN 1 BIS 8

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Parameter oder Uberwachungswert
auszuwahlen, der Uber den Feldbus gesteuert werden soll.

Geben Sie als Wert dieser Parameter die ID-Nummer des Wertes ein, den Sie regeln wollen.
Siehe Tabelle 45 Uberwachungswerte, NXP-Umrichter.

1001 ANZAHL DER NEBENUMRICHTER 7 (2.9.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Gesamtzahl der Nebenumrichter einzustellen.

Die Funktionen, die die Nebenumrichter steuern (Parameter ID458 bis ID462) konnen auf
Relaisausgange oder Digitalausgang programmiert werden. Standardmafig wird ein
Nebenumrichter verwendet und auf Relaisausgang RO1 auf B.1 programmiert.

1002 STARTFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 17 [2.9.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter startet.

Die Frequenz des durch den Wechselrichter gesteuerten Antriebs muss den mit diesen
Parametern definierten Grenzwert um 1 Hz Gberschreiten, damit der Nebenumrichter
gestartet wird. Der Uberschuss von 1 Hz schafft eine Hysterese, um unnétige Starts und
Stopps zu vermeiden. Siehe Abb. 79 Beispiel fiir die Parametereinstellung; Umrichter mit
variabler Drehzahl und ein Nebenumrichter, ID101 und ID102.
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1003 STOPPFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 17 (2.9.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fur die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter stoppt.

Die Frequenz des durch den Wechselrichter gesteuerten Antriebs muss den mit diesen
Parametern definierten Grenzwert um 1 Hz unterschreiten, damit der Nebenumrichter
gestoppt wird. Die Stopp-Frequenzgrenze definiert auch die Frequenz, auf die die Frequenz
des von dem Frequenzumrichter gesteuerten Antriebs gesenkt wird, nachdem der
Nebenumrichter gestartet wurde. Siehe Abb. 79 Beispiel fir die Parametereinstellung;
Umrichter mit variabler Drehzahl und ein Nebenumrichter.

1004 STARTFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 27 (2.9.4]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fur die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter startet.

1005 STOPPFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 27 (2.9.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fur die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter stoppt.

1006 STARTFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 37 (2.9.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fur die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter startet.

1007 STOPPFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 37 (2.9.7]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter stoppt.

1008 STARTFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 47 (2.9.8]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter startet.

1009 STOPPFREQUENZ, NEBENUMRICHTER 47 (2.9.9]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir die Frequenz des
Frequenzumrichters einzustellen, der den Nebenumrichter stoppt.

Siehe Parameter ID1002 und ID1003.

1010 STARTVERZOGERUNG VON NEBENUMRICHTERN 7 (2.9.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzdgerungszeit fir den Start des
Nebenumrichters einzustellen.

Die Frequenz des durch den Wechselrichter gesteuerten Antriebs muss fir die mit diesem
Parameter definierte Zeit Uber der Startfrequenz des Nebenumrichters bleiben, damit der
Nebenumrichter gestartet wird. Die definierte Verzogerung gilt fir alle Nebenumrichter.
Damit werden unnétige Starts vermieden, wenn die Startgrenzen kurzzeitig Uberschritten
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werden. Siehe Abb. 79 Beispiel fiir die Parametereinstellung; Umrichter mit variabler Drehzahl
und ein Nebenumrichter.

1011 STOPPVERZGGERUNG VON NEBENUMRICHTERN 7 (2.9.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzdgerungszeit fir den Stopp des
Nebenumrichters einzustellen.

Die Frequenz des durch den Wechselrichter gesteuerten Antriebs muss fir die mit diesem
Parameter definierte Zeit unter der Stoppfrequenz des Nebenumrichters bleiben, damit der
Nebenumrichter angehalten wird. Die definierte Verzogerung gilt fir alle Nebenumrichter.
Dies verhindert unnotige Stopps, wenn die Stoppgrenzen kurzzeitig unterschritten werden.

f

out out

Startverzégerung der
4 4 Nebenumrichter (Par. JD1010)
T

Startfrequenz von Nebenumrichter Startfrequenz von Nebenumrichter

1 Par. ID1002 + 1 Hz) 1 Par. ID1002 + 1 Hz) -] frequenzzu-

—————————————————————————————— — — —j 'wahrend der
Frequenz nach Starten Startverzoge-
des Nebenumrichters T—p, rung

ist Par. D1003-1 Hz

Stoppfrequenz von
Nebenumrichter 1
(Par. ID1003-1 Hz

______ Frequenz nach Starten — —x - — = = — = ——|—= Stoppverzégerung der
Frequenzabnahme ; . Nebenumrichter (Par.
wahrend der Stopp¥— + ID1011)

Stoppfrequenz von des Nebenumrichters 1 ist
Nebenumrichter 1 Par. ID1003 + 1 Hz - -7 Wahrend de
(Par. ID1003 - 1 Hz) min gerung :
> Par. ID101 >

Durchfluss Durchfluss

me
Par. ID101

Abb. 79: Beispiel fiir die Parametereinstellung; Umrichter mit variabler Drehzahl und ein
Nebenumrichter

1012 SOLLWERTSCHRITT NACH START DES NEBENUMRICHTERS 17 (2.9.12]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Sollwertschritt festzulegen, der dem Sollwert
hinzugefiigt wird, wenn der Nebenumrichter gestartet wird.

1013 SOLLWERTSCHRITT NACH START DES NEBENUMRICHTERS 27 (2.9.13]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Sollwertschritt festzulegen, der dem Sollwert
hinzugefiigt wird, wenn der Nebenumrichter gestartet wird.

1014 SOLLWERTSCHRITT NACH START DES NEBENUMRICHTERS 37 (2.9.14]

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Sollwertschritt festzulegen, der dem Sollwert
hinzugefligt wird, wenn der Nebenumrichter gestartet wird.

1015 SOLLWERTSCHRITT NACH START DES NEBENUMRICHTERS 47 (2.9.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Sollwertschritt festzulegen, der dem Sollwert
hinzugeflgt wird, wenn der Nebenumrichter gestartet wird.

Der Sollwertschritt wird immer automatisch zu dem Sollwert addiert, wenn der
entsprechende Nebenumrichter gestartet wird. Mit den Sollwertschritten kann
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beispielsweise der Druckverlust in der Rohrleitung aufgrund des gesteigerten Flusses
kompensiert werden.

Sollwert fUrAPI—RegIer

Sollwert Schritt 3
par. ID1014

Sollwert Schritt 2 T
par. ID1013
Sollwert Schritt 1
par. ID1012

Sollwert 1
(AI)

start

Nebenumrichter 1 stop .

start
Nebenumrichter 2 stop |

start
Nebenumrichter 3 stop

Abb. 80: Sollwertschritte nach Start der Nebenumrichter

1016 SLEEP-FREQUENZ 57 (2.1.15]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, unter dem die
Ausgangsfrequenz des Umrichters fir eine voreingestellte Zeit bleiben muss, bevor der
Umrichter in den Sleep-Status wechselt.

Der Frequenzumrichter wechselt in den Sleep-Modus (d. h. der Frequenzumrichter stoppt),
wenn die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters fir eine langere Zeit als durch
Parameter ID1017 festgelegt unterhalb der Sleep-Frequenz bleibt. Wahrend des Stopp-
Status arbeitet der PID-Regler und schaltet den Frequenzumrichter in den Betriebsstatus,
wenn das Istwertsignal den in Parameter ID1018 festgelegten Wakeup-Pegel unter- oder
Uberschreitet (siehe Parameter ID1019). Siehe Abb. 81 Sleep-Funktion des
Frequenzumrichters.

1017 SLEEP-VERZ0G. 57 (2.1.16]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Mindestdauer einzustellen, wie lange die
Ausgangsfrequenz des Umrichters unter dem eingestellten Grenzwert bleiben muss, bevor
der Umrichter in den Sleep-Status wechselt.

Siehe Abb. 81 Sleep-Funktion des Frequenzumrichters.
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1018 WAKEUP-PEGEL 57 (2.1.17]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Pegel einzustellen, bei dem der Umrichter aus
dem Sleep-Status erwacht.

Der Wakeup-Pegel definiert den Pegel, den der Istwert unter- oder Giberschreiten muss,
bevor der Betriebsstatus des Frequenzumrichters wiederhergestellt wird.

Istwert

A

Wakeup-Pegel
(Par. ID1018)

Sleep-Pegel t < Par. ID1017 t= par. ID1017

(Par. ID1016)

'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
(
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
d
'
'
'
'
'
'
'
'
'

.
1
'
'
'
'
'
'
'
'

Start-/Stoppstatus . .
des Frequenzumrichter in Betrieb
mit variabler Drehzahl sto

Abb. 81: Sleep-Funktion des Frequenzumrichters

1019 WAKEUP-FUNKTION 57 (2.1.18]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Betrieb fiir den Wakeup-Pegel-Parameter
auszuwahlen.

Dieser Parameter definiert, ob die Wiederherstellung des Betriebsstatus stattfindet, wenn
das Istwertsignal den Wakeup-Pegel unter- oder tiberschreitet (Parameter ID1018). Siehe
Kapitel 7078 Wakeup-Pegel 57 (2.1.17] und Tabelle 192.

Die Applikation 5 hat die Optionen 0 - 1, die Applikation 7 hat die Optionen 0 - 3.
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Tabelle 192: Auswahlbare Wakeup-Funktionen

Auswahl-
nummer

Funktion

Grenzwert

Beschreibung

Das Wakeup findet
statt, wenn der Ist-
wert die Grenze
unterschreitet

Die mit Parameter ID1018
definierte Grenze ist in
Prozent des maximalen
Istwerts angegeben

Istwert-
Signal

A

—— 100%

Par. ID1018=30%

Start

Stop

Das Wakeup findet
statt, wenn der Ist-
wert die Grenze
Uberschreitet

Die mit Parameter ID1018
definierte Grenze ist in
Prozent des maximalen
Istwerts angegeben

Istwert-
Signal

A

—— 100%

Par. ID1018=60%

Start

Stop
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Tabelle 192: Auswahlbare Wakeup-Funktionen

Auswah- Funktion Grenzwert Beschreibung

nummer

Das Wakeup findet |Die mit Parameter ID1018

statt, wenn der Ist- |definierte Grenze ist in IS_twel’t'
wert die Grenze Prozent des Istwerts des Signal
unterschreitet Sollwertsignals angege- A
ben
—— 100%
) Sollwert = 50 %
1 Par. ID1018 = 60 %
Einstellwert=60 %*Sollwert=30 %
-t
Start
Stop
Das Wakeup findet |Die mit Parameter ID1018
statt, wenn der Ist- |definierte Grenze ist in Istwert-
wert die Grenze Prozent des Istwerts des | Signal
Uberschreitet Sollwertsignals angege- A
ben
| 100%
Par. ID1018 = 140 %
Einstellwert = 140 % * Sollwert = 70 %
3 | Sollwert = 50 %

-t
Start

Stop

1020 PID-REGLER-BYPASS 7 (2.9.16)
Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der PID-Regler umgangen wird.

Die Frequenz des gesteuerten Gerats und die Ausgangspunkte der Nebenumrichter werden
dann gemaf dem Istwertsignal definiert.
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f

out

A
(Par. ID102) | 7777777 S EARreqUeNZ Vo TS

Startfrequenz von Nebenumrichter 2
Nebenumrichter 1

(Par. D1002) N\

Stoppfrequenz von
Stoppfrequenz von Nebenumrichter 2 (Par. ID1005)

Nebenumrichter 1 (Par. ID1003)

. |
(Par. ID101) ;

Istwer;

Istwert-Minimum Istwert-Maximum

Start-
/Stoppregelung Start

des Frequenz Stop
umrichters Start

Nebenum- Stop
richter 1 Start

Nebenum- Stop
richter 2

Abb. 82: Beispiel fiir einen Umrichter mit variabler Drehzahl und zwei Nebenumrichter mit
Bypass des PID-Reglers

1021 AUSWAHL DES ANALOGEINGANGS FUR DIE EINGANGSDRUCKMESSUNG 7 (2.9.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal auszuwahlen, fir das die
Eingangsdruckmessung eingestellt werden soll.

1022 EINGANGSDRUCKOBERGRENZE 7 (2.9.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Obergrenze fur den Analogeingang einzustellen,
den Sie fir die Eingangsdruckmessung ausgewahlt haben.

1023 EINGANGSDRUCKUNTERGRENZE 7 (2.9.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Untergrenze fur den Analogeingang einzustellen,
den Sie fir die Eingangsdruckmessung ausgewahlt haben.

1024 AUSGANGSDRUCKABFALLWERT 7 (2.9.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Abfall des Ausgangsdrucks einzustellen, wenn der
Eingangsdruck unter die Untergrenze des Eingangsdrucks fallt.

In Druckverstarkungsstationen beispielsweise kann es erforderlich sein, den Ausgangsdruck
zu senken, wenn der Eingangsdruck unter eine bestimmte Grenze sinkt. Die bendtigte
Eingangsdruckmessung ist mit dem mit Parameter ID1021 ausgewahlten Analogeingang
verbunden.
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NX *)

[

Abb. 83: Eingangs- und Ausgangsdruckmessung
*)

* Eingangsdruckmessung ausgewahlt mit Parameter ID1021
» PIl-Regler Istwert-Eingang Par. ID333

Mit den Parametern ID1022 und ID1023 konnen die Grenzen fir den Bereich des
Eingangsdrucks ausgewahlt werden, in dem der Ausgangsdruck gesenkt wird. Die Werte
sind in Prozent des Maximalwerts der Eingangsdruckmessung angegeben. Mit dem
Parameter ID1024 kann der Wert fiir die Ausgangsdrucksenkung innerhalb dieses Bereichs
festgelegt werden. Der Wert wird in Prozent des Sollwertmaximums angegeben.

Ausgangsdruck

Par. ID1024
Ausgangs-
druckabfall-
wert

Eingangsdruck

Par. ID1026
Eingangsdruck-T
obergrenze 7
Par. ID1032 |

Eingangsdruck-|
untergrenze

-F—_—t

Abb. 84: Das Verhalten des Ausgangsdrucks ist vom Eingangsdruck und den
Parametereinstellungen abhéngig

1025 FREQUENZABFALLVERZOGERUNG NACH START DES NEBENUMRICHTERS 7 (2.9.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerung einzustellen, nach der die Frequenz
gesenkt wird, wenn der Nebenumrichter gestartet wurde.
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1026 FREQUENZZUNAHMEVERZOGERUNG NACH STOPPEN DES NEBENUMRICHTERS 7 (2.9.22)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerung einzustellen, nach der die Frequenz
erhoht wird, wenn der Nebenumrichter gestoppt wurde.

Wenn die Geschwindigkeit des Nebenumrichters langsam zunimmt (z. B. bei Regelung mit
sanftem Anlauf], macht die Verzégerung zwischen dem Start des Nebenumrichters und dem
Frequenzabfall des Umrichters mit variabler Drehzahl die Steuerung gleichmaBiger. Diese
Verzogerung kann mit dem Parameter ID1025 eingestellt werden.

Nimmt analog dazu die Geschwindigkeit des Nebenumrichters langsam ab, kann die
Verzogerung zwischen dem Stopp des Nebenumrichters und der Frequenzzunahme des
Umrichters mit variabler Drehzahl mit dem Parameter ID1026 programmiert werden.

Wenn einer der Parameter ID1025 oder ID1026 auf den Hochstwert (300,0 s) gesetzt ist,
findet kein Frequenzabfall und keine Frequenzzunahme statt.

lo}
c
-

Startfrequenz des Nebenumrichters + 1 Hz !\

Stoppfrequenz des
Nebenumrichters - 1 Hz

t

i ' >
Startverzégerung dés i FrequenzabfaIIverzogerung
Nebenumrichters : (Par. ID1025) | Frequenzzunah-

(Par. ID1010) ; | meverzdgerung
\_—4 stoppveraogerung des _4/ (Par. 1D1026)
to ‘Nebenumrichters :
(Par. ID1011) b

Nebenumrichtersteuerung

Nebenumrichterdrehzahl

Abb. 85: Verzogerung des Frequenzabfalls und der Frequenzzunahme

1027 AUTOWECHSEL 7 (2.9.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um die Startreihenfolge und Prioritat der Motoren im
Wechselbetrieb zu aktivieren oder zu deaktivieren.
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Tabelle 193: Optionen fiir Parameter ID1027

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Autowechsel wird nicht ver-
wendet
1 Autowechsel wird verwendet

1028 AUSWAHL VON AUTOWECHSEL- UND INTERLOCK-AUTOMATIK 7 (2.9.25)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der Autowechsel auf die
Nebenumrichter oder auf alle Umrichter angewendet wird.

Tabelle 194: Optionen fiir Parameter ID1028

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
Die Automatik (Autowechsel/ Der von dem Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb bleibt
0 Interlockings) wird nur auf unverandert. Fur jeden Antrieb wird nur der Netzschiitz
Nebenumrichter angewendet bendtigt. Siehe Abb. 86 Der Autowechsel wird nur auf Neben-
umrichter angewendet.
Alle in der Autowechsel-/Inter- |Der von dem Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb ist in
lock-Sequenz enthaltenen der Automatik enthalten, und fiir jeden Antrieb werden zwei
1 Antriebe Schitz fir den Anschluss an das Netz oder den Frequen-
zumrichter benotigt. Siehe Abb. 87 Autowechsel fir alle
Antriebe.
o
\__ \"4’—-’ %
5B B B
— — —
Abb. 86: Der Autowechsel wird nur auf Nebenumrichter angewendet
1. Motor Neben. 1 2. Motor Neben. 2
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T AT

Il f
M1 M2 -®3

Abb. 87: Autowechsel fiir alle Antriebe
1. Hilfsanschluss

1029 AUTOWECHSELINTERVALL 7 (2.9.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Intervalle anzupassen.

Wenn diese Zeit abgelaufen ist, findet der Autowechsel statt, wenn die Kapazitat unterhalb
des mit den Parametern ID1031 (Autowechsel-Frequenzgrenze) und ID1030 (Maximale
Anzahl Nebenumrichter) festgelegten Pegels liegt. Falls die Kapazitdt den Wert von ID1031
Uberschreitet, findet der Autowechsel erst statt, wenn die Kapazitat unter diese Grenze fallt.

Die Zeitzahlung wird nur aktiviert, wenn die Start/Stopp-Anforderung aktiv ist.
Die Zeitzahlung wird nach dem automatischen Wechsel zuriickgesetzt.

Siehe Kapitel 7037 Autowechsel-Frequenzgrenze 7 (2.9.28).

1030 MAXIMALE ANZAHL NEBENUMRICHTER 7 (2.9.27]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der verwendeten Nebenumrichter
einzustellen.

1031 AUTOWECHSEL-FREQUENZGRENZE 7 (2.9.28)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Frequenzgrenze einzustellen.

Diese Parameter legen den Pegel fest, unter dem die genutzte Leistung liegen muss, damit
der automatische Wechsel stattfinden kann.

Dieser Pegel wird wie folgt definiert:
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« Wenn die Anzahl der in Betrieb befindlichen Nebenumrichter kleiner als der Wert von
Parameter ID1030 ist, kann die Autowechselfunktion stattfinden.

» Falls die Anzahl der laufenden Nebenantriebe gleich dem Wert von Parameter ID1030 ist
und die Frequenz des gesteuerten Gerats unterhalb des Werts von Parameter ID1031
liegt, kann der Autowechsel stattfinden.

*  Wenn der Wert von Parameter ID1031 gleich 0,0 Hz ist, kann der Autowechsel nur in der
Ruheposition (Stopp und Sleep) stattfinden, unabhangig von dem Wert von Parameter

[D1030.
fo t
K Autowechselzeitpunkt
Par. ID1030 =
1 Max. Anzahl an
Nebenumrichtern
Par. ID1031
Autowechsel-
pegel,
Frequenz

i Par. ID1029
" Autowechselintervall

Par. ID1029
Autowechselintervall

Steuerung I

Nebenumrichter 1

Steuerung |
Nebenumrichter

Abb. 88: Autowechselintervall und Grenzen

1032 INTERLOCK-AUSWAHL 7 (2.9.23]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Interlocks zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Die Interlock-Feedbacksignale kommen von den Schaltern, die die Motoren mit der
automatischen Steuerung (Frequenzumrichter) oder direkt mit dem Netz verbinden oder
diese in den Aus-Status schalten. Die Interlock-Feedbackfunktionen sind mit den
Digitaleingangen des Frequenzumrichters verbunden. Programmieren Sie die Parameter
D426 bis ID430, um die Feedbackfunktionen mit den Digitaleingangen zu verbinden. Jeder
Antrieb muss mit einem eigenen Interlock-Eingang verbunden werden. Die Pupen- und
Liftersteuerung steuert nur Motoren, deren Interlock-Eingang aktiviert ist.
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Tabelle 195: Optionen fiir Parameter ID1032

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Interlock-Feedback nicht in Der Frequenzumrichter erhalt kein Interlock-Feedback von
Verwendung den Antrieben
Aktualisierung der Autowech- Der Frequenzumrichter erhalt ein Interlock-Feedback von
selreihenfolge in Stopp den Antrieben. Falls einer der Antriebe aus irgendeinem

Grund vom System getrennt und spater wieder verbunden
wird, wird er an der letzten Stelle in der Autowechsel-Lei-
tung platziert, ohne dass das System angehalten wird. Wird
die Autowechsel-Reihenfolge jetzt jedoch beispielsweise [P1
1 -> P3 -> P4 -> P2], wird sie beim n&chsten Stopp aktualisiert
(Autowechsel, Sleep, Stopp usw.)

BEISPIEL:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 GESPERRT] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2] -
> [SLEEP] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Unmittelbare Aktualisierung Der Frequenzumrichter erhalt ein Interlock-Feedback von
der Reihenfolge den Antrieben. Wird ein Antrieb wieder mit der Autowechsel-
Leitung verbunden, stoppt die Automatik alle Motoren sofort
und startet mit einer neuen Einstellung neu.

BEISPIEL:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 GESPERRT] -> [STOPP] -> [P1 -> P2 -
> P3 -> P4]

1033 MINDESTWERT FUR DIE SONDERANZEIGE DES ISTWERTS 57 (2.2.46, 2.9.29]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert der Sonderanzeige einzustellen.

1034 HOCHSTWERT FUR DIE SONDERANZEIGE DES ISTWERTS 57 (2.2.47, 2.9.30]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert der Sonderanzeige einzustellen.

1035 DEZIMALSTELLEN FUR DIE SONDERANZEIGE DES ISTWERTS 57 (2.2.48, 2.9.31]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dezimalstellen fir die Sonderanzeige einzustellen.

1036 EINHEIT FUR DIE SONDERANZEIGE DES ISTWERTS 57 (2.2.49, 2.9.32)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Einheit fir die Sonderanzeige auszuwahlen.

Die Parameter fur die Sonderanzeige des Istwerts werden verwendet, um das Istwertsignal
in eine fiir den Benutzer aussagekraftigere Form umzuwandeln und es in dieser Form
anzuzeigen.
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Die Parameter fir die Sonderanzeige des Istwerts stehen in der PID-Regler-Applikation
sowie in der Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation zur Verfigung.

BEISPIEL:

Das von einem Sensor (in mA] gesendete Istwertsignal teilt Ihnen die Menge des aus einem
Tank pro Sekunde ausgepumpten Abwassers mit. Der Signalbereich ist 0(4) - 20 mA. Statt
den Pegel des Istwertsignals (in mA) auf dem Display zu erhalten, bevorzugen Sie den Betrag
des gepumpten Wassers in m3/s. Sie setzen also einen Wert fiir Parameter ID1033, der dem
Mindestsignalpegel (0/4 mA) entspricht, und einen Wert fiir Parameter ID1034, der dem
Hochstsignalpegel (20 mA] entspricht. Die Anzahl der bendtigten Dezimalstellen wird mit
Parameter ID1035 festgelegt, die Einheit (m3/s) mit Parameter ID1036. Der Pegel des
Istwertsignals wird dann zwischen den eingestellten Tiefst- und Hochstwerten skaliert und
in der ausgewahlten Einheit angezeigt.

Die folgenden Einheiten konnen ausgewahlt werden (Parameter ID1036):
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Tabelle 196: Optionswerte fiir die Sonderanzeige der Istwerte

Wert Einheit Auf der Steuertafel
0 Nicht verwendet
1 % %
2 °C °C
3 m m
4 bar bar
5 mbar mbar
6 Pa Pa
7 kPa kPa
8 PSI PSI
9 m/s m/s
10 /s /s
1 /min /m
12 U/h l/h
13 m3/s m3/s
14 m3/min m3/m
15 m3/h m3/h
16 °F °F
17 ft ft
18 gal/s GPS
19 gal/min GPM
20 gal/h GPH
21 ft3/s CFS
22 ft3/min CFM
23 ft3/h CFH
24 A A
25 v v
26 W W
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Tabelle 196: Optionswerte fiir die Sonderanzeige der Istwerte

Wert Einheit Auf der Steuertafel
27 kW kW
28 Hp Hp
29 * Inch Inch

* = Nur fur Applikation 5 gliltig (PID-Regler-Applikation).

HINWEIS!
Auf der Steuertafel konnen maximal 4 Zeichen dargestellt werden. Das bedeutet, in

einigen Fallen entspricht die Anzeige der Einheit auf der Steuertafel nicht den
Standards.

LR =
Peced EED

Spezl Displ Min
0.00 >

Abb. 89: Anzeigebeispiel

A. Istwert min. (max.) B. Anzahl der Dezimalstellen

1080 DC-BREMSSTROM BE| STOPP 6 [2.4.14]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Stromzufuhr zum Motor im Stopp-Status bei
aktiver DC-Bremsung einzustellen.

In der Universalapplikation bestimmt dieser Parameter den Strom, der dem Motor bei
Stillstand zugefuhrt wird, wenn Parameter ID416 aktiviert ist. In allen anderen Applikationen
ist dieser Wert auf ein Zehntel des DC-Bremsstroms festgelegt.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1081 FOLLOWER-SOLLWERT AUSWAHL 6 (2.11.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehzahlsollwert fir den Follower-Antrieb
auszuwahlen.
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Tabelle 197: Optionen fiir Parameter ID1081

l:‘l:‘s;:‘v;r:.- Funktion Beschreibung
0 Analogeingang 1 (Al1) (siehe ID377)
1 Analogeingang 2 (Al2) (siehe 1D388)
2 AlT+Al2
3 Al1-Al2
4 Al2-Al1
5 AlT*AI2
6 Al1 Joystick
7 Al2 Joystick
8 Steuertafelsollwert (R3.2)
9 Feldbussollwert

Motorpotisollwert; Steuerung
10 mit ID418 (TRUE=erhshen) und
ID417 (TRUE=reduzieren)

Al1 oder Al2 (der kleinere Wert

1 von beiden)

Al1 oder Al2 (der gréBere Wert

12 von beiden)
Max. Frequenz ID102 (nur bei

13 Drehmomentregelung empfoh-
len)

14 Al1/AI2 Auswahl (siehe 1D422)

15 Encoder 1 (Al Eingang C.1)
Encoder 2 (Mit OPTA7 Dreh-

16 zahlsynchronisierung, nur NXP,
Al Eingang C.3)

17 Master-Sollwert

18 Ausgang Rampe fur Master

(Werkseinst.)

1082 REAKTION AUF SYSTEMBUS-KOMMUNIKATIONSFEHLER 6 (2.7.30]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf eine , SystemBus-
Kommunikation™ auszuwahlen.
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Tabelle 198: Optionen fiir Parameter ID1082

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Keine Reaktion

1 Warnung

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506

Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler immer mit Leerauslauf

1083 FOLLOWER-DREHMOMENTSOLLWERT AUSWAHL 6 (2.11.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehmomentsollwert fiir den Follower-Antrieb
auszuwahlen.

1084 STEUEROPTIONEN 6 (2.4.19)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Steuerungsoption auszuwahlen.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.
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Tabelle 199: Optionen fiir Parameter ID1084

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

b0 Deaktiviert Encoderfehler

Aktualisiert den Rampen-Gene-
rator, wenn sich der Motor-

b steuerungsmodus von TC (4] in
SC (3) &ndert.
Rampe aufwarts; Beschleuni-
b2 gungsrampe verwenden (fur

Drehmomentregelung Closed
Loop)

Rampe abwarts; Bremsrampe
b3 verwenden (fir Drehmoment-
regelung Closed Loop)

Folge Istwert; tatsachliche
Drehzahl innerhalb des Tole-
b4 ranzfensters nachfiihren (fir
Drehmomentregelung Closed
Loop)

TC Rampenstopp erzwingen;
Bei einer Stoppanforderung

b erzwingt die Drehzahlgrenze
den Motor zum Stopp

bé Reserviert

b7 Deaktiviert Reduzierung der

Schaltfrequenz

Deaktiviert den Parameter
b8 .Parametersperre fir
Betriebsstatus”

b9 Reserviert

Invertiert Verzégerungsdigital-

b10
ausgang 1

Invertiert Verzogerungsdigital-

b11
ausgang 2

1085 STROMGRENZWERT BREMSEIN-/ABSCHALTUNG 6 (2.3.4.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bremsstromgrenzwert einzustellen.
Die mechanische Bremse schlief3t sofort, wenn der Motorstrom unter diesen Wert fallt.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.
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1087 SKALIERUNG DER GENERATORSEITIGEN DREHMOMENTGRENZE 6 (2.2.6.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal auszuwahlen, das das
maximal vom Motor generierte Drehmoment anpasst.

Tabelle 200: Optionen fiir Parameter ID1087

?:j:lvr:::: Auswahlname Beschreibung
0 Parameter
1 Al1
2 Al2
3 AlI3
4 Al4
5 FB Grenzwertskalierung

Dieses Signal stellt das maximale Drehmoment bei Motorgeneratorbetrieb auf einen Wert
zwischen 0 und der mit Parameter ID1288 festgelegten Obergrenze fest. Der Pegel null am
Analogeingang bedeutet, dass die Drehmomentgrenze im Generatorbetrieb bei null liegt.
Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1088 SKALIERUNG DER GENERATORSEITIGEN LEISTUNGSGRENZE 6 [2.2.6.8]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal auszuwahlen, das die
maximal vom Motor generierte Leistung anpasst.

Tabelle 201: Optionen fiir Parameter ID1088

?‘l:‘i;v;zlr- Auswahlname Beschreibung
0 Parameter
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 FB Grenzwertskalierung

Dieses Signal stellt die maximale Leistung bei Motorgeneratorbetrieb auf einen Wert
zwischen 0 und der mit Parameter ID1290 festgelegten Obergrenze fest. Dieser Parameter
steht nur fur den Closed Loop-Steuerungsmodus zur Verfiigung. Der Pegel null am
Analogeingang bedeutet, dass die Leistungsgrenze im Generatorbetrieb bei null liegt.
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1089 FOLLOWER-STOPPFUNKTION 6 (2.11.2]

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, wie der Follower-Antrieb stoppt.

Legt fest, wie der Follower-Antrieb angehalten wird (wenn als Follower-Sollwert nicht
Parameter ID1081, Option 18 (Rampe fiir Master) ausgewahlt wurde).

Tabelle 202: Optionen fiir Parameter ID1089

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Im Leerauslauf wird der Follo-
wer weiterhin gesteuert, selbst
0 wenn der Master aufgrund
eines Fehlers angehalten
wurde

Im Rampenbetrieb wird der
Follower weiterhin gesteuert,
1 selbst wenn der Master auf-
grund eines Fehlers angehal-
ten wurde

Als Master; der Follower ver-
halt sich als Master

1090 RUCKSETZEN DES ENCODER-ZAHLERS 6 (2.2.7.29)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, mit dem die
Betriebsdaten ,Wellenwinkel” und ,Wellendrehungen™ auf null zuriickgesetzt werden.

Siehe Tabelle 44 Uberwachungswerte, NXS-Umrichter.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verflgbar.

1092 MASTER-FOLLOWER-MODUS 26 (2.2.7.31]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
zweiten Master-Follower-Modus aktiviert.

Wahlen Sie den Digitaleingang aus, um den zweiten durch Parameter ID1093 ausgewahlten
Master-Follower-Modus zu aktivieren. Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1093 MASTER-FOLLOWER-MODUS 2 AUSWAHL 6 (2.11.7)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Master-Follower-Funktion auszuwahlen.

Wahlen Sie den Master-Follower-Modus 2 aus, der verwendet wird, wenn der DI aktiviert
wird. Wenn der Follower ausgewahlt wird, wird der Freigabeanforderungsbefehl vom Master
uberwacht. Alle anderen Sollwerte konnen durch Parameter festgelegt werden.
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Tabelle 203: Optionen fiir Parameter ID1093

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Einzelner Frequenzumrichter
1 Master
2 Follower

1209 QUITTIERUNG EINGANGSUMSCHALTUNG 6 (2.2.7.32]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Status des Eingangsschalters bestatigt.

Der Eingangsschalter ist normalerweise eine Schaltsicherungseinheit oder ein Netzschiitz,
uber die der Antrieb mit Leistung versorgt wird. Wenn die Bestatigung des
Eingangsschalters nicht erfolgt, l6st der Antrieb mit einem Fehler aufgrund des Offnen des
Eingangsschalters (F64) aus. Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfiigbar.

1210 QUITTIERUNG DER EXTERNEN BREMSE 6 (2.2.7.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das den
Status der externen Bremse bestatigt.

Verbinden Sie dieses Digitaleingangssignal mit einem Hilfskontakt der mechanischen
Bremse. Wenn der Bremsoffnungsbefehl erteilt wurde, der Kontakt des
Bremsriickmeldungssignal jedoch nicht innerhalb des vorgegebenen Zeitraums schlief3t,
wird ein Fehler der mechanischen Bremse angezeigt (Fehlercode 58). Dieser Parameter ist
nur fiir NXP-Antriebe verfiugbar.

1213 NOT-AUS 6 (2.2.7.30)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das die Not-
Aus-Funktion aktiviert.

Signal fur den Antrieb, dass die Maschine von der externen Notaus-Schaltung angehalten
wurde. Wahlen Sie den digitalen Eingang fir das zum Antrieb gesendete Notaus-Signal. Bei
niedrigem Pegel am Digitaleingang wird der Antrieb entsprechend Parameter-Einstellung
ID1276 Notaus-Zustand angehalten und zeigt den Warnungscode Aé3 an.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfigbar.

1217 ID-BIT FREI DO1 6 [P2.3.1.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal auszuwahlen, das den Digitalausgang
steuert.

Der Parameter muss im Format xxxx.yy angegeben werden, wobei xxxx die ID-Nummer
eines Signals ist, und yy die Bitnummer. Angenommen, der Wert fir die DO-Steuerung ist
43.06. 43 ist die ID-Nummer des Statusworts. Der Digitaleingang ist also EIN, wenn
Bitnummer 06 des Statusworts (ID-Nr. 43), d. h. Startfreigabe aktiviert ist.
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1218 IMPULS DC BEREIT 6 (2.3.3.29)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, mit dem das
Laden des Wechselrichter-Antriebs Gber einen Eingangsschalter aktiviert wird.

DC Aufladung. Dient zur Aufladung des Wechselrichter-Antriebs tber einen
Eingangsschalter. Wenn die DC-Spannung oberhalb des Lastpegels liegt, wird eine
Impulsfolge Uiber 2 Sekunden generiert, um den Eingangsschalter zu schlief3en. Die
Impulsfolge ist AUS, wenn die Eingangsschalterbestatigung high wird. Dieser Parameter ist
nur fir NXP-Antriebe verfiugbar.

1239 TIPPEN SOLLWERT 16 [2.4.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwerte fir die Funktion ., Tippen”
einzustellen.

1240 TIPPEN SOLLWERT 2 6 [2.4.16)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwerte fiir die Funktion , Tippen”
einzustellen.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfigbar.
1241 DREHZAHLAUSGLEICH 6 (2.11.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um zusatzliche Skalierung fiir den Frequenzsollwert
einzustellen.

Definiert den Prozentsatz fiir den endgiiltigen Drehzahlsollwert von dem empfangenen
Drehzahlsollwert.

1244 DREHMOMENTSOLLWERT-FILTERZEIT 6 (2.10.10)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir den Drehmomentsollwert
einzustellen.

1248 LASTAUSGLEICH 6 (2.11.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zusatzliche Skalierung fir den Drehmomentsollwert
einzustellen.

Definiert den Prozentsatz fiir den endgiiltigen Drehmomentsollwert von dem empfangenen
Drehmomentsollwert.

1250 FLUSSSOLLWERT 6 (2.6.23.32)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Skalierung fir den Magnetisierungsstrom des
Motors einzustellen.

1252 DREHZAHLSCHRITT 6 (2.6.15.1, 2.6.25.25]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehzahlregler bei Verwendung von NCDrive
einzustellen.
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Naheres finden Sie unter NCDrive Tools: Sprungantwort. Mit diesem Werkzeug kénnen Sie
dem Drehzahlsollwert nach Rampensteuerung einen Schrittwert zuweisen.

1253 DREHMOMENTSCHRITT 6 (2.6.25.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehmomentregler bei Verwendung von NCDrive
einzustellen.

Naheres finden Sie unter NCDrive Tools: Sprungantwort. Mit diesem Werkzeug kénnen Sie
dem Drehmomentsollwert einen Schrittwert zuweisen.

1257 TIPPRAMPE 6 (2.4.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Rampenzeit einzustellen, wenn das Tippen aktiv
ist.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1276 NOTAUS-MODUS 6 (2.4.18)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, wie der Umrichter gestoppt wird, wenn
der Not-Aus-Befehl vom DI oder Feldbus ausgegeben wird.

Definiert die Reaktion, nachdem der E/A-Notaus-Eingang low geworden ist. Dieser
Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfiigbar.

Tabelle 204: Optionen fiir Parameter ID1276

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Stopp durch Leerauslauf
1 Rampenstopp

1278 DREHMOMENT DREHZAHLGRENZE, CLOSED LOOP 6 (2.10.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenzgrenze fur die
Drehmomentsteuerung auszuwahlen.
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Tabelle 205: Optionen fiir Parameter ID1278

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Closed Loop-Drehzahlregelung

Positive und negative Fre-

quenzgrenze

2 Rampengeneratorausgang (-/+)

3 Negative Frequenzgrenze -
Rampengeneratorausgang

4 Rampengeneratorausgang -
Positive Frequenzgrenze

5 Rampengeneratorausgang mit
Fenster

6 0 - Rampengeneratorausgang
Rampengeneratorausgang mit

7 Fenster und Ein-/Aus-Grenz-

werten

Fir die Auswahl dieses Parameters in NXS-Antrieben siehe ID644.

1285 POSITIVE FREQUENZGRENZE 6 (2.6.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die endgiiltige Frequenzsollwertgrenze fir die positive
Richtung einzustellen.

Hochstfrequenzsollwert fiir den Antrieb. Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe
verfligbar.

1286 NEGATIVE FREQUENZGRENZE 6 (2.6.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die endgtltige Frequenzsollwertgrenze fur die
negative Richtung einzustellen.

Mindestfrequenzsollwert fir den Antrieb. Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe
verfligbar.

1287 MOTORSEITIGE DREHMOMENTGRENZE 6 (2.6.22)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Drehmomentgrenze der Motorseite
einzustellen.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1288 GENERATOR DREHMOMENTGRENZE 6 (2.6.21)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Drehmomentgrenze der Generatorseite
einzustellen.
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Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.

1289 MOTORSEITIGE LEISTUNGSGRENZE 6 (2.6.23.20)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Leistungsgrenze der Motorseite
einzustellen.

Nur fir Regelungsart Closed Loop.
1290 GENERATOR LEISTUNGSGRENZE 6 (2.6.23.19)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Leistungsgrenze der Generatorseite
einzustellen.

Nur fir Regelungsart Closed Loop.

1316 REAKTION AUF BREMSFEHLER 6 (2.7.28)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Reaktionstyp auf einen Bremsfehler einzustellen.

Tabelle 206: Optionen fiir Parameter ID1316

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler gemaf ID506
Fehler, Stoppmodus nach Feh-
3 . i
ler immer mit Leerauslauf

1317 BREMSFEHLER VERZOGERUNGEN 6 (2.7.29)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerung einzustellen, nach der der
Bremsfehler aktiviert wird, wenn in der Bremse eine mechanische Verzdgerung auftritt.

Siehe Parameter ID1210.

1324 MASTER-FOLLOWER-AUSWAHL 6 (2.11.1)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Master-Follower-Modus auszuwahlen.

Wenn der Wert Follower ausgewahlt wird, wird der Freigabeanforderungsbefehl vom Master
uberwacht. Alle anderen Sollwerte konnen durch Parameter festgelegt werden.
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Tabelle 207: Optionen fiir Parameter ID1324

Auswahl-

nummer Auswahlname Beschreibung
0 Einzelner Frequenzumrichter
1 Master
2 Follower

1352 SYSTEMBUSFEHLER-VERZOGERUNG 6 (2.7.31)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Zeit einzustellen, fur die der Systemtakt
ausbleiben kann, bevor ein SystemBus-Fehler auftritt.

1355 BIS 1369 FLUSS 10 - 150 % 6 (2.6.25.1 - 2.6.25.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Flusspegel als Prozentsatz der
Nennflussspannung einzustellen.

Motorspannung entsprechend 10 % - 150 % des Flusses als Prozentsatz der
Nennflussspannung.

1385 ID-BIT FREI D02 6 [P2.3.2.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal auszuwahlen, das den Digitalausgang
steuert.

Der Parameter muss im Format xxxx.yy angegeben werden, wobei xxxx die ID-Nummer
eines Signals ist, und yy die Bitnummer. Angenommen, der Wert fir die DO-Steuerung ist
43.06. 43 ist die ID-Nummer des Statusworts. Der Digitaleingang ist also EIN, wenn
Bitnummer 06 des Statusworts (ID-Nr. 43), d. h. Startfreigabe aktiviert ist.

1401 STOPP-STATUS FLUSS 6 (2.6.23.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Fluss einzustellen, der im Motor nach dem
Stoppen des Frequenzumrichters aufrechterhalten wird.

Der Fluss wird fur die im Parameter ID1402 festgelegte Zeit beibehalten. Dieser Parameter
steht nur im Closed Loop-Motorsteuerungsmodus zur Verfigung.

1402 FLUSS-AUSSCHALTVERZOGERUNG 6 (2.6.23.23)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, fir die ,,Stopp-Status Fluss” im
Motor aufrechterhalten wird, nachdem der Frequenzumrichter gestoppt wurde.

Der durch Parameter ID1401 definierte Fluss wird im Motor fiir die eingestellte Zeit
beibehalten, nachdem der Antrieb gestoppt wurde. Diese Funktion dient dazu, die Zeit zu
verkirzen, bis das volle Motordrehmoment zur Verfligung steht.
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Tabelle 208: Optionen fiir Parameter ID1402

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Kein Fluss, nachdem der Motor
gestoppt wurde.

Die Fluss-Ausschaltverzdge-

>0 rung in Sekunden.

Der Fluss wird im Motor nach
dem Stoppen beibehalten, bis
der Antrieb die nachste Freiga-
beanforderung erhalt.

<0

1412 MOMENTSTABILISATOR-VERSTARKUNG 6 (2.6.26.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Momentstabilisators im
Steuerungsbetrieb einzustellen.

Zusatzliche Verstarkung fir den Momentstabilisator bei Nullfrequenz.

1413 MOMENTSTABILISATOR-DAMPFUNG 6 (2.6.26.2)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dampfungszeitkonstante des Momentstabilisators
einzustellen.

Je grofler der Parameterwert ist, desto kirzer ist die Zeitkonstante.

Bei Dauermagnet-Synchronmotoren, die mit der Regelungsart Open Loop betrieben werden,
wird der Parameterwert 980 (anstelle von 1000) empfohlen.

1414 MOMENTSTABILISATOR, VERSTARKUNG BEIM FELDSCHWACHPUNKT 6 (2.6.26.3]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Momentstabilisators am
Feldschwachpunkt im Steuerungsbetrieb einzustellen.

1424 VERZOG. NEUSTART 6 (2.6.17)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeitverzogerung einzustellen, wahrend der der
Umrichter nach einem Leerauslauf nicht gestartet werden kann (es wird kein fliegender
Start verwendet).

Die Zeit kann auf einen Wert von bis zu 60.000 Sekunden gesetzt werden. Der
Regelungsmodus Closed Loop verwendet eine andere Verzogerung.

HINWEIS!
Wenn als Startfunktion Fliegender Start (ID505) verwendet wird, ist diese Funktion
nicht verfiigbar.

Dieser Parameter ist nur fir NXP-Antriebe verfligbar.
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1516 MODULATORTYP 6 (2.4.20]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Modulatortyp auszuwahlen.

Fir einige Operationen ist ein Softwaremodulator erforderlich.

Auswahl-nummer |Auswahlname Beschreibung

Eine klassische Zufiihrung der dritten Oberwelle. Das
Spektrum ist im Vergleich zum Software 1-Modulator
etwas besser.

0 ASIC-Modulator HINWEIS!

Bei Verwendung von DriveSynch oder eines PMS-Motors
mit inkrementellem Encoder kann kein ASIC-Modulator
verwendet werden.

Symmetrischer Vektor-Modulator mit symmetrischen
Nullvektoren. Die Stromverzerrung ist geringer als mit
Softwaremodulator 2, wenn eine Verstarkung verwendet
wird.

1 Softwaremodulator 1

HINWEIS!

Empfohlen fir DriveSynch (standardmafig eingestellt,
wenn DS aktiviert ist), und erforderlich fir PMS-Motoren
mit inkrementellem Encoder.

1536 FOLLOWER-FEHLER 6 (2.11.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Master-Antriebs auf einen Fehler in
einem der Follower-Antriebe auszuwahlen.

Fir Diagnosezwecke: Wenn einer der Antriebe einen Fehler auslost, gibt der Master-Antrieb
einen Befehl aus, um den Data Logger in allen Antrieben auszuldsen.

Tabelle 209: Optionen fiir Parameter ID1536

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Keine Reaktion
1 Warnung
2 Fehler, Stoppmodus nach Feh-
ler geman Stoppfunktion

1550 FLUSSKREISSTABILISATOR-VERSTARKUNG 6 (2.6.26.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung fur den Flusskreisstabilisator
einzustellen.

Verstarkung fur den Flusskreisstabilisator (0-32766)
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1551 FLUSSKREISSTABILISATOR TC 6 [2.6.26.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Filterkoeffizienten des
Identifikationsstromstabilisators einzustellen.

1552 SPANNUNGSSTABILISATOR TC 6 (2.6.26.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dampfungsrate des Spannungsstabilisators
einzustellen.

Dampfungsrate des Spannungsstabilisators, (0 - 1000).

1553 SPANNUNGSSTABILISATOR-GRENZWERT 6 (2.6.26.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grenzwerte fiir den Spannungsstabilisatorausgang
einzustellen.

Dieser Parameter legt die Grenzwerte fir den Spannungsstabilisatorausgang fest, d. h. den
Hochst- und Tiefstwert fur den Korrekturterm df in FregScale.

1566 POLARITATSPULSSTROM (P2.6.24.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Stromstarke fur die Polaritatsrichtungsprifung
der Magnetachse wahrend der Winkellagen-ldentifikation einzustellen.

Der Wert 0 bedeutet, dass die interne Stromstarke verwendet wird, die in der Regel etwas
hoher als der normale Identifikationsstrom ist, wie in P2.6.24.4 definiert. Die Uberpriifung
der Polaritatsrichtung wird selten bendtigt, weil bereits die |dentifikation die richtige
Richtung angibt. Diese Funktion kann deshalb grof3tenteils deaktiviert werden, indem ein
negativer Parameterwert eingestellt wird. Dies wird besonders beim Auftreten von F1-
Fehlern wahrend der Identifikation empfohlen.

1587 INV VERZOGERUNG DO1 6 (P2.3.1.5]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das verzogerte Digitalausgangssignal zu invertieren.

Invertiert Verzogerungsdigitalausgangssignal 1

1588 INV VERZOGERUNG D02 6 (P2.3.2.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das verzogerte Digitalausgangssignal zu invertieren.

Invertiert Verzogerungsdigitalausgangssignal 2

1691 WINKELLAGE-ID VERANDERT 6 [P2.6.24.3)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Winkellagen-ldentifikation zu wahlen, wenn kein
Absolut-Winkelkodierer oder inkrementeller Encoder mit Z-Impuls verwendet wird.

Identifikation fur die Winkellage, d. h. die Achsenposition des Laufermagneten in Bezug auf
die U-Phasen-Magnetachse des Laufers. Dies wird bendtigt, wenn kein absoluter Encoder
oder inkrementeller Encoder mit Z-Impuls verwendet wird. Diese Funktion definiert, wie die
Winkellagenidentifikation in diesen Fallen erfolgt. Die Identifikationszeit ist von den
elektrischen Eigenschaften des Motors abhangig, betragt jedoch normalerweise 50 ms - 200

ms.
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Bei absoluten Encodern liest die Winkellage den Winkelwert direkt vom Encoder ab. Der Z-
Impuls des inkrementellen Encoders dagegen wird automatisch fiir die Synchronisierung
verwendet, wenn seine Position in P2.6.24.2 mit einem anderen Wert als 0 definiert ist. Auch
fur absolute Encoder muss P2.6.24.2 ungleich null sein, andernfalls wird angenommen, dass
der Identifikationslauf des Encoders nicht stattgefunden hat, und der Betrieb wird
verhindert, aufler wenn der absolute Kanal durch die Winkellagenidentifikation umgangen
wird.

HINWEIS!

ModulatorType (P2.4.20) muss > 0 sein, damit diese Funktion verwendet werden
kann.

Tabelle 210: Optionen fiir Parameter ID1691

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Die Entscheidung, die Winkellagenidentifikation zu verwen-
den, erfolgt automatisch abhangig von dem an den Umrich-
0 Automatisch ter angeschlossenen Encodertyp. Damit sind die allgemeinen
Falle abgedeckt. Unterstitzt: Karten OPT-A4, OPT-A5, OPT-
A7 und OPT-AE.

Umgeht die automatische Logik des Umrichters und
erzwingt die Aktivierung der Winkellagenidentifikation. Kann
1 Erzwungen beispielsweise fir absolute Encoder verwendet werden, um
Informationen aus dem absoluten Kanal zu umgehen und
stattdessen die Winkellagenidentifikation zu verwenden.

Standardmafig wird die Winkellagenidentifikation bei jedem
Starten wiederholt, wenn die |dentifikation aktiv ist. Diese
Einstellung aktiviert die Identifikation nur bei einem First

2 Beim Einschalten Start, nachdem der Umrichter eingeschaltet wurde. Bei
nachfolgenden Starts wird der Winkel basierend auf dem
Impulszahler des Encoders aktualisiert.

10 Disabled Wird verwendet, wenn der Z-Impuls vom Encoder fir die

Winkellagenidentifikation verwendet wird.

1693 I/F-STROM 6 (P2.6.24.6]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Stromstarke zu definieren, die verwendet wird,
wenn die |/f-Steuerung fiir PMS-Motoren aktiviert ist.
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Der I/f-Strom-Parameter wird fiir verschiedene Zwecke verwendet.

I/F-STEUERUNG

Dieser Parameter definiert die Stromstéarke wahrend der I/f-Regelung als Prozentwert der
Motornennspannung.

NULL-POSITION BEI INKREMENTELLEM ENCODER UND Z-IMPULS

Bei einer Closed Loop-Regelung unter Verwendung des z-Impuls des Encoders definiert
dieser Parameter auch die beim Starten verwendete Stromstarke, bevor der z-Impuls fiur die
Synchronisierung empfangen wird.

DC-WINKELLAGEN-IDENTIFIKATION

Dieser Parameter definiert die DC-Stromstarke, wenn die Identifikationszeit der Winkellage
auf einen Wert grofer 0 gesetzt ist. Siehe P2.8.5.5 Winkellagen-ldentifikationszeit.

1720 MOMENTSTABILISATOR GRENZWERTVERHALTNIS 6 (2.6.26.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Grenzwert fir den
Drehmomentstabilisatorausgang einzustellen.

ID111 * ID1720 = Drehmomentstabilisatorgrenze

1738 SPANNUNGSSTABILISATOR-VERSTARKUNG 6 (2.6.26.9]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Spannungsstabilisators
einzustellen.

1756 WINKELLAGE-ID STROM 6 (P2.6.24.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Stromstarke einzustellen, die bei der Winkellagen-
I[dentifikation verwendet wird.

Die korrekte Starke ist von dem verwendeten Motortyp abhangig. Im Allgemeinen scheinen
50 % des Motornennstroms ausreichend zu sein, aber abhangig beispielsweise vom
Motorsattigungsgrad kann ein hoherer Strom erforderlich sein.

1790 I/F-STEUERUNGSGRENZWERT 6 (P2.6.24.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzgrenze fir die I/f-Steuerung einzustellen.

Dieser Parameter legt die Frequenzgrenze fir die I/f-Regelung als Prozentwert der
Motornennspannung fest. Die Funktion I/f-Steuerung wird verwendet, wenn die Frequenz
unter dieser Grenze liegt. Die Operation kehrt zum Normalwert zurick, wenn die Frequenz
Uber dieser Grenze liegt, mit 1 Hz Hysterese.

1796 FLUSSSTABILISATOR-KOEFFIZIENT 6 (2.6.26.8)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Koeffizienten des Flussstabilisators fir
Asynchronmotoren einzustellen.
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1797 FLUSSSTABILISATOR-VERSTARKUNG 6 (2.6.26.7)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Flussstabilisators fur
Induktionsmotoren einzustellen.

1801 FB-FEHLER-FESTDREHZAHL 6 [P2.7.40)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert fir die Feldbus-
Kommunikationswarnung einzustellen.

Dieser Parameter reprasentiert den Frequenzsollwert, der zu verwenden ist, wenn der
Feldbus der aktive Steuerplatz, der Feldbusfehler aktiv und als Reaktion auf den Fehler
(Parameter ID733]) 4/Warn:ProgFr eingestellt ist.

Dieser Parameter ist nur in NXP-Umrichtern vorhanden.

1900 RAMPE; S2 UBERSPRINGEN 6 [P2.4.21]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die zweite Eck-S-Rampe zu umgehen.

Diese Funktion wird verwendet, um die zweite Eck-S-Rampe zu umgehen (d. h. um die
unnotige Geschwindigkeitszunahme zu vermeiden, dargestellt als die durchgezogene Linie in
Abb. 90 Rampe; S2 iiberspringen), wenn sich der Sollwert &ndert, bevor die
Endgeschwindigkeit erreicht ist. S4 wird ebenfalls umgangen, wenn der Sollwert erhoht
wird, wahrend die Geschwindigkeit abnimmt.

40
35

25

2 / \ —10%S
A ————
5 K

Uber-
springen

Abb. 90: Rampe; S2 iiberspringen

Zweite S-Kurve wird umgangen, wenn sich der Sollwert bei 25 Hz andert.

9.1 PARAMETER FUR DIE STEUERUNG UBER DIE STEUERTAFEL

Im Gegensatz zu den oben aufgelisteten Parametern befinden sich diese im Meni M3 der
Steuertafel. Die Sollwertparameter fir Frequenz und Drehmoment haben keine ID-Nummer.

114 STOPPTASTE AKTIVIERT (3.4, 3.6)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die STOPP-Taste auf der Steuertafel zu aktivieren.
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Wenn die Stop-Taste als ,NOTAUS" fungieren soll, tiber die der Antrieb unabhangig von dem
gewahlten Steuerplatz gestoppt werden kann, setzen Sie diesen Wert auf 1.
Siehe auch Par. ID125.

125 STEUERPLATZ (3.1]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Steuerplatz auszuwahlen.

Mit diesem Parameter kann der aktive Steuerplatz gewechselt werden. Weitere
Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch.

Wenn Sie die Start-Taste drei Sekunden lang gedriickt halten, wird die Steuertafel als aktiver
Steuerplatz ausgewahlt und der Betriebsstatus kopiert (Betrieb/Stopp, Drehrichtung und
Sollwert).

Tabelle 211: Optionen fiir Parameter ID125

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 PC-St.euerung, aktiviert durch
NCDrive

1 E/A-Klemmleiste

2 Steuertafel

3 Feldbus

123 RICHTUNG:STTAFEL (3.3

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehrichtung des Motors einzustellen, wenn als
Steuerplatz die Steuertafel festgelegt ist.

Tabelle 212: Optionen fiir Parameter ID123

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Rechtsdrehfeld Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor
vorwarts.
1 Rickwarts Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor
rickwarts.

Weitere Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch.

R3.2 STEUERTAFELSOLLWERT (3.2]

Mit diesem Parameter kann der Frequenzsollwert Uber die Steuertafel eingestellt werden.

Wenn Sie sich auf den Seiten von Meni M3 befinden und die Stop-Taste drei Sekunden lang
gedrickt halten, konnen Sie die Ausgangsfrequenz als Steuertafelsollwert kopieren. Weitere
Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch.
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167 PID-SOLLWERT 157 (3.4)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwert des PID-Reglers einzustellen.

Der Steuertafelsollwert 1 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0 % und 100 %
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist der aktive PID-Sollwert, wenn Parameter ID332 = 2.

168 PID-SOLLWERT 2 57 (3.5)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Sollwert des PID-Reglers einzustellen.

Der Steuertafelsollwert 2 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0 % und 100 %
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist aktiv, wenn die DIN5-Funktion = 13 und der DIN5-
Kontakt geschlossen ist.

R3.5 DREHMOMENTSOLLWERT 6 (3.5]

Definieren Sie hier den Drehmomentsollwert innerhalb von -300,0 - 300,0 %.

9.2 MASTER-FOLLOWER-FUNKTION (NUR NXP)

Die Master/Follower-Funktion ist fiir Anwendungen vorgesehen, die von mehreren NXP-
Umrichtern geregelt werden und bei denen die Motorwellen miteinander durch ein Getriebe,
eine Kette, Treibriemen usw. gelenkt sind. Es wird empfohlen, die Motorregelungsart Closed
Loop zu verwenden.

Die externen Start/Stopp-Steuersignale werden nur am Master-Umrichter gekoppelt.
Drehzahl, Drehmoment und Regelungsarten werden fir jeden Antrieb separat ausgewahlt.
Der Master steuert die Follower-Umrichter durch einen SystemBus. Der Master-Antrieb ist
gewohnlich drehzahlgeregelt und die anderen Antriebe folgen dem Drehmoment oder der
Drehzahl des Master-Antriebs.

Drehmomentsteuerung fur den Follower verwenden, wenn die Motorwellen des Masters und
Followers durch ein Getriebe, eine Kette oder dergleichen fest zusammengekoppelt sind,
was keinen Drehzahlunterschied zwischen den Antrieben ermdoglicht. Um die
Geschwindigkeit des Followers nahe an der Drehzahl des Masters zu halten, wird eine
Fensterregelung empfohlen.

Drehzahlsteuerung fir den Follower verwenden, wenn die Anforderungen an die Genauigkeit
der Drehzahl nicht so hoch sind. In derartigen Fallen wird eine Drehzahlabsenkung bei
Lasterhohung in allen Antrieben empfohlen, um die Last auszugleichen.

9.2.1 PHYSISCHE ANSCHLUSSE DER MASTER-FOLLOWER-VERBINDUNG

In den folgenden Abbildungen befindet sich der Master-Antrieb links, wahrend alle anderen
Followers sind. Die physikalische Verbindung zwischen Master und Follower wird mit der
Optionskarte OPT-D2 hergestellt. Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung
fir VACON® NX E/A-Karten.

9.2.2 GLASFASERVERBINDUNG ZWISCHEN FREQUENZUMRICHTERN MIT OPTD2

Die Steckbriickenauswahl der OPT-D2-Karte im Master entspricht dem Standard, d. h.
X6:1-2, X5:1-2. Fur die Follower missen die Steckbriickenpositionen geandert werden:
X6:1-2, X5:2-3. Diese Karte verfugt auch tber eine CAN-Bus-Option, mit der Sie wahrend der
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Inbetriebnahme von Master/Follower-Funktionen oder Leitungssystemen mehrere Antriebe
uber NCDrive PC-Software Uberwachen konnen.

OPTD2 OPTD2 OPTD2 OPTD2
Steckbriicke X5: TX1 Steckbriicke X5: TX2 Steckbriicke X5: TX2 Steckbriicke X5: TX2
X6: EIN X6: EIN X6: EIN X6: EIN
Master Follower Follower Follower
SBInUse =Ja SBInUse =Ja SBInUse =Ja SBInUse =Ja
SBID =1 SBID =2 SBID =3 SBID =4
SBNextID =2 SBNextID =3 SBNextID =4 SBNextID =1
SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4

H2
(TX)

H2
(TX)

H2 H2
(TX) (TX)

Abb. 91: SystemBus-Schaltungen iber die Optionskarte OPTD2

Weitere Informationen zu den Parametern der OPTD2-Zusatzkarte finden Sie in der
Betriebsanleitung flir VACON® NX E/A-Karten.

9.3 STEUERUNG DER EXTERNEN BREMSE MIT ZUSATZLICHEN
GRENZWERTEN (IDS 315, 316, 346 BIS 349, 352, 353)

Die externe Bremse fir eine zusatzliche Bremsung kann tber die Parameter ID315, ID316,
ID346 bis ID349 und I1D352/ID353 gesteuert werden. Durch die Auswahl von Ein-/Aus-
Steuerung fir die Bremse, die Definition der Frequenz- oder Drehmomentgrenze(n), auf die
die Bremse reagieren soll, und die Definition der Ein-/Ausschaltverzégerung fiir die Bremse
ergibt sich eine effektive Bremssteuerung.

HINWEIS!
Wahrend des Identifikationslaufs (siehe Parameter ID631) ist die Bremssteuerung
deaktiviert.
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Drehmomentgrenze / .  /
ID349

Frequenzgrenze
ID347

START _|

,STOP" Bremsabschalt- Bremseins¢haltver-
(STOPP)! verzogerung; '
! ID352 |

Bremsabschaltung
Bremseinschaltung

Abb. 92: Bremssteuerung mit zusétzlichen Grenzen

In 21 oben ist die Bremssteuerung so eingestellt, dass sie sowohl auf die
Drehmomentiiberwachungsgrenze (Parameter ID349) als auch auf die
Frequenziiberwachungsgrenze (ID347) reagiert. Darlber hinaus wird dieselbe
Frequenzgrenze fur die Aus- und Einschaltsteuerung der Bremse verwendet, indem
Parameter ID346 de Wert 4 erhalt. Aulerdem kdnnen zwei verschiedene Frequenzgrenzen
verwendet werden. Die Parameter ID315 und ID346 missen den Wert 3 erhalten.

Bremsabschaltung: Fiir die Freigabe der Bremse miissen drei Bedingungen erfillt sein: 1)
der Umrichter muss sich in Betrieb befinden, 2) das Drehmoment muss hoher als die
eingestellte Grenze sein (falls verwendet), und 3) die Ausgangsfrequenz muss hoher als die
eingestellte Grenze sein (falls verwendet).

Bremseinschaltung: Der Stopp-Befehl aktiviert den Zahler fur die Bremsverzogerung und
die Bremse wird geschlossen, wenn die Ausgangsfrequenz unter den eingestellten
Grenzwert fallt (ID315 oder ID346). Als VorsichtsmaBnahme schlieBt die Bremse spatestens
dann, wenn die Einschaltverzogerung fur die Bremse abgelaufen ist.

HINWEIS!
Ein Fehler- oder Stoppstatus schlieen die Bremse unmittelbar ohne Verzogerung.

Es wird dringend empfohlen, die Einschaltverzdogerung fir die Bremse auf einen langeren
Wert als die Rampenzeit zu setzen, um eine Beschadigung der Bremse zu vermeiden.
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Abb. 93: Bremssteuerungslogik

Bei Verwendung der Master-Follower-Funktion 6ffnet der Follower-Umrichter die Bremse
gleichzeitig mit dem Master, selbst wenn die Bedingungen zum Offnen der Bremse auf dem
Follower nicht erfillt sind.

9.4 PARAMETER DES MOTORTEMPERATURSCHUTZES (IDS 704 BIS 708)

Der Motortemperaturschutz verhindert ein Uberhitzen des Motors.

Der vom Frequenzumrichter zum Motor gelieferte Strom kann u. U. hoher als der
Nennstrom sein. Dieser hohe Strom kann fir die Last erforderlich sein und muss verwendet
werden. In solchen Fallen besteht die Gefahr einer thermischen Uberlast. Diese Gefahr ist
grofler bei niedrigen Frequenzen. Bei niedrigen Frequenzen werden die Kihlwirkung des
Motors und seine Leistung reduziert. Ist der Motor mit einem externen Lifter ausgestattet,
so ist die Lastminderung bei niedrigen Drehzahlen gering.

Der Motortemperaturschutz basiert auf Berechnungen. Die Schutzfunktion verwendet den
Ausgangsstrom des Frequenzumrichters zur Ermittlung der Motorlast. Wenn die
Steuerkarte nicht eingeschaltet ist, werden die Berechnungen zurtickgesetzt.
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Der Motortemperaturschutz kann mit Parametern angepasst werden. Der thermische Strom
IT gibt den Laststrom an, oberhalb dessen der Motor lberladen ist. Diese Stromgrenze ist
eine Funktion der Ausgangsfrequenz.

Die Warmestufe des Motors kann iber das Steuertafel-Display tiberwacht werden. Naheres
finden Sie in der Betriebsanleitung des Produkts.

HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom maoglicherweise
viel hoher als der tatsachliche Motorstrom. Dies liegt an den kapazitiven Stromen
im Motorkabel.

f ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Luftstrom zum Motor nicht blockiert wird. Wenn der
Luftstrom blockiert ist, wird der Motor nicht durch die Funktion geschitzt und kann
Uberhitzen. Dies kann den Motor beschadigen.

9.5 PARAMETER FUR DEN BLOCKIERSCHUTZ (IDS 709 BIS 712)

Die Blockierschutzfunktion schiitzt den Motor gegen kurzzeitige Uberlasten. Eine Uberlast
kann z. B. durch eine blockierte Welle verursacht werden. Die Reaktionszeit des
Blockierschutzes kann kirzer eingestellt werden als die des Motortemperaturschutzes.

Der Blockierzustand des Motors wird mit zwei Parametern definiert: ID710 (Blockierstrom)
und ID712 (Blockierfrequenzgrenze). Wenn der Strom den eingestellten Grenzwert
Uberschreitet und die Ausgangsfrequenz niedriger als der eingestellte Grenzwert ist, tritt der
Blockierzustand ein.

Der Blockierschutz ist eine Form von Uberstromschutz.

HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom maoglicherweise
viel hoher als der tatsachliche Motorstrom. Dies liegt an den kapazitiven Stromen
im Motorkabel.

9.6 PARAMETER FUR DEN UNTERLASTSCHUTZ (IDS 713 BIS 716)

Der Motorunterlastschutz soll sicherstellen, dass eine Last am Motor anliegt, wenn der
Frequenzumrichter in Betrieb ist. Wenn der Motor seine Last verliert, konnen Probleme im
Prozess auftreten. Es kann z. B. ein Riemen reifien oder eine Pumpe trockenlaufen.

Der Motorunterlastschutz kann mithilfe der Parameter ID714 (Last im Feldschwachbereich])
und ID715 (Last bei Nullfrequenz) eingestellt werden. Die Unterlastkurve ist eine
quadratische Kurve zwischen Nullfrequenz und Feldschwachpunkt. Der Schutz ist bei
Frequenzen unter 5 Hz nicht aktiv. Bei Frequenzen unter 5 Hz arbeitet der Unterlastzahler
nicht.

Die Werte der Unterlastschutzparameter werden in Prozent des Nenndrehmoments des
Motors eingestellt. Das Skalierungsverhaltnis fir den internen Drehmomentwert ermitteln
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Sie anhand der Daten auf dem Typenschild des Motors, des Motornennstroms und des
Nennstroms IH des Frequenzumrichters. Wenn Sie einen anderen Strom als den
Motornennstrom verwenden, nimmt die Genauigkeit der Drehmomentberechnung ab.

HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom maoglicherweise
viel hoher als der tatsachliche Motorstrom. Dies liegt an den kapazitiven Stromen
im Motorkabel.

9.7 FELDBUSSTEUERUNGSPARAMETER (IDS 850 BIS 859)

Die Feldbus-Steuerungsparameter werden verwendet, wenn der Frequenz- oder der
Drehzahlsollwert vom Feldbus kommen (Modbus, Profibus, DeviceNet usw.). Mit den
Feldbusdaten Ausgang Auswahl 1 - 8 konnen Sie Werte vom Feldbus tGberwachen.

9.7.1 PROZESSDATEN OUT (SLAVE -> MASTER])

Der Feldbus-Master kann die Istwerte des Frequenzumrichters anhand von Prozessdaten-
Variablen lesen. Die Basisapplikation, Standardapplikation, Ort/Fern-Applikation, Multi-
Festdrehzahlapplikation, PID-Reglerapplikation sowie Pumpen- und Lifterapplikation
verwenden folgende Prozessdaten:

Tabelle 213: Die Standardwerte fiir Prozessdatenausgange im Feldbus

Daten Standardwert Einheit | Skalierung ID
Prozessdaten, Ausgang 1 Ausgangsfrequenz Hz 0,01 Hz 1
Prozessdaten, Ausgang 2 Motordrehzahl U/min 1 U/min 2
Prozessdaten, Ausgang 3 Motorstrom A 0,TA 45
Prozessdaten, Ausgang 4 Motordrehmoment % 0.1% 4
Prozessdaten, Ausgang 5 Motorleistung % 0.1% 5
Prozessdaten, Ausgang 6 Motorspannung \% 0,1V 6
Prozessdaten, Ausgang 7 DC-Zwischenkreis-Spannung \% 1V 7
Prozessdaten, Ausgang 8 Aktiver Fehlercode - - 37

Die Universalapplikation verfiigt Uber einen Auswahlparameter fur alle Prozessdaten.
Betriebsdaten und Antriebsparameter konnen Uber die ID-Nummer ausgewahlt werden. Die
Tabelle oben zeigt die standardmafigen Auswahlmaglichkeiten.

9.7.2 STROMSKALIERUNG BEI UNTERSCHIEDLICHEN BAUGROSSEN

HINWEIS!
Der Betriebswert ID45 (normalerweise Prozessdaten, Ausgang 3) ist nur mit einer
Dezimalstelle angegeben.
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Tabelle 214: Stromskalierung bei unterschiedlichen Baugrofien

Spannung Grofe Skalierung
208-240 VAC NX_2 0001 - 0011 100-0,01 A
208-240 VAC NX_2 0012 - 0420 10-0,TA
380-500 VAC NX_5 0003 - 0007 100-0,01 A
380-500 VAC NX_5 0009 - 0300 10-0,1A
380-500 VAC NX_5 0385 - 1-1A
525-690 VAC NX_6 0004 - 0013 100-0,01 A
252-690 VAC NX_6 0018 - 10-0,1A

9.7.3 PROZESSDATEN IN (MASTER -> SLAVE)

ControlWord, Sollwert und Prozessdaten werden in ,All in One”-Applikationen
folgendermaflen verwendet:

Tabelle 215: Basisapplikation, Standardapplikation, Ort/Fern-Applikation,
Multi-Festdrehzahlapplikationen

Daten Wert Einheit Skalierung
Sollwert Drehzahlsollwert % 0.01%
Steuerwort Start/Stopp-Befehl - -

Fehlerquittierungs-Befehl

PD1-PD8 Nicht verwendet - -

HINWEIS!

Die Einstellungen in der folgenden Tabelle sind werkseitige Standardwerte. Siehe
auch Parametergruppe G2.9.
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Tabelle 216: Universalapplikation

Daten Wert Einheit Skalierung

Sollwert Drehzahlsollwert % 0.01%

Steuerwort Start/Stopp-Befehl - -
Fehlerquittierungs-Befehl

Prozessdaten IN1 Drehmomentsollwert % 0.1%

Prozessdaten IN2 Freier Analogeingang % 0.01%

Prozessdaten IN3 Justiereingang % 0.01%
PD3-PD8 Nicht verwendet - -

Tabelle 217: PID-Regelung sowie Pumpen- und Liiftersteuerungsapplikationen

Daten Wert Einheit Skalierung

Sollwert Drehzahlsollwert % 0.01%

Steuerwort Start/Stopp-Befehl - -
Fehlerquittierungs-Befehl

Prozessdaten IN1 Sollwert fir PID-Regler % 0.01%

Prozessdaten IN2 Istwert 1 an PID-Regler % 0.01%

Prozessdaten IN3 Istwert 2 an PID-Regler % 0.01%
PD4-PD8 Nicht verwendet - -

9.8 CLOSED LOOP-PARAMETER (IDS 612 BIS 621)

Wahlen Sie den Closed Loop-Steuermodus aus, indem Sie den Wert 3 oder 4 fur den
Parameter ID600 angeben.

Der Closed Loop-Steuermodus (siehe Kapitel 600 Motorregelmodus 234567 (2.6.1)) wird
verwendet, wenn eine erweiterte Leistung in Nahe der Nulldrehzahl und eine bessere

statische Drehzahlgenauigkeit bei hoheren Drehzahlen bendtigt werden. Der Closed Loop-
Steuermodus basiert auf der ,Rotorfluss-orientierten Stromvektorsteuerung”. Bei diesem
Steuerungsprinzip werden die Phasenstrome unterteilt in einen Drehmoment erzeugenden
Stromanteil und einen magnetisierenden Stromanteil. Die Kafiginduktionsmaschine kann
also wie mit einem separat erregten DC-Motor gesteuert werden.
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HINWEIS!
Diese Parameter konnen nur fir VACON® NXP-Umrichter verwendet werden.

BEISPIEL:

Motorregelungsart = 3 (Closed Loop-Drehzahlregelung)

Dies ist der Ubliche Betriebsmodus, wenn schnelle Reaktionszeiten, eine hohe Prazision
oder ein kontrollierter Betrieb bei Nullfrequenzen bendtigt werden. Die Encoder-Karte sollte
in Steckplatz C der steuernden Einheit eingesteckt werden. Legen Sie den P/R-Parameter
(P7.3.1.1) des Encoders fest. Starten Sie den Open Loop-Betrieb und tberpriifen Sie die
Encoder-Geschwindigkeit und -Richtung (V7.3.2.2). Wechseln Sie die Encoder-Verdrahtung
oder die Phasenfolge der Motorkabel (falls erforderlich). Nicht starten, wenn die
Encoderdrehzahl oder -drehrichtung falsch ist. Den Motorleerlaufstrom in Parameter 1D612
eingeben oder ID-Lauf ohne Last an Motorwelle ausfihren und Parameter ID619
(Motorschlupfkorrektur) programmieren, um eine Motorspannung zu erhalten, die leicht
uber der linearen U/f-Kurve bei ca. 2/3 der Nennfrequenz des Motors liegt. Der Parameter
fir die Nenndrehzahl des Motors (ID112] ist kritisch. Der Parameter fir die Stromgrenze
(ID107) steuert das verfligbare Drehmoment linear in Abhangigkeit vom Motornennstrom.

9.9 DAS TTF-PROGRAMMIERPRINZIP (,, TERMINAL TO FUNCTION®)

Das Programmierprinzip der Eingangs- und Ausgangssignale in der Universalanwendung
sowie in der Pumpen- und Liftersteuerungsanwendung (und teilweise in den anderen
Anwendungen) unterscheidet sich von der konventionellen Methode, die in anderen VACON®
NX-Anwendungen verwendet wird.

Bei der konventionellen Programmiermethode FTT (,Function to Terminal“) haben sie einen
festen Eingang oder Ausgang, fir den Sie eine bestimmte Funktion definieren. Die oben
genannten Applikationen verwenden jedoch die TTF-Programmiermethode (. Terminal to
Function”), wobei der Programmierprozess in die andere Richtung erfolgt: Funktionen
werden als Parameter dargestellt, fir die der Bediener einen bestimmten Eingang/Ausgang
definiert. Siehe Warnung in Kapitel 9.9.2 Definition eines Anschlusses fir eine bestimmte
Funktion mit dem NCDrive-Programmiertool.

9.9.1 DEFINITION EINES EINGANGS/AUSGANGS FUR EINE BESTIMMTE FUNKTION AUF
DER STEUERTAFEL

Die Verknupfung eines bestimmten Eingangs oder Ausgangs mit einer bestimmten Funktion
(Parameter) erfolgt, indem der Parameter einen entsprechenden Wert erhalt. Der Wert
besteht aus dem Kartensteckplatz der VACON® NX-Steuerkarte (siehe Benutzerhandbuch
fir das Produkt) und der jeweiligen Signalnummer, siehe unten.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 394 PARAMETERBESCHREIBUNGEN
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Abb. 94: Definition eines Eingangs/Ausgangs fir eine bestimmte Funktion auf der Steuertafel

A. Funktionsname C. Steckplatz
B. Klemmleistentyp D. Klemmleistennummer
BEISPIEL

Sie wollen die Digitalausgang-Funktion Sollwert Fehler/Warnung (Parameter 2.3.3.7) mit
dem Digitalausgang DO1 auf der Basiskarte OPTA1 verkniipfen (siehe Benutzerhandbuch des

Produkts).

1 Suchen Sie den Parameter 2.3.3.7 auf der
Steuertafel. Driicken Sie die Meniitaste (rechts), =
um den Bearbeitungsmodus aufzurufen. In der PRIICED
Wertezeile sehen Sie den Klemmleistentyp links
(DigIN, DigOUT, An.IN, An.OUT). Auf der rechten AI-Ref. Fehler/Warn.
Seite sehen Sie den aktuellen Eingang/Ausgang, DigOUT:0.0 >
mit dem die Funktion verknupft ist (B.3, A.2 usw.).

Falls es keine Verknipfung gibt, wird der Wert (0.#)

angezeigt.
2 Wenn der Wert blinkt, halten Sie die Taste zum
Durchsuchen aufwarts oder abwarts gedrickt, um PREADY
den gewinschten Kartensteckplatz und die PEII D
Signalnummer zu finden. Das Programm
durchlauft die Kartensteckplatze beginnend ab 0 AI-Ref. Fe,hl,er/wa rn.
und von A bis E sowie die E/A-Auswahl von 1 bis 10. DigOUT:,OI_O\— 1N

3 Nachdem Sie den gewiinschten Wert eingestellt
haben, dricken Sie einmal die Eingabetaste, um

die Anderung zu bestétigen. P3N CED
AI-Ref. Fehler/Warn.
DigOUT;B. 1~ N

9.9.2 DEFINITION EINES ANSCHLUSSES FUR EINE BESTIMMTE FUNKTION MIT DEM
NCDRIVE-PROGRAMMIERTOOL

Wenn Sie das NCDrive-Programmiertool fir die Parametrisierung verwenden, missen Sie
die Verbindung zwischen der Funktion und dem Eingang/Ausgang genauso wie auf der
Steuertafel einrichten. Wahlen Sie einfach den Adresscode aus dem Dropdown-Meni in der
Spalte Value (Wert] aus.
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M Parameter Window 10| x|
LOADED Compare... !
(3] G 225ANALOG INPUT 4 Al index | varisbleTes [ Vale Defaut [ Unit [ Min [ Max
®-|2] G 226 DIGITAL INPUTS P 231.3 |Fault DigDUT-A1 DigDUT-01 %igDUT:E. 10/ ﬂ
5 Gazsaumursows o et e

B &3 G 231 DIG OUT SIGNALS
P23.1.1 Ready 13 PGELET
P2312Run
B P231.3Faul J
B P 2314 Fault, Inverted
B P231.5Warming
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P2318 Uvet.Temp \c\-"am.

P 231.9Reserved
P 2.3.1.10 Direct. Differenc
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B P 231,14 Ext Brake Contl
B P231.15ExtBrakeCtllny
B P231.16 FreqDut SupwLim
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P 231.18 Ref Lim Supery. __:_l -

Abb. 95: Screenshot des NCDrive-Programmiertools; Eingabe des Adresscodes

C ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass Sie NUR EINE Funktion mit dem jeweiligen Ausgang
verknupfen, um Uberlauffehler zu vermeiden und einen problemlosen Betrieb zu
gewahrleisten.

HINWEIS!

Anders als die Ausgange konnen die Eingange im Status BETRIEB nicht geandert
werden.

9.9.3 NICHT GENUTZTE EINGANGE/AUSGANGE DEFINIEREN

Alle nicht genutzten Eingange und Ausgange miissen den Kartensteckplatzwert 0 und fir die
Anschlussnummer den Wert 1 erhalten. Der Wert 0.1 ist auBerdem der Standardwert fur die
meisten Funktionen. Wenn Sie die Werte eines Digitaleingangssignals z. B. nur fir
Testzwecke verwenden wollen, kdnnen Sie den Kartensteckplatzwert auf 0 und die
Anschlussnummer auf eine beliebige Nummer zwischen 2 und 10 setzen, um den Eingang in
einen TRUE-Status zu schalten. Mit anderen Worten, der Wert 1 entspricht ,,offener
Kontakt”, und Werte von 2 bis 10 entsprechen ,geschlossener Kontakt".

Bei Analogeingangen bedeutet die Zuweisung des Werts 1 fir die Anschlussnummer einem
Signalpegel von 0 %, der Wert 2 entspricht 20 %, der Wert 3 entspricht 30 % usw. Die
Zuweisung des Werts 10 als Anschlussnummer entspricht einem Signalpegel von 100 %.
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9.10 PARAMETER FUR DIE DREHZAHLSTEUERUNG (NUR APPLIKATION 6)

Verstarkung -%

A
CW |Drehzah|rege|ung_Kp_FVD—’——

—100 %———

(W |Drehzah|rege|ung_Kp_f@—>—

>
f
CW Drehzahlregelung_f0

CW Drehzahlregelung_f1

K

CW |Fe|dschwéchpunkt

Abb. 96: Adaptive Verstdarkung des Drehzahlreglers

1295 GESCHWINDIGKEITSREGLER DREHMOMENT MINDESTVERSTARKUNG 6 (2.6.23.30]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die relative Verstarkung in Prozent einzustellen, wenn
das Drehmoment ,,SPC Torg Min" unterschreitet.

Die relative Verstarkung als Prozentsatz von ID613 des Drehzahlreglers, wenn der
Drehmomentsollwert oder der Drehzahlsteuerungsausgang kleiner als der Wert von
Parameter ID1296 sind. Dieser Parameter wird normalerweise verwendet, um den
Drehzahlregler fur ein Umrichtersystem mit Getriebenachlauf zu stabilisieren.

1296 GESCHWINDIGKEITSREGLER DREHMOMENT TIEFSTWERT 6 (2.6.23.29]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir die reduzierte Drehzahlregler-
Verstarkung einzustellen.

Der Pegel des Drehmomentsollwerts, unterhalb dessen die Verstarkung des
Drehzahlreglers von ID613 auf ID1295 gewechselt wird. Dies wird als Prozentsatz des
Motornenndrehmoments angegeben. Die Anderung wird gemafl Parameter ID1297 gefiltert.

1297 GESCHWINDIGKEITSREGLER DREHMOMENT FILTERZEIT 6 (2.6.23.31)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir die Drehzahlregler-Verstarkung
einzustellen.

Filterzeit fir Drehmoment, wenn die Verstarkung des Drehzahlreglers zwischen D613 und
ID1295 gewechselt wird (abhangig von ID1296).

1298 DREHZAHLREGLER-VERSTARKUNG BEIM FELDSCHWACHPUNKT 6 (2.6.23.28)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die endgliltige Verstarkung fir die Drehzahlregler-
Verstarkung am Feldschwachpunkt einzustellen.

Die relative Verstarkung des Drehzahlreglers im Feldschwachpunkt als Prozentsatz des
Parameters ID613.
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1299 DREHZAHLREGLER-VERSTARKUNG F0 6 (2.6.23.27)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die relative Verstarkung als Prozentsatz unter dem
FO-Punkt des Drehzahlreglers einzustellen.

Die relative Verstarkung des Drehzahlreglers als Prozentsatz von Parameter ID613, wenn
die Drehzahl unter dem durch ID1300 definierten Pegel liegt.

1300 DREHZAHLREGLER FO0 PUNKT 6 (2.6.23.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehzahlpegel einzustellen, unter dem die
Drehzahlregler-Verstarkung gleich dem FO der Drehzahlregler-Verstarkung ist.

Der Drehzahlpegel in Hz, unterhalb dessen die Verstarkung des Drehzahlreglers gleich dem
Parameter ID1299 ist.

1301 DREHZAHLREGLER F1 PUNKT 6 (2.6.23.25)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehzahlpegel einzustellen, iber dem die
Drehzahlregler-Verstarkung gleich der P-Verstarkung der Drehzahlsteuerung ist.

Der Drehzahlpegel in Hz, oberhalb dessen die Verstarkung des Drehzahlreglers gleich dem
Parameter ID613 ist. Von der in Parameter ID1300 definierten Drehzahl zu der in Parameter
ID1301 definierten Drehzahl andert sich die Drehzahlreglerverstarkung linear von den
Parametern ID1299 auf ID613 und umgekehrt.

1304 FENSTER POSITIV 6 (2.10.12)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grofle des Fensters vom endgiiltigen
Drehzahlsollwert in positiver Richtung einzustellen.

1305 FENSTER NEGATIV 6 (2.10.11)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Grof3e des Fensters vom endgdltigen
Drehzahlsollwert in negativer Richtung einzustellen.

1306 FENSTER POSITIVE ABSCHALTGRENZE 6 (2.10.14)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die positive Abschaltgrenze fir den Drehzahlregler
einzustellen, wenn die Drehzahl in das Fenster zurtckfallt.

1307 FENSTER NEGATIVE ABSCHALTGRENZE 6 (2.10.13)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die negative Abschaltgrenze fir den Drehzahlregler
einzustellen, wenn die Drehzahl in das Fenster zurtckfallt.

1311 DREHZAHLABWEICHUNG, FILTERZEITKONSTANTE 6 (2.6.23.33)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir den Drehzahlsollwert und den Ist-
Drehzahlfehler einzustellen.

Kann zum Entfernen kleiner Stérungen im Encodersignal verwendet werden.
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1382 DREHZAHLSTEUERUNG AUSGANGSGRENZWERT 6 (2.10.15)

Verwenden Sie diesen Parameter, um eine Drehmoment-Obergrenze fir den
Drehzahlreglerausgang als Prozentsatz des Motornenndrehmoments einzustellen.

9.1 AUTOMATISCHER WECHSEL ZWISCHEN DEN UMRICHTERN (NUR
APPLIKATION 7)

Die Autowechsel-Funktion gestattet, dass die Start- und Stoppreihenfolge der durch die
Pumpen- und Lifterautomatik gesteuerten Antriebe in den gewlinschten Intervallen
gewechselt wird. Der durch den Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb kann auch in die
automatische Wechsel- und Sperrsequenz (P2.9.25) aufgenommen werden. Die
Autowechsel-Funktion ermadglicht, die Betriebszeiten der Motoren auszugleichen und z. B.
Pumpenblockierungen aufgrund zu langer Betriebspausen zu verhindern.

«  Wenden Sie die Autowechsel-Funktion mit Parameter 2.9.24 (Autowechsel) an.

+ Der Autowechsel findet statt, wenn die mit Parameter 2.9.26 (Autowechsel-Intervall)
festgelegte Zeit abgelaufen ist und die genutzte Kapazitat unterhalb des mit Parameter
2.9.28 (Autowechsel-Frequenzgrenze) definierten Pegels liegt.

* Diein Betrieb befindlichen Antriebe werden gestoppt und in der neuen Reihenfolge
wieder gestartet.

» Externe Schiitze, die durch die Relaisausgange des Frequenzumrichters gesteuert
werden, verbinden die Antriebe mit dem Frequenzumrichter oder dem Stromnetz. Wenn
der von dem Frequenzumrichter gesteuerte Motor in der Autowechsel-Sequenz
enthalten ist, wird er immer tber den zuerst aktivierten Relaisausgang gesteuert. Die
anderen, spater aktivierten Relais steuern die Nebenumrichter (siehe Abb. 98 Beispiel
fiir 2-Pumpen-Autowechsel, Hauptdiagramm und Abb. 99 Beispiel fir 3-Pumpen-
Autowechsel, Hauptdiagramm).

1027 AUTOWECHSEL 7 (2.9.24)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um die Startreihenfolge und Prioritat der Motoren im
Wechselbetrieb zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Tabelle 218: Optionen fiir Parameter 1D1027

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Autowechsel wird nicht ver-
wendet
1 Autowechsel wird verwendet

Der automatische Wechsel der Start- und Stoppreihenfolge wird aktiviert und entweder nur
auf die Nebenumrichter oder auf die Nebenumrichter und die vom Frequenzumrichter
gesteuerten Antriebe angewendet, abhangig von der Einstellung des Parameters 2.9.25
(Automatik-Auswahl). Standardmafig ist der Autowechsel fiir 2 Antriebe aktiviert. Siehe Abb.
19 E/A-Standardkonfiguration der Pumpen- und Liftersteuerungsapplikation und
Verbindungsbeispiel [mit 2-Anschluss-Geber). und Abb. 98 Beispiel fiir 2-Pumpen-Autowechsel,
Hauptdiagramm.
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1028 AUSWAHL VON AUTOWECHSEL- UND INTERLOCK-AUTOMATIK 7 (2.9.25)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der Autowechsel auf die
Nebenumrichter oder auf alle Umrichter angewendet wird.

Tabelle 219: Optionen fiir Parameter ID1028

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
Die Automatik (Autowechsel/ Der von dem Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb bleibt
0 Interlockings) wird nur auf unverandert. Deshalb wird fir nur einen Nebenumrichter ein
Nebenumrichter angewendet Netzschiitz benaotigt.

Alle in der Autowechsel-/Inter- |Der von dem Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb ist in
lock-Sequenz enthaltenen der Automatik enthalten, und fiir jeden Antrieb wird ein
Antriebe Schitz fir den Anschluss an das Netz oder den Frequen-
zumrichter bendtigt.

1029 AUTOWECHSELINTERVALL 7 (2.9.26)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Intervalle anzupassen.

Nach Ablauf der in diesem Parameter festgelegten Zeit findet der automatische Wechsel der
Motoren statt, falls die genutzte Leistung unter dem Pegel liegt, der mit den Parametern
2.9.28 (Autowechsel-Frequenzgrenze) und 2.9.27 (Maximale Anzahl Nebenumrichter)
festgelegt ist. Falls die Kapazitat den Wert von P2.9.28 Giberschreitet, findet der Autowechsel
erst statt, wenn die Kapazitat unter diese Grenze fallt.

« Die Zeitzahlung wird nur aktiviert, wenn die Start/Stopp-Anforderung an Steuerplatz A
aktiv ist.

» Der Zeitzahler wird zuriickgesetzt, nachdem der Autowechsel stattgefunden hat, oder
wenn die Startanforderung an Steuerplatz A aufgehoben wird.

1030 UND 1031 MAXIMALE ANZAHL NEBENUMRICHTER UND AUTOWECHSEL-
FREQUENZGRENZE (2.9.27 UND 2.9.28)

1030: Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der verwendeten Nebenumrichter
einzustellen.

1031: Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Frequenzgrenze einzustellen.

Diese Parameter legen den Pegel fest, unter dem die genutzte Leistung liegen muss, damit
der automatische Wechsel stattfinden kann.

Dieser Pegel wird wie folgt definiert:
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« Wenn die Anzahl der in Betrieb befindlichen Nebenumrichter kleiner als der Wert von
Parameter 2.9.27 ist, kann die Autowechselfunktion stattfinden.

» Falls die Anzahl der laufenden Nebenantriebe gleich dem Wert von Parameter 2.9.27 ist
und die Frequenz des gesteuerten Gerats unterhalb des Werts von Parameter 2.9.28
liegt, kann der Autowechsel stattfinden.

*  Wenn der Wert von Parameter 2.9.28 gleich 0,0 Hz ist, kann der Autowechsel nur in der
Ruheposition (Stopp und Sleep) stattfinden, unabhangig von dem Wert von Parameter
2.9.27.

9.12 INTERLOCK-AUSWAHL (P2.9.23)

Dieser Parameter wird verwendet, um die Interlock-Eingange zu aktivieren. Die Interlock-
Signale kommen von den Motorschaltern. Die Signale (Funktionen) sind mit den
Digitaleingangen verbunden, die unter Verwendung der entsprechenden Parameter als
Interlock-Eingange programmiert sind. Die Pupen- und Liftersteuerungsautomatik steuert
nur Motoren mit aktiven Interlock-Daten.

 Die Interlock-Daten konnen auch dann verwendet werden, wenn die Autowechsel-
Funktion nicht aktiviert ist

«  Wenn der Interlock eines Nebenumrichters deaktiviert wird und ein anderer, nicht
genutzter Nebenumrichter verfligbar ist, wird dieser in Betrieb genommen, ohne dass
der Frequenzumrichter angehalten wird.

*  Wenn der Interlock des gesteuerten Antriebs deaktiviert wird, werden alle Motoren
angehalten und mit der neuen Einstellung neu gestartet.

»  Wenn der Interlock im Betriebsstatus erneut aktiviert wird, verhalt sich die Automatik
entsprechend Parameter 2.9.23, Interlock-Auswahl:
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Tabelle 220: Optionen fiir die Interlock-Auswahl

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

0 Nicht verwendet

Aktualisierung wahrend eines Es werden Interlocks verwendet. Der neue Antrieb wird an
Stopps letzter Stelle in der Autowechsel-Leitung platziert, ohne
dass das System angehalten wird. Wird die Autowechsel-
Reihenfolge jetzt jedoch beispielsweise [P1 -> P3 -> P4 ->
P2], wird sie beim n&chsten Stopp aktualisiert (Autowechsel,
1 Sleep, Stopp usw.).

BEISPIEL.:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 GESPERRT] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2] -
> [SLEEP] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Stopp und Aktualisierung Es werden Interlocks verwendet. Die Automatik stoppt alle
Motoren sofort und startet mit einer neuen Einstellung neu.

2 BEISPIEL.:

[P1 -> P2 -> P4] -> [P3 GESPERRT] -> [STOPP] -> [P1 -> P2 -
> P3 -> P4]

siehe Kapitel 9.13 Beispiele fiir Autowechsel- und Interlock-Auswahl.

9.13 BEISPIELE FUR AUTOWECHSEL- UND INTERLOCK-AUSWAHL

9.13.1 PUMPEN- UND LUFTERAUTOMATIK MIT INTERLOCK UND OHNE AUTOWECHSEL
Situation:

» Ein gesteuerter Antrieb und drei Nebenumrichter.

» Parametereinstellungen: 2.9.1=3, 2.9.25=0

* Interlock-Feedbacksignale werden verwendet, kein Autowechsel.

* Parametereinstellungen: 2.9.23=1, 2.9.24=0

* Die Interlock-Feedbacksignale kommen von den mit den Parametern 2.2.6.18 bis
2.2.6.21 ausgewahlten Digitaleingangen.

« Die Steuerung von Nebenumrichter 1 (P2.3.1.27) wird durch Interlock 1 (P2.2.6.18)
aktiviert, die Steuerung von Nebenumrichter 2 (P2.3.1.28) durch Interlock 2 (P2.2.6.19)
usw.
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Phasen:

1.
2.

3.

Das System und der vom Frequenzumrichter gesteuerte Motor werden gestartet.
Der Nebenumrichter 1 startet, wenn der Hauptantrieb die eingestellte Startfrequenz
erreicht hat (P2.9.2).

Der Hauptantrieb reduziert die Drehzahl auf die Stoppfrequenz von Nebenumrichter 1
(P2.9.3) und startet gegebenenfalls einen Anstieg auf die Startfrequenz von
Nebenumrichter 2.

Der Nebenumrichter 2 startet, wenn der Hauptantrieb die eingestellte Startfrequenz
erreicht hat (P2.9.4).

Das Interlock-Feedback wird von Nebenumrichter 2 entfernt. Nebenumrichter 3 wird
nicht genutzt, deshalb wird er gestartet, um den entfernten Nebenumrichter 2 zu
ersetzen.

Der Hauptantrieb erhoht die Drehzahl bis zum Hochstwert, weil keine weiteren
Nebenumrichter zur Verfliigung stehen.

Der entfernte Nebenumrichter 2 wird wieder angeschlossen und in der Nebenumrichter-
Startreihenfolge als letzter eingeordnet, die jetzt 1-3-2 lautet. Der Hauptantrieb
vermindert die Drehzahl auf die eingestellte Stoppfrequenz. Die Nebenumrichter-
Startreihenfolge wird abhangig von P2.9.23 entweder sofort oder beim nachsten
Anhalten (Autowechsel, Sleep, Stopp usw.) aktualisiert.

Wenn noch mehr Leistung benotigt wird, wird die Drehzahl des Hauptantriebs bis zur
Maximalfrequenz erhoht, sodass dem System 100 % Ausgangsleistung bereitgestellt
werden.

Wenn der Leistungsbedarf abnimmt, werden die Nebenumrichter in der umgekehrten
Reihenfolge abgeschaltet (2-3-1; nach der Aktualisierung 3-2-1).

9.13.2  PUMPEN- UND LUFTERAUTOMATIK MIT INTERLOCK UND AUTOWECHSEL

Die obige Beschreibung gilt auch fiir die Verwendung der Autowechsel-Funktion. Neben der
geanderten und aktualisierten Startreihenfolge ist auch die Wechselreihenfolge der
Hauptantriebe von Parameter 2.9.23 abhangig.
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Abb. 97: Beispiel fiir die Funktion der PFC-Applikation mit drei Nebenumrichtern
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Abb. 99: Beispiel fur 3-Pumpen-Autowechsel, Hauptdiagramm

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




FEHLERSUCHE

VACON - 405

10
10.1

Fehler-
code

FEHLERSUCHE

FEHLERCODES

Fehler (Fault)

Untercode
inT.14

Mdgliche Ursache

Fehlerbehebung

1 Uberstrom S1=Hard- |Der Wechselrichter hat Priifen Sie die Belastung.
ware-Aus- |einen zu hohen Strom (>4* | Priifen Sie den Motor.
losung H) im Motorkabel festge- Priifen Sie die Kabel und
stellt. Die Ursache kann Anschlisse.
S2= eine der folgenden sein. Fihren Sie einen Identifikationslauf
Reserviert durch.
53 = *  einen plétzlichen Last-
Stromreg- ahstleg .
leriiberwa- |° einen Kurzschluss in
chung den Motorkabeln
. falschen Motortyp
S4 =
Benutzer-
konfigurier-
ter Uber-
strom-
grenzwert
tberschrit-
ten
2 Uberspannung S1=Hard- |Die DC-Zwischenkreisspan- |Bremszeit verldangern.
ware-Aus- |nung hat die Einstellwerte Verwenden Sie den Bremschopper
l6sung Uberschritten. oder den Bremswiderstand. Sie
sind als optionales Zubehor erhalt-
S2 = Uber- _ lich.
spannungs- |° zu kurze Bremszeit Aktivieren Sie den Uberspannungs-
regleriiber- |* hohe Uperspannungs- regler.
wachung spitzen im Netz Priifen Sie die Eingangsspannung.
«  Start-/Stoppsequenz zu
schnell
3* Erdschluss Die Strommessung hat Prifen Sie die Motorkabel und den
erkannt, dass die Summe Motor.
der Motorphasen ungleich 0
ist.
. Isolationsfehler in
Kabeln oder Motor
5 Ladeschalter Ladeschiitz bei START- Fehler quittieren und Frequenzum-
Befehl gedffnet. richter neu starten.
Sollte der Fehler erneut auftreten,
. . wenden Sie sich an die nachste
*  Betriebsstdrung Vacon-Vertretung.
. defektes Bauteil
6 Not-Aus Stoppsignal von der Opti- Uberpriifen Sie den Nothalt-Schalt-

onskarte erhalten.

kreis.
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Fehler-
code

Untercode

Fehler (Fault) inT.14

Magliche Ursache Fehlerbehebung

7 Sattigungsfehler Dieser Fehler kann nicht Uber die
. defektes Bauteil Steuertafel quittiert werden.
. Kurzschluss oder Schalten Sie die Spannungsversor-
Uberlast am Bremswi- |gung ab.
derstand GERAT NICHT NEU STARTEN und
NICHT WIEDER ANSCHLIESSEN!
Wenden Sie sich an den Hersteller.
Wenn dieser Fehler gleichzeitig mit
dem Fehler 1 auftritt, Motorkabel
und Motor prifen.

8 Systemfehler S1= Fehler quittieren und Frequenzum-
Reserviert | Betriebsstérung richter neu starten.

. defektes Bauteil Sollte der Fehler erneut auftreten,
S2= wenden Sie sich an die nachste
Reserviert Vacon-Vertretung.

S3=
Reserviert

S4 =
Reserviert

Sh=
Reserviert

S6 =
Reserviert

S7 = Lade-
schalter

S8 =Trei-
berkarte
abgeschal-
tet

S9 = Kom-
munika-
tion, Leis-
tungsein-
heit (TX)

S10 =
Kommuni-
kation,
Leistungs-
einheit
(Fehler)

S11=
Kommuni-
kation
Leistungs-
einheit
(Messung])
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Fi:(lizr- Fehler (Fault) Ur;:le-;'floade Madgliche Ursache Fehlerbehebung
9* Unterspannung S1=zu Die DC-Zwischenkreisspan- |Im Falle eines kurzfristigen Span-
geringe nung hat die Einstellwerte nungsausfalls quittieren Sie den
DC-Zwi- unterschritten. Fehler und starten Sie den Fre-
schenkreis- quenzumrichter erneut.
spannung ) Prifen Sie die Versorgungsspan-
wahrend : 2u geringe Versor- nung. Wenn die Versorgungsspan-
des gungsspannung nung ausreichen ist, liegt ein inter-
Betriebs ¢ InternerFehlgrdes ner Fehler vor.
Frequenz.umrlchte.rs Wenden Sie sich an die nachste
S2 = keine |° defekte Eingangssiche- Vacon-Vertretung.
Daten von rung
der Leis- . externer Ladeschalter
tungsein- nicht geschlossen
heit
S3 = Unter-
spannungs-
regleriiber-
wachung
10 * Netzphaseniber- Die Netzphase fehlt. Priifen Sie die Netzspannung, die
wachung Sicherungen und das Netzkabel.
1% Ausgangsphasen- Die Strommessung hat Priifen Sie die Motorkabel und den
tiberwachung erkannt, dass eine Motor- Motor.
phase keinen Strom hat.
12 Bremschopper- Es ist kein Bremswider- Priifen Sie den Bremswiderstand
Uberwachung stand installiert. Der und die Verkabelung.
Bremswiderstand ist Wenn diese in Ordnung sind, ist der
beschadigt. Der Brems- Widerstand oder der Chopper
chopper ist defekt. defekt. Wenden Sie sich an die
nachste Vacon-Vertretung.
13 Frequenzumrich- Im Kihlkorper der Leis-
ter, Untertempe- tungseinheit oder an der
ratur Leistungsplatine wurde eine
zu niedrige Temperatur
gemessen. Die Kihlkorper-
temperatur liegt unter -10
°C (14 °F).
14 Frequenzumrich- Kiihlkdrpertemperatur tiber |Uberpriifen Sie die Istmenge und
ter, Ubertempera- 90 °C (194 °F) (oder 77 °C die Iststromung der Kihlluft.
tur (170,6 °F), NX_é, FRé). Uberpriifen Sie den Kiihlkdrper auf
Ubertemperaturalarm wird |Staub.
ausgegeben, wenn die Kiihl- |Uberpriifen Sie die Umgebungs-
korpertemperatur 85 °C temperatur.
(185 °F) (72 °C (161,6 °F)) Stellen Sie sicher, dass die Schalt-
Ubersteigt. frequenz im Verhaltnis zur Umge-
bungstemperatur und zur Motor-
last nicht zu hoch ist.
15 * Motor blockiert Der Motor ist blockiert. Uberpriifen Sie den Motor und die

Last.
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FEHLERSUCHE

Fehler-
code

Fehler (Fault)

Untercode
inT.14

Magliche Ursache

Fehlerbehebung

Karte wurde geoffnet,

16 * Motoribertempe- Es liegt eine zu hohe Last Motorlast senken. Falls der Motor
ratur am Motor an. nicht Uberlastet ist, Temperatur-
modellparameter priifen.

17 * Motorunterlast Motorunterlastschutz hat Prifen Sie die Belastung.

ausgelost.

18 ** Ungleichgewicht S1= Ungleichgewicht zwischen Sollte der Fehler erneut auftreten,
Stromung- |Leistungsmodulen in paral- |wenden Sie sich an die nachste
leichge- lel geschalteten Leistungs- |Vacon-Vertretung.
wicht einheiten.

S2=DC-
Span-
nungsung-
leichge-
wicht

22 EEPROM-Priif- Fehler beim Speichern von Sollte der Fehler erneut auftreten,

summenfehler Parametern. wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
. Betriebsstdrung
. defektes Bauteil
24 ** Zahlerfehler Die angezeigten Zahle-
rwerte sind fehlerhaft.
25 Fehler in der Mik- Fehler quittieren und Frequenzum-
roprozessor-Uber- . Betriebsstérung richter neu starten.
wachung (Watch- . defektes Bauteil Sollte der Fehler erneut auftreten,
dog) wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
26 Anlauf verhindert Der Anlauf des Wechsel- - Die Verhinderung des Anlaufs
richters wurde verhindert. l6schen, wenn dies sicher mdglich
Freigabeanforderung in EIN, |[ist.
wenn eine neue Applikation |Freigabeanforderung entfernen
auf den Umrichter herun-
tergeladen wird.
29 * Thermistorfehler Am Thermistoreingang auf | Uberpriifen Sie die Motorkiihlung
der Zusatzkarte wurde und die Last.
unzulissig hohe Motortem- [Uberpriifen Sie den Thermistoran-
peratur festgestellt. schluss.
(Wird der Thermistoreingang auf
der Zusatzkarte nicht benutzt, so
sind die Klemmen zu iiberbriicken).
30 Sicherer Halt Der Eingang der OPTAF- Sicheren Halt abbrechen, wenn

dies sicher moglich ist.
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Fehler-

code Fehler (Fault)

Untercode
inT.14

Magliche Ursache

Fehlerbehebung

cher Typ)

durch eine andere, zuvor im
selben Steckplatz verwen-
dete Karte ersetzt. Die
Parameter stehen im Fre-
quenzumrichter zur Verfi-

gung.

31 IGBT-Temperatur Der Ubertemperaturschutz | Priifen Sie die Belastung.
(Hardware) des IGBT-Wechselrichters Priifen Sie die Motorgrofe.
hat einen zu hohen kurzzei- |Fihren Sie einen Identifikationslauf
tigen Uberlaststrom ent- durch.
deckt.

32 Lufterklihlung Lifter des Wechselrichters |Wenden Sie sich an die nachste
lauft bei Einschaltbefehl Vacon-Vertretung.
nicht an.

34 CAN-Busfehler Keine Quittierung auf Sicherstellen, dass ein zweites
gesendete Meldung erhal- Gerat mit derselben Konfiguration
ten. am Bus angeschlossen ist.

35 Applikation Storung in der Anwen- Wenden Sie sich an die nachste
dungssoftware. Vacon-Vertretung. Falls Sie Appli-

kationsprogrammierer sind, die
Applikation priifen.

36 Steuereinheit NXS-Steuereinheit kann Steuereinheit austauschen.
NXP-Leistungseinheit nicht
regeln und umgekehrt.

37 ** Gerat ersetzt (glei- Die Zusatzkarte wurde Fehler quittieren. Das Gerat ist

betriebsbereit. Der Frequenzum-
richter ladt die alten Parameter-
einstellungen.

38 ** Gerat angeschlos- Die Optionskarte wurde hin- [Fehler quittieren. Das Gerat ist
sen (gleicher Typ) zugefiigt. Die Zusatzkarte betriebsbereit. Der Frequenzum-
wurde vorher bereits im sel- [richter ladt die alten Parameter-
ben Steckplatz verwendet. einstellungen.
Die Parameter stehen im
Frequenzumrichter zur Ver-
fiigung.
39 ** Gerat entfernt Eine Zusatzkarte wurde aus |Das Gerat ist nicht verfiigbar. Feh-
dem Steckplatz entfernt. ler quittieren.
40 Gerat unbekannt S1=unbe- [Ein unbekanntes Gerat Wenden Sie sich an die nachste
kanntes wurde angeschlossen (Leis- |Vacon-Vertretung.
Geréat tungseinheit/Zusatzkarte).
S2=
Power1 hat
nicht die-
selbe Bau-
art wie
Power2
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Fi:(lizr- Fehler (Fault) Ur;:le-;'floade Madgliche Ursache Fehlerbehebung
41 IGBT-Temperatur Ubertemperaturschutz des | Priifen Sie die Belastung.
IGBT-Wechselrichters hat Priifen Sie die Motorgrofe.
einen zu hohen kurzzeitigen |Fihren Sie einen Identifikationslauf
Uberlaststrom entdeckt. durch.
42 Ubertemperatur Der Ubertemperaturschutz | Bremszeit verlangern.
im Bremswider- des Bremswiderstands hat  |Externen Bremswiderstand ver-
stand zu starkes Bremsen festge- |wenden.
stellt.
43 Encoderfehler 1 =Enco- Problem mit Encodersigna- |Priifen Sie die Encoder-
der 1 Kanal |len festgestellt. Anschlisse.
A nicht Prifen Sie die Encoder-Karte.
vorhanden Priifen Sie die Encoder-Frequenz in
der Open Loop.
2 =Enco-
der 1 Kanal
B nicht
vorhanden
3 = Beide
Encoder 1-
Kanale
nicht vor-
handen
4 = Enco-
der umge-
kehrt
5=Enco-
derkarte
nicht vor-
handen
44 ** Gerat ersetzt Die Optionskarte oder Leis- |Zurlicksetzen.
(anderer Typ) tungseinheit wurde ausge-  |Optionskartenparameter erneut
tauscht. einrichten, wenn die Optionskarte
Es gibt ein neues Gerat verandert wurde.
eines anderen Typs oder mit |Frequenzumrichterparameter
einer anderen Leistungs- erneut einrichten, wenn sich die
auslegung. Leistungseinheit verandert hat.
45 ** Gerat angeschlos- Es wurde eine Optionskarte |Zuriicksetzen.
sen (anderer Typ) einer anderen Bauart hinzu- |Richten Sie die Parameter der
geflgt. Leistungseinheit neu ein.
49 Division durch null Im Anwendungsprogramm  |Sollte der Fehler erneut auftreten,
in der Anwendung kam es zu einer Division wahrend der Frequenzumrichter in
durch null. Betrieb ist, wenden Sie sich an die
nachste Vacon-Vertretung. Falls
Sie Applikationsprogrammierer
sind, die Applikation prifen.
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Fehler- Untercode -
code Fehler (Fault) inT.14 Madgliche Ursache Fehlerbehebung
50 * Analogeingang lin Der Strom am Analogein- Uberpriifen Sie den Stromkreis.
<4 mA (ausge- gang ist < 4 mA. Das Steuer-
wahlter Signalbe- kabel ist defekt oder lose,
reich 4 bis 20 mA) die Signalquelle ist ausge-
fallen.

51 Externer Fehler Eine externe Fehlermeldung |Beheben Sie den Fehler des exter-
liegt an einem Digitalein- nen Gerats.
gang an.

52 Steuertafel-Kom- Die Verbindung zwischen Uberpriifen Sie den Steuertafelan-

munikationsfehler Steuertafel (oder NCDrive) schluss und das Steuertafelkabel.
und Frequenzumrichter ist
defekt.

53 Feldbusfehler Die Kommunikationsverbin- |Uberpriifen Sie die Installation und
dung zwischen Feldbus- den Feldbus-Master.

Master und Feldbuskarte ist |Wenn die Installation korrekt ist,
defekt. wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

54 Steckplatzfehler Optionskarte oder Steck- Uberpriifen Sie die Karte und den
platz defekt Steckplatz.

Wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

56 Ubertemperatur Temperatur hat die festge- | Die Ursache fiir den Temperatur-
legte Grenze Uberschritten. |anstieg suchen.
Sensor getrennt.

Kurzschluss.

57 ** Identifikation Identifikationslauf fehlge- Laufbefehl wurde vor Abschluss

schlagen des Identifikationslaufs geldscht
Der Motor ist nicht an den Fre-
quenzumrichter angeschlossen.
Motorlast an Motorwelle vorhan-
den.

58 * Bremse Der Iststatus der Bremse Uberpriifen Sie Status und
entspricht nicht dem Steu-  |Anschlisse der mechanischen
ersignal. Bremse.

59 Follower-Kommu- SystemBus oder CAN-Bus Uberpriifen Sie die Parameter der

nikation zwischen Master und Follo- |Optionskarte.
wer ist unterbrochen. Uberpriifen Sie das optische Kabel
oder CAN-Kabel.

60 Kihlung Kiihlkreislauf an flissigge- |Uberpriifen Sie den Grund fiir Feh-
kihltem Frequenzumrichter [ler an dem externen System.
fehlerhaft.

61 Drehzahlabwei- Motordrehzahl entspricht Priifen Sie den Encoder-Anschluss.

chung nicht dem Sollwert. PMS-Motor hat das Kippmoment
Uberschritten.
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Fehler- Untercode -
code Fehler (Fault) inT.14 Madgliche Ursache Fehlerbehebung

62 Startfreigabe Schwaches Startfreigabe- Uberpriifen Sie den Grund fiir das
signal. Startfreigabesignal.

63 ** Not-Aus Not-Aus-Befehl von Digital- [Neuer Betriebsfreigabebefehl wird
eingang oder Feldbus emp- |nach Reset akzeptiert.
fangen.

b4 ** Eingangsschalter Eingangsschalter des Fre- Hauptschalter des Frequenzum-

offen quenzumrichters ist offen. richters prifen.
65 Ubertemperatur Temperatur hat die festge- | Die Ursache fiir den Temperatur-

legte Grenze Uberschritten. |anstieg suchen.
Sensor getrennt.
Kurzschluss.

70 * Aktiver Filterfehler Fehler durch digitalen Ein- [Beheben Sie den Fehler am aktiven
gang ausgelost (siehe Para- |Filter
meter P2.2.7.33).

74 Follower-Fehler Bei Verwendung der norma-
len Master/Follower-Funk-

tion wird dieser Fehlercode

ausgegeben, wenn ein oder

mehrere Follower-Antriebe
einen Fehler auslosen.

* = Fir einige Fehler konnen in der Anwendung unterschiedliche Reaktionen festgelegt
werden. (siehe Parametergruppe ,.Schutzfunktionen®).

** = Nur A-Fehler (Alarme).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON

Vacon Ltd

Member of the Danfoss Group

Runsorintie 7
65380 Vaasa
Finland

www.danfoss.com

Document ID:

DPDO01209E
Rev. E

Sales code: DOC-APPNXALL+DLDE



	Inhaltsverzeichnis
	Vorwort
	Über diese Anleitung

	1 Basisapplikation
	1.1 Einführung
	1.1.1 Motorschutzfunktionen in der Basisapplikation

	1.2 Steuer-E/A
	1.3 Steuersignallogik in der Basisapplikation
	1.4 Basisapplikation – Parameterlisten
	1.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	1.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	1.4.3 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	1.4.4 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	1.4.5 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	2 Standard
	2.1 Einführung
	2.2 Steuer-E/A
	2.3 Steuersignallogik in der Standardapplikation
	2.4 Standardapplikation – Parameterlisten
	2.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	2.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	2.4.3 Eingangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.2)
	2.4.4 Ausgangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.3
	2.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	2.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	2.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	2.4.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7
	2.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	2.4.10 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	2.4.11 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	2.4.12 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	3 Ort/Fern
	3.1 Einführung
	3.2 Steuer-E/A
	3.3 Steuersignallogik in der Ort/Fern-Applikation
	3.4 Ort/Fern-Applikation – Parameterlisten
	3.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	3.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	3.4.3 Eingangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.2)
	3.4.4 Ausgangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.3
	3.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	3.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	3.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	3.4.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7
	3.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	3.4.10 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	3.4.11 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	3.4.12 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	4 Multi-Festdrehzahlapplikation
	4.1 Einführung
	4.2 Steuer-E/A
	4.3 Steuersignallogik der Multi-Festdrehzahlapplikation
	4.4 Multi-Festdrehzahlapplikation – Parameterlisten
	4.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	4.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	4.4.3 Eingangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.2)
	4.4.4 Ausgangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.3
	4.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	4.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	4.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	4.4.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7)
	4.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	4.4.10 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	4.4.11 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	4.4.12 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	5 PID-Regler
	5.1 Einführung
	5.2 Steuer-E/A
	5.3 Steuersignallogik in der PID-Regler-Applikation
	5.4 PID-Regler-Applikation – Parameterlisten
	5.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	5.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	5.4.3 Eingangssignale
	5.4.4 Ausgangssignale (Steuertafel: Menü M2 -> G2.3
	5.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	5.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	5.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	5.4.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7
	5.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	5.4.10 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	5.4.11 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	5.4.12 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	6 Universalapplikation
	6.1 Einführung
	6.2 Steuer-E/A
	6.3 Steuersignallogik der Universalapplikation
	6.4 Universalapplikation – Parameterlisten
	6.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	6.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	6.4.3 Eingangssignale
	6.4.4 Ausgangssignale
	6.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	6.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	6.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	6.4.8  Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7
	6.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	6.4.10 Feldbusparameter (Steuertafel: Menü M2 ->G2.9)
	6.4.11 Drehmomentsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.10)
	6.4.12 NXP-Umrichter: Master-Follower-Parameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.11)
	6.4.13 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	6.4.14 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	6.4.15 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	7 Pumpen- und Lüftersteuerungsapplikation
	7.1 Einführung
	7.2 Steuer-E/A
	7.3 Steuersignallogik der Pumpen- und Lüftersteuerungsapplikation
	7.4 Pumpen- und Lüftersteuerungsapplikation – Parameterlisten
	7.4.1 Überwachungswerte (Steuertafel: Menü M1)
	7.4.2 Basisparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.1)
	7.4.3 Eingangssignale
	7.4.4 Ausgangssignale
	7.4.5 Antriebssteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.4
	7.4.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.5)
	7.4.7 Motorsteuerparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.6)
	7.4.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Menü M2 -> G2.7
	7.4.9 Parameter für automatischen Neustart (Steuertafel: Menü M2 -> G2.8)
	7.4.10 Pumpen- und Lüftersteuerungsparameter (Steuertafel: Menü M2 -> G2.9)
	7.4.11 Steuerung über Steuertafel (Steuertafel: Menü M3)
	7.4.12 Systemmenü (Steuertafel: Menü M6)
	7.4.13 Zusatzkarten (Steuertafel: Menü M7


	8 Beschreibungen wichtiger Kenngrößen
	9 Parameterbeschreibungen
	9.1 Parameter für die Steuerung über die Steuertafel
	9.2 Master-Follower-Funktion (nur NXP)
	9.2.1 Physische Anschlüsse der Master-Follower-Verbindung
	9.2.2 Glasfaserverbindung zwischen Frequenzumrichtern mit OPTD2

	9.3 Steuerung der externen Bremse mit zusätzlichen Grenzwerten (IDs 315, 316, 346 bis 349, 352, 353)
	9.4 Parameter des Motortemperaturschutzes (IDs 704 bis 708)
	9.5 Parameter für den Blockierschutz (IDs 709 bis 712)
	9.6 Parameter für den Unterlastschutz (IDs 713 bis 716)
	9.7 Feldbussteuerungsparameter (IDs 850 bis 859)
	9.7.1 Prozessdaten OUT (Slave -> Master)
	9.7.2 Stromskalierung bei unterschiedlichen Baugrößen
	9.7.3 Prozessdaten IN (Master -> Slave)

	9.8 Closed Loop-Parameter (IDs 612 bis 621)
	9.9 Das TTF-Programmierprinzip („Terminal to function“)
	9.9.1 Definition eines Eingangs/Ausgangs für eine bestimmte Funktion auf der Steuertafel
	9.9.2 Definition eines Anschlusses für eine bestimmte Funktion mit dem NCDrive-Programmiertool
	9.9.3 Nicht genutzte Eingänge/Ausgänge definieren

	9.10 Parameter für die Drehzahlsteuerung (nur Applikation 6)
	9.11 Automatischer Wechsel zwischen den Umrichtern (nur Applikation 7)
	9.12 Interlock-Auswahl (P2.9.23)
	9.13 Beispiele für Autowechsel- und Interlock-Auswahl
	9.13.1 Pumpen- und Lüfterautomatik mit Interlock und ohne Autowechsel
	9.13.2 Pumpen- und Lüfterautomatik mit Interlock und Autowechsel


	10 Fehlersuche
	10.1 Fehlercodes


