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Rechtliche Hinweise

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen umfassen allgemeine
Beschreibungen, technische Merkmale und Kenndaten und/oder Empfehlungen in
Bezug auf Produkte/Lésungen.

Dieses Dokument ersetzt keinesfalls eine detaillierte Analyse bzw. einen betriebs-
und standortspezifischen Entwicklungs- oder Schemaplan. Es darf nicht zur
Ermittlung der Eignung oder Zuverlassigkeit von Produkten/Lésungen fir spezifische
Benutzeranwendungen verwendet werden. Es liegt im Verantwortungsbereich eines
jeden Benutzers, selbst eine angemessene und umfassende Risikoanalyse,
Risikobewertung und Testreihe fiir die Produkte/Lésungen in Ubereinstimmung mit
der jeweils spezifischen Anwendung bzw. Nutzung durchzufiihren bzw. von
entsprechendem Fachpersonal (Integrator, Spezifikateur oder dhnliche Fachkraft)
durchfiihren zu lassen.

Die Marke Schneider Electric sowie alle anderen in diesem Dokument enthaltenen
Markenzeichen von Schneider Electric SE und seinen Tochtergesellschaften sind das
Eigentum von Schneider Electric SE oder seinen Tochtergesellschaften. Alle anderen
Marken kdnnen Markenzeichen ihrer jeweiligen Eigentiimer sein.

Dieses Dokument und seine Inhalte sind durch geltende Urheberrechtsgesetze
geschutzt und werden ausschlief3lich zu Informationszwecken bereitgestellt. Ohne
die vorherige schriftliche Genehmigung von Schneider Electric darf kein Teil dieses
Dokuments in irgendeiner Form oder auf irgendeine Weise (elektronisch,
mechanisch, durch Fotokopieren, Aufzeichnen oder anderweitig) zu irgendeinem
Zweck vervielfaltigt oder Uibertragen werden.

Schneider Electric gewahrt keine Rechte oder Lizenzen fiir die kommerzielle Nutzung
des Dokuments oder dessen Inhalts, mit Ausnahme einer nicht-exklusiven und
personlichen Lizenz, es ,wie besehen” zu konsultieren.

Schneider Electric behalt sich das Recht vor, jederzeit ohne entsprechende
schriftliche Vorankiindigung Anderungen oder Aktualisierungen mit Bezug auf den
Inhalt bzw. am Inhalt dieses Dokuments oder dessen Format vorzunehmen.

Soweit nach geltendem Recht zuldssig, tibernehmen Schneider Electric und
seine Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fiir Folgen, die
aus oder infolge der sachgeméaBen oder missbrauchlichen Verwendung der
hierin enthaltenen Informationen entstehen.
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Sicherheitshinweise

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr* oder
c ~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags

besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft Gber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

2 Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mogliche Verletzungsgefahren

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Uber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
mdglicher Gefahren absolviert haben.

NVE41297_05
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Qualifikation des Personals

Die Arbeit an und mit diesem Produkt darf nur durch entsprechend geschultes und
autorisiertes Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der
gesamten zugehorigen Produktdokumentation vertraut ist. Darlber hinaus muss
dieses Personal an einer Sicherheitsschulung zur Erkennung und Vermeidung der
Gefahren teilgenommen haben, die mit der Verwendung dieses Produkts
verbunden sind. Das Personal muss Uber eine ausreichende technische
Ausbildung sowie Uber Know-how und Erfahrung verfiigen und in der Lage sein,
potenzielle Gefahren vorauszusehen und zu identifizieren, die durch die
Verwendung des Produkts, die Anderung von Einstellungen sowie die
mechanische, elektrische und elektronische Ausstattung des gesamten Systems
entstehen kdnnen. Samtliches Personal, das an und mit dem Produkt arbeitet,
muss mit allen anwendbaren Standards, Richtlinien und Vorschriften zur
Unfallverhiitung vertraut sein.

Vorgesehene Verwendung

Dieses Produkt ist fiir den industriellen Einsatz gemaf den Spezifikationen und
Anweisungen in dieser Anleitung konzipiert.

Bei der Nutzung des Produkts sind alle einschlagigen Sicherheitsvorschriften und
Richtlinien sowie die spezifizierten Anforderungen und die technischen Daten
einzuhalten. Das Produkt muss auf3erhalb der ATEX-Zone installiert werden. Vor
der Nutzung muss eine Risikoanalyse im Hinblick auf die vorgesehene
Anwendung durchgefuhrt werden. Basierend auf den Ergebnissen mussen
geeignete SicherheitsmalRnahmen umgesetzt werden. Da das Produkt als
Komponente eines Gesamtsystems verwendet wird, ist die Personensicherheit
durch eine entsprechende Ausflihrung des Gesamtsystems (zum Beispiel eine
entsprechende Maschinenkonstruktion) zu gewahrleisten. Jede andere als die
ausdrucklich zugelassene Verwendung ist untersagt und kann Gefahren bergen.
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Produktbezogene Informationen

Lesen Sie diese Anweisungen griindlich durch, bevor Sie Arbeiten an und mit diesem
Frequenzumrichter vornehmen.

AAGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

+ Die Arbeit an und mit diesem Umrichtersystem darf nur durch entsprechend geschultes und autorisiertes
Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten zugehdrigen
Produktdokumentation vertraut ist und alle notwendigen Sicherheitsschulungen zur Erkennung und
Vermeidung der involvierten Gefahren absolviert hat.

+ Installation, Einstellung, Reparatur und Wartung miissen von Fachpersonal durchgefiihrt werden.

« Stellen Sie die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotechnischen Anforderungen
sowie aller anderen geltenden Bestimmungen bezlglich der Schutzerdung samtlicher Gerate sicher.

+ Verwenden Sie ausschliel3lich elektrisch isolierte Werkzeuge und Messgerate mit der korrekten
Bemessungsspannung

» Beruhren Sie bei angelegter Spannung keine ungeschirmten Bauteile oder Klemmen.
» Sichern Sie vor jeglichen Arbeiten am Antriebssystem die Motorwelle gegen Fremdantrieb.
» Isolieren Sie nicht verwendete Leiter im Motorkabel an beiden Enden.

« SchlieRen Sie die DC-Bus-Klemmen, die DC-Bus-Kondensatoren oder die Bremswiderstandsklemmen
nicht kurz.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Vor der Durchfihrung von Arbeiten am Antriebssystem:

« Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, wenn vorhanden auch die externe Spannung des
Steuerteils. Beachten Sie, dass der Leistungs- oder Hauptschalter nicht alle Stromkreise stromlos macht.

» Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift ,Nicht einschalten® an allen mit dem Umrichtersystem
verbundenen Leistungsschaltern an.

» Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in der gedffneten Stellung.

» Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen.
+ Uberpriifen Sie auf Spannungsfreiheit. (1)

Vor Einschalten der Spannungsversorgung des Umrichtersystems:

» Vergewissern Sie sich, dass die Arbeiten abgeschlossen sind und keinerlei Gefahren von der Installation
ausgehen.

» Falls die Netzeingangsklemmen und die Motorausgangsklemmen geerdet und kurzgeschlossen sind,
heben Sie die Erdung und die Kurzschliisse an den Netzeingangsklemmen und den
Motorausgangsklemmen auf.

* Vergewissern Sie sich, dass sdmtliche Komponenten ordnungsgemal geerdet sind.

» Vergewissern Sie sich, dass alle Schutzvorrichtungen wie Abdeckungen, Tiren und Gitter installiert bzw.
geschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Beschadigte Produkte oder Zubehorteile kdnnen einen elektrischen Schlag oder einen unvorhergesehenen
Geréatebetrieb verursachen.

NVE41297_05 7



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren Sicherheitshinweise

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Beschadigte Produkte oder beschadigtes Zubehdr dirfen nicht verwendet werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Wenden Sie sich im Fall von Beschadigungen an lhre lokale Vertriebsvertretung von Schneider Electric.
Das Produkt ist fiir den Einsatz auerhalb von Gefahrenbereichen zugelassen. Installieren Sie das Gerat nur in
Bereichen, die frei von gefahrlichen Atmosphéaren sind.

AGEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Dieses Gerat darf ausschlief3lich an nicht explosionsgefahrdeten Standorten installiert und betrieben
werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Ihre Anwendung besteht aus einer ganzen Reihe verschiedener, miteinander verbundener mechanischer,
elektrischer und elektronischer Komponenten, wobei der Sanftanlasser nur ein Teil der Anwendung ist. Der
Sanftanlasser allein ist weder dazu gedacht noch in der Lage, die gesamte Funktionalitat bereitzustellen, um
alle sicherheitsrelevanten Anforderungen lhrer Anwendung zu erfullen. Je nach Anwendung und der von lhnen
auszufuhrenden Risikobewertung ist eine groRe Menge zusatzlicher Ausriistung erforderlich, unter anderem
externe Encoder, externe Bremsen, externe Uberwachungsgerate, Schutzvorrichtungen usw.

Als Entwickler/Hersteller von Maschinen miissen Sie mit allen Standards, die flr lhre Maschine gelten, vertraut
sein und diese einhalten. Sie missen eine Risikobewertung durchflihren und das entsprechende
Leistungsniveau (Performance Level, PL) und/oder Sicherheitsintegritatsniveau (Safety Integrity Level, SIL)
ermitteln. Sie missen lhre Maschine in Ubereinstimmung mit allen anwendbaren Standards entwickeln und
herstellen. Hierbei missen Sie das Zusammenwirken aller Komponenten der Maschine bertcksichtigen.
Daruber hinaus missen Sie eine Bedienungsanleitung zur Verfiigung stellen, die alle Benutzer lhrer Maschine
in die Lage versetzt, sicher jede Art von Arbeit an oder mit der Maschine zu verrichten, so z. B. Betrieb und
Wartung.

Dieses Dokument geht davon aus, dass Sie vollstdndig mit allen normativen Standards und Anforderungen,
die fUr lhre Anwendung gelten, vertraut sind. Da der Sanftanlasser des nicht alle sicherheitsbezogenen
Funktionen fur [hre gesamte Anwendung bereitstellen kann, missen Sie sicherstellen, dass das erforderliche
Leistungsniveau und/oder die Sicherheitsintegritatslevel erreicht werden, indem Sie alle erforderlichen
zusatzlichen Geréate installieren.

AWARNUNG

UNZUREICHENDES LEISTUNGSNIVEAU/SICH!_ERHEITSINTEGRITATSNIVEAU UND/ODER NICHT-
ORDNUNGSGEMASSER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

» Fihren Sie gemafR EN ISO 12100 und allen anderen fiir Inre Anwendung glltigen Normen eine
Risikobewertung durch.

* Verwenden Sie redundante Komponenten und/oder Steuerpfade fiir alle kritischen Steuerfunktionen, die
in lhrer Risikobewertung festgestellt wurden.

+ Implementieren Sie alle Uberwachungsfunktionen, die erforderlich sind, um jede in Ihrer Risikobewertung
identifizierte Gefahrenart zu vermeiden, z. B. rutschende oder fallende Lasten bietet.

« Uberprifen Sie, ob die Lebensdauer aller einzelnen Komponenten in Ihrer Anwendung firr die
vorgesehene Lebensdauer der Gesamtanwendung ausreichend ist.

« Fuhren Sie fir alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche Inbetriebnahmeprifungen durch, um die
Effektivitat der implementierten sicherheitsbezogenen Funktionen und Uberwachungsfunktionen,
beispielsweise die Drehzahliberwachung Uber Encoder und Kurzschlussiberwachung fir alle
angeschlossenen Gerate, zu Uberprifen.

» Fuahren Sie fir alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche Inbetriebnahmeprufungen durch, um zu
Uberpriifen, dass die unter allen Umstanden Last sicher zum Halten gebracht werden kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

8 NVE41297_05
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Es ist ein spezieller Anwendungshinweis NHA80973 fur Hubmaschinen verfugbar, der unter se.com
heruntergeladen werden kann.

Das Produkt kann aufgrund einer falschen Verkabelung, falscher Einstellungen, falscher Daten oder anderer
Fehler unerwartete Bewegungen ausfihren.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
+ Bei der Verdrahtung sind alle EMV-Anforderungen strikt einzuhalten.

» Das Produkt darf nicht mit unbekannten oder ungeeigneten Einstellungen oder Daten betrieben werden.
* Fihren Sie eine umfassende Inbetriebnahmeprifung durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

« Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans mussen mogliche Fehlerzustédnde der Steuerpfade
berlcksichtigt und fur bestimmte kritische Steuerfunktionen Mittel bereitgestellt werden, durch die nach
dem Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann. Beispiele kritischer Steuerfunktionen
sind Notabschaltung (Not-Halt), Nachlaufstopp, Ausfall der Spannungsversorgung und Neustart.

» Fur kritische Steuerfunktionen missen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt werden.

+ Systemsteuerpfade knnen Kommunikationsverbindungen einschlieRen. Dabei missen die
Auswirkungen unvorhergesehener Ubertragungsverzogerungen oder Verbindungsstérungen
bericksichtigt werden.

» Alle Vorschriften zur Unfallverhiitung und lokale Sicherheitsbestimmungen (1) miissen beachtet werden.

+ Jede Implementierung des Produkts muss einzeln und sorgféaltig auf einwandfreien Betrieb getestet
werden, bevor sie in Betrieb genommen wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden zur
Folge haben.

(1) Fur die USA: Weitere Informationen finden Sie in NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), Safety Guidelines for
the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control, und in NEMA ICS 7.1 (neueste Ausgabe),
Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed
Drive Systems.

Die Temperatur der in dieser Anleitung beschriebenen Produkte kann wahrend des Betriebs 80 °C (176 °F)
Uberschreiten.

AWARNUNG

HEISSE FLACHEN

* Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heil3en Flachen.

» Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren Umgebung heiler Flachen fern.
» Warten Sie vor der Handhabung, bis sich das Produkt ausreichend abgekihlt hat.

+ Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Warmeableitung gegeben ist, indem Sie einen Priflauf bei
maximaler Last durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Maschinen, Controller und dazugehdrige Gerate werden fur gewdhnlich in die Netzwerke integriert. Nicht
autorisierte Personen und Malware kdnnen sich Gber unzureichend gesicherten Zugang zu Software und
Netzwerken Zugriff auf die Maschine oder andere Gerate im Netzwerk/Feldbus der Maschine und in
verbundenen Netzwerken verschaffen.
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AWARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF AUF DIE MASCHINE UBER SOFTWARE UND NETZWERK

» Berlcksichtigen Sie in Ihrer Gefahren- und Risikoanalyse alle Gefahren, die auf den Zugriff auf und den
Betrieb im Netzwerk/am Feldbus zurtickzufihren sind und entwickeln Sie ein passendes Cyber-
Sicherheitskonzept.

» Stellen Sie sicher, dass die Hardware- und Softwareinfrastruktur, in die die Maschine integriert ist, sowie
alle organisatorischen MaRhahmen und Regeln fur den Zugriff auf diese Infrastruktur die Ergebnisse der
Gefahren- und Risikoanalyse beriicksichtigen und gemaf den Best Practices und Standards fiir IT- und
Cybersicherheit implementiert werden (z. B.: ISO/IEC 27000-Serie, Gemeinsame Kriterien fiir die
Bewertung der Sicherheit von Informationstechnologie, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST
Cybersecurity Framework, Information Security Forum - Standard Best Practices fir die
Informationssicherheit, von SE empfohlene Best Practices fir die Cybersicherheit*).

+ Uberpriifen Sie die Wirksamkeit Ihrer IT-Sicherheits- und Cyber-Sicherheitssysteme unter Verwendung
von passenden, bewahrten Methoden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

(*): Von SE empfohlene Cybersecurity Best Practices kdnnen unter SE.com heruntergeladen werden.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Fuhren Sie eine umfassende Inbetriebnahmeprifung durch, um sicherzustellen, dass die
Kommunikationsiiberwachung Kommunikationsunterbrechungen ordnungsgemaR erfasst.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

HINWEIS

ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG

Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Produkts ist sicherzustellen, dass es fir die vorliegende
Netzspannung zugelassen ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.
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Informationen zum Buch

Umfang der Dokumentation

Dieses Dokument dient folgenden Zwecken:
+ Beschreibung der Inbetriebnahme des Frequenzumrichters
» Beschreibung der Programmierung des Frequenzumrichters
» Beschreibung der verschiedenen Menuls, Modi und Parameter
+ Beschreibung der Wartungs- und Diagnoseverfahren

Hinweis zur Gultigkeit

Die im vorliegenden Dokument enthaltenen Anweisungen und Informationen
wurden urspringlich auf Englisch verfasst (vor der optionalen Ubersetzung).

Diese Dokumentation bezieht sich auf die Altivar Machine -Umrichter ATV320.

Schritt | Aktion

1 Gehen Sie zur Schneider Electric-Homepage www.se.com.

2 Geben Sie im Feld Suchen die Referenznummer des Produkts oder
den Namen einer Produktreihe ein.

* Die Referenz bzw. der Name der Produktreihe darf keine
Leerstellen enthalten.

+ Wenn Sie nach Informationen zu verschiedenen vergleichbaren
Modulen suchen, konnen Sie Sternchen (*) verwenden.

3 Wenn Sie eine Referenz eingegeben haben, gehen Sie zu den
Suchergebnissen fiir technische Produktdatenblatter (Product
Datasheets) und klicken Sie auf die Referenz, tiber die Sie mehr
erfahren mochten.

Wenn Sie den Namen einer Produktreihe eingegeben haben,
wechseln Sie zu Produktreihen und klicken Sie auf die gewiinschte

Produktreihe.

4 Wenn mehrere Referenzen in den Suchergebnissen unter
Produkte angezeigt werden, klicken Sie auf die gewilinschte
Referenz.

5 Je nach der Grée der Anzeige mussen Sie ggf. durch die

technischen Daten scrollen, um sie vollstandig einzusehen.

6 Um ein Datenblatt als PDF-Datei zu speichern oder zu drucken,
klicken Sie auf XXX Produktdatenblatt herunterladen.

Informationen zu nicht-inklusiver oder unsensibler Terminologie

Als verantwortungsbewusstes, integratives Unternehmen aktualisiert Schneider
Electric kontinuierlich seine Kommunikationen und Produkte, die nicht-integrative
oder unsensible Terminologie enthalten. Trotz dieser Bemihungen kénnen unsere
Inhalte jedoch nach wie vor Begriffe enthalten, die von einigen Kunden als
unangemessen betrachtet werden.
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Weiterfuhrende Dokumente

Unter konnen Sie mit Ihrem Tablet oder PC schnell detaillierte und umfassende
Informationen zu allen unseren Produkten abrufen www.se.com.

Auf den entsprechenden Internetseiten finden Sie die benétigten Informationen fur
Produkte und Lésungen:
» den Gesamtkatalog mit detaillierten Produktinformationen und Auswahlhilfen

» die CAD-Dateien in Uber 20 verschiedenen Dateiformaten zur Unterstiitzung
der Projektierung lhrer Installation

+ Die gesamte Software und Firmware, die Sie bendtigen, um lhre Installation
auf dem aktuellsten Stand zu halten

» eine Vielzahl von Whitepapern, Dokumenten zu Umweltaspekten,
Anwendungslésungen, Kenndaten usw. fiir ein besseres Verstandnis unserer
elektrischen Systeme und Anlagen bzw. Automatisierungsprodukte

» Sowie alle Benutzerhandbiicher fiir die im Folgenden aufgelisteten Umrichter:
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Titel der Dokumentation

Referenznummer

ATV320 - Katalog

DIA2ED2160311EN (Englisch), DIA2ED2160311FR (Franzosisch), ECATA947
(Chinesisch), LEESCAES592BI (ltalienisch), DIA2ED2160311PT (Portugiesisch)

ATV320 - Erste Schritte

NVE21763 (Englisch), NVE21771 (Franzdsisch), NVE21772 (Deutsch), NVE21773
(Spanisch) NVE21774 (lItalienisch), NVE21776 (Chinesisch), NVE21763PT
(Portugiesisch), NVE21763TR (Tirkisch)

ATV320 Getting Started Annex (SCCR)

NVE21777 (Englisch)

ATV320 - Installationsanleitung

NVE41289 (Englisch), NVE41290 (Franzésisch), NVE41291 (Deutsch), NVE41292
(Spanisch), NVE41293 (Italienisch), NVE41294 (Chinesisch), NVE41289PT
(Portugiesisch), NVE41289TR (Turkisch)

ATV320 — Programmieranleitung

NVE41295 (Englisch), NVE41296 (Franzdsisch), NVE41297 (Deutsch), NVE41298
(Spanisch), NVE41299 (ltalienisch), NVE41300 (Chinesisch), NVE41295PT
(Portugiesisch), NVE41295TR (Tiirkisch)

ATV320 Modbus Serial Link manual
(embedded)

NVE41308 (Englisch)

ATV320 Modbus TCP - Ethernet IP manual
(VW3A3616)

NVE41313 (Englisch)

ATV320 PROFIBUS DP manual (VW3A3607)

NVE41310 (Englisch)

ATV320 DeviceNet manual (VW3A3609)

NVE41314 (Englisch)

ATV320 CANopen manual (VW3A3608, 618,
628)

NVE41309 (Englisch)

ATV320 POWERLINK manual (VW3A3619)

NVE41312 (Englisch)

ATV320 EtherCAT manual (VW3A3601)

NVE41315 (Englisch)

ATV320 PROFINET manual (VW3A3627)

NVE41311 (Englisch)

ATV320 Communication Parameters

NVE41316 (Englisch)

ATV320 DC Bus Sharing Technical Note

MFR90089 (Englisch)

ATV312 auf ATV320 Migrationsanleitung

QGH39563 (Englisch)

ATV320 — Anleitung fir Sicherheitsfunktionen

NVES50467 (Englisch), NVE50468 (Franzdsisch), NVE50469 (Deutsch), NVE50470
(Spanisch), NVE50472 (ltalienisch), NVE50473 (Chinesisch)

ATV320 ATEX manual

NVE41307 (Englisch)

BMP Synchronmotor — Motorhandbuch

0198441113981-EN (Englisch), 0198441113982-FR (Franzdsisch), 019844 1113980-DE

(Deutsch), 019844 1113984-ES (Spanisch), 019844 1113983-IT (ltalienisch),
0198441113985-ZH (Chinesisch)

ATV320 — Handbuch ATV Logic

NVE71954 (Englisch), NVE71955 (Franzdsisch), NVE71957 (Deutsch), NVE71959
(Spanisch), NVE71958 (lItalienisch), NVE71960 (Chinesisch)

SoMove: FDT

SoMove_FDT (Englisch, Franzdsisch, Deutsch, Spanisch, Italienisch, Chinesisch)

ATV320: DTM

ATV320 _DTM_Library (Englisch, Franzésisch, Deutsch, Spanisch, Italienisch,
Chinesisch)

Empfohlene bewahrte Praktiken fiir die
Cybersicherheit

CS-Best-Practices-2019-340 (Englisch)

(Weitere Optionshandbuiicher und Anleitungen sind unter verfigbar www.se.com)

Sie kénnen diese technischen Verdéffentlichungen sowie andere technische

Informationen von unserer Website herunterladen: www.se.com/en/download.

Elektronisches Produktdatenblatt

Scannen Sie den QR-Code an der Frontseite des Umrichters, um Zugriff auf das

Produktdatenblatt zu erhalten.

NVE41297_05
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Terminologie

Ilhr Kontakt

Die technischen Begriffe, die Terminologie und die Beschreibungen entsprechen
in der Regel den Begriffen oder Definitionen in den jeweiligen Normen und
Standards.

In Bezug auf Umrichtersysteme umfasst dies unter anderem Begriffe wie Fehler,
Fehlermeldungen, Ausfall, Stérungen, Stérungsriicksetzungen, Schutz,
sicherer Zustand, Sicherheitsfunktion, Warnung, Warnmeldung usw.

Zu diesen Normen und Standards zahlen unter anderem:
« |EC 61800: Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe

+ |EC 61508, Ausg. 2: Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme

» EN 954-1 — Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile von
Steuerungen

* 1S0O 13849-1 und 2 — Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene Teile
von Steuerungen

» |EC 61158: Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbusse
« |EC 61784: Industrielle Kommunikationsnetze — Profile

» |EC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von
Maschinen — Teil 1: Allgemeine Anforderungen

» |EC 62443: Sicherheit fiir industrielle Automatisierungs- und
Steuerungssysteme

Daruiber hinaus wird der Begriff Einsatzbereich im Zusammenhang mit der
Beschreibung spezifischer Gefahren verwendet, entsprechend der Bedeutung
des Begriffs Gefahrenbereich in der EU-Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) und in
der Richtlinie ISO 12100-1.

Wabhlen Sie Ihr Land unter www.se.com/contact aus.
Schneider Electric Industries SAS

Hauptsitz

35, rue Joseph Monier

92500 Rueil-Malmaison

Frankreich

14
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Werkseitige Konfiguration

Werkseinstellungen

Der ATV 320 ist werkseitig auf gangige Betriebsbedingungen eingestellt:

* Anzeige: Umrichter bereit [Bereit] - & 4/, wenn der Motor betriebsbereit ist,
und die Ausgangsfrequenz, wenn der Motor lauft.

» Die Logikeingange LI3 bis LI6, die Analogeingange Al2 und Al3, der
Logikausgang LO1, der Analogausgang AO1 und das Relais R2 sind nicht
belegt.

» Stopp-Modus bei Fehlererkennung: Freilauf.

In dieser Tabelle sind die grundlegenden Parameter des Antriebsverstarkers und
ihre werkseitigen Einstellwerte aufgeflhrt:

Code Name Werkseinstellungen

b F ~ , Seite 103 [Standard Motorfreq.] 5 [0 [IEC]

EL L, Seite 102 [2/3-Draht-Steuerung] [2-Draht-Steuerung] ~ [ : 2-Draht-Steuerung

L EE,Seite 127 [Regelungsart Motor] [Standard] = - o: Standardmotorgesetz

AL L, Seite 106 [Hochlaufzeit] 30s

dE L, Seite 106 [Verzégerung] 3,0s

L 5F , Seite 106 [Niedrige Drehzahl] 0,0 Hz

H5F , Seite 106 [Hohe Drehzahl] 50,0 Hz

1 £ H, Seite 105 [ThermNennst. Mot.] Nennstrom Motor (Wert von der Baugré3e des Antriebsverstarkers
abhangig)

S5dLC 1 [Aut. DC-Brems. Peg1] 0,7 x Antriebsnennstrom, fiir 0,5 s

S5Fr [Taktfrequenz] 4 kHz

F r d, Seite 157 [Vorwarts] [DI1] L .+ I:Logikeingang LI1

rr 5, Seite 157 [Zuord. Linkslauf] [DI2] L . Z: Logikeingang LI2

Fr 1, Seite 200 [Ref Freq 1 Konfig] [AI1] A . I: Analogeingang Al1

[R1 Zuordnung]

[No drive flt] / /: Der Kontakt 6ffnet, wenn der Antriebsverstarker einen
Fehler erkannt hat oder wenn der Antriebsverstérker ausgeschaltet
wurde.

o
A
]

[Anp. Verz.rampe]

[Ja] 4 E 5: Funktion aktiv (automatische Anpassung der
Verzdgerungsrampe)

]
~
T

[Auto. Fehlerreset]

[Nein] ~ =: Funktion inaktiv

16
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Code Name Werkseinstellungen
SEE [Art des Stopps] [Stopp Rampe] ~ /7 F: Auf Rampe
L FG,Seite 98 [Makrokonfig.] [Start/Stopp] = £ 5

HINWEIS: Wenn Sie die Voreinstellungen des Umrichters auf ein Minimum
beschranken méchten, wahlen Sie die Makrokonfiguration aus.
[Makrokonfig.] [ F~ [, = [Start/Stopp] = t 5, gefolgt von [Konfig
wiederherst] - [ 5 bis [Makrokonfig.] /- .. Siehe [ F [, Seite 98 fur
weitere Informationen.

Prufen Sie, ob die hohen Werte mit der Anwendung kompatibel sind, und &ndern
Sie diese bei Bedarf.

Anwendungsfunktionen

Einflihrung

In den folgenden Tabellen sind die Kombinationen von Funktionen und
Anwendungen aufgefiihrt, die Sie bei Ihrer Auswahl berlicksichtigen mussen.

Die Anwendungen in diesen Tabellen beziehen sich auf folgende Maschinen:

* Hubwerke: Krane, Lauftkrane, Portale (vertikales Heben, Translation,
Drehen), Hebebiihnen

+ Handhabung: Palettierer/Palettierer, Forderer, Rolltische
» Verpackung: Kartonpacker, Etikettiermaschinen

* Textilien: Webmaschinen, Kardiermaschinen, Waschmaschinen,
Spinnmaschinen, Zeichenmaschinen

* Holz: Drehautomaten, Sagen, Frasen
* Prozess

Die angegebenen Kombinationen sind weder obligatorisch noch vollstandig, da
jede Anwendung spezifische Eigenschaften aufweist.

Einige Funktionen sind speziell auf eine bestimmte Anwendung abgestimmt. In
diesem Fall wird auf den entsprechenden Seiten im Programmierteil in Form eines
Kartenreiters am Rand auf die Anwendung hingewiesen.

Motor-Steuerfunktionen

Funktion Anwendung

Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-

bung beitung arbeitung

U/f-Verhaltnis , Seite 127 - v - - v -
Sensorlose Flussvektorsteuerung , Seite | v v v v v v
127
2-Punkt-Vektorsteuerung , Seite 127 v - - v - -
Synchronmotor im offenen Regelkreis , - - - v - -
Seite 127
Ausgangsfrequenz bis zu 599 Hz , Seite - - - v v -
127
Begrenzung von Motoriiberspannungen - - - v v -
DC-Bus-Anschluss (siehe - - - v - v
Installationshandbuch)
Motor-Erregung lber einen Logikeingang | v/ v v - - -

NVE41297_05 17
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Sensoren

Funktion Anwendung
Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-
bung beitung arbeitung
Schaltfrequenz von bis zu 16 kHz - - - v v -
Motormessung , Seite 105 v v v v v v
Funktionen fur Drehzahlsollwerte
Funktion Anwendung
Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-
bung beitung arbeitung
Differenzial-Bipolarsollwert v v v — - -
Sollwert-Entlinearisierung (Lupeneffekt) v v - - - -
Frequenzsteuerungseingang , Seite 200 - - - v - v
Umschaltung der Sollwerte - - v - - -
Summierung der Sollwerte - - v - - -
Subtraktion der Sollwerte - - v - - -
Multiplikation der Sollwerte - - v - - -
Rampe mit anpassbarem Profil v v - - -
Schrittbetrieb - v - v - v
Drehzahlvoreinstellung v v v - - -
+ Drehzahl / - Drehzahl mit einfach - - - - - v
wirkenden Drucktastern (1 Stufe)
+ Drehzahl / - Drehzahl Gber v - - - - -
Doppeldrucktaster (2 Stufen)
+/- Drehzahl um einen Sollwert - - - v - v
Sollwertspeicherung - - - - - v
Anwendungsspezifische Funktionen
Funktion Anwendung
Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-
bung beitung arbeitung
Schnellhalt - - - - v -
Bremsensteuerung v v - - - -
Lastmessung v - - - - -
Heben mit hoher Drehzahl v - - - - -
Schlaffseil v - - - - -
PID-Regler - - - — — v
Drehmomentbegrenzung Motor/ - v - v - v
Generator
Lastaufteilung v v - - - -
Netzschiltzsteuerung v v - - v -
Steuerung Ausgangsschiitz v - - - - -
Positionierung durch Endschalter oder v v v - - -

18
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Funktion Anwendung
Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-
bung beitung arbeitung
Berechneter Stopp auf Abstand nach - v v - - —
Tieflauf-Endschalter
Parameterumschaltung v v v v v v
Umschalten der Motoren oder v v v - - -
Konfigurationen
Traverse Control - - - v - -
Konfiguration Stopp - v - v v -
Sicherheitsfunktionen/Fehlerbehandlung
Funktion Anwendung
Hubwerke Handha- Verpackung | Textil Holzverar- Prozessver-
bung beitung arbeitung
Sicher abgeschaltetes Moment (Safe v v v v v v
Torque Off, STO)
Verzdgerter Stopp bei thermischem Alarm | v - - - - v
Alarmbehandlung v v v v v v
Behandlung erkannter Fehler v v v v v v
IGBT-Tests v v v v v v
Einfangen im Lauf - - - v v -
Motorliberwachung mit PTC-Fiihlern v v v v v v
Management von Unterspannungen - - v v
4-20 mA-Verlust v v - v v v
Unkontrollierte Ausgangsunterbrechung - v - -
(Ausgangsphasenverlust)
Automatischer Neustart - v - - - -
Verwendung des Impulseingangs zur v v - - - -
Messung der Motordrehzahl
Erkennung einer Lastvariation v - - - -
Unterlasterkennung - - - - - v
Uberlasterkennung - - - - - v
I1n2tegrierte Sicherheitsfunktionen , Seite - v v v v v

Grundlegende Funktionen

Beluftung des Antriebsverstarkers

Der Lfter startet automatisch, wenn der thermische Zustand des
Leistungsverstarkers 70 % des maximalen thermischen Zustands erreicht und

wenn [Modus Lifter] - F /7 auf [Standard] 5 -
Far ATV320xxxxxW(S) wird [Modus Liifter] ~ ~
der Lufter ist immer aktiviert.

o eingestellt ist.
T auf [Immer] - = ~ eingestellt,

NVE41297_05
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Option Grafikterminal

Beschreibung des Grafikterminals (VW3A1101)

Mit dem Grafikterminal, das mit FLASH V1.11E26 oder hdher funktioniert, kdnnen
detailliertere Informationen angezeigt werden, als auf dem integrierten
Bedienterminal.

feeeric

Sclg}eidur —

a ~h WON =

. Grafikterminal

. Funktionstasten F1, F2, F3, F4 , Seite 205
. STOP/RESET-Taste

. RUN-Taste

. Jog-Rad:

* (ENT) drucken:
o So speichern Sie den aktuellen Wert

o So geben Sie das ausgewahlte Meni oder den ausgewahlten
Parameter ein

e +/-drehen:
o So inkrementieren oder dekrementieren Sie einen Wert
o So gehen Sie zur nachsten oder vorherigen Zeile

o Zum Erh6hen oder Verringern des Sollwerts bei aktivierter Steuerung
Uber das Grafikterminal

. Schlussel zur Umkehr der Drehrichtung des Motors
. ESC-Taste: Bricht einen Wert, einen Parameter oder ein Menl ab und kehrt

zur vorherigen Auswahl zuriick

HINWEIS: Der Umrichter kann iber die Tasten 3, 4, 5 und 6 direkt gesteuert
werden, wenn die Steuerung Uber das Anzeigeterminal aktiviert ist.

20
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Um die Tasten am dezentralen Bedienterminal zu aktivieren, miissen Sie
zunachst [Sollfreq. Kanal 1] - - /, Seite 200= [SollFreq dez Term.] L [ [

konfigurieren.

Beispiel fur Konfigurationsfenster

Einzelauswahl.

Sprache

Francais v

Deutsch

Italiano

Espafriol

Chinesisch

Pycckuin

Tuarkge

Beim ersten Einschalten des Grafikterminals missen Sie die gewlinschte

Sprache auswahlen.

Wenn nur eine Auswahl moglich ist, wird die getroffene Auswahl durch v

angezeigt.

Beispiel: Es kann nur eine Sprache ausgewahlt werden.

Mehrfachauswahl:

PARAMETER AUSWAHL

EINSTELLUNGEN

Auflésung Rampe v
Beschleunigung— - - - - - - v
Verzbégerung--------

Beschleunigung 2- -------

Auslaufzeit 2

Bearbeiten

Wenn eine Mehrfachauswahl mdglich ist, werden die ausgewahlten Optionen

durch v gekennzeichnet.

Beispiel: Zur Bildung des [BENUTZERMENU] kénnen mehrere Parameter

gewahlt werden.

NVE41297_05
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Beispiel fur ein Konfigurationsfenster fur einen Wert

RDY Be- +0,0Hz O0,0A RDY Be- +0,0Hz 0,0A
griff griff
Beschleunigung ENT Beschleunigung
9,51s -) 9,61s
Min = 0,00 Max. = 99,99 Min = 0,00 Max. = 99,99
<< >> Quick << >> Quick

Die Pfeile << und >> (Tasten F2 und F3) dienen zur Auswahl der zu &ndernden
Ziffer. Das Jog-Rad wird gedreht, um diese Zahl zu erh6hen oder zu verringern.

Beispielvisualisierung des Funktionsbausteinstatus

RDY Begriff +0,0Hz 0,0A
Beschleunigung
9,51s
Min = 0,00 Max. = 99,99
<< >> Quick

& AUS-Anzeige: Ein giltiges Funktionsbausteinprogramm befindet sich im
ATV320 im Stopp-Modus.

3] EIN-Anzeige: Ein glltiges Funktionsbausteinprogramm befindet sich im
ATV320 im Betriebsmodus. Es wird von einem Betrieb des Antriebsverstarkers
ausgegangen. Zustands- und Konfigurationsparameter kénnen nicht geandert
werden.

Erstmaliges Einschalten des Antriebsverstarkers

Erstmaliges Einschalten des Antriebsverstarkers mit dem
Grafikterminal

Beim ersten Einschalten des Grafikterminals missen Sie die gewiinschte
Sprache auswahlen.

Nach dem ersten Einschalten des Grafikterminals wird Folgendes angezeigt:
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Sprache

Francais v

Deutsch

Italiano

Espafriol

Chinesisch

Pycckun

Tuarkge

Wahlen Sie die Sprache aus und driicken Sie die Taste ENT.

ENT
\ 2

Die Leistungsangaben des Antriebsverstarkers werden angezeigt.

Schneider
a Electric

ATV320U15M2B
1,5 kW/2 HP 220 V einphasig

Konfig 0

3s
4
RDY Begriff +0,0Hz O0,0A

ZUGRIFFSEBENE

Basis
Standard v
Erweitert
Expert

ENT
2

RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A

1 UMRICHTERMENU

1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION

Code << >> Quick

NVE41297_05
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Erstmaliges Einschalten des Antriebsverstarkers

Mit dem integrierten Bedienterminal kann der Anwender beim ersten Einschalten
des Antriebsverstarkers sofort auf [Standard Motorfreq.] & F - , Seite 103) im
Men ([Einstellung (Configuration)] =» [Voll] =» [Schnellstart]) zugreifen.

Schneider
a Electric

ATV320U15M2B
1,5 kW/2 HP 220 V einphasig

Konfig 0

Anzeige, nachdem der Antriebsverstarker zum ersten Mal eingeschaltet wurde.

J 3s

RDY Begriff +0,0Hz O0,0A
ZUGRIFFSEBENE

Basis

Standard

Erweitert

Expert

Der Bildschirm [Zugriffsebene] wird automatisch angezeigt.

ENT
4

RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A

1 UMRICHTERMENU

1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION

Code << >> Quick

Wechselt nach 3 Sekunden automatisch zum Meni 1 [berech FU].

ESB
J S
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HAUPTMENU

1 UMRICHTERMENU

2 IDENTIFIKATION

3 SCHNITTSTELLE

4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER
5 PASSWORT

Das HAUPTMENU wird auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ESC-
Taste drucken.

Nachfolgende Einschaltvorgange

Mit dem integrierten Bedienterminal kdnnen Sie beim erstmaligen Einschalten des
Antriebsverstarkers sofort auf den Antriebsverstarkerstatus zugreifen (Gleiche
Liste wie [Status Umrichter] H 5 |/, Seite 76. Beispiel: [Bereit] - & 4.

Nach dem Einschalten wird Folgendes angezeigt.

Schneider
Electric

ATV320U15M2B
1,5 kW/2 HP 220 V einphasig

Konfig 0

¢ 3s

Wechselt nach 3 Sekunden automatisch zum Men( 1 [berech FU].

RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A

1 UMRICHTERMENU

1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION

Code << >> Quick

Wahlen Sie das MenU aus und driicken Sie ENT.

¢ 10s

Schaltet nach 10 Sekunden automatisch zum Uberwachungsbildschirm um.
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RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A

Frequenzsollwert

+1,3Hz

Min. =-599,0 Max. = +599,0

Quick

26
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Menu Identifikation

Das Men 2 [Identifizierung] = : & ist nur ber das Grafikterminal zuganglich.

Dieses Menti ist schreibgeschitzt und kann nicht konfiguriert werden. Folgende

Informationen kénnen angezeigt werden:

» Sollwert, Nennleistung und Spannung des Umrichters

e Software-Version Umrichter

e Seriennummer des Umrichters

« Status und Priifsumme der Sicherheitsfunktion

* Programm- und Katalogversion der Funktionsbausteine

» Vorhandene Optionstypen mit Softwareversion

* Typund Version des Grafikterminals

RDY  Begriff +50,0Hz 0,0A

HAUPTMENU

1 UMRICHTERMENU

3 SCHNITTSTELLE

4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER
5 PASSWORT

FFFFFFFFF

Produkt V1.1 IE 01
SICHERHEITSFUNKTIONEN
Sicherheitsstatus Umrichter Standard
Sicherer Parameter. CRC 8529
FUNKTIONSBAUSTEINE
Vers. 1 Prog Format
Katalogversion 1

OPTION 1

Keine Option
GRAFIKTERMINAL

GRAFIK S

V1.2IE07
00000000000000000

-»>

RDY Be- +50,0Hz O0,0A
griff

2 IDENTIFIKATION

ATV320U15M2B

2,2 kW/3 PS

200-240 V einphasig
Anwendungssoftware V1.1 |E 01

MC-Software V1.1 |E 01

<< >> Quick

NVE41297_05
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Optionales externes Bedienterminal

Beschreibung

Bei dem externen Bedienterminal handelt es sich um eine lokale Steuereinheit auf
der Tir des wand- oderbodenmontierten Gehauses. Das Anschlusskabel des
Terminals wird an die serielle Schnittstelle des Umrichters angeschlossen. Die
Navigation erfolgt bei diesem Terminal mit Pfeil-nach-oben- und Pfeil-nach-unten-
Tasten und nicht mit einem Drehrad.

REF Value
MON
CONF Unit
>— L _MODE A °
ENT —— 7
3—— ESC W 6

1. Vierstellige Anzeige

N o o A

Taste MODE(): zum Umschalten zwischen den Menus 1.1 [Reference
speed] - £ F,1.2 [UBERWACHUNG] /7 = ~ und 1.3 [Einstellung
(Configuration)] £ - ~ F verwendet.

HINWEIS:

(1) Wenn der Umrichter durch einen Code gesperrtist ([PIN code 1]

[ = d , Seite 408), konnen Sie durch Driicken der Taste MODE vom
Meni 1.2 [UBERWACHUNG] /7 = ~ zum Meni 1.1 [Reference speed]
~ £ F wechseln und umgekehrt.

Taste ESC: dient zum Verlassen eines Menlis/Parameters oder zum
Entfernen des aktuell angezeigten Werts und Anzeigen des vorherigen
gespeicherten Werts.

Taste RUN: fiihrt die Funktion aus, wenn sie konfiguriert wurde.
Taste zur Umkehr der Drehrichtung des Motors.
Navigationstasten

Taste ENT: speichert den aktuellen Wert oder ruft das ausgewahlte Meni/den
Parameter auf.

Taste STOP: wird verwendet, um den Motor zu stoppen und einen Reset
durchzuflhren.

Zur Aktivierung der Tasten am externen Bedienterminal missen Sie Folgendes
konfigurieren: [Sollfreq. Kanal 1] 7 - /, Seite 200 =[SollFreq dez Term.]

/

r
[

I
= .

28
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Zubehor: Grafikterminal VW3A1111

Softwareversion des Grafikterminals

AAWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

» Fur die Verwendung mit ATV320-Umrichtern muss die Softwareversion des
Grafikterminals VW3A1111 gleich oder hoher als V2.0 sein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: Das Meni [Identifizierung] = . o 6ffnen, um die Softwareversion
des Grafikterminals zu Uberprifen.

Softwareversion des Grafikterminals VW3A1111

Am Grafikterminal VW3A1111 kdnnen die Parameterbeschriftungen von den
Beschriftungen des dezentralen Grafikterminals VW3A1101 abweichen. Dieses
Dokument enthalt die Aufkleber des neuesten dezentralen Grafikterminals,
VW3A1111.

HINWEIS: Der Code der Menis und Parameter bleibt fir VW3A1111 und
VW3A1101 identisch.

Beim VW3A1111 sind die Kennwortfunktion, das Schnittstellenmeni und die
Ubertragung/Speicherung der Konfiguration identisch mit dem Grafikterminal
VW3A1101.

Die Multipoint-Bildschirmfunktion des Grafikterminals VW3A1111 kann verwendet
werden mit ATV320.

VW3A1111 und VW3A1101 zeigen verschiedene Tasten. Weitere Informationen
finden Sie in der Beschreibung der einzelnen Grafikterminals.

Beschreibung des Grafikterminals

Das Grafikterminal ist ein lokales Steuergerat, das entweder mit dem Umrichter
verbunden oder an der Tur des fiir die Wand- oder Bodenmontage vorgesehenen
Gehauses installiert wird. Es besitzt ein Kabel mit Anschlussen, die auf der
Vorderseite des Antriebsverstarkers mit der seriellen Modbus-Schnittstelle
verbunden werden.

NVE41297_05
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Sdéneider

Electric
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1:STOP / RESET Haltebefehl/Durchflihrung eines Fehlerresets

2 LOCAL / REMOTE: Ermdglicht das Umschalten zwischen lokaler und
dezentraler Steuerung des Umrichters, wenn eine der Funktionstasten [T/K]
F E K anzeigt, andernfalls wird der Schlissel nicht verwendet.

HINWEIS:

Um der Funktion LOCAL/REMOTE eine Funktionstaste (F1...F4) zuzuweisen,
das Menu [Befehl] [ £ L 6ffnen

und [Zuordnung Taste F1] ~ ~ / oder ... oder [Zuordnung Taste F4] - ~ 4
bis [T/K] F £ K zuordnen.

3 ESC: zum Verlassen eines Menis/Parameters oder zum Entfernen des aktuell
angezeigten Werts und Anzeigen des vorherigen gespeicherten Werts.

4 F1 bis F4: Funktionstasten fur den Zugriff auf die Schnellansicht und die
Untermenus. Durch gleichzeitiges Dricken der Tasten F1 und F4 wird eine
Screenshot-Datei im internen Speicher des Grafikterminals generiert.

5 Grafikdisplay.

6 Home: Ermdglicht den direkten Zugriff auf die Homepage, wenn das
Grafikterminal Folgendes anzeigt: Quick auf einer Funktionstaste.

7 Information: Ermdglicht die Anzeige des Codes von Menus, Untermenis und
Parametern, wenn das Grafikterminal auf einer seiner Funktionstasten Code
anzeigt.

8 RUN: fuhrt die Funktion aus, sofern sie konfiguriert wurde.

9 Touchwheel/OK: speichert den aktuellen Wert oder ruft das ausgewahlte Men(i/
den Parameter auf. Die Navigationstasten werden verwendet, um schnell durch
die Mends zu navigieren. Mit den Pfeil-nach-oben-/Pfeil-nach-unten-Tasten
werden Auswahlen getroffen; die Pfeil-nach-links-/Pfeil-nach-rechts-Tasten
dienen zum Auswahlen von Ziffern beim Einstellen eines numerischen
Parameterwerts.

10 Serieller RJ45 Modbus-Port: Wird verwendet, um das Grafikterminal zur
dezentralen Steuerung mit dem Umrichter zu verbinden.

11 MiniB USB-Port: Dient zum Anschluss des Grafikterminals an einen
Computer.

12 Batterie (10 Jahre Lebensdauer. Typ: CR2032). Der positive Batteriepol weist
zur Vorderseite des Grafikterminals.

HINWEIS: Der Umrichter kann Uber die Tasten 1, 8 und 9 gesteuert werden,
wenn das Grafikterminal aktiviert ist. Zum Aktivieren der Tasten am
Grafikterminal missen Sie zunachst ([Sollfreq. Kanal 1] ~ - / auf [SollFreq
dez Term.] L [ [) setzen.

Beschreibung der Grafikanzeige

RDY Term 00H: 0004 | —1
Main Menu —2

1 Drive Menu
2 ldentification

3 Interface —13

4 Open/Save As
5 Password

NVE41297_05
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1 Anzeigezeile: Inhalt kann konfiguriert werden
2 Menlzeile: verweist auf den Namen des aktuellen MenUs oder Untermens.

3 Menus, Untermenus, Parameter, Werte, Balkendiagramme usw. werden in
einem Dropdown-Fensterformat mit maximal finf Zeilen angezeigt. Mit der
Navigationstaste gewahlte Zeilen oder Werte werden invertiert dargestellt.

4 Abschnitt mit Registerkarten (1 bis 4 Uber Menu). Diese Registerkarten kénnen
mit den Tasten F1 bis F4 aufgerufen werden.

Informationen der Anzeigezeile:

[RDY Term 0.0Hz 0.00a |
1 2 3 4
Nummer Beschreibung
1 Status des Drehzahlgebers
2 Aktiver Steuerkanal

TERM: Klemmen
*  HMI: Grafikterminal
* MDB: integrierte serielle Modbus-Schnittstelle
CAN: CANopen®
NET: Feldbusmodul
TUD: +/- Drehzahl
PWS: DTM-basierte Inbetriebnahmesoftware

3 Benutzerdefiniert Gber das Menl [Param.anz. Balken] F 4 5-.

4 Benutzerdefiniert Gber das Meni [Param.anz. Balken] F & 5-.

Grafikterminal an einen Computer angeschlossen

HINWEIS

FUNKTIONSUNFAHIGKEIT

Nicht gleichzeitig ein Gerat an den RJ45-Anschluss und an den USB-Anschluss
des Grafikterminals anschlielen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Das Grafikterminal wird als USB-Speichergerat mit dem Namen SE_VW3A1111
erkannt, wenn es mit einem Computer verbunden ist.

Dies ermdglicht den Zugriff auf die gespeicherten Konfigurationen des
Antriebsverstarkers (DRVCONF-Ordner) und auf die Screenshots flr das
Grafikterminal (PRTSCR-Ordner).

Sie kdnnen die Screenshots speichern, indem Sie gleichzeitig die Funktionstasten
F1und F4 drucken.

Wie werden Sprachdateien auf dem Grafikterminal aktualisiert?
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Die Sprachdateien des Grafikterminals (VW3A1111) kbnnen aktualisiert werden:
» Laden Sie hier die neueste Version der Sprachdateien herunter: Languages

Drives_VW3A1111

+ Entpacken Sie die Datei und folgen Sie den Anweisungen der ReadMe-

Textdatei.

Anpassen das beim Einschalten des Grafikterminals angezeigte

Logo

Ab der Firmware-Version V2.0 des Grafikterminals kann das Logo, das beim
Einschalten des Grafikterminals angezeigt wird, angepasst werden.
Standardmafig wird das Schneider-Electric-Logo angezeigt.

Schneider s
Bhlectric

Connection In Progress

V2.0IE52

I Your Logo
-

Connection In Progress

V2.0IE52

Um das angezeigte Logo zu andern, gehen Sie wie folgt vor:

« Erstellen Sie |hr eigenes Logo und speichern Sie es als Bitmap-Datei (.bmp)
mit dem Namen Jogo _ini. Das Logo muss in schwarz-weil} gespeichert
werden, und es muss 137x32 Pixel grof sein.

» Schliel3en Sie das Grafikterminal tiber ein USB-Kabel an einen Computer an.
* Kopieren Sie Ihr Logo (logo_init.bmp) in den Ordner KPCONFIG des

Grafikterminals.

Beim nachsten Einschalten des an den Umrichter angeschlossenen
Grafikterminals sollte Ihr eigenes Logo angezeigt werden.

Wenn das Logo von Schneider-Electric immer noch angezeigt wird, Gberprifen
Sie die Eigenschaften Ihrer Datei und den Speicherort, an den sie kopiert wurde.

NVE41297_05
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Aufbau der Parametertabelle

Allgemeine Legende

Piktogramm Beschreibung

Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

* Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Men( die entsprechende Funktion ausgewahlt
wurde. Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsment der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen
und geandert werden kdnnen, enthalten diese Mens zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen

() Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden.
Z Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste ENT 2 s lang.
2s
Menudarstellung

Dieses Dokument gibt die [Kurzbeschreibung] Beschreibungen und

Langbeschreibung des aktuellsten externen Grafikterminals, des VW3A1111,

wieder.
Im Folgenden sehen Sie ein Beispiel fiir die Menlidarstellung:
[Kurzbeschreibung] . o 4 £

Langbeschreibung (ist kursiv geschrieben und mit der Taste ,i“ am

Grafikterminal VW3A1111 zuganglich oder auf der DTM-Schnittstelle sichtbar).

Zugriffspfad: ME 7l -L o dE wrnkErTEAD-

~
m

[y

Uber dieses Menii
Menubeschreibung.

Parameterdarstellung
Im Folgenden ist die Parameterdarstellung beispielhaft abgebildet:
HMI-Beschreibung Einstellung oder Anzeige Werkseinstellung
[Kurzbeschreibung] © = 4 £ XXX.. XXX [Einheit] Werkseinstellung:
(Piktogramm) [Zusatzliche Informationen] [Kurzbeschreibung]
CodE
[Langbeschreibung]

Verweis auf Exklusivitat und erforderliche optionale Module.
Beispiel: Das Feldbusmodul VW3A3607 ist erforderlich.

Beschreibung des Parameters.

Parameter-Inkompatibilitaten und / oder erforderliche Konfiguration.
Beispiel: Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Kurzbeschreibung] ” - - £ auf
[Kurzbeschreibung] [ = o £ eingestellt ist.

Auswirkungen auf andere Parameter.
Beispiel: Wenn dieser Parameter geandert wird, wird der Parameter [Kurzbeschreibung] [ = o £
Werkseinstellungen zurtckgesetzt.

auf die
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Suche nach einem Parameter in diesem Dokument

Bei der Suche nach Erlauterungen zu einem Parameter ist folgende
Unterstitzung verfligbar:

Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal: direkte
Verwendung des Parametercode-Index Index der Parametercodes, Seite
437, um die Seite mit den Details zum angezeigten Parameter zu suchen.

Gewdunschten Parameter auswahlen und F1 @ dricken: [Code]. Bei
gedruckter Taste wird anstelle des Namens der Parametercode angezeigt.

Beispiel: ACC

RDY Be- +0,0Hz O0,0A RDY Be- +0,0Hz 0,0A
griff griff
EINSTELLUNGEN EINSTELLUNGEN
Aufldsung Rampe 0,1 Auflésung Rampe 0,1

Verzdgerung 9,67s | mp Verzdgerung 9,67 s
Niedrige Drehzahl 0,0Hz Niedrige Drehzahl 0,0Hz
Hohe Drehzahl 50,0H- Hohe Drehzahl 50,0H-
z z
Code << >> Quick Code << >> Quick

Verwenden Sie den Parametercode-Index Index der Parametercodes, Seite
437, um die Seite mit den Details der angezeigten Parameter zu suchen.

NVE41297_05
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Beschreibung des HMI

Anzeige und Tastenfunktionen

1 Die ESC-Taste wird fiir die Menuinavigation (zuriick) und Parameteranpassung (abbrechen)
verwendet

2  Das Jog-Rad wird firr die Meniinavigation (nach oben oder unten) und die
Parameteranpassung (Wert erhéhen/verringern oder Elementauswahl) verwendet. Es kann als
virtueller Analogeingang 1 fiir den Umrichter-Frequenzsollwert verwendet werden.

3  Die ENT-Taste (auf dem Jog-Rad driicken) wird fiir die Menuinavigation (weiter) und die
Parameteranpassung (Validierung) verwendet.

Electric

Sdéneider — F

Althvar
\ Wachme

MODBUS
VPI0S

Sczﬁﬁiﬁy

Ele- Beschreibung

Sollwertmodus ausgewahlt - £ F -

Uberwachungsmodus ausgewahlt /7 o -

Punkt zur Anzeige des Parameterwertes verwendet (1/100 Einheit)

Punkt zur Anzeige des Parameterwertes verwendet (1/10 Einheit)

A
B
C Konfigurationsmodus ausgewahlt [ o ~ F
D
E
F

Von links nach rechts: « Der Antriebsverstarker hat einen Fehler erkannt « CANopen
RUN Led-Status (siehe CANopen-Handbuch). « CANopen Fehler Led-Status (siehe
CANopen-Handbuch).

G Aktuelle Anzeige ist Parameterwert

Aktuelle Anzeige ist Parametereinheit

Normale Anzeige ohne Fehlercode und ohne Start:

Zeigt den im ausgewahlten Parameter 1.2 [UBERWACHUNG] /7 = ~- Menii
(Standard: [Vor Rampe Sollw. Freq.] ~ - H).

* 1~ ok Initialisierungssequenz (nur am dezentralen Bedienterminal)
* L i AutoTuning
* d[ k:Gleichstrombremsung
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* o 4: Antriebsverstarker bereit

* 5 E: Steuerung des Stopps im freien Auslauf

« [ L :Strombegrenzung

e F 5 k:Schnellhalt

* F L u:Motormagnetisierung aktiviert

* L F: Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht geladen
e [ EL:Gesteuerter Halt

* ok r: Angepasste Verzogerung

[ : Standby-Ausgangsabschaltung

1
[u]
[

* . 5 A:Unterspannungsalarm

/: Sicherheitsfunktion SS1

5: Sicherheitsfunktion SLS
: Sicherheitsfunktion STO
5 1 5: Sicherheitsfunktion SMS
* [ L : Sicherheitsfunktion GDL

HINWEIS: Bei Erkennung eines Fehlers blinkt die Anzeige, um den Benutzer
entsprechend zu benachrichtigen. Wenn ein Grafikterminal angeschlossen ist,
wird der Name des erkannten Fehlers angezeigt.

.
'S
—
1

[ ]
e
e
o

Aufbau der Menus

Einschalten

Parameterauswahl

Dieser Parameter ist nur
sichtbar, wenn der
Leistungsverstarker zum ersten
Mal eingeschaltet wird.

Die Einstellung kann or—
anschlieRend im Menii geadndert | g[=
werden.

[Motorregelung] - ~ [ - fir
[Standard Motorfreq.] & F -
1.1 [Reference speed] - £ F-
1.2 [UBERWACHUNG] /7 = -
1.3 [Einstellung
(Configuration)] [ = ~ F

Auf der 7-Segment-Anzeige dient ein Bindestrich nach Menii- und
Untermenii-Codes zur Unterscheidung von Parametercodes.

Beispiel: [Application function] - . ~— Menu, [Hochlaufzeit] A7 [ [ Parameter

Auswahl von mehreren Zuweisungen fiur einen Parameter

Beispiel: Liste der Warnungen der Gruppe 1 im Meni [Eingange/Ausgange]  _

Es kann wie folgt eine Reihe von Warnungen ausgewahlt werden.

Die rechte Ziffer gibt Folgendes an:

NVE41297_05
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r= =

F— =9 E— — &

L — — 1

selected not selected

Fur jede Mehrfachauswahl wird das gleiche Prinzip angewendet.

38
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Cyber-Sicherheit

Ubersicht

Inhalt dieses Kapitels

UDBISICNE e e e 39
P aSSWOI ... e s 41

Die Cyber-Sicherheit ist ein Zweig der Netzwerkadministration. Sie befasst sich
mit dem Schutz vor Angriffen auf bzw. durch Computersysteme und
Netzwerkcomputer, die versehentliche oder beabsichtigte Ausfalle verursachen.

Das Ziel der Cyber-Sicherheit besteht darin, Informationen und Hardware besser
vor Diebstahl, Beschadigung, Missbrauch oder Stérungen zu schitzen und
gleichzeitig den Zugriff fir die vorgesehenen Benutzer aufrecht zu erhalten.

Kein einzelner Ansatz zur Cybersicherheit ist angemessen. Schneider Electric
empfiehlt einen Defense-in-Depth-Ansatz. Dieses von der US-amerikanischen
National Security Agency (NSA) entwickelte, mehrschichtige Konzept beinhaltet
netzwerkweite Sicherheitsfunktionen, Mechanismen und Prozesse.

Das Konzept umfasst folgende Bausteine:
* Risikobewertung
« Auf den Resultaten der Risikobewertung basierender Sicherheitsplan
* Mehrphasiges Schulungsprogramm

* Physikalische Trennung der Industrienetzwerke von
Unternehmensnetzwerken unter Verwendung einer demilitarisierten Zone
(DMZ) sowie Einrichtung von Firewalls und Routing zur Einrichtung weiterer
Sicherheitsbereiche

+ Kontrolle des Systemzugriffs
» Gerate-Hartung (,Hardening")
* Netzwerkiiberwachung und -pflege

Dieses Kapitel stellt die Elemente vor, die Sie bei der Konfiguration eines besser
vor Cyber-Angriffen geschitzten Systems unterstitzen.

Detaillierte Informationen zum Defense-in-Depth-Ansatz finden Sie im TVDA:
How Can | Reduce Vulnerability to Cyber Attacks in the Control Room (STN
V2) auf der Website von Schneider Electric.

Wenn Sie Fragen zum Thema Cyber-Sicherheit haben, Sicherheitsprobleme
melden oder aktuelle News von Schneider Electric erhalten moéchten, besuchen
Sie bitte die Webseite von Schneider Electric.

Potenzielle Risiken und Kompensationskontrollen

Minimieren Sie potenzielle Risiken mithilfe dieser Kompensationskontrollen:
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Bereich

Element

Risk

Ausgleichssteuerungen

Benutzerkonten.

Standard-Kontoeinstellungen
sind haufig die Quelle fiir den
nicht autorisierten Zugriff durch
bdsartige Benutzer.

Wenn Sie das
Standardpasswort nicht andern
oder die
Benutzerzugriffskontrolle
deaktivieren, kann es zu nicht
autorisiertem Zugriff kommen.

Vergewissern Sie sich, dass die
Benutzerzugriffskontrolle an
allen
Kommunikationsanschlissen
aktiviert ist, und andern Sie die
Standardkennworter, um den
nicht autorisierten Zugriff auf lhr
Gerat zu verhindern.

Sichere Protokolle.

Mit diesen Protokollen kdnnen
die Gerate Daten nicht
verschlisselt Ubertragen:

*  Modbus seriell
*  Modbus TCP
* EtherNet/IP

*«  SNMP

Wenn sich ein boswilliger
Benutzer Zugriff auf Ihr
Netzwerk verschafft hat, konnte
er die Kommunikation
abfangen.

Fir die Dateniibertragung iber
ein internes Netzwerk sollten
Sie dieses physisch oder
logisch segmentieren.

Fur die Datenubertragung tber
ein externes Netzwerk sollten
Sie die Protokollibertragungen
Uber alle externen
Verbindungen mittels eines
verschlisselten Tunnels, TLS-
Wrappers oder einer
vergleichbaren Lésung
verschliisseln.

Datenflussbegrenzung

Wir empfehlen die Nutzung eines Firewall-Gerats, um den Zugriff auf den
Umrichter sicherzustellen und den Datenfluss zu begrenzen.

ConneXium Tofino Firewall

ConneXium TCSEFEA Tofino Firewall ist eine Sicherheitsldsung zum Schutz vor
Cyber-Angriffen fir industrielle Netzwerke, Automationssysteme, SCADA-
Systeme und Prozesssteuerungssysteme.

Als Verbindungsglied zwischen dem internen und externen Netz erlaubt bzw.
unterbindet diese Firewall die Kommunikation zwischen externen, mit dem
externen Netzwerkanschluss der Firewall verbundenen Geraten und den
geschiitzten, mit dem internen Netzwerkanschluss verbundenen Geraten.

Die Firewall schrankt den Datenverkehr im Netzwerk auf Basis benutzerdefinierter
Regeln ein, die nur autorisierte Gerate, Kommunikationsarten und Dienste

zulassen.

Die Firewall beinhaltet integrierte Sicherheitsmodule und ein Offline-
Konfigurationstool fur die Einrichtung sicherer Zonen innerhalb einer industriellen

Automationsumgebung.

Backup und Wiederherstellung der Softwarekonfiguration

Schneider Electric empfiehlt, zum Schutz Ihrer Daten ein Backup der
Geratekonfiguration zu erstellen und die Backup-Datei an einem sicheren Ort
aufzubewahren. Zum Laden und Speichern des Backups aus dem Gerate-DTM
stehen die Funktionen Aus Geréat laden und In Gerat speichern zur Verfiigung.

Fernzugriff auf das Laufwerk

Stellen Sie bei der Verwendung des Fernzugriffs zwischen einem Gerat und dem
Laufwerk sicher, dass Ihr Netzwerk sicher ist (VPN, Firewall, usw.).
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Maschinen, Controller und dazugehérige Gerate werden flir gewoéhnlich in die
Netzwerke integriert. Nicht autorisierte Personen und Malware kénnen sich Gber
unzureichend gesicherten Zugang zu Software und Netzwerken Zugriff auf die
Maschine oder andere Gerate im Netzwerk/Feldbus der Maschine und in
verbundenen Netzwerken verschaffen.

AWARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF AUF DIE MASCHINE UBER SOFTWARE UND
NETZWERK

» Berlcksichtigen Sie in lhrer Gefahren- und Risikoanalyse alle Gefahren, die
auf den Zugriff auf und den Betrieb im Netzwerk/am Feldbus zurlickzufiihren
sind und entwickeln Sie ein passendes Cyber-Sicherheitskonzept.

+ Stellen Sie sicher, dass die Hardware- und Softwareinfrastruktur, in die die
Maschine integriert ist, sowie alle organisatorischen Ma3nahmen und
Regeln fir den Zugriff auf diese Infrastruktur die Ergebnisse der Gefahren-
und Risikoanalyse berticksichtigen und geman den Best Practices und
Standards fur IT- und Cybersicherheit implementiert werden (z. B.: ISO/IEC
27000-Serie, Gemeinsame Kriterien fir die Bewertung der Sicherheit von
Informationstechnologie, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST
Cybersecurity Framework, Information Security Forum - Standard Best
Practices flr die Informationssicherheit, von SE empfohlene Best Practices
fur die Cybersicherheit*).

+ Uberpriifen Sie die Wirksamkeit |hrer IT-Sicherheits- und Cyber-
Sicherheitssysteme unter Verwendung von passenden, bewahrten
Methoden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

(*): Von SE empfohlene Cybersecurity Best Practices kénnen unter SE.com
heruntergeladen werden.

Einschrankung von Steuerbefehlen

Zum Schutz vor nicht autorisierter Nutzung der Steuerung des Umrichters kann
mit dem Parameter ,IP-Master” der Zugriff auf eine limitierte Anzahl von IP-
Adressen konfiguriert werden.

Der Parameter ,|P-Master” legt fest, welches Gerat mit dem Geréat gesteuert
werden kann. Dieser Parameter ist im Gerate-DTM verfligbar.

Deaktivierung nicht verwendeter Funktionen

Passwort

Zum Schutz vor nicht autorisiertem Zugriff wird empfohlen, nicht verwendete
Funktionen zu deaktivieren.

Beispiel: Fast Device Replacement, wenn das Ethernet-Optionsmodul verwendet
wird.

Bei Ethernet- und Profinet-Optionsmodulen sind Ethernet-Kanale und Profinet-
Kanale, die den Zugriff auf die Konfiguration des Umrichters ermdglichen, durch
ein Passwort gesichert. Das Passwort ist erforderlich, wenn der Zugriff Gber von
Schneider Electric bereitgestellte PC-Softwaretools (wie SoMove FDT/DTM)
erfolgt.

NVE41297_05
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Das Ethernet-Passwort muss enthalten:
* Insgesamt acht Zeichen
» Mindestens ein Grof3buchstabe
* Mindestens ein Kleinbuchstabe
« Mindestens ein Sonderzeichen (zum Beispiel @, #, $)
* Kein Leerzeichen

Beim erstmaligen Verbinden wird ein Dialogfeld angezeigt (siehe nachfolgende
Abbildung), in dem Sie aufgefordert werden, das Standardpasswort zu andern.
Dieses Dialogfeld wird bei jeder Verbindung angezeigt, bis ein Passwort
festgelegt wurde.

4\ WARNING

UNAUTHENTICATED ACCESS AND MACHINE OPERATION

If you do not modify your password now by clicking Continue, your machine or
process is accessible to unauthorized personnel.

Modify your password.

Failure to follow these instructions can result in death, serious
injury, or equipment damage.

CONTINUE CANCEL

Achten Sie darUber hinaus auf folgende Punkte:

» Das System kann mit einem Passwort 4. [Password] coD-, Seite 406 fir den
Umrichter geschitzt werden, mit dem Sie auf die Konfiguration und
Parameteransicht des Umrichters zugreifen kénnen.

» Die Geratetopologie kann mit einem Passwort gesichert werden . Dieses
Passwort muss aus vier Ziffern bestehen.

HINWEIS: Nach funf fehlgeschlagenen Anmeldeversuchen muss der
Administrator den Zugang neu aktivieren.
Schneider Electric empfiehlt Folgendes:
* Das Passwort alle 90 Tage andern.
» Ein dediziertes (nicht mit Ihrem persénlichen Passwort verknlpftes) Passwort
verwenden.

HINWEIS: Schneider Electric Gbernimmt keine Haftung fur etwaige
Konsequenzen, die entstehen, wenn das Passwort lhres Produkts gehackt
wird oder Sie dasselbe Passwort fiir perstnliche Zwecke nutzen.
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Inbetriebnahme

Inhalt dieses Kapitels

Schritte zur Einrichtung des Antriebsverstarkers...........cooooiiiiiiiiiiiiiiee 43
Erste SChIitte ..o e 44
Verbesserungen der SOftWare ..........ooouuiiiiiiiiii e 47

Schritte zur Einrichtung des Antriebsverstarkers

Weitere Informationen finden Sie im Installationshandbuch, Seite 12.

Legen Sie Eingangsspannung an den Umrichter an, aber geben Sie keinen Fahrbefehl.

Konfigurieren:
* Nennfrequenz des Motors [Standard Motorfreq.] & F ~ , Seite 103, wenn dies nicht 50 Hz
ist.

+ Die Motorparameter im Menu [Motorregelung] - - L , Seite 127 nur, wenn die werkseitige
Konfiguration des Umrichters nicht geeignet ist.

» Die Anwendungsfunktionen in den MenUs [Eingang/Ausgang] : = , Seite 155 und [Befehl]
[ E L Zugriff, Seite 200 und [Application function] F . ~ , Seite 217 nur, wenn die
werkseitige Konfiguration des Umrichters nicht geeignet ist.

Stellen Sie im Men [Einst.] 5 £ - die folgenden Parameter ein:
* [Hochlaufzeit] A [ [ , Seite 106 und [Verzégerung] - £ [ , Seite 106.
» [Niedrige Drehzahl] L 5 F , Seite 106 und [Hohe Drehzahl] H 5 F , Seite 106.
* [ThermNennst. Mot.] | £ H , Seite 105.

Starten Sie den Antriebsverstarker.

Umrichtersysteme kénnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen,
falsche Daten oder aufgrund anderer Fehler unerwartete Bewegungen
verursachen.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
« Bei der Verdrahtung sind alle EMV-Anforderungen strikt einzuhalten.

» Das Produkt darf nicht mit unbekannten oder ungeeigneten Einstellungen
oder Daten betrieben werden.

* Fihren Sie eine umfassende Inbetriebnahmeprifung durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Tipps

» Flllen Sie vor Beginn der Programmierung die Tabellen mit den
Kundeneinstellungen aus. Siehe Parametercode-Index, Seite 437.
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» Sie konnen jederzeit anhand des Parameters [Konfig wiederherst] - [ 5
..3,2 [Werkseinstellung] F [ 5-, Seite 95 den Umrichter auf die
Werkseinstellungen zurtcksetzen.

* Verwenden Sie den Funktionsindex, Seite 435 um eine
Funktionsbeschreibung schneller zu finden.

» Lesen Sie vor der Konfiguration einer Funktion sorgfaltig den Abschnitt
Funktionskompatibilitat.

HINWEIS: Fur eine optimale Genauigkeit und Reaktionszeit des
Antriebsverstarkers sind folgende Schritte erforderlich:

» Geben Sie die auf dem Typenschild des Motors angegebenen Werte im
Men( [Motorregelung] - - [ , Seite 127 ein.

* Motormessung bei angeschlossenem kaltem Motor durchfiihren und
mithilfe des Parameters [Autotuning] £ . ~ , Seite 105 durchflihren.

Erste Schritte

Wenn der Umrichter Uber Idngere Zeit nicht eingeschaltet war, miissen vor dem
Starten des Motors zunachst die Kondensatoren wieder auf volle Leistung
gebracht werden.

HINWEIS

REDUZIERTE LEISTUNG DER KONDENSATOREN

+  Wenn der Umrichter Gber die angegebenen Zeitspannen hinweg nicht
eingeschaltet war, legen Sie den Umrichter vor dem Einschalten des Motors
eine Stunde lang an Netzspannung.(1)

* Vergewissern Sie sich, dass vor Ablauf einer Stunde kein Fahrbefehl
ausgefihrt werden kann.

+ Prifen Sie bei der erstmaligen Inbetriebnahme des Umrichters das
Herstellungsdatum. Wenn dieses langer als 12 Monate zurtickliegt, fiihren
Sie das angegebene Verfahren durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

(1) Zeitspanne:
* 12 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +50 °C (+122 °F)
* 24 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +45 °C (+113 °F)
+ 36 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +40 °C (+104 °F)

Falls die angegebene Prozedur aufgrund der internen Netzschiitzsteuerung nicht
ohne Fahrbefehl durchgefihrt werden kann, fihren Sie die Prozedur bei aktivem
Leistungsteil und stillstehendem Motor durch, sodass kein nennenswerter
Netzstrom in den Kondensatoren vorhanden ist.

Vor dem Einschalten des Antriebsverstarkers

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie vor dem Einschalten des Gerats sicher, dass keine versehentlich an
die Digitaleingange angelegten Signale zu unerwiinschten Bewegungen fiihren
kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

44 NVE41297_05



Inbetriebnahme

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Antriebsverstarker im blockierten Zustand gesperrt

Netzschutz

Der Antriebsverstarker befindet sich in einem blockierten Zustand und zeigt
[Stopp Freilauf] ~ 5 £ an, wenn ein Fahrbefehl wie Vorwartslauf, Riickwartslauf
oder DC-Bremsung noch aktiv ist, wahrend:

« eine Rucksetzung auf die Werkseinstellungen stattfindet,

» eine manuelle Fehlerriicksetzung mittels [Zuord. Fault Rest] - 5
durchgefihrt wird,

» eine manuelle Fehlerriicksetzung durch Aus- und Einschalten des Produkts
erfolgt,

» ein Haltebefehl von einem Kanal ausgegeben wird, der nicht der aktive
Kanalbefehl ist (z. B. die Stopptaste des Anzeigeterminals in einer 2/3-Draht-
Steuerung).

Alle aktiven Fahrbefehle miissen vor der Autorisierung eines neuen Fahrbefehls
deaktiviert werden.

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Schalten Sie den Umrichter nicht in Intervallen von weniger als 60 Sekunden
aus und ein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Verwendung eines Motors mit niedrigeren Auslegungswerten
oder kompletter Verzicht auf einen Motor

In den Werkseinstellungen ist die Erkennung des Motorphasenverlusts aktiv:
[Ausgangsphasenverl] - 7 | istauf [Ja] Y £ 5 eingestellt.

Deaktivieren Sie fir Inbetriebnahmeprifungen oder die Wartungsphase die
Erkennung des Motorausgangsphasenverlusts ([Ausgangsphasenverl] - F L =
[Nein] ~ =), um die Verwendung eines Motors mit derselben Bemessungsgrolie
wie der Antriebsverstarker zu vermeiden.

Dies kann sich als besonders nitzlich erweisen, wenn sehr grof3e
Antriebsverstarker mit einem kleinen Motor getestet werden.

Einstellen von [Regelungsart Motor] [ - - , Seite 127, auf [Standard] = £ - in
[Motorregelung] = - L -.

HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS

Installieren Sie unter folgenden Bedingungen einen externen Temperaturfuhler:

*  Wenn ein Motor mit einem Nennstrom von weniger als 20 % des
Umrichternennstroms angeschlossen wird

*  Wenn die Motorschaltfunktion verwendet wird

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.
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A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER
EINES LICHTBOGENS

Ist die Ausgangsphasentberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und
somit ein versehentliches Trennen von Kabeln nicht erkannt.

+ Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu
unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.
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Verbesserungen der Software

Ubersicht

Seit seiner Einfihrung wurde der ATV320 um mehrere neue Funktionen erganzt.
Die Softwareversion wurde auf V3.5IE46 aktualisiert.

Obwohl sich diese Dokumentation auf die Version V3.51E46 bezieht, kann sie
dennoch mit friheren Versionen verwendet werden.

Vorgenommene Verbesserungen

Vergleich

Verbesserungen

V3.2IE43 bis V3.5IE46

Verbesserung der Software.

V2.9IE40 bis V3.2IE43

Verbesserungen im Bereich Cybersicherheit. StandardmaRig ist eine Benutzerauthentifizierung
erforderlich, um eine Verbindung zum Umrichter Gber PC-Softwaretools wie SoMove-DTM (unter
Verwendung der Modbus TCP-Kommunikation iber Ethernet) herzustellen. Das Meni [User
authentication] 5 £ [ wurde im Menu [Feldbusmodul] 4 = hinzugefiigt. Weitere Informationen
finden Sie in der DTM-Online-Hilfe.

HINWEIS: Um diese Weiterentwicklung des Ethernet-Moduls (bzw. des Profinet-Moduls)
vollstdndig zu unterstiitzen, muss die Firmware-Mindestversion des Ethernet-Moduls (bzw. des
Profinet-Moduls) V1.15IE19 (bzw. V1.91E19) sein.

V2.9IE37 bis V2.9IE40

Software-Verbesserung (z. B. ATV Logic Timer).

V2.9IE36 bis V2.9IE37

Das Grafikterminal (VW3A1111) wird unterstiitzt von ATV320.

Einige behobene Fehler (wie z.B. vorzeitige SAFF-Fehler).

V2.91E34 bis V2.91E36

Verbesserung der Software.

V2.7IE32 bis V2.91E34

Unterstlitzung des ATV320 in IP66-Ausfiihrung.

Neuer Parameter zur Identifikation des Antriebs Uber Feldbus (siehe [Feldbus Identifier Asw]

n t 1 IJI)
Fehlermodus an Analogausgang AO1 (siehe [Aktiviere AQ1 Riickfall] A = F ).

Verbesserung der Software.

V2.71E30 bis V2.7IE32

Verbesserung der Software.

V2.71E28 bis V2.7IE30

Unterstlitzung von ATV320 600 V - 3-phasig - Kompakt (ATV320eeeS6C).

Verbesserung der Software.

V2.71E26 bis V2.7IE28

Verbesserung der Software.

V2.7IE25 bis V2.7IE26

Verbesserung der Software.

V2.71E23 bis V2.7IE25

Unterstltzung von ATV320 200 V - 3-phasig - Kompakt (ATV320eeeM3C).

Verbesserung der Software.

V2.71E23

Erste Version

Weitere Informationen zur Softwareverbesserung fir jede Version erhalten Sie bei
Ihrem Kundendienstzentrum.
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Programmierung

Inhalt dieses Abschnitts

1.1 [Reference speed] = £ F - i 49
1.2 [UBERWACHUNG] /7 5 = ceveeeeeeee e, 51
1.3 [Einstellung (Configuration)] [ o F ..o, 92
1.3.1 [M@IN MENUT /7 [T m e ieeee et e e e e 94
3,2 [Werkseinstellung] F £ 5. 95
1.3.3 [Macro-configuration] £ F [ — .....coooiiiiiiiii e 97
1.3.41[Voll] F L L——[Schnellstart] 5 //T—.....ccccooiiiiiiiiiiiie e, 102
1.342[Voll] F ul L—==[EINSt.] 5 E— i 107
1.3.43[Voll] F o L L——[Motorregelung] of = [ —....coouuiiiiiiiiiiiiieeeeie 126
1.3.4.4[Voll] F o L L--[Eingdnge/Ausgange] ' _ o—.......ccooeriiiiieiinnennnnnnns 154
1.345[Voll] Ful L——[Befehl] [ £ L —. i 190
1.34.6[Voll] F L L--[FunctionBlocks] F b /T- ...ccocoiiiiiiiiiiiiieeieeeeea 207
1.3.4.7[Voll] F L L——[Application function] F o mn—........cccoooiiiiiinl 216
1.3.4.8[Voll] 7 . L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L E—...ccccoeviiiiiieeeeee, 328
1.34.9[Voll] F o L L ——[Kommunikation] £ o /T—......ccccoeiiiiiiiiiiieenn, 376
2. [Schnittstelle] L F oo e 384
3. [OPEN T SAVE @S] £ = - e 403
4, [PasSSWOIA] COD- ...ttt e e e e aaaas 406

Falsche Einstellungen, falsche Daten oder fehlerhafte Verdrahtung kénnen
unbeabsichtigte Bewegungen oder Signale auslésen, Bauteile beschadigen und
Uberwachungsfunktionen deaktivieren.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

« Das System nur einschalten, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen
aufhalten und dieser frei von Hindernissen ist.

+ Sicherstellen, dass alle am Betrieb beteiligten Personen unmittelbaren Zugriff
auf einen funktionsfahigen Not-Aus-Taster haben.

+ Betreiben Sie das Gerat nicht mit unbekannten Einstellungen oder Daten.

» Sicherstellen, dass die Verdrahtung entsprechend den Einstellungen
durchgefiihrt wurde.

+ Niemals einen Parameter andern, sofern nicht die Funktion des Parameters
und samtliche Auswirkungen der Anderung bekannt sind.

+ Bei der Inbetriebnahme alle Betriebszustande, Einsatzbedingungen und
potenziellen Fehlersituationen sorgfaltig Gberprifen.

« Mit Bewegungen in die falsche Richtung oder Vibrationen des Motors
rechnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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1.1 [Reference speed] - E F -

Einfuhrung

Verwenden Sie den Referenzmodus zur Uberwachung und, wenn es sich bei dem
Referenzkanal um den Analogeingang 1 handelt ([Sollfreq. Kanal 1] ~ - /,
Seite 200 eingestellt auf [Al Virtuell 11 7 /\/ /), passen Sie den tatsachlichen
Sollwert durch Anderung des Spannungswerts des Analogeingangs an.

Wenn die lokale Steuerung aktiviert ist ([Sollfreq. Kanal 1] F - |, Seite 200
eingestellt auf [SollFreq dez Term.] L [ ), fungiert der Jog bzw. fungieren die
Auf-/Ab-Navigationstasten am externen Bedienterminal als Potenziometer zur
Anderung des Sollwerts innerhalb der durch andere Parameter ([Niedrige
Drehzahl] L 5 F oder [Hohe Drehzahl] H 5 F).

Die Anderung des Sollwerts muss nicht durch Driicken der Taste ENT bestéatigt

werden.
Strukturbaum
(] — 10
8L EF g
ESC

Q O
gL :Io ENT

ESC
ENT
é I:l II :ll ; é ILII II_: ~ /I: 2
(2)
Wert — Einheit
1. Je nach aktivem Sollwertkanal. Mdgliche Werte:

AN LLLFr,MFr,rP ,FrH, rPL

2. 2soder ESC

HINWEIS: Der angezeigte Parameterwert und die Einheit des Diagramms
sind als Beispiele aufgefuhrt.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =» - £ F

Uber dieses Menii

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
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Frequenzumrichter fur Asynchron- und Synchronmotoren 1.1 [Reference speed] -~ £ F-

Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

1.1 [Reference speed] ~ E F -

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[AIV1 Abbild eingang] 7 .V % O Egg 100 % von HSP- | 0%

AIV1 Abbild eingang, erster virtueller Al-Wert. Dieser Parameter erméglicht die Anderung des
Frequenzsollwerts Uber den integrierten Jog.

[Sollwertfrequenz] . F - % ) (1) -599 bis +599 Hz 0 Hz

Sollwertfrequenz (Wert mit Vorzeichen). Dieser Parameter ermdglicht die Anderung des Frequenzsollwerts
Uber die externe HMI.

[Koeff. Multiplik.] /7 F ~ % ) 0 bis 100 % 100 %

Koeffizient Multiplikation, ist zuganglich, wenn [Soll.freq 2 Multip.] [Soll.freq 3 Multip.] /7 A 2, [1 A 7 wurde
dem Grafikterminal zugewiesen.

[PID-Int. Sollw.] - 7 , % Q) ) 0 bis 32.767 150

Interner Sollwert PID

Dieser Parameter erméglicht die Anderung des internen PID-Sollwerts tiber den Jog.

Der interne PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID] ~ , F nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

[Vor Rampe Sollw. Freq.] F - H -599 bis +599 Hz -

Frequenzsollwert vor Rampe (Wert mit Vorzeichen).

Der tatsachliche an den Motor angelegte Frequenzsollwert, unabhangig von der Auswahl des Sollwertkanals.
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt.

Der Frequenzsollwert ist sichtbar, wenn der Befehlskanal nicht auf HMI oder Virtuell Al gesetzt ist.

[PID-Sollwert] - F [ % 0 bis 65.535 -
PID-Sollwert
PID: Sollwert.
Der interne PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID] ~ , F nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

(1) Es ist nicht erforderlich, die ENT-Taste zu driicken, um die Anderung der Bestellnummer zu bestéatigen.
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1.2 [UBERWACHUNG] o n-

Inhalt dieses Kapitels

[UBERWACHUNG MOTOR] /7 /7 5o 54
[E/A-ABDIld] /o 7= 54
[UBERW. SICHERHEIT] 5 A F = oot 59
[Monit. Fun. BIOCKS] /7 F Eimeeeeiiieiei e 61
[Kommunikations MenU] £ /7 7= ....coiiiiiiiiii e 62
LAY S o | I TSR 70
[Einschaltzeit] £ b e 70
[WarNUNGEN] A L m o e e s 72
[Anderer Zustand] 5 5 E - 74
[DIAGNOSE] =/ i £ m e e 75
[ZUGRIFFSCODE] L £ o ittt e e e et e e e 90

Einfuhrung

Der Zugriff auf die Parameter ist bei laufendem oder gestopptem
Antriebsverstarker moglich.

Einige Funktionen verfligen Uber zahlreiche Parameter. Um die Programmierung
zu verdeutlichen und ein Scrollen durch endlose Parameter zu vermeiden, wurden
diese Funktionen in Untermenis gruppiert. Wie Menis sind auch Untermen(s
durch einen Bindestrich nach ihrem Code gekennzeichnet.

Wenn der Umrichter in Betrieb ist, ist der angezeigte Wert einer der
Uberwachungsparameter. StandardmaRig wird der Parameter
Eingangsfrequenzsollwert [Vor Rampe Sollw. Freq.] - - H , Seite 53) angezeigt.

Wahrend der Wert des neuen erforderlichen Uberwachungsparameters angezeigt
wird, driicken Sie die Taste am Jog-Rad zum zweiten Mal, um die Einheiten
anzuzeigen, oder driicken und halten Sie das Jog-Rad (OK) erneut gedrtickt (fir 2
Sekunden), um die Anderung des Uberwachungsparameters zu bestatigen und
zu speichern. Ab diesem Zeitpunkt wird der Wert dieses Parameters wahrend des
Betriebs (auch nach dem Ausschalten) angezeigt.

Wenn die neue Auswahl nicht durch erneutes Driicken und Gedriickthalten der
Taste ENT bestatigt wird, kehrt die Anzeige nach dem Ausschalten zum
vorherigen Parameter zurlck.

HINWEIS: Nach dem Abschalten des Antriebsverstarkers oder einem Ausfall
der Netzversorgung wird der Status des Antriebsverstarkers als Parameter
angezeigt (Beispiel: [Bereit] - o ). Der ausgewahlte Parameter wird nach
einem Betriebsbefehl angezeigt.
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Strukturbaum

Die angezeigten Parameter des Diagramms sind als Beispiele aufgefihrt.

(1) Nur sichtbar mit Grafikterminal.
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Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: &~ =¥ 1o~

Uber dieses Menii

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

1.2 [UBERWACHUNG] 1 o n-

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[AIV1 Abbild eingang] A Vv /() [%] —

AlIV1 Abbild eingang, Erster virtueller Al-Wert. Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er ermdglicht die
Anzeige des Frequenzsollwerts fiir den Motor.

[Vor Rampe Sollw. Freq.] - - H [Hz] —

Frequenzsollwert vor Rampe (Wert mit Vorzeichen). Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er erméglicht die
Anzeige des Frequenzsollwerts fur den Motor, unabhangig davon, welcher Sollwertkanal ausgewahlt wurde.

[Statorfrequenz] = £ F - [Hz] —

Statorfrequenz, zeigt die berechnete Statorfrequenz in Hz an (Wert mit Vorzeichen).

[Stator Freq Consist] 5 o | F [Hz] —

Stator frequency Consistency, zeigt die Differenz zwischen der geschatzten Statorfrequenz und der intern
berechneten Statorfrequenz in Hz an. Weitere Informationen finden Sie im ATV320 Handbuch zu den
Sicherheitsfunktionen Weiterfiihrende Dokumente, Seite 12.

[Sollwertfrequenz] . F - [Hz] —

Sollwertfrequenz (Wert mit Vorzeichen). Dieser Parameter erscheint nur, wenn die Funktion aktiviert wurde.
Er wird verwendet, um den Frequenzsollwert mithilfe der dezentralen Steuerung zu andern. ENT muss zum
Andern des Sollwerts nicht gedriickt werden.

[Koeff. Multiplik.] /1 F - % () [%] —

Koeffizient Multiplikation. Er ist zuganglich, wenn [Soll.freq 2 Multip.] [Soll.freq 3 Multip.] /7A 3 1A 2
zugewiesen wurde.

[Gem.Motorfrequenz] /7/1 F [Hz] —

Gemessen Motorfreq. (Wert mit Vorzeichen). Die gemessene Motordrehzahl wird angezeigt, wenn das Modul
zur DrehzahlUberwachung (VW3A3620) eingesteckt ist.

[Motorfrequenz] ~ F - [Hz] —

Motorfrequenz (Wert mit Vorzeichen)

[Gemessene Frequenz] F 75 X [Hz] -
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.2 [UBERWACHUNG] /7 5 r-

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Gemessene Frequenz Pulseingang

[Netzspannung] . L ~ V] -

Netzspannung. Basierend auf den DC-Busmessungen, bei laufendem oder gestopptem Motor.

[Motor therm Zustand] - H - [%] -

Thermischer Zustand Motor. 100 % = Thermischer Nennzustand, 118 % = ,Schwellwert OLF*
(Motortberlast).

[Therm. Zust. Umr.] £ H o [%] —

Thermischer Zustand Umrichter. 100 % = Thermischer Nennzustand, 118 % = ,Schwellwert OHF*
(Umrichteriberlast).

[UBERWACHUNG MOTOR] /111 a-

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: & -~ =¥ 1o~
HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[Motordrehzahl] = F o [Upm] —

Motordrehzahl in Upm (geschatzter Wert)

[Motorspannung] . = F V] —

Motorspannung (Geschatzter Wert)

[Motorleistung] = F ~ [%] —

Motorleistung. Uberwachung der Ausgangsleistung (100 % = Nennleistung des Motors, geschéatzter Wert
basierend auf Strommessung).

[Motormoment] = £ - [%] -

Motormoment. Ausgangsdrehmoment (100 % = Nenndrehmoment Motor, geschatzter Wert basierend auf
Strommessung).

[Motorstrom] L [ - [A] —

Motorstrom (Geschatzter Wert)

[12t Uberlast Level] = - /1 [%] -
12t Uberlast Level. Dieser Parameter ist zugénglich, wenn [Aktivierung I’t] | 7 £ A auf [Ja] 4 £ 5 eingestellt
ist.

[E/A-Abbild] o I1-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: o - =¥ [1 o~
= o /1 = [LOGIKEINGANGSKONF.]

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Digital Eingang Abbild] .  A-

Logikeingangsfunktionen.

[Zuordnung DI1] L /A — —
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Zuordnung DI1
Schreibgeschiitzte Parameter, nicht konfigurierbar.
Zeigt alle Funktionen an, die dem Logikeingang zugeordnet sind, um auf Mehrfachzuordnungen zu prufen.

Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, [Nein] ~ = wird angezeigt. Verwenden Sie die Jog-Rad, um
durch die Funktionen zu blattern.

Die Verwendung eines Grafikterminals ermdglicht die Anzeige der Verzégerung [Verzégerung DI1] L /4.
Mégliche Werte sind die gleichen wie im Konfigurationsmenti .

[Zuordnung DI2] L = A bis [Zuordnung DI6] — —
L 5 H [DA1 Zurodung] L A /H [DA2
Zuordnung] L A 2 HA

Alle am Antriebsverstarker verfiigbaren Logikeingdnge werden wie im Beispiel fiir LI1 oben verarbeitet.

[Status der Logikeingénge LI1 bis LI16] LIS1

Ermdglicht die Anzeige des Zustands der Logikeingange LI1 bis LI6 (Anzeigesegmentzuordnung: hoch = 1,
niedrig = 0).

1 - = Fr= = r—= - |

| |
1 L

- — — = — L —

0 v__o & | __. -

LM LI2 LI3 L4 LI5S LI6

Siehe Beispiel oben: LI1 und LI6 sind auf 1 eingestellt; L12 bis LI5 sind auf 0 eingestellt.

[Status von Sicher abgeschaltetes Moment] — —
LIS2

Er kann zur Visualisierung des Zustands von LA1, LA2 und STO (Safe Torque Off) verwendet werden
(Anzeigesegmentzuordnung: hoch = 1, niedrig = 0).

1 r=—=-n [ | [ | r==p

- — L— —

— - - . _ - —a

LA1LA2 STO

Siehe Beispiel oben: LA1 und LA2 sind auf 0 eingestellt; STO (Safe Torque Off) ist auf 1 eingestellt.

[Analogeing. Abbild] A , A-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: & - =¥ 1o~

- I = =
=N i 1

Analogeingangsfunktionen.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[AM] A, I V] —

Physikalischer Wert Al1. Kundenspezifisches Abbild Al1: Wert des Analogeingangs 1.

[Zuordnung AI1] A [ A — —
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Zuordnung Al1
Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, [Nein] ~ = wird angezeigt.

Die folgenden Parameter sind zuganglich Giber das Grafikterminal durch Driicken der ENT-Taste auf dem
Parameter.

[Nein] ~ =: Nicht belegt

[Ref Freq 1 Konfig] - -~ /: Sollwertquelle 1

[Ref Freq 2 Konfig] ~ - ': Sollwertquelle 2

[Summ. Eingang 2] 5 A Z': Sollwertsumme 2

[Istwert PID] ~ . F: Istwert PI (PI-Steuerung)

[Zuord. Sollmoment] £ A A: Drehmomentbegrenzung: Aktivierung durch Analogwert
[Sub. Sollfreq. 2] - A ': Subtraktion des Sollwerts 2

[PID-Sollwert manuell] 7 . /7: Manuell eingestellter Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (Automatik-/
Handbetrieb)

[Zuord. Ref v PID] - 7 .: Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (vorgegebener Sollwert)
[Summ. Eingang 3] = A 3: Sollwertsumme 3

[Referenzkanal 1B] ~ ~ [ : Sollwertquelle 1B

[Sub. Sollfreq. 3] & A 7: Subtraktion des Sollwerts 3

[Forced Ref Lokal] ~ L = [ : Sollwertquelle ,Forced lokal*

[Soll.freq 2 Multip.] /7 A ': Multiplikationsfaktor fiir Sollwert 2
[Soll.freq 3 Multip.] /7 A 3: Multiplikationsfaktor fir Sollwert 3

[Zuord. Lastmessung] F £ 5: Externe Funktion zur Gewichtsmessung

[IA01 Assignment] . A [ /: Funktionsbausteine: Analogeingang 01

[IA10 Assignment] . A /[: Funktionsbausteine: Analogeingang 10

[A1 MinWert] o /L |/ V] —
Skipara. Spannung 0 % Al1

[Al1 Max Wert] . H | V] —
Sklparam. Spannung 100 % Al1

[Filter AM] A . | F [s] —

Filter Al1. Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.
[Al2) A7 2L [V] —
Physikalischer Wert Al2. Kundenspezifisches Abbild Al2: Wert des Analogeingangs 2.
[Zuordnung Al2] A 2 A — —

Zuordnung Al2
Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, wird [Nein] ~ = angezeigt.

Die folgenden Parameter sind zuganglich Gber das Grafikterminal durch Driicken der ENT-Taste auf dem
Parameter.

Identisch mit [Zuordnung AI1] A . | A, Seite 55.

[AI2 MinWert] o L~ V] -
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

Skipara. Spannung 0 % Al2

[A|2 Max Wert] u o HZ [V] -
Skipara. Spannung 100 % Al2
[Filter Al2] A | 7 F [s] —

Filter Al2. Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.

[AI3]1A 30

(vl

Physikalischer Wert Al3. Kundenspezifisches Abb

ild Al3: Wert des Analogeingangs 3.

J 0
4 A

[Zuordnung AI3] A

Zuordnung Al3

Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, [Nein] ~ = wird angezeigt.

Die folgenden Parameter sind zugénglich Gber das Grafikterminal durch Dricken der ENT-Taste auf dem

Parameter.

Identisch mit [Zuordnung AI1] A | A, Seite 55.

[AI3 MinWert] L - L 3 [mA] —
Akt. Skalierungsparam. 0 % Al3
[AI3 Max Wert] [ - H 3 [mA] —

Akt. Skalierungsparam. 100 % AI3

[Filter AI3] 7 . 3 F

(s]

Filter Al3. Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.

NVE41297_05

57
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[Analogausg. Abbild] A o A-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: & - =¥ 1o~
» =i Huo H

Analogausgangsfunktionen.

Die folgenden Parameter sind zuganglich iber das Grafikterminal durch Driicken
der ENT-Taste auf dem Parameter.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[AQ1] A= 10 €Q

AQ1 physikalischer Wert. Kundenspezifisches Abbild AO1: Wert des Analogausgangs 1.

[Zuordnung AQ1] A = | — —
Zuordnung AQ1

Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, wird [Nein] ~ - angezeigt.

Identisch mit [Zuordnung AQ1] A = .

[AQ1 min. Ausgang] o [ | X (V]

Min. Ausgang AQ1. Spannungsskalierungsparameter von 0 %. Zugriff méglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£ auf
[Spannung] /[ . eingestelltist.

[AQ1 max. Ausgang] . o H | X \Y

Max. Ausgang AQ1. Spannungsskalierungsparameter von 100 %. Zugriff méglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£
auf [Spannung] /7 . eingestellt ist.

[Min. Ausgang AQ1] A =L | X [mA]

AQ1 min. Ausgangswert. Aktueller Skalierungsparameter 0 %. Zugriff méglich, wenn [AQ1 Typ] A = [ £ auf
[Strom] [J A eingestellt ist.

[Max. Ausgang AQ1] A H | [mA]

AQ1 max. Ausgangswert. Aktueller Skalierungsparameter 100 %. Zugriff méglich, wenn [AQ1 Typ] A = |
auf [Strom] [J A eingestellt ist.

[AQ1 Skalierung min.] A 5L |/ [%] -

AQ1 Skalierung min.

[AQ1 Skalierung max.] 7 5 H !/ [%] —

AQ1 Skalierung max.

[AQ1 Filter] Ao | F [s] —

AQT1 Filter. Abschaltzeit des Tiefpassfilters.
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[Abbild Freq.signal] F 5 .-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: &~  =» 115~
» =] II_I’ » I’: ’:_I 1

Frequenzsignal-Abbild.

Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Kundsp. Filt RP Ref] F F - [ [Hz] -

Kundensp.Filter RP Ref. Die folgenden Parameter sind zuganglich Gber das Grafikterminal durch Driicken
der ENT-Taste auf dem Parameter.

[Zuord PulsRef] ~ A — =

Zuordnung Puls Ref. Wenn keine Funktionen zugewiesen wurden, wird [Nein] ~ = angezeigt. |dentisch mit
[Zuordnung AI1] A , /A , Seite 55.
[min. Wert RP] 7 | L [kHZz] -

min. Wert Puls Ref. RP-Minimalwert. Skalierungsparameter fur Impulseingang: 0 %.

[max. WertRP] F F ~ [kHZ] —

max. Wert RP. Skalierungsparameter fir Impulseingang: 100 %.

[Filter RP] F F [ms] -

Filter RP. Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen (Impulseingang).

[UBERW. SICHERHEIT] 5 A F -

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich Gber: o - =¥ /115~
= CAF

Weitere Informationen zu den integrierten Sicherheitsfunktionen erhalten Sie im
speziellen Sicherheitshandbuch.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[STO Fkt Status] 5 £ = 5 — —

Safe Torque Off Funktionsstatus
* [Nicht Aktiv] | & L £: Nicht aktiv, STO wird nicht ausgefiihrt
+ [Aktiv] 5 £ o: Aktiv, STO wird ausgefiihrt
» [Fehler] F L E: Fehler, SLS-Fehler erkannt

[SLS Status] 5. 5 5 — —

SLS Status
+ [Nicht konfiguriert] ~ =: Nicht konfiguriert, SLS nicht konfiguriert
* [Im Leerlauf] | L £: Nicht aktiv, SLS wird nicht ausgefihrt

* [SLS Wartezeit] \W A7 | : SLS Wartezeit, SLS wartet auf Aktivierung

+ [SLS Start] = £ -~ : SLS Start, SLS im temporaren Betrieb

* [SS1 Rampe] 5 5 /: SS1 Rampe, SLS-Rampe wird ausgefiihrt

+ [SLS Limit] 5L 5: SLS Geschwindigkeitsbegrenzung, SLS-Drehzahlbegrenzung lauft

* [SS1 Stop] - £ =: SS1 Stop, SLS-Anforderung fiir Sicher abgeschaltetes Drehmoment wird ausgefiihrt
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1.2 [UBERWACHUNG] /7 = -

HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

* [Fehler] ~ L : Fehler, SLS-Fehler erkannt

[SS1 Status] 55 /5 —

Safe Stop 1 Status
» [Nicht konfiguriert] ~ =: Nicht konfiguriert, SS1 nicht konfiguriert
* [Im Leerlauf] | J L E: Nicht aktiv, SS1 wird nicht ausgefiihrt
* [SS1 Rampe] 5 5 /: SS1 Rampe, SS1-Rampe wird ausgefiihrt

» [Fehler] F L t: Fehler, SS1-Fehler erkannt

* [SS1 Stop] = £ =: SS1 Stop, SS1-Anforderung fiir Sicher abgeschaltetes Drehmoment wird ausgefihrt

[SMS Status] 5 /75 5 —

SMS Status, Status der SMS-Sicherheitsfunktion (Sichere maximale Drehzahl).
* [Not Set] - =: Not Set, SMS nicht eingestellt
+ [AUS] = F F: AUS, SMS aktiv
* [Interner Fehler] ~ E
* [SMS max. Geschw.] F £ o: SMS max. Geschwindigkeit

i Interner Fehler, SMS-interner Fehler erkannt

[GDL Status] [ &/ L 5 —

GDL Status, Status der GDL-Sicherheitsfunktion (Schutztirverriegelung).
* [Not Set] ~ =: Not Set, GDL nicht eingestellt
» [AUS] = F F: AUS, GDL inaktiv
* [kurze Verzégerung] = ~ -: kurze Verzégerung
» [Lange Verzégerung] . L : Lange Verzégerung
* [Aktiv] - ~: Aktiv, GDL aktiv

* [Letzter Fehler] L F :: Zuletzt aufgetretener Fehler, GDL-interner Fehler erkannt

[Safety fct ErrorReg] = F~ F £ —

Safety function error register

der Anwendung.)
» Bit1 reserviert
» Bit2 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend SS1-Rampe geéndert

» Bit4: Reserviert
» Bith: Reserviert

» Bit8: Reserviert
» Bit9: Reserviert
» Bit10: Reserviert
» Bit11: Reserviert
» Bit12: Reserviert

» Bit14 = 1: Erdschluss Motor erkannt. (Prufen Sie die Motorverdrahtung.)

» Bit15 = 1: Kurzschluss Motor erkannt. (Prifen Sie die Motorverdrahtung.)

» Bit0 = 1: Timeout beim Entprellen der Logikeingange (Prifen Sie den Wert fur die Entprellzeit LIDT gemaf

» Bit3 = 1: Motorfrequenz hat wahrend SS1-Rampe ihren Schwellwert erreicht.

+ Bit6 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geandert
» Bit7 = 1: Motorfrequenz hat wahrend SS1-Rampe ihren Schwellwert erreicht.

» Bit13 = 1: Messung der Motordrehzahl nicht moglich. (Priifen Sie die Motorverdrahtung.)
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[Monit. Fun. Blocks] 1 F b -

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: & - =¥ 1o~
= [1F L

Detaillierte Informationen zu Funktionsbausteinen finden Sie im Handbuch zu
zweckbestimmten Funktionsbausteine.

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[FB Status] - & 5 — —

FunctionBlock status

* [Nicht Aktiv] | J L E: Nicht aktiv, Ruhezustand

+ [Uberpr.Prog] C HE [ : Uberpriifung Programm

* [Stopp] 5 £ = F: Stopp

* [INIT] /~ . E:INIT, Initialisierungszustand

» [Betrieb] - . ~: Betrieb, Status RUN

« [Fehler] £ - - : Fehler, Fehlerzustand
[FB Error] F & F E — —
FunctionBlock error

Status der Ausfihrung der Funktionsbausteine.
* [Nein] ~ =: Nein, kein Fehler erkannt

* [intern] .~ E:intern, interner Fehler erkannt
* [Binar Code] & . ~: Bindr Code, Binarfehler erkannt
* [int. Param.] | ~ F: interne Paramameter, interner Parameterfehler erkannt

+ [Para. RW] F A - : Paramter Les-/schreibar, Fehler beim Parameterzugriff erkannt
» [Kalkulation] [ A L : Kalkulation, Berechnungsfehler erkannt

« [AUXTO] k£ o A w: Time Out Asynchrontask

* [Synch TO] - = F F: Time Out Synchron Task, Timeout in PRE/POST-Task

» [FIt. ADLC] A o L : schlechte ADLC

* [Zuord. LIX] | ~: Zuordnung LIx, Eingang nicht konfiguriert

[FB Identification] F & .-

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o/ -  =» /71~
s AU

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Program Version] & \/ £ - & - —

Program Version

Zugriff moglich, wenn [FB Status] ~ £ 5 £ nicht auf [Im Leerlauf] . oL £.

[Programm GroBe] - - 5 Kk

Programm GréBe

Grole der Programmdatei. Zugriff moglich, wenn [FB Status] ~ £ 5 £ nicht auf [Im Leerlauf] /L E.

[Vers. Prog Format] & ~ — —
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

Version Prog Format

Binarformat-Version des Antriebs. Zugriff moglich, wenn [FB Status] ~ & 5 £ nicht auf [Im Leerlauf] oL £.

[Katalog Version] [ £V — —

Katalog Version

[Kommunikations Menu] L 77 11-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: o/ -  =» [T~

= r1r
i

Dieses Meni ist nur auf dem Grafikterminal sichtbar, mit Ausnahme von [Komm

Scan Eing Map] ' 5 A- und [Komm scan Ausg map] - 5 A- Mens.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Befehiskanal] L /7 [ — —
Befehlskanal

* [Klemmen] : £ - : Klemme

 [HMI] L [ C : Lokale HMI, Grafikterminal oder externes Bedienterminal

+ [MODBUS] /7 o k& : Modbus-Kommunikation, integrierter Modbus

* [CANopen] [ A~ : CANopen, integriertes CANopen®

* [+/-Drehzahl] - . o : +/- Drehzahl

* [Feldbusmodul] ~ £ £ : Ext. Feldbusmodul, Kommunikationsmodul (falls installiert)

- [PCTOOL] F 5): PC TOOL

[Befehlsregister] L /7 o - —

Befehlsregister
DRIVECOM-Befehlsregisterwert.
[Profil] L H L F , Seite 201 ist nicht auf [I/O-Profil] | = eingestellt.
Méogliche Werte in CiA402-Profil, getrennter oder gemeinsamer Modus.
+ Bit 0: ,Einschalten®/Schitzbefehl
+ Bit 1: ,Spannung deaktivieren“/Berechtigung zur Wechselstromversorgung
+ Bit 2: "Quick Stop"/Nothalt
+ Bit 3: ,Betrieb aktivieren®/Betriebsbefehl
» Bit 4 bis Bit 6: Reserviert (auf 0 gesetzt)
+ Bit 7: ,Fehlerreset*/Quittierung aktiv bei steigender Flanke (0 bis 1)

» Bit 8: Halten entsprechend dem Parameter [Art des Stopps] = - £ ohne Verlassen des Zustands "Betrieb
aktiviert"

» Bit 9: Reserviert (auf 0 gesetzt)

» Bit 10: Reserviert (auf 0 gesetzt)

» Bit 11 bis Bit 15: Kann einem Befehl zugeordnet werden
Mogliche Werte im E/A-Profil.

Befehl im eingeschalteten Zustand [2-Draht-Steuerung] -/ .

Bit 0: Befehl ,Vorwarts* (Einschalten)
« =0: kein Befehl ,Vorwarts*
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

« =1:Befehl ,Vorwarts*

Die Zuordnung von Bit 0 kann nicht gedndert werden. Sie entspricht der Anschlussklemmenzuordnung. Sie
kann umgeschaltet werden. Bit 0 ([CD00] L < [7 [7) ist nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.

Bit 1 bis Bit 15: Kbnnen Befehlen zugeordnet werden.
Befehl bei Flanke [3-Draht-Steuerung] = .

Bit 0: Stopp (Startberechtigung).

+ =0: Stopp

» =1: Startfreigabe fir Vorwarts- oder Rickwarts-Befehl
Bit 1: Befehl ,Vorwarts* (steigende Flanke 0 bis 1)

Die Zuordnung von der Bits 0 und 1 kann nicht gedndert werden. Sie entspricht der
Anschlussklemmenzuordnung. Sie kann umgeschaltet werden. Bits 0 ([CD00] [ < 7 [7) und 1 ([CD01]
L 4 [0 1)sind nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.

Bit 2 bis Bit 15: Kbnnen Befehlen zugeordnet werden.

[Kanal Sollwert] - F L [ — —

Kanal fiir Sollwertfrequenz

* [Klemmen] : E ~: Klemme
* [Local] L = L : Local, Jog-Rad
« [HMI] L C [: Lokale HMI, Grafikterminal oder externes Bedienterminal:

+ [MODBUS] /7 o & : Modbus-Kommunikation, Modbus integriert

* [CANopen] [ A ~: CANopen, integriertes CANopen®

* [+/-Drehzahl] - . d: +/- Drehzahl

* [Feldbusmodul] ~ £ £: Ext. Feldbusmodul, Kommunikationsmodul (falls installiert)
+ [PCTOOL] F 5: PC TOOL

[Frequenzsollwert] - - H [HZ] -

Frequenzsollwert vor Rampe
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Statusreg. CIA402] - - A — —
Statusregister CIA402

DRIVECOM-Statuswort.

Mogliche Werte in CiA402-Profil, getrennter oder gemeinsamer Modus.
» Bit 0: ,Einschaltbereit, Warten auf Stromversorgung des Leistungsteils
» Bit1: ,Eingeschaltet”, bereit
+ Bit 2: ,Betrieb freigegeben®, laufender Betrieb
+ Bit3: ,Fehler”
o =0: Kein Fehler erkannt
o =1:Fehler erkannt
» Bit4: ,Spannung aktiviert®, Versorgung des Netzteils vorhanden
o =0: Versorgung des Netzteils nicht vorhanden
o =1:Versorgung des Netzteils vorhanden
Wenn der Umrichter nur durch das Netzteil mit Strom versorgt wird, ist das Bit immer auf 1 festgelegt.
» Bit 5: Quick Stop/Nothalt
» Bit 6: ,Einschalten deaktiviert®, Versorgung des Netzteils gesperrt
+ Bit7: Alarm
o =0:Kein Alarm
o =1:Alarm
+ Bit 8: Reserviert (= 0)
» Bit 9: Remote: Befehl oder Sollwert Gber das Netzwerk
o = 0: Befehl oder Sollwert wird tiber das Grafikterminal oder das dezentrale Bedienterminal vorgegeben
o =1:Befehl oder Sollwert Uber das Netzwerk
+ Bit 10: Zielsollwert erreicht
o = 0: Der Sollwert wurde nicht erreicht.
o =1: Der Sollwert wurde erreicht.
Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, ist dies der Drehzahlsollwert.
» Bit 11: ,Interne Grenze aktiv®, Sollwert aul3erhalb der Grenzen
o =0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen.
o =1:Der Sollwert liegt nicht innerhalb der Grenzen.

Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, werden die Grenzen durch die Parameter [Geringe
Geschw] L 5 F und [Hohe Drehzahl] +H 5 F definiert.

» Bit 12 und Bit 13: Reserviert (= 0)
+ Bit 14: ,Stopp-Taste“, STOP Uber Stopp-Taste

o = 0: Stopp-Taste nicht gedrickt

o =1:Auslosung des Stopps Uber die STOPP-Taste am Grafikterminal oder am externen Bedienterminal
» Bit 15: ,Drehrichtung®

o =0: Vorwartslauf am Ausgang

o =1:Ruckwartslauf am Ausgang

Die Bit-Kombination 0, 1, 2, 4, 5 und 6 definiert den Zustand in der DSP 402-Statustibersicht (siehe
Kommunikationsanleitungen).

Mdogliche Werte im E/A-Profil.

HINWEIS: Der Wert ist in den Profilen CiA402 und E/A identisch. Im Profil E/A wird die Beschreibung der
Werte vereinfacht und bezieht sich nicht auf die CiA402- (Drivecom-) Statustbersicht.

» Bit 0: Reserviert (= 0 oder 1)
+ Bit 1: Bereit
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

o =0: Nicht bereit

o =1:Bereit

Bit 2: In Betrieb

o =0: Der Umrichter startet nicht, wenn ein anderer Sollwert als Null anliegt.
o =1:In Betrieb. Wenn ein Sollwert ungleich Null anliegt, kann der Umrichter starten.
Bit 3: Fehler

o =0: Kein Fehler erkannt.

o =1: Erkannter Fehler

Bit 4: Versorgung des Netzteils vorhanden

o =0: Versorgung des Netzteils nicht vorhanden

o =1:Versorgung des Netzteils vorhanden

Bit 5: Reserviert (= 1)

Bit 6: Reserviert (= 0 oder 1)

Bit 7: Alarm

o =0:Kein Alarm

o =1:Alarm

Bit 8: Reserviert (= 0)

Bit 9: Befehl Gber ein Netzwerk

o =0: Befehl Gber die Terminals oder das Grafikterminal
o =1: Befehl Gber ein Netzwerk

Bit 10: Sollwert erreicht

o =0: Der Sollwert wurde nicht erreicht.

o =1: Der Sollwert wurde erreicht.

Bit 11: Sollwert auRerhalb der Grenzen

o =0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen.

o =1: Der Sollwert liegt nicht innerhalb der Grenzen.

Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, werden die Grenzen durch die Parameter LSP und
HSP definiert.

Bit 12 und Bit 13: Reserviert (= 0)

Bit 14: Anhalten Gber STOPP-Taste

o =0: Stopp-Taste nicht gedriickt

o =1: Auslosung des Stopps Uber die STOPP-Taste am Grafikterminal oder am externen Bedienterminal
Bit 15: Drehrichtung

o =0: Vorwartslauf am Ausgang

o =1: Rlckwartslauf am Ausgang

[Modbus Netwerk Diag] 1 n d-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich Gber: o - =¥ /115~
= 77 =]

Modbus-Netzwerkdiagnose.
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[LED COM] /7 L !

LED COM. Anzeige der Modbus-Kommunikation.

[Anz Frames Mdb] /7 /[ £

Anzahl Frames Modbus. Modbus-Nummer der verarbe

iteten Frames.

[Anz CRC-Fehler Mdb] /7 /E [

Mdb NET CRC Fehler. Anzahl der CRC-Fehler im Modbus-Netzwerk.

[Komm Scan Eing Map] : 5 A-

Zugriff

Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: o - =¥ [T o~

= 7= 5H

Verwendet fir CANopen® und Modbus-Netzwerk.

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Komm Scan Eing. 1] ~ /7 /

Kommunikations Scanner Wert Eingang 1

[Komm Scan Eing. 2] ~ /1~

Kommunikations Scanner Wert Eingang 2

[Komm Scan Eing. 3] ~ /7 7

Kommunikations Scanner Wert Eingang 3

[Komm Scan Eing. 4] ~ 14

Kommunikations Scanner Wert Eingang 4

[Komm Scan Eing. 5] ~ /15

Kommunikations Scanner Wert Eingang 5

[Komm Scan Eing. 6] ~ /15

Kommunikations Scanner Wert Eingang 6

[Komm Scan Eing. 7] ~ /1 7

Kommunikations Scanner Wert Eingang 7

[Komm Scan Eing. 8] ~ /1 4

Kommunikations Scanner Wert Eingang 8

[Komm scan Ausg map] o 5 A-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zugénglich Giber: o -  =» /115~
= 7 =»z5H

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Komm Scan Ausg. 1] ~ [ /

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 1
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung

[Komm Scan Ausg. 2] ~ [ ~

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 2

[Komm Scan Ausg. 3] ~ [ 7

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 3

[Komm Scan Ausg. 4] ~ [ 4

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 4

[Komm Scan Ausg. 5] ~ [ 5

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 5

[Komm Scan Ausg.6] ~ [ &

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 6

[Komm Scan Ausg. 7] ~ [ 7

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 7

[Komm Scan Ausg. 8] ~ [ A

Kommunikations Scanner Wert Ausgang 8

[Abbild Befehlswort] V £, -

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich Gber: o -  =» /15~
e AN '

Befehlswortabbild: Zugriff nur Gber das Grafikterminal moglich.

HMI-Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung

[Bef.reg. Modbus] L /74 |/

Befehlisregister Modbus

[Bef.reg. CANopen] [ /14

Befehlsregister CANopen

[Bef.reg. Feldbus] [ /74 7

DriveCom-Befehlsregister Feldbus. Befehlswortabbild des Kommunikationsmoduls.

[Freq. Ref. Wort Map] - -

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zugénglich Gber: o -  =» [1 5~
= -

Frequenzsollwert-Abbild: Zugriff nur Uber das Grafikterminal moéglich.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Sollfreq. Modbus] L F ~ | [Hz] —
Sollwertfrequenz Modbus

[Sollfreq. CAN] L F - ~ [Hz] —
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HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

Sollwertfrequenz CANopen

[Solifreq. Feldbus] . F - 7 [Hz]

Sollwertfrequenz Feldbusmodul

[Abbild CANopen] L ~ I1-

Zugriff

Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: & - =¥ 1o~

= r1r -
Lo i

CANopen®-Abbild: Zugriff nur Gber das Grafikterminal moglich.

HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

[LEDRUN] L =~ —

LED RUN. Anzeige des CANopen® LED RUN-Zustands.

[LEDERR] [ A E —

LED ERR. Anzeige des CANopen® Fehler-LED-Zustands.

[Abbild PDO1] F I /-

Anzeige des RPDO1 und TPDO1:

[Empfang PDO1-1] - 7 | | %

Empfang PDO1-1. Erster Frame des Empfangs-PDO1.

[Empfang PDO1-2] - F |2 % -

Empfang PDO1-2. Zweiter Frame des Empfangs-PDO1.

[Empfang PDO1-3] - F | 7 %

Empfang PDO1-3. Dritter Frame des Empfangs-PDO1.

[Empfang PDO1-4] - F |4 % —

Empfang PDO1-4. Vierter Frame des Empfangs-PDO1.

[Obertragung PDO1-1] - 7 | | Kk

Ubertragung PDO1-1. Erster Frame des Sende-PDO1.

[Ubertragung PDO1-2] - F |~

Ubertragung PDO1-2. Zweiter Frame des Sende-PDO1.

[Ubertragung PDO1-3] - F [ 3

Ubertragung PDO1-3. Dritter Frame des Sende-PDO1.

[Ubertragung PDO1-4] - F |4 %

Ubertragung PDO1-4. Vierter Frame des Sende-PDO1.

[Abbild PDO2] F [J 7 —

Anzeige des RPDO2 und TPDO2: Gleiche Struktur wie [Abbild PDO1] ~ [ [ —.

[Empfang PDO2-1] - F 2 | %

Empfang PDO2-1. Erster Frame des Empfangs-PDO2.
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Empfang PDO2-2] - F 7 ~ *

Empfang PD0O2-2. Zweiter Frame des Empfangs-PDO2.

[Empfang PDO2-3] - 7 7 7 %

Empfang PDO2-3. Dritter Frame des Empfangs-PDO2.

[Empfang PDO2-4] - F 7 4 K

Empfang PDO2-4. Vierter Frame des Empfangs-PDO2.

[UObertragung PDO2-1] - 7 2 | %

Ubertragung PDO2-1. Erster Frame des Sende-PDO2.

[Obertragung PDO2-2] - F 2 2 %

Ubertragung PDO2-2. Zweiter Frame des Sende-PDO2.

[UObertragung PDO2-3] - 7 = 7 %

Ubertragung PDO2-3. Dritter Frame des Sende-PDO2.

[Ubertragung PDO2-4] L F = %

Ubertragung PDO2-4. \/ierter Frame des Sende-PDO2.

[Abbild PDO3] F [I 7 —

Anzeige des RPDO3 und TPDO3: Gleiche Struktur wie [Abbild PDO1] ~ [J | —.

[Empfang PDO3-1] - 7 7 | %

Empfang PDO3-1. Erster Frame des Empfangs-PDO3.

[Empfang PDO3-2] - F 72 %

Empfang PDO3-2. Zweiter Frame des Empfangs-PDO3.

[Empfang PDO3-3] - F 7 3 *

Empfang PDO3-3. Dritter Frame des Empfangs-PDO3.

[Empfang PDO3-4] - 7 7 4

Empfang PDO3-4. Vierter Frame des Empfangs-PDO3.

[UObertragung PDO3-1] - 7 7 | %

Ubertragung PDO3-1. Erster Frame des Sende-PDO3.

[UObertragung PDO3-2] - 7 7 7 %

Ubertragung PDO3-2. Zweiter Frame des Sende-PDO3.

[UObertragung PDO3-3] - 7 7 7 %

Ubertragung PDO3-3. Dritter Frame des Sende-PDO3.

[UObertragung PDO3-4] - 7 74 %

Ubertragung PDO3-4. Vierter Frame des Sende-PDO3.

[NMT-Status CANopen] ~ /1E 5

NMT-Status CANopen
Umrichter-NMT-Zustand des CANopen® Gerats.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

* [Einschalten] & - o -: Beim Einschalten

* [Gestoppt] = £ o F: Gestoppt

* [Betrieb] = F £ : Funktionsfahig

* [Pre-Operational] 7 = F E : Pre-Operational

[Anzahl Tx-PDO] - & £ F —

Anzahl Tx-PDO, Anzahl Sende-PDO.

[Anzahl Rx-PDO] ~ & - F —

Anzahl Rx-PDO, Anzahl Empfangs-PDO.

[CANopen-Fehler] £ - [ = —

CANopen-Fehler, CANopen® Fehlerregister (von 1 bis 5)

[Fehler-ZahlerRx] - £ L / —

Fehler-Zahler Rx, Rx-Fehlerzahler der Steuerung (wird beim Ausschalten nicht

gespeichert).

[Fehler-Zahler Tx] £ £ L | —

Fehler-Zéhler Tx, Tx-Fehlerzahler der Steuerung (wird beim Ausschalten nicht gespeichert).

[STATUSPI] TP ,-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: o -  =» 1o~
*: PID-Management. Angezeigt, wenn [Istwert PID] 7 , ~ nicht auf [Nein] ~ =

eingestellt ist.

HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

[PID-Int. Soliw.] - 7 , €)%

Interner Sollwert PID

[PID-Fehler] - F £

Fehler PID

[PID-Istwert] - 7 F %

Istwert PID

[PID-Sollwert] - 7 [ %

PID-Sollwert. PID-Sollwert Gber Grafikterminal.

[PID-Ausgang] - F = [HZ]

PID-Ausgang. PID-Ausgangswert mit Begrenzung.

[Einschaltzeit] P E E -

Zugriff

Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zugénglich Gber: o -  =» /115~

[
— -
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[Verbrauch] A F H [Wh], [kWh], [MWh] | —

Verbrauch Leistung. Energieverbrauch in Wh, kWh oder MWh (kumulativer Verbrauch). Wenn Sie diesen
Parameter Uber den Feldbus lesen, wird die Einheit dieses Parameters vom Parameter [Einheit] . ~ |
vorgegeben. Siehe die Datei mit den Kommunikationsparametern.

[Betriebsstd. Motor] - - H [s], [min], [h] -

Betriebsstunden Motor. Anzeige der Betriebsstunden (riicksetzbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden
(Zeitdauer, die der Motor in Betrieb war). Wenn Sie diesen Parameter iber den Feldbus lesen, wird die Einheit

dieses Parameters vom Parameter [Einheit] . ~ / vorgegeben. Siehe die Datei mit den
Kommunikationsparametern.
[Einschaltzeit] 7 - H [s], [min], [h] -

Einschaltzeit. Anzeige der Betriebsstunden in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der
Antriebsverstarker in Betrieb war). Wenn Sie diesen Parameter tUber den Feldbus lesen, wird die Einheit dieses
Parameters vom Parameter [Einheit] . ~ / vorgegeben. Siehe die Datei mit den Kommunikationsparametern.

[Reset Zeitzahler] - 7 - () — -

Reset Zeitzahler. Ricksetzen der Betriebsdauer.

* [Nein] ~ =: Nein, Ricksetzvorgang wird nicht ausgefihrt

* [Reset Verbrauch] A F H: Reset Verbrauchszahler, [Reset Verbrauch] A F H I16schen
* [Reset Betriebszeit] - - H: Reset Betriebszeit, [Reset Betriebszeit] - £ H 16schen

* [Reset Einschaltzeit] ~ - H:Reset Einschaltzeit, [Reset Einschaltzeit] 7 = H I6schen

[Akt. Konfiguration] [ ~ F 5 — —

Aktive Konfiguration
+ [In Arbeit] ~ =: In Arbeit, Ubergangszustand (Konfiguration wird geéndert)
* [Konfig. Nr. 0] [ ~ F [J: Konfigurationssatz 1
* [Konfig.Nr.1] C ~ F [: Konfigurationssatz 2
* [Konfig. Nr. 2] [ ~ F Z: Konfigurationssatz 3

Verw. Param.satz] [ F 7 5 %
[

Verwendeter Parametersatz

Status Konfigurationsparameter (Zugriff méglich, wenn Parameterumschaltung aktiviert wurde).
* [Keine] ~ = : Nicht zugeordnet

+ [Parametersatz 1] [ - F |: Parametersatz 1, Parametersatz 1 aktiv
+ [Parametersatz 2] [  F Z': Parametersatz 2, Parametersatz 2 aktiv
+ [Parametersatz 3] [ - F 7. Parametersatz 3, Parametersatz 3 aktiv

[Warngruppen] A L 0~ — —

Warngruppen
Aktuell betroffene Alarmgruppennummern
Alarmgruppen kénnen benutzerseitig definiert werden unter [Eingange/Ausgédnge] : _ o , Seite 155.
* [— Groups Warning] - - -: No Warning groups active
* [1- Groups Warning] / - -: Warning group 1 active
* [-2- Groups Warning] - & -: Warning group 2 active
* [12- Groups Warning] | -: Warning groups 12 active
* [-3 Groups Warning] - - 7: Warning group 3 active
* [1-3 Groups Warning] / - 7: Warning groups 1_3 active

* [-23 Groups Warning] - & 7: Warning groups _23 active
* [123 Groups Warning] /- 7: Warning groups 123 active
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[Cust. output value] = F & | oder [Cust. output — —
value] 5 F o = oder [Cust. output value] 5 F o 7

Output value customer

[Cust. output value] = F o [, [Cust. output value] = F o = oder [Cust. output value] = F = 7 je nach
[Scale factor display] 5 o 5 Parameter [Cust. output value] 5 F o Fin der Werkseinstellung

[Warnungen] A L r -

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter sind zugéanglich tber: o -  =» [1 o - =»

[y -
LS|

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Liste der aktuell eingestellten Alarme.

Wenn ein Alarm aktiviert ist, wird ein v auf dem Grafikterminal angezeigt.

* [Keine Warnung] ~ = A L : Keine Warnung

» [PTC Fdbk Handling] ~ = [ L : PTC probe feedback handling

* [Zuord. ext. Fehler] - k£ F: Zuordnung externer Fehler

» [Warn. Unterspannung] = = A: Warn. Unterspannung

* [Stromschw. erreicht] [ £ A: Stromschwellwert erreicht

* [Mot Freq. hoch Schw] F - A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht
* [2. Fregschw. err.] - & A: 2. Frequenzschwellwert erreicht

* [Freq. Sollwert Warn.] = - A: Frequenz Sollwert Warnung

* [Motor therm Schw er] - 5 A: Therm. Schwellwert Motor erreicht
* [Mot2 ThSchwellw err] £ 5

* [Mot3 ThSchwellw err] £ 5

=': Therm. Schwellwert Motor 2 erreicht

W

: Therm. Schwellwert Motor 3 erreicht

* [Schutz Unterspg akt] . 7 A: Schutz Unterspannung aktiv

* [HSP erreicht] - L A: HSP erreicht

* [Umr. therm. Warnung] £ H A: Warnung thermischer Zustand Umrichter
* [Warnung Grp 1] A L /: Warn Gruppe 1

[ =': Warn Gruppe 2

» [Warnung Grp 2] A

* [Warnung Grp 3] A [ 7: Warn Gruppe 3

» [Warnung PID-Fehler] (7 £ £ : Warnung PID-Fehler

» [Warn Istwert PID] ~ F A: Warnung Istwert PID

» [AI3 Warn Verl 4-20] ~ ~ : Warnung Verlust Al3 4-20

* [Grenzwert Drehmoment erreicht] = 5 A: Grenzwert Drehmoment erreicht
* [Umr therm. Schw. er] £ A d: Thermischer Schwellwert Umrichter erreicht
* [Warnung Therm. IGBT] = _/ A: Warnung thermischer Zustand IGBT

* [ProzUnterlstWarn] . L A: Warnung Unterlast Prozess

« [Warn. Proz. Uberl.] = . A: Warn. Proz. Uberl.

» [Warnung Schlaffseil] - 5 - A: Warnung Schlaffseil

* [WarnDrehmom hoch] - £ H A: WarnDrehmom hoch

» [WarnDrehmom niedrig] : £ L A: WarnDrehmom niedrig

* [Warnung dynam. Last] - L o A: Warnung dynamische Belastung

* [MotFreq ObSchwellw2] ~ 5 L FA: Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht
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1.2 [UBERWACHUNG] /7 = -

[Anderer Zustand] 5 5 E-

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: & - =¥ 1o~
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Liste der Sekundarzustande.

Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.

[In Motorschlupf] ~ L X: In Motorschlupf

[PTC Fdbk Handling] ~ = L L : PTC probe feedback handling

[Zuord. Schnellhalt] ~ 5 k: Zuordnung Schnellhalt

[Stromschw. erreicht] [ £ A: Stromschwellwert erreicht

[Mot Freq. hoch Schw] F £ A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht
[2. Freqschw. err.] F = A: 2. Frequenzschwellwert erreicht

[Freq. Sollwert Warn.] 5 - A: Frequenz Sollwert Warnung

[Motor therm Schw er] - 5 A: Therm. Schwellwert Motor erreicht

[External Error Assignment] = = F: External error assignment
[Auto] A o E =: Auto
[Remote] F £ L : Remote

[Autotuning] - = ~: Autotuning

[Warn. Unterspannung] . 5 A: Warn. Unterspannung
[Konfig. 1 aktiv] = ~ F /: 2 Konfiguration

[Konfig. 2 aktiv] [ ~ F &': 3 Konfiguration

[HSP erreicht] - L A: HSP erreicht

[Satz 1 aktiv] £ ~ 7 | Parametersatz 1

[Satz 2 aktiv] [ - F 7. Parametersatz 2

[Satz 3 aktiv] [ F F 7: Parametersatz 3

[Bremsung aktiv] & ~ 5: Bremsung aktiv

[DC geladen] - & L : DC-Bus geladen

[WarnDrehmom hoch] = - H A: WarnDrehmom hoch

[WarnDrehmom niedrig] - £ L A: WarnDrehmom niedrig

[Vorwarts] /7 - - o: Vorwértslauf

[Linkslauf] /7~ - 5: Linkslauf

[MotFreq ObSchwellw2] ~ 5 L A: Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht
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[Diagnose] d L E -

Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.

[Fehlerhistorie] P F H-

Zeigt die letzten 8 erkannten Fehler an.

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zugénglich tber: o - =¥ [115 ~
= JLE=»FFH

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Letzter Fehler 1] o4 F / — —

Letzter Fehler 1 (1 ist die letzte)

[Kein Fehler] ~ = F: Kein Fehler erkannt
[Winkelfehler] A 5 F : Winkelfehler, Fehler in Winkeleinstellung erkannt
[Bremsansteuerung] & L : Bremsansteuerung, 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors

[Istwert Bremse] - - F: Istwert Bremse, Fehler am Bremsschiitz erkannt

[Inkorrekte Konfig.] © F F: Falsche Konfiguration Ungliltige Konfiguration beim Einschalten
[Konf Ubertr fehler] © F | 2: Ubertragungsfehler Konfiguration

[Feldbus Kom. Fehler]  ~ F: Unterbrechung Feldbus-Kommunikation

[CANopen Kom unterbr] [ = F: Unterbrechung CANopen-Kommunikation

[AFE Schiitz Fehl Rkm] [ ~ F 7: AFE Schiitz Fehl Rkm

[Fehler Umsch. Kanal] L = F: Fehler Kanalumschaltung erkannt

[Fehler dyn. Belast.] - . F: Fehler dynamische Belastung erkannt
[Steuerung EEprom] £ £ ~ [/: EEprom Control

[EEPROM Versorgung] - £ F =': Versorgung EEPROM

[Externer Fehler] £ 7 F [: Externer Fehler erkannt

[Feldbusfehler] £ F F . Externer Fehler durch Feldbus erkannt

[Fehler Funkt.baust.] ~ - £ : Fehler Funktionsbaustein

[Fehler Fktbst Stopp] ~ & £ 5: Fehler Funktionsbaustein Stopp

[Fehler Ausgangsschiitz gesch.] - [ F /: Fehler Ausgangsschiitz geschlossen

[Fehler Ausgangsschiitz ge6ff.] - [ F Z: Fehler Ausgangsschiitz geéffnet

[Boards Inkomp.] H [ F: Kompatibilitéit der Module fehlerhaft, Fehler bei der Hardwarekonfiguration
[Entséttigung IGBT] H o F: Entséttigung IGBT, Erkannter Hardwarefehler

[Interne Komm Fehl] | L F: Interne Kommunikationsunterbrechung mit Optionsmodul
[Interner Fehler 1] | ~ F [: Interner Fehler 1 (RATING)

[Interner Fehler 2] . ~ F Z': Interner Fehler 2 (SOFT), unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
[Interner Fehler 3] | ~ F 3: Interner Fehler 3 (intern. Komm.), Unterbrechung der internen seriellen
Kommunikation

[Interner Fehler 4] | ~ F 4: Interner Fehler 4 (Herstellung), Interner Fabrikationsfehler

[Interner Fehler 6] | ~ F &: Interner Fehler 6 (Option), unbekannte oder inkompatible Optionskarte
[Interner Fehler 9] | ~ F 9: Interner Fehler 9 (Messung), Fehler bei der Strommessung

[Interner Fehler 10] . ~ F A: Interner Fehler 10 (Interne Spannung), Netzphasenverlust

grét)erner Fehler 11]  ~ F &: Interner Fehler 11 (Temperatur), Fehler des Temperaturfiihlers (OC oder
[Interner Fehler 14] | ~ F £ : Interner Fehler 14 (CPU) (RAM, Flash, Task...)

[Eingangsschiitz] . [ F: Eingangsschiitz, Netzschutz-Fehler
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* [Verlust 4-20mA AI3] . F F 3: Verlust 4-20mA AI3
+ [Uberspannung DC-Bus] = & F : Uberspannung DC-Bus
+ [Uberstrom] = [ F: Uberstrom
+ [Umrichter Ubertemp.] = H F : Umrichter Ubertemp
+ [Uberlast Prozess] - | [ : Uberlast Prozess
+ [Uberlast Motor] = | F: Uberlast Motor
* [Verl. 1 Ph. Ausgang] - 7 F |: Verl. 1 Ph. Ausgang
* [Ausgangsphasenverl] = 7 F £': Ausgangsphasenverl|
+ [Uberspannung Netz] - 5 F : Uberspannung Netz, Uberversorgung
+ [DI6=PTC Ubertemp] = - F L : DI6B=PTC Ubertemp, Motoriiberhitzung erkannt von PTCL:
Standardprodukt
* [Eing. Phasenverlust] ~ H : Eingangs Phasenverlust
+ [DI6=PTC Test Fehler] F - F L : Fehler DI6 = PTC-Fiihler erkannt (OC oder SC)
» [Fehler Safety Fkt] = 7 ~ : Fehler Sicherheitsfunktion erkannt
* [Kurzschluss Motor] = [ - /: Kurzschluss Motor (Hardwareerkennung)
* [Kurzschluss Erde] = I ~ 3: Kurzschluss Erde (Hardwareerkennung)

[Kuerzschluss IGBT] = C F H: Kurzschluss IGBT (Hardwareerkennung)

[Kurzschluss Motor] 5 [ F 5: Kurzschluss Motor, Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz
(Hardwareerkennung)

[Modbus Kom Unterbr] = L F [: Unterbrechung Modbus-Kommunikation

[Unterbr PC Kom] = L F Z: Unterbrechung PC-Kommunikation

[Unterbr HMI Kom] = L F 7: Unterbrechung HMI-Kommunikation

[Uberdrehzahl Motor] & = F : Uberdrehzahl Motor

[Verlust Encoder Sig] = F - : Verlust Encoder Sig

[Fehler Drehm begr] = = F: Fehler Drehm.begr.

[Ubertemperatur IGBT] - _ F: Ubertemperatur IGBT

[Fehler Autotuning] £ ~ F: Fehler Autotuning erkannt

[Unterlast Prozess] .. . F: Unterlast Prozess
[Unterspannung Netz] ., = F: Unterspannung Versorgungsnetz

[Status Umrichter] H 5 / — —

Status HMI

HMI-Status der Fehleraufzeichnung 1.

[Autotuning] - = ~: Autotuning
[DC-Bremsung aktiv] -/ . - : DC-Bremsung
[Bereit] - - Y: Bereit

[Freilauf] ~ 5
[In Betrieb] - . ~: In Betrieb, Motor in Beharrungszustand oder Betriebsbefehl und Sollwert Null
[Hochlauf] A [ L : Hochlauf

[Auslauf] - £ [ : Auslauf

[Strombegrenzung] [ L .: Strombegrenzung aktiv, Strombegrenzung (bei Verwendung eines
Synchronmotors; wenn der Motor nicht startet, gehen Sie wie folgt vor: )

[Schnellhalt] ~ = -: Schnellhalt
[Magnetisierung Mot.] ~ L .: Magnetisierung Motor Motormagnetisierung aktiviert

E : Stopp Freilauf

[Keine Netzspannung] ~ . 7: Keine Netzspannung, Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht
geladen

[Gest. Stills.] [ £ L : Gesteuertes Stillsetzen
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* [Anp. Auslaufzeit] - & - : Anpassung Auslaufzeit

+ [Absch. Ausgang] = o [: Absch. Ausgang

+ [Warn. Unterspannung] . 5 A: Warn. Unterspannung

+ [TC-Modus aktiv] = [ : TC-Modus aktiv

+ [Autotest aktiv] 5 = : Autotest aktiv

+ [Fehler Autotest] ~ H: Fehler Autotest

* [Autotest OK] = £ 5: Autotest OK

» [Test EEPROM] £ F: Test EEPROM, Selbsttest Eeprom — Fehler erkannt
* [Fehler] F L L: Betriebszustand Fehler, ein Fehler wurde erkannt
» [SS1 aktiv] 5 5 [: SS1 aktiv, Sicherheitsfunktion SS1

+ [SLS aktiv] = : SLS aktiv, Sicherheitsfunktion SLS

* [STO aktiv] = £ =: STO aktiv, Sicherheitsfunktion STO

* [SMS aktiv] : SMS aktiv, Sicherheitsfunktion SMS

+ [GDL aktiv] L & L : GDL aktiv, Sicherheitsfunktion GdL

i
3
i

[Stat. letz. Fehl. 1] £ 7 | — —

Status letzter Fehler 1, DRIVECOM-Statusregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Statusreg.
ClA402] £ £ A , Seite 64).

[Statuswort ETI] . F / — —

Statuswort ETI, erweitertes Statusregister von Fehleraufzeichnung 1 (siehe Kommunikationsparameter-
Datei).

[Befehlswort] [ /1F | — —

Befehlswort, Befehlsregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Befehlsregister] L /7 o , Seite 62).

[Motorstrom] [ [ F | [A] —

Motorstrom, berechneter Motorstrom der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorstrom] L  ~ , Seite 54).
[Ausgangsfrequenz] - F F | [Hz] —

Ausgangsfrequenz, berechnete Motorfrequenz der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorfrequenz]

- F r , Seite 53).

[Abgelaufene Zeit] - £ F | [h] —

Abgelaufene Zeit. Berechnete Laufzeit der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Betriebsstd. Motor] - £ H ,
Seite 71).

[Netzspannung] . L F / V] —

Netzspannung. Netzspannung der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Netzspannung] . L ~ ).

[Motor therm Zustand] - H F | [%] —

Thermischer Zustand Motor. Thermischer Motorzustand der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motor
therm Zustand] - H -

[Befehlskanal] -/ £ / — —

Befehlskanal. Befehlskanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Befehlskanal] L /7 o L , Seite 62).

[Kanal Sollwert] o/ - [ | — —

Kanal fiir Sollwertfrequenz. Sollwertkanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Kanal Sollwert] - ~
, Seite 63).

=
[ -

[Saft Regn-1] 5~ [ / - —

Saf1 Reg n-1, SAF1 Register x (1 ist das letzte)

[Saf2 Regn-1] 5~ & |/ — —

NVE41297_05

77



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.2 [UBERWACHUNG] /7 5 r-

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Saf2 Reg n-1, SAF2 Register x (1 ist das letzte)

[SFOO Regn-1] 5 - A | — —

SF00 Reg n-1, SFO0 Register x (1 ist das letzte)

[SFO1 Regn-1] 5~ & |/ — —

SF01 Reg n-1, SF01 Register x (1 ist das letzte)

[SFO2Regn-1] 5 [ | = —

SF02 Reg n-1, SF02 Register x (1 ist das letzte)

[SFO3 Reg n-1] 5 - o | — —

SF03 Reg n-1, SF03 Register x (1 ist das letzte)

[SF0O4 Regn-1] 5~ £ | — —

SF04 Reg n-1, SF04 Register x (1 ist das letzte)

[SFO5Regn-1] =~ F |/ — —

SF05 Reg n-1, SF05 Register x (1 ist das letzte)

[SF06 Regn-1] 5~ [ / — —

SF06 Reg n-1, SF0O6 Register x (1 ist das letzte)

[SFO7 Regn-1] 5~ H | — -

SF07 Reg n-1, SFO7 Register x (1 ist das letzte)

[SFO8 Reg n-1] 5~ / | — —

SF08 Reg n-1, SF08 Register x (1 ist das letzte)

[SFO9 Regn-1] 5~ [ | — —

SF09 Reg n-1, SF09 Register x (1 ist das letzte)

[SFI0Regn-1] 5 - K |/ — —

SF10 Reg n-1, SF10 Register x (1 ist das letzte)

[SF11Regn-1] 5~ L | — —

SF11 Reg n-1, SF11 Register x (1 ist das letzte)

[Letzter Fehler 2] 4 F — —

Letzter Fehler 2

[Saf1 Regn-2] 5~ /7,[Saf2Regn-2] 5 - 7 7, [SFO0 Regn-2] 5 - A 7, [SFO1 Regn-2] 5 - & 7, und
[SF02 Reg n-2] 5 ~ [ 2 bis [SF11 Reg n-2] 5 ~ L & kann mit diesem Parameter sichtbar sein.

Identisch mit [Letzter Fehler 1] -/~ |, Seite 75.

[Letzter Fehler 3] & F 3 — —

Letzter Fehler 3

[Saf1 Regn-3] 5~ / 7,[Saf2 Regn-3] 5~ & 7, [SFO0 Regn-3] 5 - A 7,[SF01 Regn-3] 5~ & 3, und
[SF02 Reg n-3] 5 - L 7 bis [SF11 Reg n-3] = ~ L 7 kann mit diesem Parameter sichtbar sein.

Identisch mit [Letzter Fehler 1] -/~ |, Seite 75.

[Letzter Fehler 4] -/ F 4 — —

Letzter Fehler 4

[Safi Regn-4] 5~ /+,[Saf2Regn-4] 5 - 7 -, [SFO0 Regn-4] = - A 4, [SFO1 Regn-4] 5 - 5 4, und
[SF02 Reg n-4] 5 ~ [ 4 bis [SF11 Reg n-4] = ~ L “ kann mit diesem Parameter sichtbar sein.
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Identisch mit [Letzter Fehler 1] -/ 7 |, Seite 75.

[Letzter Fehler 5] o F 5 — —

Letzter Fehler 5

[Saf1 Regn-5] 5 - /5,[Saf2 Regn-5] 5 - & 5, [SFO0 Regn-5] 5 - A 5,[SF01 Regn-5] 5~ & 5, und
[SF02 Reg n-5] = ~ [ 5 bis [SF11 Reg n-5] 5 ~ L 5 kann mit diesem Parameter sichtbar sein.

Identisch mit [Letzter Fehler 1] & F [, Seite 75.

[Letzter Fehler 6] -/ F

Letzter Fehler 6
[Saf1 Regn-6] = - /L, [Saf2 Regn-6] 5 - & &, [SFO0 Reg n-6] 5 - A &, [SF01 Regn-6] = - & &, und
[SF02 Reg n-6] = - [ & bis [SF11 Reg n-6] 5 ~ L £ kann mit diesem Parameter sichtbar sein.
Identisch mit [Letzter Fehler 1] &~ [, Seite 75.
[Letzter Fehler 7] o F 7 — —
Letzter Fehler 7
[Saf1 Regn-7] 5~ | 7,[Saf2 Regn-7] 5 - & 7, [SFO0 Regn-7] 5 - A 7,[SF01 Regn-7] 5~ & 7, und
[SF02 Reg n-7] 5 - L 7 bis [SF11 Reg n-7] 5 ~ L 7 kann mit diesem Parameter sichtbar sein.
Identisch mit [Letzter Fehler 1] -/ 7 |, Seite 75.
[Letzter Fehler 8] - F A — —
Letzter Fehler 8
[Saf1 Regn-8] 5~ /H,[Saf2 Regn-8] 5 - 2 H, [SFO0 Regn-8] 5 - A &, [SF01 Regn-8] 5 - & A, und
[SF02 Reg n-8] = ~ L 5 bis [SF11 Reg n-8] 5 - L & kann mit diesem Parameter sichtbar sein.
Identisch mit [Letzter Fehler 1] o/ 7 |, Seite 75.
[Aktiver Fehler] P F L -
Zugriff
Ei'e /gai_crstehend beschriebenen Parameter sind zugénglich tber: o -  =» [1 15~
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* [Kein Fehler] - o : Kein Fehler erkannt
» [Winkelfehler] A 5 F : Winkelfehler, Fehler in Winkeleinstellung erkannt
+ [Bremsansteuerung] - L F: Bremsansteuerung, 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors
* [Istwert Bremse] & - F: Istwert Bremse, Fehler am Bremsschitz erkannt
* [Inkorrekte Konfig.] L F F: Falsche Konfiguration, ungtiltige Konfiguration beim Einschalten
+ [Konf Ubertr fehler] [ - | 7: Ubertragungsfehler Konfiguration
* [Feldbus Kom. Fehler] L ~ F: Unterbrechung Feldbus-Kommunikation

[CANopen Kom unterbr] [ = F: Unterbrechung CANopen-Kommunikation
[AFE Schiitz Fehl Rkm] [ ~ ~ 3: AFE Schiitz Fehl Rkm

[Fehler Umsch. Kanal] = F: Fehler Kanalumschaltung erkannt

[Fehler dyn. Belast.] -/ L ~: Fehler dynamische Belastung erkannt

[Steuerung EEprom] £ £ F |: EEprom Control

[EEPROM Versorgung] = = F : Versorgung EEPROM

[Externer Fehler] = 7 F [:. Externer Fehler erkannt

[Feldbusfehler] = F F Z': Externer Fehler durch Feldbus erkannt

[Fehler Funkt.baust.] ~ & = : Fehler Funktionsbaustein

[Fehler Fktbst Stopp] - & £ 5: Fehler Funktionsbaustein Stopp

[Fehler Ausgangsschiitz gesch.] - [ ~ /: Fehler Ausgangsschiitz geschlossen

[Fehler Ausgangsschiitz geoff.] - [ F Z': Fehler Ausgangsschiitz ge6ffnet

[Boards Inkomp.] H [ F: Kompatibilitdt der Module fehlerhaft, Fehler bei der Hardwarekonfiguration
[Entséttigung IGBT] H o F: Entséttigung IGBT, erkannter Hardwarefehler

[Interne Komm Fehl] . L F: Interne Kommunikationsunterbrechung mit Optionsmodul,
Unterbrechung der internen Kommunikationsoption

[Interner Fehler 1] . ~ F I: Interner Fehler 1 (RATING)

[Interner Fehler 2] . ~ F ': Interner Fehler 2 (SOFT), unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
[Interner Fehler 3] | ~ F 3: Interner Fehler 3 (intern. Komm.), Unterbrechung der internen seriellen
Kommunikation

[Interner Fehler 4] | ~ F 4: Interner Fehler 4 (Herstellung), interner Fabrikationsfehler

[Interner Fehler 6] . ~ F &: Interner Fehler 6 (Option), unbekannte oder inkompatible Optionskarte
[Interner Fehler 9] . ~ F 5: Interner Fehler 9 (Messung), Fehler bei der Strommessung

[Interner Fehler 10] . ~ F A: Interner Fehler 10 (Interne Spannung), Netzphasenverlust

ggt)erner Fehler 11] | ~ F &: Interner Fehler 11 (Temperatur), Fehler des Temperaturfiihlers (OC oder
[Interner Fehler 14] . ~ ~ E: Interner Fehler 14 (CPU), CPU-Fehler erkannt (RAM, Flash, Task ...)
[Eingangsschiitz] . [ : Eingangsschiitz, Netzschutz-Fehler

[Verlust 4-20mA AI3] L F F 7: Verlust 4-20mA Al3

[Uberspannung DC-Bus] = - F : Uberspannung DC-Bus

[Uberstrom] =  F: Uberstrom

[Umrichter Ubertemp.] = H F : Umrichter Ubertemp

[Uberlast Prozess] - L I : Uberlast Prozess

[Uberlast Motor] = L F: Uberlast Motor

[Verl. 1 Ph. Ausgang] = F F [: Verl. 1 Ph. Ausgang

[Ausgangsphasenverl] - 7 F 7: Ausgangsphasenverl

[Uberspannung Netz] = 5 F: Uberspannung Netz, Uberversorgung

[DI6=PTC Ubertemp] = - F | : DI6=PTC Ubertemp, Motoriiberhitzung erkannt von PTCL:
Standardprodukt
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+ [Eing. Phasenverlust] 7 H F: Eingangs Phasenverlust

+ [DI6=PTC Test Fehler] F t F L : Fehler DI6 = PTC-Fiihler erkannt (OC oder SC)

» [Fehler Safety Fkt] = ~  F: Fehler Sicherheitsfunktion erkannt

* [Kurzschluss Motor] = [ ~ /: Kurzschluss Motor (Hardwareerkennung)

* [Kurzschluss Erde] = [ - 7: Kurzschluss Erde (Hardwareerkennung)

* [Kuerzschluss IGBT] 5 [ F 4: Kurzschluss IGBT (Hardwareerkennung)

* [Kurzschluss Motor] = [ F 5: Kurzschluss Motor, Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz
(Hardwareerkennung)

* [Modbus Kom Unterbr] 5 . F [: Unterbrechung Modbus-Kommunikation, Unterbrechung der lokalen

seriellen Modbus-Kommunikation

* [Unterbr PC Kom] = L F Z: Unterbrechung PC-Kommunikation, Unterbrechung der PC-Software-
Kommunikation

* [Unterbr HMI Kom] = L F 3: Unterbrechung HMI-Kommunikation
+ [Uberdrehzahl Motor] - = F : Uberdrehzahl Motor

* [Verlust Encoder Sig] = F F: Verlust Encoder Sig

* [Fehler Drehm begr] = 5 F: Fehler Drehm.begr.

+ [Ubertemperatur IGBT] - _ F: Ubertemperatur IGBT

* [Fehler Autotuning] - ~ F: Fehler Autotuning erkannt

* [Unterlast Prozess] . L F: Unterlast Prozess

* [Unterspannung Netz] . 5 F: Unterspannung Versorgungsnetz

[Weitere Fehlerinf.] A F .-

Zugriff

Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich Gber: & -  =» /1o

i
1 1

Zusatzinformation zu erkanntem Fehler.

r

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Feldbus Kom. Fehler] [ ~ F - —

Komm.unterbr.Feldbusmodul, Kommunikationsoptionsmodul hat Fehlercode erkannt.

Dieser Parameter ist schreibgeschuitzt. Der Fehlercode bleibt im Parameter gespeichert, auch wenn die
Ursache gel6scht wird. Der Parameter wird zurtickgesetzt, nach dem der Umrichter von der Stromversorgung
getrennt und erneut angeschlossen wurde. Die Werte dieses Parameters hdngen vom Netzwerkmodul ab.
Lesen Sie die Bedienungsanleitung fiir das entsprechende Modul.

[Fehler InternKomm 1] [ F / — —

Unterbrechung interne Komm. 1, Kommunikationsunterbrechung zwischen Optionsmodul 1 und Umrichter.

Dieser Parameter ist schreibgeschuitzt. Der Fehlercode bleibt im Parameter gespeichert, auch wenn die
Ursache geloscht wird. Der Parameter wird zuriickgesetzt, nach dem der Umrichter von der Stromversorgung
getrennt und erneut angeschlossen wurde.

[Safety fct ErrorReg] = F F £ (1 = —
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Safety function error register

» Bit0 = 1: Timeout beim Entprellen der Logikeingange (Priifen Sie den Wert fir die Entprellzeit LIDT gemaf
der Anwendung.)

» Bit1 reserviert

» Bit2 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend SS1-Rampe geéndert

» Bit3 = 1: Motorfrequenz hat wahrend SS1-Rampe ihren Schwellwert erreicht.

» Bit4: Reserviert

» Bit5: Reserviert

» Bit6 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geandert
+ Bit7 = 1: Motorfrequenz hat wahrend SS1-Rampe ihren Schwellwert erreicht.

» Bit8: Reserviert

» Bit9: Reserviert

» Bit10: Reserviert

» Bit11: Reserviert

» Bit12: Reserviert

» Bit13 = 1: Messung der Motordrehzahl nicht moglich. (Prifen Sie die Motorverdrahtung.)
» Bit14 = 1: Erdschluss Motor erkannt. (Prufen Sie die Motorverdrahtung.)

» Bit15 = 1: Kurzschluss Motor erkannt. (Priifen Sie die Motorverdrahtung.)

[Safety ErrorReg1] 5 A F | (D — —

Sicherheitsfehler Register 1, Fehlerregister der Anwendungssteuerung.
» Bit0 = 1: Fehler bei PWRM-Konsistenz erkannt
» Bit1 = 1: Fehler in Parametern von Sicherheitsfunktionen erkannt
* Bit2 = 1: Der automatische Test der Anwendung hat einen Fehler erkannt.
» Bit3 = 1: Die Diagnoseuberprifung der Sicherheitsfunktion hat einen Fehler erkannt.
» Bit4 = 1: Die Diagnosefunktion der Logikeingange hat einen Fehler erkannt

» Bit5 = 1: Fehler in Sicherheitsfunktionen SMS oder GDL erkannt (Details in [SAFF Subcode 4] = F~ [ H
Register , Seite 85)

+ Bit6 = 1: Anwendungs-Watchdog-Management aktiv

» Bit7 = 1: Fehler in Motorsteuerung erkannt

» Bit8 = 1: Fehler in interner serieller Verbindung erkannt

» Bit9 = 1: Fehler bei Aktivierung der Logikeingadnge erkannt

» Bit10 = 1: Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment® hat einen Fehler ausgel6st.

+ Bit11 = 1: Die Anwendungsschnittstelle hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt.

» Bit12 = 1: Die Funktion ,Sicherer Stopp 1“ hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt.
» Bit13 = 1: Die Funktion ,Sicher begrenzte Drehzahl” hat einen Fehler ausgeldst.

» Bit14 = 1: Die Motordaten sind beschadigt.

» Bit15 = 1: Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt

[Safety Error Reg2] = A F = (D — =
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Sicherheitsfehler Register 2, Fehlerregister der Motorregelung
+ Bit0 = 1: Die Konsistenziberprifung der Statorfrequenz hat einen Fehler erkannt.
« Bit1 = 1: Fehler in Statorfrequenzberechnung erkannt
+ Bit2 = 1: Motorsteuerungs-Watchdog-Management ist aktiv
+ Bit3 = 1. Motorsteuerungs-Hardware-Watchdog ist aktiv
+ Bit4 = 1: Der automatische Test der Motorsteuerung hat einen Fehler erkannt.
» Bit5 = 1: Fehler beim Kettentest erkannt
* Bit6 = 1: Fehler in interner serieller Verbindung erkannt
» Bit7 = 1: Fehler durch direkten Kurzschluss erkannt
* Bit8 = 1: Fehler in PWM des Frequenzumrichters erkannt
+ Bit9 = 1: GDL-interner Fehler erkannt
+ Bit10: Reserviert
« Bit11 = 1: Die Anwendungsschnittstelle hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt.
+ Bit12 = 1: Reserviert
+ Bit13: Reserviert
+ Bit14 = 1: Die Motordaten sind beschadigt.
» Bit15 = 1: Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt

[SAFF Subcode 0] = F 70 (1 — —

SAFF Subcode 0, Sicherheitsfehler-Unterregister 00

Fehlerregister des automatischen Tests der Anwendung
+ BitO: Reserviert
+ Bit1 = 1: RAM-Stapellberlauf
» Bit2 =1: Fehler in Integritdt der RAM-Adresse erkannt
» Bit3 = 1: Fehler beim Zugriff auf RAM-Daten erkannt
« Bit4 = 1: Fehler in Flash-Prifsumme erkannt
+ Bit5: Reserviert
+ Bit6: Reserviert
+ Bit7: Reserviert
+ Bit8: Reserviert
+ Bit9 = 1: Fasttask-Uberlauf
+ Bit10 = 1: Slowtask-Uberlauf
+ Bit11 = 1: Application Task-Uberlauf
+ Bit12: Reserviert
+ Bit13: Reserviert
+ Bit14 = 1: Die PWRM-Zeile wird wahrend der Initialisierungsphase nicht aktiviert.
» Bit15 = 1: Anwendungs-Hardware-Watchdog wird nach der Initialisierungsphase nicht ausgefihrt

[SAFF Subcode 1] 5 F 1 /(1 = —
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SAFF Subcode 1, Sicherheitsfehler-Unterregister 01

Diagnosefehlerregister der Logikeingange
+ Bit0 = 1: Management — Fehler in Zustandsmaschine erkannt
» Bit1 = 1: Zur Testverwaltung erforderliche Daten sind beschadigt.
» Bit2 = 1: Fehler bei der Kanalauswahl erkannt
» Bit3 = 1: Test — Fehler in Zustandsmaschine erkannt
» Bit4 = 1: Testanforderung ist beschadigt.
» BitS = 1: Zeiger fur das Prufverfahren ist beschadigt.
» Bit6 = 1: Falsche Testaktion bereitgestellt
» Bit7 = 1: Fehler beim Sammeln der Ergebnisse erkannt
» Bit8 = 1: Fehler an LI3 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
» Bit9 = 1: Fehler an LI4 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
» Bit10 = 1: Fehler an LI5 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
» Bit11 = 1: Fehler an LI6 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
+ Bit12 = 1: Die Testsequenz wurde wahrend laufender Diagnose aktualisiert.
» Bit13 = 1: Fehler in Testtypmanagement erkannt
» Bit14: Reserviert
» Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 2] 5 F [ (1) — —

SAFF Subcode 2, Sicherheitsfehler-Unterregister 02

Register fir erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements
» Bit0 = 1: Fehler in Fasttask erkannt
» Bit1 = 1: Fehler in Slowtask erkannt
» Bit2 = 1: Fehler in Application Task erkannt
» Bit3 = 1: Fehler in Background Task erkannt
» Bit4 = 1: Fehler in Fasttask/Eingang der Sicherheitsfunktion erkannt
» Bit5 = 1: Fehler in Slowtask/Eingang der Sicherheitsfunktion erkannt
» Bit6 = 1: Fehler in Sicherheits-App-Task/Eingang erkannt
» Bit7 = 1: Fehler in Application Task/Behandlung der Sicherheitsfunktion erkannt
» Bit8 = 1: Fehler in Background Task der Sicherheitsfunktion erkannt
» Bit9: Reserviert
» Bit10: Reserviert
» Bit11: Reserviert
» Bit12: Reserviert
» Bit13: Reserviert
» Bit14: Reserviert
» Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 3] 5 F [/ 7 (1) = —
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SAFF Subcode 3, Sicherheitsfehler-Unterregister 03

Bit0 = 1: Timeout beim Entprellen
Bit1 = 1: Eingang nicht konsistent
Bit2 = 1: Konsistenzprifung — Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit3 = 1: Konsistenzpriifung — Timeout beim Entprellen beschadigt

Bit4 = 1: Fehler in Reaktionszeitdaten erkannt
Bit5 = 1: Reaktionszeit beschadigt

Bit6 = 1: Nicht definierter Consumer abgefragt
Bit7 = 1: Konfigurationsfehler

Bit8 = 1: Die Eingange befinden sich nicht im Nennmodus.
Bit9: Reserviert

Bit10: Reserviert

Bit11: Reserviert

Bit12: Reserviert

Bit13: Reserviert

Bit14: Reserviert

Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 4] 5 F [1 4 (1) —

SAFF Subcode 4, Sicherheitsfehler-Unterregister 04

[Drehm/l Grzw. Tmout] = £ o Register fur erkannte Fehler

Bit0 = 1: Kein Signal konfiguriert

Bit1 = 1: Fehler in Statusmaschine erkannt
Bit2 = 1: Fehler in internen Daten erkannt
Bit3: Reserviert

Bit4: Reserviert

Bit5: Reserviert

Bit6: Reserviert

Bit7: Reserviert

Bit8 = 1: SMS-Uberdrehzahlfehler erkannt
Bit9 = 1: SMS-interner Fehler erkannt
Bit10: Reserviert

Bit11 = 1: GDL-interner Fehler erkannt 1
Bit12 = 1: GDL-interner Fehler erkannt 2
Bit13: Reserviert

Bit14: Reserviert

Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 5] 5 F (75 (1 —
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SAFF Subcode 5, Sicherheitsfehler-Unterregister 05
[SS1 Kanal 1] 5 5 / |/ Register fiir erkannte Fehler

Bit0 = 1: Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit1 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend Halt ge&ndert

Bit2 = 1: Ausldsebereich fir erreichte Motordrehzahl

Bit3 = 1: Theoretische Motordrehzahl beschadigt

Bit4 = 1: Nicht autorisierte Konfiguration

Bit5 = 1: Fehler in Berechnung der theoretischen Motordrehzahl erkannt
Bit6: Reserviert

Bit7 = 1: Uberpriifung des Drehzahlvorzeichens: Fehler bei Konsistenz erkannt

Bit8 = 1: Interne SS1-Anfrage beschadigt
Bit9: Reserviert

Bit10: Reserviert

Bit11: Reserviert

Bit12: Reserviert

Bit13: Reserviert

Bit14: Reserviert

Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 6] 5 F [ 5 (1) —

SAFF Subcode 6, Sicherheitsfehler-Unterregister 06
[SLS] = L 5 Register fiir erkannte Fehler

Bit0 = 1: Register fur Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit1 = 1: Motordrehzahlvorzeichen wahrend Begrenzung geandert
Bit2 = 1: Die Motordrehzahl hat den Schwellwert Motorfrequenz erreicht.
Bit3 = 1: Daten beschadigt

Bit4: Reserviert

Bit5: Reserviert

Bit6: Reserviert

Bit7: Reserviert

Bit8: Reserviert

Bit9: Reserviert

Bit10: Reserviert

Bit11: Reserviert

Bit12: Reserviert

Bit13: Reserviert

Bit14: Reserviert

Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 7] 5 F 7 7 () —
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SAFF Subcode 7, Sicherheitsfehler-Unterregister 07

Register fur erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements
+ BitO: Reserviert
« Bit1: Reserviert
+ Bit2: Reserviert
+ Bit3: Reserviert
+ Bit4: Reserviert
+ Bit5: Reserviert
+ Bit6: Reserviert
« Bit7: Reserviert
+ Bit8: Reserviert
+ Bit9: Reserviert
+ Bit10: Reserviert
+ Bit11: Reserviert
+ Bit12: Reserviert
+ Bit13: Reserviert
+ Bit14: Reserviert
+ Bit15: Reserviert
[SAFF Subcode 8] = F (1 A (1) — —
SAFF Subcode 8, Sicherheitsfehler-Unterregister 08

Register fur erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements
+ Bit0 =1: Fehler in PWM Task erkannt
+ Bit1 =1: Fehler in Fixed Task erkannt
+ Bit2 =1: Fehler in ATMC-Watchdog erkannt
+ Bit3 =1: Fehler in DYNFCT-Watchdog erkannt
+ Bit4: Reserviert
+ Bit5: Reserviert
+ Bit6: Reserviert
+ Bit7: Reserviert
+ Bit8: Reserviert
+ Bit9: Reserviert
+ Bit10: Reserviert
+ Bit11: Reserviert
+ Bit12: Reserviert
+ Bit13: Reserviert
+ Bit14: Reserviert
+ Bit15: Reserviert
[SAFF Subcode 9] 5 F 75 (1 — —
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

SAFF Subcode 9, Sicherheitsfehler-Unterregister 09

Register fir erkannte Fehler des automatischen Tests der Motorsteuerung
» Bit0: Reserviert
» Bit1 = 1: RAM-Stapeliberlauf
» Bit2 = 1: Fehler in Integritédt der RAM-Adresse erkannt
» Bit3 = 1: Fehler beim Zugriff auf RAM-Daten erkannt
» Bit4 = 1: Fehler in Flash-Prifsumme erkannt
» Bit5: Reserviert
» Bit6: Reserviert
» Bit7: Reserviert
» Bit8: Reserviert
+ Bit9 = 1: 1 ms Task-Uberlauf
+ Bit10 = 1: PWM Task-Uberlauf
+ Bit11 = 1: Fixed Task-Uberlauf
» Bit12: Reserviert
» Bit13: Reserviert
» Bit14 = 1: Unbeabsichtigte Unterbrechung
» Bit15 = 1: Hardware-Watchdog wird nach der Initialisierungsphase nicht ausgefihrt.

[SAFF Subcode 10] 5~ /[ (1) — —

SAFF Subcode 10, Sicherheitsfehler-Unterregister 10

Register fur erkannte Fehler durch direkten Kurzschluss der Motorsteuerung
» Bit0 = 1: Erdschluss — Fehler in Konfiguration erkannt
» Bit1 = 1: Kurzschluss — Fehler in Konfiguration erkannt
» Bit2 = 1: Erdschluss
» Bit3 = 1: Kurzschluss
» Bit4: Reserviert
» Bit5: Reserviert
» Bit6: Reserviert
» Bit7: Reserviert
» Bit8: Reserviert
» Bit9: Reserviert
» Bit10: Reserviert
» Bit11: Reserviert
» Bit12: Reserviert
* Bit13: Reserviert
» Bit14: Reserviert
» Bit15: Reserviert

[SAFF Subcode 11] 5 F [ /(1) = —
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SAFF Subcode 11, Sicherheitsfehler-Unterregister 11

Register fur erkannte Fehler der dynamischen Aktivitatsiberpriifung der Motorsteuerung
+ Bit0 = 1: Die Anwendung hat eine Diagnose des direkten Kurzschlusses angefordert

+ Bit1 = 1: Die Anwendung hat eine Konsistenzprifung der Statorfrequenzberechnung (Spannung und
Strom) angefordert.

« Bit2 = 1: Die Anwendung hat eine Diagnose der von der Motorsteuerung gelieferten Drehzahlstatistik
angefordert.

+ Bit3: Reserviert

» Bit4: Reserviert

+ Bit5: Reserviert

+ Bit6: Reserviert

+ Bit7: Reserviert

+ Bit8 = 1: Die sichere Motorsteuerungsdiagnose des direkten Kurzschlusses ist aktiviert

+ Bit9 = 1: Die Motorsteuerungs-Konsistenziberpriifung der Statorfrequenzberechnung ist aktiviert

+ Bit10 = 1: Die Motorsteuerungsdiagnose der von der Motorsteuerung gelieferten Drehzahlstatistik ist
aktiviert

+ Bit11: Reserviert
+ Bit12: Reserviert
+ Bit13: Reserviert
+ Bit14: Reserviert
+ Bit15: Reserviert

[Warnung Zahler IGBT] £ A [ — —

Warnung Zéhler IGBT, Transistoralarm-Zeitzéhler (Zeitraum, in dem der Alarm ,IGBT-Temperatur® aktiv war).

[Min. Freq.zeit] - AL 2 - —

Min. Frequenzzeit IGBT. Transistoralarm-Zeitzahler bei minimaler Taktfrequenz (Zeitraum, in dem der Alarm
,IGBT-Temperatur® aktiv war, nachdem der Umrichter die Taktfrequenz automatisch auf den Mindestwert
verringert hat).

[IGBT Warnung] ~ = J %

IGBT Warnung. Transistoralarmzahler: Nummer wahrend des Lebenszyklus erkannt.

Angezeigt, wenn [3.1] [Zugriffsebene] . A [ auf [Experte] £ F - eingestellt ist.

[Servicenachricht] 5 £ - — — —

Siehe [Servicenachricht] = £ - —, Seite 398.

[Fehlerhist Il6schen] - - L £ — —

Fehlerhistorie I6schen. Reset aller zurlicksetzbaren bereits erkannten Fehler.

[Nein] ~ =: Reset nicht aktiv

[Ja] = £ 5: Reset wird durchgefihrt

(1) Auf dem Grafikterminal werden Hexadezimalwerte angezeigt.

Beispiel:

SFFE = 0x008 hexadezimal

SFFE =Bit 3
% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem

Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
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Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

[ZUGRIFFSCODE] [ o d-

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter sind zuganglich tber: & - = [1 o - =»

- _
[y |

HMI-Passwort.
Wenn Sie Ihren Code verloren haben, wenden Sie sich bitte an Schneider
Electric.
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Status] [ 5 E — —
Status, Status des Umrichters (gesperrt/freigegeben). Informationsparameter, kann nicht gedndert werden.
* [Gesperrt] L [ K: Der Umrichter ist durch ein Passwort gesperrt.
* [Freigegeben] . L [ K:Der Umrichter ist nicht durch ein Passwort gesperrt.

[PlN code 1] Cod — —

PIN code 1, vertraulicher Zugriffscode.
Ermdglicht den Schutz der Umrichterkonfiguration durch einen Zugriffscode.

Wenn der Zugriff durch einen Code gesperrt ist, sind nur die Parameter in den Meniis [1.2] [UBERWACHUNG]
1= ~ und [1.1] [Reference speed] - £ F zuganglich. Die Taste MODE kann zum Umschalten zwischen
MenUs verwendet werden.

HINWEIS: Notieren Sie sich den Code vor der Eingabe.
[AUS] = F F: Keine Zugriffscodes.

» Geben Sie zum Sperren des Zugriffs einen Code ein (2 bis 9.999). Die Anzeige kann mithilfe des Jogs
erhoht werden. Driicken Sie dann die Taste ENT. Auf dem Bildschirm wird [EIN] = ~ angezeigt, um darauf
hinzuweisen, dass der Zugriff gesperrt wurde.

[EIN] = ~: Ein Code sperrt den Zugriff (2 bis 9.999).

* Um die Zugriffssperre aufzuheben, geben Sie den Code ein (erhéhen Sie die Anzeige mithilfe des Jog-
Rads) und driicken Sie dann die Taste ENT. Der Code bleibt eingeblendet, und der Zugriff wird bis zum
nachsten Abschalten des Umrichters freigegeben. Beim nachsten Einschalten des Umrichters wird der
Zugriff wieder gesperrt.

» Wenn ein falscher Code eingegeben wird, wechselt die Anzeige zu [EIN] = ~ und der Zugriff bleibt
gesperrt.

Der Zugriff ist entsperrt (der Code bleibt auf dem Bildschirm).

+ Um die Sperre mit demselben Code nach der Freigabe des Zugriffs wieder zu aktivieren, kehren Sie
mithilfe des Jog-Rads zuriick zu [EIN] = ~ und dricken Sie auf ENT. [EIN] = ~ wird weiterhin auf dem
Bildschirm angezeigt wird, um darauf hinzuweisen, dass der Zugriff gesperrt wurde.

* Um den Zugriff nach der Freigabe durch einen neuen Code zu sperren, geben Sie den neuen Code ein
(erhdhen Sie die Anzeige mithilfe des Jog-Rads) und driicken Sie dann ENT. Auf dem Bildschirm wird
[EIN] = ~ angezeigt, um darauf hinzuweisen, dass der Zugriff gesperrt wurde.

* Um die Sperre zu lI6schen, nachdem der Zugriff entsperrt wurde, kehren Sie mithilfe des Jog_Rads zurlick
zu [AUS] = F F und driicken Sie ENT. Auf der Anzeige wird [AUS] = F F angezeigt. Der Zugriff ist
entsperrt und bleibt bis zum nachsten Neustart bestehen.

[PINcode2] [ = d = K

PIN code 2, vertraulicher Zugriffscode 2.
Angezeigt, wenn [3.1] [Zugriffsebene] L A [ auf [Experte] £ F - eingestellt ist.

[AUS] = F F: Der Wert [AUS] = F F zeigt an, dass kein Passwort festgelegt wurde, [Freigegeben] . [ [ K.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[EIN] = ~: Der Wert [EIN] = ~ zeigt an, dass die Umrichterkonfiguration geschitzt ist und ein Zugriffscode
eingegeben werden muss, um sie zu entsperren. Sobald der richtige Code eingegeben wurde, bleibt er auf der
Anzeige und der Umrichter ist bis zum Ausschalten der Netzspannung freigegeben.

8888: PIN-Code 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produkt-Support von Schneider Electric bekannt ist.

[Upload-Rechte] . L - — -

Upload-Rechte

+ [Erlaubt] . L ~ [J: Bedeutet, dass SoMove oder das Grafikterminal die gesamte Konfiguration (Passwort,
Schutzfunktionen, Konfiguration) speichern kann. Bei Bearbeitung der Konfiguration sind nur nicht
geschuitzte Parameter zuganglich.

* [Nichterlaubt] . . ~ /: Bedeutet, dass SoMove oder das Grafikterminal die Konfiguration nicht
speichern kann.

[Download-Rechte] - | - — —

Download-Rechte

+ [Gesperrter Umr.] & L - [J: Gesperrter Umrichter: bedeutet, dass die Konfiguration nur in einen
gesperrten Umrichter heruntergeladen werden kann, dessen Konfiguration Uber dasselbe Passwort
verflgt. Wenn die Passworter unterschiedlich sind, ist das Herunterladen nicht gestattet.

+ [Umr. entsperren] o L ~ [: Entsperrter Umrichter: bedeutet, dass die Konfiguration nur auf einen
Umrichter heruntergeladen werden kann, der nicht durch ein aktives Passwort geschitzt ist.

+ [Nichterlaubt] & L - Z: Nicht zuldssig: Die Konfiguration kann nicht heruntergeladen werden.

* [Verr./freig.] & L ~ 3: Sperre. + Nicht: Download ist nach Fall 0 oder Fall 1 zulassig.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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1.3 [Einstellung (Configuration)] L o n F

Einfuhrung

Der Konfigurationsmodus umfasst 4 Bereiche:

1. [Mein Menii] /7 4 /7~ — enthalt bis zu 25 Parameter, die der Benutzer Gber
das Grafikterminal oder die SoMove-Software anpassen kann.

2.

Parametersatz speichern/abrufen: Diese 2 Funktionen werden verwendet,
um Kundeneinstellungen zu speichern und abzurufen.

[Macro-configuration] . ~ [, Parameter , Seite 98 ermoglicht das Laden
vordefinierter Werte fir Anwendungen.

[Voll] F u L L —: Dieses Menu bietet Zugriff auf alle anderen Parameter. Es
umfasst 10 Untermends:

[Schnellstart] 5 | 1 —, Seite 102

[Einst.] 5 £ £ —, Seite 109
[Motorregelung] o - [ —, Seite 127
[Eingange/Ausgange] | . o —, Seite 155
[Gest. Stills.] L £ L —, Seite 200
[Function Blocks] F & [T —, Seite 208
[Application function] F u ~» —, Seite 217
[Betriebszust Fehler] F L £ —, Seite 329
[Kommunikation] [ o /71 —, Seite 378
[Zugriffsebene] L A [, Seite 385
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1.3 [Einstellung (Configuration)] [ = ~ F Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Strukturbaum

Die angezeigten Parameterwerte dienen als Beispiele.
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Frequenzumrichter fur Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.1 [Mein Menii] /7 4 1~ -

1.3.1 [Mein Menii] 741 -

Zugriff
Die nachstehend beschriebenen Parameter sind zuganglich tUber: o - =9
II__ o II: II_I' l__ll I'_I' r

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieses Meni enthalt die im Mend [3.4] [Display-Konfig.] -/ [ F [Display-Konfig.] o [ F -, Seite 396 ausgewahlten Parameter.
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..3,2 [Werkseinstellung] F  =- Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

..3,2 [Werkseinstellung] F L 5-

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
ConmF »Il__l’__ 5

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Konfig.quelle] F £ 5 K — [Makrokonfig.]

Konfigurationsquelle

Wenn die Funktion zum Umschalten zwischen Konfigurationen konfiguriert ist, ist kein Zugriff auf [Konfiguration 1] £ ¥ [ / und
[Konfiguration 2] [ F [i & moglich.

HINWEIS: Um die zuvor gespeicherten Voreinstellungen des Umrichters zu laden ([Konfiguration 1] 5 £ - | oder [Konfiguration 2]
5 E - &), wahlen Sie die Quellkonfiguration [Konfig.quelle] - L 5 , = [Konfiguration 1] L F [ | oder [Konfiguration2] [ F [ &
gefolgt von einer Werkseinstellung [Werkseinstell laden] [ - 5 =[Ja] 4 £ 5 aus.

[Makrokonfig.] = :: Werkseitige Konfiguration, Riickkehr zur ausgewahlten Makrokonfiguration
[Konfiguration 1] [ F i /: Konfiguration 1

[Konfiguration 2] [ F 5 &': Konfiguration 2

[Werkseinst Gruppe] - - 4 — = =

Werkseinstellung Gruppe
Liste der zu ladenden MenUs.

Siehe Verfahren zur Mehrfachauswahl Beschreibung des HMI, Seite 36 fiir das integrierte Bedienterminal und das Grafikterminal Option
Grafikterminal, Seite 20.

HINWEIS: In der Werkskonfiguration und nach Rickkehr zu den ,Werkseinstellungen®, [Werkseinst Gruppe] F ~ 4 ist leer.
[Alle] A L L : Alle Parameter (das Funktionsbausteinprogramm wird ebenfalls geldscht)

[Umrichterkonfig.] - - /7: Das Menl [1] [berech FU] - - : ohne [Kommunikation] [ = /7 —. Im Menl [3.4] [Display-Konfig.] &/ [ F
kehrt [Std.name zuriick] [ 5 F , Seite 398 wieder zurlick zu [Nein] r .

[Motorparameter] /7 = L : Siehe Motorparameter .
Die folgenden Optionen sind nur verfugbar, wenn [Konfig.quelle] ~ £ 5 , auf [Makrokonfig.] . ~ . eingestellt ist.

[Menii Komm.] [ = /7: Das Menii [Menii Komm.] [ = /7 ohne [Scan. IN1 Adresse] ~ /1A [ bis [Scan. IN8 Adresse] ~ /1A & oder [Adr.
Scan Aus1] ~ [ A | bis [Adr. Scan Aus8] ~ [ A H.

[Display-Konfig.] &  5: Das Menii [3.3] [AUSWAHL ANZEIGETYP] /[ F.

[Werkseinstell laden] L F 5 * ZZ s

[Werkseinstell laden]

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie sicher, dass ein Wiederherstellen der Werkseinstellungen mit der verwendeten Verdrahtung
kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Die Riickkehr zur Werkseinstellung ist nur méglich, wenn zuvor mindestens eine Parametergruppe gewahit wurde.
* [Nein] = =: Nein

* [Ja] Y £ 5: Der Parameter wechselt automatisch zurlck zu [Nein] ~ =, sobald der Vorgang abgeschlossen ist.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren ..3,2 [Werkseinstellung] ~ [ 5

=

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Konfig. speich.] 5[ 5 | * - [Nein] ~ =

Konfiguration speichern

Die zu speichernde aktive Konfiguration ist nicht Bestandteil der Auswahl. Ist sie etwa [Konfiguration 0] = £ ~ [J, werden nur

[Konfiguration 1] 5 £ ~ / und [Konfiguration 2] 5 L - 2 angezeigt. Der Parameter wechselt zurlick zu [Nein] ~ = sobald der Vorgang
abgeschlossen ist.

* [Nein] - =: Nein

» [Konfiguration 0] 5 £ ~ [I: Taste ENT fur mehr als 2 Sekunden driicken
* [Konfiguration 1] 5 £ ~ /: Taste ENT fir mehr als 2 Sekunden driicken
* [Konfiguration 2] 5 L ~ Z: Taste ENT fur mehr als 2 Sekunden driicken

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
KonfigurationsmenU der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren

Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste
ENT 2 s lang.
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1.3.3 [Macro-configuration] L F L —

Inhalt dieses Kapitels

[Macro-configuration] £ F L .....cooouuiiiiii e 98
[Macro-configuration] - ~ L : Zuordnung der Ein-/Ausgange............ccc.......... 99
[Macro-configuration] I~ ~ [ : Andere Konfigurationen und

BiNStellUNGEN ... 100
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Frequenzumrichter fur Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ —

[Macro-configuration] £ F [

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»

| P
Lo

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

E = [Start/Stopp] = £ 5
[Makrokonfig.]  F [ K 4 25

Makrokonfiguration

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewahlte Makrokonfiguration mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung
kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

[Start/Stopp] 5 £ 5: Start/Stopp
[Materialtransport] + - L : Handhabung

e [Hubwerk] H 5 : Hubwerke

« [Allg. Verwendung] [ £ ~: Allgemeine Verwendung

+ [PID-Reg.] F . :PID-Regelung
[Netzwerkkomm.] ~ £ £ : Kommunikationsbus

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

g 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.

Beispiel fur das vollstandige Zuriucksetzen zu den
Werkseinstellungen

* [Konfig.quelle] ~ £ = . ist auf [Makrokonfig.] : ~ : eingestellt
* [Werkseinst Gruppe] F - 4 istauf [Alle] A L L eingestellt
+ [Werkseinstell laden] [ F 5 ist auf [Ja] 4 £ 5 eingestellt
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Macro-configuration] £ F b : Zuordnung der Ein-/

Ausgange
Eingang/ [Start/Stopp] [Materialtrans- [Allg. [Hubwerk] [PID-Reg.] [Netzwerk-
Ausgang port] Verwendung] komm.]
Al [Ref Freq 1 [Ref Freq 1 [Ref Freq 1 [Ref Freq 1 [Ref Freq 1 [Ref Freq 2
Konfig] Konfig] Konfig] Konfig] Konfig] (PID- Konfig] ([Ref
Sollwert) Freq 1 Konfig]
= integrierter
Modbus) (1)
A2 [Nein] [Summ. [Summ. [Nein] [Istwert PID] [Nein]
Eingang 2] Eingang 2]
[A 3] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
Ao | [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
o [No drive flt] [No drive flt] [No drive fit] [No drive flt] [No drive fit] [No drive fit]
rc [Nein] [Nein] [Nein] [Logiksteu. [Nein] [Nein]
Bremse]
L .+ I (2-adrig) [Vorwirts] [Vorwirts] [Vorwarts] [Vorwirts] [Vorwarts] [Vorwarts]
L 2 (2-adrig) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]
L 3 (2-adrig) [Nein] [2 voreing. [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset I- [Umsch
Drehz.] Anteil] Sollwertfreq2]
L 4 (2-adrig) [Nein] [4 voreing. [Fehlerreset] [Externer [2 voreing. PID- | [Fehlerreset]
Drehz.] Fehler] Soll.]
L 15 (2-adrig) [Nein] [8 voreing. [Momentenbe- [Nein] [4 voreing. PID- | [Nein]
Drehz.] grenzung] Soll.]
L b (2-adrig) [Nein] [Fehlerreset] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
L .+ [ (3-adrig) [Umr. in Betrieb] | [Umr. in [Umr. in [Umr. in Betrieb] | [Umr. in [Umr. in
Betrieb] Betrieb] Betrieb] Betrieb]
L 2 (3-adrig) [Vorwarts] [Vorwarts] [Vorwarts] [Vorwarts] [Vorwarts] [Vorwarts]
L 3 (3-adrig) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]
L 14 (3-adrig) [Nein] [2 voreing. [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset I- [Umsch
Drehz.] Anteil] Sollwertfreq2]
L 5 (3-adrig) [Nein] [4 voreing. [Fehlerreset] [Externer [2 voreing. PID- | [Fehlerreset]
Drehz.] Fehler] Soll.]
L b (3-adrig) [Nein] [8 voreing. [Momentenbe- [Nein] [4 voreing. PID- | [Nein]
Drehz.] grenzung] Soll.]
Lo [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
Tasten des Grafikterminals
F1-Taste [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] Steuerung Uber
Grafikterminal
Tasten F2, F3, [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
F4

(1) Zunachst muss der integrierte Modbus [Adresse Modbus] A -/ = konfiguriert werden.

Bei 3D-Steuerung verschiebt sich die Zuordnung der Eingange LI1 bis LI6.

HINWEIS: Diese Zuordnungen werden bei jeder Anderung der Makros neu

initialisiert.
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Frequenzumrichter fur Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ —

[Macro-configuration] £ F b : Andere Konfigurationen
und Einstellungen

Hubwerke

Zusatzlich zur Zuweisung der Ein-/Ausgange werden weitere Parameter
zugewiesen. Nur in der Hub-Makrokonfiguration.

* [Bewegungsrart] ~ 5 - ist auf [Hubwerk] \/ £ ~ eingestellt
+ [Bremskontakt] & £ . ist auf [Nein] ~ = eingestellt
» [Startimpuls Bremse] - . F istauf[Ja] 4 £ 5 eingestellt

+ [Strom Offn. Bremse] . L - istauf 0 A eingestellt

* [Zeit Bremsanzug] - ~ k£ ist auf O s eingestellt

* [Freq. Bremséffnung] & . - ist auf [Auto] A . k£ o eingestellt
+ [Freq. Bremsabfall] - £ ~ ist auf [Auto] A . £ = eingestellt

* [Ansprechzeit Bremse] - £ £ ist auf O s eingestellt

* [Bremse Drehr. Umk.] & £ o ist auf [Nein] ~ = eingestellt

* [[FISprung [nN]JUmkehr] _/ o [ ist auf [Auto] A . L = eingestellt
* [Zeit bis Neustart] - - - ist auf O s eingestellt

* [Zeit Rampe Strom] & - ~ ist auf O s eingestellt

* [Niedrige Drehzahl] L = F , Seite 106 ist auf ,Vom Umrichter berechneter
Motorschlupf” eingestellt

* [Zuord.Verl. AusPhas] - F L ist auf [OPF-Fehler ausgeldst] - - =
eingestellt )
An diesem Parameter kdnnen keine weiteren Anderungen vorgenommen
werden.

+ [Einfangen im Lauf] ~ [ - istauf [Nein] ~ o eingestellt
An diesem Parameter kdnnen keine weiteren Anderungen vorgenommen
werden.

Die Werkseinstellungen wiederherstelien.

Durch Wiederherstellen zu den Werkseinstellungen mit der Einstellung von
[Konfig.quelle] - [ 5 . auf [Makrokonfig.] :~ :, Seite 95 kehrt der
Leistungsverstarker zur ausgewahlten Makrokonfiguration zuriick. Der Parameter
[Macro-configuration] . ~ £ andert sich nicht, obwohl [Kundensp. Makro]
L L F L verschwindet.
HINWEIS: Die Werkseinstellungen in den Parametertabellen entsprechen
[Macro-configuration]  F [, = [Start/Stopp] = - 5. Dies ist die werkseitig
eingestellte Makrokonfiguration.
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1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ — Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Beispieldiagramme zur Verwendung mit den
Makrokonfigurationen

[Hubwerk] + 5 £ Diagramm

T
JF L L %) @ @)
I LIT;R—l

u Vv w Al | | |

- O 1

(1): Vorwarts (aufsteigend)
(2): Riuckwarts (absteigend)

(3): Ohne integrierte Sicherheitsfunktion muss ein Kontakt am Preventa-Modul in
den Bremssteuerkreis eingefligt werden, um es einzuschalten, wenn die
Sicherheitsfunktion ,Sicher abgeschaltetes Moment* aktiviert wird (siehe
Anschlussschemata im Installationshandbuch).

(4): Elektromagnetische Bremse
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.1[Voll] F L L——[Schnellstart] 5 //

1.3.41[Voll] F u L L ——[Schnellstart] 5 :/1-

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»

= - - [ * C 1
Lo I’_ | By S J i

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Schnellstart] = /1 —

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST
» Lesen Sie grundlich das Handbuch des angeschlossenen Motors.

» Vergewissern Sie sich anhand des Typenschilds und des Handbuchs des angeschlossenen Motors, ob
alle Motorparameter korrekt eingestellt sind.

+ Wenn Sie nach der Motormessung den Wert eines oder mehrerer Motorparameter &ndern, wird der Wert
von [Tune selection] sTUN auf [Default] TAB zuriickgesetzt und Sie miissen erneut eine Motormessung
durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

E — [2-Draht-Steuerung] -
[2/3-Draht-Steuerung] c [ [ & 2s

2/3-Draht-Steuerung , Seite 155

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter [Auto Fault Reset] 2TR und [2-wire type] TCT
sowie die Zuweisungen der digitalen und virtuellen Eingange teilweise auf die Werkseinstellungen
zurlickgesetzt.

+ Stellen Sie sicher, dass diese Anderung mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

[2-Draht-Steuerung] '
2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Das Ein- oder Ausschalten wird Giber den Zustand (0 oder 1) oder die
Flanke (0 zu 1 oder 1 zu 0) des Eingangs gesteuert.

Beispiel fur ,Quelle” Verdrahtung:

ATVeee
|

|
24 x| LI1: Rechtslauf
LIx: Linkslauf
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1.3.4.1[Voll] F u L L ——[Schnellstart] = | /7— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[3-Draht-Steuerung] 7 [

3-Draht-Steuerung (Impulsbefehle):Ein ,Vorwarts“- oder ,Riickwarts“-Impuls reicht aus, um das Starten zu
steuern, ein ,Stopp“-Impuls reicht aus, um das Stoppen zu steuern.

Beispiel fur ,Quelle“ Verdrahtung:

| +24 L1 L2 Lix LI1: Stopp
B "T"T"' LI2: Rechtslauf
C/EN E LIx: Linkslauf
— [Start/Stopp] = - &
[Macro-configuration] [ F [ 42s

Makrokonfiguration , Seite 98

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewahlte Makrokonfiguration mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung
kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

+ [Start/Stopp] - £ 5: Start/Stop Standard

* [Materialtransport] - - [: Materialtransport

* [Hubwerk] H 5 E: Hubwerk

+ [Allg. Verwendung] [ £ ~: Allgemeine Verwendung
+ [PID-Reg.] 7 | : PID-Regelung

* [Netzwerkkomm.] ~ £ £ : Netzwerkkommunikation

[Kundensp. Makro] [ [ F [, % _ -

Kundensp. Makro

Schreibgeschutzter Parameter, nur sichtbar, wenn mindestens ein Makro-Konfigurationsparameter geandert
wurde.

* [Nein] ~ o: Nein
« [Ja] “E 5:Ja
[Standard Motorfreq.] & F - — [50 Hz IEC] [IEC] & [

Standard Motorfrequenz

Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter:[Motor Nennspannung]
w n 5 unter,[Hohe Drehzahl] H 5 F , Seite 106, [Schwell. Motorfreq.] - £ o , [Motor Nennfrequenz] - 5
und [Max. Ausgangsfreq.] - F .

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 £ u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

* [50 Hz IEC] & [7): 50Hz IEC-Motorfrequenz
+ [60 Hz NEMA] £ [J: 60Hz NEMA-Motorfrequenz

[Zuord.Verl.Eingph.] P L % - Ja oder Nein, je nach
Nennleistung des

Umrichters

Zuordnung Verlust Eingangsphase

Auf diesen Parameter kann in diesem Menu nur bei 3-phasigen Umrichtern zugegriffen werden.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.1[Voll] F u L L ——[Schnellstart] 5 /71—

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Wenn eine Phase verschwindet, wechselt der Umrichter in den Fehlermodus [Eing. Phasenverlust] ~ H F,
aber wenn 2 oder 3 Phasen verschwinden, bleibt der Umrichter in Betrieb, bis er bei einem erkannten
Unterspannungsfehler ausldst (der Umrichter 16st in [Eing. Phasenverlust] ~ H F bei Verlust der
Eingangsphase aus, wenn dies zu einer Leistungsminderung fihrt).

Siehe [EING.PHASENVERLUST] . F L

* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert, zur Verwendung bei Versorgung des
Umrichters Uber eine einphasige Versorgung oder tiber den DC-Bus

+ [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

[Motor Nennleistung] ~ 7 - X - Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Nennleistung Motor

Auf dem Typenschild angegebene Nennleistung des Motors in kW, wenn [Standard Motorfreq.] - ~ - auf [50
Hz IEC] = [ eingestellt ist, und Nennleistung in HP, wenn [Standard Motorfreq.] - ~ - auf [60 Hz NEMA]
£ 17 eingestellt ist.
Siehe [Motor Nennleistung] (~ F -
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]

5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A b zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.
[Motor Nennspannung] o - 5 X 100 bis 480 V Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.
Motor Nennspannung

ATV320eeeM2e: 100 bis 240 V — ATV320eeeN4e: 200 bis 480 V.

Siehe [Motor Nennspannung] . = 5
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]

5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A b zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.
[Motor Nennstrom] ~ [ - % 0,25 bis 1,51In (1) Je nach Nennleistung des
Umrichters und [Standard
Motorfreq.] & F -
Motor Nennstrom

Siehe [Motor Nennstrom] ~ [ -
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]

5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A b zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.
[Motor Nennfrequenz] ~ - 5 * 10-800 Hz 50 Hz
Motor Nennfrequenz
Die Werkseinstellung ist 50 Hz oder Voreinstellung 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] - - - auf 60 Hz

eingestellt ist.

Dieser Parameter ist nicht sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] £ £ , Seite 127 auf [Synchronmotor]
5 4~ eingestellt ist.

Siehe [Motor Nennfrequenz] F - 5
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]

5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A L zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.
[Motor Nenndrehzahl] - 5 7 % 0 bis 65.535 U/min Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.
Motor Nenndrehzahl
Dieser Parameter ist nicht sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] - - , Seite 127 auf [Synchronmotor]

5 49~ eingestellt ist.
Siehe [Motor Nenndrehzahl] ~ 5 F
0 bis 9999 U/min, danach 10,00 bis 65,53 kU/min auf der integrierten Anzeige.
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1.3.4.1[Voll] F u L L ——[Schnellstart] = | /7— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Gibt das Typenschild nicht die Nenndrehzahl, sondern die Synchrondrehzahl und den Schlupf in Hertz oder
Prozent an, dann errechnet sich die Nenndrehzahl wie folgt:

100 —slipas a %

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 100

oder

50 —slip in Hz

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 50 (50-Hz-Motoren).
oder

60 —slip in Hz
Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 60 (60-Hz-Motoren)

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 £ u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

[Max. Ausgangsfreq.] - - - 10 - 599 Hz 60 Hz

Maximale Ausgangsfrequenz

Die Werkseinstellung ist 60 Hz oder Voreinstellung 72 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] - F - auf 60 Hz
eingestellt ist.

Der Maximalwert wird durch die folgenden Bedingungen begrenzt: Er darf nicht mehr als das 10-fache des

Werts von [Motor Nennfrequenz] ~ -~ 5 Uberschritten werden.

Zur Vermeidung erkannter [UBERDREHZAHL MOTOR] 5 = ~ Fehler. Es wird empfohlen, [Max.
Ausgangsfreq.] - ~ - gleich oder hoher als 110 % von [Hohe Drehzahl] + 5 7 zu wahlen.

Siehe [Max. Ausgangsfreq.] - - - , Seite 127.

[Autotuning] - . ~ (@) — [Keine Aktion] - =
Autotuning

Fur Asynchronmotoren .

Fir Synchronmotoren .

[Status Autotuning] £ . 5 — [Nicht ausgefiihrt] £ A &

Status Autotuning

Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Er zeigt den Status der
Motormessung seit der letzten Inbetriebnahme an.

* [Nicht ausgefihrt] = A & : Nicht ausgefiihrt, Autotuning wurde nicht ausgefuhrt
* [Anstehend] F £ ~ d: Test steht an, Autotuning wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt
* [Aktiv] 7 - = [: Test aktiv, Autotuning wird ausgefuhrt

* [Fehler] ~ A . L : Fehler erkannt, beim Autotuning wurde ein Fehler erkannt
+ [Autotuning abgeschl] - = ~ £ : Autotuning abgeschl, der von der Motormessung gemessene
Statorwiderstand wird zur Steuerung des Motors verwendet
[Auswahl Tuning] 5 £ u ~ — [Vorgabe] = A k&
Auswahl Tuning
+ [Vorgabe] £ H L: Vorgabe, der standardmaRige Statorwiderstandswert wird zur Steuerung des Motors
verwendet
+ [Messen] /1 E A 5: Messen, der von der Motormessung gemessene Statorwiderstand wird zur Steuerung

des Motors verwendet

+ [Angepasst] [ . 5: Angepasst, der manuell eingestellte Statorwiderstand wird zur Steuerung des
Motors verwendet

[ThermNennst. Mot.] . - H (@) 0,2bis 1,5In (1) Je nach Nennleistung des
) ) Antriebsverstarkers.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.1[Voll] F u L L ——[Schnellstart] 5 /71—

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Thermischer Nennstrom Motor
Siehe [ThermNennst. Mot.] . £ H .
[Hochlaufzeit] A [ [ Q 0,00 bis 6.000 s (2) 3.0s

Hochlaufzeit (von 0 bis FRS)

Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] F - 5 , Seite 104. Um die Wiederholbarkeit der
Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden.

Siehe [Hochlaufzeit] A L I .

[Verzégerung] dE () 0,00 bis 6.000 s (2) 3,0s
Verzégerung
Zeit zum Verzogern von der [Motor Nennfrequenz] F - 5 , Seite 104 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der

Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden.

Siehe [Verzégerung] -/ £ .

[Niedrige Drehzahl] . 5 7 €) 0 bis 599 Hz 0

Niedrige drehzahl
Motorfrequenz bei minimalem Sollwert, einstellbar von 0 bis [Hohe Drehzahl] + = F.

Siehe [Niedrige Drehzahl] L 5 F .

[Hohe Drehzahl] + 5 7 () 0-599 Hz 50 Hz
Hohe drehzahl
Motorfrequenz bei maximalem Sollwert, einstellbar von [Niedrige Drehzahl] . = F bis [Max. Ausgangsfreq.]

E F ~. Die Werkseinstellung wird auf 60 Hz geandert, wenn [Standard Motorfreq.] & - - auf [60 Hz NEMA]
b [ eingestellt ist. Zur Vermeidung erkannter [UBERDREHZAHL MOTOR] 5 = F Fehler. Es wird empfohlen,
[Max. Ausgangsfreq.] - ~ ~ gleich oder hoher als 110 % von [Hohe Drehzahl] + 5  zu wahlen.

Siehe [Hohe Drehzahl] + = 7 .

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

(2) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaf [Inkrement Rampe] .~ - .

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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1.3.4.2 [Voll] F .

SEE- Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

1.3.42[Voll] Ful L ——[Einst] 5 F £—

Inhalt dieses Kapitels

Mit integriertem Bedienterminal ..............c.coiiiiiii i 108

[Einst.] 5 £ E—Parameter........ooooiiiiiiiii e 109

Parametereinstellungen firr [K Filt P Ant Geschw] = F [, [Prop.verst

Drehzahl] 5 7 o und [I Anteil Geschw Reg] 5 /1 £ coooviiviiiiiiiiiee e, 112

Parameter [Einst.] 5 £ £ (FOMS.) oo 114
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.34.2[Voll] Fu L L——[Einst] 5 E E—

Mit integriertem Bedienterminal

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»
ConF=»F L. =»5FE

Es wird empfohlen, den Motor anzuhalten, bevor Sie eine der Einstellungen
andern.

Uberdas Menii =~ F

’I_
] @:‘;@ = ENT @ = Esc

ESC

(1): EINSTELLUNGEN

Die Einstellparameter kénnen bei laufendem oder gestopptem
Leistungsverstarker geandert werden.
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1.34.2[Voll] Fu L L——[Einst] 5 E E— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Einst.] 5 £ £— Parameter

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

r r I | C
L oorme » oL L » o el

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Einst.] 5 £ £ —

[Inkrement Rampe] .~ - ¢) - 0,1

Inkrement Rampe

Dieser Parameter ist guiltig fur [Hochlaufzeit] 7 [, [Verzégerung] - £ [, [Hochlauf2] A [ Z und

[Verzégerung 2] - £ 7. Siehe [Inkrement Rampe] .~ - .
+ [0,01] 7.0 /: Rampe bis zu 99,99 Sekunden
* [0,1] 7. /: Rampe bis zu 999,9 Sekunden
* [11 /: Rampe bis zu 6.000 Sekunden

[Hochlaufzeit] A L €) 0,00 bis 6.000 s (1) 30s

L

Hochlaufzeit (von 0 bis FRS)

Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] F - 5 , Seite 104. Um die Wiederholbarkeit der
Rampen zu gewabhrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden. Siehe [Hochlaufzeit] A [ I .

[Verzégerung] - £ [ (@) 0,00 bis 6.000 s (1) 3,0s
Verzégerung
Zeit zum Verzdgern von der [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der

Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmadglichkeiten
festgelegt werden. Siehe [Verzoégerung] -/ £ [ .

[Hochlauf2] A1 = % () 0,00 bis 6.000 s (1) 5s
Hochlaufzeit 2
Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104. Um die Wiederholbarkeit der

Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden. Siehe [Hochlauf2] A L - .

[Verzégerung 2] o £ = % () 0,00 bis 6.000 s (1) 5s

Verzégerung 2

Zeit zum Verzdgern von der [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der
Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaoglichkeiten
festgelegt werden. Siehe [Verzogerung 2] - £ .

[Start Verrundg. ACC] - A % () 0 bis 100 % 10 %
Start Verrundung ACC-Rampe

Rundung des Beginns der Beschleunigungsrampe in % des Werts [Hochlaufzeit] 7 L oder [Hochlauf 2]
A L 2 Rampenzeit. Angezeigt, wenn [Rampentyp] - ~ £ auf [Angepasst] [ . 5 eingestellt ist. Siehe [Start
Verrundg. ACC] - A /.

[Ende Verrundg. ACC] - A 2 % () 0 bis 100 % 10 %
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.342[Voll] Fu L L——[Einst] 5 F £—

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Ende Verrundung ACC-Rampe

Rundung des Endes einer Beschleunigungsrampe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] A L [ oder [Hochlauf
2] A L 2 Rampenzeit.

Einstellbar von 0 bis 100 % - [Start Verrundg. ACC] £ A /.

Angezeigt, wenn [Rampentyp] ~ 7 L auf [Angepasst] [ . 5 eingestellt ist. Siehe [Ende Verrundg. ACC]
[Start Verrundg. DEC] = A 7 % () 0 bis 100 % 10 %

Start Verrundung DEC-Rampe

Rundung des Beginns der Verzégerungsrampe in % der[Verzégerung] - £ [ oder [Verzégerung 2] - £
Rampenzeit. Angezeigt, wenn [Rampentyp] - F L auf [Angepasst] [ . 5 eingestellt ist. Siehe [Start
Verrundg. DEC] - A 7 .

[Ende Verrundg. DEC] - A 4 % () 0 bis 100 % 10 %

Ende Verrundung DEC-Rampe

Rundung des Endes der Verzdgerungsrampe in % der [Verzégerung] - £ [ oder [Verzégerung 2] - £
Rampenzeit.

Einstellbar von 0 bis 100 % - [Start Verrundg. DEC] - A 7.
Angezeigt, wenn [Rampentyp] - ~ - auf [Angepasst] . 5 eingestellt ist. Siehe [Ende Verrundg. DEC]

- 0
= .

[Niedrige Drehzahl] . 5 F €) 0-599 Hz 0 Hz

Niedrige drehzahl

Motorfrequenz bei minimalem Sollwert, einstellbar von 0 bis [Hohe Drehzahl] H = 7 , Seite 106. Siehe
[Niedrige Drehzahl] . 5 F , Seite 106.

[Hohe Drehzahl] H 5 7 €) 0-599 Hz 50 Hz

Hohe drehzahl

Motorfrequenz bei maximalem Sollwert, einstellbar von [Niedrige Drehzahl] . = ~ bis [Max. Ausgangsfreq.]
E F ~. Die Werkseinstellung wird auf 60 Hz geandert, wenn [Standard Motorfreq.] & - - auf [60 Hz NEMA]
& [0 eingestellt ist. Siehe [Hohe Drehzahl] + 5 F , Seite 106. Zur Vermeidung erkannter [UBERDREHZAHL
MOTOR] = = + Fehler. Es wird empfohlen, [Max. Ausgangsfreq.] - ~ ~ gleich oder héher als 110 % von
[Hohe Drehzahl] +H 5 F zu wahlen.

[GroRe Frequenz 2] H 5 7 2 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBe Frequenz 2

Angezeigt, wenn [2 HSP Werte] = H = nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist. Siehe [GroBe Frequenz 2] H 5

[GroRe Frequenz 3] 1 5 7 7 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBe Frequenz 3

Angezeigt, wenn [4 HSP Werte] = H Y nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist. Siehe [GroBe Frequenz 3] H 5 F 7
[GroRe Frequenz 4] H 5 7 4 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBe Frequenz 4

Angezeigt, wenn [4 HSP Werte] = + “ nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist. Siehe [GroRe Frequenz 4] H 5 F 4
[ThermNennst. Mot.] & + ) 0,2 bis 1,5 In (1) Je nach Nennleistung des

Antriebsverstarkers.

Thermischer Nennstrom Motor
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1.34.2[Voll] Fu L L——[Einst] 5 E E— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Siehe [ThermNennst. Mot.] | £ H , Seite 105

[IR-Kompens.] .. F ~ €) 0 bis 200 % 100 %
IR-Kompens.

Siehe [IR-Kompens.] . F - .

[Schlupfkomp.] 5. F (@) 0 bis 300 % 100 %

Schlupfkompensation

Siehe [Schlupfkomp.] 5L F .

[K Filt P Ant Geschw] 5 F [ % () 0 bis 100 65

K Filt P Ant Geschw

Siehe [K Filt P Ant Geschw] 5 - [ .

[ Anteil Geschw Reg] 5 . - * () 1 bis 65.535 ms 63 ms

I Anteil Geschw Reg
Siehe [l Anteil GeschwReg] 5 k.

[Prop.verst Drehzahl] 5 7 [ % () 0 bis 1000 % 40 %

Proportionalverstdarkung Drehzahl

Siehe [Prop.verst Drehzahl] = F [

[Tragheitsfaktor] 5 7 L . % () 0 bis 1000 % 40 %

Tragheitsfaktor

Siehe [Tragheitsfaktor] 5 [ . .

(1) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaf [Inkrement Rampe] -~ - .

(2) In entspricht dem Nennstrom des Antriebsverstarkers, der in der Installationsanweisung oder auf dem
Typenschild angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menlis zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wéhrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.34.2[Voll] Fu L L——[Einst] 5 E E—

Parametereinstellungen fur [K Filt P Ant Geschw] 5 F [,
[Prop.verst Drehzahl] 5 P L und [| Anteil Geschw Reg]
5k

Die folgenden Parameter sind zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - - ,
Seite 127 auf [SVC U ASM] V/ V/ [, [Synchronmotor] 5 4 ~ oder
[Energieeinspar.] ~ L o eingestellt ist.

Allgemein gilt: Einstellung fur [K Filt P Ant Geschw] 5 F [ =0

Der Regler ist vom Typ ,IP“, mit Filterung des Drehzahlsollwerts und eignet sich
fur Anwendungen, die Vielseitigkeit und Stabilitat erfordern (beispielsweise
Hubwerke oder Maschinen mit hoher Tragheit).

* [Prop.verst Drehzahl] = F [ wirkt auf iberhéhte Drehzahl.
* [l Anteil Geschw Reg] 5 . £ wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.

Anfangsverlauf Verringerung von SIT N Verringerung von SIT AN
R R R
1 1 1
08 0.8 08
06 06 06
04 04 04
02 02 02
0 5 5o 190 150 200 280 %0 R M o o~ T %8 5o 130 150 230 250 300 350 40 450 560 " | %050 160 150 200 230 300 350 400 450 560 ~ |
Anfangsverlauf Erhohung von SPG Erhéhung von SPG 7.*
R R R
1 1 1
0.8 0.8 08
06 0.6 0.6
0.4 04 04
0.2 0.2 0.2
06 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T ol T o3 T
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

R: Sollwert-Division

T: Zeitin ms

Sonderfall: Parameter [K Filt P Ant Geschw] 5 F [ ist nicht 0

Dieser Parameter sollte besonderen Anwendungen vorbehalten sein, die eine
kurze Antwortzeit erfordern (beispielsweise Lage- oder Wegeregelung).

+  Wenn, wie oben beschrieben, der Wert 100 eingestellt wird, ist der Regler
vom Typ ,IP* ohne Filterung des Sollwerts.

» Bei einer Einstellung zwischen 0 und 100 ist der erzielte Betrieb eine
Zwischenfrequenz zwischen den nachstehenden und den auf der
vorhergehenden Seite angegebenen Einstellungen.

Beispiel: Einstellung fir [K Filt P Ant Geschw] 5~ L = 100
* [Prop.verst Drehzahl] = F~ [ wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.
* [l Anteil Geschw Reg] 5 : £ wirkt auf Gberhéhte Drehzahl.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Anfangsverlauf Verringerung von SIT X\ Verringerung von SIT X\

R R R

1 1 1
0.8 08 0.8
0.6 0.6 0.6
04 04 04
0.2 02 0.2

o T ol T o T

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Anfangsverlauf Erhéhung von SPG vd Erhdhung von SPG o

R R R

1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
04 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2

Ob 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 06 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 Ob 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

R: Sollwert-Division
T: Zeitinms
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.34.2[Voll] F u L L——[Einst.]

[y =y

P I

Parameter [Einst.] 5 £ £ (Forts.)

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Teiler Rampe] =/ [ F % () 0 bis 10 4

Teiler Rampe Schnellhalt

Siehe [Teiler Rampe] &/ [ F .

[DC-Brems. Pegel 1] o/ % () 0,1bis 1,411n (1) 0,641n (1)
DC-Bremsung Pegel 1

Hohe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert Giber Logikeingang oder als Anhaltemodus
gewahlt. Siehe [DC-Brems. Pegel 1] oL .

[Zeit DC-Bremsung 1] = & , % () 0,1bis 30s 0,5s

Zeit DC-Bremsung 1

Maximale Dauer der Stromaufschaltung [DC-Brems. Pegel 1] . = [ . Nach Ablauf dieser Zeit wird der
Einspeisestrom [DC-Brems. Pegel 2] | J [ . Siehe [Zeit DC-Bremsung 1] £ & /.

[DC-Brems. Pegel 2] /[ 2 % () 0,1 Inbis 1,411n (1) 0,51n (1)
DC-Bremsung Pegel 2

Einspeisungsstrom, der durch einen Logikeingang aktiviert oder als Stopmodus ausgewahlt wurde, sobald die

Zeitspanne [Zeit DC-Bremsung 1] £ &  abgelaufen ist. Siehe [DC-Brems. Pegel 2] /4 [ = .

[Zeit DC-Bremsung 2] - o [ % () 0,1bis 30's 0,5s

Zeit DC-Bremsung 2

Maximale Einspeisezeit [DC-Brems. Pegel 2] | o [ = fUr Einspeisung, nur als Stopp-Modus ausgewahlt.
Siehe [Zeit DC-Bremsung 2] - -/ [ .

[Aut. DC-Brems. Peg1] 5 o/ [ % () 0'bis 1.2In (1) 0.71n (1)

Automatische DC-Bremsung Pegel 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fur den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Pegel der Gleichstromaufschaltung im Stillstand [Auto. DC-Bremsung] A o

Siehe [Aut. DC-Brems. Peg1] = -

L ist nicht [Nein] ~ =.

I~ /
[ I

0,1bis30s 0,5s

1 % ()

[Zeit aut. DC-Brems1] - o [

Zeit automatische DC-Bremsung 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fur den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.
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1.34.2[Voll] Fu L L——[Einst] 5 E E— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] ~ = £ nicht [Nein] ~ = ist.
wenn [Regelungsart Motor] = - , Seite 127 auf [Synchronmotor] = Y ~ eingestellt ist, entspricht diese

Zeit der Haltezeit bei Drehzahl Null.
Siehe [Zeit aut. DC-Brems1] £ &/ [ /.

[Aut. DC-Brems. Peg2] 5 o [ 2 % () 0 bis 1,21In (1) 0,51n (1)

Automatische DC-Bremsung Pegel 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fiir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A </ [ nicht [Nein] ~ = ist.

Siehe [Aut. DC-Brems. Peg2] 5 J [ = .

[Zeit aut. DC-Brems2] - /[ = % () 0 bis 30 s 0s

Zeit automatische DC-Bremsung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fiir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A & [ nicht[Ja] Y £ 5 ist.

Siehe [Zeit aut. DC-Brems2] £ -/ [ 7 .

[Taktfrequenz] 5 F ~ €) 2 bis 16 kHz 4,0 kHz

Taktfrequenz

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES UMRICHTERS

Es ist sicherzustellen, dass die Schaltfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht tGberschreitet, wenn der EMV-
Filter fir den Betrieb des Umrichters in einem IT-Netz getrennt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Dies gilt fur die folgenden Antriebsverstarkerversionen: ATV320ee¢2¢
Siehe [Taktfrequenz] 5 F -~ .

Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn der Parameter [Begr Uberspg Motor] = V .
konfiguriert ist.
HINWEIS: Bei ibermaRigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz
und setzt diese zurick, sobald die Temperatur wieder in den Normalbereich zurtickkehrt.

0 bis 1,5 In (1) 1,51n (1)

[Strombegrenzung] [ L . * ()

Strombegrenzung
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HINWEIS

UBERHITZUNG

+ Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom
besitzt.

+ Beider Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren der
jeweiligen Anwendung zu bericksichtigen, einschlief3lich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Ermdglicht die Strombegrenzung des Motors. Siehe [Strombegrenzung] £ L .

HINWEIS: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Antriebsverstarker im Fehlerzustand
[Ausgangsphasenverl] - 7 L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des
Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

[Strombegrenzung2] [ L & % () 0 bis 1,51In (1) 1,51n (1)

Strombegrenzung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

» Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten Maximalstrom
besitzt.

» Bei der Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren der
jeweiligen Anwendung zu bericksichtigen, einschlief3lich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Siehe [Strombegrenzung2] [ [ 7 .

HINWEIS: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Antriebsverstarker im Fehlerzustand
[Ausgangsphasenverl] = ~ L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des
Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

2 - [Neln] Fro
[Magnetfluss Motor] 7 . ., X ) A 25

Konfig. Magnetfluss Motor

A AGEFAHR

GEFAHR EINES STROMSCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Wird der Parameter [Motor fluxing] F1.U auf [Continuous] FCT eingestellt, erfolgt immer eine
Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

» Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Bedingungen fiihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten
Magnetisierungsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Der Parameter ist sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] = - , Seite 127 nicht auf [Synchronmotor] = = ~
eingestellt ist.
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Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut
worden sein.

Im Modus [Permanent] - [ - baut der Antriebsverstarker den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.
Im Modus [Nicht kontinuierl.] F ~ [ erfolgt eine Magnetisierung beim Anlaufen des Motors.

Der Magnetstrom ist héher als [Motor Nennstrom] ~ [ ~, wenn der Magnetfluss erzeugt wird, und wird dann
an den Magnetisierungsstrom des Motors angepasst. Siehe [Magnetfluss Motor] ~ L . .

* [Nicht kontinuierl.] ~ ~ [ : Nicht kontinuierl.

+ [Permanent] F [ £: Permanent. Diese Option ist nicht mdglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A o [
gleich [Ja] < E 5 ist oder wenn [Art des Stopps] = - - gleich [Freilauf] ~ 5 £ ist.

* [Nein] F ~ =: Nein, Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht méglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [
nicht [Nein] ~ = ist.

[Timeout Drehz nied.] - . 5 ¢) 0Dbis 999,9 s 0s

Timeout Drehz nied.
Maximale Betriebsdauer bei [Niedrige Drehzahl] | 5 F , Seite 106.

Nach Betrieb in LSP wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors automatisch befohlen. Der
Motor startet neu, wenn der Sollwert LSP (bersteigt und nach wie vor ein Betriebsbefehl anliegt. Siehe
[Timeout Drehz nied.] £ L 5 .

HINWEIS: Der Wert 0 gibt einen unbegrenzten Zeitraum an.

HINWEIS: Wenn [Timeout Drehz nied.] £ L 5 nicht O ist, wird [Art des Stopps] = £ £ zu [Stopp Rampe]
~ [1F erzwungen (nur wenn eine Stopp-Rampe konfiguriert werden kann).

[Jog-Frequenz] /[ F % () 0-10Hz 10 Hz

Jog-Frequenz

Siehe [Jog-Frequenz] /[ F .

[Jog-Verzégerung] /[ - % €) Obis2,0s 0,5s

Jog-Pause

Verzdégerung zum Entprellen bei zwei aufeinander folgenden JOG-Befehlen. Siehe [Jog-Verzégerung] /L - .

[Voreinst. Drehz. 2] 5 7 = % () 0 bis 599 Hz 10 Hz

Voreinst. Drehz. 2

Siehe [Voreinst. Drehz. 2] 5 7 7 .

[Voreinst. Drehz. 3] 5~ 7 % () 0 bis 599 Hz 15 Hz

Voreinst. Drehz. 3

Siehe [Voreinst. Drehz. 3] 5 F 7 .

[Voreinst. Drehz. 4] 5 7 - % () 0 bis 599 Hz 20 Hz
Voreinst. Drehz. 4

Siehe [Voreinst. Drehz. 4] 5 7 4 .

[Voreinst. Drehz. 5] 5 7 5 % () 0 bis 599 Hz 25Hz

Voreinst. Drehz. 5

Siehe [Voreinst. Drehz. 5] 5 F 5 .

[Voreinst. Drehz. 6] 5 F 5 % ) 0 bis 599 Hz 30 Hz

Voreinst. Drehz. 6
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Siehe [Voreinst. Drehz. 6] 5 7 £ .

[Voreinst. Drehz. 7] 5 7 7 % () 0 bis 599 Hz 35Hz

Voreinst. Drehz. 7

Siehe [Voreinst. Drehz. 7] 5 7 7.

[Voreinst. Drehz. 8] 5 7 5 % () 0 bis 599 Hz 40 Hz

Voreinst. Drehz. 8

Siehe [Voreinst. Drehz. 8] 5 7 4 .

[Voreinst. Drehz. 9] 5 7 9 % () 0 bis 599 Hz 45 Hz

Voreinst. Drehz. 9

Siehe [Voreinst. Drehz.9] 5 7 5 .

[Voreinst. Drehz. 10] 5 7 /0 % 0 bis 599 Hz 50 Hz

Voreinst. Drehz. 10

Siehe [Voreinst. Drehz.10] 5 ~ /[ .

[Voreinst. Drehz. 11] 5 7 | [ % ) 0 bis 599 Hz 55 Hz

Voreinst. Drehz. 11

Siehe [Voreinst. Drehz. 11] 5 F | /.

[Voreinst. Drehz. 12] 5 7 |2 % () 0 bis 599 Hz 60 Hz
Voreinst. Drehz. 12

Siehe [Voreinst. Drehz. 12] 5 F /27 .

[Voreinst. Drehz.13] 5 7 | 3 % ) 0 bis 599 Hz 70Hz

Voreinst. Drehz. 13

Siehe [Voreinst. Drehz. 13] 5 F /3.

) 0 bis 599 Hz 80 Hz

*

[Voreinst. Drehz. 14] = F |4

Voreinst. Drehz. 14

Siehe [Voreinst. Drehz. 14] 5 7 |+ .

[Voreinst. Drehz. 15] 5 7 /5 % () 0 bis 599 Hz 90 Hz

Voreinst. Drehz. 15

Siehe [Voreinst. Drehz.15] 5 7 /5 .

[Voreinst. Drehz. 16] 5 7 /5 % ) 0 bis 599 Hz 100 Hz

Voreinst. Drehz. 16

Siehe [Voreinst. Drehz. 16] = 7 /5 .

[Koeff. Multiplik.] /7 7 - % €) 0 bis 100 % 100 %

Koeffizient Multiplikation

Er ist zuganglich, wenn [Soll.freq 2 Multip.] /7 A 2, [Soll.freq 3 Multip.] /7 A 7 wurde dem Grafikterminal
zugewiesen. Siehe [Koeff. Multiplik.] /7 ~ - , Seite 50.

[+/- DZ-Begrenzung] 5 - 7 % ) 0 bis 50 % 10 %
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+/- DZ-Begrenzung

R - |
[ .

Siehe [+/- DZ-Begrenzung] *

[PropVers PID-Regler] - 7 [ % ()

0,01 bis 100

Proportionalverstédrkung PID

Siehe [PropVers PID-Regler] - F [ .

[Int.verst PID-Regler] - [ % ()

0,01 bis 100

Integralverstiarkung PID-Regler
Siehe [Int.verst PID-Regler] - /[ .

[PID diff. Verst.] - o % €)

0,00 bis 100

PID diff. Verst.
Siehe [PID diff. Verst.] - &/ [ .

[PID-Rampe] 7 - 7 % ()

0bis99,9s

Os

PID-Rampe

PID-Beschleunigungs-/Verzdégerungsrampe, definiert fur [Min. Prozess PID] 7 | 7
F 1+ F £ und umgekehrt. Siehe [PID-Rampe] F - F .

! bis [Max. Prozess PID]

[Min. PID Ausgang] 7 o L % () -599 bis 599 Hz 0 Hz
Minimaler PID Ausgang
Minimalwert des Reglerausgangs in Hertz. Siehe [Min. PID Ausgang] F = L .
[Max. PID Ausgang] 7 = H % () 0 bis 599 Hz 60 Hz
Maximaler PID Ausgang
Maximalwert des Reglerausgangs in Hertz. Siehe [Max. PID Ausgang] ~ = H .

Siehe [Warnung min. 100

[Warnung min. Istw.] 7 7L % ()

Istw.] 7 AL (2)

Warnung minimaler Istwert

Unterer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts. Siehe [Warnung min. Istw.] 7 A .

[Warnung max. Istw.] 7 A H % €)

Siehe [Warnung max.
Istw.] F A H (2)

1.000

Warnung maximaler Istwert

Oberer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts. Siehe [Warnung max. Istw.] 7 A H .

[Warnung PID-Fehler] 7 £ - % ()

0 bis 65.535 (2)

100

Warnung PID-Fehler

Uberwachungsschwellwert der Reglerabweichung. Siehe [Warnung PID-Fehler] F £ - .

[Eingang Drehzahl %] 7 5 - % ()

1 bis 100 %

100 %

Sollwert PID-Eingang Drehzahl %

Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs. Siehe [Eingang Drehzahl %] ~ = - .

[Vorein. PID-Soll 2] - 7 = % ()

Siehe [Vorein. PID-Soll 2]
- F 2 (2)

300

2. voreingestelite PID-Sollwert
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Siehe [Vorein. PID-Soll 2] - ~ = .

[Vorein. PID-Soll 3] ~ F 7 ) ¢ C) Siehe [Vorein. PID-Soll 3] 600
) - F3(2)

3. voreingestellte PID-Sollwert

Siehe [Vorein. PID-Soll 3] - ~ 7 .

[Vorein. PID-Soll 4] - 7 4 * () Siehe [Vorein. PID-Soll 4] 900
- FH(2)

4. voreingestellte PID-Sollwert

Siehe [Vorein. PID-Soll 4] - 7 4 .
0 bis 1,36 In (1) 0,0A

[Strom Offn. Bremse] /5~ % ()

Strom Offnung Bremse

Stromschwellwert zur Bremsenoffnung fiir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf. Siehe [Strom Offn. Bremse]

- ~
T .

[Riick.str. Off.Brems] - o % ()

0 bis 1,36 In (1)

0,0A

Riickwértsstrom Offnung Bremse

Stromschwellwert zur Bremsendffnung fiir den Senkbetrieb oder den Linkslauf. Siehe [Riick.str. Off.Brems]

-
oo

[Zeit Bremsanzug] & - £ % €) 0 bis 5,00 s US

Offnungszeit Bremse

Siehe [Zeit Bremsanzug] - - £ .

[Freq. Bremsoffnung] 5 - X (@) [Auto] AL E o [Auto] A L E o
0 bis 10 Hz

Frequenz Bremsoé6ffnung

Siehe [Freq. Bremsoffnung] & - .

[Auto] A o £ =: Nennwert

[Freq. Bremsabfall] & £ - % €) [Auto] A w £ o [Auto] A L =
0 bis 10 Hz

Ansprechfrequenz Bremse

Siehe [Freq. Bremsabfall] - £ ~ .
0 bis 5,00 s Os

[Bremsansprechverzogerung] - & £ * Q)

Bremsansprechverzégerung

Zeitverzdgerung vor Anforderung des Bremsanzugs. Siehe [Bremsansprechverzogerung] £ & £ .

[Ansprechzeit Bremse] & £ = % () 0 bis 5,00 s 0s

Ansprechzeit Bremse

Siehe [Ansprechzeit Bremse] - £ .

[[F]Sprung [nJUmkehr] J 4 [ * () [Auto] A E o [Auto] A E o
0 bis 10 Hz

Sprungfrequenz bei Drehzahlumkehr

Siehe [[F]Sprung [n]lUmkehr] /[ .
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[Auto] A o E =: Nennwert

[Zeit bis Neustart] - - - % () 0,00 bis 15,00 s 0,00s

Zeit bis Neustart

Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz. Siehe [Zeit
bis Neustart] - - - .

[Drehmntbegr. Motor] = L /1 % €) 0 bis 300 % 100 %

Drehmomentbegr. Motorbetrieb

Drehmomentbegrenzung im Motorbetrieb, in % oder in 0,1 %-Inkrementen des Bemessungsmoments geman
Parameter fir [Inkrement Drehmom.] -~ £ F .

Siehe [Drehmntbegr. Motor] £ L /7.

[Drehmomentbegr Gen.] - L . % () 0 bis 300 % 100 %

Drehmomentbegrenzung Generator

Drehmomentbegrenzung im Generatorbetrieb, in % oder in 0,1 %-Inkrementen des Bemessungsmoments
gemaf Parameter fur die [Inkrement Drehmom.] - £ F .

Siehe [Drehmomentbegr Gen.] - L . [ .

[Traverse HSP] - - H % () 0 bis 10 Hz 4 Hz

Frequenz Traverse hoch

Siehe [Traverse HSP] £ - H .

0 bis 10 Hz 4 Hz

[Traverse freq. Low] £ - L % ()

Frequenz Traverse niedrig

Siehe [Traverse freq. Low] £ -~ L .

[Quick Step hoch] 7 5 + % () 0 bis [Traverse HSP] - - H | 0 Hz

Quick Step hoch
Siehe [Quick Step hoch] 7 5 H .

[Quick Step niedrig] 7 5 L %* () 0 bis [Traverse freq. Low] | OHz

— ]
I’:II_

Quick Step niedrig
Siehe [Quick Step niedrig] 7 5 L .

[Oberer Stromschw.] L £ o €) 0 bis 1,5 In (1) In (1)

Oberer Stromschwellwert

Stromschwellwert fur die Funktion [Stromschw. erreicht] C = ~ , die einem Relais oder einem Logikausgang
zugeordnet ist. Siehe [Oberer Stromschw.] [ - o .

[Schw. Drehm. hoch] £ £ H €) -300 % bis +300 % 100 %

Schwellwert Drehmoment hoch

Schwellwert hohes Drehmoment fur die Funktion [WarnDrehmom hoch] - - H A , die einem Relais oder
einem Logikausgang zugeordnet ist, in Prozent des Nennmoments. Siehe [Schw. Drehm. hoch] £ £ H .

[Schw. Drehm. nied.] £ - L () -300 % bis +300 % 50 %

Schwellwert Drehmoment niedrig
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Schwellwert niedriges Drehmoment fir die Funktion [WarnDrehmom niedrig] - £ L A , die einem Relais oder
einem Logikausgang zugeordnet ist, in Prozent des Nennmoments. Siehe [Schw. Drehm. nied.] £ £ L .

[Schw. Alarm Puls] F 7 L 0 Hz bis 20.000 kHz 0O Hz
Schwellwert Alarm Puls
Frequenzschwellwert der Funktion [Frequenzmesser] - 5 F —, die einem Relais oder einem Logikausgang

zugeordnet ist (siehe [MotFreq ObSchwellw2] ~ 5 L F . Siehe [Schw. Alarm Puls] - 5 L .

[Schwell. Motorfreq.] - o ¢) 0,0 bis 599 Hz HSP

Schwellwert Motorfrequenz

Schwellwert der Motorfrequenz fiir die Funktion [Mot Freq. hoch Schw] ~ = A , die einem Relais oder einem
Logikausgang zugeordnet ist, oder die von der Funktion [Param Umschaltung] /7 . 7 verwendet wird. Siehe
[Schwell. Motorfreq.] - £ o .

[Frequenzschwell. 2] F = o () 0,0 bis 599 Hz HSP
Frequenzschwellwert 2

Schwellwert der Motorfrequenz fur die Funktion [2. Freqschw. err.] ~ = A , die einem Relais oder einem
Logikausgang () zugeordnet ist, oder die von der Funktion [Param Umschaltung] /7. F verwendet wird.
Siehe [Frequenzschwell. 2] F 7 4 .

[Schw Freilauf Stopp] F F - % () 0,2 bis 599 Hz 0,2 Hz

Schwellwert Freilauf Stopp
Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den Stopp-Modus Freilauf umschaltet.

Dieser Parameter unterstitzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt in den Stopp-Modus
Freilauf unter einem Schwellwert ,Niedrige Drehzahl*.

Er ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] - : £ auf [Schnellhalt] - 5 £ oder [Stopp Rampe] - /7 F
eingestellt ist und wenn [Zuord. Bremsanst.] - . £ und [Auto. DC-Bremsung] ~ = L nicht konfiguriert sind.
Siehe [Schw Freilauf Stopp] - F £ .

[Therm. Schw. Motor] & ~ o ) 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor

Schwellwert fir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais). Siehe [Therm. Schw. Motor] - £ o .

0 bis 599 Hz 0Hz

[Sprungfrequenz] / F F QO

Sprungfrequenz

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv. Siehe
[Sprungfrequenz] / F F .

[Sprungfrequenz 2] _/ F = () 0 bis 599 Hz 0Hz

Sprungfrequenz 2

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv. Siehe
[Sprungfrequenz 2] J/F - .

[3. Sprungfrequenz] / F 7€) 0 bis 599 Hz 0 Hz

3. Sprungfrequenz

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
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erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv. Siehe
[3. Sprungfrequenz] _/ F 7.

[Hyst. Sprungfreq.] / F H %) 0,1 bis 10 Hz 1Hz

Hysterese Sprungfr equenz

Der Parameter ist sichtbar, wenn mindestens eine Ausblendfrequenz [Sprungfrequenz] / F F,

[Sprungfrequenz 2] _/ F = oder [3. Sprungfrequenz] _/ - 7 ungleich 0 ist.
Beispielbereich fir die Ausblendfrequenz: zwischen J/FF - JFHund JFF + JF H.
Diese Einstellung gilt fir alle 3 Frequenzen /F F, /F 2, /F 7. Siehe [Hyst. Sprungfreq.] ./ H .
[Unterl. Nenndrehz.] L . ~ % () 20 bis 100 % von [Motor 60 %
Nennstrom] ~ [ -
Unterl. Schwellw. bei Nenndrehz.
Schwellwert fir Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ([Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104), in % des
Motorbemessungsmoments.
Nur sichtbar, wenn [Erk. Unterl. Verz.] o L £ nicht auf O eingestellt ist.
Siehe [Unterl. Nenndrehz.] [ . ~ .
[Unterlast Drehz.=0] . . [ *() 0 bis [Unterl. Nenndrehz.] | 0%
Lo

Unterlast Schwellw. bei Drehz.=0

Schwellwert fiir Unterlast bei einer Frequenz von Null, in Prozent des Nennmoments.

Nur sichtbar, wenn [Erk. Unterl. Verz.] o L £ nicht auf O eingestellt ist.
Siehe [Unterlast Drehz.=0] L . L .
[Freq.schwellw.Untl.] - /7. o %€) 0 bis 599 Hz 0 Hz

Erk. Unterlast Schwell. Frequenz

Frequenzschwellwert fir Unterlasterkennung. Siehe [Freq.schwellw.Untl.] - /7. o .

[Hysteresefrequenz] 5 - 5 () 0,3 bis 599 Hz 0,3Hz

Hysteresefrequenz

Maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert den Beharrungszustand.

Siehe [Hysteresefrequenz] = - & .

[Zeit Unter. Wieder.] F - . % () 0 bis 6 min 0 min

Zeit Unterlast. vor Wiederanlauf
Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.

Damit ein automatischer Neustart moglich ist, muss der Wert von [Zeit Fehlerreset] - A - , Seite 336 den
Wert dieses Parameters um mindestens eine Minute Uberschreiten. Siehe [Zeit Unter. Wieder.] F - . .

[Uberl. Erk. Schw.] L = [ *C) 70 % bis 150 % von [MOtO" 110 %
o Nennstrom] ~ [ -

Schwellwert Erkenung Uberlast

Uberlasterkennungsschwellwert, in Prozent des Motornennstroms [Motor Nennstrom] ~ [ - . Dieser Wert
muss niedriger als der Grenzstrom sein, damit die Funktion ausgefiihrt wird. Siehe [Uberl. Erk. Schw.] L = [ .

Nur sichtbar, wenn [Erk. Uberlast Verz] - = L nicht auf O eingestellt ist.

Dieser Parameter dient zur Erkennung einer ,Applikations-Uberlast‘. Es handelt sich nicht um eine thermische
Uberlast des Motors oder Umrichters.
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[Zeit Uberl. Wieder.] F - o %) 0 bis 6 min 0 min

Zeit Uberlast. vor Wiederanlauf

Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.

Damit ein automatischer Neustart moglich ist, muss der Wert von [Zeit Fehlerreset] - A - , Seite 336 den
Wert dieses Parameters um mindestens eine Minute Uberschreiten. Siehe [Zeit Uberl. Wieder.] F £ = , Seite
371.

[Korr. Lastverteilg] L & [ () 0 bis 599 Hz 0 Hz

Korr. Lastverteilg

Nennkorrektur in Hz. Siehe [Korr. Lastverteilg] L 4 [

[Modus Liifter] < /7 C) — [Standard] 5 - - oder
[Immer] - . ~ je nach
Antriebsverstarker.

Modus Liifter

Fir ATV320+¢++W(S) wird dieser Parameter auf [Immer] - . ~ eingestellt.

Wird [Fan mode] 7 auf [Never] sTP eingestellt, wird der Lufter des Umrichters deaktiviert.

HINWEIS

UBERHITZUNG

Stellen Sie sicher, dass die Umgebungstemperatur 40 °C (104 °F) nicht Giberschreitet, wenn der Lifter
ausgeschaltet ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

+ [Standard] = - J: Standard, der Lifter wird abhangig vom thermischen Zustand des Umrichters
automatisch gestartet oder gestoppt

* [Immer] - = ~: Immer, der Lufter istimmer aktiviert
» [Nie] 5 £ F: Nie, der Lfter ist deaktiviert

[Scale factor display] 5 = 5 €) 0,1 bis 200 30
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Customer scale factor

Dient zur Anzeige eines Werts proportional zur Ausgangsfrequenz [Motorfrequenz] ~ F -:
Maschinendrehzahl, Motordrehzahl usw.

Auf dem Display wird

([Cust. output value] = F o 7 = [Scale factor display] 5 - 5 x [Motorfrequenz] - ~ )/ 1000 bis 2
Dezimalstellen angezeigt
+  Wenn [Scale factor display] 5 = 5 < 1, wird [Cust. output value] = F & | angezeigt (mdgliche Definition
=0,01)
+ Wenn 1 <[Scale factor display] = & 5 < 10, wird [Cust. output value] = F o & angezeigt (mdgliche

Definition = 0,1)

+  Wenn [Scale factor display] = = 5 > 10, wird [Cust. output value] 5 F o 7 angezeigt (mdgliche
Definition = 1)

*  Wenn [Scale factor display] = = 5 > 10 und [Scale factor display] = - 5 X [Motorfrequenz] - F - >
9.999:
Beispiel: Flr 24.223 wird 24,22 angezeigt
- Wenn [Scale factor display] = < 5 > 10 und [Scale factor display] = - 5 X [Motorfrequenz] - F - >

65.535, wird die Anzeige bei 65,54 gesperrt

Beispiel: Anzeige der Motordrehzahl fiir 4-poligen Motor, 1.500 Upm bei 50 Hz (Synchrondrehzahl):
[Scale factor display] = & 5 =30

[Cust. output value] = F 4 7 = 1.500 bei [Motorfrequenz] - - - =50 Hz

(1) In entspricht dem Nennstrom des Antriebsverstarkers, der in der Installationsanweisung oder auf dem
Typenschild angegeben ist.

(2) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte iber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15.65 fur 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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Parameter [Motorregelung] d - [

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
/__l:lrl/‘_»/:u/_ L »I:I’I_ll__
Die Parameter im Men( [Motorregelung] =/ - £ kénnen nur geandert werden,

wenn der Leistungsverstarker gestoppt ist und kein Betriebsbefehl vorliegt, mit
folgenden Ausnahmen:

* [Autotuning] £ . ~ , wodurch der Motor anlaufen kann.

« Parameter, die das Vorzeichen ¢) in der Spalte Code enthalten, die geéndert
werden kann, wahrend der Leistungsverstarker lauft oder gestoppt ist.

HINWEIS: Wir empfehlen die Durchfiihrung einer Motormessung, wenn einer
der folgenden Parameter von der Werkseinstellung abweicht.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST
» Lesen Sie grindlich das Handbuch des angeschlossenen Motors.

» Vergewissern Sie sich anhand des Typenschilds und des Handbuchs des
angeschlossenen Motors, ob alle Motorparameter korrekt eingestellt sind.

* Wenn Sie nach der Motormessung den Wert eines oder mehrerer
Motorparameter andern, wird der Wert von [Tune selection] sTUN auf
[Default] TAB zurlickgesetzt und Sie missen erneut eine Motormessung
durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Motorregelung] - - [ —

[Standard Motorfreq.] & ~ . [50 Hz IEC] [IEC] 5 [

Standard Motorfrequenz

Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: [Hohe Drehzahl] H 5 F |
Seite 106, [Schwell. Motorfreq.] F - < , [Motor Nennspannung] .. ~ 5, [Motor Nennfrequenz] ~ ~ 5 und
[Max. Ausgangsfreq.] - F .

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 £ u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

* [50 Hz IEC] = [: 50Hz IEC-Motorfrequenz IEC
+ [60 Hz NEMA] £ [J: 60Hz NEMA-Motorfrequenz NEMA

[Max. Ausgangsfreq.] - F - 10 - 599 Hz 60 Hz

Maximale Ausgangsfrequenz

Die Werkseinstellung ist 60 Hz oder Voreinstellung 72 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] & F - auf 60 Hz
eingestellt ist.

Der Maximalwert wird durch die folgenden Bedingungen begrenzt: Er darf nicht mehr als das 10-fache des

Werts von [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 Uberschreiten.

Zur Vermeidung erkannter [Uberdrehzahl Motor] = = F Fehler. Es wird empfohlen, [Max. Ausgangsfreq.]
E F ~ gleich oder hoher als 110 % von [Hohe Drehzahl] H 5 F zu wahlen.

[Regelungsart Motor] - - — [Standard] = £ o
Regelungsart Motor

HINWEIS: Vor der Eingabe der Parameterwerte die Vorschrift auswahlen.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

[SVC U ASM] V V [ : Sensorlose Vektorregelung mit internem Drehzahlregler basierend auf der Berechnung
der Spannungsruckfihrung. Fir Anwendungen, die eine hohe Leistung wahrend des Starts oder Betriebs
erfordern.

[Standard] = £ o: Standard-Motorvorschrift. Fir einfache Anwendungen, die keine hohe Leistung erfordern.
Einfache Motorsteuerungsvorschrift mit konstantem Spannung-/Frequenzverhaltnis, mit moglicher Regelung
des unteren Kennlinienverlaufs. Diese Vorschrift wird im Allgemeinen fur parallel geschaltete Motoren
verwendet. Fir einige spezielle Anwendungen mit Motoren in Parallelschaltung und bei hohen
Leistungsniveaus ist moglicherweise [SVC U ASM] V \/ [ erforderlich.

\

UnS +

uo 4

FrS
V : Spannung

F: Frequenz

HINWEIS: UQ ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der Grundlage von Motorparametern und
multipliziert mit UFr (%). U0 kann durch Andern des UFr-Werts angepasst werden.

[Uf VC 5 Punkte] . F 5 — —

128 NVE41297_05



1.3.4.3[Voll] F o L L ——[Motorregelung] o - [ — Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Spannung/Frequenz, 5-Punkt, U/f VC

[U/f VC 5 Punkte] . F 5: 5-Segment-U/f-Profil: Wie Profil [Standard] = £ -/, unterstiitzt jedoch die
Resonanzvermeidung (Sattigung).

us

U4

s Das Profil wird durch die Parameterwerte UnS, FrS, U0 bis U5

o sowie F1 bis F5 definiert.
U2 FrS>F5>F4>F3>F2>F1
uo
E
F1 F2 F3 F4 F5 Frs
V : Spannung
F: Frequenz
HINWEIS:

+ UO ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der Grundlage von Motorparametern und
multipliziert mit UFr (%). UO kann durch Andern des UFr-Werts angepasst werden.

» Sie mussen die Einschrankung in der Reihenfolge von F1, F2, F3, F4, F5 und FrS einhalten.
Andernfalls wird das Ereignis [Ungiiltige Konfig.] © ~ | ausgelst.

[Sync.motor (geberlos)] 5 4 ~: Nur fir synchrone Permanentmagnetmotoren mit sinusférmiger
elektromotorischer Kraft (EMK). Durch diese Auswahl ist der Zugriff auf die Parameter des Asynchronmotors
und auf die Parameter des Synchronmotors nicht mdglich.

[Quadr. U/f VC] . F 4: Variables Drehmoment. Fir Pumpen- und Lufteranwendungen.

[Energieeinspar.] - L o): Energieeinsparung. Fir Anwendungen, die keine hohe Dynamik erfordern.

[Asynchronmotor] A5 4 —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =

r _ = | R = W]
Lol =) | oLl »I_II L »II_—I_I

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Asynchronmotor] A 5 4 —

Nur sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ , Seite 127 nicht auf [Sync.motor (geberlos)] = 4 ~
eingestellt ist.

[Motor Nennleistung] - 7 - % Je nach Nennleistung des Je nach Nennleistung des
Antriebsverstéarkers. Antriebsverstéarkers.

Nennleistung Motor

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] ” - £ , Seite 127 auf [Sync.motor
(geberlos)] = 4 ~ eingestellt ist.
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Auf dem Typenschild angegebene Nennleistung des Motors in kW, wenn [Standard Motorfreq.] - ~ - auf [50
Hz IEC] = [J eingestellt ist, und Nennleistung in HP, wenn [Standard Motorfreq.] & ~ -~ auf [60 Hz NEMA]
E [ eingestellt ist.
HINWEIS: Wird dieser Parameter geéndert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A & . Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

[Motor 1 cos Phi] [ = 5 % 0,5 bis 1 Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.
Motor 1 cos Phi
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auswahl Mot Param] /7~ [ auf [Motor 1 cos Phi] [ o 5 eingestellt
ist.
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 k u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.
[Motor Nennspannung] . - 5 % 100 bis 480 V je nach Nennleistung des
Umrichters und [Standard
Motorfreq.] & F -
Motor Nennspannung
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ , Seite 127 auf [Sync.motor
(geberlos)] = Y ~ eingestellt ist.
HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A L. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

Umrichters und [Standard
Motorfreq.] & F -

Motor Nennstrom
Dieser Parameter ist nicht zugéanglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ , Seite 127 auf [Sync.motor
(geberlos)] 5 Y ~ eingestellt ist.
HINWEIS: Wird dieser Parameter gedndert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.
[Motor Nennfrequenz] F - 5 % 10- 800 Hz 50 Hz
Motor Nennfrequenz

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ , Seite 127 auf [Sync.motor
(geberlos)] = Y ~ eingestellt ist.

Die Werkseinstellung ist 50 Hz oder Voreinstellung 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] - - - auf 60 Hz
eingestellt ist.

HINWEIS: Wird dieser Parameter gedndert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]

5 k u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.
[Motor Nenndrehzahl] - 5 7 % 0 bis 65.535 U/min Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.
Motor Nenndrehzahl
Dieser Parameter ist nicht zugéanglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ , Seite 127 auf [Sync.motor
(geberlos)] 5 Y ~ eingestellt ist.

0 bis 9.999 U/min, danach 10,00 bis 65,53 kUpm auf der integrierten Anzeige.

Gibt das Typenschild nicht die Nenndrehzahl, sondern die Synchrondrehzahl und den Schlupf in Hertz oder
Prozent an, dann errechnet sich die Nenndrehzahl wie folgt:

100 —slip as a %

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 100

oder
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50 —slip in Hz

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 50 (50-Hz-Motoren).

oder
60 —slip in Hz

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 60 (60-Hz-Motoren)

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 £ u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

- [Neln] (=]

[Autotuning] £ o~ QO E 2s

Autotuning

AWARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Autotuning bewegt den Motor, um die Regelkreise einzustellen.
» Starten Sie das System nur, wenn sich keine Personen oder Hindernisse in der Betriebszone befinden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Wahrend der Motormessung sind Gerauschentwicklung und Schwingungen des Systems normal.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

*  Wenn Sie nach der Motormessung den Wert eines oder mehrerer Motorparameter &ndern, wird der Wert
von [Auswahl Tuning] auf [Vorgabe] zurlickgesetzt und Sie miissen erneut eine Motormessung
durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

» Die Motormessung wird nur dann ausgefihrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion
~Stopp Freilauf‘ oder ,Schnellhalt* einem Digitaleingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1
gesetzt werden (Eingang auf 0 aktiv).

» Das Autotuning hat Vorrang vor allen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen, die nach der Autotuning-
Sequenz beriicksichtigt werden.

+  Wenn die Motormessung einen Fehler erfasst, zeigt der Leistungsverstarker [Keine Aktion] ~ = an und
kann je nach Konfiguration von [Fehlerreak. Tuning] £ ~ L auf den erkannten Fehlermodus [Fehler
Autotuning] £ ~ F umschalten.

+ Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten, bis
die Anzeige zu [Keine Aktion] ~ = wechselt.

HINWEIS: Der thermische Zustand des Motors hat grof3en Einfluss auf das Messergebnis. Fihren Sie die
Messung bei angehaltenem und kaltem Motor durch.

Um eine Motormessung erneut ausflihren zu kdnnen, warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist.
Als Erstes setzen [Autotuning] - . ~) bis [Autotuning I6schen] [ L ~), und fihren Sie dann die
Motormessung erneut durch.

Die Verwendung der Motormessung ohne [Autotuning I6schen] C L - ) wird verwendet, um den thermischen
Zustand des Motors zu schatzen. In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein Messvorgang
gestartet wird.

Die Kabellange hat ebenfalls Einfluss auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung geandert, ist eine
Wiederholung des Messvorgangs erforderlich.

[Keine Aktion] ~ - : Motormessung lauft nicht

NVE41297_05 131



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.3[Voll] F . L L ——[Motorregelung] o - [ —

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Autotun anw] “ £ 5: Die Motormessung wird, wenn mdglich, sofort ausgefihrt, woraufhin der Parameter
automatisch zu [Keine Aktion] ~ = wechselt. Wenn der Umrichterstatus eine sofortige Motormessung nicht
zulasst, wechselt der Parameter zu [Keine Aktion] ~ =~ und der Vorgang muss wiederholt werden.

[Autotuning I6schen] [ L - :Die von der Motormessung erfassten Motorparameter werden zuriickgesetzt.
Die Standard-Motorparameterwerte werden zur Steuerung des Motors verwendet. [Status Autotuning] - . 5
ist auf [Nicht ausgefiihrt] - A & eingestellt.

[Status Autotuning] - . 5 - [Nicht ausgefiihrt] - A £

Status Autotuning
(nur zur Information, kann nicht verandert werden)

Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Er zeigt den Status der
Motormessung seit der letzten Inbetriebnahme an.

» [Nicht ausgefiihrt] = A : Nicht ausgefiihrt, Autotuning wurde nicht ausgefuhrt

* [Anstehend] F £ ~ d: Test steht an, Autotuning wurde angefordert, aber noch nicht ausgefuhrt
» [Aktiv] 7 - o : Test aktiv, Autotuning wird ausgefuhrt

» [Fehler] - A . L : Fehler erkannt, beim Autotuning wurde ein Fehler erkannt

* [Autotuning abgeschl] - - ~ £ : Autotuning abgeschl, die von der Motormessung ermittelten
Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet

[Auswahl Tuning] = £ u ~ — [Vorgabe] £ A &

Auswahl Tuning

(nur zur Information, kann nicht verandert werden)

+ [Vorgabe] - A L: Vorgabe, die Standardwerte werden fur die Steuerung des Motors verwendet

* [Messen] /7 £ A 5: Messen, die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des
Motors verwendet

* [Angepasst] [ . 5: Angepasst, die manuell eingestellten Werte werden fiir die Steuerung des Motors
verwendet

HINWEIS: Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.

[Verwend. Autotuning] £ o~ - [Erw. Mot. verwenden]

-
= i

Verwendung Autotuning
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Bei einigen Anwendungen, die ein hohes Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen erfordern, hat die
Motortemperatur einen erheblichen Einfluss auf das Verhalten und die Fahigkeit, die Leistungsoptimierung
infolge des Auto-Tuning aufrechtzuerhalten.

Einstellen des Parameters [Autotuning Usage] TUNU auf [Therm mot] TM ermdglicht die Kompensation des
Statorwiderstands gemaf der Einschatzung des thermischen Zustands des Motors. Da jedoch die Abschaltzeit
des Umrichters nicht berechnet wird, sollte diese Einstellung nur verwendet werden, wenn der Umrichter
immer mit einem kalten Motor eingeschaltet ist.

Wenn nicht gewahrleistet werden kann, dass der Motor bei jedem Einschalten des Umrichters kalt ist, ist die
Einstellung des Parameters [Autotuning Usage] TUNU auf [Cold tun] CT eine alternative Methode zur
Kompensation des Statorwiderstands auf der Grundlage der Schatzung des thermischen Zustands des
Motors. In diesem Fall muss vor dem Einstellen von [Autotuning Usage] TUNU = [Cold tun] CT die
Kalteinstellung durchgefiihrt werden. Beachten Sie, dass die Werte fiir die Kalteinstellung nicht in der
Konfigurationsubertragungsdatei enthalten sind.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL AUFGRUND FALSCHER INITIALISIERUNG DER

KALTABSTIMMUNGSWERTE
» Die Kalteinstellung muss mit einem kalten Motor und nur mit [Autotuning Usage] TUNU = [Therm mot]
M erfolgen.

+ Dadie Werte, die der Kalteinstellung entsprechen, wahrend der Ubertragung der Konfiguration nicht
Ubertragen werden, muss eine neue Kalteinstellung mit [Autotuning Usage] TUNU = [Therm mot] T
durchgefiihrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

* [Nein] ~ =: Nein, keine Berechnung des thermischen Zustands

+ [Erw. Mot. verwenden] k /1: Beriicksichtigung thermischer Zustand (Erwdrmung) Motor,
Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des
Stromverbrauchs des Motors

+ [Kalttuning] [ k: Werte Kalttuning verwenden, Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf
der Grundlage des bei der ersten Messung bei kaltem Motor und der Motormessung bei jedem Start
ermittelten Statorwiderstands

HINWEIS: Vor dem Einstellen von [Verwend. Autotuning] - » ~ v auf [Kalttuning] L £ muss ein
Autotuning durchgeflhrt werden, um die Sollwerte einer Messung bei kaltem Motor zu erhalten.

- [Neln] oo

[Automa. Autotuning] A ./ L (@) 1 2s

Automa. Autotuning

AWARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters ein Autotuning.
» Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Bedingungen fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschiaden zur
Folge haben.

Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.

[Automa. Autotuning] A . £ wird auf [Ja] 5 £ 5 gesetzt, wenn [Verwend. Autotuning] £ . ~ o auf
[Kalttuning] [ - gesetzt ist. Der wahrend des Messvorgangs ermittelte Motorstatorwiderstand wird zur
Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim Einschalten verwendet.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion deaktiviert
« [Ja] 4 E 5: Ja, eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefihrt

* [One] o ~ E: Atfirst run order
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E - [Neln] Fro
[Magnetfluss Motor] F . ., * QO A 25

Konfig. Magnetfluss Motor

A AGEFAHR

GEFAHR EINES STROMSCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Wird der Parameter [Motor fluxing] F1.U auf [Continuous] FCT eingestellt, erfolgt immer eine
Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

» Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Bedingungen fiihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten
Magnetisierungsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn [Regelungsart Motor] £ £ , Seite 127 auf [Sync.motor (geberlos)] = = ~ eingestellt ist, wird die
Werkseinstellung durch [Nicht kontinuierl.] F ~ [ ersetzt.

Um beim Start frihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut
worden sein.

Im Modus [Permanent] ~ - baut der Antriebsverstarker den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.
Im Modus [Nicht kontinuierl.] 7 ~ L erfolgt eine Magnetisierung beim Anlaufen des Motors.

Der Magnetstrom ist hdher als [Motor Nennstrom] ~ [ ~ (konfigurierter Bemessungsstrom des Motors), wenn
der Magnetfluss erzeugt wird, und wird dann an den Magnetisierungsstrom des Motors angepasst.

* [Nicht kontinuierl.] 7 ~ L : Nicht kontinuierl.
* [Permanent] ~ [ t: Permanent. Diese Option ist nicht mdglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A o [

gleich [Ja] Y E 5 ist oder wenn [Art des Stopps] = - £ gleich [Stopp Freilauf] ~ 5 L ist.
* [Nein] F ~ =: Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht mdglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ nicht
[Nein] o ist.
Wenn [Regelungsart Motor] . £ = , Seite 127 auf [Sync.motor (geberlos)] 5 4 ~ eingestellt ist, verursacht
der Parameter [Magnetfluss Motor] ~ L . die Zuordnung des Motors und nicht der Magnetisierung.
Wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ nicht [Nein] ~ o ist, hat der Parameter [Magnetfluss Motor] ~ L . keine
Auswirkung.
[Auswahl Mot Param] /717 [ % - [Motor Nennleistung]
r IL_’ ~

Auswahl Motorparameter

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A b zurlickgesetzt. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

* [Motor Nennleistung] ~ ~ -
* [Motor1cosPhi] [ o 5

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
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Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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1.3.4.3 [Voll] F v

L L ——[Motorregelung] - - [ —

[Asynchronmotor] A 5 4 — : Expertenmodus

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

0 CL
A54Y—

[Asynchronmotor]

[Statorwid. AsyncMot] - 5 A7 % (1)

0 bis 65.535 mQ

0mQ

Statorwiderstand Asynchronmotor, Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Windung), veranderbarer Wert.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.

[ASM Streuinduktiv.] L F A

0 bis 655,35 mH

0 mH

ASM Streuinduktivitét, Streuinduktivitat im kalten Zustand, veranderbarer Wert. Die Werkseinstellung wird

durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.

[Magn. Strom]  J A %

0 bis 6.553,5 A

0A

Magnetisierungs Strom. Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese

ausgefihrt wurde.

[Zeitkonst. Rotor] £ - A

0 bis 65.535 ms

0 ms

Zeitkonstante Rotor. Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese

ausgefihrt wurde.

(1) Auf der integrierten Anzeigeeinheit: 0 bis 9.999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.535).

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.
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[Synchronmotor] 5 4 n —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
Il__l_—ll_lll:*llzl_lll_ L *I:Ill_ll__* 54nm

Diese Parameter sind zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] _ = = , Seite 127
auf [Sync.motor (geberlos)] = - ~ eingestellt ist. In diesem Fall ist kein Zugriff
auf die Parameter des Asynchronmotors maoglich.

Bei Auswahl des Leistungsverstarkers:
1 — Daten des Motortypenschilds eingeben.

2 — Das Tuning durchfiihren.
* [Autotuning] £ . ~ ausfiihren

« Den Zustand der Schenkeligkeit des Synchronmotors tberpriifen (siehe
[Autotuning] £ - .

Wenn [Schenkeligkeit Mot.] = /7 o £ [m.Schenkel.] /7L 5 oder [h.Schenklel.]
H L 5 anzeigt,

+ das wiein ,3 - Tuning-Ergebnis verbessern“
beschriebene Verfahren befolgen und

+ das wiein ,4 - PHS einstellen* beschriebene Verfahren befolgen
Wenn [Schenkeligkeit Mot.] 5 /7= £ [n. Schenkel.] L L 5 anzeigt,

+ das wiein ,4 - PHS einstellen* beschriebene Verfahren befolgen
3 - Tuning-Ergebnisse verbessern.

HINWEIS

UBERHITZUNG

» Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fir den
angelegten Maximalstrom besitzt.

» Bei der Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors
und alle Faktoren der jeweiligen Anwendung zu bericksichtigen,
einschlieBlich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

* [Max.strom PSI-Zuord] /7 L ~ entsprechend dem maximalen Motorstrom
einstellen. Der Maximalwert von [Max.strom PSI-Zuord] /7 [ ~ ist begrenzt
durch [Strombegrenzung] £ L . Ohne Information auf [Max.strom PSI-
Zuord] /7L ~ bis [Auto] A . £ o eingestellt.

+ Einen zweiten [Autotuning] - . ~» nach der Anderung von [Max.strom PSI-
Zuord] /7L ~ vornehmen.

4 - PHS einstellen.

[Syn. EMK-Konstante] ~ H 5 einstellen, um ein optimales Verhalten zu erzielen.

« Den Motor mit der an der Maschine verfigbaren stabilen Mindestfrequenz
(ohne Last).

+ Den Wert [% Fehler EMF sync] - o A £ prufen und notieren.
o Wenn [% Fehler EMF sync] - - A £ Wert unter 0 % liegt, dann [Syn.

EMK-Konstante] ~ H 5 erhdht werden kann.
o Wenn [% Fehler EMF sync] - o A £ Wert Gber 0 % liegt, dann [Syn.
EMK-Konstante] ~ H 5 reduziert werden kénnen.

[% Fehler EMF sync] - o A E Der Wert sollte bei 0 % liegen.
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+ Motor zum Andern anhalten [Syn. EMK-Konstante] ~ + 5 in Abhangigkeit
vom Wert der [% Fehler EMF sync] - & A £ (zuvor erwahnt).

Hinweise:

Der Antriebsverstarker muss so gewahlt werden, dass er entsprechend dem
erforderlichen Verhalten Giber genligend Strom verfiigt, jedoch nicht zu viel, um
eine ausreichende Genauigkeit bei der Strommessung zu gewahrleisten,
insbesondere bei der Einspeisung hochfrequenter Signale (siehe [Aktiv HF
Einpr] HF ..

Die Leistung von Motoren mit hoher Netzspannung kann durch die Aktivierung der
Hochfrequenz-Einspeisungsfunktion gesteigert werden (siehe [Aktiv HF Einpr.]

-
i 1 ).

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Synchronmotor] 5 4 » —

[I-Nenn. Synchr.mot] ~ . - 5 *

0,25 bis 1,5 In (1)

Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Nennstrom Synchronmotor

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A &. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

[Polpaar] F F = 5 *

1 bis 50

Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Anzahl Polpaare (Sync)

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A &. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

[Nenndrehz. SyncMot] ~ 57 5 % @

0 bis 48.000 Upm

Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Nenndrehzahl Synchronmotor

5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A .

HINWEIS: Wird dieser Parameter gedndert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

[Nennmom Sync Motor] - 7 5 %k

0,1 bis 6.553,5 Nm

Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Nennmoment Synchronmotor

HINWEIS: Wird dieser Parameter geandert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 E u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefihrt werden.

[Autotuning] £ o ~ Q z 2s

[Nein] o

Autotuning
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

AWARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Autotuning bewegt den Motor, um die Regelkreise einzustellen.
+ Starten Sie das System nur, wenn sich keine Personen oder Hindernisse in der Betriebszone befinden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Wahrend der Motormessung sind Gerauschentwicklung und Schwingungen des Systems normal.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

*  Wenn Sie nach der Motormessung den Wert eines oder mehrerer Motorparameter andern, wird der Wert
von [Auswahl Tuning] auf [Vorgabe] zurickgesetzt und Sie missen erneut eine Motormessung
durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

» Die Motormessung wird nur dann ausgefiihrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion
~Stopp Freilauf‘ oder ,Schnellhalt* einem Digitaleingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1
gesetzt werden (Eingang auf 0 aktiv).

+ Das Autotuning hat Vorrang vor allen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen, die nach der Autotuning-
Sequenz bertcksichtigt werden.

* Wenn das Autotuning einen Fehler erkennt, zeigt der Antriebsverstarker [Keine Aktion] ~ = an, und kann
je nach Konfiguration von [Fehlerreak. Tuning] - ~ L auf den erkannten[Tuning Fehlerstatus] ~ ~ L
Fehlermodus umschalten.

» Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten, bis
die Anzeige zu [Keine Aktion] ~ - wechselt.

HINWEIS: Der thermische Zustand des Motors hat grof3en Einfluss auf das Messergebnis. Fihren Sie die
Messung bei angehaltenem und kaltem Motor durch. Um eine Motormessung erneut ausfiihren zu kénnen,
warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist. Zunachst [Autotuning] £ . ~ bis [Autotuning
I6schen] C L ~ einstellen, dann die Motormessung erneut durchfihren.

Die Verwendung der Motormessung ohne [Autotuning I6schen] [ L ~ wird verwendet, um den
thermischen Zustand des Motors zu schatzen. In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein
Messvorgang gestartet wird.

Die Kabellange hat ebenfalls Einfluss auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung geandert, ist eine
Wiederholung des Messvorgangs erforderlich.

+ [Keine Aktion] ~ = : Keine Aktion, Motormessung lauft nicht
* [Autotun anw] Y £ 5: Autotuning anwenden, die Motormessung wird, wenn moglich, sofort ausgefiihrt,
woraufhin der Parameter automatisch zu [Keine Aktion] ~ - wechselt. Wenn der Umrichterstatus eine

sofortige Motormessung nicht zulasst, wechselt der Parameter zu [Nein] ~ = und der Vorgang muss
wiederholt werden.

* [Autotuning I6schen] [ L ~: Autotuning I6schen, die von der Motormessung erfassten
Motorparameter werden zurlickgesetzt. Die Standard-Motorparameterwerte werden zur Steuerung des
Motors verwendet. [Status Autotuning] £ . 5 ist auf [Nicht ausgefuihrt] - A £ eingestellt.

[Status Autotuning] - . 5 — [Nicht ausgefiihrt] = A &

Status Autotuning
(nur zur Information, kann nicht verandert werden)

Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Er zeigt den Status der
Motormessung seit der letzten Inbetriebnahme an.

+ [Nicht ausgefiihrt] - A L : Nicht ausgefiihrt, Autotuning wurde nicht ausgefuhrt
+ [Anstehend] F £ ~ d: Test steht an, Autotuning wurde angefordert, aber noch nicht ausgefihrt
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* [Aktiv] F - o [: Test aktiv, Autotuning wird ausgefihrt
» [Fehler] - A | L : Fehler erkannt, beim Autotuning wurde ein Fehler erkannt
* [Autotuning abgeschl] - = ~ £ : Autotuning abgeschl, die von der Motormessung ermittelten

Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet

[Auswahl Tuning] = £ o ~ — [Vorgabe] - A 4

Auswahl Tuning

(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
HINWEIS: Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.
* [Vorgabe] - A L: Vorgabe, die Standardwerte werden fir die Steuerung des Motors verwendet

* [Messen] /7 £ A 5: Messen, die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des
Motors verwendet
* [Angepasst] [ o 5: Angepasst, die manuell eingestellten Werte werden fiir die Steuerung des Motors
verwendet
[Verwend. Autotuning] £ o~ - [Erw. Mot. verwenden]
ETT
Verwendung Autotuning

Dieser Parameter zeigt die Methode an, mit der die Motorparameter gemaR des errechneten thermischen
Zustands des Motors gedndert wurden.

* [Nein] ~ =: Nein, keine Berechnung des thermischen Zustands

* [Erw. Mot. verwenden] k- /1: Beriicksichtigung thermischer Zustand (Erwdrmung) Motor,
Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des
Stromverbrauchs des Motors

» [Kalttuning] _ ~: Werte Kalttuning verwenden, Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf
der Grundlage des bei der ersten Messung bei kaltem Motor und der Motormessung bei jedem Start
ermittelten Statorwiderstands.

HINWEIS: Vor dem Einstellen von [Verwend. Autotuning] - . ~ o auf [Kalttuning] £ - muss ein
Autotuning durchgefihrt werden, um die Sollwerte einer Messung bei kaltem Motor zu erhalten.

- [Neln] no

[Automa. Autotuning] A . £ €) E 2s

Automa. Autotuning

AWARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters ein Autotuning.
» Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Bedingungen fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.

[Automa. Autotuning] ~ o £ wird auf [Ja] 5 £ 5 gesetzt, wenn [Verwend. Autotuning] £ . ~ o auf
[Kalttuning] [ £ gesetztist. Der wahrend des Messvorgangs ermittelte Motorstatorwiderstand wird zur
Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim Einschalten verwendet.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion deaktiviert
+ [Ja] 4 E 5: Ja, eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefihrt
* [One] = ~ E: At first run order

[Schenkeligkeit Mot.] 5 /75 £ %

Motortuning Status als besondere Herausforderung

(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Informationen zur Schenkeligkeit des Synchronmotors.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auswahl Tuning] = £ . ~ auf [Messen] /7 £ A 5 eingestellt ist.
HINWEIS: Bei Motoren mit niedriger Schenkeligkeit wird die Standardregelung empfohlen.
* [Keine Infos] ~ =: Keine Informationen, Tuning nicht ausgefuhrt
* [n.Schenkel.] . L 5: niedrige Schenkeligkeit (Empfohlene Konfiguration: [Typ Winkeleinstell.] A 5 -
= [Zuordn. PSI] 7 5 | oder [Zuord. PSIO] F 5 = und [Aktiv HF Einpr.] H F | = [Keine Infos] ~ o).
* [m.Schenkel.] /7L 5: mittlere Schenkeligkeit [Typ Winkeleinstell.] 7 = £ = [Zuord. SPM] = F /7 A ist
moglich. [Aktiv HF Einpr.] H - , =[Ja] 4 £ 5 kann funktionieren).
* [h.Schenklel.] H L 5: hohe Schenkeligkeit [Typ Winkeleinstell.] 7 5 £ = [Zuord. IPM] . F 7 F) ist
moglich. [Aktiv HF Einpr.] H F , =[Ja] 4 £ 5 ist moglich).
[Typ Winkeleinstell.] A 5 - % - [Zuord. PSIO] 7 5 /o
Autom. Typ Winkeleinstellung
Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ auf
[Sync.motor (geberlos)] 5 4 ~ eingestellt ist,
[Zuordn. PSI] 7 5  und [Zuord. PSIO] 7 5 . o arbeiten fur alle Arten von Synchronmotoren. [Zuord. SPM]

5 F 17T H und [Zuord. IPM] | F /71 H steigern die Leistung je nach Typ des Synchronmotors.

* [Zuord.IPM] . F 1 H: Zuordnung IPM, Zuordnung fiir IPM-Motor. Zuordnungsmodus fiir
innenverdeckten Permanentmagnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische
Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerauscharmer ist als der Standard-
Zuordnungsmodus.

* [Zuord. SPM] = F 1 A: Zuordnung SPM, Zuordnung fir SPM-Motor. Zuordnungsmodus fir
oberflachenmontierten Permanentmagnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder
niedrige magnetische Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer
ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

* [Zuordn. PSI] F 5 .: Einspeisung Pulssignal. Standardzuordnungsmodus nach Impuls-
Signalbeaufschlagung.

* [Zuord. PSIO] F 5 . =: Einspeisung Pulssignal optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus
nach Impuls-Signalbeaufschlagung. Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten
Fahrbefehl oder Messvorgang reduziert, auch wenn der Antriebsverstarker ausgeschaltet wurde.

* [NEIN Zuweisung] ~ =: NEIN Zuweisung

[Aktiv HF Einpr.] HF & — [Nein] - o
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Aktivierung HF Einprég.

Aktivierung der hochfrequenten Signaleinspeisung im RUN-Modus. Diese Funktion ermdglicht die Schatzung

der Motordrehzahl im Hinblick auf ein Drehmoment bei niedriger Drehzahl ohne Drehzahlrickfihrung.
HINWEIS: Je hoher die Schenkeligkeit, desto effizienter ist die Funktion [Aktiv HF Einpr.] H F ..

Um die Leistung zu gewahrleisten, missen unter Umsténden die Drehzahlregelungsparameter ([K Filt P Ant

Geschw] 5 F [, [I Anteil Geschw Reg] = : £ und [Prop.verst Drehzahl] = ~ [; ) und der Phasenregelkreis
zur Drehzahlschatzung (Expertenparameter [HF PLL Bandbreite] = ~ & und [HF PLL Red. Faktor] =5 F F )

eingestellt werden.

Die Hochfrequenzeinspeisung ist bei Motoren mit geringer Schenkeligkeit nicht effizient (siehe
[Schenkeligkeit Mot.] 5 /7 = £ ).

Es wird empfohlen, eine PWM-Frequenz ([Taktfrequenz] = F - ) von 4 kHz zu erreichen.

Bei Instabilitat ohne Last wird empfohlen, [Prop.verst Drehzahl] 5 ~ [ und [HF PLL Bandbreite] = F & zu
verringern. Dann die Drehzahlregelungsparameter anpassen, um das dynamische Verhalten und die PLL-
Verstarkung fur eine gute Drehzahlschatzung bei niedriger Drehzahl zu erhalten.

Bei Instabilitat mit der Last kann dies dazu beitragen, die Parameter [Komp. Winkelfehler] ~ £ [
(hauptsachlich far SPM-Motor) zu erhdhen.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion deaktiviert
+ [Ja] Y E 5: Ja, Hochfrequenzeinspeisung wird fur die Drehzahlschatzung verwendet

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

(2) Auf der integrierten Anzeigeeinheit: 0 bis 9.999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.536).

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

g 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, dricken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Synchronmotor] 5 4 n — : Expertenmodus

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Synchronmotor] 5 4 ~» —
[Stator R SyncMot] ~-SAS * () 1) 0 bis 65.535 mElement 0mQ

Berechneter Statorwid. SyncMotor. Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Wicklung). Die
Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.

Ist der Wert bekannt, kann er vom Benutzer eingegeben werden.

[Autotng L d-Achse] | o 5 & 0 bis 655,35 mH 0 mH

Synchronmotor d Induktivitét, Statorinduktivitat Achse ,d“in mH (pro Phase).

An Motoren mit glatten Polen, [Autotng L d-Achse] . - 5 = [Autotng. L gq-Achse] . 5 5 = Statorinduktivitat
L.

Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

[Autotng. L g-Achse] L 75 % 0 bis 655,35 mH 0mH

Sync.motor q Induktivitét, Statorinduktivitat Achse ,q"“ in mH (pro Phase).

Bei Motoren mit glatten Polen, [Autotng L d-Achse] L - 5 = [Autotng. L g-Achse] | 7 5 = Statorinduktivitat
L.

Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

[Syn. EMK-Konstante] 7 H 5 % (1) 0 bis 6.553,5 mV/rpm 0 mV/U/min

Synchr. EMK-Konstante, angegeben in 0,1 mV/Upm (Spitze pro Phase).

Die PHS-Zuordnung ermoglicht eine Verringerung des Stroms bei Betrieb ohne Last.

[Nennfreq. Sync] F - 5 5 % () 10 - 800 Hz nSPS * PPnS / 60

Nennfrequenz Synchronmotor, in Hz

Automatisch aktualisiert gemaR Daten von [Nenndrehz. SyncMot] ~ 5 F 5 und [Polpaar] 7 F ~ 5. Wenn
[Nennfreq. Sync] F - 5 5 unter dem Minimalwert liegt, I6sen 10,0 Hz einen [Inkorrekte Konfig.] L ~ ~ beim
nachsten Einschalten aus.

HINWEIS: Wird dieser Parameter gedndert, werden die Motortuning-Parameter und [Auswahl Tuning]
5 k£ u ~ wird auf [Vorgabe] £ A k. Autotuning muss erneut durchgefiihrt werden.

[HF PLL Bandbreite] 5 F 1 X 0 bis 100 Hz 25 Hz

Bandbreite der HF PLL, Bandbreite der Statorfrequenz PII.

[HF PLL Red. Faktor] 5 F F 0 bis 200 % 100 %

Reduktion Faktor HF PLL, Red.-Faktor der Statorfrequenz PII.

[Komp. Winkelfehler] 7 £ [ % 0 bis 500 % 0%

Komp. Polradwinkelfehl., Fehlerkompensierung der Winkelposition im Hochfrequenzmodus.

Dies steigert die Performance bei niedrigen Frequenzen im Generator- und Motormodus, insbesondere bei
SPM-Motoren.

[Auto] A o E =: Der Umrichter nimmt einen Wert an, der dem anhand der Umrichterparameter berechneten
Nennschlupf des Motors entspricht.

[Freq. HF Einpragung] F - ) ¢ 250 bis 1.000 Hz 500 Hz

Freq. HF Einprdgung

Sie hat Einfluss auf das Rauschen wahrend der Winkelverschiebungsmessung und auf die Genauigkeit der
Drehzahlberechnung.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[HF Stromwert] H , - X 0 bis 200 % 25 %
Strom HF Einprdgung

Kennzahl des Stromniveaus des Hochfrequenz-Einspeisesignals. Sie hat Einfluss auf das Rauschen wahrend
der Winkelverschiebungsmessung und auf die Genauigkeit der Drehzahlberechnung.

[Max.strom PSI-Zuord] /1L - [Auto] A = £ = bis 300 % [Auto] A E =
Maximalstrom PSI-Zuordnung

Aktuelles Niveau in % von [I-Nenn. Synchr.mot] ~ [ ~ 5 fir [Zuordn. PSI] 7 5 , und [Zuord. PSIO] F 5 | =
Messmodi Winkelverschiebung. Dieser Parameter wirkt sich auf die Induktivititsmessung aus. [Max.strom
PSI-Zuord] /7 L ~ wird fir die Motormessung verwendet. Dieser Strom muss dem maximalen Strompegel der
Anwendung entsprechen, da andernfalls eine Instabilitat auftreten kann. Wenn [Max.strom PSI-Zuord] /7 -~
auf [Auto] A . £ o gesetzt ist, ist [Max.strom PSI-Zuord] /7 Z - =150 % von [I-Nenn. Synchr.mot] ~ [ - 5
wahrend der Messung und 100 % von [I-Nenn. Synchr.mot] ~ _ - 5 wahrend der
Winkelverschiebungsmessung bei Standardausrichtung [Zuordn. PSI] 7 5 , oder [Zuord. PSIO] A 5 | .
[Schwellw. Einprig.] /L - % 0 bis 200 % 50%

Schwellwert HF Einprég.

Aktuelles Niveau in % von [I-Nenn. Synchr.mot] ~ [ ~ 5 fir hochfrequente
Phasenverschiebungswinkelmessung vom Typ IPMA.

[Boost Level Zuord.] 5 /- X 0 bis 200 % 100 %

I-Boost Level Zuord. IPMA

Aktuelles Niveau in % von [I-Nenn. Synchr.mot] ~ [ ~ 5 fir hochfrequente
Phasenverschiebungswinkelmessung vom Typ SPMA.

[% Fehler EMF sync] - o A E -3276,7 bis 3275,8 % —

% Fehler EMF sync

Verwendung [% Fehler EMF sync] - o A £ einstellen [Syn. EMK-Konstante] 7 + =, [% Fehler EMF sync]

~ o A E sollte bei 0 liegen.

Wenn [% Fehler EMF sync] - o A £ Wert unter 0 % liegt, dann [Syn. EMK-Konstante] F / 5, kann erhoht
werden.

Wenn [% Fehler EMF sync] - - A
werden.

Wert Uber 0 % liegt, dann [Syn. EMK-Konstante] 7 H 5, kann reduziert

(1) Auf der integrierten Anzeigeeinheit: 0 bis 9.999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.536).

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Motorregelung] d - L - Parameter (Forts.)

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
Il__l_—ll_lll:*llzl_lll_ L »I:I’I_II__

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Prop.verst Drehzahl] 5 7 [ % () 0 bis 1000 % 40 %
Proportionalverstdarkung Drehzahl

Angezeigt, wenn [Regelungsart Motor] - £ nicht auf [Standard] 5 - o, [U/f VC 5 Punkte] . ~ 5 oder
[Quadr. Uf VC] . F 4 eingestellt ist.

[Tragheitsfaktor] 5 7 [ . % () 0 bis 1000 % 40 %
Tragheitsfaktor

Angezeigt, wenn [Regelungsart Motor] - - auf [Standard] 5 - o, [U/f VC 5 Punkte] . F 5 oder [Quadr.
U/f VC] . F 4 eingestellt ist.

[l Anteil Geschw Reg] 5 - % ) 1 bis 65.535 ms 63 ms

I Anteil Geschw Reg

Angezeigt, wenn [Regelungsart Motor] = £ nicht auf [Standard] 5 £ o, [U/f VC 5 Punkte] . - 5 oder
[Quadr. Uf VC] . F 7 eingestellt ist.

[K Filt P Ant Geschw] 5 F [ % () 0 bis 100 65

K Filt P Ant Geschw (O(IP) bis 100(PI))

[Filterzeitn gem.] F F H % 0 bis 100 ms 6,4 ms

Filterzeit gem. Geschw.

Nur im Expertenmodus verflgbar.

[Filterzeit Strom] [ - - F % 0 bis 100 ms 3.2ms

Filterzeit fiir den Strom

Nur im Expertenmodus verfugbar.

Filterzeit des Strom-Sollwertfilters [des Steuerungsverlaufs (wenn [Nein] ~ =: Stator-Eigenfrequenz)].
[IR-Kompens.] . F - (@) 0 bis 200 % 100 %

IR-Kompens.

Dient zur Optimierung des Drehmoments bei niedriger Drehzahl oder zur Anpassung an Spezialfalle (Beispiel:
bei parallel geschalteten Motoren Verringerung von [IR-Kompens.] . F - . Wenn das Drehmoment bei
niedriger Drehzahl nicht ausreicht, erhéhen Sie [IR-Kompens.] . F ~. Ein zu hoher Wert kann dazu fiihren,
dass der Motor nicht startet (Verriegelung) oder der Strombegrenzungsmodus geandert wird.

[Schlupfkomp.] 5L 7 % () 0 bis 300 % 100 %

Schlupfkompensation

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ auf [Sync.motor (geberlos)] 5 4 ~
eingestellt ist.
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

Dieser Parameter wird bei 0 % geschrieben, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ auf [Quadr. UfVC] o F 4

eingestellt ist.

Dient zur Anpassung der Schlupfkompensation um den von der Motornenndrehzahl eingestellten Wert.
Die auf dem Motortypenschild angegebenen Drehzahlen missen nicht unbedingt genau sein.

Wenn die Schlupfeinstellung niedriger als der tatsachliche Schlupf ist, dreht der Motor im Beharrungszustand
nicht mit der korrekten Drehzahl, sondern mit einer Drehzahl, die niedriger ist als der Sollwert.

Wenn die Schlupfeinstellung hdher als der tatsachliche Schlupf ist, ist der Motor Gberkompensiert und die

Drehzahl instabil.

[U1] o 1% 0 bis 800 V, je nach oV
Nennwert
Spannungspunkt 1 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[F1] F 1 % 0-599 Hz 0 Hz
Frequenzpunkt 1 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[U2] 2 X 0 bis 800 V, je nach ov
Nennwert
Spannungspunkt 2 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[F2] F 2 ) ¢ 0-599 Hz 0O Hz
Frequenzpunkt 2 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ £ - auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[U3] » 7 % 0 bis 800 V, je nach oV
Nennwert
Spannungspunkt 3 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[F3] F 3 > ¢ 0-599 Hz 0 Hz
Frequenzpunkt 3 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] C £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[U4] . 4 Kk 0 bis 800V, je nach ov
Nennwert

Spannungspunkt 4 auf 5 Punkt U/f

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] C £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt

ist.
[F4] F 4 ) ¢ 0-599 Hz 0 Hz
Frequenzpunkt 4 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[U5] 5 & 0 bis 800V, je nach oV
Nennwert
Spannungspunkt 5 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ £ £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[F5] F 5 D ¢ 0-599 Hz OHz
Frequenzpunkt 5 auf 5 Punkt U/f
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Regelungsart Motor] [ - £ auf [U/f VC 5 Punkte] . F 5 eingestellt
ist.
[Strombegrenzung] [ L % () 0 bis 1,5 In (0 1,5In®
Strombegrenzung

HINWEIS

UBERHITZUNG

besitzt.

» Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom

» Bei der Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren der
jeweiligen Anwendung zu berlcksichtigen, einschlie8lich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

HINWEIS: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Antriebsverstarker im Fehlerzustand
[Zuord.Verl. AusPhas] - ~ L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des

Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

[Typ Taktfrequenz] = F t

[SFRTyp 1] HF |

Typ Taktfrequenz

Die Motortaktfrequenz wird grundsatzlich gedndert (verringert), wenn die interne Temperatur des Umrichters zu

hoch ist.

[SFR Typ 1] H F [: Erwarmungsoptimierung
Ermdglicht dem System die Anpassung der Taktfrequenz an die Motorfrequenz.

[SFR Typ 2] H F : Optimierung des Motorgerausches (fur hohe Taktfrequenz)
Ermaoglicht dem System, eine konstante gewahlte Schaltfrequenz beizubehalten [Taktfrequenz] = F -
unabhangig von der Motorfrequenz [Motorfrequenz] - F .

Bei Uberhitzung verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz.

Bei Ruckkehr der Temperatur auf den Normalwert wird die Frequenz wieder auf den urspringlichen Wert
erhoht.

2 bis 16 kHz 4 kHz

[Taktfrequenz] 5 F ~ €)

Taktfrequenz

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES UMRICHTERS

Es ist sicherzustellen, dass die Schaltfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht Giberschreitet, wenn der EMV-
Filter fir den Betrieb des Umrichters in einem IT-Netz getrennt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Dies gilt fur die folgenden Antriebsverstarkerversionen: ATV320ssM2-

Einstellung der Taktfrequenz.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn [Begr Uberspg Motor] = \/ [ Parameter
konfiguriert ist.

HINWEIS: Bei ibermaRigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz
und setzt diese zurlick, sobald die Temperatur wieder in den Normalbereich zurtickkehrt.

Bei Motoren mit hoher Drehzahl wird empfohlen, die Frequenz der Impulsbreitenmodulation (PWM) zu erhéhen
[Taktfrequenz] = F -~ bei 8, 12 oder 16 kHz.

[Gerauschreduzierung] ~ - o — [Nein] ~ o

Gerauschreduzierung Motor

Die zufallige Frequenzmodulation verhindert mdgliche Resonanzen, die bei einer festen Frequenz auftreten
kdnnen.

* [Nein] ~ =: Nein, feste Frequenz
+ [Ja] Y E 5: Ja, Frequenz mit zufalliger Modulation
[Aktivierung Boost] £ o A - [Dynamisch] & 4 ~ A

Aktivierung Boost
* [Inaktiv] ~ =: Inaktiv, kein Boost

» [Dynamisch] = 4 ~ A: Dynamisch

» [Statisch] 5 £ A : Statisch
[Boost] b = o K -100 bis 100 % 0%
Boost
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Boost] - = = nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Anpassung des Motormagnetisierungsstroms bei niedrigen Drehzahlen als Prozentwert des
Magnetisierungsnennstroms. Dieser Parameter wird zur Erhéhung oder Verringerung der fiir den Aufbau des
Drehmoments bendtigten Zeit verwendet. Ermdglicht eine graduelle Anpassung bis zu der Frequenz, die durch

[Frequenz-Boost] - A L eingestellt ist. Negativwerte finden sich insbesondere bei Motoren mit konischem
Rotor.
M
™ e
E

0
M: Magnetisierungsstrom
F: Frequenz
IM : Magnetisierungsnennstrom
FAB : [Frequenz-Boost] - A &
b o o+ : Positiv [Boost]

b o o-: Negativ[Boost]

[Frequenz-Boost] ~ A 5 * 0-599 Hz 0 Hz

Frequenz-Boost
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Aktivierung Boost] £ = A nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Frequenz, nach deren Uberschreitung der Magnetisierungsstrom nicht langer durch [Boost] - o .

[Begr Uberspg Motor] 5 V L — [Nein] ~ o
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Begrenzung Uberspannung Motor

Diese Funktion begrenzt die Motoriiberspannungen und ist bei folgenden Anwendungen sinnvoll:
+  NEMA-Motoren
» Japanische Motoren
+ Spindelmotoren
* Rilckspulmotoren

Dieser Parameter kann fur 230/400-V-Motoren, die mit 230 V betrieben werden, auf [Nein] ~ o eingestellt
bleiben, oder auch, wenn das Kabel zwischen Umrichter und Motor folgende Lange nicht Gberschreitet:

* 4 m bei nicht abgeschirmten Kabeln
* 10 m bei abgeschirmten Kabeln

HINWEIS: Wenn [Begr Uberspg Motor] 5 \/ L auf[Ja] “ £ 5 eingestellt ist, wird die maximale
Schaltfrequenz [Taktfrequenz] = F - geandert.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
* [Ja] ~ £ 5: Ja, Funktion aktiv

[Begr. Motorspannung] 5 = 7 X T 10 ps

Begrenzung Motorspannung. Verringert Spannungsreflexionen.

Optimierungsparameter fur Uberspannungsspitzen an den Motoranschliissen. Dieser Parameter ist
zuganglich, wenn [Begr Uberspg Motor] = VV L auf[Ja] “ £ 5 eingestellt ist.

[6 min] & [8 min] & [10 min] /[J: Einstellen auf 6, 8 oder 10 ps, gemaR folgender Tabelle.
HINWEIS: Dieser Parameter ist nitzlich fiir ATV320++N4+-Antriebsverstarker.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Der Wert des Parameters [Begr. Motorspannung] = = ~ entspricht der
Dampfungszeit des verwendeten Kabels. Er wird flr die Vermeidung von
Uberlagerungen der Spannungswellenreflexionen verwendet, die sich aus groRen
Kabellangen ergeben. Er begrenzt Uberspannungen auf das Doppelte der
Nennspannung des DC-Bus.

Die Tabellen auf der nachsten Seite zeigen Beispiele fir den Zusammenhang
zwischen dem Parameter [Begr. Motorspannung] 5 - ~ und der Kabelldnge
zwischen Antriebsverstarker und Motor. Bei groferen Kabellangen muss ein
Ausgang des Filters oder ein dV/dt-Schutzfilter verwendet werden.

Bei parallel geschalteten Motoren muss die Summe aller Kabellangen
berlicksichtigt werden. Vergleichen Sie die in der Tabelle angegebene Lange, die
der Leistung eines Motors entspricht, mit der, die der Gesamtleistung entspricht,
und wahlen Sie die kirzere Lange aus.

Beispiel: Zwei Motoren mit 7,5 kW (10 HP)

Nehmen Sie die Langen aus der Spalte mit 15 kW (20 HP), die kirzer sind als die
der Spalte mit 7,5 kW (10 HP), und teilen Sie die entsprechende Lange durch die
Anzahl der Motoren, um die Lange pro Motor zu erhalten (bei nicht
abgeschirmtem ,Nexans“-Kabel und SOP = 6 ist das Ergebnis 40 m/2 Motoren =
20 m pro Motor als Maximum fir jeden 7,5-kW-Motor (10 HP)).

In Sonderfallen (beispielsweise bei unterschiedlichen Kabelarten, unterschiedlich
leistungsstarken parallel geschalteten Motoren, unterschiedlichen Kabellangen
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bei Parallelschaltungen usw.) empfehlen wir die Verwendung eines Oszilloskops,
um die an den Motoranschlissen erhaltenen Uberspannungswerte zu prifen.

Um die Gesamtleistung des Umrichters zu erhalten, darf der 5 = F-Wert nicht
unndtig erhdht werden.

Tabellen zum Uberblick iiber den Zusammenhang zwischen dem 5 o P-
Parameter und der Kabelldnge bei einer Versorgung mit 400 V

Maximale Kabellange in Metern
_ Kastﬁgit:te = Ungeschirmtes Geschlrrr&:ts) eINexans . Abgeschirmtes
Referenz Motorleistung e "Nexans"-Kabel Typ HO7 "BELDEN"-Kabel Typ
(Minimum) RN-F 4G 2950
- AlbXx Typ GVCSTV-LS/LH X
kW PS in AWG SoF S5aF SoF 5aF SoF SoF SoF 5 - SoF
mm?2 =10 =8 =6 =10 =8 =6 =10 oF =6
=8

ATV320U04N4- 0,37 0,50 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U06N4- 0,55 0,75 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U07N4- 0,75 1 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U11N4- 1,1 1,5 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U15N4. 1,5 2 1,5 14 100m | 70m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U22N4- 2,2 3 1,5 14 110m | 65m | 45m 105m | 85m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U30N4. 3 — 1,5 14 110m | 65m | 45m 105m | 85m 65m 50 m 40m | 30m
ATV320U40N4- 4 5 2,5 12 110m | 65m | 45m 105m | 85m 65m 50 m 40m | 30m
ATV320U55N4 55 7,5 4 10 120m | 65m 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320U75N4. 7.5 10 6 8 120m | 65m | 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320D11N4- 11 15 10 8 115m | 60m | 45m 100m | 75m 55m 50 m 40m | 30m
ATV320D15N4. 15 20 16 6 105m | 60m | 40m 100m [ 70 m 50 m 50 m 40m | 30m

"Bei 230/400-V-Motoren, die bei 230 V eingesetzt werden, kann der Parameter [Begr Uberspg Motor] 5 V . auf [Nein] ~ = eingestellt
bleiben.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Schaltpkt. Ch Vb€ 335 bis 995V Gemal

[Schaltp opper] Bemessungsspannung des
Antriebsverstarkers

Schaltpkt. Chopper
Einschaltspannung Bremstransistor (Siehe [Schaltpkt. Chopper] V & - ).

[Lastverteilung] . & A - [Nein] ~ o

Lastverteilung

Wenn zwei Motoren mechanischen miteinander verbunden sind und dementsprechend mit identischer
Drehzahl laufen und jeder der Motoren von einem Antriebsverstarker gesteuert wird, dann kann diese Funktion
verwendet werden, um die Drehmomentverteilung zwischen den beiden Motoren zu optimieren. Hierzu andert
die Funktion die Drehzahl in Abhangigkeit vom Drehmoment. Dieser Parameter ist nur zuganglich, wenn
[Regelungsart Motor] [ £ £ , Seite 127 auf [SVC U ASM] V \/ [ eingestellt ist.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
+ [Ja] = £ 5: Ja, Funktion aktiv
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Einstellbereich

Werkseinstellung

[Korr. Lastverteilg] L & [ * ()

0-599 Hz

0 Hz

Korr. Lastverteilg

Nennkorrektur in Hz.

T LBC
Tn
0 F
Tn
LBC

T: Drehmoment

Tn: Nennmoment

F: Frequenz

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Lastverteilung] . & A auf[Ja] - £

5 eingestellt ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die

entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem

Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren

Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

1.3.4.3 [Voll] F v

L L ——[Motorregelung] - - [ —

[Motorregelung] d - [ -: Lastausgleich, Parameter, auf die
auf Expertenebene zugegriffen werden kann

Prinzip:

Reference

Ramp
Speed

Speed Loop

Torque Reference

Balancing
K

Filter

LBC

LBC1
LBC2
LBC3

LBF

Der Lastverteilungsfaktor K wird durch das Drehmoment und die Drehzahl mit den
beiden Faktoren K1 und K2 bestimmt (K = K1 x K2).

K1
1
LCB1  LCB2
S: Drehzahl
K2
LBC
LBC3

f T
LBC3 ™)
LBC
1. Nenndrehmoment x (1 + LBC3)
T: Drehmoment

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Korr unterer Wert] L [ | % €) 0 bis 598,9 Hz 0 Hz
Korrektur unterer Wert
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Lastverteilung] L £ A auf [Ja] 4 £ 5 eingestellt ist.

Mindestdrehzahl fir Lastverteilung in Hz. Unter diesem Grenzwert werden keine Korrekturen ausgefuhrt.
Verhindert eine Korrektur bei sehr niedriger Drehzahl, wenn dies die Drehung des Motors beeintrachtigen

wirde.

[Korr oberer Wert] | & [ 2 * Q)

[Korr unterer Wert]
L &L [+0,1bei599 Hz

0,1Hz

Korrektur oberer Wert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Lastverteilung] . & A auf[Ja] 4 £ 5 eing

estellt ist.

Drehzahlsollwert in Hz, bei dessen Uberschreitung eine Korrektur der maximalen Last erfolgt.

[Drehmoment Offset] L & [ 7 % ()

0 bis 300 %

0%
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Drehmoment Offset
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Lastverteilung] . & A auf[Ja] 5 £ 5 eingestellt ist.

Mindestdrehmoment fur eine Lastverteilung in % des Nenndrehmoments. Unter diesem Grenzwert werden
keine Korrekturen ausgefiihrt. Dient zur Vermeidung von Instabilitdten des Drehmoments bei nicht konstanter
Drehmomentrichtung.

[Filter Lastausgl.] L & F % €) 0 bis 20 s 100 ms
Filter Lastausgl.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Lastverteilung] L & A auf [Ja] 4 £ 5 eingestellt ist.

Zeitkonstante (Filter) fur die Korrektur in ms. Wird im Falle einer flexiblen mechanischen Kupplung verwendet,
um Instabilitdten zu vermeiden.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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1.3.44[Voll] F u L L --[Eingange/Ausgange] :_ o

Inhalt dieses Kapitels
[EiNga@nge/AUSGANGE] | _ D= oieiiiiii i 155
[DI1 Configuration] L /— .. ... 158
Konfiguration der Analogeingange und des Impulseingangs.............cccc.ccc.uneeee. 161
Bereich (Ausgangswerte): Nur fir Analogeingange............ccccceeeeiviiiiieeenennnnnn. 162
Entlinearisierung: Nur fir Analogeingange ...........coooovviiiieiiiiiiieeccce e 165
[Konfiguration Al1] A @ /— e 166
[Konfiguration Al2] A Z— ... 168
[Konfiguration AI3] A T ..o 170
LastsChlupferkenNUNG ........ccoouiiiiiii e 173
[Encoder-Konfigurat.] £ i ..ooieiiiiiiic e 174
[R1 Konfiguration] ~ /— .. ..o 175
[KONFIGURATION LOM] L 5 /oot 179
[DQ1-Konfiguration] =/ o /—.......ooiiiiiii e 181
[Konfiguration AQ1] A o /— i 186
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1.3.44[Voll] F . L L--[Eingange/Ausgédnge] ' - o— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Eingange/Ausgange] : _ o-—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
Il__l_—ll_lll:*llzl_lll_ll_ =) [ =]

Name der Ein-/Ausgange des Antriebsverstarkers

Die Parameter im Men( [Eingdnge/Ausgédnge] : _ = kdnnen nur gedndert
werden, wenn der Leistungsverstarker gestoppt ist und kein Betriebsbefehl
vorliegt.

Der Name der Ein- und Ausgange kann sich von Tool zu Tool unterscheiden:

4-stellige 7-Segment-Anzeige,

Anzeige des Codes an den Klemmen (Steuerblock),

Beschriftungen, angezeigt auf ATV320 DTM,

auf dem Grafikterminal (VW3A1111) angezeigte Beschriftungen und

auf dem dezentralen Grafikterminal (VW3A1101) angezeigte Beschriftungen

Die folgende Liste zeigt eine Zusammenfassung der verschiedenen verwendeten
Namen:

LI1...LI6 oder DI1...DI6: fir Logikeingang 1...6 oder Digitaleingang 1...6,
o - LI5 oder DI5 kann als Impulseingang (Pl oder RP) konfiguriert werden,

o LI6 oder DI6 kann als PTC (Positive Temperature Coefficient) mit dem
Hardware-Schalter SW2 konfiguriert werden.

LO1 oder DQ+/DQ-: Logikausgang oder Digitalausgang
Al1...Al3: fir Analogeingange,
AQ1 oder AO1: fiir Analogausgang,

Der Analogausgang kann als Digitalausgang konfiguriert werden (mit der
Bezeichnung DO1 oder DQ1)

R1, R2: fiir Relais 1 und Relais 2,
STO: Eingang Sicher abgeschaltetes Moment.

Weitere Informationen zu den Steuerklemmen finden Sie im
Installationshandbuch Weiterfilhrende Dokumente, Seite 12.

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung

[Eingdnge/Ausgange] ' - o —

[2/3-Draht-Steuerung] £ [ Z 2s

— [2-Draht-Steuerung] = [

2/3-Draht-Steuerung

NVE41297_05
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter [Auto Fault Reset] 2TR und [2-wire type] TCT
sowie die Zuweisungen der digitalen und virtuellen Eingange teilweise auf die Werkseinstellungen
zurickgesetzt.

+ Stellen Sie sicher, dass diese Anderung mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

[2-Draht-Steuerung] - [
2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Das Ein- oder Ausschalten wird Uber den Zustand (0 oder 1) oder die
Flanke (0 zu 1 oder 1 zu 0) des Eingangs gesteuert.

Beispiel fur ,Quelle“-Verdrahtung:

ATVeee
| +24 LM LI LI1: Rechtslauf

T 7 LIx: Linkslauf

[3-Draht-Steuerung] 7
3-Draht-Steuerung (flankengesteuert): Ein Impuls ,Rechtslauf‘ oder ,Linkslauf* reicht aus, um das Anlaufen
des Motors zu steuern; ein Impuls ,Stopp* reicht aus, um das Anhalten des Motors zu steuern.

Beispiel fur ,Quelle“-Verdrahtung:

ATVees 1

| +24 LI L2 Lx | LI1: Stopp

T “T“J LI2: Rechtslauf
C/EN E LIx: Linkslauf

[Ubergang] - - ~

[Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ *Z 2s

Typ 2-Draht-Steuerung

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

* [Pegel] L £ L : Pegel, der Zustand 0 oder 1 wird fiir Betrieb (1) oder Halt (0) beriicksichtigt.

- [Ubergang] - - ~: Ubergang, eine Zustandséanderung (Ubergang oder Flanke) ist erforderlich, um den
Betrieb einzuleiten und versehentliche Neustarts nach einem Ausfall der Spannungsversorgung zu
verhindern.

* [Niveau m. Vorw.Prio] (F F =: Pegel mit Prioritdt vorwdrts, der Zustand 0 oder 1 wird fur Betrieb oder
Halt berticksichtigt, aber das Eingangssignal ,Rechtslauf* hat Prioritadt gegentiber dem Eingangssignal
~Linkslauf*.

[Umr. in Betrieb] - o ~» % - [Nein] - o

Umr. in Betrieb, Zuordnung des Haltebefehls.

Nur sichtbar, wenn [2/3-Draht-Steuerung] - [ [ auf [3-Draht-Steuerung] I [ eingestellt ist.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[DI1] L  /: Logikeingang LI1, wenn nicht im [I/O-Profil] | =
[CDO00] = = J 7: In [IO-Profil] | = ist Umschaltung mit Logikeingdngen mdglich.
[OLO01] = L [ I: Funktionsbausteine: Logikausgang 01

[OL10] = L /[: Funktionsbausteine: Logikausgang 10

[Vorwirts] F - o — [DH]L .

Rechtslauf, Zuordnung des Rechtslauf-Befehls.

[DIM1] L . /:Logikeingang LI1, wenn nicht im [I/O-Profil] | o

[CDO0] L o 7 : In [IO-Profil] | = ist Umschaltung mit Logikeingangen mdglich.
[OLO01] = L [ I: Funktionsbausteine: Logikausgang 01

[OL10] = L /[J: Funktionsbausteine: Logikausgang 10

HINWEIS: Sie kdnnen auch F1, F2, F3 und F4 verwenden, um den Befehl fur die Vorwartsrichtung
zuzuweisen.

[Zuord. Linkslauf] - ~ 5 - [DI2] L .~

Zuordnung Linkslauf, Zuweisung des Befehls zum Linkslauf.

[Nicht zugeordnet] ~ =: Nicht belegt

[DI1] L . /:Logikeingang LI1

[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

(Wenn [Profil] £ H L F auf [Nicht getrennt] 5 /7 oder [Getrennt] =~ £ 7 und dann [CD11] L & / / bis
[CD15] [ o |5 eingestelltist, sind [C111] L / /| [ bis[C115] [ |/ /5,[C211] [ & | [ bis[C215] [ & |5

und [C311] L 7 / / bis [C315] L 7 /5 nicht verflgbar).

HINWEIS: Sie kdnnen auch F1, F2, F3 und F4 verwenden, um den Befehl fir die Rlickwartsrichtung
zuzuweisen.
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[DI1 Configuration] L /—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*IEI_III_ L =) I - I__I*ll_ /

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[DI1 Configuration] . / —

[Zuordnung DI1] L /H — —

Zuordnung DI1
Schreibgeschiitzter Parameter, Konfiguration nicht maglich.

Zeigt alle Funktionen an, die dem Eingang LI1 zugeordnet sind, um auf Mehrfachzuordnungen zu prifen.
* [Nicht zugeordnet] ~ =: Nicht zugeordnet

* [Betrieb] - _ ~: [Betrieb]

* [Vorwarts] F -~ o: [Vorwarts]

* [Linkslauf] - - 5: Linkslauf

* [Umschaltung Rampe] - F 5: Umschaltung Rampe

* [Jog] /= Li:Jog

* [+ Drehzahl] . = F: Drehzahl erh6hen

* [-Drehzahl] - 5 F: Drehzahl verringern

* [2voreing. Drehz.] 7 = Z': Auswahl 2 voreing. Drehzahlwerte
* [4 voreing. Drehz.] - 5 4: Auswahl 4 voreing. Drehzahlwerte

': Auswahl 8 voreing. Drehzahlwerte

* [8 voreing. Drehz.] 7 5
* [Umsch Sollwertfreq2] - F [ : Umschaltung Sollwertfrequenz 2

* [Stopp Freilauf] ~ = : Stopp Freilauf

+ [DC-Bremsung] -/ L .: DC-Bremsung

* [Schnellhalt] - = : Schnellhalt

» [Forced lokal] - L =: Forced Modus lokal
* [Fehlerreset] - = F: Fehlerreset

* [Autotuning] £ o L : Autotuning

* [Sollw.freq. gespeic] = F /1: Sollwertfrequenz gespeichert
» [Magnetisierung Motor] - . : Magnetisierung Motor
* [Auto/Manuell] 7 A ..: Schalter Auto/Manuell, PI(D) automatisch/manuell

» [PID I-Anteil deaktiviert] ~ | 5: PID I-Anteil deaktiviert, Integraler Nebenschluss PI(D)
* [2 voreing. PID-Soll.] 7 - Z': Auswahl 2 voreing. PID-Sollwerte
* [4 voreing. PID-Soll.] 7 - 4: Auswahl 4 voreing. PID-Sollwerte

* [Momentenbegrenzung] - L A: Momentenbegrenzung

+ [EXTERNER FEHLER] ~ - F: Externer Fehler

» [Istwert Ausgang Schiitz] - [ A: Istwert Ausgang Schiitz

* [2 Konfig. Schaltung]  ~ F /: Umschaltung 2 Konfiguration
* [3 Konfig. Schaltung] [ ~ F &: Konfigurationsumschaltung 2

* [2 Param.sétze] [ H A |: Parameterumschaltung 1

* [3 Param.séatze] . H A £': Parameterumschaltung 2
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HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

Logikeingang
+ [Umschaltung Befehl] [ [ 5: Befehlskanal-Umschaltung
+ [Fehlererk. Deakt.] : ~ H: Deaktiviert die Fehlererkennung

+ [16 voreing. Drehz.] 7 5 [ 5: 16 Vorwahlfrequenzen

* [Strombegrenzung 2] [ [ 7: Strombegrenzungsumschaltung
* [Umsch. Ref Freq 1B] - [ L : Sollwertkanalumschaltung (1 auf 1B)
+ [Strg. Traverse] E ~ [ : Traverse Control

« [ILO1] L I I:ILO1, Funktionsbausteine: Logikeingang 1

« [IL10] L /[:IL10, Funktionsbausteine: Logikeingang 10

» [Start FB] - L ~ [1: Start FB, Funktionsbausteine: Betriebsmodus
+ [SLS Kanal 1] & I: Safe Limited Speed Kanal 1

* [SLS Kanal 2] & c': Safe Limited Speed Kanal 2
 [SS1Kanal1] 5 5 |/ /. Safe Stop 1 Kanal 1

+ [SS1 Kanal 2] c': Safe Stop 1 Kanal 2

 [STO Kanal1] = - = /: Safe Torque Off Kanal 1

* [STO Kanal 2] = - = 7: Safe Torque Off Kanal 2

* [SMS Kanal 1] * /: SMS Kanal 1

« [SMS Kanal 2] 5 /75 2: SMS Kanal 2

in

i
Ui

T
1

(Ey]
i

+ [Analoge Drehm.begr.] = L [ : Drehmomentbegrenzung: Aktivierung (Analogeingang) durch einen

+ [Bremskontakt] & [ .: Logikeingangskontakt Bremse

* [Endsch. vorw. Stopp] = A F : Stoppschalter Rechtslauf

* [Endsch. riick. Stopp] = ~ - : Stoppschalter Linkslauf

+ [Abbremsen vorwirts] - A - : Verlangsamung erreicht bei Vorwartslauf

+ [Abbremsen riickwarts] - A - : Verlangsamung erreicht bei Linkslauf

+ [Deakt. Endschalter] . L 5:Ldschen der Endschalter

* [Umrichter Sperre] L £ 5: Not-Halt-Einrichtung

* [Init. Steuerung Traverse] - - ~: Traverse Control erneut laden

+ [Z&ahler-Wobble] = ~ [ : Counter Wobble-Synchronisierung

* [Produkt Neustart] - 7 A: Produkt riicksetzen

* [2HSP] 5 H Z: Hohe Drehzahl 2

* [4 HSP] 5 H 4: Hohe Drehzahl 4

* [Voreinst. Drehzahl1] - 7 5 /: Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 1
+ [Voreinst. Drehzahl2] F F 5 Z: Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 2
» [PID Ref. Freq. 1] 7 7 ~ /: Funktionstaste Zuordnung Vorwahl PI 1

* [PID Ref. Freq. 2] F F ~ 2: Funktionstaste Zuordnung Vorwahl PI 2

« [+ Drehzahl] F . 5 F: Funktionstaste Drehzahlerh6hung

* [-Drehzahl] F 4 5 F: Funktionstaste Drehzahlverringerung

* [T/K] F E K : Terminal/Tasten,Funktionstaste Zuordnung stol¥frei

* [+DZ um Sollw.freq.] . = .: Drehzahl im Bereich Sollwertfrequenz erh6hen
* [-DZ um Sollw.freq.] & = : Drehzahl um Sollwertfrequenz verringern

HINWEIS: Die Kanale fiir Sicherheitsfunktionen sind nur fiir LI3-L14 und LI5-LI6 verfigbar.

[Verzogerung DI1] L /o 0 bis 200 ms

0 ms

Verzégerung DI1
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieser Parameter wird verwendet, um die Anderung des Logikeingangs in den Zustand 1 mit einer
Verzogerung zu bericksichtigen, die zwischen 0 und 200 Millisekunden eingestellt werden kann, um mogliche
Stérungen herauszufiltern. Der Ubergang in den Zustand 0 wird ohne Verzdgerung bertcksichtigt.

[DI2 Configuration] . = — bis [DI6 Configuration] . 5 —

Alle am Antriebsverstarker verfiigbaren Logikeingdnge werden wie im Beispiel fir LI1 oben bis LI6 verarbeitet.

[DI5 Configuration] . 5 —

Spezifische Parameter fiir LI5, wenn dieser als Impulseingang verwendet wird.

[Zuord PulsRef] 7 | A — —

Zuordnung Puls Ref
Schreibgeschutzter Parameter, Konfiguration nicht méglich.

Es werden sdmtliche dem Impulseingang zugewiesenen Funktionen angezeigt. So kénnen beispielsweise
Kompatibilitatsprobleme geprift werden.

Identisch mit [Zuordnung AI1] A/ /A .
[min. WertRP] 7 L 0 bis 20,00 kHz 0 kHz

min. Wert Puls Ref, Skalierungsparameter fiir Impulseingang: 0 % in Hz * 10 Einheit.

[max. WertRP] F F - 0 bis 20,00 kHz 20,00 kHz

max. Wert RP, Skalierungsparameter fur Impulseingang: 100 % in Hz * 10 Einheit.

[Filter RP] 7 F 0 bis 1000 ms 0ms

Filter RP, 1/O Filterzeit des Tiefpassfilters am externen Impulseingang.

[DA1 Configuration] . A /| — [DA2 Configuration] . A 7 —

Die zwei Analogeingange Al1 und Al2 des Umrichters kdnnen als LI-Eingange verwendet werden und werden
wie im Beispiel LI1 oben verarbeitet.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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Konfiguration der Analogeingange und des
Impulseingangs
Die Mindest- und Maximalwerte der Eingange (in V, mA usw.) werden zur

Abstimmung der Sollwerte auf die Anwendung in % umgerechnet.
Mindest- und Maximalwerte der Eingédnge:

Der Mindestwert entspricht einem Sollwert von 0 % und der Maximalwert einem
Sollwert von 100 %. Der Mindestwert kann Uber dem Maximalwert liegen:

R

100% -

0%

f = |orUorp
Q) 2) @)

1. [Min Wert] CrLx oder ULx oder 7 L

2. [Max Wert] CrHx oder UHx oder F F -

3. 20 mA oder 10 V oder 20,00 kHz
R: Referenz

I: Stromeingang
U: Eingangsspannung

p: Impulseingang
R

100% +

0% ~lorUorp

(1) (2) 3)
1. [Max Wert] CrHx oder UHx oder F - ~
2. [Min Wert] CrLx oder ULx oder F L
3. 20 mA oder 10 V oder 20,00 kHz

R: Referenz

I: Stromeingang
U: Eingangsspannung
p: Impulseingang

Bei bidirektionalen Eingangen (+/-) sind Mindest- und Maximalwert relativ zum
Absolutwert, z. B. +/- 2 bezogen auf 8 V.
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Bereich (Ausgangswerte): Nur fur Analogeingange

Mit diesem Parameter wird der Sollwertbereich auf [0 % bis 100 %] oder [-100 %
bis +100 %] gesetzt. So wird bei unidirektionalem Eingang ein bidirektionaler
Ausgang erzielt.

100%

0%

f lorU
(1) (2) (3)

1. [Min. Wert]

2. [Max. Wert]

3. 20 mA oder 10 V
R: Referenz

I: Stromeingang
U: Eingangsspannung

Bereich: [0 % —>100 %)]

100%

0% lorU

-100%

1. [Min. Wert]

2. [Max. Wert]

3. 20 mA oder 10 V
R: Referenz

I: Stromeingang
U: Eingangsspannung

Bereich: [-100 % —> +100 %]
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Vorlage Sollfreq.] 5 5 7 €) - [Standard] - 5 o

Auswahl Vorlage Sollwertfrequenz

[Standard] = 5

! R Bei Sollwert = 0 ist die Frequenz = LSP
0% +100%

F: Frequenz

R: Referenz

[Totband] & L 5

F
HSP
LSP 1
-100% Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die F =LsP
+100% ei Sollwert = 0 bis ist die Frequenz =
-LSP
HSP
F: Frequenz
R: Referenz
[Begrenzung] £ ~ 5
F
A
HSP ————==--> ‘
|
|
|
|
|
LSP 1 i
0 ‘ Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die Frequenz =0
+100%
r LSP
+ HSP
F: Frequenz
R: Referenz
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Begrenzung bei 0%] & ~ 5 [

Dieser Vorgang ist identisch mit [Standard] 4 5 o, mit der Ausnahme,
F dass in den folgenden Fallen bei Sollwert Null die Frequenz = 0 ist:
Das Signal ist kleiner als [Min. Wert], was groRer als 0 ist (Beispiel:
1V an einem 2-10-V-Eingang)
Das Signal ist grofRer als [Min. Wert], was groRer ist als [Max. Wert]
(Beispiel: 11 V an einem 10-0-V-Eingang).
Wenn der Eingangsbereich als ,bidirektional” konfiguriert ist, ist der
Vorgang identisch mit [Standard] 4 5 .
Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie der Frequenzsollwert
bertcksichtigt wird (nur fir Analogeingange und Impulseingang).
Beim PID-Regler handelt es sich dabei um den PID-
Ausgangssollwert.
Die Grenzwerte werden durch die Parameter [Niedrige Drehzahl]
L 5F , Seite 106 und [Hohe Drehzahl] H = F eingestellt, Seite 106.

F: Frequenz

R: Referenz

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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Entlinearisierung: Nur fur Analogeingange

Zur Entlinearisierung des Eingangs muss ein Zwischenpunkt auf der Eingangs-/
Ausgangskennlinie dieses Eingangs bestimmt werden:
Bereich 0 % bis 100 %

Reference

100%

Current or
Voltage input

[Interm. point Y]

0% : ! ;
[Min value] [Interm. point X] [Max value] 20 mA or
(0%) (100%) 10V

HINWEIS: Fur [X Zwischenpkt.], 0 % entspricht [Min. Wert] und 100 % bis
[Maximalwert].

Fir Bereich -100 % V 100 %

Reference
100%
[Interm. point Y] = - { Current or
[Min value]  -[Interm. point X] .~ i Voltage input
(-100%) ‘ |
0% =
4 " 0% [Interm. point [Max value] 20 mA or
-[Interm. point Y] X] (100%) 10V
-100%
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[Konfiguration AI1] A , I—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_A’_*I_I__I Ao

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Konfiguration Al1] 7 | —

[Zuordnung AI1] A + | A - -

Zuordnung Al1
Schreibgeschiitzter Parameter, Konfiguration nicht maglich.

Es werden alle dem Eingang Al1 zugewiesenen Funktionen angezeigt. So kdnnen beispielsweise
Kompatibilitdtsprobleme geprtft werden.

* [Nein] - =: Nein

* [Zuordnung AQ1] A = /: Zuordnung AQ1, Analogausgang AO1

* [Sollwertfrequenz 1] ~ - /: Sollwertfrequenz 1

* [Sollwertfrequenz 2] ~ - ': Sollwertfrequenz 2

* [Sum Soll.Freq. 2] 5 A 7: Summierung Sollwertfrequenz 2

» [PID-Istwert] - . : Istwert PID-Regler (P1-Regler)

* [Momentenbegrenzung] - A H: Momentenbegrenzung, Aktivierung durch einen Analogwert
* [Sub. Sollfreq. 2] - A =': Subtraktion Sollwertfrequenz 2

» [PID-Sollwert manuell] ~ . /7: PID-Sollwert manuell, manuell eingestellter Frequenzsollwert des PI(D)-
Reglers (Automatik-/Handbetrieb)

* [PID Ref. Frequenz] ~ F ,: [PID Ref. Frequenz], Drehzahlsollwert des PI(D)-Reglers (vorgegebener
Sollwert)

* [Sum Soll.Freq. 3] 5 A 7: Summierung Sollwertfrequenz 3

* [Sollwertfrequenz 1B] F - /L: Sollwertfrequenz 1B

* [Sub. Sollfreq. 3] o A 3: Subtraktion Sollwertfrequenz 3

» [Forcedlokal] - L o [ : Forced Kanal Modus lokal

* [Multipli. Soll Freq. 2] /7 A 2': Multiplikator Sollwertfrequenz 2
* [Multipli. Soll Freq. 3] /71 A 3: Multiplikator Sollwertfrequenz 3

» [Eing. Gewicht] ~ £ 5: Sensoreingang Gewicht, Hubwerke: Externe Funktion zur Gewichtsmessung
* [IA01] . A I:1A01, Funktionsbausteine: Analogeingang 01

* [IA10] . A [/0:1A10, Funktionsbausteine: Analogeingang 10

[A1 Typ] A + [ E - [Spannung] /O .
Konfiguration von Al1

[Spannung] /7 : Positiver Spannungseingang 0 bis 10 V (negative Werte werden als Null interpretiert: Der
Eingang ist unidirektional)

[A1 MinWert] . L |/ 0 bis 10,0 V oV

Sklpara. Spannung 0 % Al1
[AI1 Max Wert] o H | 0 bis 10,0V 10,0V
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

Skilparam. Spannung 100 % Al1
[Filter AM] A | F 0 bis 10,00 s O0s

Filter Al1, InterferenZzfilterung.

[Bereich AI1] A /L - [0-100%] F = &

Analog input 1 range
* [0-100%] F = 5: nur positiv
* [+/-100%] ~ £ L: positiv & negativ
[Zwischenpkt. XAI1] A/ [ E 0 bis 100 % 0 %

Zwischenpunkt X Al1. Koordinate fur Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in
Prozent.

* 0 % entspricht [AI1 Min Wert] . /L /.
* 100 % entspricht [Al1 Max Wert] . . H /.

[Zwischenpkt. YA] A . /5 0 bis 100 % 0%
Zwischenpunkt Y Al1

Koordinate des Ausgangspunktes zur Delinearisierung (Frequenzsollwert).

Prozentsatz des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentsatz [Zwischenpkt. X Al1] A /£ des
physikalischen Eingangssignals entspricht.
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[Konfiguration Al2] A , Z—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_A’_*I_I__I A2

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Konfiguration Al2] 7 & —

[Zuordnung AI2] A 2 A - -

Zuordnung Al2
Identisch mit [Zuordnung AI1] 7 /A .

[TypAl2] A 7 E - [Spannung +/-] = /]

Konfiguration von Al2

[Spannung] /7 .: Spannung, positiver Spannungseingang 0 - 10 V (negative Werte werden als Null
interpretiert: Der Eingang ist unidirektional)

[Spannung +/-] ~ /] .: Bipolare Spannungen Al ausgewahlt, positiver und negativer Spannungseingang
+/- 10 V (der Eingang ist bidirektional)

[AI2 Min Wert] . /L 2 0 bis 10,0 V oV

Skipara. Spannung 0 % Al2

[Al2 Max Wert] .  H 0 bis 10,0 V 10,0V

Skipara. Spannung 100 % Al2

[Filter Al2] A /7 F 0 bis 10,00 s O0s

Filter Al2, Storfilterung.

[Bereich Al2] A 7 L — [0-100%] F = 5
Analog input 2 range

Dieser Parameter wird auf [0 - 100%] ~ = 5 eingestellt und kann nicht verandert werden, wenn [Typ Al2]
A 2k auf[Spannung +/-] ~ /[ eingestellt ist.

* [0-100%] F = 5: nur positiv
* [+/-100%] ~ E C: positiv & negativ
[Zwischenpkt. X AlI2] A 2 E 0 bis 100 % 0%

Zwischenpunkt X Al2, Koordinate fiir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in
Prozent.

* 0 % entspricht [Al2 Min Wert] . L Z fir Bereich 0 =% 100 %.

« 0 % entspricht [Al2 Max Wert] + [Al2 Min Wert]/ fiir Bereich -100 % =» +100 %.

* 100 % entspricht [Al2 Max Wert] (o  H &)
[Zwischenpkt. YAI2] A 7 5 0 bis 100 % 0%
Zwischenpunkt Y Al2

Koordinate des Delinearisierungspunkts am Ausgang (Sollwertfrequenz).

Prozentsatz des internen Frequenzsollwerts, der dem [Zwischenpkt. X Al2] A | Z £ Prozentsatz des
physikalischen Eingangssignals entspricht.
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[Konfiguration AI3] A , 3
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_A’_*I_I__I A 3

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Konfiguration AI3] 7 7 —

[Zuordnung AI3] A I H - .

Zuordnung Al3
Identisch mit [Zuordnung AI1] 7 /A .

[TypAI3] A I E - [Strom] [J A

Konfiguration von Al3

[Strom] [J A: Stromeingang 0 - 20 mA

[AI3 MinWert] [ - L 3 0 bis 20,0 mA 0 mA

Akt. Skalierungsparam. 0 % Al3

[AI3 MaxWert] L - H 3 0 bis 20,0 mA 20,0 mA

Akt. Skalierungsparam. 100 % Al3

[Filter AI3] A 3 F 0 bis 10,00 s O0s

Filter Al3, Storfilterung.

[Bereich AI3] A , 3 L - [0-100%] F = 5
Analog input 3 range

[0 -100%] F = 5: nur positiv, unidirektionaler Eingang

[+/-100%] ~ £ L: positiv & negativ, bidirektionaler Eingang

Beispiel: An einem Eingang mit 4 - 20 mA.

4 mA entspricht einem Sollwert von -100 %.

12 mA entspricht dem Sollwert 0 %.

20 mA entspricht dem Sollwert +100 %.

Da AI3 physikalisch gesehen ein bidirektionaler Eingang ist, darf die [+/- 100%] ~ £ [ Konfiguration nur
verwendet werden, wenn das angelegte Signal unidirektional ist. Ein bidirektionales Signal ist nicht mit einer
bidirektionalen Konfiguration kompatibel.

[AI3 X Delin. Punkt] A , 7 E 0 bis 100 % 0 %

Zwischenpunkt X Al3, Koordinate fir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in
Prozent.

» 0 % entspricht [AI3 Min Wert] [ ~ L 7 fiir Bereich O =» 100 %.

* 0 % entspricht ([AI3 Max Wert] . - H 7 — [AI3 Min Wert] L - L 7)/[AI3 Min Wert] [ - L 7 wenn der
Bereich -100 % V +100 % ist.

* 100 % entspricht [AI3 Max Wert] [ - H 3.

[AI3 Y Delin. Punkt] A , 7 5 0 bis 100 % 0 %

Zwischenpunkt Y Al3

Koordinate des Delinearisierungspunkts am Ausgang (Sollwertfrequenz).
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Prozentsatz des internen Frequenzsollwerts, der dem [AI3 X Delin. Punkt] 7 / 7 £ als Prozentsatz des
physikalischen Eingangssignals.

[AI1 virtuell]] AV | —

[AIV1 Zuweisung] AV /A — —

AIV1 Zuweisung

Virtueller Analogeingang 1 Uber Jog an der Frontseite des Produkts.
Identisch mit [Zuordnung AI1] A + /A .

[Al2 virtuell] A7V & —

[AIV2 Zuweisung] A\ & H - -

AIV2 Zuweisung

Mogliche Zuordnungen fiir [AIV2 Abbild eingang] A :\/ ': Virtueller Analogeingang 2 tber
Kommunikationskanal, Konfiguration tiber [AlI2 Kommunikation] 7 . [ 7.

Identisch mit [AIV1 Zuweisung] A\ [ .

[AI2 Kommunikation] 7 [ & % - [Nein] - o

Kanal AI2Netzwerk
[AIV2 Zuweisung] A V & A Quellkanal.
Dieser Parameter ist auch im Unterment [PID-Regler] ~ | & — aufrufbar.
Skala: Der von diesem Eingang libertragene Wert von 8192 entspricht 10 V an einem 10-V-Eingang.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
* [Modbus] /7 J &: Modbus-Kommunikation
* [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
+ [Feldbusmodul] (~ £ £ : Ext. Feldbusmodul

[Encoder-Konfigurat.] £~ —

Die folgenden Parameter sind zugénglich, wenn das Modul zur Drehzahliberwachung VW3A3620 eingefugt
wurde.

[Encoder aktiv] £ - - [Nein] - o

Encoder aktiv
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv.
* [Drehzahl-Monitoring] = £ L : Drehzahliiberwachung Istwert

[Encoder Signal] £ ~ 5 % - [AABB] A A L b

Encoder Signal, Konfiguration der Geberverwendung.

In Ubereinstimmung mit dem verwendeten Encodertyp zu konfigurieren.
* [AABB] A A k k: Fiir Signale A/A-/B/B-
+ [AB] A k: For signals A/B

Die folgenden Parameter sind zuganglich, wenn [Encoder aktiv] £ ~ . auf [Drehzahl-Monitoring] = £
eingestellt ist.
[Anzahl Impulse] F [ * 100 bis 3600 1024

Anzahl Impulse, Anzahl der Pulse je Impulsgeber-Umdrehung.

Die folgenden Parameter sind zuganglich, wenn [Encoder aktiv] £ ~ . auf [Drehzahl-Monitoring] = £
eingestellt ist.
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% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.
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Lastschlupferkennung
Frequency (Hz)
A
B I e Speed feedback
- % T ‘ﬁ;;;,:: ER
\\ 3 1
B R 2 o L — H Output frequency
e BPREE
Y NSRRI AU ASEUIPIUIPUIIN USSR 8O !
i i Legend
LANE =f-.- - i i - Error detection area
7 : : : No detection area
v Run order U LTAL i
:/ ———— : : > Time (s)
ERS Error detection
o P— Speed feedback
.

Error detection

Der Antriebsverstarker hat einen Fehler erkannt und zeigt den erkannten
Fehlercode [Last ausgerrisen] A ~ F in den folgenden Fallen an:

+ Sobald ein RUN-Befehl empfangen wird, wenn das Vorzeichen der
Ausgangsfrequenz und der Drehzahlrickmeldung wahrend [ANF Time Thd.]
E A~ F in entgegengesetzter Richtung sind.

* Wahrend des Betriebs:
o wenn Drehzahlriickmeldung in dieselbe Richtung wie Ausgangsfrequenz

erfolgt
o und die Drehzahlrickmeldung Gber [ANF Schwellwert] . A ~ F ist.
° und

"wenn [ANF Direction check] - A ~ F auf [liber] = V £ ~ eingestellt ist,
liegt die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz und der
Drehzahliriickfihrung Uber [ANF Frequency Thd] F A ~ F wahrend [ANF
Time Thd.] - A ~ F (Uberdrehzahlerkennung).

oder,

"wenn [ANF Direction check] - A ~ F auf [beide] k& = £ H eingestellt ist,
liegt die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz und der
Drehzahlriickfihrung Gber [ANF Frequency Thd] ~ A ~ F oder darunter -
[ANF Frequency Thd] F A ~ F wahrend [ANF Time Thd.] - A~ F
(Erkennung von Uber- oder Unterdrehzahl).
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[Encoder-Konfigurat.] £ n
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_ L =) I - I__I* T E

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Encoder-Konfigurat.] | £ -~ — (Fortsetzung)

Die folgenden Parameter sind zuganglich, wenn das Modul zur Drehzahliberwachung VW3A3620 eingefugt

wurde und wenn [Encoder aktiv] £ ~ o auf [Drehzahl-Monitoring] = £ [ eingestellt ist.

[ANF Frequency Thd] F A - F % 0,1 bis 50 Hz 5,0 Hz

ANF Error detection frequency

Ebene des [Last ausgerrisen] A ~ ~ erkannten Fehlers.

Der Leistungsverstarker erkennt den Fehler [Last ausgerrisen] A ~ F nicht, wenn die Differenz zwischen der
Ausgangsfrequenz und der Drehzahlriickfihrung geringer als [ANF Frequency Thd] ~ A ~ F ist.

[ANF Schwellwert] [ A~ F X 0-10Hz 0,0 Hz

ANF Fehlerschwellwert

Der Leistungsverstarker erkennt den Fehler [Last ausgerrisen] ~ ~ F nicht, wenn die Drehzahlrickmeldung
unter [ANF Schwellwert] . A ~ F liegt.

[ANF Direction check] & A ~ F % - [Uber] oV E -
Available ANF detection direction
« [uber] oV E r: Uberdrehzahl, der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausgerrisen] A ~ F bei
Uberdrehzahl.

+ [beide] & o = H: Uberdrehzahl / Unterdrehzahl, der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausgerrisen]
H = F bei Uber- oder Unterdrehzahl.

[ANF Time Thd.] - A~ F & Obis 10s 0,10s
ANF Time Thd.

Der Leistungsverstarker erkennt den Fehler [Last ausgerrisen] ~ ~ F nicht, wenn die Bedingungen wahrend
[ANF Time Thd.] £ A ~ F bestehen.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[R1 Konfiguration] - /—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =

I~ - - 1 !
I_I:II_II_*I_LII_I_ I_l__l*l_l

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[R1 Konfiguration] - | —

[R1 Zuordnung] - / - [Betriebszust Fehler]
R1 Zuordnung
[Nein] ~ =: Nicht belegt. In diesem Fall kann der Ausgang Uber den internen Parameter OL1R gesteuert

werden (siehe die Datei mit den Adressen der Kommunikationsparameter). Standardmafig bleibt der Ausgang
unverandert, wenn ein Fehler erkannt wird (z. B. eine Kommunikationsunterbrechung). Verwenden Sie den
Parameter [Enable R1 fallback] - /F Deaktivierung des Ausgangs bei Erkennung eines Fehlers.

» [Betriebszust Fehler] - | k: Status der Fehlererkennung am Antriebsverstarker (Relais normalerweise
erregt und im Fehlerfall entregt)

[Umr. in Betrieb] ~ = ~: Umrichter in Betrieb
* [Mot Freq. hoch Schw] F - A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht
* [HSP erreicht] - L A: HSP erreicht
+ [Stromschw. erreicht] [ £ FA: Stromschwellwert erreicht [Oberer Stromschw.] [ £ o)
+ [Stromschw. erreicht] [ £ A: Stromschwellwert erreicht
* [Motor therm Schw er] : 5 A: Therm. Schwellwert Motor erreicht
* [Warnung PID-Fehler] F £ £ : Warnung PID-Fehler
+ [Warn Istwert PID] F F A: Warnung Istwert PID
* [MotFreq ObSchwellw2] F = A: Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht [Frequenzschwell. 2]

-

-~
[ = = |

* [Umr therm. Schw. er] - A o: Thermischer Schwellwert Umrichter erreicht
* [ProzUnterlstWarn] . L A: Warnung Unterlast Prozess
+ [Warn. Proz. Uberl.] = . A: Warn. Proz. Uberl.

+ [Warnung Schilaffseil] - 5 o A: Warnung Schlaffseil (siche [Konfig. Schlaffseil] - = - Parameter
+ [WarnDrehmom hoch] : £ H A: WarnDrehmom hoch [Schw. Drehm. hoch] : £ H

+ [WarnDrehmom niedrig] £ £ L A: WarnDrehmom niedrig [Schw. Drehm. nied.] £ £ L
* [Vorwarts] /1 F - o: Vorwdrtslauf

* [Linkslauf] /7 - ~ 5: Linkslauf

* [Mot2 ThSchwellw err] - 5 =: Therm. Schwellwert Motor 2 erreicht

* [Mot3 ThSchwellw err] £ 5 7: Therm. Schwellwert Motor 3 erreicht

+ [Drehmoment negativ] ~ = 5: Drehmoment negativ (Bremsen)

* [Konfig. 0 aktiv] [ ~ F [J: Konfiguration Oaktiv

+ [Konfig. 1 aktiv] [ ~ F [I: Konfiguration 1aktiv

* [Konfig. 2 aktiv] . ~ F =': Konfiguration 2aktiv

+ [Parametersatz 1 aktiv] . ~ - /. Parametersatz 1 aktiv

+ [Parametersatz 2 aktiv] [ - F £': Parametersatz 2 aktiv

+ [Parametersatz 3 aktiv] . ~ ~ 3. Parametersatz 3 aktiv

+ [DC geladen] - & L : DC-Bus geladen
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* [Bremsung aktiv] - -~ 5: Bremsung aktiv
* [Status STO] F ~ [1: Status STO, Umrichter gesperrt durch Eingang ,Sicher abgeschaltetes Moment®
* [Schw Impulswarn err] - 5 L A: Schwellwert Impulswarnung erreicht [Schw. Alarm Puls] F 5 L
* [Strom vorhanden] /7 [ F: Strom vorhanden, Motorstrom vorhanden
* [Endschalt. erreicht] L 5 A: Endschalter erreicht

* [Warnung dynam. Last] - L o A: Warnung dynamische Belastung Erkennung einer Lastvariation
* [Warnung Grp 1] A L /: Warn Gruppe 1

* [Warnung Grp 2] A L &': Warn Gruppe 2

* [Warnung Grp 3] A [ 7: Warn Gruppe 3

» [DI6=PTC Warning] ~ L A: DI6=PTC Warning

* [Warnung ext. Fehler] £ F A: Warnung externer Fehler

* [Warn. Unterspannung] . 5 A: Warn. Unterspannung

* [Schutz Unterspg akt] . 7 A: Schutz Unterspannung aktiv

* [Umr. therm. Warnung] £ H A: Warnung thermischer Zustand Umrichter
* [Grenzw T/l erreicht] = 5 A: Grenzwert Drehmoment / Strom erreicht

* [Warnung Therm. IGBT] £ _ A: Warnung thermischer Zustand IGBT
» [AI3 Warn Verl 4-20] ~ ~ 3: AI3 Warn Verl 4-20

* [Bereit] - - 4: Bereit

* [OLO01] = L [ I: OLO1, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 01

+ [OL10] = L /[I: OL10, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 10

[R1 Verzégerungszeit] - /4 () 0 bis 60.000 ms 0 ms

R1 Verzégerungszeit

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.

Die Verzdgerung kann nicht fur den Parameter [Betriebszust Fehler] - . £ Zuweisung und bleibt 0.
[R1 Aktiv bei] - /5 - [1] (POS)
R1 Aktiver Pegel
Konfiguration der Betriebslogik:
* [1] F = 5: 1, Zustand 1, wenn die Information wahr ist
* [0] = £ L: 0, Zustand 0, wenn die Information wahr ist
Konfiguration [1] F = 5 kann nicht geandert werden fiir den [Betriebszust Fehler] - L - Zuweisung.
[R1 Haltezeit] - /H 0 bis 9.999 ms 0 ms
R1 Haltezeit

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.

Die Haltezeit kann nicht fir den Parameter [Betriebszust Fehler] ~ L - eingestellt werden und bleibt auf 0.

[Enable R1 fallback] - /F — [Nein] ~ =

Enable R1 fallback
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Wenn der Ausgang Uber den Feldbus gesteuert wird und aktiviert wurde, wird der Ubergang in den
Betriebszustand ,Fehler”, z. B. eine Kommunikationsunterbrechung, den Ausgang nicht deaktivieren, wenn
dieser Parameter auf [No] NO eingestellt ist.

HINWEIS: [Auto. Fehlerreset] A - - hat weiterhin Vorrang vor ~ = F -Auswahl.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

+ Stellen Sie sicher, dass die Verwendung dieser Standardeinstellung nicht zu unsicheren Bedingungen,
einschlieBlich Kommunikationsunterbrechungen, fuhrt.

+ Stellen Sie diesen Parameter auf [Yes] YES ein, um den Ausgang zu deaktivieren, wenn ein Fehler
ausgel6st wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ o eingestellt, wenn [R1 Zuordnung] ~ / auf einen anderen Wert als
[Nein] ~ = eingestellt ist.
[Ja] Y E 5: Rickfallfunktion aktiviert: Der Status des Relais kann Uber ein Bit von OL1R geregelt werden

(siehe die Datei mit den Adressen der Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, wird der
Ausgang deaktiviert.

HINWEIS: Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der am Ausgang angewendete Prozess (z. B.
Verzégerungen, aktiver Pegel) angewendet.

[Nein] ~ =: Rickfallfunktion deaktiviert: Wenn der Ausgang zugewiesen wird, wird der Ausgangszustand
entsprechend seiner Zuweisung definiert. Wenn der entsprechende Ausgang nicht zugewiesen ist, kann der
Status des Ausgangs Uber ein Bit von OL1R geregelt werden (siehe die Datei mit den Adressen der
Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Ausgang unverandert.

[R2 Configuration] - & —

[R2 Zuordnung] - ~ - [Nein] - =
R2 Zuordnung
Identisch mit [R1 Zuordnung] ~ / mit Zusatz von:

+ [Bremssequenz] - L [ : Bremssequenz

* [Netzschiitz] . L [ : Steuerung Netzschiitz

+ [Steuerung Ausgangsschiitz] - [ [ : Steuerung Ausgangsschiitz
* [Spulenende] - Lt =: Spulenende, Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
* [Sync wobble] - 5 4: Sync wobble, ,Counter Wobble“-Synchronisierung

[R2 Verzogerungszeit] - & 4 (1) 0 bis 60.000 ms 0ms

R2 Verzégerungszeit

Die Verzdgerung kann nicht fiir die Zuordnungen [Betriebszust Fehler] - L -, [Bremssequenz] & L [,
[Steuerung Ausgangsschiitz] - L [ und [Netzschiitz] . L [ eingestellt werden und bleibt bei 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.

[R2 Aktiv bei] - 7 5 — [11(POS)

R2 Aktiver Pegel

Konfiguration der Betriebslogik:
* [1] F = 5: 1, Zustand 1, wenn die Information wahr ist
* [0] ~ £ Lo: 0, Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1] F = 5 kann fiir die Zuordnungen [Betriebszust Fehler] -~ | -, [Bremssequenz] & | [,
[Ladung DC] = [ =, und [Netzschiitz] . L [ nicht gedndert werden.
[R2 Haltezeit] - - H 0 bis 9.999 ms 0O ms
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R2 Haltezeit
Die Haltezeit kann nicht fir die Zuordnungen [Betriebszust Fehler] ~ | -, [Bremssequenz] -~ L [ und

[Netzschiitz] . L [ eingestellt werden und bleibt bei 0.

Der Zustandswechsel erfolgt erst nach Ablauf der konfigurierten Zeit, wenn die Information falsch wird.

[Enable R2 fallback] - & F — [Nein] - =

Enable R2 fallback

Wenn der Ausgang (iber den Feldbus gesteuert wird und aktiviert wurde, wird der Ubergang in den
Betriebszustand ,Fehler, z. B. eine Kommunikationsunterbrechung, den Ausgang nicht deaktivieren, wenn
dieser Parameter auf [No] NO eingestellt ist.

HINWEIS: [Auto. Fehlerreset] A £ ~ hat weiterhin Vorrang vor ~ = F -Auswahl.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Stellen Sie sicher, dass die Verwendung dieser Standardeinstellung nicht zu unsicheren Bedingungen,
einschliellich Kommunikationsunterbrechungen, fiihrt.

» Stellen Sie diesen Parameter auf [Yes] YES ein, um den Ausgang zu deaktivieren, wenn ein Fehler
ausgeldst wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ o eingestellt, wenn [R2 Zuordnung] -~ = auf einen anderen Wert als
[Nein] ~ = eingestellt ist.
[Ja] ~ £ 5: Rickfallfunktion aktiviert: Der Status des Relais kann Uber ein Bit von OL1R geregelt werden

(siehe die Datei mit den Adressen der Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, wird der
Ausgang deaktiviert, wenn [Auto. Fehlerreset] A - - auf [Nein] ~ = eingestellt ist, aber wenn [Auto.

Fehlerreset] A £ - auf[Ja] 4 £ 5 eingestellt ist, bleibt der Ausgang unverandert, solange [Zeit Fehlerreset]
£ A~ nicht abgelaufen ist.

HINWEIS: Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der am Ausgang angewendete Prozess (z. B.
Verzdgerungen, aktiver Pegel) angewendet.

[Nein] ~ =: Rickfallfunktion deaktiviert: Wenn der Ausgang zugewiesen wird, wird der Ausgangszustand
entsprechend seiner Zuweisung definiert. Wenn der entsprechende Ausgang nicht zugewiesen ist, kann der
Status des Ausgangs Uber ein Bit von OL1R geregelt werden (siehe die Datei mit den Adressen der
Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Ausgang unverandert.
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[KONFIGURATIONLO1] L o | —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
Il__l_—ll_lll:*llzl_lll_ll_ I_I__I*Il_l_—lll

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[KONFIGURATION LO1] L = | —

[Zuordnung LO1] [ = |/ — [Nein] ~ o
Zuordnung LO1

Identisch mit [R1 Zuordnung] -~ / mit dem zusatzlichen Parameterwert (wird nur zu Informationszwecken
angezeigt, da diese Auswahl nur im Meni [Application function] ~ . ~ konfiguriert werden kann):

+ [Bremssequenz] L . [ : Bremssequenz
* [Netzschiitz] . . [ : Steuerung Netzschiitz
* [Steuerung Ausgangsschiitz] - [ [ : Steuerung Ausgangsschiitz
* [Spulenende] - = =: Spulenende, Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
* [Sync wobble] = 5 4: Sync wobble, ,Counter Wobble“-Synchronisierung
+ [GDL] L < L : GDL, Sicherheitsfunktion
[Einsch. Verz. LO1] L = /4 0 bis 60.000 ms (1) O ms

Einsch. Verzég. LO1

Die Verzdgerung kann nicht fir die Zuweisungen [No drive flt] FLt, [Bremssequenz] - L [, [Steuerung
Ausgangsschiitz] - L [ und [Netzschiitz] . [ [ gesetzt werden und bleibt auf 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
(1) 0 bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.

[LO1 aktivbei] L = /5 - [1]1 POS
LO1 aktiv bei

Konfiguration der Betriebslogik:
* [1] F = 5: 1, Zustand 1, wenn die Information wahr ist
« [0] ~ £ Li: 0, Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1] 7 = 5 kann fiir die Zuweisungen [No drive flt] FLt, [Bremssequenz] & L [
[Netzschiitz] . L [ nicht gedndert werden.

und

[Aussch.Verz. LO1] L o | H 0 bis 9.999 ms 0

Aussch. Verzég. LO1

Die Haltezeit kann nicht fir die Zuweisungen [No drive flt] FLt, [Bremssequenz] £ L [ und [Netzschiitz]
L L [ gesetzt werden und bleibt auf 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.
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[Enable LO1 fallback] L = /F - [Nein] - =

Enable LO1 fallback

Wenn der Ausgang tiber den Feldbus gesteuert wird und aktiviert wurde, wird der Ubergang in den
Betriebszustand ,Fehler®, z. B. eine Kommunikationsunterbrechung, den Ausgang nicht deaktivieren, wenn
dieser Parameter auf [No] NO eingestellt ist.

HINWEIS: [Auto. Fehlerreset] ~ - - hat weiterhin Vorrang vor ~ & F -Auswahl.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Stellen Sie sicher, dass die Verwendung dieser Standardeinstellung nicht zu unsicheren Bedingungen,
einschlieRlich Kommunikationsunterbrechungen, fihrt.

» Stellen Sie diesen Parameter auf [Yes] YES ein, um den Ausgang zu deaktivieren, wenn ein Fehler
ausgeldst wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter wird erzwungenermallen auf [Nein] ~ o gesetzt, wenn [Zuordnung LO1] L = / auf einen
anderen Wert als [Nein] ~ - gesetzt wird.

[Ja] ~ E 5: Ruckfallfunktion aktiviert: Der Status des Relais kann Uber ein Bit von OL1R (siehe die Datei mit
den Adressen der Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, wird der Ausgang deaktiviert.

HINWEIS: Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der am Ausgang angewendete Prozess (z. B.
Verzdgerungen, aktiver Pegel) angewendet.

[Nein] ~ =: Rlckfallfunktion deaktiviert: Wenn der Ausgang zugewiesen wird, wird der Ausgangszustand
entsprechend seiner Zuweisung definiert. Wenn der entsprechende Ausgang nicht zugewiesen ist, kann der
Status des Ausgangs Uber ein Bit von OL1R (siehe die Datei mit den Adressen der
Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Ausgang unverandert.
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[DQ1-Konfiguration] d o I—

Verwendung des Analogausgangs AO1 als Logikausgang

Der Analogausgang AO1 kann durch Zuordnung von DO1 als Logikausgang
genutzt werden. In diesem Fall entspricht dieser Ausgang bei der Einstellung 0
dem min. Wert von AO1 (z. B. 0 V oder 0 mA) und bei der Einstellung 1 dem max.
Wert von AO1 (z. B. 10 V oder 20 mA).

Die elektrischen Kenndaten dieses Analogausgangs bleiben unverandert. Da sich
diese Kenndaten von den Kenndaten eines Logikausgangs unterscheiden, ist die
Kompatibilitat mit der vorgesehenen Anwendung zu Uberprifen.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
ConF=0F LL oo™ e

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[DQ1-Konfiguration] & = / —

[DQ1 Zuordnung] =/ = / - [Nein] ~ =
DQ1 Zuordnung

Identisch mit [R1 Zuordnung] ~ / mit dem zusatzlichen Parameterwert (wird nur zu Informationszwecken
angezeigt, da diese Auswahl nur im Men( [Application function] ~ . ~ konfiguriert werden kann):

* [Bremssequenz] - L [ : Bremssequenz

* [Netzschiitz] . L [ : Steuerung Netzschiitz

+ [Steuerung Ausgangsschiitz] - [ [ : Steuerung Ausgangsschiitz

* [Spulenende] - & =: Spulenende, Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
* [Sync wobble] - 5 4: Sync wobble, ,Counter Wobble“-Synchronisierung

[DQ1 Verzogerungszeit] & o /o 0 bis 60.000 ms (1) 0ms

DQ1 Verzégerungszeit

Die Verzdgerung kann nicht fiir die Zuweisungen [No drive flt] FLt, [Bremssequenz] - L [, [Steuerung
Ausgangsschiitz] - £ £ und [Netzschiitz] . . [ gesetzt werden und bleibt auf 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
[DQ1 aktiv] &= /5 - [1]1POS
DQ1 aktiv

Konfiguration der Betriebslogik:

 [1] F = 5: 1, Zustand 1, wenn die Information wahr ist
* [0] ~ £ i: 0, Zustand 0, wenn die Information wahr ist
Die Konfiguration [1] F = 5 kann fur die Zuweisungen [No drive flt] FLt, [Bremssequenz] - L [ und

[Netzschiitz] . L [ nicht gedndert werden.

[DQ1 Haltezeit] &/ = /H 0 bis 9.999 ms O ms
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HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

DQ1 Haltezeit

Die Haltezeit kann nicht fiir die Zuweisungen [No drive fit] FLt, [Bremssequenz] - . [ und [Netzschiitz]

L L L gesetzt werden und bleibt auf 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.

(1) 0 bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.
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Analogausgang-Konfiguration
Mindest- und Maximalwerte (Ausgangswerte):
Der Mindestausgangswert in V entspricht dem unteren Grenzwert und der

Maximalwert dem oberen Grenzwert des zugeordneten Parameters. Der
Mindestwert kann Uber dem Maximalwert liegen.

(1)

(2) A

©)

. = | orU
4) (5) (6)

Zugeordneter Parameter

Oberer Grenzwert

Unterer Grenzwert

[Min. Ausgang] AOLx oder UOLx

[Max. Ausgang] AOHx oder UOHx

20 mA oder 10 V

I: Strom

o a0~ wd -~

U: Spannung

UorV

—
[ e
2

) (5)
Zugeordneter Parameter

Oberer Grenzwert

Unterer Grenzwert

[Max. Ausgang] AOHx oder UOHx
[Min. Ausgang] AOLx oder UOLx
20 mA oder 10 V

2
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Skalierung des zugeordneten Parameters

Die Skala des zugeordneten Parameters kann entsprechend den Anforderungen
angepasst werden. Dazu werden flr jeden Analogausgang anhand der beiden
entsprechenden Parameter der obere und untere Grenzwert geandert.

Diese Parameter werden in % angegeben. 100 % entspricht dem
Gesamtvariationsbereich des konfigurierten Parameters. Entsprechend gilt:

100 % = oberer Grenzwert — unterer Grenzwert. Beispiel: [Drehmoment Vorz.]
5 k£ 4 (variiert zwischen dem -3- und +3-Fachen des Bemessungsmoments) die
Einstellung 100 % dem 6-Fachen des Bemessungsmoments.

» Der Parameter [AQx Skalierung min.] A 5 L X modifiziert den unteren
Grenzwert: neuer Wert = unterer Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den
werksseitig eingestellten Wert 0 % erfolgt keine Anderung des unteren
Grenzwerts.

» Der Parameter [AQx Skalierung max.] 7 5 H X modifiziert den oberen
Grenzwert: neuer Wert = unterer Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den
werksseitig eingestellten Wert 100 % erfolgt keine Anderung des oberen
Grenzwerts.

» [AQx Skalierung min.] 7 5 L X muss immer kleiner sein als [AQx
Skalierung max.] A 5 H X.

Lim1

100%
ASHX NS

Lim2
Unterer Grenzwert des zugeordneten Parameters

Lim1: Oberer Grenzwert des zugeordneten Parameters
Lim2: Unterer Grenzwert des zugeordneten Parameters
NS: Neue Skala

Anwendungsbeispiel 2

Der Wert des Motorstroms am Ausgang AO1 soll mit 0 bis 20 mA (Bereich 2 In
Motor) Uibertragen werden. In Motor entspricht dabei dem 0,8-Fachen von In
Umrichter.

Der Parameter [Motorstrom] = [ ~ variiert zwischen dem 0- und 2-Fachen des
Nennstroms FU oder im Bereich des 2,5-Fachen des Nennstroms FU.

[AQ1 Skalierung min.] A 5 L [/ darf den unteren Grenzwert nicht andern. Dieser
verbleibt entsprechend auf der Werkseinstellung von 0 %.

[AQ1 Skalierung max.] 7 5 H / muss den oberen Grenzwert um das 0,5-Fache
des Motorbemessungsmoments oder auf 100 - 100/5 = 80 % (neuer Wert =
unterer Grenzwert + (Bereich x ASH1)) andern.
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[Konfiguration AQ1] Ao I—

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_A’_*I_I__I Ao !

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Konfiguration AQ1] A= | —

[Zuordnung AQ1] A = | - [Nein] - =
Zuordnung AQ1
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt. In diesem Fall kann der Ausgang Uber den internen Parameter AO1R

gesteuert werden (siehe die Datei mit den Adressen der Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler (z.
B. eine Kommunikationsunterbrechung) erkannt wird, bleibt der Ausgang standardmafig unverandert.
Verwenden Sie den Parameter [Aktiviere AQ1 Riickfall] A = F ! zur Deaktivierung des Ausgangs bei
Erkennung eines Fehlers.

[Motorstrom] = [ - : Motorstrom, zwischen 0 und 2 In (In = in der Installationsanleitung und auf dem
Typenschild des Antriebsverstarkers angegebene Nennspannung)

[Motorfrequenz] = F - : Motorfrequenz, von 0 bis [Max. Ausgangsfreq.] - F -

[Freq Mot +/-] = F =: Ausgangsfrequenz mit Vorzeichen, zwischen - [Max. Ausgangsfreq.] - 7 - und
+ [Max. Ausgangsfreq.] = F r

[Ausg. Rampe] = - F: Ausgang Rampe, von 0 bis [Max. Ausgangsfreq.]  F -

[Motormoment] - - 5: Motormoment, zwischen dem 0- und 3-Fachen des Motornennmoments
[Drehmoment Vorz.] 5 - 5: Drehmoment mit Vorzeichen, zwischen dem -3- und dem +3-Fachen des

Motornennmoments. Das Vorzeichen + entspricht dem Motorbetrieb und das Vorzeichen - dem
Generatorbetrieb (Bremsen).

[Rampe Vorz.] = - 5: Rampe mit Vorzeichen, zwischen - [Max. Ausgangsfreq.] £ F - und + [Max.
Ausgangsfreq.] £ F ~.

[PID-Soll.] = F 5: PID-Sollwert zwischen [Min. Prozess PID] ~ , F | und [Max. Prozess PID] 7 | F .
[Istwert PID] = F F: Istwert PID zwischen [Min. Istwert PID] 7 / F [/ und [Max. Istwert PID] 7 | F ~

[Fehler PID] = F E : Fehler PID zwischen -5 % und + 5 % von [Max. Istwert PID] 7 | F Z- [Min. Istwert
PID] 7 F |

[Ausgang PID] = F : Ausgang PID zwischen [Niedrige Drehzahl] . 5 F und [Hohe Drehzahl] H 5 F

[Leistung Umrichter] = 7 - : Abgabeleistung Umrichter, zwischen dem 0- und 2,5-Fachen des [Motor
Nennleistung] ~ ~ -

[Motorspannung] . = ~: Motorspannung, zwischen 0 und [Motor Nennspannung] . = 5

[Th. Zust. Motor] £ H - : Thermischer Zustand Motor, zwischen 0 und 200 % des thermischen
Nennzustands
[Th. Zust. Motor 2] - H ~ &: Therm. Zustand Motor 2, zwischen 0 und 200 % des thermischen
Nennzustands

[Th. Zust. Motor 3] = H ~ 7: Therm. Zustand Motor 3, zwischen 0 und 200 % des thermischen
Nennzustands

[Th. Zust. Umr.] - H o: Thermischer Zustand Umrichter, zwischen 0 und 200 % des thermischen
Nennzustands

[Drehmomentbegr.] = 5 . : Drehmomentenbegrenzung, zwischen dem 0- und 3-Fachen des
Motornennmoments

[DQ1] - = /: Digitaler Ausgang 1, Zuordnung zu einem Logikausgang. Diese Zuordnung erscheint nur,
wenn [DQ1 Zuordnung] = = / zugeordnet wurde. Dies ist in diesem Fall die einzig mdgliche Auswahl.
Die Darstellung erfolgt nur zu Informationszwecken.
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+ [Drehmmoment 4Q] - 4 /1 5: Drehmoment Master / Slave, zwischen dem -3- und dem +3-Fachen des

Motornennmoments. Die Vorzeichen + und - entsprechen der physikalischen Drehmomentrichtung,
unabhangig von der Betriebsart (Motor oder Generator).

 [OA01] = A [0 I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

*+ [OA10] = A /: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[AQ1 Typ] Ao [k - [Strom] [ A
AQ1 Typ
* [Spannung] /[ .:Spannung

* [Strom] J A: Strom

[Min. Ausgang AQ1] A= L | % 0 bis 20,0 mA 0 mA

AQ1 min. Ausgangswert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£ auf [Strom] [J A eingestellt ist.

[Max. Ausgang AQ1] Ao H | K 0 bis 20,0 mA 20,0 mA

AQ1 max. Ausgangswert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£ auf [Strom] [J A eingestellt ist.

[AQ1 min. Ausgang] . = L | KX 0 bis 10,0 V oV

Min. Ausgang AQ1

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£ auf [Spannung] /[ . eingestellt ist.
[AQ1 max. Ausgang] o = H | KX 0 bis 10,0V 10,0V

Max. Ausgang AQ1

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [AQ1 Typ] A = /£ auf [Spannung] /[ . eingestellt ist.
[AQ1 Skalierung min.] A 5L |/ 0 bis 100,0 % 0%

AQ1 Skalierung min., Skalierung des unteren Grenzwerts des zugeordneten Parameters als %-Wert der
héchstmdglichen Schwankung.

[AQ1 Skalierung max.] A 5 H | 0 bis 100,0 % 100,0 %

AQ1 Skalierung max., Skalierung des oberen Grenzwerts des zugeordneten Parameters als %-Wert der
héchstmdglichen Schwankung.

[AQ1 Filter] A= /F 0 bis 10,00 s O0s

AQ1 Filter, Storfilterung.

Dieser Parameter wird auf 0 gesetzt, wenn [Zuordnung AQ1] A = / auf [DQ1] o/ = | gesetztist.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Aktiviere AQ1 Riickfall] A = F | - [Nein] - =
Aktiviere AQ1 Riickfall

Wenn der Ausgang tiber den Feldbus gesteuert wird und aktiviert wurde, wird der Ubergang in den
Betriebszustand ,Fehler®, z. B. eine Kommunikationsunterbrechung, den Ausgang nicht deaktivieren, wenn
dieser Parameter auf [No] NO eingestellt ist.

HINWEIS: [Auto. Fehlerreset] ~ - - hat weiterhin Vorrang vor ~ & F -Auswahl.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Stellen Sie sicher, dass die Verwendung dieser Standardeinstellung nicht zu unsicheren Bedingungen,
einschlieRlich Kommunikationsunterbrechungen, fihrt.

» Stellen Sie diesen Parameter auf [Yes] YES ein, um den Ausgang zu deaktivieren, wenn ein Fehler
ausgeldst wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ = if [Zuordnung AQ1] A = ! auf einen anderen Wert als [Nein] - =.

[Ja] “ £ 5: Ruckfallfunktion aktiviert: Der Status des Relais kann ber ein Bit von AO1R (siehe die Datei mit
den Adressen der Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, wird der Ausgang deaktiviert.

HINWEIS: Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der am Ausgang angewendete Prozess (z. B.
Verzdgerungen, aktiver Pegel) angewendet.

[Nein] ~ =: Ruckfallfunktion deaktiviert: Wenn der Ausgang zugewiesen wird, wird der Ausgangszustand
entsprechend seiner Zuweisung definiert. Wenn der entsprechende Ausgang nicht zugewiesen ist, kann der
Status des Ausgangs Uber ein Bit von AO1R (siehe die Datei mit den Adressen der
Kommunikationsparameter). Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Ausgang unverandert.

In folgenden Untermenis werden die Alarme in einer bis drei Gruppen
zusammengefasst. Die einzelnen Gruppen kénnen zur Remote-Signalisierung
einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet werden. Diese Gruppen
kénnen auch auf dem Grafikterminal angezeigt werden (siehe [3.3] [AUSWAHL
ANZEIGETYP] /71 F — Menu , Seite 390) und angezeigt Gber das Ment [1.2]
[UBERWACHUNG] /7 = ~ 1.2 [UBERWACHUNG] /7 = -, Seite 51.

Wenn in einer Gruppe ausgewahlte Alarme auftreten, wird die entsprechende
Alarmgruppe aktiviert.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Def Warngruppe 1] A /[ —

Auswahl aus der folgenden Liste:
+ [DI6=PTC Warning] ~ L A: DI6=PTC Warning
* [Warnung ext. Fehler] £ F A: Warnung externer Fehler
» [Warn. Unterspannung] = 5 A: Warn. Unterspannung
* [Stromschw. erreicht] [ £ A: Stromschwellwert erreicht [Oberer Stromschw.] [ £
* [Mot Freq. hoch Schw] F - A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht [Schwell. Motorfreq.] + £ o
* [MotFreq ObSchwellw2] ~ = F): Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht [Frequenzschwell. 2]

| i
[

» [Freq. Sollwert err.] 5 - A: Frequenz Sollwert erreicht

* [Motor therm Schw er] - = A: Therm. Schwellwert Motor erreicht

* [Mot2 ThSchwellw err] - !

~: Therm. Schwellwert Motor 2 erreicht

* [Mot3 ThSchwellw err] £ 5 7: Therm. Schwellwert Motor 3 erreicht
* [Schutz Unterspg akt] . ~ A: Schutz Unterspannung aktiv
* [HSP erreicht] - L A: HSP erreicht
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

* [Umr. therm. Warnung] - H A: Warnung thermischer Zustand Umrichter

+ [Warnung PID-Fehler] F E £ : Warnung PID-Fehler

+ [Warn Istwert PID] ~ F A: Warnung Istwert PID

* [AI3 Warn Verl 4-20] A F 3: AI3 Warn Verl 4-20

* [Grenzw T/l erreicht] 5 5 H): Grenzwert Drehmoment / Strom erreicht

* [Umr therm. Schw. er] £ A o: Thermischer Schwellwert Umrichter erreicht
+ [Warnung Therm. IGBT] £ _/ A: Warnung thermischer Zustand IGBT

* [ProzUnteristWarn] .. . A: Warnung Unterlast Prozess

+ [Warn. Proz. Uberl.] = | A: Warn. Proz. Uberl.

+ [Warnung Schlaffseil] - 5 o A: Warnung Schiaffseil (siche [Konfig. Schlaffseil] - = - Parameter)

» [WarnDrehmom hoch] : £ H A: WarnDrehmom hoch [Schw. Drehm. hoch] - L H .

+ [WarnDrehmom niedrig] £ £ L A: WarnDrehmom niedrig [Schw. Drehm. nied.] £ £ L .

* [Schw Impulswarn err] - 5 L A: Schwellwert Impulswarnung erreicht. [Schw. Alarm Puls] ~ 5 L .
* [Warnung dynam. Last] -/ L o A: Warnung dynamische Belastung (siche [Dynam. Lasterkenng]

1 _
oL — ).

Siehe Mehrfachauswahlverfahren Beschreibung des HMI, Seite 36 fir das integrierte Bedienterminal bzw. das
Grafikterminal Option Grafikterminal, Seite 20.

[Def Warngruppe 2] A 2 [ —

Identisch mit [Def Warngruppe 1] A /[ —.

[Def Warngruppe 3] A 7 —

Identisch mit [Def Warngruppe 1] A /[ —.
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1.3.45[Voll] Fu L L——[Befehl] [ £ L —

Inhalt dieses Kapitels

Befehls- und Sollwertkanale ...............ooooiiiiiiiii e 191
[Befehl] L £ L Liste der Parameter............coooiiiiiiiiiiiiiii e 200
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Befehls- und Sollwertkanale

Befehls- und Sollwertkanale
Die Parameter im Menu [Befehl] = £ L kénnen nur geadndert werden, wenn der
Leistungsverstarker gestoppt ist und kein Betriebsbefehl vorliegt.

Fahrbefehle (Vorwartslauf, Rickwartslauf, Stopp usw.) und Sollwerte kdnnen tUber
folgende Kanale Ubertragen werden:

Befehl Referenz

Klemmen: Logikeingange LI oder als Klemmen: Analogeingange Al, Impulseingang
Logikeingange LA verwendete Analogeingange
Funktionsbausteine
Funktionsbausteine
Externes Bedienterminal
Externes Bedienterminal
Grafikterminal
Grafikterminal
Integrierter Modbus
Integrierter Modbus
Integriertes CANopen®
Integriertes CANopen®
Kommunikationsmodul
Kommunikationsmodul
+/- Drehzahl Uber die Klemmen

+/- Drehzahl Giber das Grafikterminal

Wenn Analogeingange als Digitaleingange (DI) konfiguriert werden, wird die
urspringliche Konfiguration als Analogeingange nicht automatisch aufgehoben.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie sicher, dass die Konfiguration eines Eingangs als Analogeingang
aufgehoben wird, bevor Sie den betroffenen Eingang als Digitaleingang
konfigurieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS: [LA1] LA1 und [LA2] LA2kann nur im Source-Modus als 2
Logikeingange verwendet werden.
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* +24-V-Spannungsversorgung (max. 30 V)
 Zustand O falls< 7,5V, Zustand 1 falls > 8,5V

HINWEIS: Die Stopptasten auf dem Grafikterminal oder dem externen
Bedienterminal kbnnen als nachrangige Tasten programmiert werden. Eine
Stopptaste kann nur dann Vorrang haben, wenn Parameter [Freig. Stopp-
Taste] ~ 5 £ im Menl [Befehl] © = L [Befehl] L £ L Liste der Parameter,
Seite 200 auf [Ja] Y £ 5 eingestellt ist.

Das Verhalten des ATV320 kann entsprechend den Anforderungen angepasst

werden:
» [Nicht getrennt] = | /7: Befehl und Sollwert werden lber denselben Kanal
Ubertragen.
* [Getrennt] 5 £ F: Befehl und Sollwert werden Uber unterschiedliche Kanale
Ubertragen.

In diesen Konfigurationen erfolgt die Steuerung Gber den Kommunikationsbus in
Ubereinstimmung mit dem DRIVECOM-Standard (nur 5 frei zuweisbare Bits,
siehe Handbuch Kommunikationsparameter). Der Zugriff auf die
Anwendungsfunktionen ist Giber die Kommunikationsschnittstelle nicht méglich.

* [/O-Profil] . =: Der Befehl und die Referenz kénnen aus verschiedenen
Kanalen stammen. Mit dieser Konfiguration wird die Nutzung der
Kommunikationsschnittstelle vereinfacht und erweitert. Befehle kénnen tber
die Logikeingange an den Klemmen oder tber den Kommunikationsbus
gesendet werden. Wenn Befehle lber einen Bus gesendet werden, sind sie
in einem Wort verflgbar, das als virtuelle Terminals fungiert, die nur
Logikeingadnge enthalten. Den Bits in diesem Wort kénnen
Anwendungsfunktionen zugeordnet werden. Dabei konnen einem Bit
mehrere Funktionen zugewiesen werden.

HINWEIS: Uber das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal erteilte
Haltebefehle bleiben auch dann aktiv, wenn die Terminals nicht mehr den

aktiven Befehlskanal bilden.
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Sollwertkanal fiir [Nicht getrennt] 5 . /1, [Getrennt] 5 £ P und [I/
O-Profil] : o Konfigurationen, PID nicht konfiguriert

[Ref 1B switching]

[Ref.1 channel]

i : :
|

FR1B | | :

|

|

[Ref.1B chanhel]
[Summing ref. 2]
SA2
[Summing ref. 3
SA3
. ref.

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

Graphic display
terminal

/

[Subtrac

.-.
N

LI !

F
>
[N}

P2y

. ref.
DA3

[Multiplier ref. 2]
NA2

[Multiplier ref. 3]
NA3

[Subtrac

£

Jog
I ! operation

j

(FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

I - +/- i

|
+/- speed around a Y
reference I

[PID REGULATOR]

nO
PID not assigned

[High
speed] Ramps
HSP ACC DEC

\__/| FrH _/—\_ rFr
T LSP AC2 DE2

Channel 1

[Ref.2 channel]

FR2

@ | | [Low speed]
§
@) Forced local
Key: Lo
[Ref. 2 switching]
Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment
[Ref Freq 1 Konfig] F - /, [Summ. Eingang 2] 5 A &, [Summ. Eingang 3]
5 A 3, [Sub. Sollfreq. 2] - A &, [Sub. Sollfreq. 3] & A 3

, [Soll.freq 2 Multip.]
1A 2, [Soll.freq 3 Multip.] /7 A 7:

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul

[Referenzkanal 1B] ~ ~ | &, fur [Getrennt] = £ F und [I/O-Profil] / =:

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul

[Referenzkanal 1B] ~ ~ [ &, fir [Nicht getrennt] 5 | /7:
* Klemmen, nur zuganglich, wenn [Ref Freq 1 Konfig] - - / = Klemmen

[Ref Freq 2 Konfig] F - ':

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul und +/- Drehzahl

HINWEIS: [Referenzkanal 1B] ~ - /& und [Umsch Sollw1B] - [ &
mussen im MenU [Application function] F . ~ konfiguriert werden.
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Sollwertkanal fur [Nicht getrennt] 5 ., /1, [Getrennt] 5 E P und [l/
O-Profil] : o Konfigurationen, PID-Konfiguration mit PID-
Sollwerten an den Klemmen

[Ref 1B switching]
RCB

[Ref.1 channel] ov }— nO

Al1
|

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

[Ref.1B channel]

[Summing ref. 2
[Summing ref. 3]
[Subtract. ref. 2]
[Subtract. ref. 3]
dA3

Al2

A PID B LFR Al3
-=— See PID REGULATOR

i
section ﬁ L Lcc

Graphic display
terminal

FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3

I [High speed] Ramps (1)

\HSP/ FrH [ACCDEC|

Channel 1 I

[Ref.2 channel] L’i]_‘ n I \ _/_\_
T
Channel 2 ‘

o

TR2 LSP AC2 DE2
[Low speed]

nO
|
|
RFC

Forced local
Key: [Ref. 2 switching]
Parameter:

The black square represents
the factory setting assignment

(1) Rampen nicht aktiv, wenn die PID-Funktion im automatischen Modus aktiv ist.
[Ref Freq 1 Konfig] - ~ /:

* Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul

[Referenzkanal 1B] ~ - | &, fir [Getrennt] 5 £ F und [I/O-Profil] | o:

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul

[Referenzkanal 1B] F - /4, fur [Nicht getrennt] 5  /7:
* Klemmen, nur zuganglich, wenn [Ref Freq 1 Konfig] ~ - / = Klemmen

[Summ. Eingang 2] 5 A 2, [Summ. Eingang 3] 5 A 7, [Sub. Sollfreq. 2] - A 7,
[Sub. Sollfreq. 3] 7 A 3:

e Nur Klemmen

[Ref Freq 2 Konfig] ~ - ':

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul und +/- Drehzahl

HINWEIS: [Referenzkanal 1B] F - /& und [Umsch Sollw1B] ~ [ &
missen im MenU [Application function] F . ~ konfiguriert werden.
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Befehlskanal [Nicht getrennt] 5 : /7 Konfiguration

[Ref.1 channel]

FR1

[Ref.2 switching]

FR2

[Ref.2 channel]

Key:

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment

Sollwert und Befehl, nicht getrennt

Der Befehlskanal wird durch den Sollwertkanal bestimmt. Die Parameter [Ref
Freq 1 Konfig] - - /, [Ref Freq 2 Konfig] - - &, [Zuord. Umsch. Freq.] - F [
[Zuord forced lokal] ~ L = und [Forced Ref Lokal] ¥ . = L gelten fur Sollwert
und Befehl.

Beispiel: Wenn der Sollwert [Ref Freq 1 Konfig] - - / =[AI1] A | ist
(Analogeingang an Klemmen), erfolgt die Steuerung uber den [Dig Eing NST
Freilauf] L . (Logikeingang an den Klemmen).

I nO
Al1
Al2
Al3

LCC
(RUN/STOP E| J_

FWD/REV)

Graphic display
terminal

[Profile]

nO

CMD  Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal E| |

(Stop Key priority)
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Befehlskanal fur [Getrennt] 5 £ P Konfiguration

Sollwert und Befehl getrennt

Die Parameter [Zuord forced lokal] - . = und [Forced Ref Lokal] F [ o [
gelten fur Sollwert und Befehl gleichermalien.

Beispiel: Wenn der Sollwert Gber [Al1] 7  / (Analogeingang an Klemmen) im
Modus ,Forced lokal“ ist, wird der Befehl im Modus ,Forced lokal“ Gber den [Dig
Eing NST Freilauf] .  (Logikeingang an den Klemmen) ausgefhrt.

Die befehiskanale [Befehlskanal 1] £ - / und [Befehilskanal 2] _ - 7 sind
unabhangig von den Sollwertkanalen [Ref Freq 1 Konfig] - - /, [Referenzkanal
1B] F - /b und [Ref Freq 2 Konfig] F ~ .

Ll

[Cmd channel 1]

(RUN/STOP ﬁ
FWD/REV)
Graphic display
terminal
LI
[Profile]
Forced local

SEP
[Cmd switching]

CMD Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal ﬁ

(Stop Key priority)

[Cmd channel 2]

Key:

Parameter:
The black square represents the factory
setting assignment, except for [Profile].

[Befehiskanal 1] [ o / [Befehlskanal 2] [ o ':

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul
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Befehlskanal fur [I/O-Profil] : o Konfiguration

Sollwert und Befehl getrennt, wie in [Getrennt] = £ ~ Konfiguration
Die Befehlskanale [Befehlskanal 1] £ & / und [Befehlskanal 2] [ - = sind

unabhangig von den Sollwertkanalen [Ref Freq 1 Konfig] ~ - /, [Referenzkanal
1B] F ~ /& und [Ref Freq 2 Konfig] ~ - ~'.
[Cmd channel 1]
L
[Profile]

Forced local

[Cmd switching]

CMD Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal

(Stop Key priority)
[Cmd channel 2]

Key:

Parameter:
The black square represents the factory
setting assignment, except for [Profile].

[Befehlskanal 1] [ - |/ [Befehlskanal 2] [ - ~':

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®,
Kommunikationsmodul

Ein Befehl oder eine Aktion kann zugeordnet werden:

* Zu einem festen Kanal, indem ein [Dig Eing NST Freilauf] . . Eingang (Dix)
oder Cxxx Bit ausgewahlt wird:

o Durch Auswahl von z. B. [DI3] L : 7 wird diese Aktion ausgeldst durch
[DI3] L . 3, unabhangig davon, welcher Befehlskanal eingeschaltet wird.
o Durch Auswahl von z. B. [C214] L 7 /4, wird diese Aktion durch das

integrierte CANopen® mit Bit 14 ausgeldst, unabhangig davon, welcher
Befehlskanal eingeschaltet ist.

* Zu einem umschaltbaren Kanal, indem CDxx Bit ausgewahlt wird:

o Durch Auswahl von z. B. [CD11] [ & / [/ wird diese Aktion ausgelost
durch:
[DI12] L . /2, wenn der Klemmenkanal aktiv ist,
[C111] L | | | wenn der integrierte Modbus-Kanal aktiv ist,
[C211] £ & | ! wenn der integrierte CANopen®-Kanal aktiv ist,
[C311] L 7 | | wenn der Kanal des Kommunikationsmoduls aktiv ist

Ist der aktive Kanal das Grafikterminal, sind die Funktionen und die den
umschaltbaren internen Bits CDxx zugeordneten Befehle nicht aktiv.
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HINWEIS: [CD06] [ - [ & bis [CD13] [ & ! 7 kdnnen nur zum Umschalten
zwischen zwei Netzwerken genutzt werden. Es sind keine gleichwertigen
Logikeingédnge vorhanden.

Klemmen Integrierter Modbus Integriertes CANopen® Kommunikationsmo- | Internes Bit,
dul umschaltbar
CDO00
LI2 ™ Cc101 ™M Cc201 ™M C301 ™M CDO01
LI3 C102 C202 C302 CD02
Li4 C103 C203 C303 CDO03
LI5 C104 C204 C304 CD04
LI6 C105 C205 C305 CDO05
- C106 C206 C306 CD06
- c107 C207 C307 CDO07
- C108 C208 C308 CD08
- C109 C209 C309 CD09
- C110 C210 C310 CD10
- c1M c211 C311 CD11
- Cc112 C212 C312 CD12
LA C113 C213 C313 CD13
LAI2 C114 C214 C314 CD14
- C115 C215 C315 CD15
OLO1 bis OL10

(1) Wenn [2/3-Draht-Steuerung] - [ [ , Seite 102 auf [3-Draht-Steuerung] 7 ,[DI2] L . Z,[C101] L /O /,[C201] L 2 [J I/ eingestellt
und [C301] [ F 7 I nicht zuganglich ist.
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Zuordnungsbedingungen fiir Logikeingange und Steuerbits

Fur jeden Befehl oder jede Funktion, der/die einem Logikeingang oder einem
Steuerbit zugeordnet werden kann, sind folgende Elemente verflugbar:

[DIM] L . /bis[DI6] L £ Logische Eingange

[DAIM] L A + I bis[DAI2] L A 2 Virtueller Logikeingang

[C101] L /10 Ibis[C110]1 L | /[ Mit integriertem Modbus in [I/O-Profil] o
Konfiguration

[CAH1] L / | Ibis[CI15] L | /5 Mit integriertem Modbus unabhangig von der
Konfiguration

[C201] L &[0 /bis[C210] L & /L Mit integriertem CANopen® in [I/O-Profil]
Konfiguration

[C211] L = | I bis[C215] [ & |5 Mit integriertem CANopen® unabhangig von der
Konfiguration

[C301] L 7 /bis[C310] L 7 /[ Mit einem Kommunikationsmodul in [I/O-
Profil] | = Konfiguration

[C311] L 7 /| I bis[C315] [ 7 /5 Mit einem Kommunikationsmodul unabhangig
von der Konfiguration

[CDO00] ~ - 0 bis[CD10] L & /[0 In [I1O-Profil] | = Konfiguration

[CDIM1] L < / I bis[CD15] L & /5 Ungeachtet der Konfiguration

[OLO01] =L O I bis[OL10] = L /1[I Ungeachtet der Konfiguration

HINWEIS: In [I/O-Profil] /= Konfigurationist [DI1] L . / nicht zugéanglich
und wenn [2/3-Draht-Steuerung] = C [ , Seite 102 auf [3-Draht-Steuerung]
JLC,[DI2] L Z,[C101] L /[ ! eingestelltist, sind [C201] L ~ J / und
[C301] £ 3 0 ! ebenfalls nicht zuganglich.
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[Befehl] £ £ L Liste der Parameter

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I r r | oL
LEII_II_»I_I_II_L *l_l__L

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Solifreq. Kanal 1] ~ -~ / — [A1] A . |

Sollwertfrequenz Kanal 1
 [AIM1] A7 . I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A . Z: Al2, Analogeingang A2
+ [AI3] A / 7: Al3, Analogeingang A3
* [HMI] L L L: Lokale HMI, Quelle Grafikterminal oder dezentrales Bedienterminal
* [Modbus] /7 o & : Modbus-Kommunikation
* [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
* [Feldbusmodul] ~ £ E: Ext. Feldbusmodul
* [RP] F .: Puls Eingang

* [Al Virtuell 1] A7 V' /: Virtueller Analogeingang 1 mit Jog-Rad (nur verfligbar, wenn [Profil] £ + L F nicht
auf [Nicht getrennt] 5 . /7 eingestellt ist

* [OA01] = A O /: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] = A /i: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Deakt. Linkslauf] - /- — [Nein] ~ =

Deaktivierung Linkslauf

Unterdriickung von Bewegungen in die linke Drehrichtung, gilt nicht fiir Richtungsanfragen, die von
Logikeingangen gesendet werden.

Von Logikeingangen gesendete Anfragen fur Rickwartsrichtung werden bericksichtigt.
Vom Grafikterminal gesendete Anfragen fur Linkslauf werden nicht beriicksichtigt.
Vom Feldbus gesendete Anfragen fiir Linkslauf werden nicht berlcksichtigt.

Jeglicher vom PID, summierenden Eingang usw. stammende Drehzahlsollwert fur Vorwartslauf wird als
Nullfrequenz (0 Hz) interpretiert.

® [Nein] o
» [Ua] “E 5
Z — [Ja] 4 E &
[Freig. Stopp-Taste] 7 5 - & 2s

Freig. Stopp-Taste

200 NVE41297_05



1.345[Voll] Fu L L——[Befehl] L £ L— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Wird diese Funktion auf "Nein" eingestellt, werden die Stopp-Tasten der Anzeige-Terminals deaktiviert, wenn
die Einstellung des Parameters [Command Channel] cMDC ist nicht [HMI] L.CC.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Setzten Sie diesen Parameter nur auf [Stop Key No Priority] NO, wenn Sie Uber geeignete alternative
Stoppfunktionen verfigen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dies ist ein Freilaufstopp. Ist der aktive Befehlskanal das Grafikterminal, wird der Halt entsprechend dem [Art
des Stopps] - £ £ unabhangig von der Konfiguration von [Freig. Stopp-Taste] ~ 5 £ durchgeflhrt.

. [Neln] [g =]

+ [Ja] 4 E 5: Gibt der Taste STOP des Grafikterminals den Vorrang, wenn der freigegebene Befehlskanal
nicht das Grafikterminal ist.

l

— [Nicht getrennt] = /7
[Profill] LHL F & 2s

Konfiguration Kanéle

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Durch die Deaktivierung von [I/O profile] 10 wird der Frequenzumrichter in die Werkseinstellungen
zurickversetzt.

+ Stellen Sie sicher, dass ein Wiederherstellen der Werkseinstellungen mit der verwendeten Verdrahtung
kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

* [Nicht getrennt] 5 | /7: Kombinierter Kanalmodus, Sollwert und Befehl, nicht getrennt

+ [Getrennt] 5 £ F: Getrennter Kanalmodus, Sollwert und Befehl sind getrennt. Diese Zuweisung ist in [I/
O-Profil] | o nicht zuganglich.

* [WO-Profil] | =: l/O-Modus

[Umschaltung Befehl] [ [ 5 % — [Befehlskanal 1] o |

Umschaltung Befehl

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors, eine
plétzliche Beschleunigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

+ Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters keine unerwarteten Bewegungen
verursacht.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fuhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Profil] £ H [ F auf [Getrennt] = £ F oder [I/O-Profil]
o eingestellt ist.

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Befehlskanal 1] [ o / ist aktiv.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Befehlskanal 2] [ - = ist aktiv.
Wenn [I/O-Profil] . - auf [Nicht getrennt] 5 . /7 eingestellt ist, ist nur der Einstellwert [Befehlskanal 1]
L o 1 mdglich.
[Befehiskanal 1] [ & /: [Befehlskanal 1] £ & / aktiv (keine Umschaltung)
[Befehlskanal 2] © - =: [Befehlskanal 2] © - = aktiv (keine Umschaltung)
[DI1] L . /:Logikeingang LI1
[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht [CD00] - £ [J bis [CD15] L & /%)
[Befehlskanal 1] [ o | % - [Klemmen] L £ -
Befehlskanal 1
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Profil] L H [ F auf [Getrennt] = £ ' oder [I/O-Profil]
o eingestellt ist.
* [Klemmen] - £ - : Klemmen
« [HMI] L L L : Lokale HMI, Grafikterminal oder externes Bedienterminal
* [Modbus] /7 o & : Modbus-Kommunikation

* [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
* [Feldbusmodul] ~ £ E: Ext. Feldbusmodul

[Befehlskanal 2] o & % - [Modbus] /7 &
Befehlskanal 2
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Profil] L H [ F auf [Getrennt] = £ ' oder [I/O-Profil]
o eingestellt ist.
* [Klemmen] E E - : Klemmen
* [HMI] L [ C: Lokale HMI, Grafikterminal oder externes Bedienterminal
* [Modbus] /7 o b: Modbus-Kommunikation

* [CANopen] L A ~: CANopen-Kommunikation
* [Feldbusmodul] ~ £ E: Ext. Feldbusmodul

[Umsch Sollwertfreq2] - F [ — [Solifreq. Kanal 1] F ~ /

Umschaltung Sollwertfrequenz 2

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors, eine
plétzliche Beschleunigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

+ Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters keine unerwarteten Bewegungen
verursacht.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Befehlskanal 1] [ - / ist aktiv.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Befehlskanal 2] [ - ~ ist aktiv.

[Sollfreq. Kanal 1] - ~ /: [Befehlskanal 1] [ = !/ aktiv (keine Umschaltung)
[Solifreq. Kanal 2] F~ - ': [Befehlskanal 2] [ - = aktiv (keine Umschaltung)
[DI1] L . /:Logikeingang LI1
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht [CD00] = [ J bis [CD15] £ & /5)
[Sollfreq. Kanal 2] F - ~ — [Nein] - o
Sollwertfrequenz Kanal 2
* [Nein] ~ =: Nein Nicht belegt. Wenn [Profil] 5 L ~ auf [Nicht getrennt] = , /7 gesetztist, befindet sich
der Befehl an den Klemmen mit einer Nullreferenz. Wenn [Profil] £ H [ F auf [Getrennt] = £ F oder [I/O-
Profil] | = eingestellt ist, ist der Sollwert Null.
« [AIM] A  I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A7 | Z: Al2, Analogeingang A2
« [AI3] A | 3: AlI3, Analogeingang A3

* [+/-Drehzahl] UPDT: Befehl +/- Drehzahl

* [HMI] L [ L: Lokale HMI, Grafikterminal oder externes Bedienterminal

* [Modbus] /7 d & : Modbus-Kommunikation

+ [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation

* [Feldbusmodul] ~ £ E: Ext. Feldbusmodul

* [RP] F .: Puls Eingang

* [Al Virtuell 1] A V' [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit dem Jog
+ [OAO01] = A 0 I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] = A /: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

- [Neln] oo

[Kopie Kanal 1-2] [ o F Z 2s

Kopie von Kanal 1 auf Kanal 2

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors, eine
plétzliche Beschleunigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters keine unerwarteten Bewegungen
verursacht.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Ermdglicht das Kopieren des aktuellen Sollwerts und/oder Befehls durch Umschalten, um beispielsweise
Drehzahlspitzen zu vermeiden.

Wenn [Profil] © H L F , Seite 201 auf [Nicht getrennt] = /7 oder [Getrennt] = £ F eingestellt ist, ist das
Kopieren von Kanal 1 nach Kanal 2 méglich.

Kopieren von Kanal 2 nach Kanal 1 méglich, wenn [Sollfreq. Kanal 2] ~ - = auf [SollFreq liber DI] . F o £

oder auf [SollFreq dez Term.] L L [ eingestellt ist, wobei [+ Drehzahl] ~ . 5 7 oder [- Drehzahl] ~ 4 5 F
[Funktionstaste 1] ¥ ~ / oder [Funktionstaste 4] F ~ 4 zugeordnet ist.

Wenn [Profil] £ H [ F auf [IO-Profil] | - Kopieren ist in beide Richtungen mdglich.
Eine Referenz oder ein Befehl kann nicht in einen Kanal an den Klemmen kopiert werden.

Die kopierte Referenz ist [Frequenzsollwert] ~ - H (vor Rampe), es sei denn, der Zielkanalsollwert wird tber
+/- Drehzahl eingestellt. In diesem Fall wird die kopierte Referenz [Motorfrequenz] - ~ - (nach Rampe).

* [Nein] ~ =: Nein, Keine Kopie

+ [Sollwertfrequenz] - F: Sollwertfrequenz kopieren

» [Befehl] L -: Befehl kopieren

* [Soll + Ref Frequenz] A L L : Kopieren Sollwert & Referenzfrequenz

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.

Da das Grafikdisplay als Befehls- und/oder Sollwertkanal ausgewahlt werden
kann, ist die Konfiguration seiner Aktionsmodi méglich.

Die Parameter auf dieser Seite kdnnen nur Uber das Grafikterminal aufgerufen
werden, nicht Uber das integrierte Bedienterminal.

Kommentare:

» Der Befehl/Sollwert des Bedienterminals ist nur aktiv, wenn der Befehls- und/
oder Sollwertkanal des Terminals aktiv ist, auler [T/K] F £ K (Befehl Gber
das Bedienterminal), das Prioritdt gegeniiber diesen Kanalen hat. [T/K]

F E K (Befehl Gber das Bedienterminal) erneut driicken, um die Steuerung
wieder an den ausgewahlten Kanal zu Gibergeben.

+ Befehl und Sollwert iber das Bedienterminal sind nicht méglich, wenn das
Terminal an mehrere Umrichter angeschlossen ist.
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» Die Funktionen JOG, Vorwahlfrequenzen und +/- Drehzahl sind nur

zuganglich, wenn [Profil] £ H L F auf [Nicht getrennt] = /7 eingestellt ist.

» Die voreingestellten PID-Referenzfunktionen sind nur zuganglich, wenn
[Profil] © H L F auf [Nicht getrennt] = /7 oder [Getrennt] = = F
eingestellt ist.

+ Der[T/K] F £ K (Befehl uber das Bedienterminal) ist ungeachtet der
Einstellung in [Profil] L H [ F aufrufbar.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Funktionstaste 1] - ~ / — [Nein] - =

Funktionstaste 1 Grafikterminal
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

+ [FWJOG] F J = L): JOG-Betrieb

* [Voreinst. Drehzahl1] - 7 5 /: Voreinst. Drehzahl1, die Taste driicken, um den Antriebsverstarker mit
der zweiten voreingestellten Drehzahl [Voreinst. Drehz. 2] 5 ~ = in Betrieb zu nehmen. STOP drucken,
um den Antriebsverstarker zu stoppen.

+ [Voreinst. Drehzahl2] ~ F 5 Z: Voreinst. Drehzahl2, die Taste driicken, um den Antriebsverstarker mit

der dritten voreingestellten Drehzahl [Voreinst. Drehz. 3] 5 F 7 in Betrieb zu nehmen. STOP driicken, um
den Antriebsverstarker zu stoppen.

+ [PID Ref. Freq.1] F F - [: Sollwertfrequenz PID 1, stellt einen PID-Sollwert gleich dem zweiten
voreingestellten PID-Sollwert [Vorein. PID-Soll 2] - 7 = ein, ohne Senden eines Betriebsbefehls. Nur in
Betrieb, wenn [Sollfreq. Kanal 1] - -~ [/ auf [HMI] L [ [ eingestelltist. Nicht kompatibel mit der Funktion
[TIK] F EK.

+ [PID Ref. Freq. 2] - 7 -~ &': Sollwertfrequenz PID 2, stellt einen PID-Sollwert gleich dem dritten
voreingestellten PID-Sollwert [Vorein. PID-Soll 3] - ~ 7 ein, ohne Senden eines Betriebsbefehls. Nur in
Betrieb, wenn [Sollfreq. Kanal 1] - - / auf [HMI] L [ [ eingestellt ist. Nicht kompatibel mit der Funktion
[TIK] F EK.

* [+ Drehzahl] F = 5 F: Drehzahl erhéhen, nur in Betrieb, wenn [Sollfreq. Kanal 2] F - 7 auf[HMI] L [ [
eingestellt ist. Ein Tastendruck steuert den Umrichterbetrieb und erhéht die Drehzahl. STOP driicken, um
den Antriebsverstarker zu stoppen.

* [-Drehzahl] ~ & 5 F: Drehzahl verringern, nur wenn [Sollfreq. Kanal 2] F - Z auf[HMI] L [ [
eingestellt ist und wenn ein anderer Schlissel zu [+ Drehzahl] zugeordnet wurde. Ein Tastendruck steuert
den Betrieb des Antriebsverstarkers und verringert die Drehzahl. STOP driicken, um den
Antriebsverstarker zu stoppen.

« [T/K] F E K : Terminal/Tasten, Befehl Gber das Bedienterminal: Hat Prioritat vor [Umschaltung Befehl]
L £ 5 und [Umsch Sollwertfreq2] - - .

[Funktionstaste 2] F ~ ~ - [Nein] ~ o

Funktionstaste 2 Grafikterminal

Identisch mit [Funktionstaste 1] -~ ~ /, Seite 205.

[Funktionstaste 3] F ~ 7 — [Nein] -~ o

Funktionstaste 3 Grafikterminal

Identisch mit [Funktionstaste 1] ~ ~ [/, Seite 205.

[Funktionstaste 4] F ~ 4 — [Nein] - =

Funktionstaste 4 Grafikterminal

Identisch mit [Funktionstaste 1] ~ ~ / , Seite 205.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[HMI-Befehl] & 1 F % - [Stopp] 5 £ = F
HMI-Befehl

Wenn die Funktion [T/K] F £ K einer Taste zugeordnet und aktiv ist, definiert dieser Parameter das Verhalten

fur den Zeitpunkt, zu dem das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal wieder die Steuerung
Ubernimmt.
* [Stopp] 5 £ = F: Der Umrichter wird angehalten (Kopie der gesteuerten Drehrichtung und des Sollwerts
des vorherigen Kanals zur Beriicksichtigung beim nachsten Fahrbefehl).

* [StoRfrei] & . /7 F:Der Umrichter wird nicht angehalten (Kopie der gesteuerten Drehrichtung und des
Sollwerts des vorherigen Kanals)

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
KonfigurationsmenU der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[Monit. Fun. Blocks] M F b —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~  =»

r r r | [
[ =N » ool L » I =

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Monit. Fun. Blocks] /7 F & —

HINWEIS: In diesem Abschnitt wird nur angezeigt, was mit dem lokalen oder dezentralen Display des
Antriebsverstarkers moglich ist. Weitere Informationen zur erweiterten Konfiguration mit PC-Software
finden Sie im Handbuch der dedizierten Funktionsbausteine.

[FB Status] F & 5 £ — —

FunctionBlock status
» [Nicht Aktiv] | 2 L £: Nicht aktiv, keine Binardatei in Ziel, FB wartet auf einen Download.
+ [Uberpr.Prog]  H E [ : Uberpriifung Programm
» [Stopp] 5 £ = F: Stopp, die Anwendung der Funktionsbausteine wird gestoppt

* [INIT] /~ /L:INIT, Kohdrenz zwischen ATV Parameter des Logikprogramms und der
Funktionsbausteine tberprifen

* [Betrieb] - . ~: Betrieb, die Anwendung der Funktionsbausteine lauft

* [Fehler] £ ~ ~: Fehler, ein interner Fehler wurde erkannt. Die Anwendung der Funktionsbausteine

befindet sich im Fehlerzustandsmodus.
[FB Error] F & F E — —

FunctionBlock error
* [Nein] ~ =: Nein, kein Fehler erkannt
» [intern] .~ E:intern, Interner Fehler erkannt

» [Binar Code] ~ . ~: Bindr Code, Binardatei beschadigt

* [int. Param.] |~ F: interne Paramameter, interner Parameterfehler

» [Para. RW] F A - : Paramter Les-/schreibar, Fehler beim Parameterzugriff
» [Kalkulation] C A L : Kalkulation, Berechnungsfehler

* [AUXTO] E = A w: Time Out Asynchrontask

* [Synch TO] k = F F: Time Out Synchron Task

» [FIt. ADLC] A J L : schlechte ADLC
* [Zuord. LIX] | ~: Zuordnung Lix, Eingang nicht konfiguriert

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Uber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15,65 fiir 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
KonfigurationsmenU der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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7
|-

[FB Identification] F b  —
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I~ - * - | [
L canrnr L iy Sy = o

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[FB Identification] - &  —

[Program Version] 5 \/ £ - % 0 bis 255 —

Program Version

[Programm GroRe] 5 - 5 X 0 bis 65.535 —

Programm GréRe

[Vers. Prog Format] & ~ V 0 bis 255 —

Version Prog Format

[Katalog Version] £ V 0 bis 65.535 —

Katalog Version

[FB Activation] < & [ 4 €)

FunctionBlock activation

Ermdglicht den manuellen Start und Stopp der Funktionsbausteine.

» [FB Activation] ~ & [ J wird auf [Stopp] = £ = F erzwungen, wenn sich keine giltige
Funktionsbausteinanwendung im Antriebsspeicher befindet.

» [FB Activation] ~ - [ o wird auf [Start] 5 - - - gesetzt, wenn die Anwendung der Funktionsbausteine
gemal der Konfiguration [FB Start Mode] & ~ /7 in den Betriebsmodus wechselt.

HINWEIS: Sobald die Funktionsbausteine gestartet werden, wird davon ausgegangen, dass sich der
Antrieb im Betriebszustand befindet, und die Anderung der Konfigurationsparameter ist nicht mehr
madglich.

* [Stopp] 5 £ = F: Funktionsbausteine Anwendung Stoppbefehl
» [Start] 5 £ ~ E: Funktionsbausteine Anwendung Startbefehl

=) - [Neln] o
[FB Start Mode] F L ~ /1 l 2s

FunctionBlock start mode

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Wenn dieser Parameter auf [Yes] YES eingestellt ist, werden die Funktionsblécke sofort nach dem
Einschalten des Umrichters ausgefiihrt. Dies kann zu sofortigen Bewegungen fiihren.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Ermdglicht die Auswahl der verschiedenen Moglichkeiten zum Starten der Funktionsbausteinanwendung.

HINWEIS: Anderungen dieses Parameters werden nicht berlicksichtigt, wenn die
Funktionsbausteinanwendung ausgefuihrt wird.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

* [Nein] ~ =: Nein, Funktionsbausteinanwendung, gesteuert durch den Parameter [FB Activation] ~ & [

+ [Ja] ~ E 5: Ja, schaltet die Anwendung der Funktionsbausteine automatisch bei eingeschaltetem
Umrichter um

« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1, schaltet die Anwendung der Funktionsbausteine bei einer steigenden
Flanke des Logikeingangs in den Betriebsmodus. Er schaltet bei einer fallenden Flanke des
Logikeingangs in den Stoppmodus.

* [...]...: Siehe Zuweisungsbedingungen [OLO01] = L £ / bis [OL10] = L /& und [CDO0] - £ J bis
[CD15] < !5 sind nicht verfugbar).

[FB Motor Stop Type] ~ & 5 /1 — [Freilaufstopp] £ 5

Motor stop type on FunctionBlock stop

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Wenn [FB Motor Stop Type] £BsM auf [Ignore] NO eingestellt ist, [Auft der Motor so weiter, wie er gelaufen
ist, bevor die Anwendung des Funktionsblocks gestoppt wurde.

+ Setzen Sie diesen Parameter nur dann auf [Ignore] N0, wenn Sie geeignete Stoppfunktionen
implementiert haben, um einen sicheren Stillstand des Motors zu gewahrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Ermdglicht die Einrichtung der Arbeitsweise des Leistungsverstarkers, wenn Funktionsbausteine gestoppt
werden.

* [Ignorieren] ~ =: Ignorieren, der Umrichter stoppt nicht

» [Freilaufstopp] - £ =: Freilaufstopp

» [Stopp Rampe] - /1 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt
+ [DC-Bremsung] -/ [ : DC-Bremsung
[FB DriveError Resp] F & o F — [Stopp] 5 = F

FunctionBlock response to drive error, Verhalten der Funktionsbausteine, wenn der Leistungsverstarker
auslost.

+ [Stopp] = £ = F: Stopp, Funktionsbausteine stoppen, wenn der Leistungsverstarker auslost, die
Ausgange werden freigegeben

* [lgnorieren] L ~: Ignorieren, die Funktionsbausteine funktionieren auch dann noch, wenn der
Leistungsverstarker auslost (auRer CFF und INFE)

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Uber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15,65 fiir 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menlis zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Input Assignments] F b A —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~  =»

r r r | [
[ =N » ool L » I =

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Input Assignments] F 5 A —

[ILO1 Assignment] /L [ !/ — [Nein] ~ =

Function blocks logic input 01 assignment

Identisch mit [R1 Zuordnung] ~ ! ist nicht [Endschalt. erreicht] L = A mit den folgenden zusatzlichen
Parameterwerten (wird nur zu Informationszwecken angezeigt, da diese Auswahl nur im Meni [Application
function] F . ~ konfiguriert werden kann):

» [Ja] HE 5:Jda
 [DHM] L . !: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Logikeingang x Zuordnung] IL— — [Nein] - =

[Logikeingang x Zuordnung] IL—

Alle am Umrichter verfliigbaren Logikeingange werden wie im Beispiel fir [IL01 Assignment] . L [1 / oben bis
[IL10 Assignment] L /[ verarbeitet.

[IA01 Assignment] A | - [Nein] ~ =

Function blocks analog input 01 assignment

Mégliche Zuweisung fir den Analogeingang des Funktionsbausteins.
* [Nicht zugeordnet] ~ =: Nicht zugeordnet
« [AIM1] A . I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A . Z: AlI2, Analogeingang A2
« [AI3] A / 7: Al3, Analogeingang A3
* [Motorstrom] - [ ~: Motorstrom
* [Motorfrequenz] = F - : Motorfrequenz
* [Ausg. Rampe] - - 7: Ausgang Rampe
* [Motormoment] £ - 9: Motormoment
+ [Drehmoment Vorz.] 5 = 9: Drehmoment mit Vorzeichen
* [Rampe Vorz.] - - 5: Rampe mit Vorzeichen
* [PID-Soll.] = F 5: PID-Sollwert
* [Istwert PID] = ~ F: Istwert PID
* [Fehler PID] = F E: Fehler PID
* [Ausgang PID] = ~ : Ausgang PID
* [Leistung Umrichter] = ~ - : Abgabeleistung Umrichter

* [Th. Zust. Motor] - H - : Thermischer Zustand Motor
* [Th. Zust. Umr.] - H dJ: Thermischer Zustand Umrichter
+ [Drehmmoment 4Q] - 7 /1 5: Drehmoment Master / Slave

* [Freq Mot +/-] = F 5: Ausgangsfrequenz mit Vorzeichen
* [Th. Zust. Motor 2] - H ~ =: Therm. Zustand Motor 2
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* [Th. Zust. Motor 3] - H - 7: Therm. Zustand Motor 3
* [Motorspannung] . = F: Motorspannung
* [RP] F .: Puls Eingang
* [AlVirtuell1] A V' [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit Jog-Rad
+ [DQ1] o = /: Digitaler Ausgang 1, analoger/logischer Ausgang DO1
* [Al Virtuell 2] A , V =': Al Virtuell 2, virtueller Analogeingang 2 Gber den Kommunikationsbus

*+ [OAO01] (= A T I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] = A I[1: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Analogeingang x Zuordnung] IA— - [Nein] - =

[Analogeingang x Zuordnung] IA—

Alle am Umrichter verfligbaren Analogeingange fiir den Funktionsbaustein werden wie im Beispiel fiir [IA01]
A0 ! obenbis [IA10] /A /[ verarbeitet.

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Uber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15,65 fur 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste
ENT 2 s lang.
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[ADL Containers] F A d —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I~ - * - | [
L canrnr L iy Sy = o

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[ADL Containers] F A 4 —

ADL-Container enthalten die logische Modbus-Adresse der internen Parameter des Umrichters. Wenn die
ausgewahlte Adresse glltig ist, wird anstelle der Adresse der Parametername angezeigt.

LAO1 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 01
LA02 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 02
LAO3 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 03
LA04 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 04
LAO5 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 05
LA06 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 06
LAO7 3,015 bis 64,299 0
ADL-Container 07
LA08 3,015 bis 64,299 0

ADL-Container 08

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte iber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15,65 fiir 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste
ENT 2 s lang.
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[FB Parameters] F b P —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
/__l:lrl/‘_»/:u/_ L »Il__ll__lll_ll

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[FB Parameters] F & F —

Fir das Anwenderprogramm verfligbare interne Parameter.

[M001 Parameter] /77 /() () 0 bis 65.535 0

Function blocks M001 parameter, Parameter MOO1 im EEprom gespeichert

[M002 Parameter] /77 [ 2(1) €) 0 bis 65.535 0

Function blocks M002 parameter, Parameter M0O02 im EEprom gespeichert

[M003 Parameter] /777 7() () 0 bis 65.535 0

Function blocks M003 parameter, Parameter MOO3 im EEprom gespeichert

[M004 Parameter] /7 7 (7 () €) 0 bis 65.535 0

Function blocks M004 parameter, Parameter M004 im EEprom gespeichert
M €) 0 bis 65.535 0

[MO005 Parameter] /7 [ [

Function blocks M005 parameter, Parameter MO05 in RAM geschrieben

[M006 Parameter] /77 [ 5(1) Q0 0 bis 65.535 0

Function blocks M006 parameter, Parameter MO06 in RAM geschrieben

[M007 Parameter] /777 7()€) 0 bis 65.535 0

Function blocks M007 parameter, Parameter MO07 in RAM geschrieben

[M008 Parameter] /170 A 1)) 0 bis 65.535 0

Function blocks M008 parameter, Parameter MO08 in RAM geschrieben

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Giber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15,65 fur 15.650.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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1.3.4.7 [Voll] F u L L ——[Application function]

Fun-—
Inhalt dieses Kapitels
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Zusammenfassung von [Application function] F u n—

Ubersicht (iber die Funktionen:

Code

Name

[Ref Freq switch]

[Ref.operationen]

[Umschaltung Rampe]

[Konfiguration Stopp]

[Auto. DC-Bremsung]

[Jog]

[Voreing. Drehzahlen]

[+/- Drehzahl]

[+/- DZ um Sollwert]

[Memo Sollfrequenz]

[Magnetisierung ib. DI]

[Logiksteu. Bremse]

[Externe Lastmessung]

[Hubw HSP optim]

[PID-Regler]

[Vorw. PID-Sollwerte]

[Momentenbegrenzung]

[2. Strombegrenz.]

[Current Limit Dyn]

[Befehl Netzschiitz]

[Output contactor cmd]

[Position iib. Sensor]

[Param Umschaltung]

[Konfig Multimotoren]

[Autotuning by DI]

[Strg. Traverse]

[Schaltung hohe DZ]

[DC-Bus]

Die Parameter im Men( [Application function] ~ . ~ kdnnen nur gedndert
werden, wenn der Leistungsverstarker gestoppt ist und kein Betriebsbefehl

vorliegt, aulRer bei Parametern mit einem ()-Symbol in der Spalte Code, das

geandert werden kann, wahrend der Leistungsverstarker lauft oder gestoppt ist.

HINWEIS: Kompatibilitat der Funktionen

Die Auswahl von Funktionen kann durch die Zahl der Ein- und Ausgange
sowie durch die Unvereinbarkeit bestimmter Funktionen untereinander

begrenzt sein. Die nicht in der nachfolgenden Tabelle aufgeflihrten Funktionen
sind frei von derartigen Einschrankungen.

Wenn Funktionen nicht miteinander kompatibel sind, blockiert die erste
konfigurierte Funktion die Konfiguration der anderen.
Jede der nachstehend aufgefiihrten Funktionen kann einem der Ein- oder

Ausgange zugeordnet werden.
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AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Multiple Funktionen kénnen sowohl einem Eingang zugeordnet werden als
auch gleichzeitig Uber diesen aktiviert werden.

+ Es st sicherzustellen, dass die Zuordnung multipler Funktionen zu einem
Eingang nicht zu unsicheren Betriebszustanden fuhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Die Zuordnung eines Eingangs zu mehreren Funktionen ist nur auf den Ebenen
[Erweitert] A & \/ und [Experte] £ 7 - mdglich.

Bevor Sie einem Ein- oder Ausgang einen Befehl, einen Sollwert oder eine
Funktion zuweisen, missen Sie prifen, ob dieser Ein- oder Ausgang nicht bereits
belegt wurde und ob keinem anderen Ein- oder Ausgang eine nicht kompatible
Funktion zugewiesen wurde.

Die Werkseinstellungen des Umrichters oder die Makrokonfigurationen
konfigurieren automatisch die Funktionen, die wiederum die Zuordnung
anderer Funktionen verbieten kénnen.

Mdglicherweise sind eine oder mehrere Funktionen aus der Konfiguration
zu entfernen, um eine andere freigeben zu konnen. Halten Sie sich
diesbezlglich an die nachstehende Kompatibilitatstabelle.

Stopp-Funktionen haben Vorrang vor Fahrbefehlen.
Frequenzsollwerte Uber Logikbefehle haben Vorrang gegenuber
Analogsollwerten.

HINWEIS: Diese Kompatibilitatstabelle betrifft nicht die Steuerbefehle, die den
Tasten des Grafikterminals zugeordnet werden kénnen (siehe Option
Grafikterminal, Seite 20).

Kompatibilitatstabelle

I I | (] | |
| Cl N (] I W] I )
- = wn - h] % Q w
= |2 | | L,l_ T L LT .
[ = ] o - = w - € wn N o —
a c | W — o £ T =
—_ | (7} L L il [ c = 3 w n T -0 o
(=) o = ] U — 1] 3 =] - Ry - c o = - 7]
£ 15 |8 |4 TITIE|E |5 |8 ERENERERE:
(= by [ = = -
Sl=1% |~ |8 |1 |2 |8|a |2 |e |8 |2 |2 |3 |3 |58 |2 |2
r <= = - o H <3 X o = c 3 = = 0 3 o
] s a (] > = (d [ > ! s o o © ) o D =]
[ N ; k- m ] o &= ] [ o o £ | £ = £ 7}
c | £ o |9 | £ @ o | ¥ | B = e | = L 3 T T s
@ [ c Q = = 2 c ] c ] o ] o N [ .2
»n = ‘S o . —_ | = 5 | X o ] 2 |m | € 2 2 2 | =
= 2|5 |ea|2|F |5 (2|2 |2 |E|5|0|5 |8 |2 |58 |2 |8
= ) 2 = ©
L |2 |2 |2 |a |3 |2 |a|d |2 |@|8|a|a & E|Z |2 |
[Al1
Sensorkon- *
fig] 1 @) 1 1 1
oA | —
[+/-
Drehzahl
=] ] . . 1 1
T o —
3)
[Voreing.
Drehzahlen] | < i 1 1
F55—
[PID- .
. . . . . . .
Regler] @) Tt

218 NVE41297_05



1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

I
I | | w | |
[ " w | w | o
- L | ':" T . a w T o
o ~ o I w u 3 2o - = 8 - -
S L R A w Y |25 |- |E |- T A -
— ) o v L al Q c = ) W o n T 0 o
2 o [ |7 g - |w | 8 2 2 5 T c @ T |~ 2
= S - N £ ] © o wn c
c ! N — S c o £ 4 - —_ = 2 = 5 S
s = o [ L [ 4 o = = 5 = o n
X = [ 4 I S =) m - £ 8 = — © [} ) = .
r < - - H H T = c > = = (7] 3 o
o © [a) ] g [n] ) o = 0 c o 7] © ° £ o 3 =
2 1} g 2|8 |8 |8 |5 |2 |8 |&|8 |E|=s (& |5 |2 [£ |3
] ] c ) = = o 2 7] Q c 5 g |13 o o
»n = 'S 4 . [ S X 1 S a m c Q N 2 > E=
[a] [2) r o —_ ] S [e] 8 s C £ o a 2 2 =
= - o Q | 5 S |% s | o 5 £ -] O |6 2 - S E o
< | E |2 |8 |e |2 |8 e |d L WS e e 9 £ | |4 |%
Pod—
[Strg.
Traverse] . . . T T . .
Erl—
[J091 — . — . . ) . — . )
_l’ (=] l’_! —
[Ref Freq
switch] — | = |« | < |« 1 1
FEF—
[Sprungfre-
quenz] — — — «— — — «— «—
J1FF
[Logiksteu.
Bremse] . . . o
bLL—
[Auto. DC-
Bremsung] 1 1 T
AdLC —
[Einfangen
im Lauf] .
FLr—
[Output
contactor
cmd]
o Il__ l’__ -
[DC- .
Bremsung] . — ) 1
Ij Il__ 1
[Schnell- .
halt 1
F ’:7]|E (1)
[Stopp
Freilauf] — — —
=N
[+/- DZ um
Sollwert] . . . — )
5rE—
[Hubw HSP
optim] . . .
H5H—
[Lastvertei-
lung] .
LEHAR
[Position
iib. Sensor] .
LFPo—

(1) Der erste dieser beiden zu aktivierenden Stoppmodi hat Prioritat.

(2) Nur die Multiplikatorreferenz ist mit dem PID-Regler nicht kompatibel.
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Inkompatible Funktionen Kompatible Funktionen Nicht relevant

Prioritatsfunktionen (Funktionen, die nicht gleichzeitig aktiv sein kdnnen):

«|

Die mit dem Pfeil gekennzeichnete Funktion hat Vorrang vor der anderen Funktion.

Inkompatible Funktionen

Folgende Funktion ist nach einem automatischen Neustart nicht zuganglich oder
deaktiviert.

Diese Funktion ist nur fir den Steuerungstyp méglich, wenn [2/3-Draht-
Steuerung] - [ [ auf [2-Draht-Steuerung] - L und wenn [Typ 2-Draht-Strg.]
E [ k£ auf[Pegel] L £ L oder [Niveau m. Vorw.Prio] ~ F o eingestellt ist. Siehe
[2/3-Draht-Steuerung] £ [ [ , Seite 102.

Uber das Menti [1.2] [UB__ERWACHUNG] MMan 1.2 [UBERWACHUNG] /7o -,
Seite 51 lassen sich zur Uberprifung der Kompatibilitat die jedem Eingang
zugeordneten Funktionen anzeigen.

Wenn eine Funktion zugeordnet ist, wird ein v auf dem Grafikterminal
eingeblendet, wie im nachfolgenden Beispiel dargestellt:

RDY  Be- 0,0 Hz 0,0A
griff

APPLIKATIONS-FKT.
REF. BETRIEB
RAMPENTYP
KONFIGURATION STOPP
AUTO GS BREMSUNG

Code << >> Quick

Soll eine Funktion zugewiesen werden, die mit einer anderen bereits
zugewiesenen Funktion inkompatibel ist, so wird eine Alarmmeldung angezeigt:

* Mit dem Grafikterminal:

RDY  Be- +0,0 Hz 0,0A
griff

NICHT KOMPATIBEL

Die Funktion kann nicht
zugewiesen werden,

da eine nicht kompatible
Funktion bereits ausgewahlt
wurde. Siehe
Programmierbuch.

ENT oder ESC zum Fortfahren
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Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal:
COMP blinkt, bis ENT oder ESC gedrtickt wird.

Wird ein Logik- oder Analogeingang, ein Sollwertkanal oder ein Bit einer
Funktion zugeordnet, kbnnen mithilfe der Taste HELP die eventuell bereits
von diesem Eingang, Bit oder Kanal aktivierten Funktionen angezeigt
werden.

Wird ein bereits zugeordneter Logik- oder Analogeingang, Sollwertkanal oder
Bit einer anderen Funktion zugeordnet, dann werden folgende Bildschirme
angezeigt:

Mit dem Grafikterminal:

RDY Be- 0,0 Hz 0,0A
griff

WARNUNG - ZUGEWIESEN ZU

Vorwarts

ENT-Gultig. ESC-Abbrechen

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung, wird sie durch Driicken von
ENT bestatigt.

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann wird durch
Dricken von ENT Folgendes angezeigt:

RDY  Be- +0,0 Hz 0,0A
griff

ZUORDNUNG VERBOTEN

Entfernen Sie die vorhandenen
Funktionen oder wahlen Sie die
Zugriffsebene ,Erweitert”

Mit dem integrierten Bedienterminal:
Der Code der ersten bereits zugeordneten Funktion wird blinkend angezeigt.

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung, wird sie durch Driicken von
ENT bestatigt.

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann hat das Drlicken
von ENT keinerlei Wirkung, die Meldung blinkt weiterhin. Der Bildschirm kann
nur Uber ESC verlassen werden.
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[Ref Freq switch] - E F —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] ~ . » =P [Ref Freq switch] - £ F

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Ref Freq switch] - £ F —
[Umsch Sollw1B] - & — [Solifreq. Kanal 1] F ~ /

Auswahl Umschaltung (1 zu 1B)

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors, eine
plétzliche Beschleunigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters keine unerwarteten Bewegungen
verursacht.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Siehe Sollwertkanaldiagramme bei PID nicht konfiguriert und PID konfiguriert mit PID-Sollwerten an den
Klemmen .

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist [Sollfreq. Kanal 1] ~ ~ | aktiv (siehe [Sollfreq. Kanal
1 F - |, Seite 200).

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist [Referenzkanal 1B] ~ ~ /& aktiv.

[Umsch Sollw 1B] - [ & wird auf [ch1 aktiv] FR1 gesetzt, wenn [Profil] £ + [ F auf [Nicht getrennt] 5 /7
gesetzt ist und [Sollfreq. Kanal 1] ¥ - / Uber die Klemmen zugewiesen ist (Analogeingange, Impulseingang)
Siehe [Sollfreq. Kanal 1] F ~ [, Seite 200.

[Sollifreq. Kanal 1] ~ ~ /: Keine Umschaltung, [Sollfreq. Kanal 1] - - / aktiv

[Kanal1B aktiv] - -~ /£ : Keine Umschaltung, [Referenzkanal 1B] - -~ /£ aktiv

[DI1] L . /:Logikeingang LI1

[...] ...: Siehe Zuordnungsbedingungen (nicht [CD00] L - 7 7 bis[CD15] L 4 /5).
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Referenzkanal 1B] F~ - /£ - [Nein] - =

Konfiguration Sollwert 1B

[Nicht zugeordnet] ~ = : Nicht zugeordnet

[A1] A . I: A1, Analogeingang A1

[AI2] 7 . Z: Al2, Analogeingang A2

[AI3] A . 3: AI3, Analogeingang A3

[HMI] L [ [ : Lokale HMI, Quelle Grafikterminal oder dezentrales Bedienterminal
[Modbus] /7 & & : Modbus-Kommunikation

[CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
[Feldbusmodul] ~ £ - : Ext. Feldbusmodul
[RP] F :: Puls Eingang

[Al Virtuell 11 A7 V' [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit Jog-Rad (nur verfugbar, wenn [Profil]
L H L F auf [Nicht getrennt] 5 | /7 gesetzt ist)

[OA01] = A 0 I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

[OA10] = A [ [1: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10
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[Al1 Sensorkonfigl o A | —

Summierender Eingang/Subtrahierender Eingang/Multiplikator

FR1or FR1B ———

SA2 —

SA3 —

DAZ — A
DAZ —
MA2 ———

MA3 |

o
]
M

A

A=(I':I_ loder Fr [k + +

[Sn}

O3 [0 3 [y l= =] o3
-dAS-dHA _‘I)Xlll"ll_' X Az

W

T

*  Wenn [Summ. Eingang 2] = A &, [Summ. Eingang 3] = A 7, [Sub.
Solifreq. 2] - A 2, [Sub. Sollfreq. 3] = A 7 nicht zugeordnet sind, werden
sie auf 0 eingestellt.

*  Wenn [Soll.freq 2 Multip.] /7 A 2, [Soll.freq 3 Multip.] /7 A 3 nicht
zugeordnet sind, werden sie auf 1 eingestellt.

* Awird begrenzt durch den Parameter [Niedrige Drehzahl] . = F fir
Mindestdrehzahl und [Hohe Drehzahl] + 5 F fir Hochstdrehzahl.

» Bei einer Multiplikation wird das Signal an [Soll.freq 2 Multip.] /7 A = oder
[Soll.freq 3 Multip.] /7 A 3 als % interpretiert. 100 % entspricht dem
Maximalwert des entsprechenden Eingangs. Wenn [Soll.freq 2 Multip.]
1A & oder [Soll.freq 3 Multip.] /7 A 7 Uber den Kommunikationsbus oder
das Grafikterminal gesendet wird, muss eine [Koeff. Multiplik.] /7 F -~
Multiplikationsvariable , Seite 391 Gber den Bus oder das Grafikterminal
gesendet werden.

» Die Invertierung der Drehrichtung im Falle eines negativen Ergebnisses kann
gesperrt werden (siehe [Deakt. Linkslauf] -  ~ , Seite 200).

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ =% [Einstellung (Configuration)] L -~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] ~ . ~ =» [Konfiguration AQ1] = A |

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Al1 Sensorkonfig] - A | —

Referenz=(Fr~ /oder Fr b+ 5AJ+5A3-4A2-dA3)xTAHZx 1A F. Siehe
Referenzkanaldiagramme PID nicht konfiguriert und PID, konfiguriert mit PID-Referenzen an den Klemmen .

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Summ. Eingang 2] 5 A — [Nein] - =
Summ. Eingang 2
Auswabhl einer Referenz, die hinzugefugt werden soll zu [Sollfreq. Kanal 1] - -~ ! oder [Referenzkanal 1B]

- - | -
ILI o,

* [Nicht zugeordnet] ~ =: Nicht zugeordnet

« [A1] A . I: A1, Analogeingang A1

+ [AI2] A | Z: Al2, Analogeingang A2

+ [AI3] A . 3: AlI3, Analogeingang A3

« [HMI] L [ [: Lokale HMI, Quelle Grafikterminal oder dezentrales Bedienterminal
* [Modbus] /7 J &: Modbus-Kommunikation

* [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation

* [Feldbusmodul] ~ £ £ : Ext. Feldbusmodul

 [RP] F .: Puls Eingang

* [AlVirtuell 1] A7 V' [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit dem Jog

* [Al Virtuell 2] A , V =': Al Virtuell 2, virtueller Analogeingang 2 Gber den Kommunikationsbus
+ [OA01] = A [ I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

 [OA10] = A I[1: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Summ. Eingang 3] 5 A 7 — [Nein] - o

Summ. Eingang 3

A;uswlalhl einer Referenz, die hinzugefligt werden soll zu [Sollfreq. Kanal 1] ¥ - | oder [Referenzkanal 1B]
Identisch mit [Summ. Eingang 2] = A = .

[Sub. Solifreq. 2] # A~ — [Nein] ~ o

Subtraktion Sollwertfrequenz 2

Auswahl einer Referenz, von der subtrahiert werden soll [Sollfreq. Kanal 1] ¥ - / oder [Referenzkanal 1B]
Fr Ikb.

Identisch mit [Summ. Eingang 2] = A = .

[Sub. Solifreq. 3] & A 7 — [Nein] - o

Subtraktion Sollwertfrequenz 3

Auswahl einer Referenz, von der subtrahiert werden soll [Sollfreq. Kanal 1] ¥ - / oder [Referenzkanal 1B]
Fr Ikb.

Identisch mit [Summ. Eingang 2] 5 A 7 .

[Soll.freq 2 Multip.] /7 A 2 — [Nein] - o
Sollwertfrequenz 2 Multiplikator

Auswahl einer Multiplikatorreferenz [Sollfreq. Kanal 1] ~ - / oder [Referenzkanal 1B] - - /&.

Identisch mit [Summ. Eingang 2] = A .

Dieser Parameter ist nicht mit dem PID-Regler kompatibel. [Nein] ~ = ist die einzige mdgliche Einstellung
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Soll.freq 3 Multip.] /7 A 7 — [Nein] ~ o

Sollwertfrequenz 3 Multiplikator
Auswahl einer Multiplikatorreferenz [Sollfreq. Kanal 1] ¥ - / oder [Referenzkanal 1B] - - /4.
Identisch mit [Summ. Eingang 2] 5 A = .

Dieser Parameter ist nicht mit dem PID-Regler kompatibel. [Nein] ~ = ist die einzige mégliche Einstellung

226 NVE41297_05



1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Umschaltung Rampe] - P £ —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]

o~ . =p [Einstellung (Configuration)] . 5 ~ F =» [Voll] F . L L
[Application function] ~ . - =» [Umschaltung Rampe] - F I
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Umschaltung Rampe] - 7 £ —
[Rampentyp] - F = (@) - [Linear] L .~
Rampentyp
* [Linear] L :~:Lineare Rampe

* [S-Rampe] =: S-Rampe
+ [U-Rampe] ..: U-Rampe
* [Angepasst] [ . 5: Angepasste Rampe

S-Rampen
f(Hz) f (Hz)
FrS FrS §
Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich.
0 0 t1 = 0,6 eingestellte Rampenzeit (linear)
2 11 |t2] t 2 u | t t2 = 0,4 eingestellte Rampenzeit (rund)
@ @ t3 = 1,4-Faches der eingestellten Rampenzeit
f (Hz) f(Hz)
FrS FrS
Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich.
t1 = 0,5 eingestellte Rampenzeit (linear)
0 0 t2 = 1,0 eingestellte Rampenzeit (rund)
1 2 t 1 t2 t t3 = 1,5-Faches der eingestellten Rampenzeit
t3 t3
f (Hz) f (Hz)
FrS FrS
tA1: einstellbar von 0 bis 100 %
tA2: einstellbar von 0 bis (100 % - tA1)
tA3: einstellbar von 0 bis 100 %
0 /) 0 tA4: einstellbar von 0 bis (100 % - tA3)
tAT tA2 U otas tA4 t
t12 t34

t12 = ACC * (tA1(%) / 100 + tA2(%) / 100 + 1)
t34 = DEC * (tA3(%) / 100 + tAd4(%) / 100 + 1)

[Inkrement Rampe]  ~ - () - [0,1 0 /
Inkrement Rampe
Dieser Parameter ist glltig fir [Hochlaufzeit] A [ [, [Verzégerung] - £ [, [Hochlauf 2] A [ & und

[Verzogerung 2] - - =.
« [0,01] .0 /: Hundertstelsekunden, Rampe bis zu 99,99 Sekunden

NVE41297_05 227



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

* [0,1] J. I: Zehntelsekunden, Rampe bis zu 999,9 Sekunden
* [11 /: Sekunden, Rampe bis zu 6.000 Sekunden

[Hochlaufzeit] A7 £ () LUl o0 s ) 208

Hochlaufzeit (von 0 bis FRS)

Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104. Um die Wiederholbarkeit der
Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden.

[Verzoégerung] o £ [ O 0,00 bis 6.000 s (2) 3,0s
Verzégerung
Zeit zum Verzdgern von der [Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der

Rampen zu gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten
festgelegt werden.

[Start Verrundg. ACC] = A [ % Q) 0 bis 100 % 10 %

Start Verrundung ACC-Rampe

Rundung des Beginns der Beschleunigungsrampe in % des Werts [Hochlaufzeit] ~ . £ oder [Hochlauf 2]
A [ £ Rampenzeit.

Einstellbar von 0 bis 100 %.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn der Parameter [Rampentyp] - ~ £ [Angepasst] [ . 5 ist.

[Ende Verrundg. ACC] £ A = % () (1) 0 bis 100 % 10 %

Ende Verrundung ACC-Rampe

Rundung des Endes einer Beschleunigungsrampe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] 7 L oder [Hochlauf
2] A [ & Rampenzeit.

Einstellbar von 0 bis (100 % - [Start Verrundg. ACC] - A /).

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn der Parameter [Rampentyp] - -~ £ [Angepasst] [ . 5 ist.

[Start Verrundg. DEC] - A 7 % ) (1) 0 bis 100 % 10 %

Start Verrundung DEC-Rampe

Rundung des Beginns der Verzégerungsrampe in % der [Verzégerung] - £ [ oder [Verzégerung 2] - £
Rampenzeit.

Einstellbar von 0 bis 100 %.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn der Parameter [Rampentyp] - ~ £ [Angepasst] [ . 5 ist.
[Ende Verrundg. DEC] - A 4 % () () 0 bis 100 % 10 %
Ende Verrundung DEC-Rampe
Rundung des Endes der Verzdgerungsrampe in % der [Verzégerung] - £ [ oder [Verzégerung 2] - £
Rampenzeit.
Einstellbar von 0 bis (100 % - [Start Verrundg. DEC] - A 7).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn der Parameter [Rampentyp] - ~ - [Angepasst] [ . 5 ist.
[Schwellw. Rampe 2] F - £ 0 bis 599 Hz, je nach 0 Hz
Nennwert
Frequenzschwellwert Rampe 2
Die zweite Rampe wird umgeschaltet, wenn der Wert von [Schwellw. Rampe 2] F - £ ist nicht 0 (O deaktiviert

die Funktion) und die Ausgangsfrequenz ist gréRRer als [Schwellw. Rampe 2] F - .
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

Die Umschaltung der Rampe kann kombiniert werden mit [Zuord. Umsch.

Rampe] - ~ 5 Umschaltung wie

folgt:

LI oder Bit Frequenz Rampe

0 <Frt ACC, dEC

0 > Frt AC2, dE2

1 <Frt AC2, dE2

1 > Frt AC2, dE2
[Zuord. Umsch. Rampe] - F 5 — [Nein] - =
Zuordnung Rampenumschaltung

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet

« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1

* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen
[HOChlan 2] =l * () 1) 0,00 bis 6.000 s (2) 50s
Hochlaufzeit 2
Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] ~ ~ 5. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu
gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdglichkeiten festgelegt
werden.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Schwellw. Rampe 2] F ~ £ grof3er als 0 ist oder wenn [Zuord.
Umsch. Rampe] - ~ 5 zugeordnet ist.
[Verzégerung 2] o £ & % () ) 0,00 bis 6.000 s (2) 50s
Verzégerung 2
Zeit zum Verzdgern von der [Motor Nennfrequenz] ~ ~ 5 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu
gewahrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdglichkeiten festgelegt
werden.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Schwellw. Rampe 2] F ~ £ grof3er als 0 ist oder wenn [Zuord.
Umsch. Rampe] - ~ 5 zugeordnet ist.

[Anp. Verz.rampe] & - A

[Ja] €5
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Anp. Verzégerungsrampe

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES MOTORS

Dieser Parameter darf nur auf [Yes] YES oder [No] NO eingestellt werden, wenn der angeschlossene Motor
ein Synchronmotor mit Permanentmagnet ist. Durch andere Einstellungen werden Synchronmotoren mit
Permanentmagnet entmagnetisiert.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Bei Aktivierung dieser Funktion stellt sich automatisch die Verzégerungsrampe ein, wenn diese auf einen zu
geringen Wert bezuglich des Massentragheitsmoments eingestellt wurde, da dies zu einem
Uberspannungsfehler fiihren kdnnte.

[Anp. Verz.rampe] = ~ A wird auf [Nein] ~ = eingestellt, wenn die Bremslogik-Steuerung [Zuord.
Bremsanst.] & L [ zugeordnet ist.

Die Funktion ist nicht mit Anwendungen kompatibel, fir die folgende Anforderungen gegeben sind:
» Positionierung auf einer Rampe
* Verwendung eines Bremswiderstands (dessen Funktion ware nicht gewahrleistet)

[Nein] ~ =: Funktion inaktiv

[Ja] ~ E 5: Funktion aktiv, fur Anwendungen, die keine starke Verzdgerung erfordern
Je nach Nennleistung des Antriebsverstarkers und [Regelungsart Motor] . = - , Seite 127. Sie ermoglicht

eine starkere Verzdgerung als mit [Ja] (4 £ 5. Die Auswahl ist durch vergleichende Tests festzulegen.

[Hohes Drehmoment] - 4 ~ A: Hinzuflgung einer Konstantstromfluss-Komponente.

Wenn [Anp. Verz.rampe] & ~ A in [High torqg. x] DYNX, konfiguriert ist, werden die dynamischen Leistungen
zum Bremsen durch Hinzufuigen einer Stromflusskomponente verbessert. Ziel dessen ist es, den Eisenverlust
und die im Motor gespeicherte Magnetenergie zu erhéhen.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber das Meni [Einst.] 5 £ £ mdglich.

(2) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaf [Inkrement Rampe] -~ - .

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Konfiguration Stopp] 5 £ £ —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . =» [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F . - =» [Konfiguration Stopp] 5 - £
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Konfiguration Stopp] = £ £ —

HINWEIS: Einige der Anhaltemodi sind nicht mit allen anderen Funktionen verwendbar. Befolgen Sie die
Anweisungen zur Kompatibilitdt von Funktionen .

[Art des Stopps] = ~ E — [Bei Rampe] - /1 F

Art des Stopps

Anhaltemodus beim Riicksetzen des Fahrbefehls oder beim Setzen eines Stoppbefehls.

HINWEIS: Wenn die Funktion "Bremslogik" aktiviert wurde oder wenn [Timeout Drehz nied.] - L 5 oder
[Timeout Drehz nied.] £ L 5 nicht 0 ist, kdnnen nur Stopps vom Typ Rampe konfiguriert werden.

+ [Bei Rampe] - /7 F: Bei Rampe, Stopp bei Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt
* [Stopp Freilauf] ~ = : Stopp Freilauf

+ [DC-Bremsung] - L .: DC-Bremsung. Nur verfligbar, wenn [Regelungsart Motor] - - , Seite 127
nicht auf [Synchronmotor] = = ~ eingestellt ist.

[Schw Freilauf Stopp] - £ = % () 0,2 bis 599 Hz 0,2Hz

Schwellwert Freilauf Stopp
Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den Stopp-Modus Freilauf umschaltet.

Dieser Parameter unterstitzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt in den Stopp-Modus
Freilauf unter einem Schwellwert ,Niedrige Drehzahl*.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = + £ auf [Schnellhalt] F 5 £ oder [Bei Rampe]

~ [1F eingestellt ist und wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ und [Auto. DC-Bremsung] ~ - L nicht konfiguriert
sind.

[Stopp Freilauf] ~ 5 = - [Nein] - =

Schwellwert Freilauf Stopp

Dieser Halt wird aktiviert, wenn der Eingang oder das Bit auf 0 wechselt. Kehrt der Eingang in den Zustand 1
zuriick und der Fahrbefehl ist noch aktiv, 1auft der Motor nur wieder an, wenn [2/3-Draht-Steuerung] - [ [,
Seite 102 auf [2-Draht-Steuerung] = £ und wenn [Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ auf[Pegel] L £ L oder [Niveau
m. Vorw.Prio] F F = eingestellt ist. Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM1] L . !I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] -.-: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Zuord. Schnellhalt] F 5 £ — [Nein] - =

Zuordnung Schnellhalt
Der Stopp wird aktiviert, wenn der Eingang auf 0 oder das Bit auf 1 wechselt (Bitin [I/O-Profil] | = bei0).

Kehrt der Eingang in den Zustand 1 zuriick und der Fahrbefehl ist noch aktiv, 1auft der Motor nur wieder an,
wenn [2/3-Draht-Steuerung] - C [ , Seite 102 auf [2-Draht-Steuerung] = £ und wenn [Typ 2-Draht-Strg.]
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
E [ E auf[Pegel] L £ L oder [Niveau m. Vorw.Prio] F F o eingestellt ist. Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl
erforderlich.

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

» [DHM] L . I: Digitaler Eingang 1

* [...] -..: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Wenn [Profil]  H L F auf [Nicht getrennt] 5 /7 oder [CD11] £ & / / und dann [CD15] L o /%5 bis [C111]
[ I I Ieingestelltist,sind [C115] L |/ /5 bis[C211] L =& | /,[C215] L & /5 und [C311] [ 7 | | bis [C315]
L 3 15 nicht verflgbar.

[Teiler Rampe] -/ [ F % () () 0 bis 10 4

Teiler Rampe Schnellhalt

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] - £ auf [Schnellhalt] F 5 £ eingestellt ist und
wenn [Zuord. Schnellhalt] ~ 5 £ nicht [Nein] ~ = ist und wenn [Stopp Modus] ~ A 5 auf [Schnellhalt]
F 5 £ eingestellt ist.

Die aktivierte Rampe [Verzégerung] (- £ ) oder [Verzégerung 2] - - = wird dann beim Senden von
Haltanforderungen durch diesen Koeffizienten dividiert.

Der Wert 0 entspricht einer Mindestrampenzeit.

[Zuord. DC-Bremsung] =/ [ — [Nein] - =

Zuordnung DC-Bremsung

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Die DC-Bremsung darf nicht zum Erzeugen eines Haltedrehmoments verwendet werden, wenn sich der
Motor im Stillstand befindet.

* Um den Motor im Stillstand zu halten, ist eine Haltebremse zu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Die Gleichstrombremsung wird im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ausgeldst.

Kehrt der Eingang in den Zustand 0 zurtick und der Fahrbefehl ist noch aktiv, 1auft der Motor nur wieder an,

wenn [2/3-Draht-Steuerung] = C [ , Seite 102 auf [2-Draht-Steuerung] = £ und wenn [Typ 2-Draht-Strg.]
E [ E auf[Pegel] L £ L oder [Niveau m. Vorw.Prio] ~ F o eingestellt ist. Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl
erforderlich.

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[DC-Brems. Pegel 1] o % (1) @) 0,1bis 1,411n (2) 0,64 In (2)

DC-Bremsung Pegel 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Hoéhe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert Gber Logikeingang oder als Anhaltemodus
gewahlt.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = - £ auf [DC-Bremsung] -/ [ , eingestellt oder
wenn [Zuord. DC-Bremsung] = £  nicht [Nein] ~ = ist.
[Zeit DC-Bremsung 1] = &  *k Q)1 @) 0,1bis 30s 0,5s

Zeit DC-Bremsung 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fur den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschédden zur Folge haben.

Maximale Dauer der Stromaufschaltung [DC-Brems. Pegel 1] . o [ . Nach Ablauf dieser Zeit wird der
Einspeisestrom [DC-Brems. Pegel 2] 4 [ ~.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = £ £ auf [DC-Bremsung] - L : oder wenn [Zuord.
DC-Bremsung] - £ , nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
[DC-Brems. Pegel 2] o 2k O)m@) 0,11n (2) bis [DC-Brems. | 0,51n (2)

Pegel1] /JL

DC-Bremsung Pegel 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fiir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Einspeisungsstrom, der durch einen Logikeingang aktiviert oder als Stopmodus ausgewahlt wurde, sobald die

Zeitspanne [Zeit DC-Bremsung 1] - o  abgelaufen ist.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = - £ auf [DC-Bremsung] -/ L : oder wenn [Zuord.
DC-Bremsung] - £ , nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

[Zeit DC-Bremsung 2] - o [ * () (@) 0,1bis 30 s 0,5s

Zeit DC-Bremsung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Maximale Einspeisezeit [DC-Brems. Pegel 2] . - [ 2 flr Einspeisung, nur als Stopp-Modus ausgewahit.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = £ £ auf c[DC-Bremsung] -/ [ . eingestellt ist.
[Stopp Deakt. Ein.] & o £ o — [Stopp Rampe] ~ /7 7
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1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

Art des Stopps Einschaltdeak., Deaktivierung Anhaltemodus.

» [Stopp Freilauf] ~ 5 £ : Stopp Freilauf, Deaktivierung Umrichterfunktion
* [Stopp Rampe] -

Stopp Rampe, Stopp Rampe, dann Deaktivierung Umrichterfunktion

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber [Einst.] 5 £ £ — Menl mdglich.

(2) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild

angegeben ist.

(3) Diese Einstellungen sind unabhangig von der Funktion [Auto. DC-Bremsung] A o/ [ —.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
KonfigurationsmenU der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor

geandert werden.
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[Auto. DC-Bremsung] Ad [ —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . =» [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F . ~ =P [Auto. DC-Bremsung] A -/ [
Liste der Parameter
HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[Auto. DC-Bremsung] A o/ [ —
E — [Ja] Y E =5
[Auto. DC-Bremsung] A o [ Odos

Automatische DC-Bremsung

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Wird der Parameter [Auto DC Injection] ADC auf [Continuous] CT eingestellt, erfolgt immer eine DC-
Bremsung, auch wenn der Motor nicht lauft.

« Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zur Verletzung der Sicherheitsbedingungen fuhrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Die DC-Bremsung darf nicht zum Erzeugen eines Haltedrehmoments verwendet werden, wenn sich der
Motor im Stillstand befindet.

« Um den Motor im Stillstand zu halten, ist eine Haltebremse zu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Automatische Gleichstromaufschaltung im Stillstand (am Ende der Rampe).
HINWEIS: Diese Funktion blockiert die Funktion [Magnetfluss Motor] ~ L . . Wenn [Magnetfluss Motor]

F L o auf [Permanent] F [ L eingestellt ist, muss [Auto. DC-Bremsung] F o [ [Nein] ~ o sein.
HINWEIS: [Auto. DC-Bremsung] ~ - L ist auf [Nein] ~ = eingestellt, wenn [Regelungsart Motor] - £
, Seite 127 auf [Synchronmotor] = Y ~ eingestellt ist.
[Auto. DC-Bremsung] ~ - £ wird auf [Nein] ~ = gesetzt, wenn [Zuord. Bremsanst.] - L L nicht auf [Nein]
n o gesetzt ist.

Dieser Parameter bewirkt den Aufbau des Einspeisestroms auch ohne Fahrbefehl. Der Zugriff ist bei
laufendem Umrichter moglich.

* [Nein] ~ =: Keine Gleichstromeinspeisung

+ [Ja] Y E 5: Gleichstromeinspeisung, Einspeisung mit einstellbarer Dauer
* [Permanent] [ -: Permanente DC-Bremsung
[Aut. DC-Brems. Peg1] 5 o/ [ | % () 0 bis 1,2In (2) 0,71n(2)

Automatische DC-Bremsung Pegel 1
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Pegel der DC-Bremsung im Stillstand [Auto. DC-Bremsung] A o [ ist nicht [Nein] - .

[Zeit aut. DC-Brems1] - o/ [ | % ) () 0,1 bis 30 s 05s

Zeit automatische DC-Bremsung 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GroRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Dauer der Aufschaltung im Stillstand. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A -
nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Wenn [Regelungsart Motor] [ + £ , Seite 127 auf [Synchronmotor] 5 5 ~ eingestellt ist, entspricht diese
Zeit der Haltezeit bei Drehzahl Null.
[Aut. DC-Brems. Peg2] 5 o/ [ = * () () 0 bis 1,2In (2) 0,51In(2)

Automatische DC-Bremsung Pegel 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fiir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A < L nicht [Nein] ~ = ist.

[Zeit aut. DC-Brems2] - o/ [ = % Q) 0bis 30 s 0s
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HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

Zeit automatische DC-Bremsung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fur den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

2. Dauer der Aufschaltung im Stillstand.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A

I [ auf[Ja] 4 £ 5Seingestellt ist.

[y

AdC SdC2 Betrieb
[
JA X
Sdc1
Sdc2 I |
ct £0 | tdC1 {dC1 +tdC2 T
SdC1 +—
SdC2 |- - I
Ct =0 , .-
| ; tdC1 t
SAC1 +— |
Fahrbefehl
| v
|
1 1
|
| 1
0 |
Drehzahl Pl t
P
|
/\
[ |
0
t
(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber das Menu [Einst.] 5 £ £ mdglich.

(2) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild

angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste

ENT 2 s lang.
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[Jog] Jo L —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F L L =»
[Application function] F . » =» [Jog] /o [

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellungen Werkseinstellung

[Jog] dolh —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitdt von Funktionen .

[Zuordnung Jog] /= [ — [Nicht zugeordnet] ~ o

Schrittbetrieb-Jog, Impulsbetrieb.
Die Funktion JOG ist nur aktiv, wenn sich der Befehlskanal und der Sollwertkanal an den Klemmen befinden.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 gesetzt sind.

Beispiel: 2-Draht-Steuerungsoperation (tCC = 2C).

Motor Ramp Ramp
fi
requency DEC/DE2 forcedto 0.1 s
Reference | _____________
JGF reference ----------—7/------1 - o A \
0 /, -
JGF reference  {---------d--mommmmmfmm -
LI (JOG)
14
0 -
JGt
Forward ~ .
i ]
0 ) | -
Reverse
14
0 -
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1
* [...] -..: Siehe die Zuordnungsbedingungen
(Wenn [Profil] £ H [ F auf [Nicht getrennt] = /7 oder [Getrennt] 5 £ F und dann [CD11] [ & / [ bis
[CD15] © & /5 eingestelltist, sind[C111] £ / / / bis[C1158] L / /5,[C211] L 2 / /I bis[C215] L & /5
und [C311] [ 7 / [ bis[C315] L I !5 nicht verfigbar).
[Jog-Frequenz] /L F % O 0-10Hz 10 Hz

Jog-Frequenz, Sollwert im Schrittbetrieb.
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HMI-Beschreibung Einstellungen Werkseinstellung
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Jog] / = L nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
[Jog-Verzégerung] _/ [ £ % € 1) Obis2,0s 05s

Jog-Pause, Antiwiederholungsverzdgerung zwischen 2 aufeinander folgenden Tippvorgangen.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Jog] _/ = [i nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch Uber das MenU [Einst.] = £ £ mdglich.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste
ENT 2 s lang.
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1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

[Voreing. Drehzahlen] P55 —

Vorwahlfrequenzen

Zugriff

Es kdnnen 2, 4, 8 oder 16 Drehzahlen vorgewahlt werden, wofir entsprechend 1,
2, 3 bzw. 4 Logikeingange erforderlich sind.

HINWEIS:

Sie miussen 2 und 4 Drehzahlen konfigurieren, um 4 Drehzahlen zu erhalten.
Sie missen 2, 4 und 8 Drehzahlen konfigurieren, um 8 Drehzahlen zu

erhalten.

Sie missen 2, 4, 8 und 16 Drehzahlen konfigurieren, um 16 Drehzahlen zu

erhalten.

Kombinationstabelle fur Eingdnge mit voreingestellten Drehzahlen

16 Drehzahlen 8 Drehzahlen LI | 4 Drehzahlen LI | 2 Drehzahlen LI | Drehzahisoll-

LI (PS16) (PS8) (PS4) (PS2) wert

0 0 0 0 Materialnummer
(1

0 0 0 1 SP2

0 0 1 0 SP3

0 0 1 1 SP4

0 1 0 0 SP5

0 1 0 1 SP6

0 1 1 0 SP7

0 1 1 1 SP8

1 0 0 0 SP9

1 0 0 1 SP10

1 0 1 0 SP11

1 0 1 1 SP12

1 1 0 0 SP13

1 1 0 1 SP14

1 1 1 0 SP15

1 1 1 1 SP16

(1) Siehe Diagramm : Sollwert 1 = (SP1).

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
- . = [Einstellung (Configuration)] L o~ F =»[Voll]] F L L =»
[Application function] ~ . ~ =» [Voreing. Drehzahlen] 7 5 5

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Voreing. Drehzahlen] 7 5 5 —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

[2 Voreinst. Freq.] 7 5 2

[Nein] oo
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HMI-Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

2 Voreinstellungen Frequenz Zuordnung
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen
[4 Voreinst. Freq.] 7 5 4 — [Nein] - =
4 Voreinstellungen Frequenz Zuordnung
Identisch mit [2 Voreinst. Freq.] 7 5 = .
Um 4 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 Frequenzen zu konfigurieren.
[8 Voreinst. Freq.] 7 5 & — [Nein] - o
8 Voreinstellungen Frequenz Zuordnung
Identisch mit [2 Voreinst. Freq.] 7 5 2 .
Um 8 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 und 4 Frequenzen zu konfigurieren.
[16 Voreinst. Freq.] 7 5 /& — [Nein] - =
16 Voreinstellungen Frequenz Zuordnung
Identisch mit [2 Voreinst. Freq.] 7 5 2 .
Um 16 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2, 4 und 8 Frequenzen zu konfigurieren.
[Voreinst. Drehz. 2] 5 7 = % () () 0 -599 Hz 10 Hz
Voreinst. Drehz. 2
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
[Voreinst. Drehz. 3] 5 7 3 % Q) () 0-599 Hz 15Hz
Voreinst. Drehz. 3
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
[Voreinst. Drehz. 4] 5 7 4 % () () 0-599 Hz 20 Hz
Voreinst. Drehz. 4
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
[Voreinst. Drehz. 5] 5 7 5 % () () 0-599 Hz 25Hz
Voreinst. Drehz. 5
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
[Voreinst. Drehz. 6] 5 7 5 % €) ) 0 - 599 Hz 30 Hz
Voreinst. Drehz. 6
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
[Voreinst. Drehz. 7] 5 7 7 % € ) 0-599 Hz 35 Hz
Voreinst. Drehz. 7
Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
40 Hz

[Voreinst. Drehz. 8] 5 7 5 % ) () 0-599 Hz

Voreinst. Drehz. 8

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Voreinst. Drehz. 9] 5 7 5 % () () 0-599 Hz 45 Hz

Voreinst. Drehz. 9

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 10] 5 7 /7 % () ) 0-599 Hz 50 Hz

Voreinst. Drehz. 10

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 11] 5 7 | | % Q) 0-599 Hz 55 Hz

Voreinst. Drehz. 11

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 12] 5 7 |2 % C)) 0-599 Hz 60 Hz

Voreinst. Drehz. 12

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 13] 5 7 | 3 % () 0-599 Hz 70 Hz

Voreinst. Drehz. 13

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 14] 5 7 1+ % () ) 0-599 Hz 80 Hz

Voreinst. Drehz. 14

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 15] 5 7 /5 % () ) 0-599 Hz 90 Hz

Voreinst. Drehz. 15

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Voreinst. Drehz. 16] 5 7 |5 % €) (1) 0-599 Hz 100 Hz

Voreinst. Drehz. 16

Das Aussehen dieser [Vorwahlfrequenz x] SPX-Parameter wird durch die Anzahl der konfigurierten
Drehzahlen bestimmt.

Siehe die Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte.

[Sprungfrequenz] / F F Q 0-599 Hz 0 Hz

Sprungfrequenz

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.

0-599 Hz 0 Hz

[Sprungfrequenz 2] / F - 0

Sprungfrequenz 2

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wiirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.

[3. Sprungfrequenz] / F 7 () 0-599 Hz 0Hz

3. Sprungfrequenz
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl
erreicht wird, die Resonanzen erzeugen wurde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.

[Hyst. Sprungfreq.] J F H % () 0,1 bis 10 Hz 1Hz

Hysterese Sprungfr equenz

Dieser Parameter ist sichtbar, wenn mindestens eine Ausblendfrequenz [Sprungfrequenz] _/ F F,
[Sprungfrequenz 2] _/ F 7 oder [3. Sprungfrequenz] _/ -~ 7 ungleich O ist.

I L
_+_II

[
.

eispielbereich fur die Ausblendfrequenz: zwischen / F F — /F Hund /|
B Ib h fir die Ausblendfi h [P [ /FHund JF

fr [ ==
(=

Diese Einstellung gilt fir alle 3 Frequenzen J/F F,

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tiber das Menu [Einst.] 5 £ £ mdglich.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[+/- Drehzahl] o P d —

+/- Drehzahl

Zwei Betriebsarten sind verfugbar:

* Verwendung von Einstufentastern: Zusatzlich zu der bzw. den
Betriebsrichtung(en) sind zwei Logikeingange erforderlich. Der mit
-+ Drehzahl“ belegte Eingang erhéht die Drehzahl, der mit - Drehzahl®
belegte Eingang verringert die Drehzahl.

» Verwendung von Zweistufentastern: Es ist nur ein Logikeingang
erforderlich, dem ,+ Drehzahl* zugeordnet ist.

+/- Drehzahl Uber Zweistufentaster:
Beschreibung: 1 Taste, die zweifach gedriickt werden kann (2-stufig), fir jede
Drehrichtung. Jede Betatigung schlie3t einen Kontakt.

Losgelassen 1. Driicken (Drehzahl | 2. Driicken

(- Drehzahl) gehalten) (+Drehzahl)
Taste Vorwartslauf — a aundb
Taste Linkslauf — c cundd

Verdrahtungsbeispiel:

LI1: Rechtslauf
LIx: Linkslauf
Lly: + Drehzahl

1. ATVxxx Steuerklemmen

H5FP

LSP

-L5P /

K““““
R/

\/

Reversep

2" press

1% press

Diese Version von ,+/- Drehzahl” ist nicht mit der 3-Draht-Steuerung zu
verwenden.
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In beiden Betriebsarten wird die maximale Drehzahl durch [Hohe Drehzahl]

H 5 F , Seite 106 festgelegt.
HINWEIS:
Wenn der Sollwert Gber [Umsch Sollwertfreq2] - ~ [ , Seite 202 von einem
beliebigen Sollwertkanal zu einem anderen Sollwertkanal mit ,+/- Drehzahl*
umgeschaltet wird, kann der Sollwert [Motorfrequenz] - ~ - (nach Rampe)
gleichzeitig gemal [Kopie Kanal 1-2] . - F Parameter , Seite 204 kopiert
werden.

Wenn der Sollwert Gber [Umsch Sollwertfreq2] - ~ [ , Seite 202 von einem
Sollwertkanal zu einem anderen Sollwertkanal mit ,+/- Drehzahl®
umgeschaltet wird, wird der Sollwert [Motorfrequenz] - ~ - (nach Rampe)
gleichzeitig kopiert.

Dadurch wird verhindert, dass die Drehzahl beim Umschalten falsch auf Null
zuriickgesetzt wird.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ =% [Einstellung (Configuration)] L =~ F =»[Voll]] F v L L =P
[Application function] ~ . ~ =» [+/- Drehzahl] . F -

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[+/- Drehzahl] . F 4 —
Diese Funktion ist zuganglich, wenn der Sollwertkanal [Sollfreq. Kanal 2] - - = auf [+/-Speed] UPDT , Seite
203 eingestellt ist.

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

[+ Zuord. Drehzahl] . 5 F — [Nein] -~ o

+ Zuord. Drehzahl

Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DHM] L . /: Digitaler Eingang 1

* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Wenn [Profil] L H [ F auf [Nicht getrennt] 5 . /7 oder [Getrennt] 5 £ F und dann [CD11] [ o / [ bis
[CD15] [ & !5 eingestelltist, sind [C111] L / / /bis[CI15] L / /5,[C211] L & | I bis[C215] [ & /5
und [C311] £ 7 / / bis[C315] L 7 /5 nicht verflgbar.
[- Zuord. Drehzahl] -+ = F - [Nein] - =
- Zuordnung Drehzahl

Zuordnung identisch mit [+ Zuord. Drehzahl] . 5 F.

Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Speichern Sollfreq.] 5 - - X - [Nein Speichern] r =

Speichern Sollwertfrequenz

Mit diesem Parameter, der der Funktion ,+/- Drehzahl zugeordnet ist, kann der Sollwert gespeichert werden:
» Wenn die Betriebsbefehle verschwinden (Speicherung im RAM).

*  Wenn das Versorgungsnetz getrennt wird oder die Betriebsbefehle verschwinden (Speicherung im
EEPROM).

Beim nachsten Anlaufen des Antriebsverstarkers ist der Drehzahlsollwert daher der zuletzt gespeicherte
Sollwert.

* [Nein Speichern] ~ - : Nein Speichern (Beim nachsten Anlaufen des Antriebsverstarkers ist der
Drehzahlsollwert [Niedrige Drehzahl] L = F , Seite 106
* [Speichernim RAM] - A /7: Speichern im RAM

* [Speichernim EEPROM] E E F: Speichern im EEPROM

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[+/- DZ um Sollwert] 5 - £ —

+/- Drehzahl um einen Sollwert

Der Sollwert ist gegeben durch [Sollfreq. Kanal 1] ~ - [ oder [Referenzkanal
1B] F - !k mit Additions-/Subtraktions-/Multiplikationsfunktionen und
vorgewahlten Drehzahlen, sofern relevant (siehe Diagramm ). Zum besseren
Verstandnis wird dieser Sollwert mit A bezeichnet. Die Wirkung der Tasten +
Drehzahl und — Drehzahl kann in % dieses Sollwerts A eingestellt werden. Beim
Stoppen wird der Sollwert (A +/— Drehzahl) nicht gespeichert, d. h. der
Antriebsverstarker l1auft nur mit dem Sollwert A+ wieder an.

Der maximale Gesamtsollwert wird durch [Hohe Drehzahl] + 5 F und der
Mindestsollwert durch [Niedrige Drehzahl] L = ~ , Seite 106 begrenzt.
Beispiel fur 2-Draht-Steuerung:

Motor frequency [Acceleration 2] (-

[Deceleration 2] (
+ SrP%

Reference A + T

-SiP% AN

LSP i\

LSP

- SrP%
Reference A -
+ SrP%

+speed

1n

-speed

Direction of operation

Forward Forward

Reverse

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . =» [Einstellung (Configuration)] £ =~ F =»[Voll] F . [ [ =
[Application function] - . ~ =P [+/- DZ um Sollwert] = - £

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[+/- DZ um Sollwert] 5 - £ —

Diese Funktion ist zuganglich, wenn der Sollwertkanal [Sollfreq. Kanal 1] - ~ | ist.

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen in inkompatiblen Funktionen .

[+ Zuord. Drehzahl] . 5 - [Nein] - o
+ Zuord. Drehzahl

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[- Zuord. Drehzahl] - 5 — [Nein] ~ =

- Zuordnung Drehzahl
Siehe die Zuordnungsbedingungen
Zuordnung identisch mit [+ Zuord. Drehzahl] o 5 ..

Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.

[+/- DZ-Begrenzung] 5 - 7 % () 0 bis 50 % 10 %

+/- DZ-Begrenzung

Dieser Parameter begrenzt den Abweichungsbereich mit +/— Drehzahl in % des Sollwerts. Die in dieser
Funktion verwendeten Rampen sind [Hochlauf 2] ~ £ =~ und [Verzégerung 2] - £ ~.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn die +/- Drehzahl zugeordnet ist.

[Hochlauf2] A [ 2 * () 0,00 bis 6.000 s (2) 5,00 s
Hochlaufzeit 2
Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] ~ - 5. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu

gewabhrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdglichkeiten festgelegt
werden.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl] £ . & zugeordnet ist.

[Verzégerung 2] o/ £ 2 * () 0,00 bis 6.000 s (2) 5,00s

Verzégerung 2

Zeit zum Verzogern von der [Motor Nennfrequenz] F ~ 5 auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu
gewabhrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt
werden.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl] £ . & zugeordnet ist.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber [Einst.] 5 £ £ — Meni mdoglich.

(2) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemal [Inkrement Rampe] .~ - .

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

248 NVE41297_05



1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Memo Sollfrequenz] 5 P 1 —

Speichern von Referenzen

Speicherung eines Drehzahlsollwerts unter Verwendung eines
Logikeingangsbefehls mit einer Dauer von mehr als 0,1 s.

» Diese Funktion dient zur alternierenden Regelung der Drehzahl mehrerer
Leistungsverstarker Gber einen einzelnen Analogsollwert und einen
Logikeingang fir jeden Antriebsverstarker.

+ Sie dient auRerdem zur Bestatigung eines Netzsollwerts (Kommunikations-
Bus oder Netzwerk) an mehreren Leistungsverstarkern iber einen
Logikeingang. Dies ermdglicht die Synchronisation von Bewegungen durch
Eliminierung von Abweichungen beim Einstellen des Sollwerts.

» Der Sollwert wird 100 ms nach der steigenden Flanke der Anforderung
erfasst. Ein neuer Sollwert wird erst auf eine erneute Anforderung hin erfasst.

100 ms 100 ms ! 100 ms

1. Betriebsbefehl
2. LIx (gespeichert)
F: Motorfrequenz

R: Referenz

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . = [Einstellung (Configuration)] £ =~ F =»[Voll]] F . L L =»
[Application function] - . ~ =» [Memo Sollfrequenz] = ~ /1
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1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Memo Sollfrequenz] = F /1 —

[Zuord. Sp. Sollfreq] = F 1

[Nein] o

Speicherzuord. Sollwertfrequenz

Zuweisung zu einem Logikeingang.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1
» [DI6] L . &: Digitaler Eingang 6
 [DAIM1] L A . I: Digital Eingang Al1
+ [DAI2] . A . ': Digital Eingang Al2

Die Funktion ist aktiv, wenn sich der zugeordnete Eingang im aktiven Zustand befindet.

 [OLO01] = L [ I: OLO1, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 01

* [OL10] = L /1:OL10, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 10
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[Magnetisierung ub.DI] FL  —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . =» [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] ~ . ~ =» [Magnetisierung iib. DI] ~ L
Liste der Parameter
HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Magnetisierung iib.DI] - . | —

- [Neln] Frno

[Magnetfluss Motor] < L .. % €) (1) z 2s

Konfig. Magnetfluss Motor

A AGEFAHR

GEFAHR EINES STROMSCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Wird der Parameter [Motor fluxing] LU auf [Continuous] FCT eingestellt, erfolgt immer eine
Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

+ Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Bedingungen fihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten
Magnetisierungsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschédden zur Folge haben.

[Nicht kontinuierl.] ~ ~ L : Nicht kontinuierl.

[Permanent] F [ : Permanent
Diese Option ist nicht mdglich, wenn [Auto. DC-Bremsung] A o [ gleich [Ja] < £ 5 ist oder wenn [Art des
Stopps] - E £ gleich [Stopp Freilauf] ~ 5 £ ist.

[Nein] F ~ =: Funktion inaktiv

Um beim Start ein schnell hohes Drehmoment zu erhalten, muss der magnetische Fluss bereits im Motor
aufgebaut sein.

Im Modus [Permanent] - [ - baut der Antriebsverstarker den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.
Im Modus [Nicht kontinuierl.] ~ ~ [ erfolgt die Magnetisierung beim Anlauf des Motors.

Der Flussstrom ist groRRer als [Motor Nennstrom] ~ [ ~ (konfigurierter Motornennstrom), wenn der Fluss
aufgebaut und dann an den Motormagnetisierungsstrom angepasst wird.

Wenn [Regelungsart Motor] = - , Seite 127 auf [Synchronmotor] 5 Y ~ eingestelt ist, bewirkt der
Parameter [Magnetfluss Motor] ~ L . die Ausrichtung des Rotors und nicht die Magnetisierung.

Wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist, hat der Parameter [Magnetfluss Motor]
F L keine Auswirkung.

[Zuord. Magnetisier.] F L , X _ [Nein] - o

Zuordnung Magnetisierung Eingang
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten
Magnetisierungsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Die Zuordnung ist nur moglich, wenn [Magnetfluss Motor] ~ L . auf [Nicht kontinuierl.] ¥ ~ [ eingestellt ist.

Wenn dem Steuerbefehl der ein LI oder ein Bit zugeordnet ist, wird die Motormagnetisierung im Zustand 1 des
zugeordneten LI oder Bits aufgebaut.

Wenn kein LI oder Bit zugeordnet wurde oder wenn dieser LI oder das Bit bei einem Betriebsbefehl im Zustand
0 ist, erfolgt die Magnetisierung beim Anlaufen des Motors.

[Nein] ~ =: Nicht belegt
[DI1] L . [I: Logikeingang LI1

[...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Typ Winkeleinstell.] 75 - % - [Zuord. PSIO] F 5 /=

Autom. Typ Winkeleinstellung

Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn [Regelungsart Motor] [ £ £ auf
[Synchronmotor] = 4 ~ eingestellt ist.

[Zuordn. PSI] 7 5 ; und [Zuord. PSIO] 7 5 , = sind fir alle Arten von Synchronmotoren geeignet. [Zuord.
SPM] 5 F 7 A und [Zuord. IPM] ., 7 /7 A steigern die Leistung je nach Typ des Synchronmotors.

* [Zuord.IPM] | F [1HA: Zuordnung IPM. Zuordnungsmodus fir innenverdeckten Permanentmagnetmotor
(dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-
Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

* [Zuord. SPM] = F 1 A: Zuordnung SPM. Zuordnungsmodaus fiir oberflachenmontierten
Permanentmagnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder niedrige magnetische
Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-
Zuordnungsmodus.

* [Zuordn. PSI] F = .: Einspeisung Pulssignal. Standardzuordnungsmodus nach Impuls-
Signalbeaufschlagung.

* [Zuord. PSIO] F 5 | o: Einspeisung Pulssignal optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus
nach Impuls-Signalbeaufschlagung. Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten
Fahrbefehl oder Messvorgang reduziert, auch wenn der Antriebsverstarker ausgeschaltet wurde.

* [NEIN Zuweisung] ~ - : NEIN Zuweisung

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber das Meni [Einst.] 5 £ £ mdglich.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die Taste
ENT 2 s lang.
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[Logiksteu. Bremse] b L [ —

Bremslogik

AGEFAHR

BRANDGEFAHR

» Einige Bremswiderstande sind mit einem Thermoschalter ausgestattet, um
eine Uberhitzung des Widerstands zu erkennen. Dieser thermische Schalter
muss vor dem Umrichter verwendet werden, um das Netzschitz im Falle
einer Uberhitzungserkennung abzuschalten (1).

*  Wenn ein Bremswiderstand eines Drittanbieters verwendet wird, fihren Sie
Ihre eigene Risikobewertung gemal EN ISO 12100 und allen anderen
Normen durch, die fir lhre Anwendung gelten, um sicherzustellen, dass ein
Fehlermodus nicht zu unsicheren Bedingungen fiihrt. Beispielsweise muss
die thermische Uberwachung verwendet werden, um das Netzschiitz und/
oder den Bremswiderstand selbst im Falle einer Uberhitzungserkennung
abzuschalten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

(1) Beachten Sie die Schaltpldne im Anweisungsblatt fir Bremswiderstéande
NHAB87388. Diese Anleitung ist im Lieferumfang des Bremswiderstands enthalten
und/oder kann heruntergeladen werden unter www.se.com.

Diese Funktion ermdglicht die Steuerung einer oder mehrerer
elektromagnetischen Bremse(n) lber einen einzigen Antriebsverstarkerausgang
bei vertikalen und horizontalen Hubanwendungen sowie Maschinen mit Unwucht.

Bei vertikalen Bewegungen ist es das Ziel, das Drehmoment Motor in Hubrichtung
wahrend des Lésens und der Betatigung der Bremse aufrechtzuerhalten, um die
Last zu halten. Fir ruckfreien Anlauf beim Losen der Bremse sowie ruckfreies
Anhalten beim Betatigen der Bremse.

Bei horizontalen Bewegungen ist es das Ziel, zu Beginn der Bewegung das Ldsen
der Bremse mit dem Aufbau des Drehmoments und beim Anhalten die Betatigung
der Bremse mit der Drehzahl Null zu synchronisieren, um ein Ruckeln zu
vermeiden.

Hinweise zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung
mit vertikaler Hubbewegung:

Ihre Anwendung besteht aus einer ganzen Reihe von unterschiedlichen
zusammenhangen mechanischen, elektrischen und elektronischen
Komponenten. Der Umrichter ist nur ein Teil der Anwendung. Der Umrichter selbst
ist weder darauf ausgelegt noch in der Lage, alle sicherheitsbezogenen
Anforderungen zur erflllen, die fiir Inre Anwendung gelten. Je nach Anwendung
und der von lhnen auszufiihrenden Risikobewertung ist eine grol3e Menge
zusatzlicher Ausriistung erforderlich, unter anderem externe Encoder, externe
Bremsen, externe Uberwachungsgeréate, Schutzvorrichtungen usw.

Als Entwickler/Hersteller von Maschinen missen Sie mit allen Standards, die fir
Ihre Maschine gelten, vertraut sein und diese einhalten. Sie mussen eine
Risikobewertung durchfihren und das entsprechende Leistungsniveau
(Performance Level, PL) und/oder Sicherheitsintegritatsniveau (Safety Integrity
Level, SIL) ermitteln. Sie miissen lhre Maschine in Ubereinstimmung mit allen
anwendbaren Standards entwickeln und herstellen. Hierbei miissen Sie das
Zusammenwirken aller Komponenten der Maschine bertlicksichtigen. Dartber
hinaus mussen Sie eine Bedienungsanleitung zur Verfigung stellen, die alle
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Benutzer lhrer Maschine in die Lage versetzt, sicher jede Art von Arbeit an oder
mit der Maschine zu verrichten, so z. B. Betrieb und Wartung.

Dieses Dokument geht davon aus, dass Sie vollstandig mit allen normativen
Standards und Anforderungen, die fiir lnre Anwendung gelten, vertraut sind. Da
der Umrichter nicht alle sicherheitsbezogenen Funktionen flr lhre gesamte
Anwendung liefern kann, mussen Sie sicherstellen, dass das erforderliche
Leistungsniveau und/oder Sicherheitsintegritatsniveau erreicht wird, indem Sie
alle erforderliche Ausriistung installieren.

AWARNUNG

UNZUREICHENDES LEISTUNGSNIVEAU/
SICHERHEITSINTEGRITATSNIVEAU UND/ODER NICHT-
ORDNUNGSGEMASSER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

+ Fuhren Sie gemal EN ISO 12100 und allen anderen fur lhre Anwendung
glltigen Normen eine Risikobewertung durch.

* Verwenden Sie redundante Komponenten und/oder Steuerpfade fur alle
kritischen Steuerfunktionen, die in lhrer Risikobewertung festgestellt wurden.

+ Implementieren Sie alle Uberwachungsfunktionen, die erforderlich sind, um
jede in Ihrer Risikobewertung identifizierte Gefahrenart zu vermeiden, z. B.
rutschende oder fallende Lasten bietet.

+ Uberpriifen Sie, ob die Lebensdauer aller einzelnen Komponenten in lhrer
Anwendung fir die vorgesehene Lebensdauer der Gesamtanwendung
ausreichend ist.

» Fuhren Sie fir alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche
Inbetriebnahmeprifungen durch, um die Effektivitat der implementierten
sicherheitsbezogenen Funktionen und Uberwachungsfunktionen,
beispielsweise die Drehzahliberwachung tber Encoder und
Kurzschlussiuberwachung fir alle angeschlossenen Gerate, zu Uberprifen.

» Fuhren Sie fir alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche
Inbetriebnahmeprifungen durch, um zu tberpriifen, dass die unter allen
Umstéanden Last sicher zum Halten gebracht werden kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Es ist ein spezieller Anwendungshinweis NHA80973 fir Hubmaschinen verflgbar,
der unter se.com heruntergeladen werden kann.

AWARNUNG

ABFALLENDE LAST

+ Uberpriifen Sie, ob die Parameter in der in der Tabelle angegebenen
Reihenfolge korrekt eingestellt sind.

* Vergewissern Sie sich, dass die Einstellungen der Parameter keine
unbeabsichtigten Bewegungen verursachen.

+ Stellen Sie sicher, dass die Einstellungen der Parameter nicht zu unsicheren
Bedingungen flhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Wenn der Umrichter zum Betriebszustand ,Fault® (Fehler) Gbergeht, miissen das
Netzschitz und das Bremsschitz spannungsfrei sein.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
*  Weisen Sie [Operating State Fault] ¥1.T an das Ausgangsrelais R1 zu.
» Schliel3en Sie die Spule des Netzschutzes am Ausgangsrelais R1 an.

« Schlieen Sie den Kontakt des Bremsschiitzes dem Netzschlitz
nachgeschaltet an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Schritt

Aktion

1

Geben Sie die Motorparameter gemafR Typenschild ein.

2

Stellen Sie [Therm. Modus Motor] = H £ gemal dem Kuhlbetrieb ein.

Stellen Sie sicher, dass [Verwend. Autotuning] £ . ~ o auf [Erw. Mot. verwenden]
E 1 eingestellt ist, oder stellen Sie den Wert entsprechend ein. Fiihren Sie dann Auto-
Tuning durch ([Autotuning] £ . ~ auf [Autotun anw] 5 £ 5).

HINWEIS: Das Auto-Tuning muss mit kaltem Motor durchgefiihrt werden.

Ordnen Sie [Zuord. Bremsanst.] & L [ zu. Dies aktiviert die Funktion und der
zugeordnete Ausgang steuert den Befehl zum Ldsen/Betatigen der Bremse.

Prifen Sie, ob [Bewegungsrart] & 5 £ auf [Hubwerk] V £ ~ eingestellt ist.

[Startimpuls Bremse] - : F auf[Ja] 4 £ 5 einstellen. Stellen Sie sicher, dass die
Drehrichtung vorwarts (d. h. Digitaleingang vorwarts mit positiver Sollwertfrequenz)
dem Hub der Last entspricht.

Fir Anwendungen, bei denen sich die zu senkende Last stark von der zu hebenden
Last unterscheidet, stellen Sie [Startimpuls Bremse] &  ~ =[2IBRmoégl.] & /L~
ein (z. B. Aufstieg immer mit Last und Abstieg immer ohne Last).

Zuweisen [Bremskontakt] & [ : zur Handhabung des Istwerts des Bremskontakts.

HINWEIS: Ein externer Filter kann verwendet werden, um die Beriicksichtigung
von Stérgerauschen zu verhindern. Andernfalls kann die Uberwachung des
Bremskontakts im Beharrungszustand durch Einstellung von [BRH b1] & - H |
auf [1] / deaktiviert werden.

Luftungsstrom der Bremse [Strom Offn. Bremse] 5 ~ und [Riick.str. Off.Brems]
- o, wenn [Startimpuls Bremse] & 7 =[2IBRmégl.] & | L ~: Stellen Sie den

Bremsliftungsstrom auf den auf dem Motor angegebenen Bemessungsstrom ein.

Passen Sie bei Tests den Bremsluftungsstrom an, um die Last ruckfrei zu halten.

Hochlaufzeit: Fir Hubanwendungen betragt die empfohlene Einstellung der
Hochlauframpen mindestens 0,5 Sekunden. Es ist zu Uberpriifen, dass der
Antriebsverstarker nicht die Strombegrenzung Uberschreitet.

Dieselbe Empfehlung gilt auch fiir die Auslaufzeit.

Bitte beachten: Bei einer Hubbewegung muss ein Bremswiderstand verwendet
werden.

10

[Zeit Bremsanzug] - ~ £ : Je nach Bremsentyp einstellen. Dies ist die erforderliche
Zeit, die eine mechanische Bremse fiir das LUften bendtigt.

11

[Freq. Bremsoffnung] & -, nur im offenen Regelkreis: Belassen Sie den Wert bei
[Auto] A . E =. Passen Sie ihn bei Bedarf an.

12

[Freq. Bremsabfall] - £ ~: Belassen Sie den Wert bei [Auto] A . £ =, passen Sie ihn
bei Bedarf an.

13

[Ansprechzeit Bremse] & £ = : Je nach Bremsentyp einstellen. Dies ist die
erforderliche Zeit, die eine mechanische Bremse fur das SchlieRen benétigt.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

Hinweise zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung
mit horizontaler Hubbewegung:

Ihre Anwendung besteht aus einer ganzen Reihe von unterschiedlichen
zusammenhangen mechanischen, elektrischen und elektronischen
Komponenten. Der Umrichter ist nur ein Teil der Anwendung. Der Umrichter selbst
ist weder darauf ausgelegt noch in der Lage, alle sicherheitsbezogenen
Anforderungen zur erfillen, die fir lhre Anwendung gelten. Je nach Anwendung
und der von lhnen auszufiihrenden Risikobewertung ist eine grol3e Menge
zusatzlicher Ausriistung erforderlich, unter anderem externe Encoder, externe
Bremsen, externe Uberwachungsgeréate, Schutzvorrichtungen usw.

Als Entwickler/Hersteller von Maschinen miissen Sie mit allen Standards, die fir
Ihre Maschine gelten, vertraut sein und diese einhalten. Sie mussen eine
Risikobewertung durchflihren und das entsprechende Leistungsniveau
(Performance Level, PL) und/oder Sicherheitsintegritatsniveau (Safety Integrity
Level, SIL) ermitteln. Sie miissen Ihre Maschine in Ubereinstimmung mit allen
anwendbaren Standards entwickeln und herstellen. Hierbei missen Sie das
Zusammenwirken aller Komponenten der Maschine berlcksichtigen. Dariber
hinaus mussen Sie eine Bedienungsanleitung zur Verfigung stellen, die alle
Benutzer lhrer Maschine in die Lage versetzt, sicher jede Art von Arbeit an oder
mit der Maschine zu verrichten, so z. B. Betrieb und Wartung.

Das vorliegende Dokument setzt voraus, dass Sie alle normativen Normen und
Anforderungen, die fir lhre Anwendung gelten, vollstandig kennen. Da der
Umrichter nicht alle sicherheitsbezogenen Funktionen fiir Ihre gesamte
Anwendung liefern kann, missen Sie sicherstellen, dass das erforderliche
Leistungsniveau und/oder Sicherheitsintegritatsniveau erreicht wird, indem Sie
alle erforderliche Ausriistung installieren.

AWARNUNG

UNZUREICHENDES LEISTUNGSNIVEAU/
SICHERHEITSINTEGRITATSNIVEAU UND/ODER NICHT-
ORDNUNGSGEMASSER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

* Fihren Sie gemaf EN ISO 12100 und allen anderen fiir Inre Anwendung
glltigen Normen eine Risikobewertung durch.

* Verwenden Sie redundante Komponenten und/oder Steuerpfade fir alle
kritischen Steuerfunktionen, die in lhrer Risikobewertung festgestellt wurden.

+ Implementieren Sie alle Uberwachungsfunktionen, die erforderlich sind, um
jede in Ihrer Risikobewertung identifizierte Gefahrenart zu vermeiden, z. B.
rutschende oder fallende Lasten bietet.

+ Uberpriifen Sie, ob die Lebensdauer aller einzelnen Komponenten in lhrer
Anwendung flr die vorgesehene Lebensdauer der Gesamtanwendung
ausreichend ist.

» Fihren Sie fur alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche
Inbetriebnahmeprifungen durch, um die Effektivitat der implementierten
sicherheitsbezogenen Funktionen und Uberwachungsfunktionen,
beispielsweise die Drehzahliberwachung tber Encoder und
Kurzschlussiuiberwachung fir alle angeschlossenen Gerate, zu Uberprifen.

» Fihren Sie fur alle potenziellen Fehlersituationen umfangreiche
Inbetriebnahmeprifungen durch, um zu tberprifen, dass die unter allen
Umstanden Last sicher zum Halten gebracht werden kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Es ist ein spezieller Anwendungshinweis NHA80973 fir Hubmaschinen verfligbar,
der unter se.com

heruntergeladen werden kann.
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1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Wenn der Umrichter zum Betriebszustand ,Fault® (Fehler) Gbergeht, miissen das
Netzschitz und das Bremsschitz spannungsfrei sein.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
*  Weisen Sie [Operating State Fault] ¥1.T an das Ausgangsrelais R1 zu.

» Schliel3en Sie die Spule des Netzschutzes am Ausgangsrelais R1 an.

« Schlieen Sie den Kontakt des Bremsschiitzes dem Netzschlitz
nachgeschaltet an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Schritt Aktion

1 Geben Sie die Motorparameter gemafR Typenschild ein.

2 Stellen Sie [Therm. Modus Motor] = H £ gemal dem Kuhlbetrieb ein.

3 Stellen Sie sicher, dass [Verwend. Autotuning] £ . ~ o auf [Erw. Mot. verwenden]

E 1 eingestellt ist, oder stellen Sie den Wert entsprechend ein. Fiihren Sie dann Auto-
Tuning durch ([Autotuning] £ . ~ auf [Autotun anw] 5 £ 5).
HINWEIS: Das Auto-Tuning muss mit kaltem Motor durchgefiihrt werden.

4 Ordnen Sie [Zuord. Bremsanst.] & L [ zu. Dies aktiviert die Funktion und der

zugeordnete Ausgang steuert den Befehl zum Ldsen/Betatigen der Bremse.

5 Prifen Sie, ob [Bewegungsrart] & 5 £ auf [Translation] H - - eingestellt ist.

6 [Startimpuls Bremse] - . F auf [Nein] ~ o einstellen.

7 Zuweisen [Bremskontakt] & [  zur Handhabung des Istwerts des Bremskontakts.
HINWEIS: Ein externer Filter kann verwendet werden, um die Beriicksichtigung
von Stérgerduschen zu verhindern. Andernfalls kann die Uberwachung des
Bremskontakts im Beharrungszustand durch Einstellung von [BRH b1] &~ H |
auf [1] / deaktiviert werden.

8 [Strom Offn. Bremse] . & - : auf O gesetzt.

9 [Zeit Bremsanzug] & - £: Je nach Bremsentyp einstellen. Dies ist die erforderliche

Zeit, die eine mechanische Bremse fiir das LUften benétigt.

10 [Freq. Bremsabfall] - £ ~, nur im offenen Regelkreis: Im [Auto] A . £ o belassen

und ggf. anpassen.

1 [Ansprechzeit Bremse] & £ £ : Je nach Bremsentyp einstellen. Dies ist die

erforderliche Zeit, die eine mechanische Bremse fiir das Schliel3en benétigt.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

1.34.7[Voll] F u L L

— — [Application function] ~ . ~—

Bremslogik, horizontale Bewegung im offenen Regelkreis

Direction of
movemen
FwD / RvS

Release the
brake

FwD

Apply the brake

Switch of direction
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the brake
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0
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Br
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—
Fbr Ny

Fhb

oy

Brake contact
(Brake state}
1 released

0 applied

Bouncing

Souncing

"

Filtered
bLC .

FbL

Legende:

A: Warten auf Betriebsbefehl

B: Motor-Erregung

C: Einspeisung des drehmomenterzeugenden Stroms
D: Lésen der Bremse

E: Beschleunigung/Verzégerung

F: FihrungsgréRe erreicht

G: Verzdgerung aufgrund von Stoppbefehl
H: Verzdgerung vor dem Befehl zum Betatigen der Bremse
I: Betatigen der Bremse

J: Entfernen des Stroms

K: Verzdgerung beim Wiederanlauf
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!/
|=

— —[Application function] ~ . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Bremslog

Direction of
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FwD / RvS
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ik, vertikale Bewegung im offenen Regelkreis
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Legende:

A: Warten auf Betriebsbefehl

B: Motor-Erregung

C: Einspeisung des drehmomenterzeugenden Stroms
D: Lésen der Bremse

E: Beschleunigung/Verzdgerung

F: FihrungsgrofRe erreicht

G: Verzogerung aufgrund von Stoppbefehl

H: Verzdgerung vor dem Befehl zum Betatigen der Bremse
I: Betatigen der Bremse

J: Entfernen des Stroms

K: Verzdgerung beim Wiederanlauf
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Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] - . ~ =» [Logiksteu. Bremse] 5 | [

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Logiksteu. Bremse] - L [ —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitdt von Funktionen .

[Zuord. Bremsanst.] & L [ — [Nein] ~ =

Zuord. Bremsanst.

Logikausgang oder Steuerrelais.
HINWEIS: Wenn die Bremse zugeordnet ist, ist nur ein Rampenstopp mdglich. Priifen Sie [Art des

Stopps] 5 £ E .
Die Bremslogiksteuerung kann nur zugeordnet werden, wenn [Regelungsart Motor] [ - - auf [Standard U/f
VC] 5 £ d, [Uf VC 5 Punkte] . ~ 5, [Quadr. U/f VC] . F 5 oder [Synchronmotor] 5 5 ~ eingestellt ist.
Siehe Kompatibilitatstabelle , um die kompatiblen Funktionen anzuzeigen.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann auf keinen der Funktionsparameter

zugegriffen werden)
* [R2] ~ Z: Zuordnung R2
* [LO1] L o /: Logikausgang LO1

+ [DQ1 Digitalausgang] - = /: DQ1 Digitalausgang, Analogausgang AO1, fungiert als Logikausgang. Die
Auswabhl kann getroffen werden, wenn [Zuordnung AQ1] ~ = / auf [Nein] ~ = eingestellt ist.
[Bewegungsrart] 5 5 - X — [Hubwerk] V £ ~
Bewegungsart
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ auf einen anderen Wert als [Nein] - =

eingestellt ist.

[Translation] + o - : Bewegung mit Widerstandslast (z. B. Translationsbewegung von Laufkranen)

HINWEIS: Wenn [Regelungsart Motor] £ £ auf [Standard U/f VC] = £ o oder [U/f VC 5 Punkte] . F 5
eingestellt ist, wird [Bewegungsrart] - = £ zu [Translation] H - - erzwungen.

[Hubwerk] V £ - : Bewegung mit antreibender Last (z. B. Hubwinde)
HINWEIS: Wenn [Zuord. Lastmessung] ~ £ 5 nicht [Nein] ~ = ist, wird [Bewegungsrart] & 5 - zu
[Hubwerk] V £ - erzwungen.

[Bremskontakt] 5 [ , % - [Nein] - o

Riickm. Bremse

Wenn die Bremse mit einem Uberwachungskontakt versehen ist (bei gellifteter Bremse geschlossen). Dieser

Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] & L [ auf einen anderen Wert als [Nein] ~ = eingestellt
ist.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DI1] L . I:. Digitaler Eingang 1

* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

==
p

m

[Startimpuls Bremse] - . F % () — [Ja] 4

Startimpuls Bremse
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] -~ 5 £ auf [Hubwerk] V £ - und [Zuord.
Lastmessung] ~ £ 5 auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ = gesetzt, wenn [Bewegungsrart] & 5 £ auf [Translation] H = -~ gesetzt
ist.

Dieser Parameter wird auf [Ja] ~ £ 5 if [Zuord. Lastmessung] F £ 5 auf einen anderen Wert als [Nein] - .

* [Nein] ~ =: Nein. Das Motordrehmoment wird in der erforderlichen Betriebsrichtung bei Strom [Strom
Offn. Bremse] - -~ angegeben

« [Ja] Y E 5: Bremsimpuls Fwd, das Motordrehmoment ist bei Strom [Strom Offn. Bremse] - - immer
im Vorwartslauf (iberprifen Sie, ob diese Richtung dem aufsteigenden Wert entspricht).

* [2IBRmbgl.] & b ~: Drehrichtungsabh. IBR, bei bestimmten spezifischen Anwendungen liegt das
Drehmoment in der erforderlichen Richtung, bei Strom [Strom Offn. Bremse] . & -~ Vorwarts und [Riick.
str. Off.Brems] | - o fur Rlickwarts.

[Strom Offn. Bremse] 5~ % () ) 0 bis 1,36 In (2) 0A

Strom Offnung Bremse

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] F £ 5 auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

[Riick.str. Off.Brems] - o % () 0 bis 1,36 In (2) 0A

Riickwirtsstrom Offnung Bremse

Dieser Parameter ist zugénglich wenn [Zuord. Bremsanst] & L [ auf einen anderen Wert als [Nein] ~ = und
[Startimpuls Bremse] & 7 auf[2 IBRmégl.] & : &~ und [Zuord. Lastmessung] - £ 5 auf [Nein] ~ o
eingestellt ist.

[Zeit Bremsanzug] & - - % () 0 bis 5,00 s 0s

Offnungszeit Bremse

[Freq. Bremséffnung] & - X (9 X0) [Auto] A o £ =bis 10 Hz [Auto] A ko

Frequenz Bremsé6ffnung (Initialisierung der Beschleunigungsrampe).

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] - 5 £ auf [Hubwerk] \/ £ - eingestellt ist.

[Auto] A u £ =: Der Antriebsverstarker nimmt einen Wert, der auf dem anhand der

Antriebsverstarkerparameter berechneten Nennschlupf des Motors basiert

[0 bis 10 Hz] —: Manuelle Steuerung

[Freq. Bremsabfall] & £~ % () ) [Auto] A ko Obis10Hz | [Auto] Aw ko

Ansprechfrequenz Bremse

Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz.
HINWEIS: [Freq. Bremsabfall] & £ ~ darf nicht hoher sein als [Niedrige Drehzahl] [ 5 F.

[Auto] A o £ =: Der Antriebsverstarker nimmt einen Wert, der auf dem anhand der
Antriebsverstarkerparameter berechneten Nennschlupf des Motors basiert

[0 bis 10 Hz] —: Manuelle Steuerung

[Bremsansprechverzégerung] = 5 £ % () (1) 0 bis 5,00 s US

Bremsansprechverzégerung, Zeitverzdgerung vor Anforderung des Bremsanzugs.

[Ansprechzeit Bremse] & £ = % () 0 bis 5,00 s 0s
Ansprechzeit Bremse
[Aut. DC-Brems. Peg1] 5 o/ | % Q) 0 bis 1,2In (2) 0,71n (2)

Automatische DC-Bremsung Pegel 1
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Pegel der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.

HINWEIS: Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] & = £ auf [Translation] H o ~
eingestellt ist.

[Bremse Drehr. Umk.] & £ o % €) 0 bis 1,21n (2) [Nein] - =

Bremse Drehr Wechsel

Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, ob die Bremse wahrend des Ubergangs auf Drehzahl Null bei
der Umkehrung der Drehrichtung anziehen soll oder nicht.

* [Nein] ~ =: Nein, die Bremse zieht nicht an
+ [Ja] 4 E 5: Bremsimpuls Fwd, die Bremse zieht an
[[F]Sprung [n]Umkehr] /4 % Q) [Auto] A wEobis10Hz | [Auto] Awu ko
Sprungfrequenz bei Drehzahlumkehr
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] - 5 £ auf [Hubwerk] \/ £ - eingestellt ist.
* [Auto] A u k£ =: Der Antriebsverstarker nimmt einen Wert, der auf dem anhand der

Antriebsverstarkerparameter berechneten Nennschlupf des Motors basiert
* [0 bis 10 Hz] —: Manuelle Steuerung

Bei Umkehr der Sollwertrichtung kann durch diesen Parameter verhindert werden, dass bei einem Ubergang
auf die Drehzahl Null das Drehmoment nicht ausreicht (Loslassen der Last). Der Parameter ist nicht

anwendbar, wenn [Bremse Drehr.Umk.] 5 £ 4 =[Ja] H E 5.
[Zeit bis Neustart] & - - % () 0,00 bis 15,00 s 0s
Zeit bis Neustart

Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber [Einst.] 5 £ £ — Menl mdglich.

(2) In entspricht dem Nennstrom des Antriebsverstarkers, der in der Installationsanweisung und auf dem
Typenschild angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Logiksteu. Bremse] b L [ — nur im Expertenmodus

Zugriff
Die folgenden Parameter fiir die Bremslogiksequenz sind nur im
Expertenmodus zugénglich.
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]

<~ =¥ [Einstellung (Configuration)] L =~ F =P [Voll] F . L L =»
[Application function] ~ . ~» =» [Logiksteu. Bremse] & | [

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[BRHDO] & - H O K - 0
BRH b0

Auswahl der Wiederanlaufsequenz der Bremse im Fall eines erneuten Betriebsbefehls wahrend des
Bremsanzugs.

+ [0] 0: Die Sequenz fur das Betatigen/Ldsen der Bremse wird vollstandig ausgeflhrt.
* [1] /: Die Bremse wird sofort gelost
Wahrend der Bremsansprechphase kann ein Betriebsbefehl angefordert werden. Ob die Sequenz zum Luften

der Bremse ausgeflhrt wird oder nicht, hangt von dem fir [BRH b0] & ~ H [ gewahlten Wert ab.
/
Run command |
L B
Frequency | ; i
NL S
| |
; _‘i_:l ! > [BRH b0] (BRHO) = 0
| [ I
Relay or 1 3 i | i
logic input ‘ P e ——
| L I -
i [ I
sl |
| IBET | § ITTR IBRT |
/ D] S
Frequency ! L :
|
D
BEN fr-m==mmmmmmmmmmmm oo
| | [BRH b0] (BRHO) = 1
Relay or
logic input

HINWEIS: Wenn ein Betriebsbefehl wahrend der Ausflihrung der ,ttr“-Phase angefordert wird, wird die
komplette Sequenz fir die Bremsensteuerung initialisiert.

[BRHb1] &~ H | % - 0
BRH b1

Deaktivierung des erkannten Bremskontaktfehlers im Beharrungszustand.

» [0] 0: Der Fehler ,Istwert Bremse® im Beharrungszustand ist aktiv (erkannter Fehlerzustand, wenn der
Kontakt im Betrieb offen ist). Der erkannte [Istwert Bremse] & - F Bremskontaktfehler wird in allen
Betriebsphasen Gberwacht.

* [1]1 /: Der erkannte Fehler ,Istwert Bremse" im Beharrungszustand ist nicht aktiv. Der erkannte [Istwert
Bremse] 4 - F Bremskontaktfehler im Beharrungszustand wird nur wahrend der Bremsluftungs- und
Bremsanzugsphasen Uberwacht.

[BRHb2] & - H - 0
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BRH b2

Berucksichtigung des Bremskontakts bei der Bremsensteuerungssequenz.
» [0] 0: Der Bremskontakt wird nicht beriicksichtigt.
* [1]1 /: Der Bremskontakt wird bertcksichtigt.

Wenn dem ,Istwert Bremse* ein Logikeingang zugeordnet wird:

* [BRH b2] & -~ H 7 = 0: Wahrend der Bremsluftungssequenz wird der Sollwert am Ende der [Zeit
Bremsanzug] - - £ -Zeit aktiviert. Wahrend der Bremsanzugssequenz wechselt der Strom zu 0
entsprechend der Rampe [Zeit Rampe Strom] & - - am Ende von [Ansprechzeit Bremse] & £ k.

« [BRHDb2] 1 - H 2 = 1: Bei der Offnung wird der Sollwert freigegeben, wenn der Logikeingang auf 1
wechselt. Wenn die Bremse angezogen ist, wechselt der Strom zu 0 entsprechend der Rampe [Zeit
Rampe Strom] - - -, wenn der Logikeingang zu 0 wechselt.

Run command ‘

Relay or T ;

logic input ! -
| BRT | IBET
-] . |-

Frequency T ’( ?_ﬂ\_\/ BRR [BRH b2] (BRH2) = 0

Logic input i i
Brake contact T — |
Frequency ! . P ”
BIR e L2 /
[Zeit Rampe Strom] & - - * () 0bis 5,00 s Os

Zeit Rampe Strom

Rampenzeit des Drehmomentstroms (Anstieg und Abnahme) fiir eine Stromanderung, die [Strom Offn.
Bremse] L - entspricht.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Externe Lastmessung] £ L 1 —

Lastmessung

AWARNUNG

WARNUNG STEUERUNGSVERLUST

Fihren Sie eine umfassende Inbetriebnahmeprifung durch, um den Lastsensor
unter allen Betriebs- und Fehlerbedingungen auf einwandfreien Betrieb zu
Uberprifen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Diese Funktion nutzt die Informationen, die ein Lastsensor Gbermittelt, um den
Strom [Strom Offn. Bremse] . & ~ der Funktion [Logiksteu. Bremse] £ L [
anzupassen. Das vom Lastmesser ausgegebene Signal kann einem
Analogeingang (im Allgemeinen ein 4-20-mA-Signal) oder dem Impulseingang
zugeordnet werden, je nach Typ des Lastmessers.

Beispiel: Messen des Gesamtgewichts eines Hubwerks
einschlieBlich Last.

Der Strom [Strom Offn. Bremse] | - - wird entsprechend der unten gezeigten
Kurve angepasst.

lbr

[Point 2y]
(CP2)

[Point 1x]

LP1

Weight sensor
0 signal
[Point 2x] 100%
Zero load Zero load LP2

[Point 1y]
(CP1)

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ =% [Einstellung (Configuration)] L =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] F . ~ =» [Externe Lastmessung] ~ L /]

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Externe Lastmessung] £ L /1 —

[Zuord. Lastmessung] F £ 5 — [Nein] - =
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Zuordnung Lastmessung

Dieser Parameter kann konfiguriert werden, wenn [Logiksteu. Bremse] & [ [ — nicht auf [Nein] ~ = gesetzt
ist.

* [Nein] ~ =: Nicht belegt

 [AIM] A . I: Al1, Analogeingang A1

+ [AI2] A . Z: Al2, Analogeingang A2

+ [AI3] A . 3: Al3, Analogeingang A3

* [RP] F :: Puls Eingang

* [AlVirtuell 1] A7 .\ [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit dem Jog

* [AlVirtuell 2] A7 \ 2: Al Virtuell 2, virtueller Analogeingang 2 Uber den Kommunikationsbus
* [OA01] = A /: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] = A /1: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Lastmess. Pkt 1X] L 7 | % 0 bis LP2-0,01 % 0%

Lastmessung Pkt 1x
0 % bis 99,99 % des Signals am zugeordneten Eingang.

[Lastmess. Pkt 1X] L ~ / muss kleiner sein als [Lastmess. Pkt 2X] L ~ .

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] F £ 5 zugeordnet ist.
[Lastmess. Punkt1Y] [ F | % -1,36 In bis 1,36 In (1) -In (1)
Punkt1Y

Strom in A entspricht der Last [Lastmess. Pkt 1X] L ~ /,in A.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] ~ £ 5 zugeordnet ist.
[Lastmess. Pkt 2X] L 7 7 X LP1+0,01 % bis 100 % 50 %

Lastmessung Pkt 2x

0,01 % bis 100 % des Signals am zugeordneten Eingang.

[Lastmess. Pkt 2X] L F 2 muss gro3er sein als [Lastmess. Pkt 1X] L F~ /.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] F £ 5 zugeordnet ist.
[Lastmess. Punkt 2Y] [ F 2 % -1,36 In bis 1,36 In (1) 0A
Punkt2Y

Strom in A entspricht der Last [Lastmess. Pkt 2X] L 7 7, in A.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] 7 £ 5 zugeordnet ist.
[Verl 4-20mA] L - A % €) 0 bis 1,36 In (1) 0
IBR when weight loss

Bremsliftungsstrom bei Verlust der Gewichtssensorinformationen.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn die Lastmessung einem stromflihrenden Analogeingang zugeordnet ist
und der 4-20-mA-Verlust deaktiviert ist. Empfohlene Einstellungen: Motornennstrom fir eine Hubanwendung.

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
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geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Hubw HSP optim] H5 H —

Hubw HSP optim

Uber diese Funktion kann die Zykluszeit bei Hubbewegungen optimiert werden,
wenn die Last Null oder niedrig ist. Sie ermdglicht den Betrieb mit ,konstanter
Leistung®, um eine Drehzahl zu erreichen, die gréler als die Nenndrehzahl ist,
ohne den Motornennstrom zu uUberschreiten.

Die Drehzahl bleibt durch den Parameter [Hohe Drehzahl] +H 5 F-Parameter ,
Seite 106 begrenzt.

Die Funktion wirkt auf die Begrenzung des Frequenzsollwerts und nicht auf den
Sollwert selbst.

Prinzip:

Frequency

High speed |
HSP

Ascending
O,
e
D
0

Rated motor o,b@
S

frequency FrS

Torque
max.

Tr: Rated
motor

Torque
torque

Rated motor
frequency FrS

X
\‘40
@\\Qo
&

N
@ Descending

High speed
HSP ]

Zwei Betriebsarten sind mdglich:

* Modus ,,Drehzahlregelung‘“: Die maximal zulassige Drehzahl wird vom
Antriebsverstarker bei einer vorgeschriebenen Drehzahlstufe berechnet,
damit der Antriebsverstarker die Last messen kann.

* Modus ,,Strombegrenzung“: Die maximale Drehzahl ist die, die eine
Strombegrenzung bei Betrieb des Motors ermdglicht (nur in Richtung
.Heben®). Fir die Richtung ,Senken* wird stets der Betrieb entsprechend dem
Modus ,Drehzahlsollwert” verwendet.

268
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Modus ,,Drehzahireferenz

Q)

HSP

FRS

OosP

HSP
Lim
FRS /

OSP

TOS

e

1. Befehl zum Heben oder Senken
R: Referenz
F: Frequenz

Lim: Berechneter Grenzwert

OSP: Drehzahlstufe, fiir die Messung der Last einstellbar

tOS: Last Messzeit

Zwei Parameter ermdglichen flr die Richtung Heben und Senken die
Verringerung der vom Antriebsverstarker berechneten Drehzahl.
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Modus Strombegrenzung

Schlaffseil

HSP

FRS

SCL

HSP

/ @
FRS

SCL

CLO

1L

1. Befehl zum Heben
2. Durch die Strombegrenzung vorgeschriebener Grenzwert
R: Referenz

F: Frequenz

I: Strom

SCL: Einstellbarer Drehzahlschwellenwert, ab dem die Strombegrenzung aktiv ist
CLO: Strombegrenzung der Funktion HSP, hohe Drehzahl

HINWEIS: Bei Netzunterspannung ist bei einem spezifischen Strom die
erreichte Drehzahl kleiner als bei voller Netzspannung.

Mit der Funktion ,Al. Seilspg“ kann der Anlauf mit hoher Drehzahl verhindert
werden, wenn eine Last vorhanden, aber abgestellt ist und das Kabel wie in der
untenstehenden Abbildung durchhangt.

270
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™)

/717 1/] —
| | T

OspP

TOS

RSTL

1. Drehzahl
2. Last

Um die Last zu messen, wird die Drehzahlstufe (Parameter OSP) verwendet.

Solange diese nicht den einstellbaren Schwellwert [Schw. Schlaffs. Erk] - 5 £ L

erreicht hat, der dem Gewicht des Lasthakens entspricht, wird der effektive
Messzyklus nicht ausgeldst.

Uber das Menii [Eingédnge/Ausgénge] - o kann der Anzeige des Zustands
~Schlaffseil ein Logikausgang oder ein Relais zugeordnet werden.

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ =9 [Einstellung (Configuration)] =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F » ~ =» [Hubw HSP optim] H 5 H
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Hubw HSP optim] H 5 H —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

[Hubw HSP optim] H 5 = — [Nein] - =

Hubw HSP optim
* [Nein] ~ =: Inaktiv
* [Sollwertfrequenz] = 5 =: Sollwertfrequenz
* [Strombegrenzung] C = =: Schw. I err.

[Koeff v Hubw. auf] [ o F % () 0 bis 100 % 100 %

Koeff Geschw Hubw auf

Vom Antriebsverstarker fur aufsteigende Richtung berechneter Drehzahlreduzierungskoeffizient.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] H 5 = auf [Sollwertfrequenz] = 5 = eingestellt ist.

[Gen. v Koeff] [ o - % () 0 bis 100 % 50 %
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Generator v Korrk Koeff
Vom Antriebsverstarker fur absteigende Richtung berechneter Drehzahlreduzierungskoeffizient.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] ~ 5 = nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

[Last Messszeit] - - 5 % () 0,1sbis65s 0,5s

Last Messszeit

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] ~ 5 = nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

[Geschw. Last Mess.] = 5 7 % () -Obis [Motor 40 Hz
Nennfrequenz] F - 5

Geschw. Last Messung

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] ~ 5 = nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.
[Strom Begr. HSP] [ L - % () 0 bis 1,51n (1) In (1)

Strom Begr. HSP

Diteser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] + 5 o auf [Strombegrenzung] [ 5 = eingestellt
ist.

HINWEIS: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Antriebsverstarker im Fehlerzustand
[Ausgangsphasenverl] - 7 L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde.

Freq St scL %) 0 bis 599 Hz, je nach 40 Hz
[Freq Stromgrung] Nennwert

Freq. Strombegrenzung

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] + = - auf [Strombegrenzung] 5 = eingestellt
ist.

[Konfig. Schlaffseil] - 5 & % — [Nein] ~ o

Konfig. Schlaffseil

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] ~ 5 = nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv

* [Schatzung Gew.] o - : Schéitzung Gew., Lastmessung durch Schatzung des Drehmoments des
Antriebsverstarkers
+ [Ext Weight Sensor] ~ £ 5: External weight sensor, Messung der Last mit einem Lastsensor, kann nur
zugeordnet werden, wenn [Zuord. Lastmessung] ~ £ 5 nicht [Nein] ~ o ist
[Schw. Schlaffs. Erk] - 5 L % 0 bis 100 % 0%
Schw.Schlaffseil Erk.

Schwellenwert der Einstellung, der einer Last entspricht, die geringfligig unter dem Gewicht des leeren
Lasthakens liegt, in % der Nennlast. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Konfig. Schlaffseil] - 5 -
zugeordnet wurde.

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[PID-Regler] P 1 d —

Ubersicht

Die Funktion wird aktiviert, wenn der PID-Istwert (Messwert) einem
Analogeingang zugeordnet wird.

Restart error

Error threshold AstorM |
inversion (wake-up) uto/Manua
Ram
P PIC LS / PAU
Internal m » o] TAcs
reference Jite] RDG 1) :
re1 11 - (] LT H MG et -
A I - YES *0 Lol :_/' 4 (manu)
NO T T RPG PoL | = ! B
Reference A ¥ X |
See Command Gain
and reference
channels
Predictive Ramps
Scaling speed
PIF1/ PIF2 reference ACC DEC
PIP1/PIP2 x PSR _/—\_
Network AlU2
Preset manual references
PID
feedback Manual

reference
—
Key:

Parameter:

The black square
represents the factory
setting assignment

(1) Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-
Ups* des PID aktiv.

Istwert PID

Der Istwert PID muss einem der Analogeingange Al1 bis Al3, dem Impulseingang,
zugeordnet werden, je nachdem, ob Erweiterungskarten installiert sind.

Sollwert PID

Der Sollwert PID muss den folgenden Parametern zugeordnet werden:
Voreingestellte Referenzen Uber Logikeingdnge [Vorein. PID-Soll 2] - F ~,
[Vorein. PID-Soll 3] - 7, [Vorein. PID-Soll 4] - F 4

Entsprechend der Konfiguration von [PID-Soll. intern] 7  ::

Interne Referenz [PID-Int. Sollw.] - 7 | oder Referenz A [Sollfreq. Kanal 1]
F ~ | oder [Referenzkanal 1B] ~ - /L , Seite 200.

Kombinationstabelle der vorgewahlten PID-Sollwerte

LI Fr-H LIF-Z Pre=no | Referenz
rPl oder A

0 0 rPl oder A

0 1 rP2

1 0 rP3

1 1 rP4
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Mit einem vorgegebenen Drehzahlsollwert kann die Drehzahl beim Start des
Prozesses initialisiert werden.

Skalierung des Istwerts und der Sollwerte

* [Min. Istwert PID] 7 . F /, [Max. Istwert PID] ¥ . F & ermdglichen die
Skalierung des PID-Istwerts (Geberbereich). Diese Skalierung muss
unbedingt fiir alle weiteren Parameter beibehalten werden.

* [Min. Prozess PID] 7~ | 7 [, [Max. Prozess PID] ~ | 7 2 ermdglichen die
Skalierung des Einstellbereichs, z. B. des Sollwerts. Der Regelbereich muss
unbedingt im Bereich des Gebers liegen.

Der Hochstwert der Skalierungsparameter betragt 32.767. Zur Vereinfachung der
Installation ist es empfehlenswert, Werte zu verwenden, die diesem Maximalwert
moglichst nahe kommen, hierbei jedoch verglichen mit den realen Werten bei
Zehnerpotenzen zu bleiben.

Beispiel (siehe Diagramm unten): Volumeneinstellung in einem Tank, zwischen 6
m3 und 15 m3.

» Verwendeter Sensor 4-20 mA, 4,5 m3 fur 4 mA und 20 m3 fir 20 mA, mit dem
Ergebnis, dass [Min. Istwert PID] ~ , F / =4.500 und [Max. Istwert PID]
F . F 2 =20.000.

* Regelbereich 6 bis 15 m3, mit dem Ergebnis, dass [Min. Prozess PID]
F +F [ =6.000 (Sollwert Min.) und [Max. Prozess PID] - , ~ 2 =15.000
(Istwert Max.).

» Beispiele flr die Sollwerte:
o rP1 (interner Sollwert) = 9.500
o rP2 (vorgewahlter Sollwert) = 6.500
o rP3 (vorgewahlter Sollwert) = 8.000
o rP4 (vorgewahlter Sollwert) = 11.200

Das Mend [3.4] [Display-Konfig.] & [ F — ermdglicht eine anwenderspezifische
Anpassung des Namens der angezeigten Einheit und ihres Formats.

R
A

|
|
|
PIP2 (15 000) /

PIP1 (6 000) {------>

\

: : - (1)
PIF1 PIF1

(4 500) (20 000)
1. Istwert PID

Weitere Parameter

» [PID Fehlerschwellwert] - 5 L Parameter: Hiermit kann der Schwellwert
der PID-Abweichung festgelegt werden, ab dem der PID-Regler nach einem
Halt infolge einer zeitlichen Schwellwertiiberschreitung bei kleiner Frequenz
[Timeout Drehz nied.] - L 5
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Umkehr der Korrekturrichtung [Invertierung PID] ~ L : Wenn [Invertierung
PID] 7 . L auf[Nein] ~ o gesetztist, erhdht sich die Motordrehzahl, wenn
der erkannte Fehler positiv ist (z. B.: Drucksteuerung mit einem Kompressor.
Wenn [Invertierung PID] ~ [ auf[Ja] 4 £ 5 gesetzt ist, nimmt die
Motordrehzahl ab, wenn der erkannte Fehler positiv ist (z. B.:
Temperatursteuerung mit einem Kuhllifter).

Die integrale Verstarkung (I-Anteil) kann Uber einen Logikeingang
kurzgeschlossen werden.

Ein Alarm bei Istwert PID kann Uber einen Logikausgang konfiguriert und
angezeigt werden.

Ein Alarm bei einem erkannten Fehler PID kann UGber einen Logikausgang
konfiguriert und angezeigt werden.

Hand-/Automatikbetrieb mit PID

In dieser Funktion sind der PID-Regler, die Vorwahlfrequenzen und ein Hand-
Sollwert zusammengefasst. Je nach Zustand des Logikeingangs wird der
Frequenzsollwert durch die voreingestellten Drehzahlen oder durch einen
manuellen Sollwerteingang Uber die PID-Funktion vorgegeben.

Manueller Sollwert

[PID-Sollwert manuell] ~ ., /7:

Analogeingange Al1 bis Al3
Impulseingang

Vorgabe Drehzahlsollwert

[Zuord. Ref v PID] F F .:

[AI1] A . /: Analogeingang

[AI2] A / Z: Analogeingang

[AI3] A . 7: Analogeingang

[RP] F : Impulseingang

[HMI] L L : Grafikterminal oder externes Bedienterminal
[Modbus] /7 & &: Modbus integriert

[CANopen] * A ~: Integriertes CANopen®

[Feldbusmodul] ~ £ £ : Kommunikationsmodul (falls installiert)

Inbetriebnahme des PID-Reglers

1.

Konfiguration im PID-Modus.
Siehe Diagramm .

Einen Test mit den Werkseinstellungen durchfiihren.

Passen Sie zur Optimierung des Antriebsverstarkers [PropVers PID-Regler]
- F o oder [Int.verst PID-Regler] - : L graduell und unabhangig
voneinander und beobachten Sie die Auswirkung auf den PID-Istwert in
Bezug auf den Sollwert.

r
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3. Wenn die Werkseinstellungen instabil sind oder der Sollwert nicht
eingehalten wird.

» Fur den Frequenzbereich des Systems unter Last einen Versuch mit
einem Frequenzsollwert im Handbetrieb (ohne PID-Regler) ausfuhren:

o |Im Beharrungszustand muss die Drehzahl stabil bleiben und dem
Sollwert entsprechen; der PID-Istwert muss stabil bleiben.

o Im temporaren Betrieb muss die Drehzahl der Rampe folgen und sich
schnell stabilisieren; der PID-Istwert muss der Drehzahl folgen.
Andernfalls die Antriebsverstarkereinstellungen und/oder
Gebersignale und die Verdrahtung berprifen.

¢ Umschalten in den PID-Modus

* [Anp. Verz.rampe] - ~ A auf [Nein] ~ = setzen (kein Selbstabgleich
der Rampe).
» Einstellen [PID-Rampe] F~ - F auf den fiir den Mechanismus zulassigen

Mindestwert gebracht werden, ohne dass eine [Uberbrems Pegel]

\/ - = =
oo,

» Integralverstarkung einstellen [Int.verst PID-Regler] - . [ aufdas
Minimum.
» Die derivative Verstarkung verlassen [PID diff. Verst.] - & [ bei 0.

¢ Den PID-Istwert und den Sollwert beobachten.

+ Eine Reihe von Anlauf-/Anhalteoperationen oder schnelle Last- oder
Sollwert-Anderungen durchfihren.

+ Stellen Sie die Proportionalverstarkung [PropVers PID-Regler] - 7
ein, um den Kompromiss zwischen Ansprechzeit und Stabilitat in
transienten Phasen zu ermitteln (leichtes Uberschwingen und 1 bis 2
Schwingungen vor der Stabilisierung).

*  Wenn der Sollwert im Beharrungszustand vom voreingestellten Wert
abweicht, erhdhen Sie schrittweise die integrale Verstarkung. [Int.verst
PID-Regler] - . Lverringern Sie die proportionale Verstarkung
[PropVers PID-Regler] - F [ bei Instabilitat (Pumpenanwendungen)
einen Kompromiss zwischen Ansprechzeit und statischer Genauigkeit

finden (siehe Diagramm).

* SchlieBlich kann mit dem D-Anteil (derivative Verstarkung) ein
Uberschwingen reduziert und die Ansprechzeit verbessert werden, mit
einem Stabilitatskompromiss als Ausgleich, der nicht leicht zu erzielen
ist, da dies von drei Verstarkungsfaktoren abhangig ist.

* Versuche Uber den gesamten Sollwertbereich durchflhren.
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Stabilization time

Regulated |
vgalue i rPG high }
i/ _ Overshoot |
Proportional Referenpe d | — Static error
gan | Y L
rPG low i
Rise time 3
. time
rPG high
Reference
Integral N ) )
gain /
rPG low
time
Reference rPG and rlG correct
rdG increased
time

Die Schwingungsfrequenz hangt von der Kinematik des Systems ab.

Parameter Anstiegszeit Uberschwingen | Stabilisierungs- | Statischer
zeit Fehler erkannt
PG~ AN A = AN
nG .~ AN o d AN
rdG ~ = N AN =

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . =» [Einstellung (Configuration)] L =~ F =»[Voll] F . [ L =»
[Application function] - . -~ =» [PID-Regler] 7 , o

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[PID-Regler] 7 | 4 —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

[Istwert PID] ~ | F - [Nein] - o

Istwert PID-Regler
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [A1] A . I: A1, Analogeingang A1
« [AlI2] A  Z: Al2, Analogeingang A2
+ [AI3] A . 7: Al3, Analogeingang A3

* [RP] F :: Puls Eingang
* [AlVirtuell 1] A7 \/ [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 Gber den Kommunikationsbus
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* [AlVirtuell 2] 7 .,V Z: Al Virtuell 2, virtueller Analogeingang 2 Uber den Kommunikationsbus
* [OA01] = A 0 I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01
+ [OA10] = A /: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10
[AI2 Kommunikation] A [ 2 % - [Nein] - o
Kanal AI2Netzwerk
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Istwert PID] ~ , F auf [Al Virtuell 2] A7 ,\/ & eingestellt ist. Dieser
Parameter ist auch im MenU [Eingdnge/Ausgénge] : . - aufrufbar.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

* [Modbus] /7 o & : Modbus-Kommunikation

* [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
* [Feldbusmodul] ~ £ E: Ext. Feldbusmodul

[Min. Istwert PID] 7 . F | % () 0 bis [Max. Istwert PID] 100

PLF2@

Min. Istwert PID

Max. | PID] @ ,F 2 * () 1) [Mln Istwert PlD] P onlE 1.000
[Max. Istwert PID] bis 32.767 (2)

Max. Istwert PID

Min. P PID1 @ . F | * ()(1) [Min. Istwert PID] 7  F |/ 150
[Min. Prozess ] bis [Max. Prozess PID]
F P2 (2)
Min. Prozess PID
Ma . Pro ess PID F . F l_:l* () 1) [Min. Prozess PID] PP 900
[Max. Proz ] bis [Max. Istwert PID]
F F2(2)
Max. Prozess PID
[PID-Soll. intern] 7 , , % — [Nein] - =
Interner Sollwert PID
* [Nein] ~ =: Nein, der Sollwert des PID-Reglers wird durch [Sollfreq. Kanal 1] F - / oder
[Referenzkanal 1B] ~ ~ /& mit Summierungs-/Subtraktions-/Multiplikationsfunktionen angegeben (siehe
Diagramm .
* [Ja] Y £ 5: Ja, der Sollwert des PID-Reglers ist intern Uber [PID-Int. Sollw.] - 7 .
[PID-Int. Sollw.] - 7 , % () [Min. Prozess PID] 7 . F [ | 150

bis [Max. Prozess PID]

I} | |
I LI -

Interner Sollwert PID

Dieser Parameter ist auch im Menii 1.2 [UBERWACHUNG] /7 = ~ aufrufbar.

[PropVers PID-Regler] - 7 ; % () 0,01 bis 100 1
Proportionalverstédrkung PID

[Int.verst PID-Regler] - [ % ) 0,01 bis 100 1
Integralverstarkung PID-Regler

[PID diff. Verst.] - o [ % () 0,00 bis 100 0
PID diff. Verst.

[PID-Rampe] 7 - F % €) (1) 0 bis 99,9 s Os
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PID-Rampe

PID-Beschleunigungs-/Verzdégerungsrampe, definiert fir [Min. Prozess PID] ~ , F | bis [Max. Prozess PID]
F 1 F £ und umgekehrt.

[Invertierung PID] 7 . [ % - [Nein] - o

Invertierung PID

Umkehr der Korrekturrichtung [Invertierung PID] 7 [ :

Wenn [Invertierung PID] ~ , [ auf [Nein] ~ = eingestellt ist, steigt die Motordrehzahl, wenn der erkannte
Fehler positiv ist (z. B. Druckregelung mit Kompressor)

Wenn [Invertierung PID] ~ ., [ auf[Ja] 4 £ 5 eingestellt ist, nimmt die Motordrehzahl ab, wenn der erkannte
Fehler positiv ist (z. B. Temperatursteuerung mit einem Kuhllifter).

* [Nein] - =: Nein
* [Ja] “E 5:Ja

[Min. PID Ausgang] F o L % () - 599 bis 599 Hz 0 Hz
Minimaler PID Ausgang
[Max. PID Ausgang] F = H % € ) 0-599 Hz 60 Hz
Maximaler PID Ausgang
W in.Istw.] #AL * Q@ [Min. Istwert PID] # . F | | 100
[Warnung min. Istw.] bis [Max. Istwert PID]

F FZ2(2)
Warnung minimaler Istwert
W Istw 2 A4 K O [Min. Istwert PID] 7 . F / | 1.000
[Warnung max. Istw.] bis [Max. Istwert PID]

F . F2(@2)

Warnung maximaler Istwert

[Warnung PID-Fehler] 7 £ - % () ) 0 bis 65.535 (2) 100
Warnung PID-Fehler

[PID Reset I-Anteil] 7 5 % — [Nein] ~ o

PID Reset I-Anteil
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv (I-Anteil des PID ist giltig).
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv (I-Anteil des PID ist gesperrt).
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Zuord. RefvPID] F F |, % - [Nein] o

Zuord. Ref v Sollwert PID

Vorgegebener Frequenzeingang des PID-Reglers.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [AIM] A  I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A | Z: Al2, Analogeingang A2
« [AI3] A . 3: Al3, Analogeingang A3
« [HMI] L L C: Quelle Grafikterminal oder dezentrales Bedienterminal

* [Modbus] /7 d &: Modbus-Kommunikation
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
*+ [CANopen] [ A ~: CANopen-Kommunikation
» [Feldbusmodul] ~ £ £: Ext. Feldbusmodul
* [RP] F .: Puls Eingang
* [AlVirtuell1] A7 .\ [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit dem Jog
+ [OA01] = A 0 I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01
+ [OA10] = A /: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10
[Eingang Drehzahl %] ~ 5 - % ) () 1 bis 100 % 100 %

Sollwert PID-Eingang Drehzahl %
Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs.

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Zuord. Ref v PID] ~ F , auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

[Zuord. Auto/Manuell] 7 A . % — [Nein] - o

Auswabhl Eingang Auto/Manuell
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der PID-Regler aktiv.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Handbetrieb aktiv.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DHM] L . I: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen
[Hochlauf2] A [ = % O 0,00 bis 6.000 s (3) 5s
Hochlaufzeit 2
Zeit zum Hochlaufen von 0 auf [Motor Nennfrequenz] F - 5. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu

gewabhrleisten, muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt
werden.

Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-Ups* des PID aktiv.

[PID-Sollwert manuell] 7 , 7 % — [Nein] - =
PID-Sollwert manuell

Manuelle Drehzahleingabe. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Auto/Manuell] ~ A . nicht auf
[Nein] ~ = eingestellt ist.

Die voreingestellten Drehzahlen sind bei einem manuellen Sollwert aktiv, wenn sie konfiguriert sind.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
 [A1] A7 . I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A . 2 Al2, Analogeingang A2
+ [AI3] A . 3: Al3, Analogeingang A3
* [RP] 7 .: Puls Eingang
* [AlVirtuell1] A7 \/ [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit dem Jog
+ [OA01] = A I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] = A /[: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Timeout Drehz nied.] - L 5 €)™ 0 bis 999,9 s Os

Timeout Drehz nied.

Maximale Betriebsdauer bei [Niedrige Drehzahl] . =5 - siehe [Niedrige Drehzahl] . =5 ~, Seite 106.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Nach Betrieb in [Niedrige Drehzahl] . = ~ wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors
automatisch befohlen. Der Motor startet neu, wenn der Sollwert [Niedrige Drehzahl] . 5 F Ubersteigt und

nach wie vor ein Betriebsbefehl anliegt.
HINWEIS: Der Wert 0 entspricht einem unbegrenzten Zeitraum.

Wenn [Timeout Drehz nied.] - L 5 nicht 0 ist, wird [Art des Stopps] = - - zu [Stopp Rampe] ~ /7 F
erzwungen (nur wenn eine Stopp-Rampe konfiguriert werden kann).
Z 0,0 bis 100,0 0
[PID Fehlerschwellwert] - 5. % 425
PID Fehlerschwellwert

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Wenn die Funktionen ,PID“ und ,Betriebsdauer bei kleiner Frequenz® [Timeout Drehz nied.] = L 5 gleichzeitig
konfiguriert werden, besteht die Mdglichkeit, dass der PID-Regler eine Frequenz einzustellen versucht, die
kleiner als [Niedrige Drehzahl] L = F ist.

Hierdurch ergibt sich ein nicht zufriedenstellender Betrieb, d. h. Anlauf, Drehung bei kleiner Frequenz,
Stillstand usw.

Uber den Parameter [PID Fehlerschwellwert] - 5 . (Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf) kann ein
minimaler Schwellwert der PID-Abweichung fiir den Wiederanlauf nach einem Stillstand bei langerem Betrieb
mit [Niedrige Drehzahl] . 5 F verwendet werden. [PID Fehlerschwellwert] - 5 L ist ein Prozentanteil der
PID-Abweichung (der Wert ist abhangig von den Parametern [Min. Istwert PID] 7 , F | und [Max. Istwert
PID] 7 . F 2, siehe [Min. Istwert PID] ~ . F /). Die Funktion ist inaktiv, wenn [Timeout Drehz nied.] - L 5 =
0 oder wenn [PID Fehlerschwellwert] - 5 L =0ist.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch Uber [Einst.] 5 £ £ — Menu mdglich.

(2) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Uber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15.65 fur 15.650.

(3) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaf [Inkrement Rampe] - - .

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Men( die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

—
5 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, dricken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Vorw. PID-Sollwerte] P - + —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] - . ~ =P [Vorw. PID-Sollwerte] - - .

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Vorw. PID-Sollwerte] 7 - . —

Die Funktion ist zuganglich, wenn [Istwert PID] 7 | F zugeordnet ist.

[Zuord. PID 2 Sollw.] 7 - ~ — [Nein] ~ =

Zuord. PID 2 Vorwahlsollwerte
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1

* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Zuord. PID 4 Sollw.] 7 - 4 — [Nein] ~ =

Zuord. PID 4 Vorwahlsollwerte

Uberpriifen Sie Folgendes: [Zuord. PID 2 Sollw.] F - 2 wurde vor der Zuweisung dieser Funktion
zugewiesen.

Identisch mit [Zuord. PID 2 Sollw.] F - = .
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.

Vorein. PID-Soll 21 - 7 = % ¢) () [Min. Prozess PID] F , F | | 300
[Vorein oli2] bis [Max. Prozess PID]

F.P2@

2. voreingestelite PID-Sollwert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. PID 2 Sollw.] - - & zugeordnet ist.

Vorein. PID-Soll 31 - 7 7 % ¢) () [Min. Prozess PID] F . F | | 600
[Vorein oli 3] B bis [Max. Prozess PID]

Im] [ - |
P F2(2)

3. voreingestellte PID-Sollwert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [3 vorgew PID-Sollw] PR3 zugeordnet ist.

Vorein. PID-Soll 41 - 74 % C) 1) [Min. Prozess PID] 7~ . F [ | 900
[Vorein Solt4] ! bis [Max. Prozess PID]

F L FZ(Q2)

4. voreingestellte PID-Sollwert

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. PID 4 Sollw.] - - 4 zugeordnet ist.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch tber [Einst.] 5 £ £ — Meni mdglich.

(2) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Gber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem
Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15.65 fir 15.650.
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% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Momentenbegrenzung] £ o L —

Einflihrung

Zugriff

Es gibt zwei Arten der Drehmomentbegrenzung:
* Mit einem durch einen Parameter festgelegten Wert

» Mit einem durch einen Analogeingang (Al oder Impulseingang)
vorgegebenen Wert

Wenn diese beiden Typen freigegeben werden, wird der niedrigste Wert erfasst.
Die beiden Begrenzungstypen kénnen Uber einen Logikeingang oder Uber den
Kommunikationsbus konfiguriert oder ferngeschaltet werden.

[Torque limit. activ.] (£ L A)

[Motoring torque [Yes]
lim] (L . 17) Torque (YE 5)
——— - |limitationvia |————
parameter L \i\
[Gen. torque lim] e /|//u
(EL +0) | o
[No]
LI (na)
Limitation
value
[Analog limit. act.] (E L [) Lowest value
[ taken into account —#
|
|
[Yes] |
Torque (YE 5) :
limitatonvia| —_~ [Al]
[ALI(A ) analoginput, ~
| o
[No]
é) (na)

“wmeiFn | R %
! +/
|
|
|
|
|
|
|

[Torque ref. assign.] (£ AA)

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ = [Einstellung (Configuration)] [ o~ F =» [Voll] F L L =»
[Application function] F . ~» =» [Momentenbegrenzung] - = L

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[Momentenbegrenzung] - = L —
[Akt. Drehm.begr.] - L A — [Nein] - =

Aktivierung Drehmomentbegrenzung

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv.
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
* [Ja] Y E 5: Ja, Funktion immer aktiv
« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Inkrement Drehmom.] - - F % - [1%] |

Inkrement Drehmom.
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Akt. Drehm.begr.] - L A auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Auswahl der Einheiten flr die Parameter [Drehmntbegr. Motor] - . /7 und [Drehmomentbegr Gen.]

. [01%] 0. I:0,1%
c M%] /1%

[Drehmntbegr. Motor] £ L /7 % € (1) 0 bis 300 % 100 %

Drehmomentbegr. Motorbetrieb
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Akt. Drehm.begr.] = L A auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Drehmomentbegrenzung im Motorbetrieb, in % oder in 0,1 %-Inkrementen des Bemessungsmoments gemaf
Parameter fur [Inkrement Drehmom.] - £ F.

[Drehmomentbegr Gen.] - L .5 % Q) 0 bis 300 % 100 %

Drehmomentbegrenzung Generator
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Akt. Drehm.begr.] - L A auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Drehmomentbegrenzung im Generatorbetrieb, in % oder in 0,1 %-Inkrementen des Bemessungsmoments
gemal Parameter fir die [Inkrement Drehmom.] .~ £ F.

[Zuord. Sollmoment] £ A A — [Nein] - o

Zuordnung Sollmoment

Ist die Funktion zugeordnet, variiert die Begrenzung zwischen 0 % und 300 % des Nenndrehmoments,
basierend auf dem 0 %- bis 100 %-Signal am zugeordneten Eingang.

Beispiele:
12 mA an 4-20 mA-Eingang ergibt ergibt eine Begrenzung auf 150 % des Nenndrehmoments.
2,5V an einem 10-V-Eingang ergibt 75 % des Nenndrehmoments.

* [Nein] ~ =: Nicht zugeordnet, nicht belegt (Funktion inaktiv)
« [AIM] A  I: A1, Analogeingang A1
+ [AI2] A7 | Z: Al2, Analogeingang A2

« [AI3] A / 7: AlI3, Analogeingang A3

* [RP] F .: Puls Eingang

* [Al Virtuell 1] A .\ [: Al Virtuell 1, virtueller Analogeingang 1 mit Drehrad

« [AlVirtuell 2] A ,V ': Al Virtuell 2, virtueller Eingang Giber Kommunikationsbus, zu konfigurieren tber

[Al2 Kommunikation] 7 /[ 7 .
+ [OA01] = A I: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

+ [OA10] - A /[: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

L

i~
1

[Akt. analog. Begr.] - L [ X - [a] (£ 5)
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

Aktiv. analoge Drehmomentbegr.
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Akt. Drehm.begr.] - . A auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
Identisch mit [Akt. Drehm.begr.] = L A .

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits:
Die Begrenzung wird durch die Parameter [Drehmntbegr. Motor] - . : /7 und [Drehmomentbegr Gen.]

L

- L+ ) bestimmt, wenn [Akt. Drehm.begr.] - . A auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Keine Begrenzung, wenn [Akt. Drehm.begr.] - L A auf [Nein] ~ o gesetzt ist.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits:
Die Begrenzung hangt vom Eingang ab, der durch [Zuord. Sollmoment] - A A zugeordnet ist.

HINWEIS: Wenn [Akt. Drehm.begr.] - . A und [Zuord. Sollmoment] = A A gleichzeitig aktiviert sind,
wird der niedrigste Wert berticksichtigt.

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch uber das Menu [Einst.] 5 £ - mdglich.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[2. Strombegrenz.] L L | —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]

o~ . =» [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F » ~ =P [2. Strombegrenz.] [ L
Liste der Parameter
HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[2. Strombegrenz.] [ L | —
[Strombegrenzung?] . [ ~ - [Nein] - =

Strombegrenzung 2
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die erste Strombegrenzung aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die zweite Strombegrenzung aktiv.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM1] L . I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

0 bis 1,5 In (1) 1,51In (1)

[Strombegrenzung2] [ L 2 % ()

Strombegrenzung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

» Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom
besitzt.

+ Bei der Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren der
jeweiligen Anwendung zu beriicksichtigen, einschliel3lich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Strombegrenzung2] . [ = nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.

HINWEIS: Wenn die Einstellung kleiner als 0,25 In ist, kann der Umrichter im Fehlerzustand
[Ausgangsphasenverl] - 7 L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde (siehe [Ausgangsphasenverl]
o F L ). Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

0 bis 1,5 In () 1,51In (1)

[Strombegrenzung] [ . % ()
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HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

Strombegrenzung

HINWEIS

UBERHITZUNG

besitzt.

+ Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom

+ Beider Bestimmung des Stromgrenzwerts sind der Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren der
jeweiligen Anwendung zu bericksichtigen, einschlief3lich Deklassierungsanforderungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Strombegrenzung2] . [ - nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

HINWEIS: Wenn die Einstellung kleiner als 0,25 In ist, kann der Umrichter im Fehlerzustand
[Ausgangsphasenverl] - F L gesperrt werden, wenn dies aktiviert wurde (siehe [Ausgangsphasenverl]
o F L ). Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild

angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
KonfigurationsmenU der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Current LimitDyn] .2k —

DYN Strombegrenzung

In SoMove und bei ATV320 DTM wird diese Funktion automatisch konfiguriert,
wenn BMP-Motoren ausgewahilt ist.

HINWEIS: Die Funktion bleibt konfigurierbar, unabhangig von dem fir
[Regelungsart Motor] [ - £ eingestellten Wert.

sit -
Current \ >
cL /|
Current InMotor ! .
limitation
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Current Limit Dyn] 2 —
[Aktivierung I?t] , 7 A % - [Nein] ~ o
Aktivierung I’t Strombegr.
° [Neln] [al=]
« [Ja] HE &

wenn 12t = Max Z12t, [12t Uberlast Level] | 2 - /7 = 100 und die Strombegrenzung auf InMotor gesetzt ist
wenn 12t < Max Z12t * 90 %, [12t Uberlast Level] | = £ /7 <90 und die Strombegrenzung auf CLI eingestellt ist

Der Parameter ist zuganglich, wenn [Maximale Zeit fur 12t] . = £ £ nicht auf [0.00 ] 0.00 gesetzt ist.

[max. Strom furl2t]  7F , X — 1,5 In +1 (1)

max. Strom fiir 12t
[Maximale Zeit fiir 12t] 7 £ £ 0.00 bis 655.35 [0.00]0.00

Maximale Zeit fiir 12t

(1) In entspricht dem Nennstrom des Antriebsverstarkers, der in der Installationsanweisung oder auf dem
Typenschild angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[Befehl Netzschutz] L [ [ —

Befehl Netzschutz

Der Netzschutz schlie3t jedes Mal, wenn ein Betriebsbefehl (vorwéarts oder
rickwarts) gesendet wird, und 6ffnet nach jedem Stopp, sobald der
Antriebsverstarker verriegelt ist. Zum Beispiel 6ffnet der Schiitz im Stopp-Modus
»<Anhalten bei Rampe*, wenn der Motor die Nulldrehzahl erreicht.

HINWEIS: Die Umrichtersteuerungs-Spannungsversorgung muss Uber eine
externe 24-V-Quelle erfolgen.

Beispielschaltung:

) ¢

I/ (3) E- K11

+
S Lk Lln_tzé}

R

K11

(4)

3-Phasen-Versorgungsnetz
Not-Aus
Einschalten/Riicksetzen

wbh =

Rechtslauf oder Linkslauf

HINWEIS: Nach Loslassen der Nothalt-Taste muss die Taste ,Run/Reset”
gedrlckt werden.

Lle = Fahrbefehl [Vorwarts] F - o oder [Zuord. Linkslauf] - - 5
LO-/LO+ = [Netzschiitz] L L [

LIn = [Umrichter Sperre] L £ 5

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Schalten Sie den Umrichter nicht in Intervallen von weniger als 60 Sekunden
aus und ein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.
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Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~  =p [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F . - =» [Befehl Netzschiitz] L | [
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Befehl Netzschiitz] [ [ [ —
[Netzschiitz] L L [ — [Nein] - =
Steuerung Netzschiitz
* [Nein] ~ =: Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann auf keinen der Funktionsparameter
zugegriffen werden)
* [LO1] L o /:Logikausgang LO1

* [R2] - Z: Relais r2

+ [DQ1 Digitalausgang] - = /: Analogausgang AO1 als Logikausgang. Auswahl kann getroffen werden,
wenn [Zuordnung AQ1] A = [ auf[Nein] ~ o eingestellt ist

[Umrichter Sperre] L £ 5 % - [Nein] - o

Zuord. Verriegelung Umrichter

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Netzschiitz] . L L nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Der Antriebsverstarker sperrt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf O wechselt.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM1] L . I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Timeout Netzspg.] L [ - X 5 bis 999 s 5s

Timeout nach Aktivierung Schiitz

Uberwachungszeit fiir das SchlieRen des Netzschiitzes. Liegt nach Ablauf dieser Zeit keine Spannung am
Umrichterstromkreis an, wird der Umrichter mit erkanntem Fehler [Eingangsschiitz] L [ F gesperrt.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[Output contactorcmd] o L [ —

Befehl Motorschiitz

Mit dieser Funktion kann der Antriebsverstarker ein Schiitz steuern, das zwischen
Antriebsverstarker und Motor installiert ist. Das Schitz wird geschlossen, wenn
ein Fahrbefehl anliegt. Das Schiitz wird gedffnet, wenn kein Strom mehr im Motor
vorhanden ist.

HINWEIS: Bei Verwendung der DC-Bremsfunktion schlielt das
Ausgangsschitz nicht, solange die DC-Bremsung aktiv ist.

Istwert Steuerung Ausgangsschiitz

Zugriff

Der entsprechende Logikeingang muss auf 1 stehen, wenn kein Fahrbefehl
vorliegt, und auf 0 wahrend des Betriebs.

Im Fall einer Inkonsistenz I8st der Antriebsverstarker in FCF2 aus, wenn das
Ausgangsschiitz nicht erfolgreich geschlossen werden konnte (LIx auf 1), und in
FCF1, wenn es blockiert ist (LIx auf 0).

Der Parameter [Verz. Start Mot.sch.] - & 5 kann verwendet werden, um die
Auslésung im Fehlermodus zu verzdgern, wenn ein Fahrbefehl gesendet wird,
und der Parameter [Zeitverz. MotSchiitz] - A 5 verzogert den erkannten Fehler,
wenn ein Stoppbefehl eingestellt wird.

HINWEIS: FCF2 (Schitz konnte nicht geschlossen werden) kann durch einen
Fahrbefehl zuriickgesetzt werden, der den Status von 1 auf 0 andert (0 —> 1 -
-> 0 bei 3D-Steuerung).

1. Steuerung
2. Feedback

Die Funktionen [Zuord. Motorschiitz] - [ [ und [Istwert Ausgang Schiitz]
~ L A kénnen einzeln oder zusammen verwendet werden.

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ =% [Einstellung (Configuration)] L =~ - =P [Voll]] F o L L =»
[Application function] F . » =P [Output contactorcmd] - [ [
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1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Output contactorcmd] o [ [ —
[Zuord. Motorschiitz] o [ [ — [Nein] - =

Zurdnung Motorschiitz

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann auf keinen der Funktionsparameter
zugegriffen werden)

« [LO1] L = !: Zuordnung LO1
* [R2] - &: Zuordnung R2
+ [DQ1 Digitalausgang] - = /: DQ1 Digitalausgang, Analogausgang AO1, fungiert als Logikausgang. Die

Auswahl kann getroffen werden, wenn [Zuordnung AQ1] A = / auf [Nein] ~ = eingestellt ist

[Istwert Ausgang Schiitz] - [ A — [Nein] - =

Riickm Motorschiitz

Der Motor startet, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 0 wechselt.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Verz. Start Mot.sch.] o - 5 % () 0,05 bis 60 s 0,15s

Zeitverzégerung
Zeitverzogerung fur:
Motorsteuerung nach Senden eines Fahrbefehls

Uberwachung des Schiitzzustands des Ausgangs, wenn der Istwert zugeordnet ist. Wenn das Schiitz nach
Ablauf der eingestellten Zeit nicht erfolgreich geschlossen werden kann, verriegelt der Antriebsverstarker im
Modus FCF2.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Motorschiitz] - L L zugeordnet ist oder wenn [Istwert
Ausgang Schiitz] - [ A zugeordnet ist.

Die Zeitverzdgerung muss grof3er als die SchlieRzeit des Ausgangsschiitzes sein.

[Zeitverz. MotSchiitz] - A 5 * () 0 bis 5,00 s 0,10s

Zeitverz. Motorschiitz
Zeitverzégerung fir Ausgangsschiitz-Offnungsbefehl nach Motorstopp.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Istwert Ausgang Schiitz] - [ A zugeordnet ist.

Die Zeitverzégerung muss groRer als die Offnungszeit des Ausgangsschiitzes sein. Wenn sie auf 0 gesetzt ist,
wird der erkannte Fehler nicht iberwacht.

Wenn das Schiitz nach Ablauf der eingestellten Zeit nicht erfolgreich gedffnet werden kann, verriegelt der
Antriebsverstarker im Fehlermodus FCF1.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Position ub. Sensor] L P o —

Position ub. Sensor

Diese Funktion ermdglicht die Verwaltung der Positionierung anhand von
Positions- oder Endschaltern, die mit Logikeingdngen verbunden sind, oder
anhand von Steuerwortbits:

* Abbremsen
+ Stopp

Der Aktivierungspegel fiir die Eingange und Bits kann auf eine steigende Flanke
(Wechsel von 0 auf 1) oder auf eine fallende Flanke (Wechsel von 1 auf 0)
konfiguriert werden. Das folgende Beispiel bezieht sich auf eine fallende Flanke:

(1

®)

1. Fahrbefehl ,Rechtslauf*
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1.3.4.7 [Voll] F . L L ——[Application function] F . ~— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

o 0k wn

Fahrbefehl ,Linkslauf*
[Verlangs. Vorw.]

[EM Vorw. Stopp]
Drehzahl

[Niedrige Drehzahl] . 5 F

Der SlowDown-Modus und der Stopmodus kénnen konfiguriert werden.
Die Funktionsweise ist fUr beide Betriebsrichtungen identisch. Die Abbremsung
und der Stopp folgen der gleichen Logik wie weiter unten angegeben.

Beispiel: Abbremsen vorwarts bei fallender Flanke

Die Abbremsung im Vorwartslauf erfolgt bei fallender Flanke (Wechsel von 1
auf 0) des der Abbremsung im Vorwartslauf zugeordneten Eingangs, wenn
sie im Vorwartslauf erfolgt. Der Sollfrequenzwert ist auf [Niedrige Drehzahl]
L 5 F begrenzt.

Im Bereich der Abbremsung im Vorwartslauf wird die Bewegung in die
entgegengesetzte Richtung mit hoher Drehzahl zugelassen.

Der Abbremsbefehl wird bei einer steigenden Flanke (Wechsel von 0 auf 1)
des der Abbremsung im Vorwartslauf zugeordneten Eingangs geldscht, wenn
sie in umgekehrter Richtung erfolgt.

Eine Abbremsung im Vorwartslauf wird gespeichert, selbst bei einem
Stromausfall.

Beispiel: Positionierung eines Endschalters bei fallender Flanke

j

R R Forward Forward
everse everse Reverse Forward slowdown .
stop slowdown P
S —_—

N

@) )

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Prifen Sie, ob die Endschalter korrekt angeschlossen sind.

Prifen Sie, ob die Endschalter korrekt installiert sind. Die Endschalter
massen in ausreichendem Abstand vom mechanischen Anschlag installiert
werden, um einen angemessenen Anhalteweg zu ermdglichen.

Sie missen die Endschalter freigeben, um sie einsetzen zu kdnnen.
Die Endschalter auf korrekte Funktion prifen.

NVE41297_05
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Betrieb mit kurzen Nocken:

Wenn die Schalter konfiguriert wurden, hat der Umrichter noch keine gtiltige
Position.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

» Vergewissern Sie sich, dass sich der Umrichter zwischen dem Schalter fiir
den Rickwartsauslauf und dem Schalter flir den Vorwartsauslauf befindet,
bevor Sie den Umrichter zum ersten Mal aktivieren, wenn Sie
Auslaufschalter und Stoppschalter konfiguriert haben.

* Vergewissern Sie sich, dass sich der Umrichter zwischen dem Rickwarts-
Stoppschalter und dem Vorwarts-Stoppschalter befindet, bevor Sie den
Umrichter zum ersten Mal aktivieren, wenn Sie Stoppschalter, aber keine
Auslaufschalter konfiguriert haben.

» Wenn Sie Schalter konfiguriert haben, vergewissern Sie sich, dass sich der
Umrichter innerhalb des zulassigen Bewegungsbereichs befindet, bevor Sie
die Funktion zum ersten Mal verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Ist der Umrichter ausgeschaltet, speichert er den aktuellen Bereich.

+ Wird das System bei ausgeschaltetem Umrichter manuell bewegt, missen
Sie vor dem erneuten Einschalten die urspriingliche Position
wiederherstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

In diesem Fall muss beim ersten Betrieb oder nach dem Rucksetzen auf die

Werkseinstellungen der Anlauf des Antriebsverstarkers zur Initialisierung der

Funktion ein erstes Mal auf3erhalb der Abbrems- und Stoppbereiche erfolgen.
(1)

2)
(3)
4)
1. Bereich Abbremsen vorwarts
2. Abbremsen vorwarts
3. Stoppbereich vorwarts
4. Stopp Rechtslauf
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Betrieb mit langen Nocken

In diesem Fall liegt keine Einschrankung vor, und die Funktion kann Uber die
gesamte Strecke initialisiert werden.

4)

1. Bereich Abbremsen vorwarts

2. Abbremsen vorwarts
3. Stoppbereich vorwarts
4. Stopp Rechtslauf

Berechneter Stopp auf Abstand nach Tieflauf-Endschalter

Mit dieser Funktion lasst sich der Stopp der Verfahreinheit automatisch nach dem
Abbremsungs-Endschalter Gber einen bestimmten Anhalteweg im Voraus
festlegen.

Entsprechend der linearen Nenndrehzahl und der vom Antriebsverstarker
geschatzten Drehzahl wahrend der Auslésung des Abbremsungs-Endschalters
I8st der Antriebsverstarker selbst den Stopp geman dem konfigurierten
Anhalteweg aus.

Diese Funktion kann verwendet werden, wenn fiir beide Fahrtrichtungen ein
gemeinsamer Endschalter (Uberschreitung) mit manuellem Wiedereinschalten
vorhanden ist. Er reagiert dann nur noch zur Sicherheit, wenn der Anhalteweg
Uberschritten wird. Der Stopp-Endschalter hat Prioritat vor der Funktion.

In Abhangigkeit des Parameters [Typ Auslauframpe] - = ~ wird eine der beiden
nachstehend beschriebenen Funktionsweisen erzielt:

NVE41297_05
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F
(1
F1
d
A B
F (2)
(3) A: Abbremsungsendschalter erreicht
B: Automatischer Stopp auf Distanz
F1
d
A B
F: Frequenz

F1: Abbremsungsfrequenz

d: Distanz

1. [Typ Auslauframpe] - 5 F =
[Standard] 5 - o

2. [Anhalteweg] = - o

3. [Typ Auslauframpe] & 5 F =
[Optimiert] = F -

HINWEIS:

»  Wird die Tieflauframpe wahrend des gefahrenen Anhaltewegs geandert,
wird dieser Abstand nicht eingehalten.

» Wird die Richtung wahrend des gefahrenen Anhaltewegs geandert, wird
dieser Abstand nicht eingehalten.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Diese Funktion ersetzt nicht den Endschalter.

+ Stellen Sie sicher, dass der konfigurierte Abstand auch tatséchlich mdglich
ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»
ConmF =) FoullL =) Fonm =) LFo
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Position iib. Sensor] [ F o —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitat von Funktionen .

[EM Vorw. Stopp] = A F

[Nein] o

EM Vorw. Stopp
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1

¢ [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

(Wenn [Profil] L H L F auf [Nicht getrennt] 5
1 5 eingestelltist, sind [C111] L /

[CD15] [ o

1 oder [Getrennt] 5

und dann [CD11] £ o [/ / bis

I I'bis[C116] L | /5,[C21M] L 7 | I bis[C215] [ & |5
und [C311] £ 7 / / bis[C315] L 3 /5 nicht verfigbar).

[Pos Riickw. Stop] 5 A

[Nein] (al=]

Pos Riickwirts Stop
Identisch mit [EM Vorw. Stopp] = A - oben.

[Konfig. Pos Stop] 5 AL X

0,05 bis 60 s

[Aktiv niedrig] L =

Konfig. Pos Stop

Wenn der Parameter [Stop limit config.] SAL auf [Active high] HIG eingestellt ist, wird das Signal fir das

Stoppen mit einer steigenden Flanke ausgeldst. Ist die Signalleitung zum Schalter unterbrochen oder wird der
Schalter funktionsunfahig, wird kein Stoppbefehl ausgeldst.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

einer steigenden Flanke.

Folge haben.

Berucksichtigen Sie bei lhrer Risikobewertung alle potenziellen Folgen der Auslésung eines Signals mit

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Stoppsensor zugeordnet wurde.
» [Aktiv niedrig] . =: Aktiv niedrig, Stopp ausgeldst durch eine fallende Flanke (Wechsel von 1 auf 0) der

zugeordneten Bits oder Eingange.

» [Aktiv hoch] H . [: Aktiv hoch, Stopp ausgel6st durch eine steigende Flanke (Wechsel von 0 auf 1) der
zugeordneten Bits oder Eingange.
[Verlangs. Vorw.] & A F - [Nein] - =
Position langs Vorw
Identisch mit [EM Vorw. Stopp] = A F oben.
[Verlangs. Riickw.] o A — [Nein] - =

Position langs Riickw

Identisch mit [EM Vorw. Stopp] = A F oben.

[Konf. EM Brems.] - A L *

[Aktiv niedrig] L o

Konf. EM Bremsung
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Wenn der Parameter [Slowdown limit cfg.] DAL auf [Active high] H1G eingestellt ist, wird das Signal fur den
Auslauf mit einer steigenden Flanke ausgeldst. Ist die Signalleitung zum Schalter unterbrochen oder wird der
Schalter funktionsunfahig, wird kein Auslaufbefehl ausgeldst.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Berucksichtigen Sie bei lhrer Risikoeinschatzung alle potenziellen Folgen der Auslésung eines Signals mit
einer steigenden Flanke.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Abbremssensor zugeordnet
wurde.

» [Aktiv niedrig] . =: Aktiv niedrig, Verzbgerung ausgeldst durch eine fallende Flanke (Wechsel von 1 auf
0) der zugeordneten Bits oder Eingange.

» [Aktiv hoch] + . L: Aktiv hoch, Verzdgerung ausgeldst durch eine steigende Flanke (Wechsel von 0 auf
1) der zugeordneten Bits oder Eingénge.

[Deakt. Endschalter] [ L 5 * - [Nein] - =

Deaktivieren Endschalter

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Wird [Disable limit sw.] C1.s auf einen Eingang eingestellt und aktiviert, wird die Endschaltersteuerung
deaktiviert.

+ Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

Im Zustand 1 des zugeordneten Bits oder Eingangs ist die Aktion der Endschalter deaktiviert. Wurde der
Antriebsverstarker in diesem Moment durch Endschalter abgebremst oder gestoppt, lauft er wieder an, bis sein
Drehzahlsollwert erreicht ist.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DIM1] L . [I: Digitaler Eingang 1
* [...] -..: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Stopp Modus] 7 A 5 % — [Bei Rampe] -~ /7 F

Stopp Modus

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
* [Bei Rampe] - /7 F: Bei Rampe, Uber Rampe

* [Schnellhalt] ~ = : Schnellhalt, Schnellhalt (Rampenzeit reduziert um [Teiler Rampe] - [ F, siehe
[Teiler Rampe] o/ L F )
» [Stopp Freilauf] ~ 5 £ : Stopp Freilauf
[Typ Auslauframpe] o/ 5 F % — [Standard] - £ o
Typ Auslauframpe

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

» [Standard] = - J: Standard, verwendet die [Verzégerung] -/ £ L oder [Verzogerung 2] - £ = der
Rampe (je nachdem, welche aktiviert wurde)
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+ [Optimiert] = F £ : Optimiert, die Rampenzeit wird in Abhangigkeit von der Ist-Drehzahl berechnet, und
zwar dann, wenn der Abbremsungskontakt kippt, sodass die Betriebszeit bei kleiner Frequenz begrenzt
wird (Optimierung der Zykluszeit: Die Abbremsungszeit ist konstant, ungeachtet der Ausgangsdrehzahl).

[Anhalteweg] 5 - o X — [Nein] ~ o

Anhalteweg
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

Aktivierung und Einstellung der Funktion ,Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-
Endschalter”.

+ [Nein] ~ =: Funktion inaktiv (die ndchsten beiden Parameter sind daher nicht verfigbar)
* [-]10,01 bis 10,00: Einstellung des Nachlaufwegs in Metern

[Lineare Nenndrehz.] ~ [ 5 % 0,20 bis 5,00 m/s 1,00 m/s

Nenn-Geschw.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und

[Anhalteweg] - £ o nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Lineare Nenndrehzahl in Metern/Sekunde.

[Korrektur Stop] 5 F o X 50 bis 200 % 100 %
Korrektur Abstand Stop

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und
[Anhalteweg] - £ o nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

Auf den Anhalteweg angewandter Skalierungsfaktor; beispielsweise zur Kompensation einer nicht linearen
Rampe.

[Memo Stop] /715 £ F & — [Ja] YE 5

Memo Stop
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

Mit oder ohne Speicher-Stoppschalter
* [Nein] ~ =: Nein, keine Speicherung des Endschalters
+ [Ja] 4 E 5: Ja, Speicherung des Endschalters

[Prioritat Neustart] 7 - 5 - X — [Nein] ~ o

Prioritét bei Neustart
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
Der Start hat Prioritat, auch wenn der Stoppschalter aktiviert ist.

* [Nein] ~ =: Nein, keine Prioritat fir Neustart bei aktiviertem Stoppschalter

+ [Ja] 4 E 5: Ja, Prioritat fur Neustart auch bei aktiviertem Stoppschalter
Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ o gesetzt, wenn [Memo Stop] /7 5 £ F auf [Ja] 4 £ 5 gesetztist.

[Memo Slowdown] /75 L o * - [Ja] Y E 5

Memo Slowdown
Speicherung des Verlangsamungsschalters.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
* [Nein] ~ =: Nein, kein Speichern des Verlangsamungsschalters.

+ [Ja] 4 E 5: Ja, Speichern des Verlangsamungsschalters.
Dieser Parameter wird auf [Nein] ~ o gesetzt, wenn [Memo Stop] /7 5 £ F auf [Ja] 4 £ 5 gesetztist.
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% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.
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[Param Umschaltung] /1L P —

Einflihrung

Ein Satz von 1 bis 15 Parametern aus dem [Einst.] 5 £ £ —Menu [Einst.] 5 £ £—
Parameter, Seite 109 kann ausgewahlt und 2 oder 3 verschiedenen Werten
zugewiesen werden. Die 2 oder 3 Wertegruppen kénnen durch 1 oder 2
Logikeingdnge oder Steuerwortbits geschaltet werden. Die Umschaltung kann
wahrend des Betriebs erfolgen (Motor in Betrieb).

Sie kann auch basierend auf einem oder zwei Frequenzschwellwerten gesteuert
werden, wobei jeder Schwellwert wie ein Logikeingang funktioniert (0 =
Schwellwert nicht erreicht, 1 = Schwellwert erreicht).

Werte 1 Werte 2 Werte 3
Parameter 1 Parameter 1 Parameter 1 Parameter 1
Parameter 2 Parameter 2 Parameter 2 Parameter 2
Parameter 3 Parameter 3 Parameter 3 Parameter 3
Parameter 4 Parameter 4 Parameter 4 Parameter 4
Parameter 5 Parameter 5 Parameter 5 Parameter 5
Parameter 6 Parameter 6 Parameter 6 Parameter 6
Parameter 7 Parameter 7 Parameter 7 Parameter 7
Parameter 8 Parameter 8 Parameter 8 Parameter 8
Parameter 9 Parameter 9 Parameter 9 Parameter 9
Parameter 10 Parameter 10 Parameter 10 Parameter 10
Parameter 11 Parameter 11 Parameter 11 Parameter 11
Parameter 12 Parameter 12 Parameter 12 Parameter 12
Parameter 13 Parameter 13 Parameter 13 Parameter 13
Parameter 14 Parameter 14 Parameter 14 Parameter 14
Parameter 15 Parameter 15 Parameter 15 Parameter 15
Eingang LI oder Bit 0 1 0 oder 1
oder Werte von
Frequenzschwellen-
wert 2
Eingang LI oder Bit 0 0 1
oder Werte von
Frequenzschwellen-
wert 3

HINWEIS: Andern Sie nicht die Parameter im Menii [Einst.] 5 £ -, da alle in
diesem Menii ([Einst.] 5 £ £ —) vorgenommenen Anderungen beim nachsten
Einschalten verloren gehen. Die Parameter knnen wahrend des Betriebs
Uber das Menl [Param Umschaltung] /7L F in der aktiven Konfiguration
verandert werden.

HINWEIS: Die Parametersatzumschaltung kann nicht tber das integrierte
Bedienterminal konfiguriert werden.

Die Parameter kdnnen am integrierten Bedienterminal nur angepasst werden,
wenn die Funktion zuvor tber das Grafikterminal, Gber die PC-Software oder Gber
den Bus oder das Kommunikationsnetz konfiguriert wurde. Wenn die Funktion
nicht konfiguriert wurde, werden das Menl [Param Umschaltung] /7 L 7 und die
Untermenis [Satz1] 75 | —, [Satz2] 7 5 7 —, [Satz 3] 7 5 7 — nicht
angezeigt.
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Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] F . ~ =» [Param Umschaltung] /7. F

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Param Umschaltung] /7. F —

[2 Param.satze]  H A |

[Nein] Il =]

Auswahl Parametersatz 1

Umschaltung von 2 Parametersatzen.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt

Motorfreq.] F - o

[Frequenzschwell. 2] ~ 7 o
« [DIM] L . !: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

* [Mot Freq. hoch Schw] F £ A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht, Umschaltung tber [Schwell.

* [MotFreq ObSchwellw2] F = A: Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht, Umschaltung tber

[3 Param.satze] © H A

[Nein] Il =]

Auswahl Parametersatz 2
Identisch mit [2 Param.satze] [ H A | .

Umschaltung von 3 Parametersatzen.

werden.

HINWEIS: Zum Abrufen von 3 Parametersatzen mussen [2 Param.satze] [ H A | ebenfalls konfiguriert

[Parameter auswiahlen] = F 5

n o gesetzt ist.

Einstellungsparameter angezeigt werden.

Beispiel:

Dieser Parameter ist nur Uber das Grafikterminal zuganglich, wenn [2 Param.sétze] [ H A | nicht auf [Nein]
Durch einen Eintrag in diesen Parameter wird ein Fenster gedffnet, in dem alle aufrufbaren

Wahlen Sie mit ENT 1 bis 15 Parameter aus (neben dem Parameter wird dann ein v angezeigt). Mit ENT kann
die Auswahl von Parametern auch wieder rickgangig gemacht werden.

PARAMETER AUSWAHL

EINSTELLUNGEN

Auflésung Rampe

[Satz1] P 5 | — % ()

wurde.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in [Parameter auswahlen] = ~ 5 ausgewahit
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Durch einen Eintrag in diesem Parameter wird ein Einstellungsfenster gedffnet, in dem die gewahlten
Parameter in der Reihenfolge ihrer Auswahl angezeigt werden.

Mit dem Grafikterminal:

RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A

SET1 Beschleunigung
Verzdgerung: 9,67 s

9,51s

Beschleunigung 2: 12,58 s ENT
Verzogerung 2: 13,45s -p
Rund Start ACC: 23s Min. =0,1 Max. = 999,9
Code Quick << >> Quick

Mit dem integrierten Bedienterminal:

Fahren Sie wie im Menu Einstellungen mit den angezeigten Parametern fort.

+ [Parameter switching : Set 1, value of parameter xx] 0 I:. Parameter set 1 value 1

+ [Parameter switching : Set 1, value of parameter xx] 5 / / 5: Parameter set 1 value 15

[Satz2] F 52— % ()

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in [Parameter auswahlen] 5 F 5 ausgewahlt
wurde.

Identisch mit [Satz1] 75 /—.

+ [Parameter switching : Set 2, value of parameter xx] 5 7 [J /. Parameter set 2 value 1

+ [Parameter switching : Set 2, value of parameter xx] 5 =& |/ 5: Parameter set 2 value 15

[Satz3] F 57— % ()

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [3 Param.sétze] . H A 7 nicht [Nein] ~ = ist und mindestens 1
Parameter in [Parameter auswaéhlen] = 7 5 ausgewahlt wurde.

Identisch mit [Satz1] A 5 | —.

+ [Parameter switching : Set 3, value of parameter xx] 5 7 [/ /: Parameter set 3 value 1

+ [Parameter switching : Set 3, value of parameter xx] 5 7 / 5: Parameter set 3 value 15

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

HINWEIS: Es wird empfohlen, einen Parametersatzumschaltungstest im
Stillstand durchzufiihren und eine Uberprifung auf korrekte Ausfliihrung
durchzuflhren.
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Einige Parameter sind voneinander abhangig und kénnen in diesem Fall zum
Zeitpunkt der Umschaltung eingeschrankt sein. Wechselwirkungen zwischen
Parametern miissen beachtet werden sogar zwischen verschiedenen Satzen.

Beispiel: Die héchste [Niedrige Drehzahl] L 5 F muss unter dem niedrigsten

[Hohe Drehzahl] ~ 5 F sein.
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[Konfig Multimotoren] 171 L —

Umschalten der Motoren oder Konfigurationen

[Konfig Multimotoren] /7 /7 L —

Der Umrichter kann bis zu 3 Konfigurationen enthalten, die mithilfe des
[Werkseinstellung] ~ L 5— MenUs , Seite 95 gespeichert werden kénnen.
Jede dieser Konfigurationen kann zur Anpassung an folgende Bedingungen per
Fernzugriff aktiviert werden:

« 2 oder 3 verschiedene Motoren oder Mechanismen (Multimotor-Modus)

» 2 oder 3 verschiedene Konfigurationen fiur einen einzelnen Motor
(Multikonfigurations-Modus).

Die beiden Umschaltmodi sind nicht kombinierbar.
HINWEIS: Die folgenden Bedingungen MUSSEN eingehalten werden:

+ Die Umschaltung kann nur bei einem Stopp erfolgen (Antriebsverstarker
verriegelt). Wird wahrend des Betriebs ein Schaltauftrag gesendet, wird
dieser erst beim nachsten Stopp ausgefiihrt.

+ Bei Motorumschaltung gelten die folgenden zusatzlichen Bedingungen:

o Beim Umschalten der Motoren muissen auch die betreffenden
Leistungs- und Steuerklemmen entsprechend geschaltet werden.

o Die maximale Leistung des Antriebsverstarkers darf von keinem der
Motoren uberschritten werden.

» Alle Konfigurationen, die umgeschaltet werden sollen, miissen zuvor in
derselben Hardwarekonfiguration eingestellt und gespeichert werden.
Dies ist die endgultige Konfiguration (Options- und
Kommunikationsmodule). Wenn Sie diese Anweisung nicht befolgen,
verriegelt der Antriebsverstarker an einem [Inkorrekte Konfig.] © F F -
Status

Im Modus ,,Mehrere Motoren®“ umgeschaltete Meniis und

Parameter

* [Einst] 5 E £ —

* [Motorregelung] o/ - [ —

* [Eingange/Ausgange] | _ o —

* [Befehl] [ £ L —

* [Application function] ~ . »~ — mit Ausnahme der [Konfig Multimotoren]
11 L — Funktion (nur einmal zu konfigurieren)

+ [FEHLERMANAGEMENT] F [ £ —

* [MeinMeni] /7471~ —

* [USER CONFIG.]: Der Name der vom Benutzer im [Werkseinstellung]
F L 5 — Mend festgelegten Konfiguration

Im Modus ,,Mehrere Konfigurationen“ umschaltbare Menus und

Parameter

Wie im Modus ,Mehrere Motoren®, mit Ausnahme der Motorparameter, die flir die
drei Konfigurationen gemeinsam gelten:

* Bemessungsstrom
» Thermischer Strom
* Nennspannung
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* Nennfrequenz

* Nenndrehzahl

* Nennleistung

* |R-Kompens.

» Schlupfkompensation

» Parameter des Synchronmotors
» Art des thermischen Schutzes

» Thermischer Zustand

» Parameter der Motormessung und im Expertenmodus zugangliche
Motorparameter

» Art der Motorregelung

HINWEIS: Alle anderen Menis und Parameter kdnnen nicht umgeschaltet
werden.

Ubertragung einer Umrichterkonfiguration auf ein anderes Gerat
mit dem Grafikterminal, wenn der Umrichter die Funktion [Konfig
Multimotoren] /171 L — verwendet

Beispiel: A ist die Quelle und B ist das Ziel. In diesem Beispiel erfolgt die
Umschaltung der Konfiguration tber die Logikeingange.

1. Grafikdisplay mit Umrichter A verbinden.

2. Logikeingang LI setzen ([2 Konfiguration] £ ~ ~ /)und LI ([3
Konfiguration] . ~ F =) auf 0.

3. Konfiguration 0 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel:
Datei 1 des Grafikterminals).

4. Logikeingang LI setzen ([2 Konfiguration] [ ~ F /) auf 1 setzen und
Logikeingang LI ([3 Konfiguration] . ~ ~ =) auf 0.

5. Konfiguration 1 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel:
Datei 2 des Grafikterminals).

6. Logikeingang LI setzen ([3 Konfiguration] L ~ F ') auf 1 setzen und
Logikeingang LI ([2 Konfiguration]  ~ ~ /) auf 1.

7. Konfiguration 2 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel:
Datei 3 des Grafikterminals).

8. Grafikdisplay mit Umrichter B verbinden.
9. Logikeingang LI setzen ([2 Konfiguration] £ ~ ~ /) und LI ([3
Konfiguration] [ ~ F ) auf 0.
10. Umrichter B auf Werkseinstellung setzen.

11. Konfigurationsdatei 0 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 1 des
Grafikterminals).

12. Logikeingang LI setzen ([2 Konfiguration] [ ~ F /) auf 1 setzen und
Logikeingang LI ([3 Konfiguration] £ ~ ~ &) auf 0.

13. Konfigurationsdatei 1 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 2 des
Grafikterminals).

14. Logikeingang LI setzen ([3 Konfiguration]  ~ F ') auf 1 setzen und
Logikeingang LI ([2 Konfiguration] [ ~ ~ /) auf 1.

15. Konfigurationsdatei 2 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 3 des
Grafikterminals).

HINWEIS: Die Schritte 6, 7, 14 und 15 sind nur erforderlich, wenn die
Funktion [Konfig Multimotoren] /7 /7 L — mit 3 Konfigurationen oder 3
Motoren verwendet wird.
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Graphic display
terminal

Current
configuration

Modbus

t

CANopen®

[2 Configurations] (L n F 1)

[3 Configurations] (L n F 2) Terminal

CnF1=0,CnF2=0

CnF1=1,CnF2=0 CnF1=0,CnF2=1
or

CnF1=1,CnF2=1

Configuration 2
or motor 2

Configuration 1
or motor 1

Configuration 0
or motor 0

Umschaltbefehl

Je nach Anzahl der Motoren oder gewahlten Konfigurationen (2 oder 3) wird der
Umschaltbefehl Uber einen oder zwei Logikeingange gesendet. In der
nachstehenden Tabelle sind die moglichen Kombinationen aufgelistet.

2 Motol;::n oder 3 Motol;clen oder CEl el Konfigurationen
Konfigurationen Konfigurationen oder aktive Motoren

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2
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Schaltschema fur Modus ,,Mehrere Motoren*

CATyee [T
. ) LOorR

I—c u Configuration 0 e
Configuration 0 Configuration 1 . . LOorR 3
i the 2 contacts .oy | Configuration 1 L o T

are open Configuration 2 i

L( ) . LOorR !

u Configuration 2 —— Q- i

_________________________________________________________

@ @

Auto-Tuning im Modus ,,Mehrere Motoren*

Im Modus ,Mehrere Motoren“ werden die Auto-Tuning-Parameter flir jeden Motor
abgewickelt und gespeichert. Es ist jedoch erforderlich, zuerst ein Auto-Tuning fur
die einzelnen Motoren durchzufiihren.

Dieses Auto-Tuning kann durchgefiihrt werden:

* Manuell unter Verwendung eines Digitaleingangs bei einem Motorwechsel.

* Automatisch auf dem ausgewahlten Motor beim Einschalten des
Antriebsverstarkers, wenn [Automa. Autotuning] A . £ auf[Ja] Y £ 5
eingestellt ist.

Thermische Motorzustande im Multimotor-Modus

Der Umrichter unterstiitzt den individuellen Schutz der drei Motoren. Jeder
thermische Zustand berlcksichtigt alle Stoppzeiten, wenn die
Spannungsversorgung des Antriebsverstarkers nicht ausgeschaltet wird.

HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS

Wird der Umrichter ausgeschaltet, werden die thermischen Zustande der
angeschlossenen Motoren nicht gespeichert. Wird der Umrichter wieder
eingeschaltet, kennt der Umrichter die thermischen Zustéande der
angeschlossenen Motoren nicht.

+ Fr jeden angeschlossenen Motor sind separate Temperaturfiihler zu
verwenden, um die thermische Uberwachung zu gewahrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.
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Konfiguration des Informationsausgangs

Im Menu [Eingdnge/Ausgédnge] . - = kann jeder Konfiguration bzw. jedem
Motor (2 oder 3) ein Logikausgang fur die Fernlbertragung von Informationen
zugeordnet werden.

HINWEIS: Bei Umschaltung des MenUs [Eingdnge/Ausgange] ' _ o
mussen diese Ausgange in allen Konfigurationen zugeordnet werden, in
denen Informationen erforderlich sind.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]

o ~ =% [Einstellung (Configuration)] L = ~ F =» [Voll] F . L L =»
[Application function] F . ~ =P [Konfig Multimotoren] /7 /7
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Konfig Multimotoren] /7 /71 L —
[Multi Motor] L H /1 - [Nein] - =

Multi Motor Betrieb

HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS

Wird der Umrichter ausgeschaltet, werden die thermischen Zustande der angeschlossenen Motoren nicht
gespeichert. Wird der Umrichter wieder eingeschaltet, kennt der Umrichter die thermischen Zusténde der
angeschlossenen Motoren nicht.

 Frjeden angeschlossenen Motor sind separate Temperaturfiihler zu verwenden, um die thermische
Uberwachung zu gewahrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Umschaltung von 2 Parametersatzen.
* [Nein] ~ =: Nein, mehrere Konfigurationen mdglich
* [Ja] 4 E 5: Ja, mehrere Motoren mdglich

[2 Konfiguration] £ ~ F / — [Nein] - o

2 Konfiguration

Umschaltung zwischen 2 Motoren oder 2 Konfigurationen.
+ [Nein] ~ =: Nein, keine Umschaltung
« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

([CDO00] [ o [0 I bis zu [CD15] [ 4 /5, [C101] [

10 Ibiszu[C110] £ / /,[C201] L & 0 / bis zu [C210]
L2 10und[C301] £ 70 Ibiszu[C310] L 7 /[0s

ind nicht verfugbar).

[3 Konfiguration] [ ~ F 2 - [Nein] - =

3 Konfiguration
Umschaltung zwischen 3 Motoren oder 3 Konfigurationen.

Identisch mit [2 Konfiguration] £ ~ F /.

HINWEIS: Um 3 Motoren oder 3 Konfigurationen zu erhalten, missen [2 Konfiguration] [ - F /
konfiguriert sein.
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[Autotuning by DIl £ n L —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o ~ . =» [Einstellung (Configuration)] £ =~ F =» [Voll] F . [ [ =
[Application function] F . ~ =» [Autotuning by DI] L ~ L
Liste der Parameter
HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[Autotuning by DI] £~ L —
[Zuord. Autotuning] £ . L — [Nein] - =

Zuordnung Eingang Autotuning

Die Motormessung wird durchgefiihrt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1
wechselt.

HINWEIS: Durch die Motormessung wird der Motor unter Spannung gesetzt.
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] -.-: Siehe die Zuordnungsbedingungen
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[Strg. Traverse] £ - 0 —

Traverse Control

Funktion zum Wickeln von Garnspulen (Textilanwendungen):

Traverse control

drive Winding drive
ATV320 ATV320
Reel of yarn
[ Gearbox——{] Main Shaft
Wiring motor \ \

; T\

\

Thread guide Thread \

Gearbox—| i /‘I |

Traverse control motor Cam

Die Umdrehungsgeschwindigkeit der Nocke muss eine festgelegte Kennlinie
einhalten, um ein regelmaRiges, komplaktes und lineares Aufwickeln zu erzielen:

Run command

LI or traverse

control bit
t
Motor speed
Base reference \//'\
ACC
ramp, dEC
ramp
N t
Start of function
Bit 15 of word LRS1 End of function
(traverse control active .

t

Die Funktion beginnt, wenn der Umrichter den Basissollwert erreicht hat und der
Steuerbefehl ,Traverse Control” freigegeben wurde.

Wenn der Befehl ,Traverse Control* geléscht wird, kehrt der Umrichter zu seinem
Basissollwert zurtick, indem er der durch die Funktion ,Traverse Control*

festgelegten Rampe folgt. Die Funktion stoppt dann, sobald er zudiesem Sollwert
zurlckgekehrt ist.

Bit 15 des Worts LRS1 ist auf 1 eingestellt, wahrend die Funktion aktiv ist.
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Funktionsparameter

Sie definieren den Zyklus der Frequenzschwankungen des Basissollwerts geman
der unten stehenden Abbildung:

TDN TUP @)
S
QSH
TRH
1M
TRL
AN QSL
2
0 t
S: Motordrehzanhl
1. Basissollwert
2. Frequenzsprung
Erl [Fadenkontrolle] £ ~ [ : Zuordnung des Befehls ,Traverse Control“ zu einem
Logikeingang oder einem Bit des Steuerworts eines Kommunikationsbusses.
ErH [Traverse HSP] L ~ H:in Hertz
Erl [Traverse freq. Low] - ~ L :in Hertz
95H [Quick Step hoch] 7 5 H: in Hertz
95L [Quick Step niedrig] 7 = L : in Hertz
EuP [TraverseCtrl Acc] L . F: Zeit, in Sekunden
Ednr [DEC Traverse Cont] - o : Zeit, in Sekunden

Reale Parameter:

NVE41297_05 315



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.7 [Voll] - o L L ——[Application function] ~ . ~—

Ebo [Wickelzeit] - & =: Zeit zur Aufwicklung einer Spule in Minuten.

Dieser Parameter zeigt das Ende der Aufwicklung an. Wenn die Betriebszeit im Modus
,Traverse Control” Uber den Steuerbefehl [Fadenkontrolle] - - £ den Wert von
[Wickelzeit] - & o erreicht, wechselt der Logikausgang oder eines der Relais in den
Zustand 1, wenn die entsprechende Funktion [Aufw. Ende] £ L o zugeordnet wurde.
Die Betriebszeit EBOT im Modus , Traverse Control“ kann online tber einen
Kommunikationsbus iberwacht werden.

]
m
m

[Decrease Ref Freq] - - F: Verringerung der Basissollwerts.

In einigen Fallen ist es notwendig, den Basissollwert entsprechend der groRer
werdenden Spule zu reduzieren. Der Wert [Decrease Ref Freq] - - F entspricht der
Zeit [Wickelzeit] - & o . Nach Ablauf dieser Zeit nimmt der Sollwert weiterhin ab und
folgt dabei der gleichen Rampe. Wenn die kleine Frequenz [Niedrige Drehzahl] L 5
auf 0 ist und die Frequenz 0 Hz erreicht, stoppt der Umrichter und muss durch einen
neuen Fahrbefehlwieder eingeschaltet werden.

Wenn die kleine Frequenz [Niedrige Drehzahl] . 5 F ungleich 0 ist, wird die Funktion
»Traverse Control“ weiterhin oberhalb von [Niedrige Drehzahl] L 5 F durchgefiihrt.
S
Q) y
> DTF (2)

0 t
TBO
(1) —a

v
i > DTF (3)
] ~
i L]
| M‘\/\/\/\/\

LSP | i 4

oL e :

: TBO :

S: Motordrehz';hl
1. Basissollwert
2. MitLSP=0
3. MitLSP>0
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rEr [Traverse Ctrl OFF] ~ £ - : Reinitialisierung von ,Traverse Control*“.

Dieser Steuerbefehl kann einem Logikeingang zugeordnet werden oder einem Bit des
Steuerworts eines Kommunikationsbusses. Er setzt den Alarm [Aufw. Ende] £ & o
und die Betriebszeit EBOT auf Null zuriick und initialisiert den Sollwert erneut mit dem
Basissollwert. Solange [Traverse Ctrl OFF] ~ - ~ auf 1 bleibt, wird die Funktion
sTraverse Control“ gesperrt und die Frequenz bleibt gleich dem Basissollwert. Dieser
Steuerbefehl wird insbesondere beim Wechseln der Spulen verwendet.

s
M .

DTF vV Y

TBO

RUN

TRC

EBOT
TBO

@)

EBO

RTR

0 t

S: Motordrehzahl
1. Basissollwert
2. Bit15von LRS1
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Counter Wobble

Master Drive Slave drive

ATV320 ATV320

Synchronization
Y Reel of yarn

|:| Gearboxf——| ]:5555[13 :t::i Main Shaft

Winding motor

\ \

\ \ \\?rl

| Com—
Thread guide Thread

EE}:— Gearbox —|/, /II }
Ca

m

Thread guide motor

Die Funktion ,Counter Wobble* dient bei einigen Anwendungen dazu, eine
konstante Spannung des Garns zuerzielen, da die Funktion ,Traverse Control“ zu
starken Frequenzschwankungen des Motors der Fadenfiihrung fihrt ([Traverse
HSP] £ - H und [Traverse freq. Low] - - L, siehe [Traverse HSP] - - H ).

Es missen zwei Umrichter verwendet werden (ein Master und ein Slave).

Der Master steuert die Drehzahl der Fadenfiihrung und der Slave die
Wicklerdrehzahl. Die Funktion liefert dem Slave ein Drehzahlprofil in der
entgegengesetzten Richtung zum Master. Folglich ist eineSynchronisation tiber
einen Logikausgang des Masters und einen Logikeingang des Slaves notwendig.
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(1)

)

3) \ /\

TRH
TRL

4)

TRH

TRL

Fahrbefehl auf Master und Slave

Steuerbefehl, Traverse Control“ auf Master und Slave
Drehzahl Motor Fadenfiihrung(Master-Umrichter)
tSY/SnC-Synchronisation

Drehzahl Motor Wickler (Slave-Umrichter)

ARl

Anschlusse der Synchronisations-Ein-/Ausgange

(1) (2)

ATV320 ATV320
(SNCO) LO» O O LI+ (SnCl)
CoM O Q COM

1. Master-Umrichter
2. Slave-Umrichter

Die Startbedingungen der Funktion sind:
» Basisfrequenzen auf beiden Umrichtern erreicht
+ Eingang [Fadenkontrolle] = - [ aktiviert
» Synchronisationssignal vorhanden
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HINWEIS: Die Parameter [Quick Step hoch] 7 5 H und [Quick Step
niedrig] 7 5 L sollten generell auf 0 belassen werden.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
- =% [Einstellung (Configuration)] L -~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] ~ . ~ =» [Strg. Traverse] £ - [J

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Strg. Traverse] - - [1 —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen zur Kompatibilitadt der Funktionen .

[Fadenkontrolle] £ - [ — [Nein] -~ =

Fadenkontrolle

Der Zyklus , Traverse Control” startet im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits und stoppt im
Zustand 0.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv, um den Zugriff auf andere Parameter zu verhindern
« [DIM] L . [I: Digitaler Eingang 1
* [...] -..: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Traverse HSP] - - H % ) () 0-10 Hz 4 Hz

Frequenz Traverse hoch

[Traverse freq. Low] £ - L % €)1 0-10Hz 4 Hz

Frequenz Traverse niedrig

[Quick Step hoch] 7 5 H * () 0 bis [Traverse HSP] - - H | 0 Hz
Quick Step hoch

[Quick Step niedrig] 7 5 . * () (’) bis’ [Traverse freq. Low] 0O Hz
Quick Step niedrig

[TraverseCtrl Acc] = . 7 % () 0,1bis 999,9 s 4s
Traverse control acceleration

[DEC Traverse Cont] - o » % () 0,1bis 999,9 s 4s
DEC Traverse Control

[Wickelzeit] - b o % () 0 bis 9.999 min 0 min
Zeit Wickeln Spule

[Aufw. Ende] £ b o & - [Nein] =
Aufwickeln Ende

Der zugeordnete Ausgang oder das zugeordnete Relais wechselt in den Zustand 1, wenn die Betriebszeit im
Modus ,Traverse Control“ die [Wickelzeit] - & = erreicht hat.

* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

* [R2] - Z: Zuordnung R2

+ [LO1] L = !: Logikausgang LO1
+ [DQ1] £ = /: DQ1 Digitalausgang, Analogausgang AO1 als Logikausgang. Die Auswahl kann getroffen
werden, wenn [Zuordnung AQ1] A = [/ auf [Nein] ~ = eingestellt ist.
[Zihler-Wobble] 5 - [ % - [Nein] - o

Counter wobble synchronization

Nur beim Umrichter fiir den Wickler (Slave) zu konfigurieren.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv, um den Zugriff auf andere Parameter zu verhindern
« [DIM1] L . I: Digitaler Eingang 1
¢ [...] ---: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Sync wobble] £ 5 4 & - [Nein] o
Sync Wobble

Nur beim Umrichter fir die Fadenfiihrung (Master) zu konfigurieren.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet

*+ [LO1] L o /: Logikausgang LO1
* [R2] - Z: Zuordnung R2
« [DQ1] o = /: DQ1 Digitalausgang, Analogausgang AO1 als Logikausgang. Die Auswahl kann getroffen

werden, wenn [Zuordnung AQ1] A = / auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

[Decrease Ref Freq] - - F % () 0-599 Hz 0 Hz

Decrease ref frequency, \Verringerung des Basissollwerts wahrend des Zyklus , Traverse Control“.

[Traverse Ctrl OFF] - £ - * - [Nein] - o

Traverse control disabled

Wenn der Zustand des zugeordneten Eingangs oder Bits auf 1 wechselt, werden die Betriebszeit im Modus

»1raverse Control“ sowie [Decrease Ref Freq] - £ F auf Null gesetzt.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1

¢ [...] ---: Siehe die Zuordnungsbedingungen

(1) Dieser Parameter ist auch tUber das Mend [Einst.] 5 £ £ zuganglich.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Schaltung hohe DZ] L H5 —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] ~ . ~ =P [Schaltung hohe DZ] [ H &

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Schaltung hohe DZ] [ H 5 —

[2 HSP Werte] S5HZ - [Neln] oo

Zuordnung 2 HSP Werte
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht zugeordnet

* [Mot Freq. hoch Schw] F - A: Schwellwert Motorfrequenz hoch erreicht

* [MotFreq ObSchwellw2] ~ = F: Schwellwert Motorfrequenz hoch 2 erreicht
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1

* [...] -..: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[4 HSP Werte] 5 H 4 — [Nein] - =
Zuordnung 4 HSP Werte
HINWEIS: Um 4 HSP Werte zu erhalten, muss [2 HSP Werte] = H ' ebenfalls konfiguriert werden.
Identisch mit [2 HSP Werte] = +H = .
[Hohe Drehzahl] H 5 £ €) 0-599 Hz 50 Hz
Hohe drehzahl
Motorfrequenz bei maximalem Sollwert, einstellbar von [Niedrige Drehzahl] L. = F bis [Max. Ausgangsfreq.]

Die Werkseinstellung wird auf 60 Hz geandert, wenn [Standard Motorfreq.] - F - auf [60 Hz NEMA] & [J
eingestellt ist.

Zur Vermeidung erkannter [Uberdrehzahl Motor] = - F Fehler. Es wird empfohlen, [Max. Ausgangsfreq.]

L

£ F ~ gleich oder hdher als 110 % von [Hohe Drehzahl] + = ~ zu wahlen.

[GroRe Frequenz 2] H 5 7 2 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBe Frequenz 2
Angezeigt, wenn [2 HSP Werte] = + = nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
Identisch mit [Hohe Drehzahl] H = F .

[GroRe Frequenz 3] H 5 7 3 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBle Frequenz 3
Angezeigt, wenn [4 HSP Werte] = + ~ nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
Identisch mit [Hohe Drehzahl] + = 7 .

[GroRe Frequenz 4] H 5 F 4 % () 0-599 Hz 50 Hz

GroBe Frequenz 4
Angezeigt, wenn [4 HSP Werte] = + 4 nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
Identisch mit [Hohe Drehzahl] +H 5 F .
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% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[DC-Bus] d L [ —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU]
o~ . = [Einstellung (Configuration)] [ =~ F =»[Voll] F . L L
[Application function] F . -~ =» [DC-Bus] -/ [ [
Liste der Parameter
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[DC-Bus] oL L —
[Kopplung DC-Bus] = [ [ /1 — [Nein] -~ o
Kopplungsmodus DC-Bus
* [Nein] ~ =: Nein, nicht belegt
* [Bus und Netz] /7 A | ~: Bus und Netz, der Antriebsverstarker wird sowohl vom DC-Bus als auch vom

Versorgungsnetz versorgt.
* [Nur Bus] £ = 5: Nur Bus, der Antriebsverstarker wird nur tiber den DC-Bus versorgt.

AAGEFAHR

UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

Wird fir diesen Parameter die Einstellung ,Primar” gewahlt, erfolgt eine Deaktivierung der
Erdschlussuberwachung.

» Dieser Parameter darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fir das Gerat und die Anwendung gelten.

» Implementieren Sie alternative Funktionen zur Erdschlussiiberwachung, die keine automatischen
Fehlerreaktionen des Umrichters auslosen. Dabei sind jedoch angemessene und gleichwertige
Reaktionen durch andere MalRnahmen zu implementieren, die die Anforderungen aller anwendbaren
Bestimmungen und Standards erfiillen und die Ergebnisse der Risikobewertung beriicksichtigen.

» Das System ist mit aktivierter Erdschlussiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

» Bei der Inbetriebnahme ist sicherzustellen, dass der Umrichter und das System wie vorgesehen
funktionieren. Zu diesem Zweck sind Tests und Simulationen in einer kontrollierten Umgebung unter
kontrollierten Bedingungen durchzuflhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

[Kompat. DC-Bus] o[ [ [ & — [Altivar] A £V
Kompatibilitdt DC-Bus

Angezeigt, wenn [Kopplung DC-Bus] - [ [ /7 nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.
[Altivar] A £V : Nur ATV 320-Antriebsverstarker in der DC-Bus-Kette sind vorhanden.

[Lexium] L H /7: Mindestens ein Lexium 32 -Antriebsverstarker befindet sich in der DC-Bus-Kette.

*  Fur ATVeesM2 oder ATV320++sM3 oder ATV320+++S6, nicht abhangig von [Kompat. DC-Bus] -/ [ [ I
werden die Parameter [Netzspannung] . ~ £ 5, [Schaltpkt. Chopper] V & ~ aufihren Standardwert
forciert.

* Fir ATVe-sN4, wenn [Kompat. DC-Bus] - [ [ [ auf [Altivar] A - \/ eingestellt wird, werden die
Parameter [Netzspannung] . - £ 5, [Schaltpkt. Chopper] V & ~ aufihren Standardwert forciert.

* Fur ATVeesN4, wenn [Kompat. DC-Bus] - [ [ [ auf [Lexium] L H /T eingestellt ist, wird [Netzspannung]
u - £ 5 auf den Standardwert forciert, [Schaltpkt. Chopper] V & ~ wird auf 780 VDC forciert und der
Antriebsverstérker [6st in [Uberbrems Pegel] \/ = & F bei einem Zwischenkreispegel von 820 VDC
anstelle von 880 VDC aus, um mit Lexium 32 -Antriebsverstarkern kompatibel zu sein.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Z — Je nach Nennleistung des
[Zuord.Verl.Eingph.] F L 4 % Antriebsverstérkers.

Zuordnung Verlust Eingangsphase, Verhalten des Antriebsverstarkers im Falle eines erkannten Fehlers bei
Phasenverlust am Eingang.

Zugriff nicht mdglich, wenn die Nennleistung des Antriebsverstarkers ATVeeM2 ist.

Angezeigt, wenn 3.1 [Zugriffsebene] L A [ auf [Experte] £ F - eingestellt ist und [Kopplung DC-Bus]

o L [ 1 dariber auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert

+ [Freilaufstopp] ~ £ 5: Freilaufstopp, erkannter Fehler mit Freilauf
[EING.PHASENVERLUST] .~ L wird auf [Ignorieren] ~ = gesetzt, wenn [Kopplung DC-Bus] - [ [ /7 auf
[Nur Bus] & u 5 gesetztist. (Siehe [EING.PHASENVERLUST] .~ L in der Programmieranleitung (DRI- >

CONF > FULL > FLT- > IPL-).

[Kurzschluss Erde] 5 L 7 % - [Freilaufstopp] = £ 5

Erkennung Kurzschluss Erde

Verfugbar fur Bemessungsdaten der Antriebsverstarker ATV320U55¢¢¢ ... D15¢ee.

Angezeigt, wenn 3.1 [Zugriffsebene] . A [ auf [Experte] £ ~ - eingestellt ist und [Kopplung DC-Bus]
o [ [ 1 darliber auf [Nein] ~ = eingestellt ist.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp, erkannter Fehler mit Freilauf
[Kurzschluss Erde] 5 [ L 7 wird auf [Ignorieren] ~ o fir ATV320U55¢¢¢ ... D15¢¢* -Antriebsverstarker
gesetzt, wenn [Kopplung DC-Bus] - [ [ /7 oben auf [Bus und Netz] /7 A | ~ eingestellt ist.
HINWEIS: wenn [Kurzschluss Erde] = [ L 7 auf [Ignorieren] ~ o eingestellt ist, kdnnen integrierte

Sicherheitsfunktionen (auRer Sicher abgeschaltetes Moment) flir ATV320U55¢¢¢ ... D15¢ee-
Antriebsverstarker nicht verwendet werden, andernfalls 16st der Antriebsverstarker im Status [Fehler
Safety Fkt] = A F F aus.

A AGEFAHR

UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

Wird fur Parameter die Einstellung [Ignore] N0 gewahlt, erfolgt eine Deaktivierung der
Erdschlussuberwachung.

« Dieser Parameter darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.

* Implementieren Sie alternative Funktionen zur Erdschlussiiberwachung, die keine automatischen
Fehlerreaktionen des Umrichters auslésen. Dabei sind jedoch angemessene und gleichwertige
Reaktionen durch andere MaRnahmen zu implementieren, die die Anforderungen aller anwendbaren
Bestimmungen und Standards erfiillen und die Ergebnisse der Risikobewertung bericksichtigen.

+ Das System ist mit aktivierter Erdschlussiiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

» Bei der Inbetriebnahme ist sicherzustellen, dass der Umrichter und das System wie vorgesehen
funktionieren. Zu diesem Zweck sind Tests und Simulationen in einer kontrollierten Umgebung unter
kontrollierten Bedingungen durchzufiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

[Netzspannung] o - £ 5 % Je nach Nennspannung des | Je nach Nennspannung
Antriebsverstarkers des Antriebsverstarkers

Spannung Notversorgung
Angezeigt, wenn 3.1 [Zugriffsebene] L A [ auf [Experte] £ F - und [Kopplung DC-Bus] - [ [ /7 oben auf
[Nein] ~ = eingestelltist.
Fir ATV320¢+sM2+ oder ATV320¢e+M3¢:
* [200VAC] 7 [J1:200 VoIt AC
* [220 VAC] 7 = [J: 220 VoIt AC
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* [230 VAC] & 7 [0: 230 Volt AC
* [240 VAC] = H [J: 240 Volt AC (Werkseinstellung)
* [Lexium] L H /1: [Netzspannung] . - £ 5, [Niveu Unterspg.] = 5 L, [Schaltpkt. Chopper] V - -
werden auf ihren Standardwert forciert.
Fir ATV320¢esN4-:
* [380 VAC] 7 A [: 380 Volt AC
+ [400 VAC] 4 [J J: 400 Volt AC
+ [460 VAC] + £ [J: 460 Volt AC
» [500Vac] 5 [J 7: 500 Volt AC (Werkseinstellung)
* [Lexium] L H /1: [Netzspannung] .. - £ 5, [Niveu Unterspg.] . 5 L werden auf ihren Vorgabewert
forciert, [Schaltpkt. Chopper] \/ & ~ wird auf 780 VDC forciert und der Antriebsverstarker l6st ein

[Uberbrems Pegel] \/ = - F bei einem Zwischenkreispegel von 820 VDC anstelle von 880 VDC.
Fir ATV320+++S6°:

* [525Vac] = £ 5:525 Volt AC

» [600 VAC] & (7 0: 600 Volt AC (Werkseinstellung)

* [Lexium] L H /1: [Netzspannung] .. - £ 5, [Niveu Unterspg.] = 5 L, [Schaltpkt. Chopper] V - -

werden auf ihren Standardwert forciert.
[Niveu Unterspg.] . 5L X 100 bis 304 VAC Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Niveu Unterspg.
Angezeigt, wenn 3.1 [Zugriffsebene] L A [ auf [Experte] £ F ~ eingestellt ist.

Die Werkseinstellung ist der maximale Wert des Stellbereichs (siehe Tabelle unten).
Der Stellbereich wird durch die folgende Tabelle bestimmt:

Stellbereich
Minimalwert
[DC-Bus-Verkettung] [DC-Bus-Verkettung]
Nennspannung des (deem) (deeM)
. 2 [Netzspannung] (urES) = = Maximalwert
Antriebsverstarkers [Nein] (nO) [MAin](Bus & Main) oder
[BuS] (nur Bus)
[200 V AC] (200) 100 VAC
ATV320eeeM2e [220 V AC] (220) 120 VAC
100 VAC 141 VAC
ATV320eeeM3e [230V ac] (230) 131 VAC
[240 V AC] (240) oder 141 VAC
[Lexium] (LHM)
[380 V AC] (380) 190 VAC
[400 V AC] (400) 204 VAC
ATV320eeeN4e [440 VAC] (440) 233 VAC 190 VAC 276 VAC
[460 V AC] (460) 247 VAC
[500 V AC] (500) oder 276 VAC
[Lexium] (LHM)
[525V ac] (525) 266 VAC
ATV320eeeSGe [600 VV AC] (600) oder 304 VAC 266 VAC 304 VAC
[Lexium] (LHM)

Dieser Parameter ist auch in (DRI- > CONF > FULL > FLT- > USB-) sichtbar.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

. Ve~ %€ 335-995<:hs>VDC Je nach Nennleistung des
[Schaltpkt. Chopper] Antriebsverstarkers.
Schaltpkt. Chopper

Angezeigt, wenn 3.1 [Zugriffsebene] L A [ auf [Experte] £ F - eingestellt ist.

Die Werkseinstellung ist abhangig von der Nennspannung des Umrichters.

* Fir ATV320eeeM2e: 395 VDC
* Fir ATV320eeeM3e: 395 VDC
* Fir ATV320eeeN4e: 820 VDC
* Fir ATV320eeeS6e: 995 VDC

Der Stellbereich wird durch die folgende Tabelle bestimmt:

Einstellbereich

Spannungsbereich des [Netzspannung](urES) Mindestwert Maximalwert
Umrichters
[200 V AC] (200) 335VDC
ATV320eeeM2e [220 V AC] (220) 365 VDC
ATV320eeeM3e [230V ac] (230) 380 VDC 395VDC
[240 V AC] (240) oder [Lexium] 395 VDC
(LHM)
[380 V AC](380) 698 VDC
[400 V AC](400) 718 VDC
[440 V AC](440) 759 VDC 820 VDC
ATV320eeeN4e
[460 V AC](460) 779 VDC
[500V ac](500) 820 VDC
[Lexium](LHM) 780 VDC 780 VDC
[525V ac](525) 941 VDC
ATV320eeeS6e [600 \ AC](600) oder [Lexium] 995 VDC 995VDC
(LHM)

Dieser Parameter ist auch in (DRI- > CONF > FULL > DRC-) sichtbar.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Men( die

entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem

Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren

Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kdnnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor

geandert werden.
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1.3.4.8 [Voll] F u L L —— [FEHLERMANAGEMENT]

FLE-
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Mit integriertem Bedienterminal

Ubersicht iber die Funktionen:

Code Name
FEL— [PTC management]
r5k— [Fehlerreset]
AEr— [Auto. Fehlerreset]
ALS— [Warnungen Einst.]
FLr— [Einfangen im Lauf]
EHE — [Motor therm Monit]
oFL — [Ausgangsphasenverl]
P L — [EING.PHASENVERLUST]
oHL — [Ubertemp. Umr.]
SHE— [Thermal warning stop]

— [Externer Fehler]

uSh— [Verh bei Unterspg]

E i k— [IGBT tests]

LFL— [Verlust 4-20 mA]

i H— [Fehlererk. Deakt.]
CLL— [Feldbusiiberwachung]
5dd— [Monitoring Encoder]

a
o

[Drehm. od | Grenzw.]

FHF — [Frequenzmesser]
dLd— [Dynam. Lasterkenng]
ErmF — [Fehler Autotuning]
PR — [Umrichterkopplung]
uld— [Unterlast Prozess]
old— [Uberlast Prozess]

— [Riickfallfrequenz]

m
"
e

[Koeff. Schnellhalt]

d0 1 — [DC-Bremsung]
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) .
_{V = ENT @z ESC

e [T

1. UberdasMeni [ =~ F
2. Verwaltung erkannter Fehler

Die Parameter im Meni [FEHLERMANAGEMENT] ~ L £ kénnen nur geadndert
werden, wenn der Leistungsverstarker gestoppt ist und kein Betriebsbefehl

vorliegt, auler bei Parametern mit einem O-Symbol in der Spalte Code, das
geandert werden kann, wahrend der Leistungsverstarker lauft oder gestoppt ist.

330 NVE41297_05



1.3.4.8[Voll] F » L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L £— Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[PTC management] PE L —

PTC-Fuhler

1 Satz PTC-Fihler kann vom Umrichter gesteuert werden, um den Motor zu
schutzen: am Logikeingang LI6, der firr diese Verwendung durch den Schalter
SW2 am Steuerblock umgewandelt wurde.

Der PTC-Fuhler wird auf folgende Fehler Gberwacht:

+ Ubertemperatur Motor
* Unterbrechung des Fihlers
» Kurzschluss des Fihlers

Der Schutz durch PTC-Fihler hebt nicht den Schutz durch die 12t-Berechnung auf,
die vom Umrichter ausgefiihrt wird. Beide Schutzmethoden kénnen gemeinsam
verwendet werden.

ATV320eeeeeB ATV320eeeeeC

Source
SW1 @Sink xt. R
Sink int. R2C

Sink ext.

DI PTC Sinkint.| Source
R1A

R1B
R1C

SW2 SWi1

10V Al1 COM A2 AI3 COM AQ1ﬂ

202 @0

©)
S
S
DI6 STO T e L i it
NS RN EEEIEEEE)
com[ ) s
pa-|)
Al ) - O
DI6 YO +24 DI1 DI2 DI3 DI4 DI5[DI6 |}STO P24 |-
A2l )
DI5 |V @
10v| Q)
D4 |
S Al
© O3 (I coml © [ Rus
Diz|(%) +24| ©
onfo] 1 A
RJ45 - DQ- DQ+ PE
HINWEIS:
DIx =LX
DQx = LOx
AQ1=A01
Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»
ConF=pFoLL=»FLE FEL
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1.3.4.8[Voll] F . L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L £—

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

[PTC management] F - [ —

[PTC Fdbk Handling] F £

1
1L

[Nein] (al=]

PTC probe feedback handling

Der Schalter SW2 der Steuerkarte muss auf PTC eingestellt sein.

* [Nein] ~ =o: Kein Management, nicht verwendet

* [Immer] A %: Immer, der PTC-Fuhler wird auch bei ausgeschalteter Stromversorgung permanent
Uberwacht, vorausgesetzt, das Steuerteil bleibt mit der Stromquelle verbunden.

* [Einschalten] - - 5: Einschalten, der PTC-Fihler wird bei angeschlossener Stromversorgung des

Umrichters tGiberwacht.

* [Motor Ein] ~ 5: Motor Ein, der PTC-Fuihler wird bei angeschlossener Stromversorgung des Motors

Uberwacht.
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[Fehlerreset] - 5 £ —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =

r r I | Co C
L oorme »l‘ul_ L »I_l_ l__»l_ 5k

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
[Fehlerreset] - 5 £ —
[Zuord. Fault Rest] - = F — [Nein] - o

Zuordnung Eingang Fehlerreset

Erkannte Fehler werden manuell geléscht, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1
wechselt, wenn die Fehlerursache behoben wurde.

Die Taste STOP/RESET des Grafikterminals hat die gleiche Funktion.

Folgende erkannte Fehler kbnnen manuell geléschtwerden: A 5 F, k- F, L nF, LaF,dLF,EFF I,
EFFZ, FLES, FCFZ, vnFY, vnFA, vAFbL, LCF, LFF3, cbF,cHF, ol l,alF,aFF I
oPFZ,05%F, abkFL, PHF,PEFL,5CF4Y,50F5, 5LF [,5LF&,5LF3,5aF, 5FF,55F,
EJF,EmnFund ol F
HINWEIS: Wenn [Ext. Fehler Reset] H - F [ auf [Ja] Y £ 5 gesetzt ist, kdbnnen die folgenden Fehler
manuell geléschtwerden: = L F, 5L F [, 5L F 3.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv

« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1

¢ [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen
(Wenn [Profil] £ H L F auf [Nicht getrennt] 5 . /7 oder [Getrennt] = £ 7 und dann [CD11] L & / / bis
[CD15] [ o |5 eingestelltist, sind [C111] L / / [ bis[C115] [ / /5,[C211] [ & | [ bis[C215] [ =& /5

und [C311] £ 7 / / bis[C315] L 3 /5 nicht verfigbar).

[Zuord Wieder. Prod] - 7 A % - [Nein] - o

Zuordnung Wiederanlauf Produkt

Die Neustartfunktion fihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschlief3end neu.
Wahrend dieses Neustarts durchlauft der Umrichter dieselben Schritte wie bei einem Abschalten und erneuten
Einschalten. Abhangig von der Verdrahtung und Konfiguration des Umrichters kann dies zu einem sofortigen
und unerwarteten Betrieb fiihren.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschliefend neu.
« Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung flhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter kann nur geandert werden, wenn 3.1 [Zugriffsebene] . A [ auf [Experte] £ 7 - -Modus
eingestellt ist.

Neuinitialisierung des Umrichters Uber Logikeingang. Er ermdglicht die Rlcksetzung aller Fehler, ohne den
Umrichter von der Stromversorgung trennen zu mussen. Die Neuinitialisierung erfolgt bei steigender Flanke
(Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs. Die Neuinitialisierung kann nur ausgefiihrt werden, wenn
der Umrichter verriegelt ist.

Fir die Zuordnung der Neuinitialisierung muss die Taste ENT 2 Sekunden lang gedriickt werden.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung
« [DI1] L . I: Digitaler Eingang 1
[...] -
» [DI6] L . &: Digitaler Eingang 6
 [DAIM1] L A . I: Digital Eingang Al1
+ [DAI2] . A . Z': Digital Eingang Al2
* [OLO01] = L I /: OLO1, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 01
[...] ..
+ [OL10] = L /[I: OL10, Funktionsbausteine: Logischer Ausgang 10
[Produkt Neustarten] - 7 % — [Nein] - o
Produkt Neustarten

Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet das Gerat anschliefsend neu. Wahrend
dieses Neustarts durchlauft das Gerat dieselben Schritte wie bei einem Abschalten und erneuten Einschalten.
Abhéngig von der Verdrahtung und Konfiguration des Gerats kann dies zu einem sofortigen und unerwarteten
Betrieb fiihren.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Die Neustartfunktion flhrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet das Gerat anschliel3end neu.
» Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Dieser Parameter kann nur geandert werden, wenn 3.1 [Zugriffsebene] . A [ auf [Experte] £ F - -Modus
eingestellt ist.

Neuinitialisierung des Umrichters. Er ermdglicht die Riicksetzung aller Fehler, ohne den Umrichter von der
Stromversorgung trennen zu miissen.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv

» [Ja] Y £ 5: Ja, Neuinitialisierung. Taste ENT fiir mehr als 2 Sekunden driicken Der Parameter wechselt
zurick zu [Nein] ~ = automatisch, sobald der Vorgang abgeschlossen ist. Die Neuinitialisierung kann nur
ausgefihrt werden, wenn der Umrichter verriegelt ist.

[Ext. Fehler Reset] H - F [ X - [Nein] - o

Externer Fehler Reset

HINWEIS

FUNKTIONSUNFAHIGER UMRICHTER

» Vergewissern Sie sich, dass die Aktivierung dieses Parameters nicht zu einer Beschadigung des Gerats
fuhrt.

+ Bevor Sie den festgestellten Fehler zurlicksetzen, sollten Sie die Ursache des Fehlers ermitteln und
beheben.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Dieser Parameter kann nur gedndert werden, wenn [3.1] [Zugriffsebene] L A [ auf den Modus [Experte]
E F - eingestellt ist.
Ermdglicht die Auswahl der Zugriffsebene fiir [Zuord. Fault Rest] - 5 F , um erkannte Fehler zuriickzusetzen,
ohne den Umrichter von der Spannungsversorgung trennen zu mussen.
HINWEIS: Wenn [Ext. Fehler Reset] H - F [ auf[Ja] 4 £ 5 gesetzt ist, kdnnen die folgenden Fehler
manuell geléschtwerden: - C F, 5CF |, 5CF 3.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv

+ [Ja] Y E 5: Ja, Funktion aktiv
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[Auto. Fehlerreset] A £ r —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
II:EII_III:»II:I_III_ L »F:’_ I N

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Auto. Fehlerreset] A £ - —

2 - [Neln] (al=]
[Auto. Fehlerreset] 7 - - & 2s

Automatischer Fehlerreset

Diese Funktion kann verwendet werden, um einzelne oder mehrere Fehler automatisch zurlickzusetzen. Wenn
die Ursache des Fehlers, der den Ubergang in den Fehlerstatus ausgeldst hat, beseitigt wird, wahrend diese
Funktion aktiv ist, nimmt der Umrichter wieder den Normalbetrieb auf. Solange automatische Versuche zur
Fehlerriicksetzung ausgeflihrt werden, ist das Ausgangssignal Betriebszustand ,Fault® nicht verfiigbar.
Verlaufen die Versuche zur Fehlerriicksetzung nicht erfolgreich, bleibt der Umrichter im Betriebszustand
~Fehler® und das Ausgangssignal B.zustand ,Fehler® wird aktiviert.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
» Stellen Sie sicher, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu einer unsicheren Bedingung fiihrt.

» Vergewissern Sie sich, dass das bei einer Aktivierung dieser Funktion anliegende Ausgangssignal
.Betriebszustand ,Fault* nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Das Fehlermelderelais des Umrichters bleibt eingeschaltet, solange die Funktion aktiv ist. Der
Frequenzsollwert und die Drehrichtung missen beibehalten werden. Verwenden der 2-Draht-Steuerung [2/3-
Draht-Steuerung] ~ [ [ ist auf [2-Draht-Steuerung] 7 [ und [Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ istauf [Pegel] | £ L
eingestellt, siehe [2/3-Draht-Steuerung] - [ , Seite 102.

Wenn der Neustart nach Ablauf der konfigurierbaren Zeit nicht durchgefuhrt wurde, [Zeit Fehlerreset] - A -
ist, wird der Vorgang abgebrochen und der Umrichter bleibt verriegelt, bis er aus- und wieder eingeschaltet
wird.

Die Fehlercodes , Seite 431, die diese Funktion ermdglichen, sind aufgefihrt.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv

+ [Ja] Y E 5: Ja, automatischer Wiederanlauf nach Verriegelung bei Fehler, wenn der erkannte Fehler
beseitigt wurde und die Ubrigen Betriebsbedingungen ein Wiederanlaufen ermdéglichen. Der Neustart
erfolgt durch eine Reihe automatischer Versuche, die durch immer langere Wartezeiten getrennt werden:
1s,5s,10 s, dann 1 Minute fir die folgenden Versuche.

— [5 Minuten] 5

[Zeit Fehlerreset] - A - %
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Netzspannung
Dieser Parameter wird angezeigt, wenn [Auto. Fehlerreset] A - - auf [Ja] Y £ 5 gesetzt ist. Er ermdglicht es,

die Anzahl aufeinanderfolgender Wiederanlaufe bei einem wiederkehrenden Fehler zu begrenzen.
* [5 Minuten] 5: 5 Minuten
* [10 Minuten] /[I: 10 Minuten
* [30 Minuten] 7 [7: 30 Minuten
* [1Stunde] /H: 1 Stunde
* [2 Stunden] - H: 2 Stunden
* [3 Stunden] 7 H: 3 Stunden
* [Unbegrenzt] [ : Unbegrenzt

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Z 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Warnungen Einst.] AL 5 —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
ConF=»F L. =»F -=»HF5

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Warnungen Einst.] AL 5 —

[Oberer Stromschw.] £ £ o € ) 0 bis 1,51n (1) INV

Oberer Stromschwellwert

[Schwell. Motorfreq.] F £ o €) 0-599 Hz 50 Hz
Schwellwert Motorfrequenz

[Frequenzschwell. 2] F 7 4 €) 0-599 Hz 50 Hz
Frequenzschwellwert 2

[Schw. Drehm. hoch] £ £ H €) -300 bis 300 % 100 %
Schwellwert Drehmoment hoch

[Schw. Drehm. nied.] - £ . €) -300 bis 300 % 50%

Schwellwert Drehmoment niedrig

[Schw. Alarm Puls] F 5. % 0 bis 20.000 Hz 0 Hz

Schwellwert Alarm Puls

Angezeigt, wenn [Frequenzmesser] ~ 5 F nicht auf [Nein] ~ = eingestellt ist.

(1) In entspricht dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild
angegeben ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

E 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, driicken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Einfangen im Lauf] F L r —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
Il__l_—ll_lll:*llzl_lll_ll_ »Il__ll_ II__*II:II_I_

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Einfangen im Lauf] -~ L - —

HINWEIS: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
werden. Befolgen Sie die Anweisungen unter [Application function] ~ . ~ — Zusammenfassung von
[Application function] F . ~—, Seite 217.

[Einfangen im Lauf] ~ L ~ — [Nein] - o

Einf. im Lauf

Ermaoglicht einen stérungsfreien Wiederanlauf, wenn der Betriebsbefehl nach folgenden Ereignissen
beibehalten wird:

* Netzausfall oder Trennung.
+ Ld&schung des aktuellen erkannten Fehlers oder automatischer Wiederanlauf.
+ Stopp Freilauf.

Die vom Umrichter vorgegebene Frequenz setzt bei der geschatzten Motorfrequenz zum Zeitpunkt des
Wiederanlaufs wieder ein und erhéht sich dann bis zum Erreichen des Frequenzsollwerts.

Diese Funktion erfordert eine 2-Draht-Steuerung

Wenn die Funktion betriebsbereit ist, wird sie bei jedem Fahrbefehl aktiviert, was zu einer leichten
Stromverzégerung (max. 0,5 s) fuhrt. [Einfangen im Lauf] ~ L ~ wird auf [Nicht konfiguriert] - - gesetzt,
wenn die Bremslogik-Steuerung [Zuord. Bremsanst.] - L [ zugeordnet ist oder wenn [Auto. DC-Bremsung]
A 4 [ auf [Permanent] [ £ eingestellt ist.

Wenn die Drehzahl des Motors auf Null sinkt, bevor sie nach einem Einfangen im Lauf auf die Sollwertdrehzahl
ansteigt, dann ermdéglicht eine geringfiigige Erhdhung von [Filterzeit Strom] [ - - F den Neustart des
Umrichters mit der aktuellen Drehzahl.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
« [Ja] 4 E 5: Ja, Funktion aktiv
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[Motor therm Monit] £ HE —

Thermischer Motorschutz

Thermischer Schutz durch Berechnung von [2t.

HINWEIS: Der thermische Motorzustand wird beim Abschalten des
Umrichters nicht gespeichert.

» Selbstkiihlende Motoren: Die Ausldsekennlinien sind von der Motorfrequenz
abhangig.

* Fremdgekunhlte Motoren: Unabhéngig von der Motorfrequenz muss nur die
50-Hz-Auslésekennlinie berticksichtigt werden.

Die folgenden Kurven zeigen die Auslésezeit in Sekunden: (50 Hz)

Trip time in seconds
1Hz 3HZ SHz

10000 \I f I/’ 1UIHz ZUIHz 50Hz
N I I
11 | 1
1WA} \
A TN \
‘.\\\ \\ N,
NS
1000 . k‘
- Y
AY
N
\\
\‘H
H‘-H""'h-__
--...____‘__-
mcu,r 08 0.9 1 1.1 12 13 1.4 15 16

Motor curentItH

Die folgenden Kurven zeigen die Auslsezeit in Sekunden: (60 Hz)
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HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS

Installieren Sie unter folgenden Bedingungen einen externen Temperaturfihler:

*  Wenn ein Motor mit einem Nennstrom von weniger als 20 % des
Umrichternennstroms angeschlossen wird

¢ Wenn die Motorschaltfunktion verwendet wird

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =

r - F = [ | (=S [T
Lol ILII_I_»II_I_»I_III_

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Motor therm Monit] - HE —

[Therm. Modus Motor] - H £ — [Selbstkiihlung] A L L

Wérmeiiberwachungsmodus Motor

HINWEIS: Der erkannte Fehler tritt auf, wenn der thermische Zustand 118 % des Nennzustands erreicht,
und die Reaktivierung erfolgt, wenn der Zustand wieder unter 100 % sinkt.

+ [Nein] ~ =: Keine thermische Uberwachung, kein Schutz

* [Selbstkiihlung] A C L : Selbstgekiihlter Motor, fur fremdgekuhlte Motoren
* [Fremdkiihlung] F L L : Fremdgekiihiter Motor, fir fremdgekiihlte Motoren
[Therm. Schw. Motor] - - o ) () 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor, Schwellenwert fir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais).

[Therm. Schw. Mot 2] - - o =€) 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor 2, Schwellenwert fiir thermischen Motoralarm 2 (Logikausgang oder Relais).

[Therm. Schw. Mot 3] £ - o 7 €) 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor 3, Schwellenwert fiir thermischen Motoralarm 3 (Logikausgang oder Relais).

[FehiReak MotorTemp] = L L — [Freilaufstopp] ~ £ 5

Fehlerreaktion Ubertemp. Motor

HINWEIS

UBERHITZUNG

Abhangig von der Einstellung dieses Parameters wird die Reaktion auf erkannte Fehler deaktiviert oder der
Ubergang in den Betriebszustand ,Fault® im Fehlerfall unterdriickt.

+ Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu einer Beschadigung der
AusrUstung fihrt.

+ Fur deaktivierte Uberwachungsfunktionen sind alternative gleichwertige Uberwachungsfunktionen zu
implementieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschédden zur Folge haben.
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

Art des Stopps im Falle eines erkannten thermischen Fehlers des Motors.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
+ [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

* [GemdR STT] = £ £: GemdB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] 5 - £,
ohne Ausldsung In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der erkannte
Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den Wiederanlaufbedingungen
des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaR [2/3-Draht-Steuerung] = £  und [Typ 2-Draht-Strg.] - [ £,
Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts
anzuzeigen.

* [Riickfalldrehzahl] L ~ F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Rickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (2)

» [Drehzahl gehalten] - L 5: Drehzahl gehalten, der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2)

+ [Stopp Rampe] - /1F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - [ :: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .

[Motor Temp. Status] /7 /1 — [Nein] ~ o

Motor Temp. Status
* [Nein] ~ =: Nein, der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten nicht gespeichert.

+ [Ja] 4 E 5: Ja, der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten gespeichert
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[Ausgangsphasenverl]] o PL —
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o ~  =p
ConF=»F oLl =L 0]

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Ausgangsphasenverl] - 7L —

Z — [OPF-Fehler ausgelost]
[Zuord.Verl. AusPhas] - 7| 4 2s YE 5

Zuordnung Verlust Ausgangsphase

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Ist die Ausgangsphasenliberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und somit ein versehentliches
Trennen von Kabeln nicht erkannt.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

HINWEIS: [Zuord.Verl. AusPhas] = ~ L ist auf [Funktion inaktiv] ~ = eingestellt, wenn [Regelungsart
Motor] [ £ £ , Seite 127 auf [Sync.motor (geberlos)] = 4 ~ eingestelltist. Fir andere [Regelungsart
Motor] [ - £ Konfigurationen wird [Zuord.Verl. AusPhas] - ' L auf [OPF-Fehler ausgelost] 5 £ 5
eingestellt, wenn die Bremslogiksteuerung konfiguriert ist.

* [Funktion inaktiv] ~ =: Funktion inaktiv

+ [OPF-Fehler ausgelost] - £ 5: OPF-Fehler ausgeldst, Ausldsung ein [Zuord.Verl. AusPhas] = 7 L mit
freiem Auslauf

+ [Kein Fehler ausgeld] - A [ : Kein Fehler ausgelést, kein Ereignis ausgelost, jedoch Ansteuerung der
Ausgangsspannung, um Uberstrom bei der Wiederherstellung der Verbindung zum Motor zu vermeiden,
und Einfangen im Lauf (auch wenn diese Funktion nicht konfiguriert wurde).

Der Leistungsverstarker schaltet in den Zustand [Absch. Ausgang] = = L nach einer Dauer von [Verz. Verl.
AusPhas] - - . Einfangen im Lauf ist mdglich, sobald sich der Antriebsverstarker im Standby-Modus
befindet. [Absch. Ausgang] 5 - [ Status

[Verz. Verl. AusPhas] o o - €) 0,5bis 10 s 0,5s

Verz. Verlust Ausgangsphase

Zeitverzégerung fir die Ubernahme des [Zuord.Verl. AusPhas] = F [ Beriicksichtigung des erkannten
Fehlers.
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[Voll] \PL —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»

r r r | co (=]
I_EII_II_»I_I_II_L»I_I_I__ 1L

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[EING.PHASENVERLUST] FL —

z — Je nach Nennleistung des
[Zuord.Verl.Eingph.] (FL Kk 425 Antriebsverstarkers.

Zuordnung Verlust Eingangsphase

Bei Umrichtern der Baugréfie ATV320eeeM?2e ist dieser Parameter nicht verfiigbar.

In diesem Fall sind keine werkseitigen Werte vorhanden.

Werkseinstellung: [Freilaufstopp] - £ 5 bei Umrichtern der Baugrofie ATV320eeeN4e.

Bei Verlust einer Phase erfolgt eine Leistungsreduzierung, und der Umrichter wechselt in den Fehlerzustand
[Eing. Phasenverlust] 7 H F .

Bei Verlust von zwei oder drei Phasen 16st der Umrichter den Fehler [Eing. Phasenverlust] ~ H F aus.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] Y £ 5: Freilaufstopp, erkannter Fehler mit freiem Auslauf
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[Ubertemp.Umr.] o HL
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»
ConF=pFol L =»F [ = HL

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Obertemp.Umr.] o HL —

[Umrtemp Fehlermid] = H L - [Freilaufstopp] ~ £ 5

Fehlermeldung fiir Umrichter Ubertemperatur

HINWEIS

UBERHITZUNG

Abhangig von der Einstellung dieses Parameters wird die Reaktion auf erkannte Fehler deaktiviert oder der
Ubergang in den Betriebszustand ,Fault* im Fehlerfall unterdrickt.

» Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu einer Beschadigung der
Ausrustung fuhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschédden zur Folge haben.

Verhalten bei einer Uberhitzung des Umrichters.

HINWEIS: Ein Fehler tritt auf, wenn der thermische Zustand 118 % des Nennzustands erreicht. Die
Reaktivierung erfolgt, wenn er wieder unter 90 % absinkt.

* [lgnorieren] - =: Ignorieren erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] - £ =: Freilaufstopp

* [GemdR STT] -  : GemaR STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] = - £ ,
ohne Ausldsung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der erkannte
Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den Wiederanlaufbedingungen
des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] - [ £ und [Typ 2-Draht-Strg.] - [
Seite 156 wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist empfehlenswert, flir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts
anzuzeigen.

* [Riickfalldrehzahl] L F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (2)

+ [Drehzahl gehalten] - L 5: Drehzahl gehalten, der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2)

+ [Stopp Rampe] - /7 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - L .: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle.

0 bis 118 % 100 %

[Warnung therm. Umr] £ H H QO

Warnung thermischer Zustand Umrichter

Auslosewert fir thermischen Alarm des Leistungsverstarkers (Logikausgang oder Relais).

(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch Uber [Einst.] 5 £ £ — Menu mdglich.

(2) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Stopp auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
digitaler Ausgang zugewiesen werden.
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% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

g 2 s: Um die Zuweisung dieses Parameters zu andern, dricken Sie die ENT-
Taste 2 s lang.
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[Thermal warning stop] 5 A £ —

Verzogerter Stopp bei thermischem Alarm

Mit dieser Funktion kann ein unerwiinschter Halt des Umrichters zwischen zwei
Prozessschritten im Fall einer Uberhitzung des Umrichters oder des Motors
verhindert werden, indem der Betrieb bis zum nachsten Halt erlaubt wird. Beim
nachsten Halt wird der Umrichter gesperrt, bis der thermische Zustand den
eingestellten Schwellwert wieder um 20 % unterschreitet. Beispiel: Ein auf 80 %
eingestellter Schwellwert ermoglicht die Reaktivierung bei 60 %.

Fir den Umrichter sowie die Motoren ist jeweils ein Schwellwert fir den
thermischen Zustand festzulegen, der den verzogerten Halt auslost.

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I I-*I_ 1 *I-I I *l- jm}
L onrnr |y Sy L a0 I’:

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Thermal warning stop] = A - —

[Thermal Warn stop] = A = - [Nein] - =

Thermal Warning stop

Mit dieser Funktion kann ein benutzerspezifischer Alarmpegel fur den thermischen Umrichter- oder
Motorzustand festgelegt werden. Wenn einer dieser Pegel erreicht wird, halt der Umrichter im freiem Auslauf
an.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion nicht aktiv (in diesem Fall sind folgende Parameter nicht zuganglich)

« [Ja] 4 E 5: Ja, freier Auslauf bei thermischem Alarm des Umrichters oder Motors

[Warnung therm. Umr] = + A €) 0 bis 118 % 100 %

Warnung thermischer Zustand Umrichter, Schwellwert des thermischen Zustands des Umrichters, bei dem
ein verzdgerter Halt ausgeldst wird.

[Therm. Schw. Motor] - ~ o () 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor, Schwellwert des thermischen Zustands des Motors, bei dem ein verzégerter Halt
ausgel6st wird.

[Therm. Schw. Mot 2] £ & o = €) 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor 2, Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 2, bei dem ein verzégerter
Halt ausgel6st wird.

[Therm. Schw. Mot 3] - - o 7€) 0 bis 118 % 100 %

Therm. Schwellwert Motor 3, Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 3, bei dem ein verzégerter
Halt ausgeldst wird.

NVE41297_05 347



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.8[Voll] F » L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L £—

[Externer Fehler] £ £ F —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
ConF=»F L. = F] F=»FLF

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Externer Fehler] - £ F —

[Zuord. ext. Fehler] - £ F — [Nein] -~ o

Zuordnung externer Fehler

Bei Zustand 0 des zugeordneten Bits ist kein externer Fehler vorhanden.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Bits wurde ein externer Fehler erkannt.

Die Logik kann Uber [Ext. Fehlerbed.] L £ £ konfiguriert werden, wenn ein Logikeingang zugeordnet wurde.

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

[Ext. Fehlerbed.] L £ £ % — [Aktiv hoch] H [

Externe Fehlerbedingung

Der Parameter ist zuganglich, wenn der externe Fehler einem Logikeingang zugeordnet wurde. Damit wird die
positive oder negative Logik des dem erkannten Fehler zugeordneten Eingangs definiert.

» [Aktiv niedrig] . =: Aktiv niedrig, Auslosung bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) des
zugeordneten Eingangs

» [Aktiv hoch] H . [i: Aktiv hoch, Ausldsung bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des
zugeordneten Eingangs

[Reak. ext. Fehler] £ F L — [Freilaufstopp] ~ £ &

Reak. Umrichter ext. Fehler

Art des Stopps bei Erkennung eines externen Fehlers.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter externer Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] Y £ =: Freilaufstopp

* [GemdR STT] = £ £: GemdB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] 5 - £,
ohne Ausldsung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der erkannte
Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den Wiederanlaufbedingungen
des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaR [2/3-Draht-Steuerung] = £ L und [Typ 2-Draht-Strg.] - [ £,
Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts
anzuzeigen.

+ [Riickfalldrehzahl] . F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Rickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

» [Drehzahl gehalten] - . 5: Drehzahl gehalten, der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Stopp Rampe] - /71 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ = : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - [ .: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .
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[Verh bei Unterspg] u 5 b —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»

r F e | co Co
[ =N ool L »l‘l_ I__*I_I_—ll__l

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Verh bei Unterspg] . 5 & —

[Reakt Unterspannung] o = & — [Fehler ausgelost]

Reaktion auf Unterspannung, Verhalten des Antriebsverstarkers bei Unterspannung.

* [Fehler ausgel6st] [J: Fehler ausgelbst, der Antriebsverstarker I6st aus und das Signal fir erkannte
externe Fehler wird ausgeldst (das zu [No drive flt] FLT zugeordnete Fehlerrelais wird gedffnet)

» [Fehleraus o. Relais] /: Fehler ausgel6st ohne Relais, der Antriebsverstarker I0st aus, das Signal fiur
erkannte externe Fehler wird jedoch nicht ausgeldst (das zu [No drive flt] FLT zugeordnete Fehlerrelais
bleibt geschlossen)

* [Warnung ausgelost] -': Warnung ausgel6st, Alarm- und Fehlerrelais bleiben geschlossen. Der Alarm
kann einem Logikausgang oder einem Relais zugeordnet werden.

[Netzspannung] . - £ 5 Je nach Nennspannung des | Je nach Nennspannung
Antriebsverstarkers. des Antriebsverstarkers

Spannung Notversorgung

Siehe [Netzspannung] . - £ 5 .

[Niveu Unterspg.] . 5 L 100 bis 304 V Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Niveu Unterspg., Einstellung der erkannten Unterspannungsfehlerstufe in Volt. Die Werkseinstellung ist
abhangig von der Nennspannung des Umrichters.

Siehe [Niveu Unterspg.] » 5L .

[Timeout Unterspg.] . 5 £ 0,2 s bis 999,9 s 0,2s

Timeout Unterspannung, Zeitverzégerung fir die Berlicksichtigung des erkannten Unterspannungsfehlers.

[gefiihrter DEC USF] 5 £ P — [Inaktiv] - o

gefiihrter DEC Unterspg, Verhalten bei Erreichen des Vermeidungspegels Unterspannung.
* [Inaktiv] - =: Inaktiv

» [Halten DC-Bus] /71 5: Halten DC-Bus, nutzt dieser Stopmodus die Tragheit, um die DC-Bus-Spannung
so lange wie mdglich aufrechtzuerhalten.

» [Stopp Rampe] ~ /1 F: Stopp Rampe, Stopp nach einer angepassten Rampe [Max. Bremszeit] = £ /7

* [Stopp Freilauf] L ~ F: Im Stopp-Modus Freilauf gesperrt ohne Fehler, Verriegelung (Stopp im
Freilauf) ohne erkannten Fehler

[ZeitWiederUnterspg] - 5 /1 % () 1,0 s bis 999,9 s 1.0s

Zeit Wiederanlauf Unterspannung

Die Zeitverzdgerung vor der Autorisierung des Neustarts nach einem vollstandigen Stopp fir [gefiihrter DEC
USF] = £ F = [Stopp Rampe] - /7 F, wenn die Spannung wieder normal ist.

[Vermeidungspegel] . 7 | 141 bis 368 V Je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers.

Vermeidungspegel Unterspannung
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Einstellung des Pegels ,Unterspannungsvermeidung® in Volt. Diese ist zuganglich, wenn [gefiihrter DEC USF]
5 E F nicht [Inaktiv] ~ = ist. Der Einstellbereich und die Werkseinstellung werden durch die Nennspannung
des Umrichters und die [Netzspannung] . - £ 5 -Wert.

0,01 bis 60,00 s 1,00 s

[Max. Bremszeit] 5 - /7 % ()

Max. Bremszeit
Rampenzeit, wenn [gefiihrter DEC USF] - £ F auf [Stopp Rampe] - /7 F eingestellt ist.
1 bis 9.999 s 9.999 s

[Haltezeit DC-Bus] - & 5 % ()
Haltezeit DC-Bus
Haltezeit DC-Bus, wenn [gefiihrter DEC USF] = - ~ auf [Halten DC-Bus] /7 /7 5 eingestellt ist.
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[IGBT tests] £ £ —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
ConF=»Fo L =»F =L F

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[IGBT tests] - £k —

[Ausg. Kurschl. Test] = £ - £ — [Nein] - =

Kurzschlusstest am Ausgang
* [Nein] ~ =: Nein, kein Test

+ [Ja] 4 £ 5: Ja, die IGBTs werden beim Einschalten und bei jedem Senden eines Fahrbefehls getestet.
Diese Tests fiihren zu einer kurzen Verzoégerung (einige wenige ms). Im Falle eines erkannten Fehlers
wird der Umrichter verriegelt. Folgende Fehler kdnnen erkannt werden:

o Kurzschluss am Umrichterausgang (Klemmen U-V-W): Anzeige von SCF.
o Fehler IGBT: xtF, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT angibt.
o IGBT kurzgeschlossen: x2F, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT angibt.

(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Stopp auslést, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
digitaler Ausgang zugewiesen werden.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Verlust4-20mA] L FL —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I _ = I (=N =
LConF=pFyl L =»F r=p] F]

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Verlust4-20 mA] . F L —

[Verlust 4-20mA AI3] L F L 7 — [Ilgnorieren] - =
Reak. Verlust 4-20 mA auf AI3
+ [Ignorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert. Dies ist die einzige mogliche Konfiguration,
wenn [AI3 Min Wert] [ ~ L 7 ist nicht groRer als 3 mA

« [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

+ [GemdR STT] - £ £: GeméR STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] = E £,
ohne Unterbrechung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der
erkannte Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] - L £ und
[Typ 2-Draht-Strg.] - - , Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang
zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.

+ [Ruckfalldrehzahl] L F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Drehzahl gehalten] - | =: Drehzahl gehalten, der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

* [Stopp Rampe] - /71 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - [ .: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .

(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Stopp ausldst, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
digitaler Ausgang zugewiesen werden.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Fehlererk. Deakt.] n H —

Zugriff

Der Parameter ist im Modus [Experte] £ F - zugénglich

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
ConF=pF L L= F = ~H
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Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Fehlererk. Deakt.] - H —

Z - [Neln] oo
[Deak. Fehlererk.] (- H k 425

Deaktivierung Fehlererkennung

In seltenen Fallen kann es vorkommen, dass die Uberwachungsfunktionen des Gerats unerwiinscht sind, weil
sie den Zweck der Anwendung beeintrachtigen. Ein typisches Beispiel ist der Lifter einer Rauchabsaugung,
der als Teil eines Brandschutzsystems eingesetzt wird. Im Fall eines Brandes soll der Lifter des Rauchabzugs
solange wie maoglich funktionieren, auch wenn beispielsweise die zulassige Umgebungstemperatur des Gerats
Uberschritten wird. In solchen Anwendungen ist eine Beschadigung oder Zerstérung des Gerats als
Kollateralschaden hinnehmbar, da andere Schaden mit héherem Gefahrenpotenzial verhindert werden.

Es steht ein Parameter fiir die Deaktivierung bestimmter Uberwachungsfunktionen in solchen Anwendungen
zur Verfligung, sodass die automatische Fehlererkennung und die automatische Fehlerreaktion des Gerats
nicht aktiv sind. Fir deaktivierte Uberwachungsfunktionen miissen Sie alternative Funktionen implementieren,
damit Bediener und/oder Ubergeordnete Steuerungssysteme angemessen auf erkannte Fehlerbedingungen
reagieren kdnnen. Wenn beispielsweise die Ubertemperaturiiberwachung des Gerats deaktiviert ist, kann das
Gerat eines Entrauchungsventilators selbst einen Brand verursachen, wenn Fehler unerkannt bleiben. Eine
Ubertemperatur kann z. B. in einer Schaltwarte signalisiert werden, ohne dass das Gerét durch seine internen
Uberwachungsfunktionen sofort und automatisch gestoppt wird.

AGEFAHR

FUNKTIONEN ZUR FEHLERERKENNUNG DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

» Dieser Parameter darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.

+ Implementieren Sie fiir deaktivierte Uberwachungsfunktionen alternative Funktionen, die keine
automatischen Fehlerreaktionen des Gerats ausldsen. Dabei sind jedoch angemessene und
gleichwertige Reaktionen durch andere MaRnahmen zu implementieren, die die Anforderungen aller
anwendbaren Bestimmungen und Standards erflllen und die Ergebnisse der Risikobewertung
berucksichtigen.

+ Das System ist mit aktivierten Uberwachungsfunktionen in Betrieb zu nehmen und zu testen.

+ Uberpriifen Sie bei der Inbetriebnahme, ob das Gerat und das System wie vorgesehen funktionieren,
indem Sie Tests und Simulationen in einer kontrollierten Umgebung unter kontrollierten Bedingungen
durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Fehleriberwachung aktiv. Bei Zustand 1 des
zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Fehleriiberwachung inaktiv. Aktive erkannte Fehler werden bei einer
steigenden Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs oder Bits geldscht.

HINWEIS: Die Funktion ,Safe Torque Off‘ und erkannte Fehler, die zur Vermeidung jeglicher Betriebsarten
beitragen, werden von dieser Funktion nicht beeinflusst.

r - = 4Jd1 = |
[ i = R A e
ore-o ] o

= PR i Y Y i [ —
=y T Ly or m =, 0

, ErmF und o L F.

Folgende erkannte Fehler kbnnen manuell geléscht werden: A~ F, [~ F, [
o Y 1 [ i Y i | | Y - Y v | - - I | -
(= I, o rc, LmC, e, o, L d, oo, o I
okFL,PHF,PEFL,5LF [,5LFZ,5LF3,5aF,5F

u]
[ i '

i 3
C -

jur B

- [

8]

* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
« [DIM] L . /: Digitaler Eingang 1
* [...] ...: Siehe die Zuordnungsbedingungen

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Feldbusuberwachung] L L L —

Zugriff

Der Parameter ist im Modus [Experte] £ F - zuganglich

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
I’__IDI_II’:»II:LII’_II_ »I’:l’_ ll__»ll__ll_ L

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Feldbusiiberwachung] £ [ [ —

[Feldbus Reak.Unt.] [ L L - [Freilaufstopp] - £

My

unterbr.Reak.Komm.Feldbusmod.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Wenn dieser Parameter auf [Ignore] eingestellt ist, ist die Uberwachung der Feldbusmodul-Kommunikation
deaktiviert.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Diese Einstellung darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.

Diese Einstellung darf nur fir Tests bei der Inbetriebnahme verwendet werden.

Es ist sicherzustellen, dass die Kommunikationsiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor das
Inbetriebnahmeverfahren und die abschlieBende Inbetriebnahmeprifung durchgefihrt werden.

Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit einem Kommunikationsmodul.

[lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
[Freilaufstopp] - £ =: Freilaufstopp

[GemaR STT] = £ £: GemdB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] 5 = £
ohne Unterbrechung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der
erkannte Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] + [ £ und
[Typ 2-Draht-Strg.] - - , Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang
zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen

[Ruckfalldrehzahl] L F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

[Drehzahl gehalten] - L 5: Drehzahl gehalten, der Antriebsverstarker behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

[Stopp Rampe] - /1 F: Stopp Rampe
[Schnellhalt] ~ 5 £ : Schnellhalt

[DC-Bremsung] - L : DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .

[Reak. CANopen-Fehl.] [ = L - [Freilaufstopp] “ £ 5

Reaktion auf CANopen-Fehler
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Wird dieser Parameter auf [Ignore] 110 eingestellt, ist die Uberwachung der CANopen-Kommunikation
deaktiviert.

» Diese Einstellung darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fir das Gerat und die Anwendung gelten.

» Diese Einstellung darf nur fir Tests bei der Inbetriebnahme verwendet werden.

» Es st sicherzustellen, dass die Kommunikationsliberwachung wieder aktiviert wurde, bevor das
Inbetriebnahmeverfahren und die abschlieRende Inbetriebnahmeprifung durchgefihrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit integriertem CANopen®.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] Y £ 5: Freilaufstopp

* [GemdB STT] = £ £: GemaB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] 5 - £,
ohne Unterbrechung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der
erkannte Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] - [ £ und
[Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ , Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang
zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.

* [Riickfalldrehzahl] L ~ F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Drehzahl gehalten] - L 5: Drehzahl gehalten, der Antriebsverstarker behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

» [Stopp Rampe] - /71 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] - = : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - [ :: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .

[Reak. Modbus-Fehler] = L L — [Freilaufstopp] -~ £ 5
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HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

Reak. auf Modbus-Unterbrechung

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Wird dieser Parameter auf [Ignore] eingestellt, wird die Uberwachung der Modbus-Kommunikation
deaktiviert.

» Diese Einstellung darf nur nach einer umfassenden Risikobewertung entsprechend allen Bestimmungen
und Standards verwendet werden, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.

» Diese Einstellung darf nur fiir Tests bei der Inbetriebnahme verwendet werden.

» Es st sicherzustellen, dass die Kommunikationstiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor das
Inbetriebnahmeverfahren und die abschlieRende Inbetriebnahmepriifung durchgefihrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit dem integrierten Modbus.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

+ [GemdR STT] = £ £: GemaRB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] =t £,
ohne Unterbrechung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der
erkannte Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] + L £ und
[Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ , Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang
zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.

* [Riickfalldrehzahl] L ~ F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Drehzahl gehalten] - L =: Drehzahl gehalten, der Antriebsverstarker behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Stopp Rampe] ~ /71 F: Stopp Rampe

* [Schnellhalt] F 5 L : Schnellhalt

+ [DC-Bremsung] - [ : DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten

anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .
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[Monitoring Encoder] 5 d d —

Zugriff
Der Parameter ist im Modus [Experte] £ F - zugénglich

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
ConF=pF L L=F =5

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Monitoring Encoder] =5 o & —

[Last Schlupf Erken] 5 o — [Ja] “ E 5

Last Schlupf Erken

* [Nein] ~ =: Nein, erkannter Fehler wird ignoriert

+ [Ja] Y E 5: Ja, Stopp Freilauf
Das Ereignis wird durch einen Vergleich mit der Ausgangsfrequenz und der Drehzahlrickmeldung
entsprechend der Konfiguration der zugehoérigen Parameter F A = F, L A~ F, d A~ F und £ A~ F ausgelost.

Das Ereignis wird auch ausgeldst, sobald ein RUN-Befehl empfangen wird, wenn das Vorzeichen der
Ausgangsfrequenz und der Drehzahlriickmeldung wahrend - A ~ F in entgegengesetzter Richtung sind.

Bei einem Fehler schaltet der Antriebsverstarker in den Stopp-Modus Freilauf und wenn die
Steuerungsfunktion der Bremslogik konfiguriert wurde, wird der Bremsbefehl auf 0 eingestellt.

[ANF Frequency Thd] 7 A~ F %

ANF Error detection frequency
Angezeigt, wenn [Encoder aktiv] £ ~ . auf [Drehzahl-Monitoring] = £ [ eingestellt ist.

Siehe [ANF Frequency Thd] (F A~ F .

[ANF Schwellwert] [ A~ F %
ANF Fehlerschwellwert

eingestellt ist.

~

Angezeigt, wenn [Encoder aktiv] £ ~ o auf [Drehzahl-Monitoring] = £

Siehe [ANF Schwellwert] L A~ F .

[ANF Direction check] & A ~ F %

Available ANF detection direction

(An}
]

eingestellt ist.

~

Angezeigt, wenn [Encoder aktiv] £ ~ . auf [Drehzahl-Monitoring]

Siehe [ANF Direction check] & A ~ F .

[ANF Time Thd.] - A~ F %
ANF Time Thd.

Angezeigt, wenn [Encoder aktiv] £ ~ . auf [Drehzahl-Monitoring] = £ [ eingestellt ist.

Siehe [ANF Time Thd.] £ A~ F .
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[Drehm. od | Grenzw.] £ d —

Zugriff
Der Parameter ist im Modus [Experte] £ F - zuganglich

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
II:IDI_II’:»II:LII’_II_ »I’:I’_ II__»I’__ =

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Drehm. od | Grenzw.] £ /| d —

[StopLimI/M] 5 = & — [Ilgnorieren] - =

Stop Lim I/ M, Verhalten bei Umschaltung auf Drehmoment- oder Strombegrenzung.
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

+ [GemdR STT] = £ £: GemaRB STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] = E £,
ohne Unterbrechung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der
erkannte Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaf [2/3-Draht-Steuerung] + [ £ und
[Typ 2-Draht-Strg.] - [ £ , Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang
zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.

* [Riickfalldrehzahl] L F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Drehzahl gehalten] - L 5: Drehzahl gehalten, der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum
Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Stopp Rampe] ~ /71 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 L : Schnellhalt
+ [DC-Bremsung] - L .: DC-Bremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten

anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle .

[Drehm/l Grzw. Tmout] 5 £ = €) 0 bis 9.999 ms 1.000 ms

Drehmoment/I Grenzwert Timeout

(Wenn [Stop Lim I/ M] = = & konfiguriert wurde)

Zeitverzdgerung fur die Bertcksichtigung der SSF-Begrenzung.

(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Stopp ausldst, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
digitaler Ausgang zugewiesen werden.

NVE41297_05 361




Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.8[Voll] F » L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L £—

[Frequenzmesser] F 9 F —

Messung der Motordrehzahl iber den Impulseingang

Zugriff

Diese Funktion verwendet den Impulseingang und ist nur anwendbar, wenn der
Impulseingang nicht fir eine andere Funktion verwendet wird.

Anwendungsbeispiel

Eine vom Motor angetriebene gezahnte Scheibe, die mit einem
Naherungsschalter verbunden ist, kann ein Frequenzsignal proportional zur
Motordrehzahl erzeugen.

Zeit in Sekunden

Auf den Impulseingang angewandt, bietet dieses Signal die folgenden
Madglichkeiten:

Messung und Anzeige der Motordrehzahl: Signalfrequenz = 1/T. Diese

Frequenz wird iber den Parameter [Gemessene Frequenz] F 5 5 angezeigt
, Seite 53.

Erkennung einer Uberdrehzahl (wenn die gemessene Drehzahl einen
vordefinierten Schwellenwert liberschreitet, 16st der Leistungsverstarker
einen erkannten Fehler aus).

Erkennung einer defekten Bremse, wenn die Bremslogik konfiguriert wurde:
Wird die Drehzahl nach einem Bremsanzug-Befehl nicht schnell genug
aufgehoben, I6st der Leistungsverstarker einen erkannten Fehler aus. Mit
dieser Funktion Iasst sich die Abnutzung der Bremsbelage feststellen.

Erkennung eines Drehzahlschwellwerts, der Gber [Schw. Alarm Puls] F 5 L
und einem Relais oder Logikausgang zugeordnet werden kann.

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~  =»
ConF=» Ful Ll =»FLE=»FTF
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Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Frequenzmesser] - 9 F —
[Freq 1

[Frequenzmesser] - 4 F — [Nein] ~ o

Frequenzmesser, Aktivierung der Funktion Drehzahlmessung.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv. In diesem Fall kann auf keinen Parameter der Funktion zugegriffen

werden.
« [Ja] 4 E 5: Ja, Funktion aktiv; Zuordnung nur méglich, wenn dem Impulseingang keine andere Funktion
zugeordnet wurde
[Divisor Impulsunt.] - 5 €) 1,0 bis 100,0 1,0

Divisor Riickmeld. Puls

Die gemessene Frequenz wird Uber den Parameter [Gemessene Frequenz] F 5 5 angezeigt, Seite 53.

[Schw. U.drehz. Puls] F 9 A — [Nein] ~ o

Schw. Uberdrehz. Puls

Aktivierung und Einstellung der Drehzahliiberschreitungsiiberwachung: [Uberdrehzahl Motor] = - F .
+ [Nein] ~ =: Keine Uberwachung der Uberdrehzahl

* [1 Hz bis 20,00 kHz] -: Anpassung des Schwellwerts fir die Frequenzauslésung am Impulseingang
dividiert durch [Divisor Impulsunt.] ~ 5 L.

[Zeit vor Uberdrez.] - o 5 0,0 s bis 10,0 s 0,0s

Zeit vor Erk Uberdrehz., Zeitverzégerung fiir die Beriicksichtigung des erkannten Uberdrehzahlfehlers.

[Stufe Fr. Impulsstr] - - £ — [Nein] - =

Stufe Frequenz Impulssteuerung

Aktivierung und Einstellung der Uberwachung fiir den Impulseingang (Drehzahlriickmeldung): [Verlust
Encoder Sig] = F F.

+ [Nein] ~ =: Keine Uberwachung der Drehzahlriickmeldung

* [0,1 Hz bis 599 Hz] -: Anpassung des Frequenzschwellwerts des Motors zur Auslésung des Fehlers der
Drehzahliriickmeldung (Abweichung zwischen der geschatzten Frequenz und der gemessenen Drehzahl).

[Schw. Puls wo RUN] ~ 7 £ — [Nein] - =

Schw. Puls ohne RUN
Aktivierung und Einstellung der Bremsenuberwachung: [Istwert Bremse] £ - F.

Wenn Bremslogik [Zuord. Bremsanst.] & L [ nicht konfiguriert ist, wird dieser Parameter auf [Nein] - =
eingestellt.

+ [Nein] ~ =: Keine Uberwachung der Bremse
* [1 Hz bis 1.000 Hz] -: Einstellung des Schwellwerts der Motorfrequenz.

[Zeit Pulse wo Run] - 5 4 0,0 s bis 10,0 s 0,0s

Zeit Erk Pulse ohne Run
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[Dynam. Lasterkenng] d L d —

Erkennung einer Lastvariation

Diese Erkennung ist nur mit der Funktion ,Heben mit hoher Drehzahl“ verfiigbar.
Mit dieser Funktion wird erkannt, ob ein Hindernis angetroffen wurde, das einen
plétzlichen Anstieg (beim Heben) bzw. eine plétzliche Abnahme (beim Senken)
der Last verursacht.

Die Erkennung einer Lastvariation 16st einen [Fehler dyn. Belast.] -/ L . Der
Parameter [Verw. Last Appli] & L & kann die Reaktion des Antriebsverstarkers
auf diesen Fehler konfiguriert werden.

Die Erkennung der Lastvariation kann auch einem Relais oder einem
Logikausgang zugeordnet werden.

Entsprechend der Konfiguration des Hebens mit hoher Drehzahl sind zwei
Erkennungsmodi mdéglich:

* Modus Drehzahlsollwert
[Hubw HSP optim] ~ 5 o ist auf [Sollwertfrequenz] = 5 .
Erkennung einer Drehmomentanderung eingestellt.
Wahrend des Betriebs mit hoher Drehzahl wird die Last mit der verglichen,
die wahrend der Frequenzstufe gemessen wurde. Die zulassige Lastvariation
und die Dauer sind konfigurierbar. Bei Uberschreitung wechselt der
Antriebsverstarker in den Fehlermodus.

+ Strombegrenzungsmodus
[Hubw HSP optim] H 5 = ist auf [Strombegrenzung] [ 5 - eingestellt.
Beim Heben mit hoher Drehzahl fiihrt eine Erhéhung der Last zu einem
Drehzahlabfall. Auch wenn der Betrieb mit hoher Drehzahl aktiviert wurde,
wenn die Motorfrequenz unter den [Freq Stromgrung] = [ L Schwellwert
fallt, schaltet der Antriebsverstarker zu dem erkannten Fehler. Die Erkennung
erfolgt nur bei einer positiven Lastvariation und nur im High-Speed-Bereich
(Bereich Uber [Freq Stromgrung] 5[ L ).
Beim Senken erfolgt der Betrieb im Modus Drehzahlsollwert.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~  =»
Il__l__ll_lll:*ll:l_lll_ L *F/_ I ==

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Dynam. Lasterkenng] -/ [ o —

Erkennung einer Lastvariation. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] ~ = = nicht [Nein]
o ISt

[Zeit vor Delta Last] - [ - [Nein] - =

Zeit vor Delta Last

Aktivierung der Erkennung einer Lastvariation und Einstellung der Zeitverzégerung fiir die Ubernahme der
erkannten Lastvariation [Fehler dyn. Belast.] &/ L  bertcksichtigt werden.

* [Nein] ~ =: Keine Erkennung einer Lastvariation
» [0,00 s bis 10,00 s] -: Einstellung der Zeitverzdgerung fur die Bericksichtigung des erkannten Fehlers.
Die vom Antriebsverstarker betrachtete Zeitverzégerung wird mit 2 multipliziert.

[Schw Delta Last] -/ L 1 bis 100 % 100 %
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Schwellwert Delta Last, Einstellung des Auslésewerts zur Erkennung von Lastvariationen in Prozent der
wahrend der Frequenzstufe gemessenen Last.

[Verw. Last Appli] -/ L & — [Freilaufstopp] “ £ 5
Verwaltung Last Appli, Verhalten des Umrichters im Falle des Fehlers ,Lastvariation®.

* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter externer Fehler wird ignoriert

« [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp

* [GemdR STT] - £ £: GeméaR STT, Stopp entsprechend der Konfiguration von [Art des Stopps] 5t £,

ohne Ausldsung. In diesem Fall 6ffnet das Fehlerrelais nicht und der Umrichter ist, sobald der erkannte
Fehler nicht mehr vorhanden ist, bereit zum Wiederanlauf entsprechend den Wiederanlaufbedingungen
des aktiven Befehlskanals (z. B. gemaR [2/3-Draht-Steuerung] = L [ und [Typ 2-Draht-Strg.] - £ ,
Seite 156, wenn die Steuerung Uber die Klemmen erfolgt). Es ist empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (z. B. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts

anzuzeigen.

+ [Ruckfalldrehzahl] L F F: Riickfalldrehzahl, Wechsel zur Riickfalldrehzahl, die beibehalten wird,
solange der erkannte Fehler vorhanden ist und der Betriebsbefehl nicht aufgehoben wird (1)

+ [Drehzahl gehalten] - . =: Drehzahl gehalten, der Antriebsverstarker behalt die aktuelle Frequenz zum

Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1)
* [Stopp Rampe] - /71 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt
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[Fehler Autotuning] £ n F —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»
II__EII_III:»II:I_III_ L »F:’_ I N

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Fehler Autotuning] - - F —

[Fehlerreak. Tuning] £ ~ L - [Freilaufstopp] ~ £ 5

Reaktion auf Fehler Autotuning
* [lgnorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert

» [Freilaufstopp] Y £ =: Freilaufstopp

(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Stopp ausldst, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
digitaler Ausgang zugewiesen werden.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menus zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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[Umrichterkopplung] P P  —

Kartenpairing

Zugriff

Der Zugriff auf die Funktion ist nur im Modus [Experte] £ 7 - mdglich.
Diese Funktion wird verwendet, um festzustellen, ob ein Modul ausgetauscht oder

die Software in irgendeiner Weise geandert wurde.

Wenn ein Pairing-Passwort eingegeben wird, werden die Parameter des aktuell
eingeflgten Moduls gespeichert. Bei jedem nachfolgenden Einschalten werden
diese Parameter Uberprift, und bei einer Abweichung verriegelt der Umrichter.
Bevor der Umrichter neu gestartet werden kann, missen Sie zur urspriinglichen
Situation zurtuickkehren oder das Pairing-Passwort erneut eingeben.

Folgende Parameter werden gepruft:
* Der Modultyp fir: alle Module.

* Die Softwareversion flir: den Steuerblock, die Kommunikationsmodule.

« Die Seriennummer fiir: den Steuerblock.

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I - » = 11 * 1L * oo
L onrnr |y Sy = L C ~— 1

HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

[Umrichterkopplung] F F  —

[Pairing-Passwort] 7 7 | %

[AUS] o F F bis 9.999

[AUS] = F F

Pairing-Passwort

+ [AUS] = F F: Der Wert bedeutet, dass die Modul-Pairingfunktion inaktiv ist.

» -:Der Wert [EIN] = ~ gibt an, dass die Modulpaarung aktiv ist und dass ein Zugriffscode eingegeben
werden muss, um den Umrichter zu starten, wenn ein Modulpaarungsfehler erkannt wird.

Sobald der Code eingegeben wurde, wird der Umrichter entsperrt und der Code wechselt zu [EIN] = .
Der PPI-Code ist ein Freigabecode, der nur dem Schneider Electric-Produkt-Support bekannt ist.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.
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[Unterlast Prozess] u L d —

Fehler Unterlast Prozess

Eine Prozessunterlast wird erkannt, wenn das nachste Ereignis eintritt, und bleibt
fur eine Mindestzeit anstehend ([Erk. Unterl. Verz.] . L ), die konfigurierbar ist:

» Der Motor befindet sich im Beharrungszustand und das Drehmoment liegt
unter der eingestellten Unterlastgrenze ([Unterlast Drehz.=0] . . L, [Unterl.
Nenndrehz.] | . ~, [Freq.schwellw.Untl.] - /7. o Parameter).

» Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, wenn der Offset zwischen
Frequenzsollwert und Motorfrequenz unter den konfigurierbaren Schwellwert
fallt. [Hysteresefrequenz] = - L.

Zwischen Nullfrequenz und
Nennfrequenz illustriert die Kurve
die folgende Gleichung:
Drehmoment= L o L +((L v —
L v L) x Frequenz)2)/
(Nennfrequenz)?

Bei Frequenzen von weniger als
[Freq.schwellw.Untl.] - /7 o ist
die Unterlastfunktion nicht aktiv.

T: Drehmoment in % des
Bemessungsmoments

F: Frequenz
1. Unterlastbereich

Ein Relais oder ein Logikausgang kann der Signalisierung dieses erkannten
Fehlers im Meni [Eingdnge/Ausgédnge] | - o zugeordnet werden.

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - | =»

ConF=pF L L=»F =, |4

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Unterlast Prozess] . [ J —

[Erk. Unterl. Verz.] o L £ 0 bis 100 s Os

Erk. Unterlast Zeitve rzégerung

Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfligbar.

[Unterl. Nenndrehz.] L . ~ % () 20 bis 100 % 60 %

Unterl. Schwellw. bei Nenndrehz.

Schwellwert fir Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ([Motor Nennfrequenz] ~ - 5 , Seite 104), in % des
Motorbemessungsmoments.
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HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Unterlast Drehz.=0] . . L. %* () 0 bis [Unterl. Nenndrehz.] | 0 %

! -
Lo

Unterlast Schwellw. bei Drehz.=0, Unterlastschwellwert bei Frequenz Null, in % des
Motorbemessungsmoments.

[Freq.schwellw.Untl.] - /7. o % €) 0-599 Hz 0 Hz

Erk. Unterlast Schwell. Frequenz, minimaler Frequenzschwellwert fir die Unterlasterkennung.

[Hysteresefrequenz] 5 - 5 % () 0,3 bis 599 Hz 0,3Hz

Hysteresefrequenz, maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert den
Beharrungszustand.

[Unterlast-Managem.] . o/ L — [Freilaufstopp] 4 £ 5

Unterlast-Management
* [Ignorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
» [Freilaufstopp] < £ 5: Freilaufstopp
* [Stopp Rampe] - /1 F: Stopp Rampe
* [Schnellhalt] ~ 5 : Schnellhalt

[Zeit Unter. Wieder.] F - ., % €) 0 bis 6 min 0 min

Zeit Unterlast. vor Wiederanlauf

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Unterlast-Managem.] . & L auf [Ignorieren] ~ = eingestellt ist.

Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.

Um einen automatischen Neustart zu erméglichen, muss der Wert von [Zeit Fehlerreset] - A - , Seite 336

muss diesen Parameter um mindestens eine Minute Uiberschreiten.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die

entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem

Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren

Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor

geandert werden.
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[Uberlast Prozess] o L d —

Fehler Uberlast Prozess

Eine Prozessuberlast wird erkannt, wenn das nachste Ereignis eintritt, und bleibt
fur eine Mindestzeit [Erk. Uberlast Verz] - - . ausstehend, die konfigurierbar ist:

» Der Umrichter befindet sich im Modus ,Strombegrenzung*.

+ Der Motor befindet sich im Beharrungszustand und der Strom liegt Gber dem
eingestellten Uberlastschwellwert [Uberl. Erk. Schw.] [ = [ .

Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, wenn der Offset zwischen
Frequenzsollwert und Motorfrequenz unter den konfigurierbaren Schwellwert fallt.
[Hysteresefrequenz] 5 - .

Ein Relais oder ein Logikausgang kann der Signalisierung dieses erkannten
Fehlers im Menl [Eingdnge/Ausgédnge] . _ = zugeordnet werden.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~  =»
ConF=»F L L =»F =] 4

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Uberlast Prozess] = [ o —

[Erk. Uberlast Verz] ~ o L 0 bis 100 s 0s

Erkennung Uberlast Verzégerung

Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfligbar.

[Uberl. Erk. Schw.] L o [ % Q) ) 70 bis 150 % 110 %

Schwellwert Erkenung Uberlast

Uberlasterkennungsschwellwert, in Prozent des Motornennstroms [Motor Nennstrom] ~ [ ~ , Seite 104.
Dieser Wert muss kleiner als der Grenzstrom sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.

[Hysteresefrequenz] 5 - & * Q)

0 bis 599 Hz 0,3 Hz

Hysteresefrequenz, maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert den
Beharrungszustand.

[ProzessMngmt Uberl.] = o . %

— [Freilaufstopp] ~ £ 5

Prozess-Management Uberlast

[Ignorieren] ~ =: Ignorieren, erkannter Fehler wird ignoriert
[Freilaufstopp] - £ =: Freilaufstopp

[Stopp Rampe] - /71 F: Stopp Rampe

[Schnellhalt] ~ = - : Schnellhalt
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Bezeichnung

Einstellungen

Werkseinstellung

[Zeit Uberl. Wieder.] F - o % €)1 0 bis 6 min 0 min
Zeit Uberlast. vor Wiederanlauf
Dieser Parameter ist nicht zugénglich, wenn [ProzessMngmt Uberl.] - - [ auf [ignorieren] r = eingestellt

ist.

Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.

Um einen automatischen Neustart zu ermdglichen, muss der Wert von [Zeit Fehlerreset] - A - muss diesen
Parameter um mindestens eine Minute Uberschreiten.
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[Ruckfallfrequenz] L F F —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I~ - - | | ] | R S
LL—II_II_»I_I_ILL *I_LI:*I_ = r

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Riickfallfrequenz] [ F F —

[Riickfalldrehzahl] L F F 0-599 Hz OHz
Riickfalldrehzahl
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[Koeff. Schnellhalt] F 5 £ —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I~ I_*I_ 1 »I_l I »I_ [
L onrnr Ly Sy | I S - | — IE

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Koeff. Schnellhalt] - 5 £ —

[Teiler Rampe] o/ [ £ * ) () 0 bis 10 4

Teiler Rampe Schnellhalt

Die aktivierte Rampe ([Verzégerung] - £ [ oder [Verzégerung 2] - £ ') wird dann beim Senden von Stopp-
Requests durch diesen Koeffizienten dividiert.

Der Wert 0 entspricht einer Mindestrampenzeit.

NVE41297_05 373



Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 1.3.4.8[Voll] F » L L ——[FEHLERMANAGEMENT] F L £—

[DC-Bremsung] 4L  —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I r r | cod I
L EII_II_*I_I_II_L *I_Ll__»l:ll_ I

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[DC-Bremsung] &/ [  —

[DC-Brems. Pegel 1] /L * QD) @) 0,1bis 1,411n (2) 0,64 1n (2)

DC-Bremsung Pegel 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Starke des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert Uber Logikeingang oder gewahlt als Stopmodus.

[Zeit DC-Bremsung 1] - & , *x Q) @) 0,1bis 30s 0,5s

Zeit DC-Bremsung 1

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fiir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Maximale Dauer der Stromaufschaltung [DC-Brems. Pegel 1] | & L. Nach Ablauf dieser Zeit wird der
Einspeisestrom [DC-Brems. Pegel 2] o[ .

[DC-Brems. Pegel 2] A0 2 * () (1) (3) 0,11In (2) bis [DC-Brems. 0,51n (2)
Pegel 1] o[

DC-Bremsung Pegel 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf Gré3e und Zeit die erforderliche
Nennleistung fir den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Einspeisungsstrom, der durch einen Logikeingang aktiviert oder als Stopmodus ausgewahlt wurde, sobald die
Zeitspanne [Zeit DC-Bremsung 1] - -  abgelaufen ist.

[Zeit DC-Bremsung 2] - 4L *x ()@ 0,1bis 30s 0,5s
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Zeit DC-Bremsung 2

HINWEIS

UBERHITZUNG

Es ist sicherzustellen, dass der angeschlossene Motor in Bezug auf GréRRe und Zeit die erforderliche
Nennleistung fur den angelegten DC-Bremsstrom besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Maximale Einspeisezeit [DC-Brems. Pegel 2] | o [ 2 flir Einspeisung, nur als Stopmodus ausgewahlt.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Art des Stopps] = £ auf [DC-Bremsung] -/ [ . eingestellt ist.
(1) Der Zugriff auf den Parameter ist auch Uber die Menus [Einst.] 5 £ - — und [Application function] F . ~
— mdglich.

(2) In entspricht dem Nennstrom des Antriebsverstarkers, der in der Installationsanweisung und auf dem
Typenschild angegeben ist.

(3) Diese Einstellungen sind unabhangig von der Funktion [Auto. DC-Bremsung] A o/ [ .

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.
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1.3.49[Voll] F u L L ——[Kommunikation] [ o 71—

Inhalt dieses Kapitels

Mit integriertem Bedienterminal ..o 377
[Komm. Scan. Eingang] [ 5 — .. 378
[Komm. Scanner AuSg] o [ 5 — i 379
[Feldbus Modbus] /7 | — ... 380
[CANOpen] T T 381
[Feldbusmodul] £ b o — ..o 381
[Forced IoKal] L £ F — e e 382
[Feldbus Identifier ASW] £ 1 o oo 383
[Zugriffsebene] L [ L ..o e 383

376
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Mit integriertem Bedienterminal

1

1. Uberdas Men(i [ = ~ F

2. Kommunikation
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I
o

ml
|—

[Komm. Scan. Eingang] /[ 5 —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
II__EII_III:*II:I_III_ L */:/_ I =Nl

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Komm. Scan. Eingang] /[ 5 —

[Scan. IN1 Adresse] ~ /71 | bis [Scan. IN4 Adresse] ~ /7 A 4 kann flr Fast Task des Kommunikations-
Scanners verwendet werden (siehe Modbus & CANopen® Kommunikationshandbuch).

[Scan. IN1 Adresse] ~ 1A | — 3.201

Adresse Scan Eingang 1, Adresse des 1. Eingangswortes.

[Scan. IN2 Adresse] ~ /1A — 8.604

Adresse Scan Eingang 2, Adresse des 2. Eingangswortes.

[Scan. IN3 Adresse] ~ /71 H 3 — 0

Adresse Scan Eingang 3, Adresse des 3. Eingangswortes.

[Scan. IN4 Adresse] ~ /1A H — 0

Adresse Scan Eingang 4, Adresse des 4. Eingangswortes.

[Scan. IN5 Adresse] ~ /1A 5 — 0

Adresse Scan Eingang 5, Adresse des 5. Eingangswortes.

[Scan. IN6 Adresse] ~ /1 H & — 0

Adresse Scan Eingang 6, Adresse des 6. Eingangswortes.

[Scan. IN7 Adresse] ~ 1A 1 — 0

Adresse Scan Eingang 7, Adresse des 7. Eingangswortes.

[Scan. IN8 Adresse] ~ /1 H & — 0

Adresse Scan Eingang 8, Adresse des 8. Eingangswortes.
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I
o

ml
|—

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Komm. Scanner Ausg] o L 5 —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o - =
ConFe=pFol L =»F [ -=-»[5

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Komm. Scanner Ausg] = [ 5 —

[Adr. Scan Aus1] ~ [ A [ bis [Adr. Scan Aus4] ~
verwendet werden (siehe Modbus & CANopen® Kommunikationshandbuch).

P

[

A 4 kann fur Fast Task des Kommunikations-Scanners

[Adr. Scan Aus1] ~ [ A | - 8.501
Adresse Scan Ausgang 1, Adresse des 1. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus2] ~ [ A~ — 8.602
Adresse Scan Ausgang 2, Adresse des 2. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus3] ~ [ A 7 — 0
Adresse Scan Ausgang 3, Adresse des 3. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Ausd4] ~ [ A 4 — 0
Adresse Scan Ausgang 4, Adresse des 4. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus5] ~ L A 5 — 0
Adresse Scan Ausgang 5, Adresse des 5. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus6] ~ [ A £ — 0
Adresse Scan Ausgang 6, Adresse des 6. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus7] ~ [ A 7 — 0
Adresse Scan Ausgang 7, Adresse des 7. Ausgangswortes.

[Adr. Scan Aus8] ~ L A H - 0

Adresse Scan Ausgang 8, Adresse des 8. Ausgangswortes.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der

Parameter.
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[Feldbus Modbus] 1 d I —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»

r r r | co o
L EII_II_»I_I_II_L »l‘l_l_‘»lll:l |

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Feldbus Modbus] /7 o/ | —
[Adresse Modbus] A o [AUS] = F F bis 247 [AUS] o F F

Modbus-Adresse Umrichter
[AUS] = F F
- 1 bis 247

[Zus. FeldMod Modbus] A /71 o [ % [AUS] o F £ bis 247 [AUS] = F F
Zusétzliches Feld.modul Modbus

[AUS] = F F

- 1 bis 247

[Baudrate Modbus] ~ - - — [19,2 Kbit/s] 19 2
Baudrate Modbus

48-96-19 2 - 38 4 kbit/s auf dem integrierten Bedienterminal.

4800, 9600, 19200 oder 38400 Baud auf dem Grafikterminal.

[Format Modbus] ~- F = — [8-E-1] 5 £ /
Format Modbus

801 -8E1-8n1, 8n2

[Modbus-Timeout] - - = 0,1 bis 30 s 10,0 s

Modbus-Timeout

0,1bis30s

[Status Modbus-Komm.] [ = /7 | — —

Status Modbus-Kommunikation
« [ROTO] - 7 L [7: ROTO, kein Modbus-Empfang, keine Ubertragung = Kommunikation inaktiv
« [ROT1] ~ [ [: ROT1, kein Modbus-Empfang, Ubertragung
« [R1TO0] -~ /L [J: R1T0, Modbus-Empfang, keine Ubertragung
« [R1T1] - /£ I: R1T1, Modbus-Empfang und -Ubertragung

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenl der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.
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[CANopen] L no —

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
I’__l_—ll_lll:*llzl_lll_ L »Il__ll_ II__»I’__I_II:I

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[CANopen] [ = o —
[CANopen-Adresse] A [ o [AUS] = F F bis 127 [AUS] = F F

CANopen-Adresse Umrichter

[AUS] = F F: AUS

- 1 bis 127

[Baudrate CANopen] £ o/ [ o — [250 kbit/s] & 5 [1K

Baudrate CANopen
+ [50 kbit/s] = 7 K : 50.000 Baud
* [125 kbit/s] /5 K:125.000 Baud
* [250 kbit/s] = = [ K : 250.000 Baud
+ [500 kbit/s] = J K :500.000 Baud
* [1 Mbit/s] //7: 1 MBaud

[CANopen-Fehler] £ - [ o 0 bis 5 -

CANopen-Fehler. Schreibgeschutzter Parameter, kann nicht gedndert werden.

[Feldbusmodul] L & d —
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»
I’_-IJI_II’:»II:LII'_ L *ll__l’_ II:#I’_-I_IIII

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Feldbusmodul] [ £ 4 —

Siehe spezifische Dokumentation des verwendeten Moduls.
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[Forcedlokal] L [ F —

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -~ | =»

r r r | co |
L EII_II_»I_I_II_L »I_l_l__»l_ L

Liste der Parameter

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Forced lokal] L [ F —

[Zuord forced lokal] ~ L = — [Nein] ~ =
Zurodnung Frequenzsollwert lokal, der Modus ,Forced lokal® ist aktiv, wenn der Eingangszustand 1 lautet.
[Zuord forced lokal] ~ L - wird auf [Nein] ~ = gesetzt, wenn [Profil] Z H L F auf [IlO-Profil] |- , Seite 201
gesetzt ist.
* [Nein] ~ =: Nein, Funktion inaktiv
« [DIM] L . I: Digitaler Eingang 1
[...] ..
+ [DI6] L . E&: Digitaler Eingang 6
 [DAIM1] L A . I: Digital Eingang Al1
» [DAI2] L A . c': Digital Eingang Al2
 [OLO01] = L [ I: OLO1, Funktionsbausteine: Logikausgang 01
[...] ..
* [OL10] = L [[I: OL10, Funktionsbausteine: Logikausgang 10
[Forced Ref Lokal] - L o [ — [Nein] - =

Forcierung Frequenzsollwert lokal
* [Nein] ~ =: Nein, nicht zugeordnet (Steuerung tUber Klemmen mit Sollwert Null)
« [AI1] A7 . I: A1, Analogeingang
+ [AlI2] A  Z: Al2, Analogeingang
+ [AI3] A . 3: AlI3, Analogeingang

 [HMI] L [ C: Lokale HMI, Zuordnung der Referenz und des Befehls zum Grafikterminal oder dezentralen
Bedienterminal.

Referenz: [Sollwertfrequenz] . F ~ , Seite 53.

Befehl: Tasten RUN/STOP/FWD/REV.

[RP] F :: Puls Eingang

[OAO01] = A /: OA01, Funktionsbausteine: Analogausgang 01

[OA10] = A [ [1: OA10, Funktionsbausteine: Analogausgang 10

[Timeout forc. lokal] F L = £ % 0,1bis 30s 100s

Timeout forc. lokal

0,1bis30s

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord forced lokal] F . = nicht auf [Nein] ~ o eingestellt ist.

Zeitverzogerung vor Wiederaufnahme der Kommunikationsiiberwachung beim Verlassen des Modus "Forced
lokal".
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[Feldbus Identifier Asw] n £  d

Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: o -  =»

I~ - * - 1 » ] I Iyl
L onrnr Ly Sy | I S - [ =y

Liste der Parameter

HMI-Bezeichnung Einstellungen Werkseinstellung

[Feldbus Identifier Asw] ~ £ . o — —

Feldbus Identifier Auswahl

¢ Durch diesen Parameter kann der ATV320-Umrichter als ATV320 oder ATV32 (iber das Netzwerk erkannt
werden.

+ Die Anderung des Einstellwertes wird nach einem Neustart des Umrichters wirksam.

» Dieser Parameter ist nicht Teil einer Umrichterkonfiguration. Dieser Parameter kann nicht Gbertragen
werden.

+ Bei einer Werkseinstellung wird der Einstellwert dieses Parameters nicht geandert.
[ATV320] = 2 [J: Das Netzwerk identifiziert den Umrichter als ATV320.

[ATV32] 7 7: Das Netzwerk identifiziert den Umrichter als ATV32.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese MenUs zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

-—

[Zugriffsebene] L AL

Siehe [3.1] [Zugriffsebene] [ A [ [Zugriffsebene] L A [, Seite 385.
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2. [Schnittstelle] (£ F

Inhalt dieses Kapitels

[Zugriffsebene] L [ L ... 385
[SPRACHE] L 1 i e 389
[AUSWAHL ANZEIGETYP] /7L F oo 390
[Display-Konfig.] of £ F o 396
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[Zugriffsebene] L AL
Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle].

Uber dieses Menii

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

Mit integriertem Bedienterminal

1) _
| HOV @ (=

ITF-

\j

ENT

ENT L
ESC

—i+
<~E5C TNCE-

—T+
<esc el

+[-
1. Uber das Menii . k£ F

2. Zugriffsebene
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3.1 [Zugriffsebene] L AL

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Zugriffsebene] L A () - [Standard] it
Zugriffsebene

[Basis] L A 5: Eingeschrankter Zugriff auf die Meniis [Schnellstart] 5 . /7-, 1,2 [UBERWACHUNG] /7 = -,

o

[Einst.] = £

[Werkseinstellung] F [ 5-, 5 [ZUGRIFFSCODE] . = - und 3,1 [Zugriffsebene] L A L. Jedem Eingang
kann nur eine Funktion zugewiesen werden.

[Standard] = £ o: Zugriff auf alle MenUs des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kann nur eine
Funktion zugewiesen werden.

[Erweitert] A o \/ : Zugriff auf alle Menus des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kénnen mehrere
Funktionen zugewiesen werden.

[Experte] £ F ~: Zugriff auf alle Menis des integrierten Bedienterminals und zuséatzliche Parameter. Jedem
Eingang kénnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Vergleich der Meniis, auf die Uber das Grafikterminal/das

integrierte Bedienterminal zugegriffen werden kann

[E/A-Abbild] o /7-

[UBERW. SICHERHEIT] 5  F -

[Monit. Fun. Blocks] /7 F k-

[Kommunikations Menii] L /7 /]-

[STATUSPI] /17 -

[Einschaltzeit] ~ £ -

[Warnungen] A L ~-(1)

[Anderer Zustand] - 5 - -(1)

[Warnungen] [ o -

1.3 [Einstellung (Configuration)] [ = ~ F

[Mein Menti] /7 4 /1 -

[Werkseinstellung] - [ 5-

[VO"] Foul L-

[Schnellstart] 5 / /1-

[Einst.] 5 E E-

[Function Blocks] F L /1-

2[ldentifizierung]

o 1 d-(1)

3[Schnittstelle] - F- )

3.1 [Zugriffsebene] L A [ -

3.2 [SPRACHE] | - [:-

4[Open/ Save as] - ~ A-)

5[ZUGRIFFSCODE] [ = - (™

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

1 [berech FU] | 1.2 [Diagnose] -/ [ -
dr - [UBERWA-
CHUNG]

rn
o=

1.3 [Voll] ~ o
[Einstellung
(Configurati-
On)] ConF

Il
-

—

[Motorregelung] -/ - -

[Eingang/Ausgang] | o -

[Befehl] [ £ [ -

[Application function] ~ ./ -

[FEHLERMANAGEMENT] F L -

[Kommunikation] [ = /7-

Zugriffsebene
1 [berech FU] o - - o - = o
1.1 [Reference speed] - £ F- f, :i', E i",
n ° e [0
- ‘B 5 @ <
1.2 [UBERWACHUNG] /7 5 - S 5 = 2
= |s |2 |d
[UBERWACHUNG MOTOR] /7 /7 - 123 w =
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3 3.3 [AUSWAHL ANZEIGETYP] /7 [ F-
[Schnittstelle]
1 EF-()

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

3.4 [Display-Konfig.] o/ [ F- ™)

Jedem Eingang kdnnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.

Expertenparameter

Jedem Eingang kénnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.

(1) Zugriff nur Giber das Grafikterminal moglich.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[SPRACHE] L » G

Uber dieses Menii

3,2 [SPRACHE] L

RDY Begriff +0,0Hz 0,0A

3.2 Sprache

Francais
Deutsch
Espafriol

Italiano

v

<< >> Quick

Chinesisch

Pycckun

Tirkce

Wenn nur eine Auswahl mdglich ist, wird die getroffene Auswahl durch v

angezeigt

Beispiel: Es kann nur eine Sprache ausgewahlt werden.

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

() : Diese Parameter kénnen wihrend de
geandert werden.

nh

s Betriebs oder bei gestopptem Motor

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[SPRACHE] L ~ [ ¢)

[Sprache 0] LnGO

Sprachauswahl

Aktueller Sprachenindex.

[Sprache 0] LnGO

[Sprache 9] LnG9
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[AUSWAHL ANZEIGETYP] L F

Der Zugriff auf dieses Menu ist nur Uber das Grafikterminal mdglich.

ROY Terrd 00H 000 [RDY Terrd 0.0H 0.00a |

3 Schnittstelle 3.3 Auswahl Anzeige
3.1 Zugriffsebene Param. Anz. Balken
3.2 Sprache ENT- Typ Anzeige
3.3 Auswahl Anzeigetyp ﬁ Komm. map Konfig.

Ermdglicht die Konfiguration der auf dem Grafikdisplay wahrend des Betriebs angezeigten
Informationen.

[Param. Anz. Balken]: Auswahl von 1 bis 2 Parametern, die in der oberen Zeile angezeigt werden
(die ersten 2 kénnen nicht geandert).

DY Terrd 0.0Hz 000
3.3 Auswahl Anzeige

Param. Anz. Balken
Typ Anzeige
Komm. map Konfig.

[TYP ANZEIGE]: Auswahl der Parameter, die in der Mitte des Bildschirms und im
Anzeigemodus angezeigt werden (Digitalwerte oder Balkendiagrammformat).

[Komm. map Konfig.]: Auswahl der angezeigten Wérter und deren Format.

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [AUSWAHL ANZEIGETYP]

Uber dieses Menii

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

% : Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die
entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter auch aus dem
Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kénnen, enthalten diese Menls zur einfacheren
Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der
Parameter.

() : Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

[AUSWAHL ANZEIGETYP] L F —

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

3.3 [AUSWAHL ANZEIGETYP] /1 F -

390 NVE41297_05
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Param.anz. Balken]

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Param.anz. Balken] F & 5-
[AI1] inV
[AI2] inV
[AIZ] in mA
[AO1] inV
[ETA-Statuswort]
[Alarmgruppen]
[Frequenzsoliw.] in Hz: P_arameter wird in der werkseitigen Konfiguration
angezeigt
[Ausgangsfrequenz] in Hz
[Motorstrom] in A: Parameter wird in der werkseitigen Konfiguration
[Motordrehzahl] angezeigt
[Motorspannung] in Upm
[Motorleistung] inV
[Motordrehmoment] in W
[Netzspannung] in %
[Therm. Zustand Motor] inV
[Therm. Zust. FU] in %
in %

[Leistungsaufnahme]
[Betriebsstunden]
[Einschaltzeit]

[IGBT Alarmzahler]
[Min. Freqg-Zeit]
[PID-Sollwert]
[Istwert PID]

[Fehler PID]
[PID-Ausgang]
[Konfig. aktiv]

[Akt. Parametersatz]

in Wh oder kWh, je nach Nennleistung des
Antriebsverstarkers

in Stunden (Zeitdauer, die der Motor eingeschaltet
wurde)

in Stunden (Zeitdauer, die der Antriebsverstarker
eingeschaltet wurde)

in Sekunden (Gesamtzeit der IGBT-
Uberhitzungsalarme)

in Sekunden

in %

in %

in %

in Hz

CNFO, 1 oder 2
SET1, 2 oder 3

Wabhlen Sie den Parameter mit ENT aus (neben dem Parameter wird dann ein ¥ angezeigt). Mit ENT kann die
Auswahl von Parametern auch wieder riickgangig gemacht werden.

Es kénnen 1 oder 2 Parameter ausgewahlt werden.

Beispiel:

PARAMETER ANZ. BALKEN

UBERWACHUNG

NVE41297_05
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Frequenzumrichter fiir Asynchron-

und Synchronmotoren 2. [Schnittstelle] | - F

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

-
-
Zugriff
Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [AUSWAHL ANZEIGETYP] =» [TYP ANZEIGE]
[TYP ANZEIGE]

HMI-Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung

[Wertetyp Anzeige] /7 & £ QO

- [Digital] - £ [

Wertetyp HMI-Anzeige
[Digital] -/

-
= -

[Balkenanzeige] - H -

[Liste] L 5k

oo
— -

[Auswahl Mot Param] /7

*

[Al1]

[Al2]

[AI3]

[AO1]
[ETA-Statuswort]
[Alarmgruppen]
[Frequenzsollw.]
[Ausgangsfrequenz]
[Pulse in. Arb. Freq.]
[Motorstrom]
[Motordrehzahl]
[Motorspannung]
[Motorleistung]
[Motordrehmoment]
[Netzspannung]
[Therm. Zust. Motor]
[Therm. Zust. FU]

[Leistungsaufnahme]

inV
inV
in mA

inV

in Hz: Parameter wird in der werkseitigen Konfiguration
angezeigt

in Hz

in A: Parameter wird in der werkseitigen Konfiguration
angezeigt

in Hz
in Upm
inV

in W

in %
inV

in %

in %
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2. [Schnittstelle] . F Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[Betriebsstunden] in Wh oder kWh, je nach Nennleistung des
] . Antriebsverstarkers
[Einschaltzeit]
. in Stunden (Zeitdauer, die der Motor eingeschaltet wurde)
[IGBT Alarmzanhler]
) . in Stunden (Zeitdauer, die der Antriebsverstarker
[Min. Freq-Zei] eingeschaltet wurde)
[PID-Sollwert] in Sekunden (Gesamtzeit der IGBT-Uberhitzungsalarme)
[Istwert PID] in Sekunden
[Fehler PID] in %
[PID-Ausgang] in %
in %
in Hz

Wahlen Sie die Parameter mit ENT aus (neben dem Parameter wird dann ein v angezeigt). Mit ENT kann die
Auswahl von Parametern auch wieder riickgdngig gemacht werden.

PARAMETER AUSWAHL
UBERWACHUNG

et

et

Im Folgenden finden Sie einige Beispiele:

Anzeige von 2 digitalen Werten Anzeige von 2 Balkendiagrammen Anzeige einer Liste mit 5 Werten
RDY Begriff +35.0 Hz 80.0 A RDY Begriff +35.0 Hz 80.0 A RDY Begriff +35.0 Hz 80.0 A
Motordrehzahl Min. Motordrehzahl Max ) 1.2 Uberwachung
0 1250 U/min 1500 Frequenzsollwert: 50,1 HZ
1250 U/min I— ]

Motorstrom: 80 A

Min. Motorstrom Max Motordrehzahl: 1250 U/min

Motorstrom 080 A 1500
Therm. Zustand Motor: 80 %
e ——— |
80A Thermischer Zustand Umrichter: 80 %

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [AUSWAHL ANZEIGETYP] =» [Komm. map Konfig.]

[Komm. map Konfig.]

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Komm. map Konfig.] A = L -

[Wort 1 Adr. ausgew] Ao /) o 0
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2. [Schnittstelle] | -

=
i

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

Wort 1 Adresse ausgew

Wahlen Sie die Adresse des anzuzeigenden Worts aus, indem Sie die Tasten << und >> (F2 und F3) drlicken
und das Jog-Rad drehen.

Q) — [Hex] H E X

[Format Wort 1] -~ A o

Format Wort 1
Format von Wort 1.
[Hex] H E X
[SignedInt.] 5 /[
[Unsigned] ~ 5 [

[Wort 2 Adr. ausgew] A o =€) - 0

Wort 2 Adresse ausgew.

Wahlen Sie die Adresse des anzuzeigenden Worts aus, indem Sie die Tasten << und >> (F2 und F3) drlicken
und das Jog-Rad drehen.

[FormatWort 2] A 4 2 €) — [Hex] H E X

Format Wort 2
Format von Wort 2.
[Hex] H E X
[SignedInt.] 5 /[
[Unsigned] ~ 5 [

[Wort 3 Adr. ausgew] A o 7€) o 0

Wort 3 Adresse ausgew

Wahlen Sie die Adresse des anzuzeigenden Worts aus, indem Sie die Tasten << und >> (F2 und F3) drliicken
und das Jog-Rad drehen.

[Format Wort 3] F A o 7 () - [Hex] H E X

Format Wort 3
Format von Wort 3.
[Hex] H E X
[SignedInt.] 5 /[
[Unsigned] ~ 5 [

[Wort 4 Adr. ausgew] A 4 4 €) o 0

Wort 4 Adresse ausgew

Wahlen Sie die Adresse des anzuzeigenden Worts aus, indem Sie die Tasten << und >> (F2 und F3) drlicken
und das Jog-Rad drehen.

394

NVE41297_05
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Format Wort4] - A o4 4 0

[Hex] H E X

Format Wort 4
Format von Wort 4.
[Hex] HE X
[SignedInt] 5 | [
[Unsigned] ~ 5 [

Die ausgewahlten Worter konnen im Untermeni [Kommunikations Menii] des Meniis 1.2

[UBERWACHUNG] ausgewahlt werden.

Beispiel:

RDY Begriff +35,0 Hz 80,0A

KOMMUNIKATIONSKARTE

W3141: F230 Hex

<< >> Quick

NVE41297_05
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren 2. [Schnittstelle] £ F

[Display-Konfig.] d [ F -

Der Zugriff auf dieses Mend ist nur Gber das Grafikterminal méglich. Es kann zur
Anpassung von Parametern oder eines Menus und fur den Zugriff auf Parameter

verwendet werden.
RDY Be- +0,0 Hz 0,0A RDY  Be- +0,0Hz 0,0A RDY Be- +0,0Hz 0,0A
griff griff griff
HAUPTMENU 3 SCHNITTSTELLE 3.4 ANZEIGE KONFIG.
1 UMRICHTER MENU 3.1 ZUGRIFFSEBENE BENUTZERPARAMETER
2 IDENTIFIKATION ENT | 3.2 SPRACHE KONFIG. MEIN MENU
3 SCHNITTSTELLE =p | 3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP ENT PARAMETERZUGRIFF
4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER 3.4 ANZEIGE KONFIG. -) BEDIENFELD PARAMETER
5 PASSWORT
Code Quick Code << >> (kluic- Code << >> Quick
+ BENUTZERPARAMETER: Individuelle Anpassung von 1 bis 15 Parametern.
« MEIN MENU: Erstellung eines angepassten Mends.
+ PARAMETERZUGRIFF: Individuelle Anpassung der Sichtbarkeit und
Schutzmechanismen von Menus und Parametern.
+ BEDIENFELD PARAMETER: Einstellung des Kontrasts und des Standby-
Modus des Grafikterminals (die Parameter werden nicht im
Leistungsverstarker, sondern im Terminal gespeichert).
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

3.4[Display-Konfig.] -/  F-

[Benutzer Parameter]

Wenn [Std.name zuriick] auf [Ja] eingestellt ist, kehrt die Anzeige zum Standard
zurlck, die benutzerdefinierten Einstellungen bleiben jedoch gespeichert.
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[ RDY Terrd 00K 0.00s | RDY Terrd 00H: 000 Wahl des Parametiers
3.4 Anzeige Konfig. Anwenderparameter 1.3 Konfiguration
Anwenderparameter Standardnamen zuriicksetzen Nein Mein Meni
Konfig. Mein Menii ENT KA ] ENT; Werkseinstellungen
Zugriff Parameter H Angepasste Auswahl Makrokonfiguration
Einstellungen LCD Mein Menii Voll
Geratename
SERVICE-MITTEILUNG
ENT
RDY Terrd 0.0H:z 0.00a
RDY Terrrd 0.0Hz 0.004 Mein Mend
Servicenachricht Voll
LINIE 1 Einfach starten
LINIE 2 Einstellungen
LINIE 3 Motorregelung
Eingénge/Ausgéange CFG
LINIE 4 Max. Anzahl Zeichen: 18 Befehl
LINIE 5 e
| Code | | Quick | .
-
Namen (NAME DES BENUTZERMENUS,
L UMRICHTERNAME, Konfiguration, Seriennummer, ENT
Die eingegebene . I
Meldung Meldungszeilen, Namen der Einheiten usw.) werden
. wie im Beispiel des angezeigten Parameternamen
erscheint, angepasst_p gezeld VWahl'des Parameters
wahrend die Wenn keine benutzerdefinierten Einstellungen Einstellungen
Taste Ansicht N - &
edriickt ist vorgenommen wurden, werden die Standardwerte Auflésung Rampe )
9 angezeigt (Namen, Einheiten usw.). Beschleunigung O Auswahl von 1 bl§
1- oder 2-zeilige Anzeige. ; o 15 Parametern, die
Verwenden Sie F1, um zu ABC, abc, 123, *[- zu Verzégerung kundenspezifisch
ROY I ' » @G, 123,
TemrlLlNlE 10 S wechseln. Hochlaufzeit 2 O angepasst werden.
Verwenden Sie das Drehrad, um ein Zeichen Auslaufzeit 2 O
weiterzugehen (alphabetische Reihenfolge) und ustaulzel
<<und >> (F2 und F3), um zum néchsten bzw. dem

vorherigen Zeichen umzuschalten.

lListe
Anzahl Zeichen : 23

Liste der personalisierten Parameter. [ Wahl des Parameters ]

Angepasste Auswahl
RDY Terrd 00H 0.004 Auflésung Rampe

Angepasste Auswahl Beschleunigung

Frequenz-Ausblendung Verzégerung

Vor Rampe Ref Freq

MO001

Entf
Entf i ENT
Wahl des Parameters Wahl des Parameters
Wenn keine benutzerdefinierten Einstellungen Benutzername
vorgenommen wurden, werden die Standard - ENT Benutzername
Werte angezeigt (Namen, Einheiten usw.). H Einheit Standard Offsets und
Anzeige auf 1 oder 2 Zeichenzeilen. innet andar Koeffizienten sind
Verwenden Sie F1, um zu ABC, abc, 123, *[- zu Multiplikator 1 numerische Werte.
gechsel;. Sio das Drehrad in Zeich Divisor 1 Keinen zu hohen
erwenden Sie das Drehrad, um ein Zeichen P
g X . Multiplikator verwenden
weiterzugehen (alphabetische Reihenfolge) und Max. Anzahl Zeichen: 13 Offset :0,00 99 9%9 - max, Anzsige)
<< und >> (F2 und F3), um zum n&chsten bzw. ' ’ ’
dem vorherigen Zeichen zu schalten. ABC
RDY Terrd 0.0 H 0.00.
R Lo Einheit

Sobald Sie die Einheit eingegeben haben und ENT
driicken, wird der Bildschirm zum steigern des Standard
Rampenwertes wieder angezeigt, um den Namen Einheit
anzuzeigen.
Driicken Sie ESC, um zur Einheit zurlickzukehren.

%

mA

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [Display-Konfig.] =» [Benutzer Parameter]
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2. [Schnittstelle] | - F

Uber dieses Menii

Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.

() : Diese Parameter kénnen wihrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor
geandert werden.

[Benutzer Parameter] [ u P-

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Benutzer Parameter] L . -

[Std.name zuriick] L 5 F QO

[Nel n] Il =]

Standardname zuriick

Anzeige von Standardparametern anstelle von benutzerdefinierten Parametern.

[Nein] no
[Ja] Y £ 5

Mein Menii] /74 /1~
[

[Gerdatename] F A

[Servicenachricht] 5 £ - -

[LINIE 1] SMLO1

[LINIE 2] SML02

[LINIE 3] SMLO3

[LINIE 4] SML0O4

[LINIE 5] SML0O5

[KONFIGURATION 0] CFNO1

[KONFIGURATION 1] CFN02

[KONFIGURATION 2] CFNO3

[SERIENNUMMER] PSN

[Konfig. Mein Menui] 1714 L -

HINWEIS: Dieser Parameter ist nur auf Expertenebene zuganglich.
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2. [Schnittstelle] . F Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

ROY Terrdl 00Hz 0004 RDY Terrd 00H: 0004
Hauptmenu 3 Schnittstelle

3.1 Zugriffsebene

2 Identifikation ENT (3.2 sprache

ﬁ 3.3 Display-Konfiguration

4 Offnen/Speichern unter

5 Passwort

1 Meni " Umrichter"

ENT
RDY Terrd 0.0Hz 0.00a
3.4 Display-Konfig.
Anwenderparameter
Konfig. Mein Menii
Zugriff Parameter
Einstellungen LCD
lENT
[ROY Terrd 0.0Hz 0.00s | RODY Terrd 0.0Hz 0.004 RDY Terrrd 00H: 0.004
Konfig. Mein Menii ENT 1 UMRICHTERMENU ENT Voll
Wahl des Parameters ﬁ 1.1 Solldrehzahl Einfach starten
AUSGEW. LISTE 1.2 Uberwachung Einstellungen
1.3 Konfiguration Motorregelung
Eingange/Ausgénge
Befehl
Auswahl der im Benutzermenii
enthaltenen Parameter. ENT
[RDY Terrd 00Kz 0.00a |
Einstellungen
Auflésung Rampe | |
Parameterliste fiir das Beschleunigung O
Benutzermend. Verzégerung O
Hochlaufzeit 2 O
Auslaufzeit 2 O
[RDY Terrd 0.0H: 0.00a |
AUSGEW. LISTE
Auflésung Rampe
Beschleunigung
Verzdgerung
Verwenden Sie die Tasten F2 und F3, um die Parameter
Parameter in der Liste anzuordnen (Beispiel unten mit F3).
HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
-

[Konfig. Mein Menii] /7 5 [ -

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [Display-Konfig.] =» [Zugriff Parameter] =» [Eingeschr. Zugriff] =»
[Eingeschr. Kanale]
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[Zugriff Parameter] P A L -

RO Terrd 0.0 He 000 ROY Terrd 0.0 H 0.002
Hauptmenii 3 Schnittstelle

1 Menii Umrichter ENT 3.1 Zugriffsebene

2 Identifikation 3.2 Sprache

4 Offnen/Speichern unter 3.4 Display-Konfig.

5 Passwort
ENT
ROV Terrd 0.0 He 0.002, [ROY Terrd 0.0 Hz 000s |
3.4 Display-Konfig. Zugriff Parameter
Anwenderparameter Eingeschr. Zugriff Hinweis:
Konfig. Mein Menii ENT Der beschrankte Kanal (oder die Kanale) muss/mussen
g. Sichtbarkeit ausgewahlt werden, wenn ein geschiitzter Parameter auf
Zugriff Parameter é einem ausgewahlten Kanal weiterhin auf den nicht
Einstellungen LCD ausgewahlten Kanélen zuganglich ist.
ENT ENT
RO Terrdl 0.0H 0.008
Zugriff Parameter [ROY Terrd 00H: 000s | [RDY Terrd 0.0 Hz 0.00s |
Eingeschr. Zugriff Eingeschr. Zugriff ENT Eingeschr. Kanéle
Sichtbarkeit Eingeschr. Kanale %
Eingeschr. Parameter PC Tool O
Modbus O
CANopen |
KOM. Modul O
ENT .
ENT
[ROY Terrd 0.0 He 000s | \l,
Parameter
ROY Terrd 0.0H Q.00 RO Terrd 0.0H (.00 4,
1 UMRICHTERMENU 1.3 Konfiguration
Alle 1.1 Solldrehzahl Mein Menii
1.2 Anzeige ENT [Werkseinstellungen
1.3 Konfiguration % Makrokonfiguration
Voll
Auswahl zur Anzeige aller Parameter oder
nur des aktiven Parameters.

Driicken Sie ESC, um diesen Bildschirm zu

verlassen. Auf diesen Bildschirmen kénnen alle Parameter im [1 MENU UMRICHTER]

geschiitzt werden und zur Auswahl angezeigt werden. Ausgenommen, sind die
Experten-Parameter .

Driicken Sie die Taste All, um alle Parameter auszuwahlen.

Driicken Sie erneut die Taste All, um die Auswahl aller Parameter aufzuheben.

Es kénnen keine Auswahlen auf diesem
Bildschim getroffen werden, wenn keine
Parameter vorhanden sind.

Eingeschr. Param. Eingeschr. Param.
Anwendungsfunktion Anwendungsfunktion
Ref.operationen ENT Zuordnung Jog O
Umschalten der Rampe ) Jog-Frequenz O
Konfiguration Stopp Jog-Verzdgerung O

Auto GS-Bremsung

HINWEIS:

Die geschutzten Parameter sind nicht mehr zugéanglich und werden daher fir
die ausgewahlten Kanale nicht angezeigt.
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HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Zugriff Parameter] F A [ -

[Eingeschr. Zugriff] 7 - =-

[Eingeschr. Kanale] F [ -

[HMI] L o ~: Grafikterminal oder externes Bedienterminal

[PC TOOL] ~\/ 5: PC-Software
[MODBUS] /7 & & Integrierter Modbus
[CANopen] L A ~: Integriertes CANopen®

[Feldbusmodul] ~ E £ : Kommunikationsmodul (falls installiert)

[Sichtbarkeit] V | 5-

[PARAMETER] 7V 5 () - [Aktiv] A [ £
PARAMETER

Sichtbarkeit der Parameter: Nur aktive oder alle Parameter.
[Aktiv] A [ E
[Alle] AL L

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [Schnittstelle]
=) [Display-Konfig.] =» [Einstellungen LCD]

[Einstellungen LCD] L A L -

RDY Be- +0,0Hz 0,0A
griff

BEDIENFELD PARAMETER

Be- 50 %
dien-
feld-
Kon-
trast:

Be- 5 min
dien-

feld-

Stan-

dby:

Code << >> Quick
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2. [Schnittstelle] | - F

Einstellungen LCD] L n L -
[ g ]

HMI-Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung

[Einstellungen LCD] [ ~ L -

[Bildschirmkontrast] [ - 5 E 0

0 bis 100 %

50 %

Bildschirmkontrast

[Verzégerung Standby] © 5 & 4 0

[Nein] ~ = bis 10 min

5 min

Verzégerung Standby
Bereitschaftsverzogerung des Graphic Keypad.

[Nein] no
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3.[Open/Save as] £ - A-

Der Zugriff auf dieses Menl ist nur Gber das Grafikterminal moglich.

RDY Begriff +0,0Hz 0,0A RDY Begriff +0,0 Hz 0,0A
HAUPTMENU 4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER

1 UMRICHTERMENU 4.1 GEOFFNET

2 IDENTIFIKATION 4.2 SPEICHERN UNTER

3 SCHNITTSTELLE ENT

4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER g

5 PASSWORT

Code Quick Code << >> Quick

[4.1 GEOFFNET]: Download einer der 4 Dateien vom Grafikterminal in den
Antriebsverstarker.

[4.2 SPEICHERN UNTER]: Download der aktuellen
Antriebsverstarkerkonfiguration in das Grafikterminal.
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3.[Open/Save as] - -

4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER

4.1 GEOFFNET

Datei 1 Verwendet
Keine
Alle
Umrichter-
konfig.
SICHERSTELLEN,
DASS DIE
VERDRAHTUNG DES
ANTRIEBSVERSTAR-

KERS OK IST ESC =
Abbrechen ENT =

Fortfahren
Ubertragung....
DONE
Motorpara-
meter
Kommuni-
kation
Datei 2 Leer
Datei 3 Leer
Datei 4 Leer
4.2 SPEICHERN UNTER
Datei 1 Verwendet
Datei 2 Frei
Ubertra-
gung....
DONE
Datei 3 Frei
Datei 4 Frei

HINWEIS: Das Offnen einer
leeren Datei hat keine
Auswirkungen.

HINWEIS: Das Offnen einer
leeren Datei hat keine
Auswirkungen.

Beim Speichern in einer
verwendeten Datei wird die in dieser
Datei enthaltene Konfiguration
geldscht und ersetzt.

Wenn der Download angefordert wird, werden unter Umstanden verschiedene

Meldungen angezeigt:
+ [Ubertragung....]

* Fehlermeldungen, wenn Download nicht moéglich

- [DONE]

* [Motorparameter sind NICHT KOMPATIBEL. Mochten Sie fortfahren?]: In
diesem Fall ist der Download mdglich, die Parameter sind jedoch

eingeschrankt.
Gruppe herunterladen

[Keine]:

Keine Parameter

[Alle]:

Alle Parameter in allen Menis

[Umrichterkonfiguration]:

Das gesamte 1 [berech FU] ohne
[Kommunikation]

[Motorparame- [Motor Nennspannung] . = 5
ter]:

Im [Motorregelung] - - [ - MenU

[Motor Nennfrequenz] F - 5
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[Motor Nennstrom] ~ [ -

[Motor Nenndrehzahl] ~ 5 7

[Motor 1 cos Phi] [ = 5

[Motor Nennleistung] ~ F ~

[Auswahl Mot Param] /7 F [

[Auswahl Tuning] 5 £ u ~

[ThermNennst. Mot.] - H

[IR-Kompens.] o F

[Schlupfkomp.] 5L F

[Statorwid. AsyncMot] - = A

[ASM Streuinduktiv.] L F A

[Zeitkonst. Rotor] - ~ A

[I-Nenn. Synchr.mot] ~ [ - 5

[Nenndrehz. SyncMot] ~ 5 F 5

[Polpaar] F F - 5

[Syn. EMK-Konstante] F H 5

c

[Autotng L d-Achse] L o 5

0
"

[Autotng. L g-Achse] L

r
u

[Nennfreq. Sync] F - *

U

U
]
i

[Stator R SyncMot] ~

[Nennmom Sync Motor] £ 7 5

[U1] o/

[F1] F |

2] .2

[F2] F 2

[U3] u 3

[F3] F 3

[ud4] o 4

[F4] F 4

[U5] u 5

[F5] F 5

Die Motorparameter, die im [Experte]
E F - Modus aufgerufen werden
kénnen.

[Kommunikation] : Alle Parameter im
[Kommunikation] Menu
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4. [Password] COD-

Inhalt dieses Kapitels

MUlti-POiNt ANZEIGE ....c.niiiiie e 409

Mit dem Grafikterminal:

RDY  Be- 0,0 Hz 0,0A
griff

HAUPTMENU

1 UMRICHTERMENU

2 IDENTIFIKATION RDY Begriff 0,0 Hz 0,0A
3 SCHNITTSTELLE EN- 5 PASSWORT
T
4 OFFNEN/SPEICHERN UNTER | =p | Status Freigegeben
Zu- AUS
griffsc-
ode
PIN 1
Code Quick Zu- AUS
griffsc-
ode
PIN 2
Uplo- erlaubt
ad
Rech-
te
Down- FU entsperrt
load
Rech-
te
Code << >> Quick

Mit integriertem Bedienterminal

—{\4- g‘h@ = ENT @= ESC

ENT | ||
ESC
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4. [Password] COD- Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

1. Passwort

Ermdglicht den Schutz der Konfiguration durch einen Zugriffscode oder ein
Passwort fir den Zugriff auf eine geschiitzte Konfiguration.

Beispiel mit Grafikterminal:

RDY Begriff +50,0Hz 0,0A RDY Begriff +50,0Hz O0,0A
5 PASSWORT Zugriffscode PIN 1
Status Freige-
geben 9520
Zu- AUS
griffsc-
ode
PIN 1
Uplo- Erlaubt ENT
ad-
Rechte
Down- FU =) Min = AUS Max. = 9999
load- ent-
Rechte sperrt
Code << >> Quick << >> Quick

» Der Antriebsverstarker wird entsperrt, wenn die PIN-Codes auf
[Freigegeben] AUS (kein Passwort) eingestellt sind oder wenn der richtige
Code eingegeben wurde. Alle Meniis werden angezeigt.

* Vor dem Sperren der Konfiguration durch einen Zugriffscode ist wie folgt zu
verfahren:

o Definieren Sie [Upload-Rechte] . . - und [Download-Rechte] - L .
o Notieren Sie den Code und bewahren Sie ihn sorgfaltig auf.

« Der Antriebsverstarker verflgt Uber 2 Zugriffscodes, die die Einrichtung von 2
Zugriffsebenen ermdglichen:

o PIN-Code 1 ist ein &ffentlicher Entsperrcode: 6969.

o PIN-Code 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Schneider Electric
Produktsupport bekannt ist. Der Zugriff ist nur im [Experte] £ F - -Modus
moglich.

o Es kann nur ein PIN1- oder PIN2-Code verwendet werden, der andere
muss auf [AUS] = F F eingestellt werden.

HINWEIS: Wenn der Freigabecode eingegeben wird, wird der
Benutzerzugriffscode angezeigt.

Die folgenden Elemente sind zugriffsgeschitzt:
* Ruckkehr zum Menid [Werkseinstellung] (F £ 5-) Werkseinstellungen.

+ Die durch [Mein Menii] /7 4 1 = - geschitzten Kanale und Parameter sowie
das Men selbst.

+ Die Einstellungen fir die benutzerdefinierte Anzeige (3.4 [Display-Konfig.]
o L F-Menu).

Zugriff

Die unten beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: [berech FU] =»
[UBERWACHUNG]=» [Password]
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[Password] COD-

HMI-Beschreibung Einstellung Werkseinstellung
[State] csT - [Unlocked] ULCK
CST

Zustand des Umrichters (gesperrt/freigegeben). Informationsparameter, kann nicht geadndert werden.

[Gesperrt] L [ K : Der Antriebsverstarker ist durch einen Zugriffscode gesperrt.

[Freigegeben] . L [ K : Der Antriebsverstarker ist durch keinen Zugriffscode gesperrt.
HINWEIS: Wenn der Antriebsverstarker gesperrt ist, ist der Download oder Upload der Konfiguration nicht
zulassig.

[PINcode 1] [ = o [AUS] = F F bis 9999 [AUS] = F F

Password code 1

1. Zugangscode. Der Wert [AUS] = F F gibt an, dass kein Passwort festgelegt wurde [Unlocked] UL.CK. Der

Wert [EIN] = ~ gibt an, dass der Antriebsverstarker geschitzt ist und ein Zugriffscode eingegeben werden

muss, um ihn zu entsperren. Sobald der richtige Code eingegeben wurde, bleibt er auf der Anzeige und der
Umrichter ist bis zum Ausschalten der Netzspannung freigegeben. PIN-Code 1 ist ein 6ffentlicher
Entsperrcode: 6969.

[PlN code 2] Lodd [AUS] o F F bis 9999 [AUS] ofF F
PIN code 2
Der Zugriff auf diesen Parameter ist nur im [Experte] £ F - -Modus zuganglich.

2. Zugangscode. Der Wert [AUS] = F F gibt an, dass kein Passwort festgelegt wurde [Unlocked] ULCK. Der
Wert [EIN] = ~ gibt an, dass der Antriebsverstarker geschitzt ist und ein Zugriffscode eingegeben werden
muss, um ihn zu entsperren. Sobald der richtige Code eingegeben wurde, bleibt er auf der Anzeige und der
Umrichter ist bis zum Ausschalten der Netzspannung freigegeben. PIN-Code 2 ist ein Freigabecode, der nur
dem Schneider Electric Produktsupport bekannt ist.

Wenn [PIN code 2] [ = o Z nicht auf [AUS] = F F eingestellt ist, ist das Menii 1.2 [UBERWACHUNG] /7 = ~
einzige sichtbare. Wenn dann [PIN code 2] [ = < = auf [AUS] = ~ F (Antriebsverstarker entsperrt) eingestellt
ist, sind alle MenUs sichtbar.

Wenn die Anzeigeeinstellungen in Menu 3.4 [Display-Konfig.] -/ L F geadndert werden, und wenn [PIN code
2] [ = J 2 nicht auf [AUS] = F F eingestellt ist, wird die konfigurierte Sichtbarkeit beibehalten. Wenn dann
[PIN code 2] [ o o = auf AUS (Antriebsverstarker entsperrt) eingestellt ist, wird die in MenU 3.4 [Display-
Konfig.] - [ F - konfigurierte Sichtbarkeit beibehalten.

[Upload-Rechte] . [ ~ - [Erlaubt] o L ~ [
Upload-Rechte

Liest die aktuelle Konfiguration aus oder kopiert sie in den Antriebsverstarker.

[Erlaubt] - L - [I: Die aktuelle Antriebsverstarkerkonfiguration kann auf das Grafikterminal oder in die PC-
Software geladen werden.

[Nicht erlaubt] . L ~ /: Die aktuelle Antriebsverstarkerkonfiguration kann nur dann auf das Grafikterminal
oder die PC-Software hochgeladen werden, wenn der Antriebsverstarker nicht durch einen Zugriffscode
geschutzt ist oder wenn der richtige Code eingegeben wurde.
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4. [Password] COD- Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

HMI-Beschreibung Einstellung Werkseinstellung

[Download-Rechte] - L - - [Umr. entsperren] =/ L - |

Download-Rechte

Schreibt die aktuelle Konfiguration in den Antriebsverstarker oder Iadt eine Konfiguration in den
Antriebsverstarker.

[Gesperrter Umr.] o L ~ [I: Eine Konfigurationsdatei kann nur auf den Antriebsverstarker heruntergeladen
werden, wenn der Antriebsverstarker durch einen Zugriffscode geschtzt ist, der mit dem Zugriffscode fur die
herunterzuladende Konfiguration Ubereinstimmt.

[Umr. entsperren] - L ~ [: Eine Konfigurationsdatei kann auf den Antriebsverstarker heruntergeladen
werden oder eine Konfiguration im Antriebsverstarker kann geandert werden, wenn der Antriebsverstarker
entsperrt (Zugriffscode eingegeben) oder nicht durch einen Zugriffscode geschutzt ist.

[Nicht erlaubt] -/ L - £': Download nicht autorisiert.

[Verr./freig.] -/ L ~ 37: Kombination aus [Gesperrter Umr.] & L ~ [J und [Umr. entsperren] =/ L ~ /.

Multi-Point Anzeige

Die Kommunikation ist zwischen einem Grafikterminal und einer Reihe von
Umrichtern, die an denselben Bus angeschlossen sind, mdglich. Die Adressen der
Umrichter missen vorab im Meni [Kommunikation] £ = /7 konfiguriert werden,
woflr der Parameter [Adresse Modbus] ~ - o verwendet wird.

Wenn mehrere Umrichter an dasselbe Grafikterminal angeschlossen sind, werden
automatisch die folgenden Bildschirme angezeigt:
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Auswahl der Umrichter fir den Multipoint-Dialog (wéhlen Sie jede Adresse aus und aktivieren
Sie das Kontrollkastchen, indem Sie ENT driicken).

Dieser Bildschirm wird nur angezeigt, wenn der Umrichter zum ersten Mal eingeschaltet wird
oder die Funktionstaste "Cfg Add" auf dem MULTIPOINT-BILDSCHIRM gedriickt wird, (sieche
unten).

Multipoint-Adresse

Adresse 1
ENT Adresse 2

ﬂ Adresse 3

Adresse 4
Adresse 5

T

Verbindung wird hergestellt

VXXXXXXX

000 8.0

ESC Driicken Sie ESC, um zum
MULTIPOINT-BILDSCHIRM
zurlickzukehren.
Multipoint-Adresse
Rdy 0 U/min 0A 2
Run +952 U/min 101 A 3
NLP +1500 U/min 1250 A 4
Nicht verbunden 5
Rdy 0 U/min 0A 6
-l ESB ENT
RUN +952 U/min 101 A 3
Motordrehzahl
Auswahl eines Umrichters fir
Multipointdialog. +952 U/min
Driicken Sie ESC, um zum
MULTIPOINT-BILDSCHIRM Motorstrom
zurliickzukehren.
101 A
TIK

Im Multipoint-Modus wird der Befehlskanal nicht angezeigt. Von links nach rechts
werden der Status, dann die 2 ausgewahlten Parameter und schlieRlich die
Antriebsadresse angezeigt.

Im Multipunkt-Modus kann auf alle MenUs zugegriffen werden. Nur die
Umrichtersteuerung uber das Grafikterminal ist nicht zulassig, abgesehen von der
Stopp-Taste, mit der alle Umrichter gesperrt werden.

Wenn ein Fehler an einem Umrichter erkannt wird, wird dieser Umrichter
angezeigt.
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Wartung und Diagnose

Inhalt dieses Abschnitts

Diagnose und Fehlerbehebung ... 412
LT 0 o T PSP 432
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Diagnose und Fehlerbehebung

Inhalt dieses Kapitels

FENIEICOAE ... e 412
Léschen des festgestellten Fehlers ..., 413
Wie [6scht man Fehlercodes? .........ooveuiiiiiiiiiii e 413
Am dezentralen Bedienterminal angezeigte Fehlercodes ............c....cccceeeeinini. 431
Optionsmodul ausgetauscht oder entfernt..............cccoooiiiiiii 431
Anderung des StEUEIDIOCKS ............eiiiueieee e 431

AAGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER
EINES LICHTBOGENS

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgfaltig
durch, bevor Sie in diesem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Fehlercode

Einfuhrung

+  Wenn die Anzeige nicht aufleuchtet, Uberprifen Sie die Stromversorgung des
Umrichters.

» Die Zuweisung der Funktion ,Schnellhalt* oder ,Freilauf‘ verhindert einen
Start des Umrichters, wenn die entsprechenden Digitaleingange nicht
eingeschaltet werden. Der Umrichter zeigt dann [Freilauf] ~ = £ im Stopp-
Modus Freilauf und [Schnellhalt] F 5 £ im schnellen Halt an. Dies ist
normal, da diese Funktionen bei Null aktiv sind und der Umrichter im Falle
eines Drahtbruchs gestoppt wird.

» Stellen Sie sicher, dass der Eingang fir Fahrbefehle gemaf der gewahlten
Steuerungsart (Parameter [2/3-Draht-Steuerung] ~ [ [ , Seite 102 und [Typ
2-Draht-Strg.] - [ ) aktiviert ist.

»  Wenn ein Eingang der Endschalterfunktion zugewiesen ist und dieser
Eingang auf Null steht, kann der Leistungsverstarker nur durch Senden eines
Befehls fur die entgegengesetzte Richtung gestartet werden. Siehe Position
Uber Sensoren .

*  Wenn der Sollwert- oder Befehlskanal einem Feldbus zugeordnet ist, zeigt

der Umrichter beim AnschlieRen der Spannungsversorgung [Freilauf] ~ 5 £
an. Er bleibt im Stopmodus, bis der Feldbus einen Befehl ausgibt.

HMI-Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

[Diagnose] - L -

Der Zugriff auf dieses Menli ist nur Giber das Grafikterminal moglich. Erkannte Fehler und deren Ursache
werden als Klartext angezeigt und kénnen zur Durchfiihrung von Tests verwendet werden, siehe Diagnose
[Diagnose] o [ -, Seite 75.
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Diagnose und Fehlerbehebung

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Loschen des festgestellten Fehlers

Gehen Sie bei einem nicht zurticksetzbaren erkannten Fehler wie folgt vor:

Schritt | Aktion

1 Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, einschlief3lich der externen
Spannungsversorgung des Steuerteils, wenn diese vorhanden ist.

2 Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in gedffneter Stellung.

3 Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Buskondensatoren entladen kénnen. (Die

LEDs des Umrichters kénnen nicht anzeigen, ob keine DC-Bus-Spannung mehr anliegt.)

4 Messen Sie die Spannung des DC-Busses zwischen den Klemmen PA/+ und PC/-, um
sicherzustellen, dass die Spannung unter 42 VDC liegt.

Der Frequenzumrichter darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb gesetzt

5 Wenn sich die Kondensatoren des Zwischenkreises nicht vollstandig entladen, wenden
Sie sich an Ihren Schneider Electric-Vertreter.

der Fehler behoben wurde.

werden.
6 Suchen und beheben Sie die Ursache des erkannten Fehlers.
7 Stellen Sie die Spannungsversorgung des Umrichters wieder her, um zu Uberprufen, ob

Im Falle eines rucksetzbaren Fehlers kann der Umrichter nach Behebung der

Ursache zurickgesetzt werden:

» Durch Ausschalten des Umrichters, bis die Anzeige vollstandig
verschwunden ist, und erneutes Einschalten.

* Automatisch in den fur die Funktion [Auto. Fehlerreset] ~ = - -

beschriebenen Szenarien.

+ Uber einen Logikeingang oder ein Steuerbit, das der Funktion [Fehlerreset]

~ 5 k- zugeordnet ist.

e Durch Driicken der Taste STOP/RESET am Grafikterminal, wenn der aktive
Kanalbefehl die HMI ist (siehe [Befehlskanal 1] £ o |/, Seite 202).

Wie loscht man Fehlercodes?

In der folgenden Tabelle sind die Moglichkeiten zur Behebung eines erkannten

Fehlers zusammengefasst:

Loschen des Fehlercodes

Liste der geloschten Fehler

Fehlererkennungscodes, die ein Zuriicksetzen der
Stromversorgung erfordern, nachdem der erkannte Fehler
geldoscht wurde

Die Ursache des erkannten Fehlers muss vor dem Zurlicksetzen
durch Aus- und anschlieBendes Wiedereinschalten beseitigt
werden.

Die erkannten Fehler A5 F, b~ F, 5o F, 5FF und £~ F kbnnen

auch dezentral Gber einen Logikeingang oder ein Steuerbit geldscht
werden (Parameter [Zuord. Fault Rest] - 5 F ).
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Loschen des Fehlercodes

Liste der gel6schten Fehler

» Verwenden Sie den Digitaleingang oder das Steuerbit,
das [Fault Reset Assign] RS zugeordnet ist.

Fehlererkennungscodes, die geléscht werden, sobald ihre CFF,CF CF 2, L5F, dLF,
Ursache beseitigt ist FEE,HCF,PHF,u5F
Wenn [Extended Fault Reset] HRFC auf YES eingestellt ist: ol F,5CF I,5CF3

[Load slipping] A n F

Load slipping Fehler

Wahrscheinliche Ursache

Der Unterschied zwischen der Ausgangsfrequenz und dem Istwert der Drehzahl ist nicht korrekt.

Fehlerbehebung

« Prifen Sie die Motor-, Verstarkungs- und Stabilitatsparameter.
« Einen Bremswiderstand hinzufligen.

» Flgen Sie einen Bremswiderstand hinzu.

* Mechanische Kupplung und Verdrahtung des Encoders priifen.
« Einstellung von Parametern prifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuruicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[Winkelfehler] A 5 F

Winkelfehler

Wahrscheinliche Ursache

Wird bei der Messung des Phasenverschiebungswinkels ausgeldst, wenn die Motorphase getrennt
oder die Motorinduktivitat zu hoch ist.

Fehlerbehebung

Motorphasen und durch den Umrichter zugelassenen Maximalstrom prifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ - oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - = F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Bremsansteuerung] 6L F

Bremsansteuerung

Wahrscheinliche Ursache

«  Offnungsstrom der Bremse nicht erreicht.

*  Der Schwellwert der Ansprechfrequenz der Bremse [Freq. Bremsabfall] & £ ~ wird nur
geregelt, wenn die Logiksteuerung der Bremse zugeordnet ist.

Fehlerbehebung

+  Uberpriifen Sie den Motoranschluss.

*  Motorwicklungen priifen.

+ Einstellungen fiir [Strom Offn. Bremse] | & - und [Riick.str. Off.Brems] - o Uberpriifen.
» Empfohlene Einstellungen fiir [Freq. Bremsabfall] - £ ~ anwenden.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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[Istwert Bremse] b - F

Istwert Bremse

»  Der Istwertkontakt der Bremse stimmt nicht mit der Logiksteuerung der Bremse uberein.

+ Die Bremse halt den Motor nicht schnell genug an (Erkennung durch Drehzahlmessung am
Wahrscheinliche Ursache Eingang ,Pulseingang®).

» Den istwert-Kreis und den Logiksteuerkreis der Bremse Uberpriifen.

* Den mechanischen Zustand der Bremse Uberprifen.
Fehlerbehebung * Bremsbelage prufen.

o Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] ~ £ ~ oder manuell (iber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Inkorrekte Konfig] £ F F

Falsche Konfiguration

»  Optionsmodul geandert oder entfernt.
* Der Steuerbaustein wurde durch einen Steuerbaustein ersetzt, der auf einem Umrichter mit

anderen Bemessungsdaten konfiguriert wurde.
Wahrscheinliche Ursache » Die aktive Konfiguration ist inkonsistent.

» Sicherstellen, dass keine Modulfehler erkannt wurden.

» Falls das Optionsmodul absichtlich ausgetauscht/entfernt wird, beachten Sie bitte die
nachfolgenden Hinweise.

»  Werkseinstellungen wiederherstellen ..3,2 [Werkseinstellung] F [ 5-, Seite 95 oder
Fehlerbehebung Sicherungskonfiguration aufrufen, falls diese guiltig ist.
0 Fehlercode I6schen Dieser erkannte Fehler wird geléscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[UNGULTIGE KONFIG.] L F

Ungiiltige Konfig.

Ungliltige Konfiguration.
Wahrscheinliche Ursache Die Gber den Bus oder das Kommunikations-Netzwerk geladene Konfiguration ist inkonsistent.
» Die zuvor geladene Konfiguration priifen.
Fehlerbehebung » Eine kompatible Konfiguration laden.
o Eehlercode I6schen Dieser erkannte Fehler wird geldscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.
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Diagnose und Fehlerbehebung

[Konf Ubertr fehler] L F . 2

Ubertragungsfehler Konfiguration

Wahrscheinliche Ursache

Ungiiltige Konfiguration.

Die uber den Bus oder das Kommunikations-Netzwerk geladene Konfiguration ist inkonsistent.

Fehlerbehebung

» Die zuvor geladene Konfiguration prufen.
« Eine kompatible Konfiguration laden.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler wird geldscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[Feldbus Kom. Fehler] L n F

Komm.unterbr.Feldbusmodul

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung am Kommunikationsmodul.

Fehlerbehebung

« Uberpriifen Sie die Umgebung (elektromagnetische Vertraglichkeit).
» Verdrahtung Uberpriifen.

*  Timeout Uberprifen.

¢ Optionsmodul austauschen.

* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Schneider Electric.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5  geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[CANopen Kom unterbr] L o F

Unterbrechung CANopen-Kommunikation

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung auf CANopen®-Bus

Fehlerbehebung

*  Kommunikationsbus Uberprifen.
*  Timeout Uberpriifen.
« Siehe CANopen®-Benutzerhandbuch.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /A - - oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 - geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[KONDENSATOR LADEN] L - F

Kondens. Vorladen

Wahrscheinliche Ursache

Steuerfehler auf Laderelais erkannt oder Ladewiderstand beschadigt.

Fehlerbehebung

» Leistungsverstarker aus- und wieder einschalten.
»  Uberpriifen Sie die internen Anschliisse.
« Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I16schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Fehler Kanalumsch] L 5 F

Fehler Kanalumschaltung erkannt

Wahrscheinliche Ursache

Umschaltung zu nicht giltigen Kanalen.

Fehlerbehebung

Funktionsparameter tberprifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler wird geldscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[Fehler dyn. Belast.] Jd L F

Fehler dynamische Belastung erkannt

Wahrscheinliche Ursache

Ungewdhnliche Lastschwankung.

Fehlerbehebung

» Sicherstellen, dass die Last nicht durch ein Hindernis blockiert wird.
» Das Entfernen eines Betriebsbefehls flihrt zu einem Reset.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler wird geldscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[Steuerung EEPROM] E E F |

Steuerung EEPROM

Wahrscheinliche Ursache

Interner Speicherfehler, Steuerblock.

Fehlerbehebung

+ Uberpriifen Sie die Umgebung (elektromagnetische Vertraglichkeit).
* Ausschalten, Zuriicksetzen, Riickkehr zu den Werkseinstellungen
» Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode 16schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[Leistung EEPROM] E EF 2

Leistung EEPROM

Wahrscheinliche Ursache

Interner Speicherfehler erkannt, Leistungskarte.

Fehlerbehebung

«  Uberpriifen Sie die Umgebung (elektromagnetische Vertraglichkeit).
* Ausschalten, Zuriicksetzen, Ruckkehr zu den Werkseinstellungen
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von Schneider Electric.

0 Fehlercode I16schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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[EXTERNER FEHLER] E P F |

Externer Fehler

Wahrscheinliche Ursache

Durch ein externes Gerat ausgel6stes Ereignis, abhangig vom Benutzer.

Fehlerbehebung

Das Gerat Uberpriifen, das die Ausldsung ausgel6st und zurlickgesetzt hat.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ - oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[EXTERNER FEHLER] £E P F 2

Externer Fehler erkannt

Wahrscheinliche Ursache

Von einem Kommunikationsnetzwerk ausgeldstes Ereignis.

Fehlerbehebung

Ursache der Ausldsung Uberpriifen und quittieren.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ -~ oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Fkt Block Fehler] F & E

Fehler Funktionsbaustein

Wahrscheinliche Ursache

Funktionsblock-Fehler

Fehlerbehebung

Siehe [FB Error] F & F E fir weitere Informationen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler wird geléscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[FktBlock StopFehler] F b E 5

Fehler Funktionsbaustein Stopp

Wahrscheinliche Ursache

Funktionsbausteine wurden bei laufendem Motor gestoppt.

Fehlerbehebung

Konfiguration [FB Motor Stop Type] F & 5 /7 prifen

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ -~ oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[Ausg Kontakt geschl] F L F |

Fehler Ausgangsschiitz geschlossen

Wahrscheinliche Ursache

Das Ausgangsschiitz bleibt geschlossen, obwohl die Offnungsbedingungen erfiillt sind.

Fehlerbehebung

+  Uberpriifen Sie das Schiitz und die Verdrahtung.
* Den Istwert-Kreis prifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[Ausg Kontakt geoff] F L F 2

Fehler Ausgangsschiitz gedffnet

Wahrscheinliche Ursache

Das Ausgangsschitz bleibt gedffnet, obwohl die SchlieRbedingungen erfiillt sind.

Fehlerbehebung

» Das Schiitz und dessen Verdrahtung prifen.
* Den Istwert-Kreis prifen.

o Fehlercode 16schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell (iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[BOARDS KOMPATIBIL.] HLC F

Kompatibilitat der Module

Wahrscheinliche Ursache

Die Funktion [Umrichterkopplung] ~ F .- wurde konfiguriert und eine Umrichterkarte wurde
geandert.

Fehlerbehebung

* Setzen Sie bei einem Kartenfehler die urspriingliche Karte wieder ein.

+ Bestatigen Sie die Konfiguration durch Eingabe von [Pairing-Passwort] 7 F  wenn die Karte
absichtlich gewechselt wurde.

0 Fehlercode 16schen

Dieser erkannte Fehler wird geléscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[Entsattigung IGBT] Hd F

Entséttigung IGBT

Wahrscheinliche Ursache

Kurzschluss oder Erdung am Umrichter.

Fehlerbehebung

Uberpriifen Sie die Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und die Motorisolierung.

o Fehlercode 16schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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[Interne Komm Fehl] L F

Interne Kommunikationsunterbrechung mit Optionsmodul

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung zwischen Optionsmodul und Umrichter.

Fehlerbehebung

«  Uberpriifen Sie die Umgebung (elektromagnetische Vertraglichkeit).
«  Uberpriifen Sie die Anschliisse.

*  Optionsmodul ersetzen.

« Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLER 1] i1~ F !

INT.FEHLER1(RATING)

Wahrscheinliche Ursache

Die Leistungskarte unterscheidet sich von der gespeicherten Karte.

Fehlerbehebung

Uberpriifen Sie die Referenz der Leistungskarte.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurilicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLER 2] 'nF 2

INT.FEHLER2(SOFT)

Wahrscheinliche Ursache

Die Leistungskarte ist nicht kompatibel mit dem Steuerblock.

Fehlerbehebung

Die Referenz der Leistungskarte und deren Kompatibilitat tberprifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLER 3] '~ F 3

Interner Fehler 3 (intern. Komm.)

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung zwischen den internen Karten.

Fehlerbehebung

«  Uberpriifen Sie die internen Anschliisse.
« Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[INTERNER FEHLER 4] 1~ F 4

Interner Fehler 4 (Herstellung)

Wahrscheinliche Ursache

Interne Daten inkonsistent.

Fehlerbehebung

Neukalibrierung des Leistungsverstarkers (durchgefihrt von Schneider Electric Produktsupport).

o Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLERG6] .~ FE

INT.FEHLERG6(OPTION)

Wahrscheinliche Ursache

Die im Leistungsverstéarker installierte Option wird nicht erkannt.

Fehlerbehebung

Die Referenz und Kompatibilitdt der Option tberpriifen.
» Sicherstellen, dass die Option ordnungsgemaR in den ATV320 eingesetzt ist.

o Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLERY9] A F 9

INT.FEHLER9(MESS.)

Wahrscheinliche Ursache

Die Strommessungen sind falsch.

Fehlerbehebung

« Die Stromgeber oder die Leistungskarte ersetzen.
» «Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurticksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLER10] :nF A

INT.FEHL10(INT SPG)

Wahrscheinliche Ursache

Die Eingangsstufe arbeitet nicht ordnungsgeman.

Fehlerbehebung

Wenden Sie sich an den Produktsupport von Schneider Electric.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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[INTERNER FEHLER11] 'n F &

Interner Fehler 11 (Temperatur)

Wahrscheinliche Ursache

Der Temperaturfiihler des Leistungsverstarkers funktioniert nicht ordnungsgeman.

Fehlerbehebung

*  Den Temperaturfiihler des Umrichters ersetzen.
» Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurticksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[INTERNER FEHLER14] .n F E

INT.FEHLER14(CPU)

Wahrscheinliche Ursache

Interner Fehler am Mikroprozessor erkannt.

Fehlerbehebung

* Ausschalten und zurucksetzen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Schneider Electric.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.

[EINGANGSSCHUTZ] L L F

Eingangsschiitz

Wahrscheinliche Ursache

Der Umrichter ist nicht eingeschaltet, obwohl [Timeout Netzspg.] L [ £ abgelaufen ist.

Fehlerbehebung

«  Uberpriifen Sie das Schiitz und die Verdrahtung.
«  Uberpriifen Sie den Timeout.
* Anschluss fur Netzversorgung/Schutz/Umrichter Gberprufen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ -~ oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Verlust 4-20mA AI3] L FF 3

Verlust 4-20mA Al3

Wahrscheinliche Ursache

Verlust des 4-20-mA-Sollwerts am Analogeingang Al3

Fehlerbehebung

Anschluss an den analogen Eingangen uberprifen.

0 Fehlercode lI6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /- - - oder manuell Uber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Uberspannung DC-Bus] o b F

Uberspannung DC-Bus

Wahrscheinliche Ursache

*  Zu harte Bremsung oder zu hohe Last.
* Versorgungsspannung zu hoch.

Fehlerbehebung

* Auslaufzeit erhéhen.

»  Ggf. einen Bremswiderstand installieren.

* Die Funktion [Anp. Verz.rampe] - - A aktivieren, wenn sie mit der Anwendung kompatibel ist.
» Die Versorgungsspannung uberprifen.

0 Fehlercode I6schen

[Uberstrom] o L F

Uberstrom

Wahrscheinliche Ursache

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell (iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

» Die Parameter in den Menus [Einst.] 5 £ - und [Motorregelung] - ~ [ - sind nicht korrekt.
» Tragheit oder Last zu hoch.
* Mechanische Absperrung.

Fehlerbehebung

»  Parameter priifen.

+ Die Dimensionierung von Last/Motor/Umrichter Uberprifen.
* Den Zustand des Mechanismus Uberprifen.

* [Strombegrenzung] [ L . reduzieren.

+ Die Schaltfrequenz erhéhen.

0 Fehlercode 16schen

e \Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - F [ auf [No] ~ = eingestellt wird: Dieser
erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung.
e \Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - F [ auf [Yes] 4 £ 5 eingestellt wird: Dieser

erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F manuell gel6scht werden,
nachdem seine Ursache behoben wurde.

[UMRICHTER UBERTEMP] o H F

Umrichter Ubertemp

Wahrscheinliche Ursache

Die Temperatur des Umrichters ist zu hoch.

Fehlerbehebung

Motorlast, Belliftung des Umrichters und Umgebungstemperatur priifen. Vor dem Wiedereinschalten
den Umrichter abkuhlen lassen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geloscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[Uberlast Prozess] o L [

Uberlast Prozess
Wabhrscheinliche Ursache Uberlast Prozess.
+  Die Ursache fiir die Uberlast feststellen und beseitigen.
Fehlerbehebung +  Die Parameter der Funktion [Uberlast Prozess] - L - (iberpriifen.
0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell (iber den
Fehlercode 16schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Uberlast Motor] o L F

UBERLAST MOTOR

Wabhrscheinliche Ursache Ausgeldst durch zu hohen Motorstrom.

Die Einstellung des thermischen Motorschutzes und die Motorlast tiberprifen. Vor dem
Fehlerbehebung Wiedereinschalten den Motor abkiihlen lassen.

0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] # £ - oder manuell Giber den
Fehlercode 16schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Verlust 1 Motorph] o P F |

Verl. 1 Ph. Ausgang

Wahrscheinliche Ursache Verlust einer Phase am Umrichterausgang.

Fehlerbehebung Uberpriifen Sie die Verbindungen vom Umrichter zum Motor.

0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] / - ~ oder manuell Gber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 - gel@scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

424 NVE41297_05



Diagnose und Fehlerbehebung Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

[Ausgangsphasenverl] o P F 2

Ausgangsphasenverl

* Motor nicht angeschlossen oder Motorleistung zu niedrig.

* Ausgangsschutz offen.
Wahrscheinliche Ursache « Plétzlich auftretende Instabilitat des Motorstroms

»  Uberpriifen Sie die Verbindungen vom Umrichter zum Motor.

* Wenn ein Ausgangsschutz verwendet wird, [Ausgangsphasenverl] - 7 L auf [Kein Fehler
ausgeld] - A L setzen.

» «Prifung an einem Motor mit niedriger Leistung oder ohne Motor: Im Werkseinstellungsmodus
ist die Erkennung eines Motorphasenverlusts aktiv [Ausgangsphasenverl] - 7 L = [Ja]
4 E 5. Umden Umrichter in einer Test- oder Wartungsumgebung zu priifen, ohne einen Motor
mit derselben Nennleistung wie der Umrichter verwenden zu miissen (insbesondere bei
Umrichtern mit hoher Leistung), die Erkennung von Motorphasenverlusten
[Ausgangsphasenverl] - ~ L =[Nein] ~ = deaktivieren.

*  Prufen und optimieren Sie die folgenden Parameter: [IR-Kompens.] . F - , Seite 111, [Motor

Nennspannung] . ~ 5 und [Motor Nennstrom] ~ [ ~ , Seite 104 und fiihren Sie
Fehlerbehebung [Autotuning] £ = ~ , Seite 105 aus.

0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] £ - oder manuell Gber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[VERS. UBERSPANNUNG] o 5 F

Uberspannung Netz

* Versorgungsspannung zu hoch.
Wahrscheinliche Ursache *  Gestorte Netzversorgung.

Fehlerbehebung Die Versorgungsspannung tberprifen.

0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] ~ £ - oder manuell iber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[DI6=PTC Ubertemp] o £ F L

DI6=PTC Ubertemp

Wahrscheinliche Ursache Uberhitzung der PTC-Fiihler an Eingang LI6 erkannt.

+  Uberpriifen Sie die Motorlast und die MotorgréRe.
+  Uberpriifen Sie die Motorbeliiftung.

*  Vor dem Wiederanlauf Abkiihlung des Motors abwarten.
Fehlerbehebung +  Uberpriifen Sie Typ und Zustand der PTC-Fihler.

o Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell Gber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[Verlust Eingangsph] P h F

EING.PHASENVERLUST

Wahrscheinliche Ursache

» Antrieb falsch versorgt oder Sicherung ausgeldst.
* Eine Phase fehlt.
« 3 Phasen ATV320 bei einphasiger Netzversorgung.
» Last mit Unwucht.
Dieser Schutz funktioniert nur bei System unter Last.

Fehlerbehebung

Stromanschluss und Sicherungen Uberprufen.
Ein dreiphasiges Versorgungsnetz verwenden.

Erkannten Fehler deaktivieren durch [Zuord.Verl.Eingph.] 7 L , Seite 103 = [Nein] r .

0 Fehlercode I16schen

Dieser erkannte Fehler wird geléscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

[DI6=PTC Test Fehler] PE F L

DI6=PTC Test Fehler

Wahrscheinliche Ursache

PTC-Fuhler an Eingang LI6 offen oder kurzgeschlossen.

Fehlerbehebung

Den PTC-Fuhler und die Verdrahtung zwischen diesem und dem Motor/Umrichter tberprifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ -~ oder manuell (iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Safety Fkt Fehler] 5 A F F

Fehler Sicherheitsfunktion erkannt

Wahrscheinliche Ursache

=<

«  Entprellzeit Uberschritten

*  SS1-Schwellenwert Uberschritten.

« Konfiguration fehlerhaft.

+  Uberdrehzahl vom SLS-Typ erkannt.

Fehlerbehebung

P

»  Konfiguration der Sicherheitsfunktionen Uberprifen.
* ATV320-Handbuch zu integrierten Sicherheitsfunktionen uberprifen
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Schneider Electric.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung, nachdem seine Ursache
behoben wurde.
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[Kurzschluss Motor] 5L F |/

Kurzschluss Motor

Wahrscheinliche Ursache Kurzschluss oder Erdung am Umrichterausgang.

+  Uberpriifen Sie die Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und die Motorisolierung.
» Verringern Sie die Schaltfrequenz.

» Drosseln in Reihenschaltung zum Motor anschlieRen.

* Drehzahlregelung und Bremseinstellung Uberpriifen.

* [Zeit bis Neustart] = - - , Seite 121 erhéhen.
Fehlerbehebung » Die Schaltfrequenz erhéhen.
e Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - F [ auf [No] ~ = eingestellt wird: Dieser
erkannte Fehler erfordert ein Zuriicksetzen der Stromversorgung.
e Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - ~ [ auf[Yes] “ £ 5 eingestellt wird: Dieser
0 erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F manuell gel6scht werden,
Fehlercode l6schen nachdem seine Ursache behoben wurde.

[KURZSCHLUSS ERDE] 5C F 3

Kurzschluss Erde

Wahrscheinliche Ursache Starker Ableitstrom gegen Erde bei Parallelanschluss mehrerer Motoren

* Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und die Motorisolierung tberprufen.
» Schaltfrequenz verringern.

* Drosseln in Reihenschaltung zum Motor anschlieRen.

» Drehzahlregelung und Bremseinstellung Uberprifen.

.g * [Zeit bis Neustart] - - - , Seite 121 erhchen.
Fehlerbehebung » Schaltfrequenz verringern.
e Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - - [ auf [No] ~ = eingestellt wird: Dieser
erkannte Fehler erfordert ein Zurlicksetzen der Stromversorgung.
e Wenn der Parameter [Extended Fault Reset] + - ~ [ auf[Yes] 4 £ 5 eingestellt wird: Dieser
o erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F manuell geldscht werden,
Fehlercode l6schen nachdem seine Ursache behoben wurde.

[KURZSCHLUSS IGBT] 5L F 4

Kurzschluss IGBT

Wahrscheinliche Ursache Erkannter Fehler auf Leistungsteil.

Fehlerbehebung Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

o Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] ~ £ - oder manuell (iber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[Kurzschluss Motor] 5L F 5

Kurzschluss Motor

Wahrscheinliche Ursache

Kurzschluss auf Umrichterausgang.

Fehlerbehebung

+  Uberpriifen Sie die Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und die Motorisolierung.
» Kontakt Schneider Electric Produktsupport.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] / £ ~ oder manuell Giber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Modbus Komm unterbr] 5L F |/

Unterbrechung Modbus-Kommunikation

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung auf Modbus-Bus.

Fehlerbehebung

*  Kommunikationsbus Uberprifen.
*  Timeout Uberprifen.
* Siehe Modbus-Benutzerhandbuch.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A - ~ oder manuell Gber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 - geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Unterbr PCKom] 5L F 2

Unterbrechung PC-Kommunikation

Wahrscheinliche Ursache

Unterbrechung der PC-Software-Kommunikation.

Fehlerbehebung

» PC-Software-Anschlusskabel Giberprifen.
+  Uberpriifen Sie den Timeout.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /7 £ -~ oder manuell iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Unterbr HMI Kom] 5L F 3

Unterbrechung HMI-Kommunikation

Wahrscheinliche Ursache

Kommunikationsunterbrechung mit dem Grafikterminal oder entfernten Terminal.

Fehlerbehebung

+ Klemmenverbindung uberprifen.
« Timeout Uberprifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] # £ - oder manuell iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5  geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[UBERDREHZAHL MOTOR] 5o F

Uberdrehzahl Motor

* Instabilitat oder Antriebslast zu hoch.

* Wenn ein nachgeschaltetes Schiitz verwendet wird, wurden die Kontakte zwischen Motor und
Umrichter vor der Ausfilhrung eines Fahrbefehls nicht geschlossen.

+  Der Schwellenwert fiir die Uberdrehzahl (entspricht 110 % von [Max. Ausgangsfreq.] £ F )
Wabhrscheinliche Ursache wurde erreicht.
. - Parameter zu Motor, Verstarkung und Stabilitat Gberprifen.
. - Bremswiderstand hinzufliigen.
+ - GroRe von Motor/Umrichter/Last Gberpriifen.
. - Parametereinstellungen fiir die Funktion [Frequenzmesser] ~ 4 F- - Gberprifen, sofern
konfiguriert.
« < Vor Ausfiihrung eines Fahrbefehls die Kontakte zwischen Motor und Umrichter prufen.
. - Konsistenz zwischen [Max. Ausgangsfreq.] - F - und [Hohe Drehzahl] H 5 F
Uberprifen. Es wird mindestens [Max. Ausgangsfreq.] - ~ - 2110 % * [Hohe Drehzahl]
Fehlerbehebung H 5 F empfohlen.
0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] A £ - oder manuell (iber den
Fehlercode 16schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Verlust Encoder Sig] 5 P F

Verlust Encoder Sig

* Kein Signal am Pulseingang bei Verwendung des Eingangs zur Drehzahlmessung.
Wabhrscheinliche Ursache * Impulsgeber-Istwertsignal fehlt.

» Die Verdrahtung des Eingangskabels und des verwendeten Melders tberprifen.
» Die Konfigurationsparameter des Drehgebers tberpriifen.

» Die Verdrahtung zwischen Drehgeber und Leistungsverstarker Gberprifen.
Fehlerbehebung * Den Drehgeber uberprifen.

o Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] ~ £ ~ oder manuell iber den
Fehlercode I6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geléscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Fehler Drehm begr] 5 5 F

Fehler Drehm.begr.

Wahrscheinliche Ursache Umschaltung auf Drehmoment- oder Strombegrenzung.
« Priifen, ob mechanische Probleme vorliegen.
* Die Parameter von [Momentenbegrenzung] - o L - und die Parameter von [Drehm. od |
Fehlerbehebung Grenzw.] £  o- Uberprufen.
0 Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] /- £ - oder manuell iber den
Fehlercode 1d6schen Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.
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[UBERTEMPERATURIGBT] £ JF

Ubertemperatur IGBT

Wahrscheinliche Ursache

Umrichter Ubertemperatur.

Fehlerbehebung

+  Uberpriifen Sie die Dimensionierung von Last/Motor/Umrichter.
* Verringern Sie die Schaltfrequenz.
*  Vor dem Wiederanlauf Abklhlung des Motors abwarten.

0 Fehlercode lI6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] # £ -~ oder manuell iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 F gel6scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Fehler Autotuning] £ n F

Fehler Autotuning erkannt

Wahrscheinliche Ursache

* Spezieller Motor oder Motor, dessen Leistung fir den Umrichter nicht geeignet ist.
* Motor nicht an den Umrichter angeschlossen.
*  Motor nicht angehalten

Fehlerbehebung

*  Prufen, ob Motor und Umrichter kompatibel sind.

» Sicherstellen, dass der Motor wahrend der Motormessung vorhanden ist.

*  Wenn ein Ausgangsschiitz verwendet wird, dieses wahrend der Motormessung schlielen.
» Sicherstellen, dass der Motor wahrend des Messvorgangs angehalten ist.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] # £ - oder manuell ber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 - gel@scht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Unterlast Prozess] u L F

Unterlast Prozess

Wahrscheinliche Ursache

Prozessunterlast

Fehlerbehebung

Die Ursache der Unterlast priifen und beseitigen.

Die Parameter der Funktion [Unterlast Prozess] . L /- Uberprifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler kann mit dem Parameter [Auto Fault Reset] # £ - oder manuell iber den
Parameter [Fault Reset Assign] - 5 - geldscht werden, nachdem seine Ursache behoben wurde.

[Unterspannung Netz] u 5 F

Unterspannung Versorgungsnetz

Wahrscheinliche Ursache

* Versorgungsnetz zu niedrig.
« Transienter Spannungsabfall.

Fehlerbehebung

Die Spannung und die Parameter von [Verh bei Unterspg] . 5 k- (iberpriifen.

0 Fehlercode I6schen

Dieser erkannte Fehler wird geléscht, sobald die Ursache beseitigt wurde.

430

NVE41297_05

Diagnose und Fehlerbehebung



Diagnose und Fehlerbehebung

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Am dezentralen Bedienterminal angezeigte Fehlercodes

HMI-Beschreibung | Name Beschreibung

Inlt [Initialisierung in Die Mikrosteuerung wird initiiert.
Bearbeitung]

Suche nach Kommunikationskonfiguration
lauft.

COM.E™M [Kommunikationsfehler] | Timeout-Fehler (50 ms).

Diese Meldung wird nach 20

Kommunikationsversuchen angezeigt.
A-17 () Schaltfliche Alarm] Eine Taste wurde mehr als 10 Sekunden

gedriickt.

Das Bedienfeld ist getrennt.

Das Bedienfeld wird beim Driicken einer

Taste aktiviert.

CLr () Bestétigung des Diese wird angezeigt, wenn die STOP-Taste
erkannten Fehlers einmal gedriickt wird, wenn der aktive
faukreset] Befehlskanal das dezentrale Bedienterminal

ist.

dEU.E () [Diskrepanz Die Marke des Leistungsverstarkers stimmt
Leistungsverstéarker] nicht mit der des dezentralen Bedienterminals

Gberein.

rOM.E (™ [ROM-Anomalie] Das dezentrale Bedienterminal erkennt eine
ROM-Anomalie anhand der
Priifsummenberechnung.

rAM.E () [RAM-Anomalie] Das dezentrale Bedienterminal erkennt eine
RAM-Anomalie.

CPU.E™ Weitere Fehler] Weitere Fehler.

(1) — Blinkend

Optionsmodul ausgetauscht oder entfernt

Wird ein Optionsmodul entfernt oder ausgetauscht, wird der Leistungsverstarker
beim Einschalten im Fehlermodus [Inkorrekte Konfig.] [ ~ F gesperrt. Wenn
das Modul absichtlich ausgetauscht oder entfernt wurde, kann dieser Fehler durch

zweimaliges Dricken der Taste ENT geldscht werden. Dies bewirkt die
Wiederherstellung der Werkseinstellungen ..3,2 [Werkseinstellung] ~ L 5-,
Seite 95 fUr die modulspezifischen Parametergruppen. Dies kann mithilfe eines
Moduls erfolgen, das durch ein Modul desselben Typs ersetzt wird.

Beispiel: Kommunikationsmodule: nur die fir Kommunikationsmodule
spezifischen Parameter.

Anderung des Steuerblocks

Nach dem Ersetzen eines Steuerblocks durch einen Steuerblock, der fir einen
anderen Umrichtertyp konfiguriert wurde, wird der Umrichter beim Einschalten im
erkannten Fehlermodus [Inkorrekte Konfig.] £ ~ F gesperrt. Wenn der
Steuerblock absichtlich ausgetauscht wurde, kann dieser Fehler durch
zweimaliges Driicken der Taste ENT geldscht werden, was zur Wiederherstellung
aller Werkseinstellungen fuhrt.
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Wartung

Garantiebeschrankung

Die Garantie gilt nicht, wenn das Produkt von anderen Personen als den
Servicemitarbeitern von Schneider Electric gedffnet wurde.

Service

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER
EINES LICHTBOGENS

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgfaltig
durch, bevor Sie in diesem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Die in dieser Anleitung beschriebenen Produkte kénnen im Betrieb tGber 80 °C
heil} werden.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN
» Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heiRen Oberflachen.

+ Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren
Umgebung heilRer Flachen fern.

+ Warten Sie vor der Handhabung, bis sich das Produkt ausreichend
abgekuhlt hat.

« Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Warmeableitung gegeben ist,
indem Sie einen Priflauf bei maximaler Last durchfihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

UNZUREICHENDE WARTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die Wartungsarbeiten wie unten beschrieben in den
angegebenen Intervallen durchgefiihrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Ist der Umrichter in Betrieb, missen die Umgebungsbedingungen eingehalten
werden. Stellen Sie aulRerdem sicher, dass dies bei der Wartung gepriift wird und
ggf. alle Faktoren korrigiert werden, die Einfluss auf die Umgebungsbedingungen
haben.

Optimierung der Betriebskontinuitat

Umgebung Betroffene Teile Aktion Intervall (1)
Schlag auf das Gehause — Sichtpriifung Mindestens einmal pro
Produkt Steuerblock durchflihren Jahr

(LED-Anzeige)
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Umgebung Betroffene Teile Aktion Intervall (1)
Korrosion Klemmen — Stecker — | Uberpriifen und bei
Schrauben — EMV- Bedarf reinigen
Platte
Staub Klemmen — Lifter —
Luftiécher
Temperatur Im Bereich des Uberpriifen und bei
Produkts Bedarf korrigieren.
Kihlung Lufter Lufterbetrieb prifen.
Tauschen Sie den Nach drei bis finf
Lifter aus Jahren je nach
Betriebsbedingungen
Vibration Klemmenanschlisse Prifen, ob die Mindestens einmal pro
Klemmschrauben mit Jahr
dem empfohlenen
Anzugsmoment
angezogen sind

(1) — Maximale Wartungsintervalle ab Datum der Inbetriebnahme. Reduzieren Sie die
Wartungsintervalle, um die Wartung den Umweltbedingungen, den Betriebsbedingungen des
Leistungsverstarkers und anderen Faktoren anzupassen, die den Betrieb und/oder die
Wartungsanforderungen des Leistungsverstarkers beeinflussen kénnen.

HINWEIS: Der Lifterbetrieb ist abhangig vom thermischen Zustand des
Umrichters. Es ist moglich, dass der Umrichter 1auft, der Liifter jedoch nicht.

Ersatzteile und Reparaturen

Wartbares Produkt: Bitte wenden Sie sich an den fur Sie zustandigen
Kundendienst unter:

www.se.com/CCC.

Langere Lagerung

Wenn der Umrichter Uber langere Zeit nicht eingeschaltet war, missen vor dem
Starten des Motors zunachst die Kondensatoren wieder auf volle Leistung
gebracht werden.

Siehe Initialschritte, Seite 44 fur weitere Informationen.

Austausch des Lufters

Im Rahmen der Wartung des Antriebsverstarkers kann ein neuer Lifter bestellt
werden. Siehe Katalognummern unter www.se.com.

Lifter laufen nach Abschalten des Umrichters mdglicherweise noch einen
gewissen Zeitraum weiter.

AVORSICHT

LAUFENDE LUFTER

Vergewissern Sie sich vor Arbeiten an Liftern, dass diese vollstandig zum
Stillstand gekommen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.
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Funktionsindex

Frequenzumrichter fiir Asynchron- und Synchronmotoren

Funktionsindex

Die folgende Tabelle enthalt die Parametercodes:

Funktion

Seite

[2-Draht-Steuerung] -

[2/3-Draht-Steuerung] - [ [ , Seite 102

[2. Strombegrenz.]

[2. Strombegrenz.] [ L -

[3-Draht-Steuerung] 7 [

[2/3-Draht-Steuerung] £ [ [ , Seite 102

[+/- Drehzahl]

[+/- Drehzahl] . F -

[+/- DZ um Sollwert]

[+/- DZ um Sollwert] 5 - -

[Auto. DC-Bremsung]

[Auto. DC-Bremsung] A o [ -

[Autom. Neustart]

[Auto. Fehlerreset] A L -

[Autotuning]

[Autotuning] - . ~ , Seite 105

[Autotuning by DI]

[Autotuning by DI] - ~ L -

[DC-Bus]

[DC-Bus] o/ [ [ -

[Logiksteu. Bremse]

[Logiksteu. Bremse] L L [ -

[Einfangen im Lauf]

[Einfangen im Lauf] ~ L -

Befehls- und Sollwertkanale

Befehls- und Sollwertkanale

Verzdgerter Halt bei thermischem Alarm

Verzdgerter Halt bei thermischem Alarm

[Ubertemp. Umr.]

[Ubertemp. Umr.] o H L -

[Monitoring Encoder]

[Monitoring Encoder] = - -

[Encoder-Konfigurat.]

[Encoder-Konfigurat.] £ -

[Werkseinstellung]

[Werkseinstellung] ~ [ 5-..3,2 [Werkseinstellung] F [ 5-, Seite 95

[Fehlerreset]

Fehlerreset] - 5 k-
[

[Magnetisierung iib. DI]

—
[

[Magnetisierung iib. DI] ~

[Hubw HSP optim]

[Hubw HSP optim] H 5 H-

[Current Limit Dyn]

[Current Limit Dyn] = -

[Jog]

[Jog] /= G-

Befehl Netzschitz

Befehl Netzschitz

Lastmessung

Lastmessung

[Lastverteilung]

[Lastverteilung] L & A

Erkennung einer Lastvariation

Erkennung einer Lastvariation

Umschalten der Motoren oder Konfigurationen
[Konfig Multimotoren] /7 /7 [ -

Umschalten der Motoren oder Konfigurationen [Konfig Multimotoren] /7

Thermischer Motorschutz

Thermischer Motorschutz

[Geraduschreduzierung]

[Gerduschreduzierung] ~ ~

[Output contactor cmd]

[Output contactorcmd] = [ [

[ProzessMngmt Uberl.]

[ProzessMngmt Uberl.] - o L

[Param Umschaltung]

[Param Umschaltung] /7L F-

5 [ZUGRIFFSCODE]

[Password] coD- [Password] COD-, Seite 408

[PID-Regler]

[PID-Regler] F /-

Position Gb. Sensor

Position Ub. Sensor

Drehzahlvoreinstellung

Drehzahlvoreinstellung

PTC-Fihler

PTC-Fihler

[Umschaltung Rampe]

[Umschaltung Rampe] - F k-
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Funktionsindex

Funktion

Seite

[Ref Freq switch]

[Ref Freq switch] ~ £ F-

Schlaffseil

Schlaffseil

[Zuord PulsRef]

[Zuord PulsRef] 7 | A

Sollwertspeicherung

SpSollwertspeicherung

[Konfiguration Stopp]

[Konfiguration Stopp] 5 £ -

Berechneter Stopp auf Abstand nach Tieflauf-
Endschalter

Berechneter Stopp auf Abstand nach Tieflauf-Endschalter

Summierender Eingang/Subtrahierender Eingang/
Multiplikator

Summierender Eingang/Subtrahierender Eingang/Multiplikator

Parameter des Synchronmotors

Parameter des Synchronmotors

Momentenbegrenzung

Momentenbegrenzung

Traverse Control

Traverse Control

[Unterlast-Managem.]

[Unterlast-Managem.] . o L

Verwendung des Impulseingangs zur Messung der
Motordrehzahl

Verwendung des Impulseingangs zur Messung der Motordrehzahl
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Glossar

B

Bedienterminal:
Die Menls werden auf dem Anzeigeterminal in eckigen Klammern dargestellit.
Beispiel: [Kommunikation]
Die Codes werden in runden Klammern angezeigt.
Beispiel: L = /1-
Parameternamen werden am Anzeigeterminal in eckigen Klammern dargestellt.
Beispiel: [Riickfalldrehzahl]

Parameter-Codes werden in runden Klammern angezeigt.

Beispiel: L F F

F

Fehler-Reset:

Funktion, durch die der Sanftanlasser nach Behebung eines Fehlers in den
Betriebszustand zuriickgesetzt wird, indem die Fehlerursache beseitigt wird,
sodass der Fehler nicht mehr aktiv ist.

Fehler:

Abweichung (,Error®) zwischen einem festgestellten (berechneten, gemessenen
oder angezeigten) Wert bzw. Zustand und dem spezifizierten oder theoretisch
korrekten Wert bzw. Zustand.

Fehler:

Ein Fehler (,Fault) ist ein Betriebszustand. Wenn die Uberwachungsfunktionen
einen Fehler feststellen, wird je nach Fehlerklasse ein Wechsel in diesen
Betriebszustand ausgel6st. Zum Verlassen dieses Betriebszustands nach
Behebung der Stérungsursache ist eine Fehlerriicksetzung (,Fault Reset)
erforderlich. Weitere Informationen entnehmen Sie bitte den einschlagigen
Standards, wie z. B. IEC 61800-7, ODVA Common Industrial Protocol (CIP).

L
Leistungsstufe:

Die Leistungsstufe steuert den Motor. Sie erzeugt den Strom fiir die Steuerung
des Motors.

P

Parameter:

Daten und Werte von Geraten, die vom Benutzer gelesen und (in gewissem
Umfang) geandert werden kénnen.

PELV:

Protective Extra Low Voltage (Schutzkleinspannung) Weitere Informationen: IEC
60364-4-41.

S
SPS:

Speicherprogrammierbare Steuerung.
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U

Uberwachungsfunktion:

Uberwachungsfunktionen erfassen kontinuierlich oder zyklisch (z. B. mittels
Messung) einen Wert um zu prifen, ob dieser innerhalb der zulassigen Grenzen
liegt. Uberwachungsfunktionen dienen der Fehlererkennung.

W

Warnung:

Wenn dieser Begriff aullerhalb des Kontextes von Sicherheitshinweisen
verwendet wird, dient er als Hinweis auf einen potenziellen, von einer
Uberwachungsfunktion festgestellten Fehler. Eine Warnung hat keine Anderung

des Betriebszustands zur Folge.

Werkseinstellung:

Maschinenstatus in den Werkseinstellungen bei Auslieferung des Produkts.
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