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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen und/oder
technische Leistungsmerkmale der hier erwadhnten Produkte. Diese Dokumentation dient nicht als
Ersatz fir das Ermitteln der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte fir bestimmte
Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet werden. Jeder
Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige Risikoanalysen, Bewertungen
und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen Verwendungszweck vorzunehmen.
Weder Blemo noch deren Tochtergesellschaften oder verbundenen Unternehmen sind fur einen
Missbrauch der Informationen in der vorliegenden Dokumentation verantwortlich oder kénnen
diesbeziiglich haftbar gemacht werden. Falls Sie Verbesserungs- oder Anderungsvorschlage haben
oder Fehler in diesem Dokument gefunden haben, kdnnen Sie sich gerne an uns wenden.

Kein Teil dieses Dokuments darf ohne die vorherige Genehmigung von Blemo in irgendeiner Weise
oder mit irgendeinem Verfahren elektronischer oder mechanischer Art, auch nicht durch Fotokopieren,
vervielfaltigt werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen,
landesspezifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus
Sicherheitsgrinden und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu
gewahrleisten, sollten Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten flir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Blemo eigenen bzw. einer von Blemo genehmigten
Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Blemo kann Kérperverletzung, Schaden oder
einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge haben!

© 2019 Blemo Frequenzumrichter Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise

Sicherheitsinformationen i

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie diese Anweisungen sorgféltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb und Wartung
mit dem Gerét vertraut. Die nachstehend aufgefihrten 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.

Wenn dieses Symbol in einem Sicherheitsschild fiir Gefahr oder Warnung erscheint, bedeutet dies,
dass eine elektrische Gefahrdung besteht, die bei Nichtbefolgen der Anweisungen zu Verletzungen
fuhren kann.

Verletzungsgefahren aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefuihrten
Hinweise, um potenzielle Verletzungen oder Todesfélle zu vermeiden.

A AGEFAHR

GEFAHR erweist auf eine direkte Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Tod oder
schwere Korperverletzung zur Folge hat.

AWARNUNG

WARNUNG verweist auf eine mogliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Tod,

C Dieses Symbol weist auf eine Sicherheitswarnung hin. Es macht Sie auf mdgliche

schwere Korperverletzung und/oder Materialschaden zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT verweist auf eine mdgliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird —

Kdrperverletzung und/oder Materialschaden zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS ohne Verwendung des Gefahrensymbols verweist auf eine mégliche Gefahr, die — wenn sie
nicht vermieden wird — Materialschaden zur Folge haben kann.

HINWEIS
Der Begriff ,Umrichter” bezieht sich im Rahmen dieses Handbuchs auf das Steuerteil des
Frequenzumrichters gemaf NEC-Definition.

Elektrische Geréate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt
werden. Blemo tUbernimmt keine Verantwortung fur mégliche Folgen, die aus der Verwendung dieses
Produkts entstehen.

© 2018 Blemo Frequenzumrichter. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise

BITTE BEACHTEN

Elektrische Geréte dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet werden. Blemo
haftet nicht fur Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Personal gelten Mitarbeiter, die Uber Fahigkeiten und Kenntnisse hinsichtlich der
Konstruktion und des Betriebs dieser elektrischen Geréate und der Installationen verfligen und eine
Schulung zur Erkennung und Vermeidung moglicher Gefahren absolviert haben.

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 zugehérigen Produktdokumentation
vertraut ist. Darliber 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 Gber Know-how und
Erfahrung verfliigen 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 ein Umrichter fur dreiphasige Synchron- und Asynchronmotoren und fir den industriellen
Einsatz entsprechend den Spezifikationen und Anweisungen in diesem Handbuch. Bei der Nutzung des
Produkts sind alle einschlagigen Sicherheitsvorschriften und Richtlinien sowie die spezifizierten
Anforderungen und die technischen Daten einzuhalten. Vor der Nutzung muss eine Risikobewertung im
Hinblick auf die geplante Anwendung durchgefuihrt werden. Basierend auf den Resultaten dieser Analyse
sind geeignete SicherheitsmaRnahmen zu implementieren. Da das Produkt als Komponente eines
Gesamtsystems verwendet wird, ist die Personensicherheit durch eine entsprechende Ausfiihrung des
Gesamtsystems (zum Beispiel eine entsprechende Maschinenkonstruktion) zu gewahrleisten. Jede andere
als die ausdriicklich zugelassene Verwendung ist untersagt und kann Gefahren bergen. Elektrische Geréate
darfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet werden.
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Sicherheitshinweise

Produktbezogene Informationen

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

* Die Arbeit an und mit diesem Antriebssystem darf nur durch entsprechend geschultes und
autorisiertes Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten
zugehorigen Produktdokumentation vertraut ist und eine Sicherheitsschulung zur Erkennung und
Vermeidung der involvierten Gefahren absolviert hat. Installation, Einstellung, Reparatur und Wartung
mussen von Fachpersonal durchgefuhrt werden.

* Der Systemintegrator ist fir die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen

elektrotechnischen Anforderungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der
Schutzerdung samtlicher Gerate verantwortlich.

» Zahlreiche Bauteile des Produkts, einschlie3lich der gedruckten Schaltungen, werden tber die
Netzspannung versorgt. Nicht beriihren! Verwenden Sie ausschlielich elektrisch isolierte

Werkzeuge.
* Bertuhren Sie bei angelegter Spannung keine abgeschirmten Bauteile oder Klemmen.

* Motoren kénnen Spannung erzeugen, wenn die Welle gedreht wird. Sichern Sie vor jeglichen
Arbeiten am Antriebssystem die Motorwelle gegen Fremdantrieb.

* Bei Wechselspannung kann Spannung an nicht verwendete Leiter im Motorkabel ausgekoppelt
werden. Isolieren Sie nicht verwendete Leiter im Motorkabel an beiden Enden.

* SchlieRRen Sie die DC-Bus-Klemmen, die DC-Bus-Kondensatoren oder die Bremswiderstands-
klemmen nicht kurz. Vor der Durchfiihrung von Arbeiten am Antriebssystem:

- Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Spannung des
Steuerteils.

- Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift NICHT EINSCHALTEN an allen Leistungsschaltern an.

- Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in der gedffneten Stellung.

- Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kdnnen. Die DC-Bus-
LED zeigt nicht an, ob keine DC-Bus-Spannung mehr anliegt. Diese Spannung kann 800 VDC
Ubersteigen.

- Messen Sie die Spannung am DC-Bus zwischen den DC-Bus-Klemmen (PA/+, PC/-),
um sicherzustellen, dass die Spannung unter 42 VDC liegt. Verwenden Sie hierzu
einen Spannungsmesser mit der korrekten Bemessungsspannung.

-Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht ordnungsgemaf entladen, wenden Sie sich
an lhre lokale Blemo-Vertretung. Das Produkt darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb
genommen werden.

* Montieren und schliefen Sie alle Abdeckungen, bevor Sie die Spannungsversorgung einschalten.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

Umrichtersysteme kénnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen, falsche Daten oder

aufgrund anderer Fehler unerwartete Bewegungen verursachen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

* Bei der Verdrahtung sind alle EMV-Anforderungen strikt einzuhalten.

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

* Fuhren Sie eine umfassende Inbetriebnahmepriifung durch.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Beschadigte Produkte und Zubehor kénnen einen elektrischen Schlag oder einen unerwarteten Betrieb

der Ausriistung verursachen.

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Beschadigte Produkte oder Zubehdrprodukte durfen nicht verwendet werden.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

Wenden Sie sich im Fall von Beschadigungen an Ihre lokale Vertriebsvertretung von Blemo.
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Sicherheitshinweise

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

» Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen mogliche Fehlerzustéande der Steuerpfade
bertcksichtigt 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-Aus), Nachlaufstopp, Ausfall der Spannungsversorgung
und Neustart.

* Fur kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt werden.

* Systemsteuerpfade kdnnen Kommunikationsverbindungen einschlieRen. Dabei mussen die
Auswirkungen unvorhergesehener Ubertragungsverzogerungen oder
Verbindungsstorungen bericksichtigt werden.

* Alle Vorschriften zur Unfallverhiitung und lokale Sicherheitshestimmungen (1) missen beachtet werden.

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

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

1. Fiur 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.

HINWEIS

ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG

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

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Kdrperverletzung oder Gerateschaden fiihren.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heiRen Flachen.
¢ Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren Umgebung heiBer Flachen fern.
* Vergewissern Sie sich vor Handhabung des Produkts, dass sich dieses ausreichend abgekihlt hat.

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

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar

den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

AWARNUNG

EXPLOSIONSGEFAHRDETEN ATMOSPHAREN

Dieses Gerat nur aufRerhalb von Ex-Bereichen (explosionsgeféahrdeten Atmosphéaren) verwenden.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Uber dieses Buch

Uber dieses Buch

Kurzbeschreibung

Dokumentinhalt

Dieses Dokument hat folgenden Zweck:
* Beschreibung der Inbetriebnahme des Umrichters

* Beschreibung der Programmierung des Umrichters
* Beschreibung der verschiedenen MenUs, Modi und Parameter

¢ Beschreibung der Wartungs- und Diagnoseverfahren

Hinweis zur Gultigkeit

Diese Dokumentation bezieht sich auf die Blemo-Frequenzumrichter.
Die technischen Merkmale der hier beschriebenen Gerate sind auch online abrufbar.

Die in diesem Handbuch vorgestellten Merkmale sollten denen entsprechen, die online angezeigt werden.
Im Rahmen unserer Bemiihungen um eine sténdige Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit
moglicherweise Uberarbeitet, um deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten Sie einen
Unterschied zwischen den Informationen im Handbuch und denen online feststellen, nutzen Sie die
Online-Informationen als Referenz.

ER24
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Uber dieses Buch

Weiterfiihrende Dokumentation

Verwenden Sie lhren Tablet-Computer oder PC, um auf www.blemo.com schnell ausfiihrliche und
umfassende Informationen zu erhalten.

Auf der Website finden Sie alle Informationen, die Sie fur unsere Produkte und Lésungen bendtigen.
Sie kénnen die aktuelle Version dieser technischen Veroffentlichungen sowie andere technische
Informationen von unserer Website herunterladen: www.blemo.com.

Normen, Standards und Terminologie

Die Fachbegriffe, die Terminologie und die entsprechenden Beschreibungen in diesem Handbuch sind an
die Begriffe und Definitionen der einschlagigen Richtlinien angelehnt.

In Bezug auf Umrichtersysteme zahlen dazu Begriffe wie Fehler, Fehlermeldung, Stérung,
Funktionsstérung, Fehlerriicksetzung, Schutz, sicherer Zustand, Sicherheitsfunktion,

Warnung, Warnmeldung usw.
Zu diesen Normen und Standards zahlen unter anderem:

Reihe IEC 61800: Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Reihe IEC 61508, Ausg. 2: Funktionale Sicherheit von elektrischen/elektronischen/

programmierbaren Sicherheitssystemen

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

EN ISO 13849-1 und 2 Sicherheit von Maschinen - Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen
Reihe IEC 61158: Industrielle Kommunikationsnetze - Feldbusse

Reihe IEC 61784: Industrielle Kommunikationsnetze - Profile

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen jV elektrische Ausristung von Maschinen - Teil 1: Allgemeine
Anforderungen
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Inbetriebnahme

Vorgehensweise zur Inbetriebnahme des Umrichters

MONTAGE

1. Siehe Installationsanweisung.

PROGRAMMIERUNG

BLEMO

2. Schalten Sie die Spannungsversorgung des
Umrichters ein, ohne jedoch einen Fahrbefehl
Zu erteilen.

3. Folgende Einstellungen festlegen:

¢ Stellen Sie die Nennfrequenz des Motors
[Standard Motor Freq.] (bFr), Seite 84, ein, wenn die
Frequenz nicht 50 Hz lautet.
¢ Stellen Sie die Motorparameter im Meni
[ANTRIEBS DATEN] (drC-), Seite 103, nur ein, wenn die
werkseitige Konfiguration des Umrichters ungeeignet ist.
¢ Stellen Sie die Anwendungsfunktionen im Meni
[INPUTS / OUTPUTS CFG] (I_O-), Seite 124, im Menii
[STEUERUNG] (CtL-), Seite 153, und dem Menii

[APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-), Seite 167, nur ein, wenn die
werkseitige Konfiguration des Umrichters ungeeignet ist.

Tipps:

* Fdllen Sie vor der Programmierung die Tabellen mit
benutzerspezifischen Einstellungen auf Seite 327 aus.

* Mit dem Parameter [Werkseinstellung] (FCS) (Seite 79)
kénnen Sie jederzeit die Werkseinstellungen
wiederherstellen.

* Anhand des Funktionsindex auf Seite 325 finden Sie
schnell und unkompliziert die Beschreibung zu den
einzelnen Funktionen.

4. Stellen Sie im Menl [EINSTELLUNGEN]
(SEt-) folgende Parameter ein:

* [Hochlaufzeit] (ACC), Seite 85, und
[Auslaufzeit] (dEC), Seite 85.

* [Kleine Frequenz] (LSP), Seite 85, und
[GroRe Frequenz] (HSP), Seite 87.

* [Therm. Nennstrom] (ItH), Seite 85.

* Lesen Sie vor dem Konfigurieren einer Funktion sorgfaltig

den Abschnitt ,,Funktionskompatibilitat” auf Seite 164
durch.

Hinweis: Fir eine optimale Genauigkeit und Reaktionszeit

des Umrichters sind folgende Schritte erforderlich:

* Geben Sie die auf dem Motortypenschild angegebenen
Werte im Menii [ANTRIEBSDATEN] (drC-) ein,
Seite 103.

* Fihren Sie mit dem Parameter [Motormess.] (tUn), 5. Starten Sie den Umrichter.
Seite 85, eine Motormessung des angeschlossenen
Motors im kalten Zustand durch.
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Inbetriebnahme

Erste Schritte.

Wenn der Umrichter iber langere Zeit nicht eingeschaltet war, missen vor dem Starten des Motors
zunéchst die Kondensatoren wieder auf volle Leistung gebracht werden.

HINWEIS

REDUZIERTE LEISTUNG DER KONDENSATOREN

* Wenn der Umrichter Uber einen der folgenden Zeitrdume nicht eingeschaltet war, legen Sie den
Umrichter vor dem Einschalten des Motors eine Stunde lang an Netzspannung:
- 12 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +50 °C
- 24 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +45 °C
- 36 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von +40 °C
* Vergewissern Sie sich, dass vor Ablauf einer Stunde kein Fahrbefehl ausgefuhrt werden kann.

* Prifen Sie bei der erstmaligen Inbetriebnahme des Umrichters das Herstellungsdatum. Wenn dieses
langer als 12 Monate zuriickliegt, fihren Sie das angegebene Verfahren durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

Falls das angegebene Verfahren auf Grund der internen Netzschitzsteuerung nicht ohne Fahrbefehl
durchgefiihrt werden kann, fuhren Sie das Verfahren bei aktiver Leistungsstufe durch. Der Motor muss
sich jedoch im Stillstand befinden, damit kein spiirbarer Netzstrom in den Kondensatoren vorhanden ist.

Vor dem Einschalten des Umrichters

Einschalten

AWARNUNG

ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG

Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Produkts ist sicherzustellen, dass es fir die

vorliegende Netzspannung zugelassen ist.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Hinweis: Bei aktivierten Werkseinstellungen, im Rahmen der normalen Einschaltung/eines manuellen
Resets oder nach einem Haltebefehl kann der Motor erst dann eingeschaltet werden, wenn die Befehle
,Rechtslauf’, ,Linkslauf‘ und ,DC Brems. Stopp* zuriickgesetzt wurden. Wenn diese Befehle nicht
zuriickgesetzt wurden, zeigt der Umrichter [Fr. Auslauf] (nSt) an, startet jedoch nicht. Wenn die Funktion
fur den automatischen Wiederanlauf konfiguriert wurde (Parameter [Aut. Wiederanlauf] (Atr) im Menl
[FEHLER MANAGEMENT] (FLt-), Seite 255), werden diese Befehle beriicksichtigt, und ein Reset (auf

Null) ist nicht erforderlich.

Umrichter verriegelt.

Wenn ein Fahrbefehl wie Vorwartslauf, Rickwéartslauf oder DC-Bremsung noch aktiv ist, wahrend:

* eine Rucksetzung auf die Werkseinstellungen stattfindet,
* eine manuelle Fehlerricksetzung mit [Fehlerreset] (RsF) 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),
Dann ist der Umrichter blockiert und zeigt [Fr. Auslauf] (nSt) an. Alle aktiven Fahrbefehle miissen vor der

Autorisierung eines neuen Fahrbefehls deaktiviert werden.

ER24
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Inbetriebnahme

Netzschiitz

HINWEIS

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER
Den Frequenzumrichter nicht fiir Zyklen einschalten, die kirzer sind als 60 Sekunden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Einsatz eines Motors mit niedrigeren Auslegungswerten oder kompletter Verzicht auf einen Motor
In den Werkseinstellungen ist die Motorphaseniiberwachung aktiv ([Verlust Motorphase] (OPL) =
[Ja] (YES), Seite 261). Wenn der Umrichter getestet werden soll oder Wartungsarbeiten durchzufiihren sind, ohne
dass auf einen der Umrichterleistung entsprechenden Motor zuriickgegriffen werden soll, ist die
Motorphasenausfalliberwachung zu deaktivieren ([Verlust Motorphase] (OPL) =[Nein] (nO)). Dies ist
maoglicherweise speziell dann niitzlich, wenn sehr groe Umrichter mit einem kleinen Motor getestet werden.

Setzen Sie [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Standard] (Std), Meni [Antriebsdaten] (drC-).

HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS
Unter folgenden Umsténden ist ein externer Schutz vor thermischer Uberlastung erforderlich:

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

* Wenn die Motorschaltfunktion verwendet wird.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

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

* Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.
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Uberblick

Werkseitige Konfiguration

Werkseinstellungen

Der ER24 ist werkseitig auf gangige Betriebsbedingungen eingestellt:

* Anzeige: Umrichter bereit [Umr. Bereit] (rdY), wenn der Motor betriebsbereit ist, und bei laufendem
Motor die Motorfrequenz.

* Die Logikeingéange LI3 bis LI6, die Analogeingange Al2 und Al3, der Logikausgang LO1, der
Analogausgang AO1 und das Relais R2 sind nicht zugeordnet.

* Anhaltemodus bei Fehlererkennung: Freier Auslauf.

Code Beschreibung Werkseinstellungen Seite
bFr [Standard Motorfreq.] [50Hz IEC] 84
tCC [2/3-Drahtst.] [2Draht-Stg] (2C): 2-Draht-Steuerung 83
Ctt [Typ Motorsteuerung] [Standard] (Std): Standardmotorverlauf 103
ACC [Hochlaufzeit] 3,0 Sekunden 85
dEC [Auslaufzeit] 3,0 Sekunden 85
LSP [Kleine Frequenz] 0 Hz 85
HSP [GroRe Frequenz] 50 Hz 85
ItH [Therm. Nennstrom] Motornennstrom (Wert von der BaugrofRe des Umrichters abhéngig) |85
SdC1 [I DC-Auto Bremsg 1] 0,7 x Nennstrom des Umrichters fiir 0,5 Sekunden 91
SFr [Taktfrequenz] 4 kHz 92
Frd [Rechtslauf] [L11] (L11): Logikeingang LI1 125
rrS [Linkslauf] [LI2] (L12): Logikeingang LI2 125
Frl [KanalSollw 1] [AI1] (Al1l): Analogeingang All 153
rl [Zuordnung R1] [kein Fehler] (FLt): Der Kontakt 6ffnet, wenn ein Fehler erkannt wird |137
oder der Umrichter abgeschaltet wurde.

brA [Anp. Auslauframpe] [Ja] (YES): Funktion aktiv (automatische Adaption der Auslauframpe) |172
Atr [Aut. Wiederanlauf] [Nein] (nO): Funktion inaktiv 257
Stt [Normalhalt] [Stoprampe] (rMP): Ein Rampe 173
CFG [Makro Konfig.] [Start/Stopp] (StS) 80

Hinweis: Wenn Sie mit moglichst wenig Umrichtervoreinstellungen arbeiten mdchten, wéhlen Sie
die Makrokonfiguration [Makro Konfig.] (CFG) = [Start/Stopp] (StS), gefolgt von
[Werkseinstellung] (FCS) = [Konfig. CFG] (Inl). Fur weitere Informationen siehe Seite 80.

Prufen Sie, ob die oben genannten Werte mit der Applikation kompatibel sind.

20
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Uberblick

Applikationsfunktionen
Die Tabellen auf den folgenden Seiten zeigen als Auswahlhilfe die Funktionszuordnungen fir

verschiedene Anwendungen an.
Die in diesen Tabellen aufgefiihrten Anwendungen beziehen sich insbesondere auf die folgenden Maschinen:
Hubwerke: Krane, Laufkrane, Portalkrane (senkrechtes Heben, Ubersetzung, Drehen), Hebeplattformen

Transport: Palettierer/Entpalettierer, Forderbéander, Rollentische

Verpackung: Kartonverpackungsmaschinen, Etikettiermaschinen

Textil: Webstiihle, Kardenkreuze, Waschmaschinen, Spinnmaschinen, Streckwerke
Holzbearbeitung: Drehmaschinen, Sagen, Frasbearbeitung

Prozessverarbeitung

Die aufgefiihrten Zuordnungen sind weder obligatorisch noch vollstandig, da jede Maschine
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.

Funktionen der Motorsteuerung

Funktionen Seite Anwendungen
o)
c
2
o =
S £
g = 2 2
— o [ 1]
[ [oX (] (%]
2 2 zZ| R N
3 8 3 S o
I [ [ I a
U/f-Kennlinie 103 O O
Sensorlose Flussvektorregelung 103 O C O O
2-Punkt-Vektorregelung 103 O O
Synchronmotor im offenen Regelkreis 103 O
Motorfrequenz bis 599 Hz 103 O O
Begrenzung von Motoriiberspannungen 119 O O
DC-Bus-Anschluss (siehe Installationsanweisung) - O
Motormagnetisierung tiber Logikeingang 190 O C
Taktfrequenz bis 16 kHz 92 O O
Motormessung 85 H H B [ .
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Funktionen fir Drehzahlsollwerte

Funktionen Seite Anwendungen
(=]
o
2
o =
S £
= ©
® = 2 2 E
=< o|2 I )
[ ol o} 0
2 2 K — o ]
e} Cla = N N
=} S5 x ° e
= &
Bipolarer Differentialsollwert 128 u u u
Entlinearisierung des Sollwerts (Lupeneffekt) 131 O O
Frequenzsteuereingang 153 O O
Umschalten der Sollwerte 167 O
Addition der Sollwerte 168 u
Subtraktion der Sollwerte 168 O
Multiplikation der Sollwerte 168 O
Rampe mit einstellbarem Profil 170 u u
Jog Frequenz 179 O O O
Vorwahlfrequenzen 181 O O O
+/-Drehzahl Uber Einstufentstern 185 ]
(1 Stufe)
+/-Drehzahl Uber Zweistufentstern 185 [ |
(2 Stufen)
+/-Drehzahl um den Sollwert 188 O O
Sollwertspeicherung 189 O
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Anwendungsspezifische Funktionen

Funktionen Seite Anwendungen
(=]
c
2
o =
= -
o % o
(] i = E Cl>)
= o|2 @ o
o ol Q 0
= nlc = o [}
2 cla 13 N S
= S5 o [) =
I > ~ T o
Schnellhalt 173
Bremsansteuerung 192 O O
Lastmessung 200 O
Heben mit hoher Drehzahl 203 O
Schlaffseil 206 O
PID-Regler 209 O
Drehmomentbegrenzung Motor/Generator 218 O O O
Lastverteilung 121 O O
Netzschitzsteuerung 223 O O
Motorschitzsteuerung 226 O
Positionierung durch Endschalter oder Geber 227 O O u
Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs- 229 [ | [ |
Endschalter
Parameterumschaltung 233 O O O O O
Umschalten der Motoren oder Konfigurationen 236 | | |
Traverse Control 241 O
Anhaltemodus 173 O O

ER24
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Uberblick

Sicherheitsfunktionen/Fehlermanagement

Funktionen Seite Anwendungen
D
c
2
o =
s| £
o = <
o = S 2 g
< 1) = @ %
(] [eX Q () %]
= 0 © = o 5}
g S = > N N
=] o (] () o o
I = > = T o
Safe Torque Off (STO) (Sicherheitsfunktion, siehe spezielles|- [ | [ | [ ] [ ] [ ] [ ]
Dokument)
Verzogerter Stopp bei thermischem Alarm 263 O O
Alarmverwaltung 144 O O O O O O
Fehlermanagement 255 u u u u u u
IGBT-Tests 265 O O O O O O
Einfangen im Lauf 258 O O
Motorschutz mit PTC-Fihlern 255 O O O O O O
Verwaltung von Unterspannungen 264 O O
Verlust 4-20 mA 265 O O O O O
Unkontrollierte Ausgangsabschaltung (Motorphasenausfall) [261 O
Automatischer Wiederanlauf 257 u
Messung der Motordrehzahl iiber den Impulseingang (Pulse [271 [ | [ |
Input)
Erkennung einer Lastvariation 273 O
Erkennung einer Unterlast 276 O
Erkennung einer Uberlast 278 O
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Grundlegende Funktionen

Belliftung der Umrichter
Der Lifter startet automatisch, wenn der thermische Zustand des Umrichters 70% des Maximalwerts
erreicht und [Modus Lufter] (FFM) auf [Standard] (Std) gesetzt ist.

ER24
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Optionales Grafikterminal

Beschreibung des Grafikterminals

Das Grafikterminal ist ein lokales Steuergerat, das entweder mit dem Umnchter verbunden oder an der
Tiir des fir die Wand- oder Bodenmontage vorgesehenen Gehduses installiert wird. Es besitzt ein
Kabel mit Anschliissen, die auf der Vorderseite des Umnchters mit der senellen Modbus-Schnittstelle
verbunden werden. In das Grafikterminal ist eine Echtzeituhr integriert, um die protokollierten Daten und
alle anderen Funktionen, die Zeitinformationen erfordern, mit einem Zeitstempel zu versehen.

1 STOP /{ RESET: Haltebefehl/Durchfihrung eines Fehlierresets

2  LOCAL ! REMOTE: verwendet, um zwizchen der lokalen und dezentralen Steuerung des Umrichiers zu wechseln

3  ESC: zum Verassen eines Menils/Parameters oder zum Enifernen des aktuell angezeigten Werts und Anzeigen
des vorherigen gespeicherten Werls

4  F1 to F4: verwendet fir den Zugnff auf die Umrichter-ID, den QR-Code, die Schnellansicht und die

Untermends. Durch gleichzeitiges Dricken der Tasten F1 und F4 wird eine Screenshot-Datei im intemen

Speicher des Grafikterminal genenert.

Graphic display.

Home: fir den direkten Zugriff auf die Startseite

T Information: verwendet, um weitere Informationen dber Menls, Untermenis und Parameter aufzurufen. Der
gewidhlte Parameter oder Mentcode wird in der ersten Zeile der Informationsseite angezeigt.

8 RUN: Fihrt die Funktion aus, falls sie konfiguriert wurde.

9  Touch wheel f OK: Speichert den aktuellen Wert oder ruft das ausgewahlte Mend/den Parameter auf. Die
Mavigati-onstaste wird verwendet, um schnell durch die Menids zu navigieren. Mit den Pfeil-nach-oben-iPfeil-
nach-unten-Tasten werden Auswahlen getroffen; die Pieil-nach-links-/Pfeil-nach-rechts-Tasten dienen zum
Auswihlen von Ziffern beim Einstelien eines numerischen Parameterwerts.

10 RJ45 Modbus serial port: verwendet, um das Grafikterminal mit dem Umrichter fur die dezentrale Steuerung zu
werbinden

11 MiniB USB port: verwendet, um das Grafikterminal mit einem Computer zu verbinden

12 Battery {10 Jahre Lebensdauer. Typ: CR2032.) Der positive Batteriepol weist zur Vorderzeite des Grafikterminal.

HINWEIS: Ist das Grafikterminal aktiviert, kann der Umrichter tber die Tasten 1, 8 und 9 gesteuert werden.

Um die Tasten auf dem Grafikterminal zu aktivieren, missen Sie [Konfig. Sollfreq. 1] Fr1 zuerst auf
[Sollfreq. iiber dez. Terminal] LCC einstellen.
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Beispiele fur Konfigurationsfenster:

Einfachauswahl

SPRACHE Beim erstmaligen Einschalten des Grafikterminals muss die gewinschte Sprache

ausgewahlt werden.

Francais S

Deutsch Wenn nur eine Auswahl méglich ist, wird das gewahlte Element durch das Zeichen

Italiano ~ angegeben.

Espafiol Beispiel: Es kann nur eine Sprache gewahlt werden.

Chinese

Pycckui

Turkce
Mehrfachauswahl

AUSGEW. PARAMETER
EINSTELLUNGEN Wenn eine Mehrfachauswahl mdéglich ist, werden die gewéhlten Elemente durch
Auflésung Rampe [/1| das ZeichenV angezeigt.
Hochlaufzeit-- - - - - - - - [V1| Beispiel: Um das [BENUTZER MENU] zu bilden, kénnen mehrere
Ly [ 1| Parameter gewahit werden.
Hochlaufzeit 2- - - - - - - - - l:
Auslaufzeit 2
Bearbeiten

Beispiel fir ein Konfigurationsfenster mit einem Wert:

RDY Term +0,0Hz 0,0 A RDY Term +0,0Hz 0,0 A
Hochlauf Hochlauf

ENT

B 51s - o1s

Min = 0,00 Max = 99,99 Min = 0,00 Max = 99,99
<< >>Quick << >>Quick

Die Pfeile << und >> (Tasten F2 und F3) ermdglichen die Auswahl der zu &ndernden Ziffer. Durch Drehen
des Drehrads kann diese Ziffer dann erhoht oder reduziert werden.

Beispiel fur die Darstellung des Zustands von Funktionsblécken:

R AUS-Anzeige: Im Anhaltemodus lauft ein glltiges

RDY &) T 0,0Hz 0,0A )
0 Tem 2 Funktionsblockprogramm auf dem ER24.

Hochlauf
Bls5is

v EIN-Anzeige: Im Betriebsmodus lauft ein giltiges Funktionsblockprogramm auf
- dem ER24. Es wird von einem Betrieb des Umrichters ausgegangen. Zustands-

Min = 0,00 Max = 99,99 und Konfigurationsparameter kénnen nicht geandert werden.
<< >> Quick
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Erstmaliges Einschalten des Umrichters mit dem Grafikterminal
Beim erstmaligen Einschalten des Grafikterminals muss die gewlinschte Sprache ausgewahlt werden.

SPRACHE
English
Francais fv 3
Deutsch
Italiano
Espariol
Chinese
Pycckui
Turkce
v ENT
ER24
1,5kW 220V 1ph
Konfig 0
J 3 Sekunden
RDY Term 0,0Hz 00A
ZUGRIFFSEBENE
Basis
Standard v
Erweitert
Experte
# ENT
RDY Term 0,0Hz O00A
1 berech FU

1.1 Reference speed
1.2 UBERWACHUNG
1.3 Einstellung (Configuration)

Anzeige nach erstmaligem Einschalten des Grafikterminals.
Wahlen Sie die Sprache, und driicken Sie ENT.

Jetzt werden die Auslegungsdaten des Umrichters angezeigt.

28
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Erstmaliges Einschalten des Umrichters
Beim erstmaligen Einschalten des Umrichters mit dem integrierten Bedienterminal wird unverziglich

die Option [Standard Motorfreq.] (bFr) (siehe Seite 84) im Meni (KONF > ALLE PARAMETER > SIM)
aufgerufen.

Bl[”” Anzeige nach erstmaligem Einschalten des Umrichters.

ER24

1,5kW 220V 1ph

Konfig 0
J 3 Sekunden
RDY Term 0,0Hz 0,0A
ZUGRIFFSEBENE Es folgt automatisch der Bildschirm [ZUGRIFFSEBENE].
Basis
Standard
Erweitert
Experte
v ENT
RDY Term 0,0 Hz 0,0 A

1 berech FU Automatischer Wechsel zum Menti [1 berech FU] nach drei Sekunden.
Wahlen Sie das Men, und driicken Sie ENT.

1.2 UBERWACHUNG
1.3 Einstellung (Configuration)

Code << >> Quick

ESC

RDY__Term H(;'S 't_'rien(')u-O L Durch Driicken der Taste ESC wird das HAUPTMENU auf dem
P Grafikterminal angezeigt.

1 berech FU

2 |dentifizierung

3 Schnittstelle

4 Open/ Save as

5 ZUGRIFFSCODE

Code Quick

ER24
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Alle weiteren Einschaltvorgange

Bei allen weiteren Einschaltvorgdngen mit dem integrierten Bedienterminal wird unverziglich das Menu
Status Umrichter (identische Liste wie in [Status Umrichter] (HS1), Seite 63) aufgerufen. Beispiel: Umr.

Bereit (rdY).

Bl[”” Anzeige nach dem Einschalten.

ER24
1,5KW 220V 1ph
Konfig 0
+ 3 Sekunden
RDY Term Q0 H 004
1 berech FU | Automatischer Wechsel zum Menii [1 UMRICHTER MENU] nach drei Sekunden.

* 10 Sekunden

RDY Term 0.0 Hz O0a

Wor Rampe RefFreg

0.0.

| Wanhlen Sie das Mend, und driicken Sie ENT.

Automatischer Wechsel zum Uberwachungsbildschirm nach 10 Sekunden.

RDY Term 0.0Hz 004
Hauptmenu
1 berech FU .
2 Identifizierung RO Terrm 0.0 Hz 002 RO Term (110 Hz 00 s
3 Schnittstelle » 1 berech FU > 3 Schnittstelle
4 Open / Save as v
5 ZUGRIFFSCODE 14 Reference speed V4
Code Quick 12 Anzeige _ “/ 32 SPRACHE
1.2  Eingtellung {Configuration) 2 23 AUSWAHL ANZEIGETYP

BN BN BN 3

Von einem gedffneten Meni aus kann man mit den Pfeiltasten (programmierbare weilRe Tasten F2 und F3 des Klartext-

displays) zum nachsten Meni innerhalb des Hauptmenis wechseln.

30
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Meni IDENTIFIKATION
Der Zugriff auf das Menii [IDENTIFIKATION] (Old-) ist nur Giber das Klartextdisplay méglich.

Es handelt sich dabei um ein schreibgeschiitztes Mendi, das nicht konfiguriert werden kann.
Folgende Informationen kénnen angezeigt werden:

¢ Sollwert, Nennleistung und- spannung des Umrichters

¢ Softwareversion des Umrichters

¢ Seriennummer des Umrichters

¢ Status und Priifsumme der Sicherheitsfunktion

* Version des Funktionsblockprogramms und des Katalogs
¢ Verfugbhare Optionstypen, jeweils mit Softwareversion

* Typ und Version des Grafikterminals

START Term +50,0 Hz 0,0 A
HAUPTMENU
1 UMRICHTER MENU ENT START Term +50,0 Hz 0,0A
2 IDENTIFIKATION 2 IDENTIFIKATION
3 INTERFACE ER24-2.2K
4 LADEN/SPEICHERN ALS 2,2 kW
5 ZUGRIFFSCODE 220V 1ph
Appl. software V1.1 IE 01
MC software V1.1 IE 01
<< >> Quick
FFFFFFFFF

Produkt V1.1 |IE 01
SICHERHEITS- FUNKTION
FU Status Sicherh.  Standard
Safe param. CRC 8529
FUNKTIONS BLOCKE
Vers. Prog Format 1
Katalog Version 1
OPTION 1
keine Opt
GRAPH. BEDIENTERMINAL
GRAPHIC S V1.2IE07

00000000000000000
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Uberblick

Optionales externes Bedienterminal

Beschreibung des externen Bedienterminals

Bei dem externen Bedienterminal handelt es sich um eine lokale Steuereinheit auf der Tur des wand- oder
bodenmontierten Gehauses. Das Anschlusskabel des Terminals wird an die serielle Schnittstelle des
Umrichters angeschlossen (siehe Dokumentation im Lieferumfang des externen Bedienterminals). Die
Navigation erfolgt bei diesem Terminal mit Pfeil-nach-oben- und Pfeil-nach-unten-Tasten und nicht mit
einem Drehrad.

1 Vierstellige Anzeige 5 Navigationstasten

2 Taste MODE (1):
Wechsel zwischen den Menus
[1.1 FREQUENZ SOLLWERT] (rEF-),
[1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) und [1.3
KONFIGURATION] (COnF-).

6 Taste ENT

Speichern des aktuellen Werts
oder Aufrufen des ausgewahlten
Menus/Parameters

. 8 Taste zur Umschaltung

der Drehrichtung des Motors
3 Taste ESC

Verlassen eines Menis/Parameters
oder Entfernen des aktuell .———~ 7 Taste STOP
angezeigten Werts und Anzeige des Stoppen und Ricksetzen des Motors

vorherigen gespeicherten Werts
© = &

REV RESET

4 Taste RUN Ausfuhren der
Funktion, sofern diese
konfiguriert wurde

(1) Wenn der Umrichter durch einen Code ([Zugriffscode PIN 1] (COd), Seite 306) gesperrt ist, kdnnen
Sie mit der Taste MODE zwischen den Meniis [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) und
[1.1 FREQUENZSOLLWERT] (rEF-) wechseln.

Zur Aktivierung der Tasten auf dem externen Bedienterminal missen Sie zunachst [Kanal Sollw1] (Fr1l)
auf [HMI] (LCC) setzen. Fur weitere Informationen siehe Seite 153.
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Uberblick

Aufbau der Parametertabellen
Die Parametertabellen in den Beschreibungen der verschiedenen Meniis sind wie folgt aufgebaut.

Beispiel:

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: ~ DRI- > KONF > ALLE PARAMETER > FUN-.

A
®

®
Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
() »-F o [PDRECLER] =
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt
( : ) . werden. Befolgen Sie die Anweisungen auf Seite 161.
F F  |[Zuord. Istwert PID] 4—@ [Nein] (- .
r o | [Nein] (1 o ): Nicht zugeordnet
( ) . A1 I[[A1] (7 | [): Analogeingang A1
A 1 |[AI12] (A |2 ): Analogeingang A2
A 13 |[AI3] (A I 3): Analogeingang A3
£ | [RP] (F ): Impulseingang
H oo [[Alvirtual 2] (A o £ & Virtueller Analogeingang 2
o H O || [OA01] (o A [ [): Funktionsbliécke: Analogausgang 01
o H 11| [OA10] (» A | [7): Funktionsblocke: Analogausgang 10
: Q,
1. Zugriff auf die auf dieser Seite beschriebenen Parameter 5. Name des Untermenis auf dem Grafikterminal
2. Untermeni-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige 6. Name des Parameters auf dem Grafikterminal
3. Parameter-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige 7. Wert des Parameters auf dem Grafikterminal

4. Parameter-Wert auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige

Hinweis: Texte in eckigen Klammern [ ] entsprechen der Anzeige des Grafikterminals.

Teilweise wird ein Menu gefolgt von dem Hinweis ,(Fortsetzung)® angezeigt. So kénnen Sie lhre Position
im Tabellenaufbau bestimmen.

Beispiel:
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
Pld- [PID REGLER]

Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden. Befolgen Sie die Anweisungen auf Seite 161.

In diesem Fall wird durch den Hinweis ,(Fortsetzung)“ angezeigt, dass sich das Untermena
[APPLIKATIONS-FUNKT.] in dem Aufbau Uiber dem Untermenii [PID REGLER] befindet.

Ein Parameter enthalt méglicherweise bestimmte Pictogramme. Fiir jedes dieser Pictogramme ist am
Ende der Tabelle eine Legende aufgefuhrt.
Hauptpictogramme:

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

Z 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Uberblick

Suche nach einem Parameter in diesem Dokument
Die Suche nach Parameterbeschreibungen wurde vereinfacht:

* Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal: Nutzen Sie direkt das Verzeichnis der
Parametercodes auf Seite 327, um die Seite mit den Details zum angezeigten Parameter zu suchen.

¢ Mit dem Grafikterminal: Wahlen Sie den zu suchenden Parameter, und driicken Sie die Taste F1 <FD [Code].

Solange die Taste gedriickt bleibt, wird der Code des Parameters an Stelle des Namens angezeigt.

Beispiel: ACC
RDY Term +0,0Hz 0,0A RDY Term +0,0Hz 00A
EINSTELLUNGEN EINSTELLUNGEN

Auflésung Rampe : 01 Code |Auflésung Rampe : 0.1]
- T
Auslaufzeit : 9,67 9| Auslaufzeit : 9,67 |
Kleine Frequenz : 0,0 Hz Kleine Frequenz : 0,0 HZ
Grol3e Frequenz : 50,0 HZ Grol3e Frequenz : 50,0 HZ

Code << >> Quick Code << >> Quick

* Nutzen Sie dann das Verzeichnis der Parametercodes auf Seite 327, um die Seite mit den Details zum
angezeigten Parameter zu suchen.
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Uberblick

Beschreibung der HMI

Funktionen der Anzeige und der Tasten

1 Die Taste ESC kommt bei der Menuinavigation (zuriick) und bei der Parametereinstellung
(Abbrechen) zum Einsatz.

2 Das Drehrad kommt bei der Meniinavigation (nach oben oder nach unten) und der
Parametereinstellung (Erhéhen/Reduzieren eines Werts oder Elementauswahl) zum Einsatz. Das
Drehrad kann als virtueller Logikeingang 1 fir den Frequenzsollwert des Umrichters eingesetzt werden.

3 Die Taste ENT (Druck auf das Drehrad) kommt bei der Menunavigation (nach vorn) und
der Parametereinstellung (Bestatigen) zum Einsatz.

/,'-—\

. J
1
5 | vy |
s | WS S
Pesmm— |, S@z \ f.
VO3B.S - |
. NPRS —
11
A Modus REF ausgewahlt (rEF-) E Punkt zur Anzeige des Parameterwerts
(Einheit 1/10)
B Modus MON ausgewahlt (MOn-) F Aktuell wird der Parameterwert angezeigt
C Modus CONF ausgewahlt (COnF) G Aktuell wird die Parametereinheit angezeigt
D Punkt zur Anzeige des Parameterwerts
(Einheit 1/100)

Normale Anzeige (keine Fehlercode-Anzeige und kein Start):
Zeigt die im Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) ausgewahlten Parameter an (Standardauswahl:
[Frequenz sollwert] (FrH)).

¢ Inlt: Initialisierungssequenz (nur bei externem Bedienterminal)
¢ tUN: Selbsteinstellung

* dChb: Gleichstrombremsung

¢ rdY: Umrichter betriebsbereit

* nSt: Steuerung des freien Auslaufs

* CLI: Strombegrenzung

* FSt: Schnellhalt
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Uberblick

Normale Anzeige (keine Fehlercode-Anzeige und kein Start):
Zeigt die im Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) ausgewéhlten Parameter an
(Standardauswahl: [Frequenzsollwert] (FrH)).

Inlt: Initialisierungssequenz (nur bei externem Bedienterminal)
tUN: Selbsteinstellung

dCh: Gleichstrombremsung

rdY: Umrichter betriebsbereit

nSt: Steuerung des freien Auslaufs

CLI: Strombegrenzung

FSt: Schnellhalt

FLU: Vectorregelung aktiviert

nLP: Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht geladen (Keine Netzspannung vorhanden)
CtL: Gesteuerter Halt

Obr: Angepasster Auslauf

SOC: Standby-Ausgangsabschaltung

USA: Unterspannungsalarm

SS1: Sicherheitsfunktion SS1

SLS: Sicherheitsfunktion SLS

StO: Sicherheitsfunktion STO

SMS: Sicherheitsfunktion SMS

gdL: Sicherheitsfunktion GDL

Ein erkannter Fehler wird durch Blinken der Anzeige angezeigt. Wenn ein Grafikterminal angeschlossen
ist, wird der Name des erkannten Fehlers angezeigt.
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Aufbau der Mentls

Einschalten

Parameterauswahl

— TN+ £ 7R
v ﬂﬁ& LA (- =y -._\FSE/1= ESC

Dieser Parameter wird nur beim
erstmaligen Einschalten des
Umrichters angezeigt.

Die Einstellung kann im Anschluss im
Menti

[ANTRIEBSDATEN] (& ~ [ - ) fur
[Standard Motorfreq.] (b F ~ )
geandert werden.

[1.1 FREQUENZSOLLWERT]
(r EF - )

[1.2 UBERWACHUNG] (/7= r -)

[1.3 KONFIGURATION] (L & F)

-/ \+ 8 N
V' @ = ENT \Ebc/: ESC
\, —

Auf der 7-Segment-Anzeige wird durch einen Strich hinter Menii- und Untermenticodes eine Trennung
dieser Codes von Parametercodes angezeigt.
Beispiel: Menii [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-), Parameter [Hochlaufzeit] (ACC)

Auswahl mehrerer Zuweisungen flir einen Parameter

Beispiel: Liste mit Alarmen der Gruppe 1 im Meni [EIN/ AUSGANGE] (I_O-)
Es kénnen mehrere Alarme ausgewahlt werden. Diese missen wie folgt ,markiert® werden.

Mit der Ziffer rechts wird Folgendes angegeben:

I__l B
|

| | I l

[

ausgewahlt nicht ausgewahlt

Fur alle Mehrfachauswahlen gilt das gleiche Prinzip.
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Programmierung

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Kapitel:

Kapitel Titel Seite
3 Referenzmodus (rEF) 41
4 Uberwachungsmodus (MOn) 45
5 Konfigurationsmodus (ConF) 75
6 Interface (ItF) 285
7 Laden / Speichern als (trA) 301
8 Zugriffscode (COd) 305
9 Anschluss Multipunkt 307

Falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen oder falsche Daten kénnen unerwartete Bewegungen verursachen,
Signale auslésen oder Bauteile beschadigen und Uberwachungsfunktionen auer Kraft setzen.

AHAWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

¢ Betreiben Sie das Umrichtersystem nicht mit unbekannten Einstellungen oder Daten.

* Andern Sie niemals einen Parameter, wenn Sie dessen Funktion und samtliche Auswirkungen der
Anderung nicht genauestens kennen.

¢ Bei der Inbetriebnahme des Produkts alle Betriebszustande und potenzielle Fehlersituationen sorgfaltig
Uberprifen.

¢ Sicherstellen, dass sich ein Not-Aus-Taster in Reichweite aller Personen befindet, die fiir die
Durchfiihrung von Tests zusténdig sind.

* Nach einem Austausch des Produkts sowie nach einer Anderung von Einstellungen oder Daten die
Funktionen uberprifen.

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

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

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Bei einer unbeabsichtigten Deaktivierung des Leistungsteils, z. B. infolge eines Ausfalls der

Spannungsversorgung, von Fehlern oder Funktionsstérungen, lauft der Motor nicht mehr kontrolliert aus..

AWARNUNG

BEWEGUNG OHNE BREMSWIRKUNG

Sicherstellen, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine Verletzungen oder Gerateschaden
verursachen kénnen

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Referenzmodus (rEF)

Referenzmodus (rEF)

Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Einleitung 42
Strukturbaum 43
Menti 44
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Referenzmodus (rEF)

Einleitung

Der Referenzmodus dient zur Uberwachung und, wenn es sich bei dem Sollwertkanal um
Analogeingang 1 handelt ([Kanal Sollw1] (Frl) (Seite 153) auf [Al virtual 1] (AIU1) gesetzt), zur
Einstellung des Istwerts durch die Anderung der Spannungswerts am Analogeingang.

Wenn die lokale Steuerung aktiviert ist ([Kanal Sollw1] (Fr1), Seite 153, auf [HMI] (LCC)
gesetzt), fungieren das Drehrad oder die Auf-/Ab-Navigationstasten am externen Bedienterminal
als Potenziometer zur Erhéhung/Verringerung des Sollwerts innerhalb der durch andere
Parameter ([Kleine Frequenz] (LSP) oder [Grof3e Frequenz] (HSP)) vorgegebenen Toleranzen.

Die Anderung des Sollwerts muss nicht durch Driicken der ENT-Taste bestatigt werden.

42
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Referenzmodus (rEF)

Strukturbaum

(1) Je nach aktivem Sollwertkanal. g ~EF E | = ENT :/;;C\E ESC
b 18 \_/
Mégliche Werte:
5 A )
(LE) ESC
(MF )
) ] O
ol gL ]c:- ENT
': r f:r :'
(2) 2 s oder ESC ESC

Der im Diagramm angezeigte Parameterwert und die
angezeigte Parametereinheit dienen als Beispiele.

Wert - Einheit
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Referenzmodus (rEF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > REF-
Men
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
drl- [1 UMRICHTER MENU]
rEF- [1.1 FREQUENZSOLLWERT]
Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.
AlU1 [Abbild Eingang AIV1] 0 bis 100% von HSP-LSP |0%
* Wert des ersten virtuellen Analogeingangs.

Dieser Parameter erméglicht die Anderung des Frequenzsollwerts (iber das eingebettete Drehrad.

()

1)
LFr [Freq. Sollwert HMI] -599 bis +599 Hz 0 Hz
* HMI-Frequenzsollwert (vorzeichenbehafteter Wert).
( ) Dieser Parameter erméglicht die Anderung des Frequenzsollwerts (iber die externe HMI.
1)
MFr [Koeff. Multiplik] 0 bis 100 % 100%

Der Zugriff auf diesen Koeffizienten ist moglich, wenn [Multiplikator-] (MA2,MA3), Seite 169, dem Grafikterminal zugewiesen

( ) Multiplikation der Frequenzvariablen.
* wurde.

rPl [Int.Sollw. PID] 0 bis 32.767 150

c ) PID: Interner Sollwert PI.
Dieser Parameter erméglicht die Anderung des internen PID-Sollwerts iber das Drehrad.

Der interne PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID] (PIF) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

(1)

FrH [Frequenzsollwert] | -599 bis +599 Hz |

* Frequenzsollwert vor Rampe (vorzeichenbehafteter Wert).
Der tatsachliche an den Motor angelegte Frequenzsollwert, unabhéngig von der Auswahl des Sollwertkanals. Dieser Parameter
ist schreibgeschiitzt.
Der Frequenzsollwert ist sichtbar, wenn der Befehlskanal nicht auf HMI oder Virtuell Al gesetzt ist.

rPC [Sollwert PID] | 0 bis 65.535 |

L PID: Sollwert.

Der PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID] (PIF) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

(1) Es ist nicht erforderlich, die Anderung des Sollwerts durch Driicken der ENT-Taste zu bestétigen.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni 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.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Uberwachungsmodus (MOn)

Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Einleitung 46
Strukturbaum 47
Menu 48
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Uberwachungsmodus (MOn)

Einleitung

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

Einige Funktionen verflgen Uber eine grofl3e Zahl an Parametern. Zur Vereinfachung der Programmierung
und um ein Blattern durch unzéhlige Parameter zu vermeiden, wurden diese Funktionen in Untermentis
aufgegliedert. Untermenus sind, ebenso wie Menus, durch einen Bindestrich nach dem Code
gekennzeichnet.

Bei laufendem Umrichter wird der Wert einer der Uberwachungsparameter angezeigt. StandardméaRig ist
der angezeigte Wert der Eingangsfrequenz-Sollwert (Parameter [Frequenzsollwert] (FrH), Seite 48).
Wahrend der Wert des gewiinschten neuen Uberwachungsparameters angezeigt wird, kénnen Sie durch
erneutes Driicken des Drehrads die Einheiten einblenden, oder das Drehrad (ENT-Taste) erneut driicken
und halten (2 Sekunden), um die Anderung des Uberwachungsparameters zu bestatigen und zu speichern.
Von diesem Zeitpunkt an wird der Wert dieses Parameters wahrend des Betriebs angezeigt (auch nach
dem Ausschalten).

Wenn die neue Wabhl nicht durch erneutes Driicken und Halten der ENT-Taste bestatigt wird, kehrt die
Anzeige nach dem Ausschalten zum vorherigen Parameter zurlick.

Hinweis: Nach dem Ausschalten des Umrichters oder nach einem Ausfall der Netzversorgung wird der
Parameter fiir den Umrichterstatus angezeigt (Beispiel: [Umr. Bereit] (rdY)). Der gewahlte Parameter wird
im Anschluss an einen Fahrbefehl angezeigt.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Strukturbaum

Die im Diagramm angezeigien
Parameter dienen als Beispiele,

(1) Anzeige erfolgt nur mit Grafikterminal

§lno-|

IEER e

_’{@T‘_ @ = ENT . ESC

O viaiyes — ENT

o unils E5C /
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON-
Menu
Code Name/Beschreibung | Einheit
MOn- [1.2 UBERWACHUNG]
AlUL  |[Abbild Eingang AIV1] %

Erster virtueller Al-Wert.

()

( ) Dieser Parameter ist schreibgeschutzt. Er ermdglicht die Anzeige des Frequenzsollwerts fiir den Motor.

FrH [Frequenzsollwert] | Hz
Frequenzsollwert vor Rampe (vorzeichenbehafteter Wert).
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er ermdglicht die Anzeige des Frequenzsollwerts fiir den Motor, unabhangig davon,
welcher Sollwertkanal ausgewahlt wurde.

StFr [Statorfrequenz] |Hz
Anzeige der geschétzten Statorfrequenz in Hz (vorzeichenbehafteter Wert)

LFr [Freq. Sollwert HMI] ‘ Hz
HMI-Frequenzsollwert (vorzeichenbehafteter Wert).
Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die Funktion aktiviert wurde. Er wird verwendet, um den Frequenzsollwert mithilfe der
dezentralen Steuerung zu &ndern. ENT muss zum Andern des Sollwerts nicht gedriickt werden.

MFr | [Koeff. Multiplik.] %

Multiplikationsfaktor.
Multiplikationskoeffizient, kann aufgerufen werden, wenn [Multiplikator -] (MA2,MA3), Seite 169, zugeordnet wurde.

MMF [Gem.Motorfrequenz] ‘Hz
Gemessene Motorfrequenz (vorzeichenbehafteter Wert)
Die gemessene Motordrehzahl wird bei eingesetzter Drehzahliberwachungskarte angezeigt.
rfFr [Motorfrequenz] ‘Hz
Berechnete Motorfrequenz (vorzeichenbehafteter Wert).
FqS [Pulse In. Arb. Freq.] ‘ Hz
* Gemessene Frequenz des Eingangs ,Pulse Input” (siehe Seite 271).
ULn [Netzspannung] ‘V
Netzspannung (vom DC Bus).
Netzspannung basierend auf den DC-Bus-Messungen, bei laufendem oder gestopptem Motor.
tHr [Therm. Zust. Motor] ‘%
Thermischer Zustand des Motors.
100% = Thermischer Nennzustand, 118% = ,Schwellwert OLF* (Motoriiberlast).
tHd [Therm. Zust. FU] |%
Thermischer Zustand des Umrichters.
100% = Thermischer Nennzustand, 118% = ,Schwellwert OLF* (Umrichteriberlast).
MMO- [UBERWACHUNG MOTOR]
Spd [Motordrehzahl] | U/min
Motordrehzahl in U/min. (Geschatzter Wert)
UOP [Spg Motor] |V
Motorspannung. (Geschatzter Wert)
Opr [Motorleistung] %
Uberwachung der Ausgabeleistung (100% = Motornennleistung, geschétzter Wert basierend auf aktueller Messung).
Otr [Motormoment] %
Ausgabedrehmoment (100% = Nennmoment des Motors, geschéatzter Wert basierend auf aktueller Messung).
LCr [Motorstrom] |A

Berechneter Motorstrom. (Gemessener Wert)
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > IOM- > LIA-
Code Name/Beschreibung Einheit
MOn- [1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)
MMO- [UBERWACHUNG MOTOR]
12tM [12t Uberlast Level]
Uberwachung des [2t-Uberlastniveaus
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich, wenn [Aktivierung 12t] (12tA) = [JA] (YES), siehe Seite 222.
|IOM- [ABBILD E/A]
LIA- [LOGIKEINGANG CONF.]
Logikeingangsfunktionen.
LIA [Zuordnung LI1]
Schreibgeschitzte Parameter, nicht konfigurierbar.
Es werden alle zum Logikeingang zugeordneten Funktionen angezeigt, um zu priifen, ob mehrere Zuweisungen vorhanden sind.
Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt. Verwenden Sie das Drehrad, um durch die Funktionen
zu blattern.
Auf dem Grafikterminal wird die Verzégerung angezeigt [Einsch. Verz. LI1] (L1d). Mégliche Werte entsprechen denen des
Konfigurationsmenus, Seite 126.
L2A [Zuordnung L--]
bis Alle am Umrichter verfligharen Logikeingange werden wie im oben genannten Beispiel fiir LI1 verarbeitet.
L6A
LA1A
LA2A
LIS1 [Status Logikeingédnge LI1 bis LI6]
Kann verwendet werden, um den Zustand der Logikeingange LI1 bis LI6 anzuzeigen (Segment-Anzeige: hoch = 1, niedrig = 0).
Zustand 111 _ ‘g_ T_k! '__‘
I
Zustand 0 L__l I__I I,,J I,,I
LI1 LI2 LI3 LI4 LI5 LI6
Obiges Beispiel: LI1 und LI6 sind auf 1 gesetzt; LI2 und LI5 sind auf 0 gesetzt.
LIS2 [Zustand LA1, LA2 und STO]
Kann verwendet werden, um den Zustand von LA1, LA2 und STO (Safe Torque Off) anzuzeigen
(Segment-Anzeige: hoch = 1, niedrig = 0).
Zustand 1 r —=m - 1
L [ I
ZustandOI___I I,,I I__] I__J
LAl LA2 STO
Obiges Beispiel: LA1 und LA2 sind auf 0 gesetzt; STO (Safe Torque Off) ist auf 1 gesetzt.
ER24 49



Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > [OM- > AlA-

Code

Name/Beschreibung |Einheit

AlA-

[STATUS ANALOG-EING.]

Analogeingangsfunktionen.

All1C

f

[Al1]
Kundenspezifisches Abbild Al1: Wert des Analogeingangs 1.

Al1A

IA10

nO
Frl
Fr2
SA2
PIF
tAA
dA2
PIM
FPI
SA3
Frlb
dA3
FLOC
MA2
MA3
PES
IAO1

[Zuordnung All]

Funktionszuordnung Al1. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

[Kanal Sollw1] (Fr1): Sollwertquelle 1

[Kanal Sollw2] (Fr2): Sollwertquelle 2

[Sollw. Summ. E2] (SA2): Sollwertsumme 2

[Istwert PID] (PIF): Istwert PI (PI-Steuerung)

[Begr Drehm] (tAA): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung durch einen analogen Wert
[SubParam?2] (dA2): Subtraktion des Sollwerts 2

[Ref.PIDman] (PIM): Manuell eingestellter Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (Automatik-/Handbetrieb)
[Sollw PID] (FPI): Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (vorgegebener Sollwert)
[Sollw. Summ. E3] (SA3): Sollwertsumme 3

[Kanal Sollw1B] (Frib): Sollwertquelle 1B

[SubParam3] (d A3): Subtraktion des Sollwerts 3

[Forced lokal] (FLOC): Sollwertquelle ,Forced lokal*

[Ref. Multi 2] (MA2): Multiplikationsfaktor fur Sollwert 2

[Ref. Multi 3] (MA3): Multiplikationsfaktor fur Sollwert 3

[Gew. Mess.] (PES): Externe Funktion zur Gewichtsmessung

[IA01] (IAO1): Funktionsblécke: Analogeingang 01

. tiAOl] (IA10): Funktionsbldcke: Analogeingang 10

UIL1

[min. Wert All]
Minimaler Spannungswert (0%).

UIH1

[max. Wert Al1]
Maximaler Spannungswert (100%).

AllF

[Filter Eingang All]
Filterzeit des Tiefpassfilter beim Filtern von Stérungen.

AlA-

[STATUS ANALOG-EING.] (Fortsetzung)

Analogeingangsfunktionen.

Al2C

LT

[AI2]
Kundenspezifisches Abbild Al2: Wert des Analogeingangs 2.

AlI2A

[Zuordnung Al2]

Funktionszuordnung Al2. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fur den Parameter driicken.

Identisch mit [Zuordnung Al1] (AI1A) Seite 50.

UIL2

[min. Wert Al2]

Minimaler Spannungswert (0%).

UIH2

[max. Wert Al2]

Maximaler Spannungswert (100%).

AlI2F

il

[Filter Eingang Al2]

Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > IOM- > AlA- > AI3C

Code Name/Beschreibung |Einheit
AlA- [STATUS ANALOG-EING.] (Fortsetzung)
Analogeingangsfunktionen.
AlI3C [phys. Wert AlI3] |v
Kundenspezifisches Abbild Al3: Wert des Analogeingangs 3.
AI3A [Zuordnung Al3]
Funktionszuordnung Al3. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fir den Parameter driicken.
Identisch mit [Zuordnung Al1] (AI1A) Seite 50.
CrL3 [min. Wert AI3] |mA
Minimaler Stromwert (0%).
CrH3 [max. Wert AI3] |mA
Maximaler Stromwert (100%).
AI3F [Filter Eingang Al3] |s
Filterzeit des Tiefpassfilter beim Filtern von Stérungen.
IOM- [ABBILD E/A] (Fortsetzung)
AOA- [STAT ANALOG-AUSG.]
Analogausgangsfunktionen.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fir den Parameter driicken.
AO1C [AOLC]
Kundenspezifisches Abbild AO1: Wert des Analogausgangs 1.
AO1 [Zuordnung AO1]
Funktionszuordnung AO1. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt.
Identisch mit [Zuordnung AO1] (AQI), Seite 143.
UOL1 [min. Wert AO1] |v
* Minimaler Spannungswert (0%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1] (AO1t) auf [0-10V] (10U) gesetzt ist.
UOH1 [max. Wert AO1] |v
* Maximaler Spannungswert (100%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1] (AO1t) auf [0-10V] (10U) gesetzt ist.
AOL1 [min. Wert AO1] |mA
* Minimaler Stromwert (0%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1] (AO1t) auf [0-20mA] (0A) gesetzt ist.
AOH1 [max. Wert AO1] |mA
* Maximaler Stromwert (100%). Zugriff moglich, wenn [Typ AO1] (AO1t) auf [0-20mA] (0A) gesetzt ist.
ASL1 [Skal. max AO1] %
Minimaler Skalierungswert fiir AO1.
ASH1 [Skal. min AO1] |%
Maximaler Skalierungswert fir AO1.
AO1F [Filter Ausgang AO1] |s
Filterzeit des Tiefpassfilter.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > IOM- > FSI-

Code

Name/Beschreibung Einheit

|OM-

[ABBILD E/A] (Fortsetzung)

FSI-

[STATUS FREQ SIGNAL]

Status des Frequenzsignals.
Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.

PFrC

T

[Kundsp. Filt RP Ref]

Gefilterter, kundenspezifischer Impulseingang-Frequenzsollwert.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fur den Parameter driicken.

Hz

PIA

[Zuord PulsRef]

Zuordnung des Impulseingangs. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt.

Identisch mit [Zuordnung All] (Al1A) Seite 50.

PIL

[min. Wert RP]

RP-Mindestwert. Minimaler Impulseingang (0%).

kHz

PFr

[max. Wert RP] kHz

Maximaler Impulseingangswert bei maximaler Drehzahl (100%).

PFI

[Filter RP]

F

S

Filterzeit des Fiefpassfilter beim Filtern von Stérungen (Impulseingang).

MOn-

[1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)

SAF-

[UBERW. SICHERHEIT]

Weitere Informationen zu den integrierten Sicherheitsfunktionen erhalten Sie in dem speziellen Sicherheitshandbuch.

StOS

IdLE
StO

FL

=

[STO Status]
Status der STO-Sicherheitsfunktion (Safe Torque Off).

[Warten] (IdLE): STO wird nicht ausgefuhrt
[Sich. Stop] (StO): STO wird ausgefiihrt

[Fehler] (FLt): STO-Fehler erkannt

SLSS

nO
IdLE
Alt
Strt
SS1
SLS
StO

FL

=

[SLS Status]
Status der SLS-Sicherheitsfunktion (Safe Limit Speed).

[Nicht konfig] (nO): SLS nicht konfiguriert

[Warten] (IdLE): SLS wird nicht ausgefuhrt

[TBD] (WAIt): SLS wartet auf Aktivierung

[TBD start] (Strt): SLS im voriibergehenden Zustand

[Sich.Rampe] (SS1): SLS-Rampe wird ausgefuhrt

[N.-Grenze] (SLS): SLS-Drehzahlbegrenzung wird ausgefuihrt

[Sich. Stop] (StO): SLS Safe Torque Off-Anforderung wird ausgefiihrt

[Fehler] (FLt): SLS-Fehler erkannt

SS1S

nO
IdLE
SS1
StO

FL

=

[SS1 Status]
Status der Sicherheitsfunktion ,sicherer Stopp 1.

[Nicht konfig] (nO): SS1 nicht konfiguriert

[Warten] (IdLE): SS1 wird nicht ausgefihrt

[Sich.Rampe] (SS1): SS1-Rampe wird ausgefuhrt

[Sich. Stop] (StO): SS1 Safe Torque Off-Anforderung wird ausgefiihrt

[Fehler] (FLt): SS1-Fehler erkannt

SMSS

nO
AUS
Ftl
Fto

[SMS Status]

Status der SMS-Sicherheitsfunktion (Sichere maximale Drehzahl).

[Nicht konf.] (nO): SMS nicht konfiguriert
[Aktiv] (Aus): SMS aktiv

[Int. Fehler] (Fti): SMS-interner Fehler

[Max. Drehz.] (Fto): Maximale Drehzahl erreicht
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > SAF-

Code

Name/Beschreibung

Einheit

GdLS

nO
OFF
Std
LGD|
oN

LFt

[GDL status]
Status of the Guard Door Locking safety function.

[Not Set] (nO): GDL not set

[Inactive] (Off): GDL inactive

[Short Delay] (Std): Short Delay In Progress
[Long Delay] (LGd): Long Delay In Progress
[Active] (LGd): GDL active

[Internal Err.] (LGd): GDL internal error

SFFE

[Sicherheitsfehl. Reg]

Fehlerregister Sicherheitsfunktion.

Bit 0 = 1: Timeout beim Entprellen des Logikeingangs

Bit: 1 Reserviert

Bit 2 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SS1-Stopp geandert
Bit 3 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SS1-Ausldsebereich
Bit 4: Reserviert

Bit 5: Reserviert

Bit 6 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geandert
Bit 7 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SLS-Ausldsebereich
Bit 8: Reserviert

Bit 9: Reserviert

Bit 10: Reserviert

Bit 11: Reserviert

Bit 12: Reserviert

Bit 13 = 1: Messung der Motordrehzahl nicht méglich

Bit 14 = 1: Erdschluf? Motor erkannt

Bit 15 = 1: Kurzschlul3 Motor erkannt

MOn-

[1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)

MFb-

[UBERW. FUNKT. BLOCKE]

Weitere Informationen zu Funktionsbldcken erhalten Sie in dem speziellen Funktionsblockhandbuch.

FbSt

IdLE
CHEC
StOP|
Inlt
run

E

T

[Status FB]

Status des Funktionsblocks.

[Warten] (IdLE): Wartezustand

[Uberpr.Prog] (CHEC): Uberpriifen des Programmstatus
[Stop] (StOP): STOP-Zustand

[Init] (Inlt): Initialisierungszustand

[Ausfuhren] (rUn): Ausfihrungsstatus

[Fehler] (Err): Fehlerzustand

FbFt

nO
Int
bin
InP
PAr
CAL
tOAU
tOPP
AdL

[Fehler FB]
Status der Funktionsblockausfuhrung.

[Nein] (nO): Kein Fehler erkannt

[intern] (Int): Interner Fehler erkannt

[Binar File] (bIn): Binarer Fehler erkannt

[int. Param.] (InP): Interner Parameterfehler erkannt
[Param RW] (PAr): Parameterzugriffsfehler erkannt
[Kalkulation] (CAL): Kalkulationsfehler erkannt

[TO Asynchr.] (tOAU): Timeout bei AUX-Vorgang

[TO Synch.T] (tOPP): Timeout bei PRE/POST-Vorgang
[FIt. ADLC] (AdL): ADLC mit ungiiltigem Parameter
[Zuord. LIx] (In): Eingang nicht konfiguriert

Fbl-

[IDENTIFIKATION FB]

bUEr

[Program Version]

Die Programmbenutzerversion. Zugriff moglich, wenn [Status FB] (FbSt) nicht auf [warten] (IdLE) gesetzt ist.

bnS

[Programm Gr6R3e]

GroRRe der Programmdatei. Zugriff moglich, wenn [Status FB] (FbSt) nicht auf [warten] (IdLE) gesetzt ist.

bnU

[Vers. Prog Format]

BinarformER24ersion des Umrichters. Zugriff moglich, wenn [Status FB] (FbSt) nicht auf [warten] (IdLE) gesetzt ist.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > CMM-

Code

Name/Beschreibung Einheit

CtU

[Katalog Version]
Katalogversion des Umrichters.

MOn-

[1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)

CMM-

[ABBILD KOMM.]
Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt, mit Ausnahme der Meniis [SCANNER KOMM EING.].(ISA) und

[SCAN KOMM. AUSG.].(OSA).

CMdC

tErM
HMI
Mdb
CAn
tud
nEt

B

[CMD Kanal]
Aktiver Befehlskanal.

[Klemmen] (tErl): Klemmen

[HMI] (HMI): Grafikterminal oder externes Bedienterminal
[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus

[CANopen] (CAn): Integriertes CANopen®

[+/- Drehzahl] (tUd): +/- Drehzahl

[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (falls eingesetzt)

[PC Tool] (P S): PC-Software

CMd

[CMD Register]
DRIVECOM-Befehlsregister.
[Profil] (CHCF) ist nicht auf [Profil I/O] (10) gesetzt, siehe Seite 153.

Mogliche Werte im Profil CiA402, getrennter oder gemeinsamer Modus.
Bit 0: Befehl ,Switch on“/Schiitzbefehl

Bit 1: ,Disable voltage“/Berechtigung zur Netzspannungsversorgung

Bit 2: ,Quick stop“/Not-Aus

Bit 3: ,Enable operation“/Fahrbefehl

Bit 4 bis Bit 6: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 7: ,Fault reset“/Fehlererquittierung aktiv bei 0 bis 1 steigende Flanke
Bit 8: Halten entsprechend dem Parameter [Normalhalt] (Stt) ohne Verlassen des Zustands ,laufender Betrieb®.
Bit 9: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 10: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 11 bis Bit 15: Kann einem Befehl zugeordnet werden

Maogliche Werte im Profil 1/0.
Uber den Zustand gesteuerter Befehl [2Draht-Stg] (2C).
Bit 0: Befehl ,Rechtslauf (Einschalten)
= 0: Befehl ,Linkslauf”
= 1: Befehl ,Rechtslauf*
Die Zuordnung von Bit 0 kann nicht gedndert werden. Sie entspricht der Anschlussklemmenzuordnung. Sie kann umgeschaltet
werden. Bit 0 (Cd00) ist nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.
Bit 1 bis Bit 15: Kann Befehlen zugeordnet werden.

Flankengesteuerter Befehl [3Draht-Stg] (3C).
Bit 0: Stop (Startberechtigung).
= 0: Stop
= 1: Run-Modus nur autorisiert bei Rechtslauf- oder Linkslauf-Befehl
Bit 1: Befehl ,Rechtslauf* (bei 0 bis 1 steigende Flanke)
Die Zuordnung von Bit 0 und 1 kann nicht geéndert werden. Sie entspricht der Anschlussklemmenzuordnung. Sie kann
umgeschaltet werden. Bit 0 (Cd00) und 1 (Cd01) sind nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.
Bit 2 bis Bit 15: Kann Befehlen zugeordnet werden

reCC

tErM
LOC|
HMI
Mdb
CAn
tud
nEt

S

[Kanal Sollw. aktiv]
HMI-Sollwertkanal.

[Klemmen] (tErM): Klemmen

[Lokal] (LOC): Drehrad

[HMI] (HMI): Grafikterminal oder Bedienterminal

[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus

[CANopen] (CAnN): Integriertes CANopen®

[tud] (tUd): +/- Drehzahl

[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (falls eingesetzt)

[PC Tool] (P S): PC-Software

FrH

|HZ

[Frequenzsollwert]

Frequenzsollwert vor Rampe.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > CMM-
Code Name/Beschreibung Einheit
EtA [Stat. Statusw. ETA]

DRIVECOM-Statuswort.

Maogliche Werte in CiA402-Profil, getrennter oder gemeinsamer Modus.
Bit 0: ,Einschaltbereit, warten auf Einschalten der Netzspannung
Bit 1: ,Eingeschaltet”, bereit
Bit 2: ,Betrieb freigegeben®, laufender Betrieb
Bit 3: ,Fehler*
= 0: Kein Fehler
=1: Fehler
Bit 4: ,Spannung freigegeben®, Netzspannung im Leistungsteil vorhanden
= 0: Keine Netzspannung im Leistungsteil vorhanden
= 1: Netzspannung im Leistungsteil vorhanden
Wenn der Umrichter nur durch das Leistungsteil mit Strom versorgt wird, ist das Bit immer auf 1 festgelegt.
Bit 5: Schnellhalt/Not-Aus
Bit 6: ,Einschalten gesperrt”, Netzspannung des Leistungsteils gesperrt
Bit 7: Alarm
=0: Kein Alarm
=1: Alarm
Bit 8: Reserviert (= 0)
Bit 9: Remote: Befehl oder Sollwert tiber das Netzwerk
= 0: Befehl oder Sollwert tiber das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal
= 1: Befehl oder Sollwert Giber das Netzwerk
Bit 10: Zielsollwert erreicht
= 0: Der Sollwert wurde nicht erreicht
= 1: Der Sollwert wurde erreicht
Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, ist dies der Drehzahlsollwert.
Bit 11: ,Interne Grenze aktiv®, Sollwert auRerhalb der Grenzen
= 0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen.
= 1: Der Sollwert liegt nicht innerhalb der Grenzen.
Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, werden die Grenzen durch die Parameter [Kleine Frequenz] (LSP) und
[GroRe Frequenz] (HSP) definiert.
Bit 12 und Bit 13: Reserviert (= 0)
Bit 14: "Stop key", STOP uber die Stop-Taste
=0: STOP-Taste nicht gedrickt
= 1: Anhalten ausgel6st durch Driicken der STOP-Taste auf dem Grafikdisplay oder dem externen Bedienterminal
Bit 15: ,Richtung®, Drehrichtung
= 0: Rechtslauf am Ausgang
= 1: Linkslauf am Ausgang

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

Maogliche Werte im Profil 1/0.
Hinweis: Der Wert ist in den Profilen CiA402 und I/O identisch. Im Profil I/O wird die Beschreibung der Werte vereinfacht, und
sie bezieht sich nicht auf die CiA402- (Drivecom) Statustibersicht.
Bit 0: Reserviert (= 0 oder
1) Bit 1: Bereit
= 0: Nicht bereit
= 1: Bereit
Bit 2: In Betrieb
= 0: Der Umrichter startet nicht, wenn ein der Sollwert Null anliegt.
= 1: In Betrieb. Wenn ein Sollwert ungleich Null anliegt wird, kann der Umrichter starten.
Bit 3: Fehler
= 0: Kein Fehler
= 1: Fehler
Bit 4: Netzspannung in Leistungsteil vorhanden
= 0: Keine Netzspannung in Leistungsteil vorhanden
= 1: Netzspannung in Leistungsteil vorhanden
Bit 5: Reserviert (= 1)
Bit 6: Reserviert (= 0 oder 1)
Bit 7: Alarm
=0: Kein Alarm
=1: Alarm
Bit 8: Reserviert (= 0)
Bit 9: Befehl Uber ein Netzwerk
= 0: Befehl Uber die Anschlussklemmen oder das Grafikterminal
= 1: Befehl Uber ein Netzwerk
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > CMM-

Code

Name/Beschreibung Einheit

Bit 10: Sollwert erreicht

= 0: Der Sollwert wurde nicht erreicht

= 1: Der Sollwert wurde erreicht
Bit 11: Sollwert auBerhalb der Grenzen

= 0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen

= 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 tiber STOP-Taste

= 0: STOP-Taste nicht gedrickt

= 1: Anhalten ausgeldst durch Driicken der STOP-Taste auf dem Grafikdisplay oder dem externen Bedienterminal.
Bit 15: Drehrichtung

= 0: Rechtslauf am Ausgang

= 1: Linkslauf am Ausgang

Mnd-

[DIAG MODBUS NETZW]
Modbus-Netzwerkdiagnostik.

Mdb1

[LED COM]

Anzeige der Modbus-Kommunikation.

M1Ct

[Anz Frame Mb Netz]
Zahler der Modbus-Netzwerk-Frames: Anzahl der verarbeiteten Frames.

M1EC

[CRC Fehler Mb Netz]
Fehlerzahler Modbus-Netzwerk CRC: Anzahl der CRC-Fehler.

CMM-

[ABBILD KOMM.] (Fortsetzung)

ISA-

[SCANNER KOMM EING.]
Verwendet fir CANopen® und Modbus-Netzwerk.

[Wert Kom Scan In1]
Wert des 1. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In2]
Wert des 2. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In3]
Wert des 3. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In4]
Wert des 4. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In5]
Wert des 5. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In6]
Wert des 6. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan In7]
Wert des 7. Eingangswortes.

[Wert Kom Scan Ing]
Wert des 8. Eingangswortes.

CMM-

[ABBILD KOMM.] (Fortsetzung)

OSA-

[SCAN KOMM. AUSG.]

nCi

[Kom Scan Outl val]
Wert des 1. Ausgangswortes.

nC2

[Kom Scan Out2 val]
Wert des 2. Ausgangswortes.

nC3

[Kom Scan Out3 val]
Wert des 3. Ausgangswortes.

nC4

[Kom Scan Out4 val]
Wert des 4. Ausgangswortes.

nC5

[Kom Scan Out5 val]
Wert des 5. Ausgangswortes.
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > CMM- > OSA-

Code Name/Beschreibung Einheit
nC6 [Kom Scan Out6 val]
Wert des 6. Ausgangswortes.
nC7 [Kom Scan Out7 val]
Wert des 7. Ausgangswortes.
nC8 [Kom Scan Out8 val]
Wert des 8. Ausgangswortes.
CMM- [ABBILD KOMM.] (Fortsetzung)
Cl- [ABBILDSTEUERREG CMD]
Befehlswort-Abbild: Nur zuganglich tiber Grafikterminal.
CMd1 [CMD Modbus]
Modbus-Befehlswort-Abbild.
CMd2 [CMD CANopen]
CANopen®-Befehlswort-Abbild.
CMd3 [CMD Karte Komm)]
Gibt das Befehlswort fir die Kommunikationskarte an.
CMM- [ABBILD KOMM.] (Fortsetzung)
ril- [ABBILD SOLLW. UMRICH.]
Frequenzsollwert-Abbild: Nur zugénglich tber Grafikterminal.
LFr1 [Freq. Sollw. Modbus] |Hz
Abbild des Modbus-Frequenzsollwerts.
LFr2 [Freq. Sollw. CAN] |Hz
Abbild des CANopen®-Frequenzsollwerts.
LFr3 [Freq. Sollw. Komm.] |Hz
Gibt den Frequenzsollwert der Kommunikationskarte an.
CMM- [ABBILD KOMM.] (Fortsetzung)
CnM- [ABBILD CANopen]
CANopen®-Abbild: Nur zugénglich Gber Grafikterminal.
COn  |[LED RUN]
Anzeige des CANopen® RUN LED-Zustands.
CAnE [LED ERR]
Anzeige des CANopen® Fehler-LED-Zustands.
PO1- |[ABBILD PDO1]
Anzeige des RPDO1 und TPDO1.
rP11 [Received PDO1-1]
* Erster Frame des Empfangs-PDOL1.
rP12 [Received PDO1-2]
* Zweiter Frame des Empfangs-PDOL1.
rP13 [Received PDO1-3]
* Dritter Frame des Empfangs-PDO1.
rP14 [Received PDO1-4]
* Vierter Frame des Empfangs-PDO1.
tP11 [Transmit PDO1-1]
* Erster Frame des Sende-PDO1.
tP12 [Transmit PDO1-2]
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > CMM- > CNM- > P01-

Code Name/Beschreibung Einheit
* Zweiter Frame des Sende-PDO1.
tP13 [Transmit PDO1-3]
* Dritter Frame des Sende-PDO1.
tP14 [Transmit PDO1-4]
* Vierter Frame des Sende-PDO1.
CnM- [ABBILD CANopen] (Fortsetzung)
CANopen®-Abbild: Nur zugénglich Gber Grafikterminal.
PO2- [ABBILD PDO2]
Anzeige des RPDO2 und TPDO2: Gleiche Struktur wie [ABBILD PDO1] (PO1-).
rP21 [Received PDO2-1]
* Erster Frame des Empfangs-PDO2.
rP22 [Received PDO2-2]
* Zweiter Frame des Empfangs-PDO2.
rP23 [Received PDO2-3]
* Dritter Frame des Empfangs-PDO2.
rP24 [Received PDO2-4]
* Vierter Frame des Empfangs-PDO2.
tP21 [Transmit PDO2-1]
* Erster Frame des Sende-PDO2.
tP22 [Transmit PDO2-2]
* Zweiter Frame des Sende-PDO2.
tP23 [Transmit PDO2-3]
* Dritter Frame des Sende-PDO2.
tP24 [Transmit PDO2-4]
* Vierter Frame des Sende-PDO2.
CnM- [ABBILD CANopen] (Fortsetzung)
CANopen®-Abbild: Nur zugénglich Gber Grafikterminal.
PO3- [ABBILD PDO3]
Anzeige des RPDO3 und TPDO3: Gleiche Struktur wie [ABBILD PDO1] (PO1-).
rP31 [Received PDO3-1]
* Erster Frame des Empfangs-PDO3.
rP32 [Received PDO3-2]
* Zweiter Frame des Empfangs-PDO3.
rP33 [Received PDO3-3]
* Dritter Frame des Empfangs-PDO3.
rP34 [Received PDO3-4]
* Vierter Frame des Empfangs-PDO3.
tP31 [Transmit PDO3-1]
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > CMM- > CNM- > P03-
Code Name/Beschreibung Einheit
* Erster Frame des Sende-PDO3.

tP32 [Transmit PDO3-2]

* Zweiter Frame des Sende-PDO3.

tP33 [Transmit PDO3-3]

* Dritter Frame des Sende-PDO3.

tP34 [Transmit PDO3-4]

* Vierter Frame des Sende-PDO3.

CnM- [ABBILD CANopen] (Fortsetzung)
CANopen®-Abbild: Nur zuganglich Uber Grafikterminal.

nMtS [Slave NMT Status]
Umrichter-NMT-Zustand des CANopen®-Slave.

bOOt|[Einschalten] (hOOt): Einschalten
StOP|[Gestopped] (StOP): Gestoppt
OPE|[Betrieb] (OPE): In Betrieb

POPE|[Startbereit] (POPE): Betriebsbereit

nbtP [Anzahl Tx PDOQO]
Anzahl Sende-PDO.

nbrP [Anzahl Tx PDO]
Anzahl Empfangs-PDO.

ErCO [Fehler Code]
CANopen®-Fehlerregister (von 1 bis 5).

reC1 [Rx Fehler zahler]
Steuerung Rx, Fehlerzahler (wird beim Ausschalten nicht gespeichert).

tEC1 [Tx Fehler zahler]

Steuerung Tx, Fehlerzahler (wird beim Ausschalten nicht gespeichert).
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > MPI-

Code Name/Beschreibung Einheit
MOn- [1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)
MPI- [STATUS PI]
* PID-Management. Nur sichtbar, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist.
rPI [Int.Sollw. PID]
Interner PID-Sollwert: Als ein Prozesswert.
rPE [Fehler PID]
* PID-Fehlerwert.
rPF [Istwert PID]
* PID-Istwert.
rPC [Sollwert PID]
* PID-Sollwert tber Grafikterminal.
rPO [PID Ausg.] |Hz
PID-Ausgangswert mit Begrenzung.
MOn- [1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)
PEt- [UBERW. VERBRAUCH]
APH [Verbrauch] |Wh, kWh, MWh
Energieverbrauch in Wh, kWh oder MWh (kumulativer Verbrauch).
rtH [Betriebsstd. Motor] |s, min, h
Anzeige der Betriebsstunden (einstellbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der Motor in Betrieb ist).
PtH [Betriebszeit Umr.] |s, min, h
Anzeige der Betriebsstunden (einstellbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der Motor in Betrieb ist).
rPr [Reset Run h-zZahler]
Ricksetzen der Betriebsdauer.
nO|[Nein] (nO): Rucksetzvorgang wird nicht ausgefiihrt
APH|[Reset KWh] (APH): [Reset KWh] (APH) lIéschen
rtH|[T-Run ER24] (rtH): [T-Run ER24] (rtH) léschen
PtH][T-Ein ER24.] (PtH): [T-Ein ER24.] (PtH) I8schen
MOn- [1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)
CnFS [akt. Konfiguration]
Anzeige der aktuellen Konfiguration.
nO|[Aktiv] (nO): Ubergangszustand (Konfiguration wird gedndert)
CnFO|[Konfig 0] (CnF0): Konfiguration 0 aktiv
CnF1|[Konfig 1] (CnF1): Konfiguration 1 aktiv
CnF2|[Konfig 2] (CnF2): Konfiguration 2 aktiv
CFPS [Akt. Parametersatz]
* Zustand der Konfigurationsparameters (Zugriff méglich, wenn die Parameterumschaltung aktiviert wurde, siehe Seite 233).
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
CFP1|[Satz Nr 1] (CFP1): Parametersatz 1 aktiv
CEP2|[Satz Nr 2] (CFP2): Parametersatz 2 aktiv
CFEP3|[Satz Nr 3] (CFP3): Parametersatz 3 aktiv
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Uberwachungsmodus (MOn)

|Code Name/Beschreibung |Einheit

ALGr [Alarmgruppe]
Aktuell betroffene Alarmgruppennummern.
Alarmgruppen kénnen benutzerseitig definiert werden unter [EIN/ AUSGANGE] (I_O-) Seite 124.

[---] (---): Keine Alarmgruppen betroffen
1-- [1--] (1--): Alarmgruppe 1

-2- [-2-] (-2-): Alarmgruppe 2

12- [12-] (12-): Alarmgruppe 1 und 2

-3 [--3] (--3): Alarmgruppe 3

1-3 [1-3] (1-3): Alarmgruppe 1 und 3

-23 [-23] (-23): Alarmgruppe 2 und 3

123 |[123] (123): Alarmgruppe 1, 2 und 3

SPd1 [Kd.sp Anzeigewert]

oder
SPd2 [Kd.sp Anzeigewert] (SPd1), [Kd.sp Anzeigewert] (SPd2) oder [Kd.sp Anzeigewert] (SPd3) abhéngig vom
oder Parameter [Skal.Faktor HMI] (Sds), Seite 102 ([Kd.sp Anzeigewert] (SPd3) in der Werkseinstellung)
QSPd3
ALr- [ALARME]

Liste der aktuell eingestellten Alarme.
Wenn ein Alarm aktiviert ist, wird ein » auf dem Grafikterminal angezeigt.

nOAL | [kein Alarm] (nOAL)
PtCL [PTC Alarm] (PtCL)
EtF  |[Ext. Fehler] (EtF)
USA |[Alarm USF] (USA)
CtA [Schw. lerr.] (CtA) FtA
[Freq. err.] (FtA)
F2A  |[Freq 2 err.] (F2A)
SrA | [FRH err.] (SrA)
tSA  |[Th. Mot. err.] (tSA)
tS2  |[Th Mot2 err] (1S2)
tS3  |[Th Mot3 err] (1S3)
UPA |[[Voral. USF] (UPA)
FLA |[HSP err] (FLA)
tHA | [Al. °C ER24] (tHA)
AG1 |[Alarmgruppe 1] (AG1)
AG2 | [Alarmgruppe 2] (AG2)
AG3 | [Alarmgruppe 3] (AG3)
PEE |[Al Fehler PID] (PEE)
PFA |[Al Istwert PID] (PFA)
AP3  |[AI2 Al. 4-20] (AP3)
SSA  |[Limt M/l err] (SSA)
tAd  |[Schwell Th FU err] (tAd)
tJA  |[Alarm IGBT] (tJA)
bOA |[Al. Bremsw.] (hOA)
ULA |[Prozess Unterl. Al.] (ULA)
OLA |[Alarm ProzessUberl] (OLA)
SdA  [Alarm Schlaffseil] (rSdA)
ttHA |[Alarm hohes Drehm.] (ttHA)
ttLA  |[[Alarm Drehm. Low] (ttHA)
dLdA |[Alarm Lastvariation] (dLdA)
FgLA  |[Fehler Freq.-messer] (FqlLA)
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > SST-

Code Name/Beschreibung Einheit
SSt- [ANDERE STATUS]
Liste der Sekundéarzusténde.
Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.
FL [[Magn Motor aktiv] (FL )
PtCL|[PTC Alarm] (PtCL)
FSt|[Schnellhalt] (FSt)
CtA|[Schw. | err.] (CtA)
FtA|[Freq. err.] (FtA)
F2A|[Schw. Freq 2 err.] (F2A)
SrA|[FRH err.] (SrA)
tSA|[Th Status Motor err] (tSA)
EtF|[Al. ext Fehler] (EtF)
AUtO|[autom Restart] (AUtO)
FtL[[Remote] (FtL)
tUn|[Motormess.] (tUn)
USA|[Unterspannung] (USA)
CnF1|[Konfig. 1 aktiv] (CnF1)
CnF2|[Konfig. 2 aktiv] (CnF2)
FLA|[HSP err.] (FLA)
CFP1|[Satz 1 aktiv] (CFP1)
CFP2|[Satz 2 aktiv] (CFP2)
CFEP3|[Satz 3 aktiv] (CFP3)
brS|[Brems aktiv] (brS)
dbL|[Ladung DC Bus] (dbL)
ttHA|[Alarm hohes Drehm.] (ttHA)
ttLA|[Alarm Drehm. Low] (ttHA)
MFrd|[Rechtslauf] (MFrd)
MrrS|[Linkslauf] (MrrS)
FqLA|[Fehler Freq.-messer] (FqLA)
dGt- [DIAGNOSE]
Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.
PFH- [FEHLER-LISTE]
Zeigt die letzten 8 erkannten Fehler.
dP1 |[letzter Fehler Nr 1]
Fehleraufzeichnung 1 (1 zuletzt).
nOF|[Kein Fehler] (nOF): Kein Fehler gespeichert
ASF|[Fehler Liste Polrad] (ASF): Fehler der Polradeinstellung erkannt
bLF|[Bremsanstg] (bLF): 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors
brF|[RM. Bremse] (brF): Fehler am Bremsschutz erkannt
CFEF|[[inkor Konfig] (CFF): Ungliltige Konfiguration beim Einschalten
CFI2|[Konfig. ink.] (CFI2): Fehler bei der Konfigurationsiibertragung
CnF|[Kom. Karte] (CnF): Unterbrechung der Netzkommunikation
COF|[CANopen] (COF): CANopen®-Kommunikationsunterbrechung
CrF|[Ladung ZK] (CrF): Fehler des Lastrelais
CSF|[Kanalumsch] (CSF): Fehler bei der Kanalumschaltung
dLF|[Feh.Ladung] (dLF): Fehler bei der dynamischen Last
EEF1|[EEp St.-teil] (EEF1): Fehler der EEprom-Steuerung
EEF2|[EEp &It;P&gt; teil] (EEF2): Fehler der EEprom-Versorgung
EPF1|[ext Fehler LI/Bit] (EPF1): Externer Fehler bei LI oder lokalem Anschluss
EPF2|[Ex Fehler Komm] (EPF2): Externe Unterbrechung der Kommunikationskarte
FbE|[Fehler FB] (FbE): Funktionsblock-Fehler
FbES|[FB Stop FIt] (FbES): Fehler beim Anhalten des Funktionsblocks
FCF1|[Motorsch geschl] (FCF1): Motorschitz: Schiitz geschlossen
FCFE2|[Mot. Schiitz offen] (FCF2): Motorschiitz: Schitz gedffnet
HCF|[Kartenpaar.] (HCF): Fehler bei der Hardwarekonfiguration
HdF[[Entsat IGBT] (HdF): Hardwarefehler
ILF][Kom int Option] (ILF): Unterbrechung der internen Kommunikationsoption
INFL|[FIt FU GroR] (InF1): Unbekannte Umrichterbaugrofe
InF2|[&lt;P&gt; inkomp] (InF2): Unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
INE3|[int Komm.] (InF3): Unterbrechung der internen seriellen Kommunikation
InF4][intFIt Fabrik] (InF4): Interner Fabrikationsfehler
InF6|[int. Option] (InF6): Unbekannte oder inkompatible Optionskarte
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > DGT- > PFH-

Code

Name/Beschreibung Einheit

InF9
INFA
InFb
InNFE
LCF
LFF3
ObF
OCF
OHF
OLC
OLF
OPF1
OPF2
OSF
OtFL
PHF
PtFL
SAFF
SCF1
SCF3
SCF4
SCF5
SLF1
SLF2
SLF3
SOF
SPF
SSF
tIF
tnF
ULF
USF

[int. Strom Messung] (InF9): Fehler bei der Strommessung

[int. Spg.] (INFA): Netzphasenverlust-Fehler

[int. PTC] (InFb): Fehler des Temperaturfihlers (OC oder SC)

[int. - CPU] (InFE): CPU-Fehler (RAM, Flash, Task...)

[Netzschitz] (LCF): Netzschitz-Fehler

[AI3 Verlust 4-20mA] (LFF3): Al3 Verlust 4-20mA

[Uberbr.] (ObF): Uberbremsung

[Uberstrom] (OCF): Uberstrom

[Temp. Umr.] (OHF): Ubertemperatur Umrichter

[Proz. Uberl.] (OLC): Drehmoment-Uberlastung

[Uberl. Mot.] (OLF): Uberlast Motor

[1 Motorph.] (OPF1): Verlust Motorphase - 1

[3 Motorph.] (OPF2): Verlust Motorphase - 3

[Uberspannung Netz] (OSF): Uberversorgung — Fehler

[Temp.PTC] (OtFL): Motoruiberhitzung erkannt von PTCL: Standardprodukt
[Netzphasen] (PHF): Verlust Netzeingang Phase - 1

[Fehler LI6=PTC] (PtFL): PTCL-Fehler (OC oder SC)

[FIt Safety] (SAFF): Auslésen der Sicherheitsfunktion

[CC Motor] (SCF1): Kurzschluf3 Motor (harte Erkennung)

[Erdschluss] (SCF3): Direkter Erdschluss (Hardware Erkennung)

[CC IGBT] (SCF4): IGBT-Kurzschluss (Hardwareerkennung)

[Kurzschluss Motor] (SCF5): Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz (Hardware Erkennung)
[Kom Modb.] (SLF1): Unterbrechung der lokalen, seriellen Modbus-Kommunikation
[Kom. PS] (SLF2): Unterbrechung der PC Software-Kommunikation

[Kom. HMI] (SLF3): Unterbrechung der Kommunikation des externen Bedienterminals
[Uberdrehz.] (SOF): Uberdrehzahl

[Verl.Encod] (SPF): Fehlendes Encoder-Ruckfuhrungssignal

[Limt Strom Drehm] (SSF): Fehler bei der Drehzahlstrombegrenzung
[Ubertemp. IGBT] (tJF): Ubertemperatur IGBT

[Motormess.] (tnF): Fehler bei der Motormessung

[Prozess Unterl.FIt.] (ULF): Drehzahl-Unterlast

[Unterspg] (USF) Unterspannung

HS1

tUn
dChb
rdy
nSt
run
ACC
dEC
CLI

FSt
FLU
nLP
CtL
Obr
SOC
USA
tC

S
FA
MES
EP
FLt
SS1
SLS
StO
SMS
GdL

—

[Status Umrichter]
HMI-Status der Fehleraufzeichnung 1.

[Motormess.] (tUn): Motormessung

[DC Brems.] (dChb): Gleichstrombremsung

[Umr. Bereit] (rdY): Umrichter betriebsbereit

[Fr. Auslauf] (nSt): Steuerung des freien Auslaufs

[in Betrieb] (rUn): Motor in Beharrungszustand, oder Fahrbefehl und Sollwert Null
[ACC aktiv] (ACC): Hochlaufzeit

[DEC aktiv] (dEC): Auslaufzeit

[Strombegr.] (CLI): Stromgrenze

im Falle der Verwendung eines Synchronmotors, wenn der Motor nicht startet, befolgen Sie die Seite 110
[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt

[Magnet Mot] (FLU): Vectorregelung ist aktiviert

[kein U Netz] (nLP): Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht geladen
[Kontr. Stop] (CtL): Gesteuerter Halt

[Anp. DEC] (Obr): Angepasster Auslauf

[Ausg schalt] (SOC): Standby-Ausgangsabschaltung

[Alarm USF] (USA): Unterspannungsalarm

[Test aktiv] (tC): TC indus-Modus aktiviert

[Autotest ak] (St): Selbsttest wird durchgefihrt

[Feh. Autot.] (FA): Fehler beim Selbsttest erkannt

[Autotest ok] (YES): Selbsttest OK

[test EEprom] (EP): Selbsttest Eeprom-Fehler erkannt

[In fehler] (FLt): Produkt hat einen Fehler erkannt

[SS1 aktiv] (SS1): Sicherheits SS1 aktiv

[SLS aktiv] (SLS): Sicherheits SLS aktiv

[STO aktiv] (StO): Sicherheitslevel STO aktiv

[STO aktiv] (StO): Sicherheitsfunktion SLS

[GdL aktiv] (GdL): Sicherheitsfunktion GDL

EP1

[Stat. Statusw. ETA]
DRIVECOM-Statusregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Stat. Statusw. ETA] (EtA) Seite 55).

IP1

[Stat. Statusw. ETI]
Erweiterter Statusregister von Fehleraufzeichnung 1 (siehe Kommunikationsparameter-Datei).
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > DGT- > PFH-

Code Name/Beschreibung |Einheit
CMP1 [Stat. Steuerw. CMD]
Befehlsregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Stat. Steuerw. CMD] (CMd) Seite 54).
LCP1 [Motorstrom] |A
Berechneter Motorstrom der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorstrom] (LCr) Seite 48).
rFP1 [Motorfrequenz] |Hz
Berechnete Motorfrequenz der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorfrequenz] (rFr) Seite 48).
rtP1 [Betriebszeit Umr.] |h
Betriebsdauer der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Betriebszeit Umr.] (rtH) Seite 60).
ULP1 [Netzspannung] |v
Netzspannung der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Netzspannung] (ULn) Seite 48).
tHP1 [Therm. Zust. Motor] %
Thermischer Motorzustand der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Therm. Zust. Motor] (tHr) Seite 48).
dCC1 [CMD Kanal]
Befehlskanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [CMD Kanal] (CMdC) Seite 54).
drC1i [Kanal Sollw. akt.]
Sollwertkanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [CMD Kanal] (CMdC) Seite 54).
Srll [Safl Reg n-1]
SAF1 Register X (1 an letzter Stelle)
Sr21 [Saf2 Reg n-1]
SAF2 Register X (1 an letzter Stelle)
SrA1l [SFO0 Reg n-1]
SFO0O0 Register X (1 an letzter Stelle)
Srbl [SFO1 Reg n-1]
SFO01 Register X (1 an letzter Stelle)i
SrC1 [SFO1 Reg n-1]
SF02 Register X (1 an letzter Stelle)
Srd1 [SFO3 Reg n-1]
SF03 Register X (1 an letzter Stelle)
SrEl [SFO4 Reg n-1]
SF04 Register X (1 an letzter Stelle)
SrF1 [SFO5 Reg n-1]
SFO05 Register X (1 an letzter Stelle)
SrG1 [SFO6 Reg n-1]
SF06 Register X (1 an letzter Stelle)
SrH1 [SFO7 Reg n-1]
SF07 Register X (1 an letzter Stelle)
Srll [SFO8 Reg n-1]
SF08 Register X (1 an letzter Stelle)
SrJl [SFO9 Reg n-1]
SF09 Register X (1 an letzter Stelle)
Sr 1 [SF10 Reg n-1]
SF10 Register X (1 an letzter Stelle)
SrL1 [SF11 Reg n-1]
SF11 Register X (1 an letzter Stelle)
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Uberwachungsmodus (MOn)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > DGT- > PFH-
Code Name/Beschreibung Einheit
PFH- [FEHLER-LISTE] (Fortsetzung)

Zeigt die letzten 8 erkannten Fehler.

dpP2 [2. letzter Fehler]

[Safl Reg n-2] (Sr12), [Saf2 Reg n-2] (Sr22), [SFO0 Reg n-2] (SrA2), [SFO1 Reg n-2] (Srb2),
und [SF02 Reg n-2] (SrC2) bis [SF11 Reg n-2] (SrL2) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP3 [3. letzter Fehler]

[Safl Reg n-3] (Sr13), [Saf2 Reg n-3] (Sr23), [SFO0 Reg n-3] (SrA3), [SFO1 Reg n-3] (Srb3),
und [SF02 Reg n-3] (SrC3) bis [SF11 Reg n-3] (SrL3) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP4 [4. letzter Fehler]

[Safl Reg n-4] (Sr14), [Saf2 Reg n-4] (Sr24), [SFO0 Reg n-4] (SrA4), [SFO1 Reg n-4] (Srb4),
und [SF02 Reg n-4] (SrC4) bis [SF11 Reg n-4] (SrL4) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP5 [5. letzter Fehler]

[Safl Reg n-5] (Sr15), [Saf2 Reg n-5] (Sr25), [SFO0 Reg n-5] (SrA5), [SFO1 Reg n-5] (Srb5),
und [SF02 Reg n-5] (SrC5) bis [SF11 Reg n-5] (SrL5) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP6 [6. letzter Fehler]

[Safl Reg n-6] (Sr16), [Saf2 Reg n-6] (Sr26), [SFO0 Reg n-6] (SrA6), [SFO1 Reg n-6] (Srb6),
und [SF02 Reg n-6] (SrC6) bis [SF11 Reg n-6] (SrL6) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP7 [7. letzter Fehler]

[Safl Reg n-7] (Sr17), [Saf2 Reg n-7] (Sr27), [SFO0 Reg n-7] (SrA7), [SFO1 Reg n-7] (Srb7),
und [SF02 Reg n-7] (SrC7) bis [SF11 Reg n-7] (SrL7) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.

dP8 [8. letzter Fehler]

[Safl Reg n-8] (Sr18), [Saf2 Reg n-8] (Sr28), [SFO0 Reg n-8] (SrA8), [SFO1 Reg n-8] (Srb8),
und [SF02 Reg n-8] (SrC8) bis [SF11 Reg n-8] (SrL8) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler] (dP1) Seite 62.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > MON- > DGT-> PFL-

Code Name/Beschreibung

Einheit

dGt- [DIAGNOSE] (Fortsetzung)

PFL- [AKTUELLER FEHLER]

nOF|[Kein Fehler] (nOF): Kein Fehler gespeichert
ASF|[Fehler Liste Polrad] (ASF): Fehler der Polradeinstellung erkannt
bLF|[Bremsanstg] (bLF): 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors
brF|[RM. Bremse] (brF): Fehler am Bremsschiitz erkannt
CFF|[inkor Konfig] (CFF): Ungultige Konfiguration beim Einschalten
CFI2|[Konfig. ink.] (CFI2): Fehler bei der Konfigurationsiibertragung
CnF|[Kom. Karte] (CnF): Unterbrechung der Netzkommunikation
COF|[CANopen] (COF): CANopen®-Kommunikationsunterbrechung
CrF|[Ladung ZK] (CrF): Fehler des Lastrelais
CSF|[Kanalumsch] (CSF): Fehler bei der Kanalumschaltung
dLF|[Feh.Ladung] (dLF): Fehler bei der dynamischen Last
EEF1|[EEp St.-teil] (EEF1): Fehler der EEprom-Steuerung
EEF2|[EE Leistungsteil] (EEF2): Fehler der EEprom-Versorgung
EPF1|[ext Fehler LI/Bit] (EPF1): Externer Fehler bei LI oder lokalem Anschluss
EPF2|[Ex Fehler Komm] (EPF2): Externe Unterbrechung der Kommunikationskarte
FbE|[Fehler FB] (FbE): Funktionsblock-Fehler
FbES|[FB Stop Flt] (FbES): Fehler beim Anhalten des Funktionsblocks
FCF1|[Mot. Schiitz geschl.] (FCF1): Ausgangsschiitz: Schiitz geschlossen
FCFE2|[Mot. Schiitz offen] (FCF2): Ausgangsschiitz: Schitz geoffnet
HCF|[Kartenpaar.] (HCF): Fehler bei der Hardwarekonfiguration
HdF|[Entséat IGBT] (HdF): Hardwarefehler
ILF[[Kom int Option] (ILF): Unterbrechung der internen Kommunikationsoption
InFL|[FIt FU GroR] (InF1): Unbekannte UmrichterbaugroRe
InF2|[&lt;P&gt; inkomp] (InF2): Unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
InF3|[int Komm.] (InF3): Unterbrechung der internen seriellen Kommunikation
InF4|[intFIt Fabrik] (InF4): Interner Fabrikationsfehler
InF6|[int. Option] (InF6): Unbekannte oder inkompatible Optionskarte
InF9|[int. Strom Messung] (InF9): Fehler bei der Strommessung
InFA|[int. Spg.] (InFA): Netzphasenverlust-Fehler
InFb|[int. PTC] (InFb): Fehler des Temperaturfihlers (OC oder SC)
InFE|[int. - CPU] (InFE): CPU-Fehler (RAM, Flash, Task...)
LLCF|[Netzschutz] (LCF): Netzschitz-Fehler
LFF3[[AI3 Verlust 4-20mA] (LFF3): AI3 Verlust 4-20mA
ObF|[Uberbr.] (ObF): Uberbremsung
OCF|[Uberstrom] (OCF): Uberstrom
OHF|[Temp. Umr.] (OHF): Ubertemperatur Umrichter
OLC|[Proz. Uberl.] (OLC): Drehmoment-Uberlastung
OLF|[Uberl. Mot.] (OLF): Uberlast Motor
OPF1][1 Motorph.] (OPF1): Verlust Motorphase - 1
OPF2|[3 Motorph.] (OPF2): Verlust Motorphase - 3
OSF|[Uberspannung Netz] (OSF): Uberversorgung — Fehler
OtFL|[Temp.PTC] (OtFL): Motortiberhitzung erkannt von PTCL: Standardprodukt
PHF|[Netzphasen] (PHF): Verlust Netzeingang Phase - 1
PtEL|[Fehler LI6=PTC] (PtFL): PTCL-Fehler (OC oder SC)
SAFF|[FIt Safety] (SAFF): Ausldsen der Sicherheitsfunktion
SCF1|[Kurzschluss Motor] (SCF1): Kurzschluss Motor (Hardware Erkennung)
SCFE3|[Erdschluss] (SCF3): Direkter Erdschluss (Hardware Erkennung)
SCF4|[CC IGBT] (SCF4): IGBT-Kurzschluss (Hardware Erkennung)
SCF5|[Kurzschluss Motor] (SCF5): Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz (harte Erkennung)
SLFI1|[Kom Modb.] (SLF1): Unterbrechung der lokalen, seriellen Modbus-Kommunikation
SLE2|[Kom. PS] (SLF2): Unterbrechung der PC Software-Kommunikation
SLE3|[Kom. HMI] (SLF3): Unterbrechung der Kommunikation des externen Bedienterminals
SOF|[Uberdrehz.] (SOF): Uberdrehzahl
SPF|[[Verl.Encod] (SPF): Fehlendes Encoder-Riickfihrungssignal
SSF|[Limt Strom Drehm] (SSF): Fehler bei der Drehzahlstrombegrenzung
tJF|[Ubertemp. IGBT] (tJF): Ubertemperatur IGBT
tnF|[Motormess.] (tnF): Fehler bei der Motormessung
ULF[[Prozess Unterl.FIt.] (ULF): Drehzahl-Unterlast
USF|[Unterspg] (USF): Unterspannung
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MON- > DGT->AFI-
Code Name/Beschreibung Einheit
AFI- [ERRGANZ. FEHLER INFO]

Erganzende Fehlerinformationen.

CnF

[Ext. Komm. Fehler]

Fehlercode der Kommunikationsoptionskarte.

Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt. Der Fehlercode bleibt im Parameter gespeichert, auch wenn die Ursache geldscht wird.

Der Parameter wird zuriickgesetzt, nach dem der Umrichter von der Stromversorgung getrennt und erneut angeschlossen wurde.
Die Werte dieses Parameters hangen von der Netzwerkkarte ab. Lesen Sie die Bedienungsanleitung fiir die entsprechende Karte.

ILF1

[Fehler Int. Komm. 1]

Unterbrechung der Kommunikation zwischen Optionskarte 1 und Umrichter.

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

SFFE

[Sicherheitsfehl. Reg] (1)

Die Sicherheitsfunktion hat einen Fehler erkannt.

Bit 0 = 1: Timeout beim Entprellen des Logikeingangs

Bit: 1 Reserviert

Bit 2 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SS1-Stopp geandert
Bit 3 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SS1-Ausldsebereich
Bit 4: Reserviert

Bit 5: Reserviert

Bit 6 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geandert
Bit 7 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SLS-Ausldsebereich
Bit 8: Reserviert

Bit 9: Reserviert

Bit 10: Reserviert

Bit 11: Reserviert

Bit 12: Reserviert

Bit 13 = 1: Messung der Motordrehzahl nicht mdéglich

Bit 14 = 1: Erdschluf3 Motor erkannt

Bit 15 = 1: Kurzschlu3 Motor erkannt

SAF1

[Sicherheitsfehlerregister 1] (1)
Dies ist ein Fehlerregister der Anwendungssteuerung.

Bit0=1 Fehler bei PWRM-Konsistenz erkannt

Bitl=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: Erkannter Fehler der Sicherheitsfunktionen SMS oder GDL (Details unter [Sicherheitsfehler-Unterregister 4] SF04
Register seite 69)

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 Logikeingéange erkannt

Bit10=1 Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment” 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 beschéadigt.

Bit15=1 Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal
angezeigt. Beispiel:

SFFE = 0x0008 im

Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code

Name/Beschreibung

[Einnheit

SAF2

[Sicherheitsfehlerregister 2] (1)
Dies ist ein Fehlerregister der Motorsteuerung.

Bit0O=1 Die Konsistenzuberprifung der Statorfrequenz hat einen Fehler erkannt.
Bitl=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 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14=1 Die Motordaten sind beschadigt.

Bit15=1 Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt

SF00

[Sicherheitsfehler-Unterregister 0] (1)
Dies ist ein Fehlerregister des automatischen Tests der Anwendung.

BitO Reserviert

Bitl=1 RAM-Stapeltberlauf

Bit2=1 Fehler in Integritat 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

SFO1

[Sicherheitsfehler-Unterregister 1] (1)
Dies ist ein Diagnosefehlerregister fiir Logikeingénge.

Bit0O=1 Management — Fehler in Zustandsmaschine erkannt

Bitl=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.

Bit5=1 Zeiger fir das Prifverfahren ist beschéadigt.

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

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal
angezeigt. Beispiel:

SFFE = 0x0008 im

Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code Name/Beschreibung

Einheit

SF02 [Sicherheitsfehler-Unterregister 2] (1)
Dies ist ein Register fur erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements.

Bit0O=1 Fehler in Fasttask erkannt

Bitl=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 Application Task/Eingéangen der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit7=1 Fehler in Application Task/Behandlung der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit8=1 Fehler in Background Task der Sicherheitsfunktion erkannt

Bit9 Reserviert

Bit10 Reserviert

Bitll Reserviert

Bit12 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bit15 Reserviert

SFO03 [Sicherheitsfehler-Unterregister 3] (1)

Bit0=1 Timeout beim Entprellen

Bitl=1 Eingang nicht konsistent

Bit2=1 Konsistenzuberprifung — Fehler in Statusmaschine erkannt
Bit3=1 Konsistenzuberprifung — Entprell-Timeout beschadigt
Bit4=1 Fehler in Reaktionszeitdaten erkannt

Bit5=1 Reaktionszeit beschadigt

Bit6=1 Nicht definierter Consumer abgefragt

Bit7=1 Fehler in Konfiguration erkannt

Bit8=1 Die Eingange befinden sich nicht im Nennmodus.

Bit9 Reserviert

Bit10 Reserviert

Bitl1l Reserviert

Bit12 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bit15 Reserviert

SF04 [Sicherheitsfehler-Unterregister 4] (1)
Dies ist ein Register fir erkannte Fehler zur Funktion [Sicher abgeschaltetes Drehmoment] StO.

Bit0O=1 Kein Signal konfiguriert

Bitl=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

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal
angezeigt. Beispiel:

SFFE = 0x0008 im

Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code

Name/Beschreibung

[Einnheit

SFO05

[Sicherheitsfehler-Unterregister 5] (1)

Dies ist ein Register fur erkannte Fehler zur Funktion [Sicherer Stopp 1] SS1.

BitO=1 Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit1l=1 Motordrehzahlvorzeichen wahrend Halt geandert

Bit2=1 Die Motordrehzahl hat den Schwellwert Motorfrequenz erreicht.
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

Bitll Reserviert

Bit12 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bitl5 Reserviert

SF06

[Sicherheitsfehler-Unterregister 6] (1)

Dies ist ein Register fur erkannte Fehler zur Funktion [Sicher begrenzte Drehzahl] SLS.

Bit0=1 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

Bitll Reserviert

Bitl2 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bitl5 Reserviert

SFO7

[Sicherheitsfehler-Unterregister 7] (1)

Dies ist ein Register fir erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements.

Bit0 Reserviert
Bitl Reserviert
Bit2 Reserviert
Bit3 Reserviert
Bit4 Reserviert
Bit5 Reserviert
Bit6 Reserviert
Bit7 Reserviert
Bit8 Reserviert
Bit9 Reserviert
Bit10 Reserviert
Bit11l Reserviert
Bitl2 Reserviert
Bit13 Reserviert
Bit14 Reserviert
Bitl5 Reserviert

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal
angezeigt. Beispiel:

SFFE = 0x0008 im

Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code

Name/Beschreibung

Einheit

SFO08

[Sicherheitsfehler-Unterregister 8] (1)
Dies ist ein 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

Bitl5 Reserviert

SF09

[Sicherheitsfehler-Unterregister 9] (1)
Dies ist ein Register fur erkannte Fehler des automatischen Tests der Motorsteuerung.

BitO Reserviert

Bitl=1 RAM-Stapeltberlauf

Bit2=1 Fehler in Integritat der RAM-Adresse erkannt
Bit3=1 Fehler beim Zugriff auf RAM-Daten erkannt
Bit4=1 Fehler in Flash-Prifsumme

Bit5 Reserviert

Bit6 Reserviert

Bit7 Reserviert

Bit8 Reserviert

Bit9=1 Task-Uberlauf 1 ms

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 ausgefuihrt.

SF10

[Sicherheitsfehler-Unterregister 10] (1)

Dies ist ein 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

Bitll Reserviert

Bit12 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bit15 Reserviert

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal
angezeigt. Beispiel:

SFFE = 0x0008 im

Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code

Name/Beschreibung |Einheit

SF11

[Sicherheitsfehler-Unterregister 11] (1)
Dies ist ein Register fur erkannte Fehler der dynamischen Aktivitatsuberprifung der Motorsteuerung.

Bit0=1 Die Anwendung hat eine Diagnose des direkten Kurzschlusses angefordert.
Bit1l=1 Die Anwendung hat eine Konsistenzpriifung 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 Motorsteuerungsdiagnose des direkten Kurzschlusses ist aktiviert.
Bit9=1 Die Motorsteuerungs-Konsistenziberprifung der Statorfrequenzberechnung ist
aktiviert.

Bit10=1 Die Motorsteuerungsdiagnose der von der Motorsteuerung gelieferten
Drehzahlstatistik ist aktiviert.

Bitll Reserviert

Bit12 Reserviert

Bit13 Reserviert

Bit14 Reserviert

Bit15 Reserviert

dGt-

[DIAGNOSE] (Fortsetzung)

tAC

[Zeit Temp Al IGBT]

Transistoralarm-Zeitzahler (Zeitraum, in dem der Alarm ,IGBT-Temperatur aktiv war).

tAC2

[Zeit bei min. Freq.]
Transistoralarm-Zeitzahler bei minimaler Taktfrequenz (Zeitraum, in dem der Alarm ,|GBT-Temperatur* aktiv war, nach dem der
Umrichter die Taktfrequenz automatisch auf den Mindestwert verringert hat).

ntJ

[IGBT alarm Nb]

Transistoralarmzahler: Zahlenwert wahrend Lebenszyklus erkannt.
Wird angezeigt, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr).

SEr-

[SERVICE-MITTEILUNG]
Siehe Seite 295.

rFLt

nO|
YES]

[Reset Fehler Histog.]
Reset aller zurlicksetzbaren bereits erkannten Fehler.

[Nein] (nO): Reset nicht aktiv
[JA] (YES): RESET wird durchgefiihrt

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 geéndert
werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue
Beschreibung der Parameter.

(1) Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal angezeigt.

Beispiel:

SFFE = 0x0008 im
Hexadezimalformat SFFE = Bit 3
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Code Name/Beschreibung Einheit
MOn- [[1.2 UBERWACHUNG] (Fortsetzung)
COd- |[ZUGRIFFSCODE]
HMI-Zugriffscode.
Wenn Sie lhren Code verloren haben, nehmen Sie Kontakt mit Blemo auf.
CSt  |[Zustand]
Zustand des Umrichters (gesperrt/freigegeben). Informationsparameter, kann nicht gedndert werden.
LC|[Gesperrt] (LC): Der Umrichter ist durch ein Kennwort gesperrt.
ULC|[Freigegeben] (ULC): Der Umrichter ist nicht durch ein Kennwort gesperrt.
COd  [[Zugriffscode PIN 1]
Vertraulicher Zugriffscode.
Ermdglicht den Schutz der Umrichterkonfiguration durch einen Zugriffscode.
Wenn der Zugriff durch einen Code geschiitzt ist, konnen nur die Parameter in den Meniis [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) und
[1.1 FREQUENZSOLLWERT] (rEF-) aufgerufen werden. Die Taste MODE kann zum Umschalten zwischen Menus
verwendet werden.
Hinweis: Notieren Sie sich den Code vor der Eingabe.
OFF|[Aus] (OFF): Keine Zugriffscodes.

- Geben Sie zum Sperren des Zugriffs einen Code ein (2 bis 9.999). Die Anzeige kann mithilfe des Drehrads erhoht werden.

Driicken Sie dann ENT. [Ein] (On) wird auf dem Bildschirm angezeigt und weist darauf hin, dass der Zugriff gesperrt ist.
On|[Ein] (On): Der Zugriff wird durch einen Code gesperrt (2 bis 9.999).

- Um die Zugriffssperre aufzuheben, geben Sie den Code ein (erhéhen Sie die Anzeige mithilfe des Drehrads), und driicken
Sie dann die Taste ENT. Der Code bleibt eingeblendet, und der Zugriff wird bis zum nachsten Abschalten des Umrichters
freigegeben. Der Zugriff ist nach dem nachsten Einschalten des Umrichters erneut gesperrt.

- Bei Eingabe eines ungiltigen Codes wechselt die Anzeige zu [Ein] (On). Der Zugriff bleibt gesperrt.

Der Zugriff wird freigegeben (der Code wird auf dem Display angezeigt).

- Zur Reaktivierung der Sperre mit dem gleichen Code nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung [Ein] (On)
mithilfe des Drehrads wieder her, und driicken Sie dann die ENT-Taste. [Ein] (On) bleibt eingeblendet und zeigt an, dass
der Zugriff gesperrt ist.

- Um den Zugriff durch einen neuen Code nach der Freigabe zu sperren, geben Sie den neuen Code ein (erhdhen Sie die
Displayanzeige mithilfe des Drehrads), und driicken Sie dann die ENT-Taste. [Ein] (On) wird auf dem Bildschirm angezeigt
und weist darauf hin, dass der Zugriff gesperrt ist.

- Zum Ldéschen der Sperre nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung [Aus] (OFF) mithilfe des Drehrads und
durch Driicken der ENT-Taste wieder her. [Aus] (OFF) wird weiter angezeigt. Der Zugriff ist freigegeben und bleibt auch
beim nachsten Neustart frei.

COd2 [Zugriffscode PIN 2]
* Zugriffscode 2. Wird angezeigt, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist.
OFF|Der Wert [Aus] (OFF) gibt an, dass kein Passwort fiir [Freigegeben] (ULC) festgelegt wurde.
On|Der Wert [Ein] (On) gibt an, dass die Umrichterkonfiguration geschiitzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden
muss.
Sobald der richtige Code eingegeben wurde, bleibt er auf der Anzeige und der Umrichter ist bis zum Ausschalten der
Netzspannung freigegeben.
8888  |Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von Blemobekannt ist.
ULr |[Upload Rechte]

ULrO|[Erlaubt] (ULr0): Dies bedeutet, dass SoMove oder das Grafikterminal die gesamte Konfiguration (Passwort, Schutzfunktionen,
Konfiguration) speichern kann. Bei Bearbeitung der Konfiguration sind nur nicht geschiitzte Parameter zugéanglich.

ULr1|[Nicht erl.] (ULr1): Bedeutet, dass SoMove oder das Grafikterminal die Konfiguration nicht speichern kann.

dLr [[Download Rechte]

dLrOI[FU gesperrt] (dLr0): Umrichter gesperrt: bedeutet, dass die Konfiguration nur auf einen gesperrten Umrichter
heruntergeladen werden kann, dessen Konfiguration das gleiche Passwort hat. Wenn die Passwdrter unterschiedlich sind, ist das
Herunterladen nicht gestattet.

dLr1)[FU entsperrt] (dLr1): Entsperrter Umrichter: bedeutet, dass die Konfiguration nur auf einen Umrichter heruntergeladen
werden kann, der nicht durch ein aktives Passwort geschiitzt ist.

dLr2|[Nicht erl.] (dLr2): Nicht erlaubt: die Konfiguration kann nicht heruntergeladen werden

dLr3|[FU verr./frei] (dLr3): Verriegelt. und freigegeben: Download ist zuléssig nach Fall O oder Fall 1
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— )

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)
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Einleitung

Der Konfigurationsmodus ist in 4 Bereiche aufgeteilt:

1. Das Menu ,Mein Meni“ enthalt bis zu 25 Parameter fiir eine benutzerspezifische Konfiguration tber das
Grafikterminal oder die SoMove-Software.
2. Speichern/Aufrufen eingestellter Parameter: Diese beiden Funktionen dienen zum Speichern und Aufrufen
benutzerspezifischer Einstellungen.
3. [Makro Konfig.] (CFG) Dieser Parameter gestattet das Laden voreingestellter Werte flir Anwendungen
(siehe Seite 80).
4. ALLE PARAMETER: Dieses Meni ermdglicht den Zugriff auf alle anderen Parameter. Es enthélt 10
Untermenus:

- [SCHNELLSTART MENU] (SIM-), Seite 83

- [EINSTELLUNGEN] (SEt-), Seite 87

-[ANTRIEBSDATEN] (drC-) Seite 103

- [EIN/ AUSGANGE] (I_0-), Seite 124

- [STEUERUNG] (CtL-), Seite 153

- [FUNKTIONS-BLOCKE] (FbM-), Seite 157

- [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-), Seite 167

- [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), Seite 255

- [KOMMUNIKATION] (COM-), Seite 281

- [ZUGRIFFSEBENE] (LAC), Seite 286
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Strukturbaum
Die angezeigten Parameter dienen Beispielzwecken.
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Mein Men
Code Name/Beschreibung
COnF [1.3 KONFIGURATION]
MYMn [MEIN MENU]
Dieses Meni enthélt die im Menu [3.4 ANZEIGE KONFIG.] (dCF-), Seite 293, gewéahlten Parameter.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FCS-

Werkseinstellung

Name/Beschreibung |Werkseinste|lung

Code
COnF [1.3 KONFIGURATION]
FCS- [WERKSEINSTELLUNG]
FCSI [Auswahl Konfig.] |[Makro Konf] (Inl)

¥*

Auswabhl der Quellenkonfiguration.

Wenn die Funktion zum Konfigurationswechsel eingestellt ist, kann auf [Konfig 1] (CFG1) und [Konfig 2] (CFG2)
zugegriffen werden.

Hinweis: Um die zuvor gespeicherten Umrichtervoreinstellungen zu laden ([Konfig 1] (Strl) oder [Konfig 2] (Str2)),
wahlen Sie die Quellenkonfiguration [Auswahl Konfig] (FCSI) = [Konfig 1] (CFG1) oder [Konfig 2] (CFG2) gefolgt von

einer Werkseinstellung [GOTO WERKSEINST] (GFS) = [JA] (YES).

Inl [Makro Konf] (Inl): Werkskonfiguration; Rickkehr zur gewéhlten Makrokonfiguration
CFG1 [[Konfig 1] (CFGL1): Konfiguration 1
CFG2 [Konfig 2] (CFG2): Konfiguration 2
Fry- [PARAMETER GRUPPE]
Liste der zu ladenden Menus.
Weitere Informationen zur Mehrfachauswahl finden Sie auf Seite 35 fiir das integrierte Bedienterminal und auf Seite 26 fiir das
Grafikterminal.
Hinweis: Wenn die Werkskonfiguration gewahlt ist und nach Wiederherstellung der Werkseinstellung, ist[PARAMETER
GRUPPE] leer.
ALL  [Alle] (ALL): Alle Parameter (das Funktionsblockprogramm wird auch geléscht)
drM  |[Konfiguration Umrichter] (drM): Das Menii [1 UMRICHTER MENU] (drl-) ohne [KOMMUNIKATION] (COM-).
Im Meni [2.4 ANZEIGE KONFIG.] kehrt [Anz. Stand. Param.] (GSP) Seite 295 zuriick zu [Nein] (nO).
MOt  [Motor Parameter] (MOt): Motorparameter siehe Seite 303.
Die folgenden Auswahloptionen sind nur verfuigbar, wenn [Auswahl Konfig.] (FCSI) = [Makro Konf.] (Inl).
COM | [Meni Komm] (COM): Das Menii [KOMMUNIKATION] (COM-) ohne [Adr Scan In 1] (nMAL1) bis [Adr Scan In 8] (nMAS8)
oder [Adr Scan Out 1] (nCA1) bis [Adr Scan Out 8] (NnCA8).
dIS  |[Menii Display] (dIS): Das Menii [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP] (MCF-).
GFS [GOTO WERKSEINST]

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die Wiederherstellung der Werkseinstellungen mit der verwendeten Verdrahtung
kompatibel ist.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

Die Ruckkehr zur Werkseinstellung kann nur ausgefihrt werden, wenn zuvor wenigstens eine Parametergruppe gewahlt wurde.

nO | [Nein] (nO): Nein
YES |[Ja] (YES): Der Parameter wechselt automatisch auf [Nein] (nO), sobald die Operation beendet ist.
SCSI [Speicherung Konfig.] [Nein] (nO)
Die zu speichernde aktive Konfiguration ist nicht Bestandteil der Auswahl. Handelt es sich z. B. um die Konfiguration [Konfig 0]
* (Str0), dann werden nur [Konfig 1] (Strl) und [Konfig 2] (Str2) angezeigt. Der Parameter wechselt zurtick auf
[Nein] (nO), sobald die Operation beendet ist.
nO [Nein] (nO): Nein
Str0 [Konfig 0] (Str0O): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.
Strl [Konfig 1] (Strl): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.
Str2 [Konfig 2] (Str2): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Z 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF

Makrokonfiguration

Code | Name/Beschreibung |Werkseinstel|ung
COnF [1.3 KONFIGURATION] (Fortsetzung)
CFG [Makro Konfig.] |[Start/St0pp] (StS)

AWARNUNG

¥* UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
= Es ist sicherzustellen, dass die gewahlte Makrokonfiguration mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung
S 2s kompatibel ist.

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

StS  |[Start/Stopp] (StS): Start/Stopp

HdG | [Mater.Handl] (HdG): Fordertechnik

HSt | [Hubwerk] (HSt): Hubwerke

GEn [ [allgemein] (GEn): Allgemeine Anwendungen
PId [PID-Reg.] (PId): PID-Regler

nEt [Buskom.] (nEt): 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 kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Z 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Beispiel einer vollstdndigen Wiederherstellung der Werkseinstellungen

¢ [Auswahl Konfig.] (FCSI) = [Makro Konf.] (Inl)
¢ [PARAMETER GRUPPE] (FrY-) =[Alle] (ALL)
* [GOTO WERKSEINST] (GFS) =[Ja] (YES)
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Zuordnung von Eingédngen/Ausgéngen

Eingang/ [Start/Stopp] [Mater.Handl] [allgemein] [Hubwerk] [PID-Reg.] [Buskom.]
Ausgang
[Al1] [KanalSollw 1] |[KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [Kanal Sollw1] [Kanal Sollw2]
(Sollwert PID) ([Kanal Sollw1] =
Integrierter
Modbus) (1)
[AI2] [Nein] [Sollw. Summ. E2] [[Sollw. Summ. E2] [[Nein] [Istwert PID] [Nein]
[AI3] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
[AO1] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
[R1] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler]
[R2] [Nein] [Nein] [Nein] [Bremsanst] [Nein] [Nein]
[LI1] (2-Draht) [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf]
[LI2] (2-Draht) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]
[LI3] (2-Draht) [Nein] [2 Vorwahlfreq.] [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset | Anteil] |[Umsch. Sollw
Kanal]
[LI4] (2-Draht) [Nein] [4 Vorwahlfreq.] [Fehlerreset] [Ext. Fehler] [Zuord 2 PID- [Fehlerreset]
Sollw]
[LI5] (2-Draht) [Nein] [8 Vorwahlfreq.] [Begr Drehm] [Nein] [Zuord 4 PID- [Nein]
Sollw]
[LI6] (2-Draht) [Nein] [Fehlerreset] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

[LI1] (3-Draht)

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[LI2] (3-Draht)

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[LI3] (3-Draht) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]
[LI4] (3-Draht) [Nein] [2 Vorwahlfreq.] [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset | [Umsch. Sollw
Anteil] Kanal]
[LI5] (3-Draht) [Nein] [4 Vorwahlfreq.] [Fehlerreset] [Ext. Fehler] [Zuord 2 PID- [Fehlerreset]
Sollw]
[LI6] (3-Draht) [Nein] [8 Vorwahlfreq.] [Begr Drehm] [Nein] [Zuord 4 PID- [Nein]
Sollw]
[LO1] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
Tasten des Grafikterminals
Taste F1 [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] Steuerung Uber
das Grafikterminal
Tasten [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]
F2, F3, F4

I:l Bei der 3-Draht-Steuerung ist die Belegung der Eingange LI1 bis LI6 versetzt.

(1) Fir einen Start mit integriertem Modbus muss zunachst [Adresse Modbus] (Add), Seite 282, konfiguriert werden.

Hinweis: Diese Belegungen werden bei jeder Anderung der Makrokonfiguration neu initialisiert.
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Andere Konfigurationen und Einstellungen
Zusatzlich zur E/A-Belegung sind weitere Parameter zugeordnet, jedoch nur in der
Makrokonfiguration ,,Hubwerk*.

Hubwerk:

+ [Bewegungsrart] (bSt) = [Hubwerk] (UEr), Seite 195

* [Rickm. Bremse] (bCl) = [Nein] (nO), Seite 195

» [Startimpuls Bremse] (bIP) =[Ja] (YES), Seite 195

» [I Bremsanzug aufw.] (Ibr) =0 A, Seite 195

* [Zeit Bremsanzug] (brt) =0 s, Seite 195

» [Freq. Bremsanzug] (blr) = [Auto.] (AUtO), Seite 196

* [Freq. Bremsabfall] (bEn) = [Auto] (AUtO), Seite 196

» [Zeit Bremsabfall] (bEt) =0 s, Seite 196

* [Bremse Drehr. Umk.] (hEd) =[Nein] (nO), Seite 196

* [Sprg Freq. n-Invert.] (JdC) =[Auto] (AUtO), Seite 197

* [Zeit Wiederanlauf] (itr) =0 s, Seite 197

* [Zeit Rampe Strom] (brr) =0 s, Seite 199

* [Kleine Frequenz] (LSP) = Vom Umrichter berechneter Motornennschlupf, Seite 85

* [Verlust Motorphase] (OPL) = [Ja] (YES), Seite 261.
Dieser Parameter kann nicht mehr geéndert werden.

« [Einf.im Lauf] (FLr) = [Nein] (nO), Seite 258. Dieser
Parameter kann nicht mehr geéndert werden.

Riuckkehr zur Werkseinstellung:

Die Rickkehr zur Werkseinstellung Uber [Auswahl Konfig.] (FCSI) = [Makro Konf] (Inl), Seite 79,
bewirkt die Riickkehr zur gewahlten Makrokonfiguration. Der Parameter [Makro Konfig.] (CFG) bleibt
unverandert, jedoch verschwindet [Kundensp. Makro] (CCFG).

Hinweis: Die Werkseinstellungen entsprechen
[Makro Konfig.] (CFG) = [Start/Stopp] (StS), d. h. der werkseitig eingestellten Makrokonfiguration.

Beispiele fur Schaltpléne fir Makrokonfigurationen

Schaltplan [Hubwerk] (HSt)

3o .
——~  Rechtslauf Linkslauf ==
(Heben) (Senken) 1)

L1 L2 L3 LI1T +24 LI2 R2A

ER2/ese R2C 2

All
g % W T B i | |
—]—— KM10
Elektromagnetische Bremse
M X
3N

(1) Wenn keine Sicherheitsfunktion vorhanden ist, ist in den Steuerkreis der Bremse ein Kontakt des Sicherheitsmodul
Preventa zu integrieren, damit die Bremse bei der Aktivierung der Sicherheitsfunktion ,Safe Torque Off* auf
sichere Weise angezogen wird (siehe Verdrahtungsschema der Installationsanleitung).
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > SIM-

Alle Parameter

223

2C

3C

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CONnF [1.3 KONFIGURATION]
FULL [ALLE PARAMETER]
SIM- [SCHNELLSTART MENU]
tCC [2/3-Drahtst.] [2Draht-Stg] (2C)

A WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter [Linkslauf] (rrS) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt)sowie
die Zuweisungen der digitalen Eingange auf die Werkseinstellungen zurlickgesetzt.

Priifen Sie, ob diese Anderung mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden

zur Folge haben.

Siehe [2/3-Drahtst.] (tCC), Seite 124.

[2Draht-Stg] (2C)
2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Das Ein- oder Ausschalten wird tber den Zustand (0 oder 1) oder die Flanke (0 zu 1 oder
1 zu 0) des Eingangs gesteuert.

Beispiel fiir eine ,Source“-Verdrahtung:
ER24
+24 LI1 LIx

LI1: Rechtslauf
LIx: Linkslauf

[3Draht-Stg] (3C)
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 fiir eine ,Source*“-Verdrahtung:

ER24
+24 LI1 LI2 Lix

T

LI1: Stopp
LI2: Rechtslauf
LIx: Linkslauf

CFG

SIS
HdG
HSt
GEn
Pld
nEt

[Makro Konfig.] [Start/Stopp] (StS)

A WARNUNG

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 Sachschéaden zur
Folge haben.

Siehe [Makro Konfig.] (CFG), Seite 80.

[Start/Stopp] (StS): Start/Stopp
[Mater.Handl] (HdG): Fordertechnik
[Hubwerk] (HSt): Hubwerke

[allgemein] (GEn): Allgemeine Anwendungen
[PID-Reg.] (PId): PID-Regler

[Buskom.] (nEt): Kommunikationsbus
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > SIM-

|Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CCFG [Kundensp. Makro]
* Parameter, der nur gelesen werden kann und sichtbar ist, wenn mindestens ein Parameter der Makrokonfiguration geéndert
wurde.
nO [[Nein] (nO): Nein
YES |[Ja] (YES): Ja
bFr [Standard Motorfreq.] [50Hz IEC] (50)
Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: [Nennspannung Mot.] (UnS), siehe unten,
[GroRRe Frequenz] (HSP), Seite 85, [F.-Schwellw. Mot] (Ftd), Seite 100, [Nennfreq. Motor] (FrS) und [Max.
Ausgangsfreq.] (tFr).
50 |[50Hz IEC] (50): Umrichter 50 Hz
60 |[60Hz NEMA] (60): Umrichter 60 Hz
IPL [Verlust Netzphase] Ja oder Nein, je nach
Umrichterleistung
Dieser Parameter steht in diesem Menii nur bei 3-Phasen-Umrichtern zur Verfligung.
* Wenn eine Phase ausfallt, schaltet der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Netzphase] (PHF), wenn hingegen zwei oder
drei Phasen ausfallen, setzt der Umrichter den Betrieb fort, bis ein Unterspannungsfehler ausgeltst wird (der Umrichter I6st
[Verlust Netzphase] (PHF) aus, wenn eine Netzphase ausfallt und infolge dessen die Leistung abfallt).
Siehe [Verlust Netzphase] (IPL), Seite 261.
nO |[[Stoérung ign.] (nO): Stérung ignorieren; zu verwenden, wenn der Umrichter einphasig oder vom DC-Bus gespeist wird.
YES | [Freier Ausl.] (YES): Storung, mit Anhalten im freien Auslauf.
nPr [Motornennleistung] |Gemz‘il3 Umrichterleistung
Motornennleistung gemaR Typenschild; in kW, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [50Hz IEC] (50); in HP, wenn
* [Standard Motorfreq.] (bFr) = [60Hz NEMA] (60).
Siehe [Motornennleistung] (nPr), Seite 105.
unS [Nennspannung Mot.] 100 bis 480 V |Gema|3 Umrichterleistung
Auf dem Typenschild angegebene Nennspannung des Motors.
* ER24M2: 100 bis 240 V — ER24N4: 200 bis 480 V.
Siehe [Nennspannung Mot.] (UnS), Seite 105.
nCr [Nennstrom Motor] 0,25bis 1,5In (1) |Gemé&R Umrichterleistung und
[Standard Motorfreq.] (bFr)
* Nennstrom des Motors gemaf Typenschild.
Siehe [Nennstrom Motor] (nCr), Seite 105.
FrS [Nennfreq. Motor] 10 bis 800 Hz 50 Hz
Nennfrequenz des Motors gemaf Typenschild.
Die Werkseinstellung betragt 50 Hz und wird durch eine Voreinstellung von 60 Hz ersetzt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr)
* auf 60 Hz gesetzt wird.
Diese Parameter ist nicht verfiigbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor] (SYn).
Siehe [Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 105.
nSP [Motornenndrehzahl] 0 bis 65.535 U/min |GemaR Umrichterleistung

Nenndrehzahl des Motors geman Typenschild.

Dieser Parameter ist nicht verfugbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor] (SYn) eingestellt ist.

Siehe [Motornenndrehzahl] (nSP), Seite 105.

0 bis 9999 U/min, danach 10,00 bis 60,00 kU/min 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 - Schlupfin %

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 100

oder

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 50 - Schlupfin Hz (50-Hz-Motoren)
50

oder

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 60 - Schlupf in Hz (60-Hz-Motoren)

60
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Die auf dieser

Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SIM-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

tFr [Max. Ausgangsfreq.] 10 bis 599 Hz 60 Hz
Die Werkseinstellung betragt 60 Hz und wird durch eine Voreinstellung von 72 Hz ersetzt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr)
auf 60 Hz gesetzt wird.

Der maximale Wert wird durch folgende Bedingungen eingeschrankt:
Er sollte den Wert der [Nennfreq. Motor] (FrS) um das 10-fache nicht Giberschreiten.
Siehe [Max. Ausgangsfreq.] (tFr), Seite 103.
tUn [Motormess.] |[Nein] (nO)
Fur Asynchronmotoren siehe Seite 106.
Fur Synchronmotoren siehe Seite 111.
tus [Zust. Mot.-messung] |[Nicht ausg.] (tAb)
Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Der zeigt den Status der Motormessung seit der
letzten Inbetriebnahme an.
Siehe [Zust. Mot.-messung] (tUS), Seite 106.
tAb|[Nicht ausg.] (tAb): Die Motormessung wurde nicht ausgefiihrt.
PEnd|[warten] (PEnd): Die Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
PrOG|[aktiv] (PrOG): Die Motormessung wird ausgefiihrt.
FAIL|[Fehlerhaft] (FAIL): Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
dOnE|[ausgefihrt] (dONnE): Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
StUn [Tune Auswahl] [Voreinst.] (tAb)
Siehe [Tune Auswahl] (StUn), Seite 106.
tAb|[Voreinst.] (tAb): Der voreingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
MEAS|[Messung] (MEAS): Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
CUS|[kundenspez] (CUS): Der manuell eingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.

ItH [Therm. Nennstrom] |o,2 bis 1,5 In (1) |Gemar3 Umrichterleistung
Strom fur den thermischen Schutz des Motors, der entsprechend dem auf dem Typenschild angegebenen
Bemessungsbetriebsstrom einzustellen ist.

Siehe [Therm. Nennstrom] (ItH), Seite 88.
ACC [Hochlaufzeit] |o,oo bis 6000 s (2) |3,o s
Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS) (Seite 84). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss
der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaéglichkeiten festgelegt werden.
Siehe [Hochlaufzeit] (ACC), Seite 87.
dEC [Auslaufzeit] |o,oo bis 6000 s (2) |3,o s
Zeit fir den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS) (Seite 84) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen,
muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmadglichkeiten festgelegt werden.
Siehe [Auslaufzeit] (dEC), Seite 87.
LSP [Kleine Frequenz] |o bis 599 Hz |0
Motorfrequenz mit minimalem Sollwert, Einstellung von 0 bis [GroRRe Frequenz] (HSP).
Siehe [Kleine Frequenz] (LSP), Seite 87.
HSP [Grol3e Frequenz] |0 bis 599 Hz |50 Hz
Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von [Kleine Frequenz] (LSP) bis [Max. Ausgangsfreq.] (tFr). Die
Werkseinstellung wechselt auf 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [60Hz NEMA] (60).
Siehe [Grol3e Frequenz] (HSP), Seite 87.

-

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
(2) Bereich von 0,01 bis 99.99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemal [Auflésung Rampe] (Inr), Seite 170.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Einstellungen

Mit integriertem Bedienterminal
Es wird empfohlen, den Motor vor Anderung einer der Einstellungen zu stoppen.

Uberdas Meni [ o« |

- A+ AR ek
t# s = ENT [ ESC )= ESC
I N - NS

Die Einstellparameter kdnnen bei laufendem oder gestopptem Umrichter gedndert werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste||ung
FULL [ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)
SEt- [EINSTELLUNGEN]
Inr [Auflésung Rampe] |o.1
Dieser Parameter gilt fir [Hochlaufzeit] (ACC), [Auslaufzeit] (dEC), [Hochlaufzeit 2] (AC2) und [Auslaufzeit 2] (dE2).
( ) Siehe [Auflésung Rampe] (Inr), Seite 170.
0.01][0,01]: Rampe 99,99 Sekunden
0.1{[0,1]: Rampe 999,9 Sekunden
1/[1]: Rampe 6.000 Sekunden
ACC [Hochlaufzeit] |0,00 bis 6000 s (1) |3,0 s
c ) Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 84. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss
der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden. Siehe [Hochlaufzeit] (ACC),
Seite 170.
dEC [Auslaufzeit] |0,00 bis 6000 s (1) |3,0 s
( ) Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 84, bis auf 0. Stellen Sie sicher, dass dieser Wert mit dem
Tragheitsmoment des Antriebs kompatibel ist. Siehe [Auslaufzeit] (dEC), Seite 170.
AC2 [Hochlaufzeit 2] |0,00 bis 6000 s (1) |5 s
* Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 84. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss
der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaéglichkeiten festgelegt werden. Siehe [Hochlaufzeit 2] (AC2),
c ) Seite 171.
dE2  |[Auslaufzeit 2] locobissooos)  [ss
* Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 84, bis auf 0. Stellen Sie sicher, dass dieser Wert mit dem
c ) Tragheitsmoment des Antriebs kompatibel ist. Siehe [Auslaufzeit 2] (dE2), Seite 171.
tAl [Rund Start ACC] |0 bis 100% |10%
* Rundung des Beginns der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] (ACC) oder [Hochlaufzeit 2] (AC2).
c ) Verfugbar, wenn [Rampentyp] (rPt) = [kundenspez] (CUS). Siehe [Rund Start ACC] (tAl), Seite 170.
A2 |[Rund ACC Ende] o bis 100% 0%
* Rundung des Endes der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] (ACC) oder [Hochlaufzeit 2] (AC2).
Einstellbar von 0 bis 100% - [Rund Start ACC] (tA1).
( ) Verfugbar, wenn [Rampentyp] (rPt) = [kundenspez] (CUS). Siehe [Rund ACC Ende] (tA2), Seite 171.
tA3 [Rund DEC Start] |o bis 100% |10%
* Rundung des Beginns der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2). Verflgbar,
() wenn [Rampentyp] (rPt) = [kundenspez] (CUS). Siehe [Rund DEC Start] (tA3), Seite 171.
tA4 [Rund DEC Ende] |o bis 100% |10%
* Rundung des Endes der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2).
Einstellbar von 0 bis 100% - [Rund DEC Start] (tA3).
c ) Verfugbar, wenn [Rampentyp] (rPt) = [kundenspez] (CUS). Siehe [Rund DEC Ende] (tA4), Seite 171.
LSP [Kleine Frequenz] |o bis 599 Hz |o Hz
Motorfrequenz mit minimalem Sollwert, Einstellung von 0 bis [GroRRe Frequenz] (HSP), Seite 85. Siehe [Kleine Frequenz]
( ) (LSP), Seite 85.
HSP [Grof3e Frequenz] |0 bis 599 Hz |50 Hz
Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von [Kleine Frequenz] (LSP) bis [Max. Ausgangsfreq.] (tFr). Die
c ) Werkseinstellung wechselt auf 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [60Hz NEMA] (60). Siehe [Grol3e Frequenz]
(HSP), Seite 85.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
|Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
HSP2 [Grofe Frequenz 2] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* Verfugbar, wenn [2 HSP Werte] (SH2) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist. Siehe [GroRe Frequenz 2] (HSP2), Seite 249.
HSP3 [Grofe Frequenz 3] |0 bis 599 Hz |50 Hz
* Verfugbar, wenn [4 HSP Werte] (SH4) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist. Siehe [GroRRe Frequenz 3] (HSP3), Seite 249.
HSP4 [Grofe Frequenz 4] |0 bis 599 Hz |50 Hz
* Verfugbar, wenn [4 HSP Werte] (SH4) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist. Siehe [GroRe Frequenz 4] (HSP4), Seite 249.
ItH [Therm. Nennstrom] |0,2 bis 1,5 In (2) |GemaB Umrichterleistung

Strom fur den thermischen Schutz des Motors, der entsprechend dem auf dem Typenschild angegebenen
Bemessungsbetriebsstrom einzustellen ist.

c ) Siehe [Therm. Nennstrom] (ItH), Seite 85.

UFr [IR-Kompens.] 0 bis 200% 100%
c ) IR-Kompensation. Siehe [IR-Kompens.] (UFr), Seite 117.

SLP [Schlupfkomp.] |0bis 300% |100%
* Schlupfkompensation. Siehe [Schlupfkomp.] (SLP), Seite 117.

SFC  |[K Filt P Ant Geschw] | 0 bis 100 les
* Drehzahlfilter-Koeffizient. Siehe [K Filt P Ant Geschw] (SFC), Seite 117.
Slt [I Anteil Geschw Req] | 1 bis 65.535 ms |63 ms
* Integral-Zeit-Konstante Drehzahlregelung. Siehe [I Anteil Geschw Reg] (Slt), Seite 117.

SPG [P- Ant. v-Regelung] | 0 bis 1.000% |40%
* Proportionale Verstarkung Drehzahlregelung. Siehe [P- Ant. v-Regelung] (SPG), Seite 117.

SPGU  |[UF Reg. Start Spg.] | 0 bis 1.000% |40%
* Tragheitsfaktor. Siehe [UF Reg. Start Spg.] (SPGU), Seite 117.

()

(1) Bereich von 0,01 bis 99.99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaf [Auflésung Rampe] (Inr), Seite 170.
(2) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, 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 koénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

()

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Parametereinstellungen fiur [K Filt P Ant Geschw] (SFC), [P- Ant. v-Regelung] (SPG) und [l Anteil Geschw Reg] (Slt)

Auf folgenden Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf
[SVC U] (UUC), [Sync. Motor] (SYn) oder [Energ.sp.fkt] (nLd) eingestellt ist.

Allgemein gilt: Einstellung mit [K Filt P Ant Geschw] (SFC) =0

Der Regler ist vom Typ ,IP*, mit Filterung des Drehzahlsollwerts und eignet sich fiir Anwendungen, die
Vielseitigkeit und Stabilitéat erfordern (beispielsweise Hubwerke oder Maschinen mit hoher Tréagheit).
* [P- Ant. v-Regelung] (SPG) wirkt auf das Uberschwingen der Frequenz.
* [I Anteil Geschw Reg] (SIt) wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.

Anfangsverlauf
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Konfigurationsmodus (ConF)

Sonderfall: Parameter [K Filt P Ant Geschw] (SFC) ungleich 0
Dieser Parameter sollte besonderen Anwendungen vorbehalten sein, die eine kurze Antwortzeit
erfordern (Lage- oder Wegeregelung beispielsweise).

¢ Wenn wie unten dargestellt der Wert 100 eingestellt wird, ist der Regler vom Typ ,IP* ohne Filterung des
Sollwertes.

* 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 mit [K Filt P Ant Geschw] (SFC) =100

¢ [P- Ant. v-Regelung] (SPG) wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.
* [l Anteil Geschw Reg] (SIt) wirkt auf das Uberschwingen der Frequenz.

Anfangsverlauf Verringerung von SIT Verringerung von SIT
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
! 4 r
17 11 1
0.8 0.8 0.8
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0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Zeitin ms Zeitin ms Zeit in ms
Anfangsverlauf Erhéhung von SPG Erhohung von SPG
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
! 4 r
11 1 1
0.8 0.8 0.8 (
0.6 1 0.6 0.6
0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
0 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 050 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Zeit in ms Zeitin ms Zeitin ms
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
|Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
dCF [Koeffiz. Schnellhalt] 0 bis 10 4
* Verkirzung der Auslaufzeitrampenzeit. Siehe [Koeffiz. Schnellhalt] (dCF), Seite 173.
[dC [Strom DC Brems. 1] |0,1 bis 1,41 In (1) |0,64 In (1)
* Hohe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert tiber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewahlt. Siehe

[Strom DC Brems. 1] (IdC), Seite 174.

()

td| [Zeit DC Bremsung 1] |o,1 bis 30 s |o,55

* Maximale Dauer der Stromaufschaltung [Strom DC Brems. 1] (IdC). Nach Ablauf dieser Zeitspanne wird die
Gleichstromaufschaltung zu [Strom DC Brems. 2] (IdC2). Siehe [Zeit DC Bremsung 1] (td1), Seite 174.

[dC2 [Strom DC Brems. 2] |0,1 In bis 1,41 In (1) |0,5 In (1)

* Stromaufschaltung, die nach Ablauf der Zeit [Zeit DC Bremsung 1] (tdl) Gber den Logikeingang aktiviert oder als
Anhaltemodus gewahlt wird. Siehe [Strom DC Brems. 2] (IdC2), Seite 175.

tdC [Zeit DC Bremsung 2] |0,1 bis 30 s |0,55
%* Maximale Dauer der Aufschaltung [Strom DC Brems. 2] (IdC2), wenn die Aufschaltung als Anhaltemodus gewahlt wird.
Siehe [Zeit DC Bremsung 2] (tdC), Seite 175.

SdC1 [I DC-Auto Bremsg 1] |0 bis 1,2 In (1) |0,7 In (1)

HINWEIS

* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fur den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

c) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand. [Auto GS-Bremsung] (AdC) ist nicht auf [Nein] (nO) gesetzt.
Siehe Seite 176.

tdC1 [Zeit aut. DC Brems1] ‘0,1 bis 30 s 0,5s

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
%* Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

Dauer der Aufschaltung im Stillstand. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) nicht auf
c ) [Nein] (nO) gesetzt ist.

Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor] (SYn) gesetzt ist, entspricht diese Zeit der Haltezeit bei
Drehzahl Null.

Siehe Seite 177.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

SdC2 [I DC-Auto Bremsg 2] 0bis 1,2 In (1) 0,51In (1)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

c ) 2. Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.

Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
Siehe Seite 177.

tdC2 [Zeit aut. DC Brems2] |o bis 30 s 0s

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

% Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschédigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

()

2. Dauer der Aufschaltung im Stillstand.

Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [Ja] (YES) gesetzt ist.
Siehe Seite 178.

SFr [Taktfrequenz] |2 bis 16 kHz 4,0 kHz

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES MOTORS

Es ist sicherzustellen, dass die Taktfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht ubersteigt, falls der EMV-Filter fir den
() Betrieb in einem IT-Netz getrennt wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

Einstellung der Taktfrequenz. Siehe Seite 118.

Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn der Parameter [Begr Uberspg Motor] (SUL), Seite 119
konfiguriert wurde.

Hinweis: Bei iberméaRigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz und setzt diese zuriick,
sobald die Temperatur wieder in den Normalbereich zuriickkehrt.

CLI [Strombegrenzung] |o bis 1,5 In (1) 1,5In (1)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

¢ Esist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten Maximalstrom

¥* besitzt.

¢ Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlie3lich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

C) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

Ermdglicht die Strombegrenzung des Motors. Siehe Seite 221.
Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)

verriegeln, wenn dies aktiviert wurde, siehe Seite 261. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht
laufen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CL2 [Wert 2. Strombegr.] 0 bis 1,5 In (1) 1,51n (1)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

¢ Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fur den angelegten Maximalstrom
besitzt.

¢ Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieRlich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Siehe Seite 221.

Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)
verriegeln, wenn dies aktiviert wurde, siehe Seite 261. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht
laufen.

FLU

FnC
FCt

FnO

[Magnet Mot] |[Nein] (FnO)

GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Wird der Parameter auf [Magnet Mot] (FLU) auf [permanent] (FCt) gesetzt, erfolgt immer eine
Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

* Esist sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustéanden fihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt fiir den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um
eine Uberhitzungund Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Der Parameter ist verfiigbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, nicht eingestellt ist auf [Sync. Motor] (SYn)
gesetzt ist.

Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden
sein. Im Modus [permanent] (FCt) baut der Umrichter den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.

Im Modus [nicht perm.] (FnC) erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.

Der Wert des Magnetisierungsstroms ist groRer als [Nennstrom Motor] (nCr ) beim Aufbau des magnetischen Flusses und
wird dann auf den Wert des Magnetisierungsstroms des Motors geregelt. Siehe Seite 190.

[nicht perm.] (FnC): Nicht-permanenter Modus

[permanent] (FCt ): Permanenter Modus. Diese Option ist nicht méglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC), Seite 176, auf
[Ja] (YES) gesetzt ist oder wenn [Normalhalt] (Stt), Seite 173, auf [Freier Ausl.] (nSt) eingestellt wurde.

Nein] (FnO): Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht mdglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC), Seite 195, nicht [Nein] (nO) ist.

tLS

()

[Betriebsd. bei LSP] 0 bis 999,9 s 0s

Maximale Betriebsdauer mit [Kleine Frequenz] (LSP), siehe Seite 85).

Nach Betrieb in LSP wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors automatisch befohlen. Der Motor lauft wieder
an, wenn der Frequenzsollwert Uber LSP liegt und noch immer ein Fahrbefehl vorhanden ist. Siehe Seite 216.

Hinweis: Der Wert O entspricht einer unbegrenzten Zeit.

Hinweis: Wenn [Betriebsd. bei LSP] (tLS) ungleich 0 ist, wird der Parameter [Normalhalt] (Stt), Seite 173, auf
[StopRampe] (rMP) forciert (nur wenn ,Anhalten Gber Rampe* konfiguriert werden kann).

JGF

()

[Sollw Schrittbetr ] o bis 10 1z |10

Sollwert im Schrittbetrieb. Siehe Seite 179.

JGt

[Jog-Pause] 0bis2,0s 05s
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Konfigurationsmodus (ConF)

|Code |Name/Beschreibung |Einstel|bereich |Werkseinstel|ung

=
()

Verzdgerung zum Entprellen bei zwei aufeinander folgenden Schrittbetrieben. Siehe Seite 180.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SP2 [2.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 10 Hz
* 2. Vorwahlfrequenz. Siehe [2 Vorwahlfrequenz] (SP2), Seite 182.
SRS [3.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 15 Hz
* 3. Vorwahlfrequenz. Siehe [3 Vorwahlfrequenz] (SP3), Seite 182.
SP4 [4.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 20 Hz
* 4. Vorwahlfrequenz. Siehe [4. Vorwahlfrequenz] (SP4), Seite 182.
SP5 [5.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 25 Hz
* 5. Vorwahlfrequenz. Siehe [5. Vorwahlfrequenz] (SP5), Seite 182.
SP6 [6.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 30 Hz
* 6. Vorwahlfrequenz. Siehe [6. Vorwahlfrequenz] (SP6), Seite 182.
SP7 [7.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 35 Hz
* 7. Vorwahlfrequenz. Siehe [7. Vorwahlfrequenz] (SP7), Seite 182.
SP8 [8.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 40 Hz
* 8. Vorwahlfrequenz. Siehe [8. Vorwahlfrequenz] (SP8), Seite 183.
SP9 [9.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 45 Hz
* 9. Vorwahlfrequenz. Siehe [9. Vorwahlfrequenz] (SP9), Seite 183.
SP10 [10.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* 10. Vorwahlfrequenz. Siehe [10. Vorwahlfrequenz] (SP10), Seite 183.
SP11 [11.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 55 Hz
* 11. Vorwahlfrequenz. Siehe [11. Vorwahlfrequenz] (SP11), Seite 183.
SP12 [12.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* 12. Vorwahlfrequenz. Siehe [12. Vorwahlfrequenz] (SP12), Seite 183.
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Konfigurationsmodus (ConF)

DRI- > CONF > FULL > SET-

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SP13 [13.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 70 Hz
* 13. Vorwahlfrequenz. Siehe [13. Vorwahlfrequenz] (SP13), Seite 183.
SP14 [14.Vorwahlfrequenz] | 0 bis 599 Hz |80 Hz
* 14. Vorwahlfrequenz. Siehe [14. Vorwahlfrequenz] (SP14), Seite 183.
SP15 [15.Vorwahlfrequenz] | 0 bis 599 Hz |90 Hz
* 15. Vorwahlfrequenz. Siehe [15. Vorwahlfrequenz] (SP15), Seite 183.
SP16 [16.Vorwahlfrequenz] | 0 bis 599 Hz |1oo Hz
* 16. Vorwahlfrequenz. Siehe [16. Vorwahlfrequenz] (SP16), Seite 183.
MFr [Koeff. Multiplik] |0bis 100% |100%
* Multiplikationsfaktor, der zugénglich ist, wenn [Multiplikator] (MA2, MA3), Seite 169, dem Grafikterminal zugeordnet ist.
c ) Siehe Seite 44.
SrP [+/- Drehzahl Begr.] 0 bis 50% 10%
* Begrenzung der Anderung der +/- Drehzahl. Siehe Seite 188.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > SET-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
rPG [P-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100 1
* Proportionalverstarkung. Siehe Seite 214.
G |[-Anteil PID Regler] | 0,01 bis 100 B
* Integralverstarkung. Siehe Seite 214.
rdG [D- Anteil PID Regler] | 0,00 bis 100 |0
* D-Anteil PID Regler. Siehe Seite 214.
PrP [PID Rampe] |Obis 99,9s |05
* Hochlauf-/Auslauframpe des PID, die fir einen Bereich von [min Sollw PID] (PIP1) bis [max Sollw PID] (PIP2) bzw.
umgekehrt festgelegt ist. Siehe Seite 214.

POL [min. PID Ausgang] |-599 bis 599 Hz |0 Hz
* Minimalwert des Reglerausgangs in Hertz. Siehe Seite 214.

POH [max. PID Ausgang] |0bis 599 Hz |60 Hz
* Maximalwert des Reglerausgangs in Hertz. Siehe Seite 214.

PAL [Al min Wert Riickm] | Siehe Seite 214 (2) |1oo
* Unterer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts. Siehe Seite 214.

PAH [Al max Wert Riickm] | Siehe Seite 215 (2) |1,ooo
* Oberer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts. Siehe Seite 215.

PEr [Alarm Fehler PID] | 0 bis 65535 (2) |1oo
* Uberwachungsschwellwert der Reglerabweichung. Siehe Seite 215.

PSr [KoefMulti Ref v PID] 1 bis 100% 100%
* Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs. Siehe Seite 215.

rp2 [2.vorgew PID-Sollw] Siehe Seite 217 (2) 300
* Vorgewahlter PID-Wert. Siehe Seite 217.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Bs [3.vorgew PID-Sollw] Siehe Seite 217 (2) 600
* Vorgewahlter PID-Wert. Siehe Seite 217.
rP4 [4.vorgew PID-Sollw] Siehe Seite 217 (2) 900
* Vorgewahlter PID-Wert. Siehe Seite 217.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > SET-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
lbr [ Bremsanzug aufw.] 0 bis 1,36 In (1) 0,0A
* Stromschwellwert zur Bremsendffnung fiir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf. Siehe Seite 195.
Ird [ Bremsanzug abw.] 0 bis 1,36 In (1) 00A
* Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fiir den Senkbetrieb oder den Linkslauf. Siehe Seite 195.
brt [Zeit Bremsanzug] 0 bis 5,00 s 0s
* Bremsabfallverzégerung. Siehe Seite 195.
bir [Freq. Bremsanzug] [Auto] (AULO) [Auto] (AULO)
0 bis 10 Hz
* Siehe Seite 196.
AULO  |[Auto] (AULO): Nennwert
bEN [Freq. Bremsabfall] [Auto] (AULO) [Auto] (AULO)
0 bis 10 Hz
* Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz. Siehe Seite 196.
thE [Verzdg. Bremsabfall] 0 bis 5,00 s 0s
c ) Verzdgerung vor dem Bremsanzugsbefehl. Siehe Seite 196.
bEt [Zeit Bremsabfall] 0 bis 5,00 s Os
* Bremsanzugszeit (Ansprechzeit der Bremse). Siehe Seite 196.
JdC [Sprg Freq. n-Invert.] [Auto] (AULO) [Auto] (AULO)
0 bis 10 Hz
* Siehe Seite 197.
AULO  |[Auto] (AULO): Nennwert
ttr [Zeit Wiederanlauf] | 0,00 bis 15,00 s |o,oo s
* Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz. Siehe Seite 197.
tLIM [M Begr. Motor] | 0 bis 300% |100%
* Drehmomentbegrenzung bei Motorbetrieb in Prozent oder Inkrementen von 0,1% des Nennmoments entsprechend dem
Parameter [Inkrement Drehm.] (IntP), Seite 219.
( ) Siehe Seite 219.
tLIG [M Begr. Generator] 0 bis 300% 100%
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
|Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
* Drehmomentbegrenzung bei Generatorbetrieb in Prozent oder Inkrementen von 0,1% des Nennmoments entsprechend dem

()

Parameter [Inkrement Drehm.] (IntP), Seite 219.
Siehe Seite 219.

trH

¥*

()

[Traverse HSP] | 0 bis 10 Hz |4 Hz

Traverse Frequenz hoch. Siehe Seite 247.

trL

¥*

()

[Traverse LSP] 0 bis 10 Hz 4 Hz

Traverse Frequenz niedrig. Siehe Seite 247.

gqSH [Quick Step grof3] 0 bis [Traverse HSP] (trH) OHz
* Quick Step hoch. Siehe Seite 247.
qSL [Quick Step klein] 0 bis [Traverse LSP] (trlL) 0 Hz

=
()

Quick Step niedrig. Siehe Seite 247.

()

[Strom Schwellwert] | 0 bis 1,5 In (1) ||n @)
Stromschwellwert der Funktion [Schw. | err.] (CtA), die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist, siehe
Seite 137. Siehe Seite 257.

ttH [Schw. Drehm. hoch] -300% bis +300% 100%

( ) Oberer Drehmomentschwellwert der Funktion [Al. hohes M] (ttHA), die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist
(siehe Seite 137), in Prozent des Nennmoments. Siehe Seite 258.

ttL [Schw. Drehm. Low] -300% bis +300% 50%

( ) Unterer Drehmomentschwellwert der Funktion [Al. Low M] (ttLA), die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist
(siehe Seite 137), in Prozent des Nennmoments. Siehe Seite 258.

FqL [Schw. Alarm Puls] 0 Hz bis 20.000 kHz 0 Hz

¥*

Frequenzschwellwert der Funktion [FREQUENZMESSER] (FgF-), Seite 272, die einem Relais oder einem Logikausgang
zugeordnet ist, siehe Seite 137. Siehe Seite 258.

Ftd [F.-Schwellw. Mot] 0,0 bis 599 Hz HSP

( ) Frequenzschwellwert der Funktion[Freq. err.] (FtA), die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist (siehe
Seite 137), oder die von der Funktion [PARAMETERUMSCHALT.] (MLP-) verwendet wird, sieche Seite 234. Siehe Seite 257.

F2d [Schwellwert Freq. 2] 0,0 bis 599 Hz HSP

c ) Frequenzschwellwert der Funktion [Freq 2 err.] (F2A), die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist (siehe Seite
137), oder die von der Funktion [PARAMETERUMSCHALT.] (MLP-) verwendet wird, siehe Seite 234. Siehe Seite 258.

FFt [Schw freier Auslauf] 0,2 bis 599 Hz 0,2 Hz
Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den freien Auslauf umschaltet.

* Dieser Parameter unterstutzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt auf einen freien Auslauf unter einem Schwellwert ,Kleine Frequenz*.

() Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) auf [Schnellhalt] (FSt) oder [StopRampe] (rMP) gesetzt ist und
wenn [Zuord. Bremsanst.] (bL.C) und [Auto GS-Bremsung] (AdC) nicht konfiguriert sind.Siehe Seite 173.

ttd [Ther. Schw. Motor] 0 bis 118% 100%

c ) Auslose-Schwellwert fir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais) Siehe Seite 260.

JIPIF [Ausblendfr] 0 bis 599 Hz 0 Hz

()

Frequenzausblendung. 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 Seite 184.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
JF2 [Ausblendfr.2] 0 bis 599 Hz 0 Hz
2. Frequenzausblendung. 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 Seite 184.
JF3 [3. Ausblend Freq.] | 0 bis 599 Hz |0 Hz
3. Frequenzausblendung. 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 O ist die Funktion inaktiv. Siehe Seite 184.
JFH [Hyst. Ausblend Freq] | 0,1 bis 10 Hz |1 Hz
%
Der Parameter ist sichtbar wenn mindestens eine Ausblendfrequenz [Ausblendfr] (JPF), [Ausblendfr.2] (JF2) oder
[3. Ausblend Freq.] (JF3) ungleich O ist.
c ) Bereich fiir die Frequenzausblendung: von (JPF — JFH) bis (JPF + JFH) beispielsweise.
Diese Einstellung gilt fur alle 3 Frequenzen (JPF, JF2, JF3) gemeinsam. Siehe Seite 184.
LUn [Unterlast Freq.nenn] 20 bis 100% von 60%

()

[Nennstrom Motor] (nCr)

Schwellwert fiir Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ([Nennfreq. Motor] (FrS), Seite84), in Prozent des Nennmoments.
Nur sichtbar, wenn [Unterl.Erk ZeitVerz.] (ULt), Seite 276, nicht auf 0 gesetzt ist.

Siehe Seite 276.

()

LUL [Unterlast Freq.=0] | 0 bis [Uberlast Freq.nenn] (LUn) |0%
* Schwellwert fiir Unterlast bei einer Frequenz von Null, in Prozent des Nennmoments.
Nur sichtbar, wenn [Unterl.Erk ZeitVerz.] (ULt), Seite 276, nicht auf 0 gesetzt ist.
( ) Siehe Seite 276.
rMud [Unterl. F-Schw.Erk.] |Obis 599 Hz |o Hz
* Unterlasterkennungs-Frequenzschwellwert. Siehe Seite 276.
Srb [Freq.Hyst. erreicht] | 0,3 bis 599 Hz |0,3 Hz
* Maximale Differenz zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Betrieb im Beharrungszustand.
Siehe Seite 276.
FtU [Zeit Neust.Unterl.] | 0 bis 6 min |0 min
* Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf durchgefiihrt wird, muss der Wert von [Max Zeit Restart] (tAr), Seite 257, den Wert
c ) dieses Parameters fur mindestens eine Minute Ubersteigen. Siehe Seite 277.
LOC [Uberl. Schw. Erk.] 70% bis 150% von 110%
[Nennstrom Motor] (nCr)
Uberlasterkennungs-Schwellwert, in Prozent des Motornennstroms [Nennstrom Motor] (nCr). Dieser Wert muss niedriger als
* der Grenzstrom sein, damit die Funktion ausgefihrt wird. Siehe Seite 278.
Nur sichtbar, wenn [Zeiterk. Unterlast] (tOL) nicht auf O gesetzt ist.
c ) Dieser Parameter dient zur Erkennung einer ,Applikations-Uberlast*. Es handelt sich nicht um eine thermische Uberlast des
Motors oder Umrichters.
FtO [Zeit Neust.Uberl.] 0 bis 6 min 0 min
%* Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf durchgefuhrt wird, muss der Wert von [Max Zeit Restart] (tAr), Seite 257, den Wert
( ) dieses Parameters fiir mindestens eine Minute Ubersteigen. Siehe Seite 278.
LbC [Korr Lastverteilung] 0 bis 599 Hz 0 Hz

Nennkorrektur in Hz. Siehe [Korr Lastverteilung] (LbC), Seite 121.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > SET-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FFM [Modus Lufter] [Standard] (Std)
Wenn [Modus Lufter] (FFM) auf [Nie] (Stp) gesetzt ist, dann ist der Lifter des Frequenzumrichters
deaktiviert.

()

Die Lebensdauer des elektronischen Bauteils wird verkiirzt.

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES UMRICHTERS
Die Umgebungstemperatur muss 40 °C begrenzt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

()

[Kd.sp Anzeigewert] (SPd3) =

Std [Standard] (Std): Der Lufter wird abhéngig vom thermischen Zustand des Umrichters automatisch gestartet oder gestoppt.
run [immer] (rUn): Der Lufter ist gestartet.
StP [Nie] (Stp): Der Lufter ist gestoppt.

SdS [Skal.Faktor HMI] 0.1 bis 200 30

Wird verwendet zur Anzeige eines Wertes im Verhdltnis zur Ausgabefrequenz [Motorfrequenz] (rFr): Maschinendrehzahl,
Motordrehzahl usw.

Auf der Anzeige erscheint

[Skal.Faktor HMI] (SdS) x [Motorfrequenz] (rFr)
1000

bis zwei Dezimalstellen

Wenn [Skal.Faktor HMI] (SdS) </= 1, wird [Kd.sp Anzeigewert] (SPd1) angezeigt (mdgliche Auflésung = 0,01)
Wenn 1 < [Skal.Faktor HMI] (SdS) </= 10, wird [Kd.sp Anzeigewert] (SPd2) angezeigt (mdgliche Auflésung = 0,1)
Wenn [Skal.Faktor HMI] (SdS) > 10, wird [Kd.sp Anzeigewert] (SPd3) angezeigt (moégliche Auflésung = 1)

Wenn [Skal.Faktor HMI] (SdS) > 10 und [Skal.Faktor HMI] (SdS) x [Motorfrequenz] (rFr) > 9.999:

Beispiel: Fiir 24.223 erscheint auf der Anzeige 24.22.

- Wenn [Skal.Faktor HMI] (SdS) > 10 und [Skal.Faktor HMI] (SdS) x [Motorfrequenz] (rFr) > 65.535 ist die Anzeige
verriegelt bei 65.54

Beispiel: Motordrehzahl anzeigen fur

4-pol. Motor, 1.500 U/min bei 50 Hz

(Synchrondrehzahl): [Skal.Faktor HMI] (SdS) = 30

[Kd.sp Anzeigewert] (SPd3) = 1.500 bei [Motorfrequenz] (rFr) = 50 Hz

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung oder auf dem Typenschild angegeben ist.

(2) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte tber 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 ausgewahit wurde.
%* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
() ' genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

2 . ) ) . .
! s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-

Antriebsdaten

Die Parameter im Menl [ANTRIEBSDATEN] (drC-) kénnen nur dann gedndert werden, wenn der

Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt, wobei folgende Beschrankungen gelten:

+ [Motormess.] (tUn), Seite 111, kann einen Motorstart verursachen.

* Parameter, deren Code das Zeichen beinhaltet, kdnnen bei laufendem oder gestopptem Motor
geandert werden.

Hinweis: Wenn einer der folgenden Parameter gegeniiber der Werkseinstellung verandert wurde, empfehlen wir
eine Motormessung.

uuc

Std

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FULL [ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)
drC- [ANTRIEBSDATEN]
bFr [Standard Motorfreq.] |[50Hz IEC] (50)
Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: GroRe Frequenz] (HSP), Seite 85,
[F.-Schwellw. Mot] (Ftd), Seite 100, [Nennspannung Mot.] (UnS), [Nennfreq. Motor] (FrS) und [Max. Ausgangsfreq.]
(tFr).
50 |[50 Hz IEC] (50): IEC
60 |[60 Hz NEMA] (60): NEMA
tFr [Max. Ausgangsfreq.] 10 bis 599 Hz |60 Hz
Die Werkseinstellung ist auf 60 Hz eingestellt bzw. 72 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz
eingestellt ist.
Der maximale Wert wird durch folgende Bedingungen eingeschrankt:
Er sollte den Wert der [Nennfreq. Motor] (FrS).
Ctt [Typ Motorsteuerung] |[Standard] (Std)

Hinweis: Wabhlen Sie den Verlauf, bevor Sie Parameterwerte eingeben.

[SVC U] (UUC): Sensorlose Vektorreglung mit interner Drehzahlregelung auf Basis der Berechnung des Spannungs-Istwerts.
Fur Applikationen, die eine hohe Performance wahrend des Starts oder Betriebs erfordern.

[Standard] (Std): Standardmotorverlauf. Fir einfache Applikationen, die keine hohen Leistungen erfordern. Einfache
Motorregelungsverlauf mit konstantem Spannung-/Frequenzverhdltnis, mit moglicher Regelung des unteren
Kennlinienverlaufs. Dieser Verlauf wird im Allgemeinen fur parallel geschaltete Motoren verwendet. Einige spezifische
Anwendungen mit parallel geschalteten Motoren und hohen Leistungsniveaus erfordern moglicherweise [SVC U] (UUC).

Spannung i
unsS

uo

Frequenz
Frs q

Hinweis: UO ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der Grundlage von Motorparametern und multipliziert mit UFr
(%). U0 kann durch Andern des UFr-Werts angepasst werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
UF5 | [U/f Reg 5P] (UF5): 5-Segment-U/f-Profil: Als [Standard] (Std) -Profil, aber unterstitzt auch die Vermeidung von Resonanz

SYn

UFq
nLd

(Sattigung).
Spannung

unsS

us

Das Profil wird durch die
U4 Parameterwerte UnS, FrS, UO
bis U5 sowie F1 bis F5 definiert.

u3

Ul
U2 ; FIS>F5>F4>F3>F2>F1
uo /

Frequenz
F1 F2 F3 F4 F5 FrS

Hinweis: UOQ ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der Grundlage von Motorparametern und multipliziert mit UFr
(%). U0 kann durch Andern des UFr-Werts angepasst werden.

[Sync. Motor] (SYn ): Nur bei Synchronmotoren mit Permanentmagnet und sinusférmiger elektromotorischer Kraft (EMK).
Durch diese Auswahl kann auf die Parameter des Asynchronmotors nicht zugegriffen werden, jedoch auf die Parameter des
Synchronmotors.

[Quadr. U/F] (UFq): Variables Drehmoment. Fiir Pumpen- und Liifteranwendungen.

[Energ.sp.fkt] (nLd): Energieeinsparung. Fur einfache Applikationen, die keine hohe Dynamik erfordern.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > ASY-

Parameter des Asynchronmotors

Code Name/Beschreibung |Einste|lbereich |Werkseinstel|ung
ASY- [ASYNCHRON MOTOR]
Nur sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, nicht auf [Sync. Motor] (SYn) gesetzt ist.
nPr [Motornennleistung] |Geméir3 Umrichterleistung |Gemé‘1r$ Umrichterleistung
* Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor]

(SYn) gesetzt ist.
Die auf dem Typenschild angegebene Motornennleistung in kW, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [50Hz IEC] (50), und
in HP, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [60Hz NEMA] (60).

COS [Cosinus Phi] |O,5 bis 1 |Gemé‘1r$ Umrichterleistung
L Nominaler Cosinus Phi des Motors
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Auswahl Mot Param] (MPC) = [cos phi Mot] (COS).
unS [Nennspannung Mot.] 100 bis 500 V GeméR Umrichterleistung und
[Standard Motorfreq.]
(bFr)
Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor]
* (SYn) gesetzt ist.
Auf dem Typenschild angegebene Nennspannung des Motors.
nCr [Nennstrom Motor] 0,25 bis 1,5 In (1) GeméR Umrichterleistung und
[Standard Motorfreq.] (bFr)
* Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor] (SYn).
Nennstrom des Motors gemaf Typenschild.
FrS [Nennfreq. Motor] 10 bis 599 Hz 50 Hz
Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor]
* (SYn) gesetzt ist.

Nennfrequenz des Motors gemaf Typenschild.
Die Werkseinstellung ist auf 50 Hz eingestellt bzw. 60 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz
eingestellt ist.

nSP [Motornenndrehzahl] 0 bis 65.535 U/min GemaéR Umrichterleistung

Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor]
(SYn) gesetzt ist.

0 bis 9999 U/min, danach 10.00 bis 65.53 kU/min 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:

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 100 - Schlupfin %

D 100

oder

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 50- SChI: fin Hz (50-Hz-Motoren)
5

oder

Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 50- Sd;; fin Hz (60-Hz-Motoren).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > ASY-
|Code Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
tun [Motormess.] [Nein] (nO)

()

I.s

AWARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Bei der Motormessung wird der Motor bewegt, um die Regelkreise feineinzustellen.

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

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar den

Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Wahrend der Motormessung fuhrt der Motor kleine Bewegungen aus. Eine gewisse Larmentwicklung und Vibrationen
des Systems sind normal.
- Die Motormessung wird nur dann ausgefuhrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion ,Freier Auslauf* oder
»~Schnellhalt” einem Logikeingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1 gesetzt werden (Eingang auf O aktiv).
- Die Motormessung hat Vorrang vor jeglichen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen. Diese werden erst nach der
Motormessung bertcksichtigt.
-Wenn die Motormessung einen Fehler erfasst, zeigt der Umrichter No Aktion] (nO) an und schaltet je nach
Konfiguration von [Mgt Fehler Mot. Mes] (tnL), Seite 274, in den [Motormess.] (tnF)-Fehlermodus um.
- Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten Sie, bis die Anzeige
zu [No Aktion] (nO) wechselt.
Hinweis: Der thermische Zustand des Motors hat gro3en Einfluss auf das Messergebnis. Fiihren Sie die Messung
bei angehaltenem und kaltem Motor durch.
Um eine Motormessung erneut ausfiihren zu kdnnen, warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist. Stellen Sie
zuerst [Motormess.] (tUn) auf [Abb. Tune] (CLr) ein und wiederholen Sie dann die Motormessung.
Die Durchfiihrung einer Motormessung ohne vorherige Aktivierung von [Abb. Tune] (CLr) wird fur eine Berechnung des
thermischen Zustands des Motors verwendet.
In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein Messvorgang gestartet wird.
Die Kabellange hat ebenfalls Einfluss auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung geéndert, ist eine Wiederholung
des Messvorgangs erforderlich.

nO |[[No Aktion] (nO): Motormessung lauft nicht
YES |[Autotune] (YES): Die Motormessung wird, wenn méglich, sofort ausgefiihrt, woraufhin der Parameter automatisch
zu [No Aktion] (nO) wechselt. Sollte der Umrichterstatus keine sofortige Messung erlauben, wechselt der Parameter zu
[Nein] (nO) und der Vorgang muss wiederholt werden.
CLr |[Abb. Tune] (CLr): Die von der Motormessung erfassten Motorparameter werden zuriickgesetzt. Die Standard-
Motorparameterwerte werden fiir die Steuerung des Motors verwendet. [Zust. Mot.-messung] (tUS) = [Nicht ausg.] (tAb).
tus [Zust. Mot.-messung] [Nicht ausg.] (tAb)
(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Der zeigt den Status der Motormessung seit der
letzten Inbetriebnahme an.
tAb  [[Nicht ausg.] (tAb): Die Motormessung wurde nicht ausgefuhrt.
PEnd |[warten] (PEnd): Die Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
ProG [[aktiv] (PrOG): Die Motormessung wird ausgefihrt.
FAIL [Fehlerhaft] (FAIL): Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
dOnE |[ausgefuhrt] (dONnE): Die von der Motormessung ermittelten Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet.
StUn [Tune Auswahl] [Voreinst.] (tAb):
(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
tAb  [[Voreinst.] (tAb): Die Standard-Motorparameterwerte werden fur die Steuerung des Motors verwendet.
MEAS [[Messung] (MEAS): Die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des Motors verwendet.
CUS |[kundenspez] (CUS): Die manuell eingestellten Werte werden fir die Steuerung des Motors verwendet.
Hinweis: Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.
tunU [Auto tuning] [warmerMot] (tM)
Dieser Parameter zeigt die Methode an, mit der die Motorparameter gemaR des errechneten thermischen Zustands des
Motors geéandert wurden.
nO |[Nein] (nO): Keine Berechnung des thermischen Zustands
tM | [warmerMot] (tM): Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des
Stromverbrauchs des Motors
Ct | [kalter Mot] (Ct): Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage der bei der ersten Messung bei

kaltem Motor und der Motormessung bei jedem Start ermittelten Statorwiderstand
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > ASY-
Code |Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
AUt [autom Motormess.] [Nein] (nO)

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG
Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters eine Motormessung.

* Es st sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Z 2s Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.
( ) Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.

[autom Motormess.] (AUt) = [Ja] (YES), wenn [Auto tuning] (tUnU) = [kalter Mot] (Ct). Der wahrend des
Messvorgangs ermittelte Wert der Motor-Statorwiderstand wird zur Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim
Einschalten verwendet.

nO | [Nein] (nO): Funktion deaktiviert
YES [[Ja] (YES): Eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefuhrt.

FLU [Magnet Mot] [Nein] (FnO)

Q) A GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Wird der Parameter auf [Magnet Mot] (FLU) auf [permanent] (FCt) gesetzt, erfolgt immer eine

% Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

* Es st sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

T 2s HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt flr den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um eine
Uberhitzungund Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuihren!

Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, =[Sync. Motor] (SYn), wird die Werkseinstellung durch [nicht perm.]
(FnC) ersetzt.

Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden
sein. Im Modus [permanent] (FCt) baut der Umrichter den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.

Im Modus [nicht perm.] (FnC) erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.

Der Magnetflussstrom ist groRer als der[Nennstrom Motor] (nCr) (konfigurierter Nennstrom des Motors), wenn die
Magnetisierung aufgebaut wurde. Daraufhin wird er dem Motor-Magnetisierungsstrom angepasst.

FnC |[nicht perm.] (FnC): Nicht-permanenter Modus

FCt | [permanent] (FCt): Permanenter Modus. Diese Option ist nicht méglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC), Seite 176,
auf [Ja] (YES) gesetzt ist oder wenn [Normalhalt] (Stt), Seite 173, auf [Freier Ausl.] (nSt) eingestellt wurde.

FnO | [Nein] (FnO): Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht méglich, wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC), Seite 195, nicht
[Nein] (nO) ist.

Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) Seite 103 auf [Sync. Motor] (SYn) eingestellt ist, bedingt der Parameter [Magnet Mot]
(FLU) die Zuordnung des Rotors und nicht der Magnetisierung.
Wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC), Seite 195, nicht [Nein] (nO), ist, bleibt der Parameter [Magnet Mot] (FLU) wirkungslos.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > ASY-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
MPC [Auswahl Mot Param] [Mot Leist.] (nPr)

¥*

nPr [Mot Leist.] (nPr)
COS [[cos phi Mot] (COS)

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

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 Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Z 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > ASY-

Parameter des Asynchronmotors: Expertenmodus

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich | Werkseinstellung
ASY- [ASYNCHRON MOTOR]
rSA [R.Stat eing. Mot] | 0 bis 65.535 mOhm | 0 mOhm
* Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Windung), veréanderbarer Wert.
@ Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefihrt wurde.
LFA [eingest.Streufeldind] | 0 bis 655,35 mH |OmH
i Streuinduktivitat im kalten Zustand, veranderbarer Wert.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefuhrt wurde.
[dA [eingest. MagnStrom] | 0 bis 6.553,5 A |0A
* Kundenspezifisch angepasster Magnetisierungsstrom.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefuhrt wurde.
trA [eingest Zeitk Rotor] | 0 bis 65.535 ms | 0ms
& Kundespezifisch angepasste Rotorzeitkonstante.

Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

(1) Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.535).

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
% Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > SYN-

Parameter des Synchronmotors
Auf diese Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, = [Sync. Motor]
(SYn) eingestellt ist. In diesem Fall kann nicht auf die Parameter des Asynchronmotors zugegriffen werden.

Nach Auswahl des Umrichters:
1. Das Motortypenschild eingeben.

2. Die Messung durchfuhren.

* Ein [Motormess.] (tUn) durchfihren.
+ Die magnetische Reluktanz des Synchronmotors prifen. (Siehe Seite 111.)
Wenn [Status Magn. Relukt.] (SMOt) [mit. Relukt.] (MLS) oder [hohe Relukt.] (HLS) anzeigt:
- Die Schritte unter ,3. Die Messresultate verbessern.”
und
- Die Schritte unter ,4. PHS anpassen.“ durchfihren.”
Oder wenn [Status Magn. Relukt.] (SMOt) [nied Relukt.] (LLS) anzeigt:
- Die Schritte unter ,4. PHS anpassen.“ ausfiihren.”

3. Die Messresultate verbessern.

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Es st sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fur den angelegten
Maximalstrom besitzt.

* Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren Ihrer Anwendung einschlief3lich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

* [PSI Zuord. max I] (MCr) entsprechend dem maximalen Motorstrom einstellen. Der Hochstwert von [PSI
Zuord. max I] (MCr) ist durch [Strombegrenzung] (CLI) begrenzt. Wenn Sie keine Informationen zur
Hand haben, [PSI Zuord. max I] (MCr) auf [Auto] (AUtO) einstellen (siehe Seite 115).

* Ein zweites (tUn) nach der (MCr) -Anderung ausfiihren.

4. PHS anpassen.
[EMK Konst syn Mot] (PHS) anpassen, um ein optimales Verhalten zu erzielen. (Siehe Seite 115.)
¢ Den Motor mit der kleinsten stabilen Frequenz starten, die mit der Maschine mdglich ist (ohne Last).
+ Den Wert fur [% Abweichung EMK] (rd AE) prifen und notieren. (Siehe Seite 116.)
- Wenn der Wert fir [% Abweichung EMK] (rdAE) geringer ist als 0 %, kann [EMK Konst syn Mot]
(PHS) erhdht werden.
- Wenn der Wert fuir [% Abweichung EMK] (rd AE) héher ist als 0 %, kann [EMK Konst syn Mot]
(PHS) vermindert werden.
Der Wert fiir [% Abweichung EMK] (rd AE) sollte nahe 0 % liegen.
* Den Motor stoppen, um (PHS) entsprechend dem (zuvor notierten) Wert von (rdAE) zu andern

Hinweise:

Der Umrichter muss so ausgewahlt sein, dass er je nach Verhaltensanforderung tiber ausreichend viel
Strom verflgt, jedoch Uber nicht zu viel, sodass noch eine genaue Strommessung erfolgen kann,
insbesondere bei der Hochfrequenz-Signaleinspritzung, siehe [Aktiv HF Einpr.] (HFI) Seite 114.

Die Leistungswerte kdnnen bei Motoren mit hohem Kogging gesteigert werden, wenn die
Hochfrequenz-Einspritzung aktiviert wird, siehe [Aktiv HF Einpr.] (HFI) Seite114.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > SYN-
Code Name/Beschreibung | Einstellbereich |Werkseinstel|ung
drC- [ANTRIEBSDATEN] (Fortsetzung)
SYN- [SYNCHRONMOTOR]
nCrS [Nennstr.Synchr.Mot] | 0,25 bis 1,5 In (1) |Gemél3 Umrichterleistung
* Auf dem Typenschild angegebener Nennstrom des Synchronmotors.
PPnS [Polpaar sync. Mot.] | 1 bis 50 |Gemél3 Umrichterleistung
* Anzahl der Polpaare am Synchronmotor.
nSPS [Nenndrehz syn Mot] | 0 bis 48.000 U/min |Gema[3 Umrichterleistung
* Auf dem Typenschild angegebene Motornenndrehzahl.
@
tqS [Motordrehnmoment] | 0,1 bis 6.553,5 Nm |Gemaf3 Umrichterleistung
* Auf dem Typenschild angegebenes Nenndrehmoment des Motors.
tun [Motormess.] [Nein] (nO)

nO
YES

CLr

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG
Bei der Motormessung wird der Motor bewegt, um die Regelkreise feineinzustellen.

* Das System nur einschalten, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen aufhalten und dieser frei von
Hindernissen ist.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar den

Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Wahrend der Motormessung fuhrt der Motor kleine Bewegungen aus. Eine gewisse Larmentwicklung und Vibrationen
des Systems sind normal.

- Die Motormessung wird nur dann ausgefiihrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion ,Freier Auslauf‘ oder
,Schnellhalt’ einem Logikeingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1 gesetzt werden (Eingang auf 0 aktiv).

- Die Motormessung hat Vorrang vor jeglichen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen. Diese werden erst nach der
Motormessung berticksichtigt.

-Wenn die Motormessung einen Fehler erfasst, zeigt der Umrichter [No Aktion] (nO) an und schaltet je nach Konfiguration
von [Mgt Fehler Mot. Mes] (tnL), Seite 274, in den [Motormess.] (inF) -Fehlermodus um.

- Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten Sie, bis die Anzeige
zu [No Aktion] (nO) wechselt.

Hinweis: Der thermische Zustand des Motors hat gro3en Einfluss auf das Messergebnis. Fiihren Sie die Messung

bei angehaltenem und kaltem Motor durch.

Um eine Motormessung erneut ausfiihren zu kdnnen, warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist. Stellen Sie
zuerst [Motormess.] (tUn) auf [Abb. Tune] (CLr) ein und wiederholen Sie dann die Motormessung.

Die Durchfuihrung einer Motormessung ohne vorherige Aktivierung von [Abb. Tune] (CLr) wird fur eine Berechnung des
thermischen Zustands des Motors verwendet.

In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein Messvorgang gestartet wird.

Die Kabellange hat ebenfalls Einfluss auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung geéndert, ist eine Wiederholung

des Messvorgangs erforderlich.

[No Aktion] (nO): Motormessung lauft nicht

[Autotune] (YES): Die Motormessung wird, wenn maoglich, sofort ausgefihrt, woraufhin der Parameter automatisch

zu [No Aktion] (nO) wechselt. Sollte der Umrichterstatus keine sofortige Messung erlauben, wechselt der Parameter zu
[Nein] (nO) und der Vorgang muss wiederholt werden.

[Abb. Tune] (CLr): Die von der Motormessung erfassten Motorparameter werden zuriickgesetzt. Die Standard-
Motorparameterwerte werden fir die Steuerung des Motors verwendet. [Zust. Mot.-messung] (tUS) = [Nicht ausg.] (tAb).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > SYN-
Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tus [Zust. Mot.-messung] [Nicht ausg.] (tAb)

(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Der zeigt den Status der Motormessung seit der
letzten Inbetriebnahme an.

tAb [Nicht ausg.] (tAb): Die Motormessung wurde nicht ausgefihrt.
PEnd [warten] (PEnd): Die Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
ProG |[aktiv] (PrOG): Die Motormessung wird ausgefuhrt.
FAIL [Fehlerhaft] (FAIL): Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
dOnE |[ausgeflihrt] (dONE): Die von der Motormessung ermittelten Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet.
StUn [Tune Auswahl] [Voreinst.] (tAb):
(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
Hinweis: Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.
tAb [Voreinst.] (tAb): Die Standard-Motorparameterwerte werden fiir die Steuerung des Motors verwendet.
MEAS |[Messung] (MEAS): Die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des Motors verwendet.
CUS [[kundenspez] (CUS): Die manuell eingestellten Werte werden fiir die Steuerung des Motors verwendet.
tunU [Auto tuning] [warmerMot] (tM)
Dieser Parameter zeigt die Methode an, mit der die Motorparameter gemaR des errechneten thermischen Zustands des
Motors geéndert wurden.
nO [[Nein] (nO): Keine Berechnung des thermischen Zustands
tM |[warmerMot] (tM): Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des
Stromverbrauchs des Motors
Ct |[kalter Mot] (Ct): Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage der bei der ersten Messung bei
kaltem Motor und der Motormessung bei jedem Start ermittelten Statorwiderstand
AUt [autom Motormess.] [Nein] (nO)

A \WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG
Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters eine Motormessung.

* Es st sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.

[autom Motormess.] (AUt) = [Ja] (YES), wenn [Auto tuning] (tUnU) = [kalter Mot] (Ct). Der wéahrend des

Messvorgangs ermittelte Wert der Motor-Statorwiderstand wird zur Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim
Einschalten verwendet.

nO [[Nein] (nO): Funktion deaktiviert
YES [[Ja] (YES): Eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefiihrt
SMOt [Status Magn. Relukt.]
* (nur zur Information, kann nicht verandert werden)
Informationen magn. Reluktanz von Synchronmotoren.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Tune Auswahl] (StUN) = [Messung] (MEAS).
Hinweis: Bei einem Motor mit niedriger magn. Reluktanz, wird der Standardregelverlauf empfohlen.
nO [[Nein] (nO): Messung nicht ausgefuhrt
LLS |[nied Relukt.] (LLS): Niedrige magnetische Reluktanz (empfohlene Konfiguration: [Art Winkel setzetn] (ASt) = [PSI
Zuordn.] (PSI) oder [PSIO Zuord.] (PSIO) und [Aktiv HF Einpr.] (HFI) = [Nein] (nO)).
MLS | [mit. Relukt.] (MLS): Mittlere magnetische Reluktanz ([Art Winkel setzten] (ASt) = [SPM Zuord] (SPMA) ist mdglich.
[Aktiv HF Einpr.] (HFIl) = [Ja] (YES) kdnnte funktionieren).
HLS |[hohe Relukt.] (HLS): Hohe magnetische Reluktanz [Art Winkel setzten] (ASt) = [IPM Zuord.] (IPMA) ist méglich.

[Aktiv HF Einpr.] (HFI) = [Ja] (YES) ist mdglich).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > SYN-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ASt [Art Winkel setzten] [PSIO Zuord.] (PSIO)
* Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) auf [Sync. Motor]

(SYn) eingestellt ist.
[PSI Zuordn.] (PSI) und [PSIO Zuord.] (PSIO) funktionieren fur alle Arten von Synchronmotoren. [SPM Zuord] (SPMA)
und [IPM Zuord.] (IPMA) erhdhen die Performance je nach Art des Synchronmotors.

IPMA|[IPM Zuord.] (IPMA): Zuordnung fur IPM-Motor (Interior-buried Permanent Magnet motor). Zuordnungsmodus fur
Innenverdeckten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische Reluktanz). Er verwendet
eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerauscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.
SPMA|[SPM Zuord] (SPMA): Zuordnung fir SPM-Motor (Surface-mounted Permanent Magnet Motor). Zuordnungsmodus fiir
oberflachenmontierten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder niedrige magnetische
Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerauscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.
PSI|[PSI Zuordn.] (PSI): Impuls-Signal Beaufschlagung. Standardzuordnungsmodus hach Impuls-Signaleinspritzung.
PSIO|[PSIO Zuord.] (PSI0): Impuls-Signal Beaufschlagung, optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Signal
Beaufschlagung. Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten Fahrbefehl oder Messvorgang
verringert, selbst wenn der Umrichter ausgeschaltet wurde.
no|[keine Zuord] (nO): Keine Zuordnung.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC- > SYN-
Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
HFI [Aktiv HF Einpr.] [Nein] (nO)

Aktivierung der Hochfrequenz-Signal Beaufschlagung in RUN. Diese Funktion ermdglicht die Berechnung der Motordrehzahl
so dass, ohne Drehzahlriickfuhrung, Drehmoment bei kleinen Frequenzen erreicht wird.

Hinweis: Je hoher das Kogging ist, desto effizienter ist die Funktion [Aktiv HF Einpr.] (HFI).

Um die Leistungswerte zu gewahrleisten, kann eine Anpassung der Parameter der Drehzahlregelung ([K Filt P Ant
Geschw] (SFC), [I Anteil Geschw Reg] (Slt) und [P- Ant. v-Regelung] (SPG), siehe Seite 117, erforderlich sein sowie des
Phasenregelkreises zur Drehzahlberechnung (Expertenparameter [HF PLL Bandbreite] (SPb) und [HF PLL Red. Faktor]
(SPF), siehe Seite 115).

Die Hochfrequenz-Beaufschlagung ist bei Motoren mit niedrigem Kogging nicht effizient (siehe [Kogging Mot. Status]
(SMOt), Seite 112).

Eine PWM-Frequenz von 4 kHz ist angebracht ([Taktfrequenz] (SFr)).

Bei Instabilitdt ohne Last wird empfohlen, [P- Ant. v-Regelung] (SPG) und [HF PLL Bandbreite] (SPb) zu verringern.
Passen Sie dann die Parameter des Drehzahlregelkreises fir ein dynamischeres Verhalten und die PLL-Verstarkung fir
eine gute Drehzahlberechnung bei kleiner Frequenz an.

Bei Instabilitat mit Last kann es hilfreich sein, den Parameter [Komp. Winkelfehler] (PEC) zu erhéhen (hauptséchlich bei

SPM-Motoren).

nO |[Nein] (nO): Funktion deaktiviert.
YES |[Ja] (YES): Hochfrequenz-Einspritzung wird fir die Drehzahlberechnung verwendet.

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
(2) Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, 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 Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdnnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-

Synchronmotor: Expertenmodus

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich |Werkseinstel|ung
SYN- [SYNCHRONMOTOR]
rSAS [R.Stat eing.synMot] | 0 bis 65.535 mOhm | 0 mOhm
%* Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Windung). Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt,
falls diese ausgefiihrt wurde.
( ) Der Wert kann durch den Benutzer eingetragen werden, wenn dieser ihn kennt.
1)
LdS [Indukt. d-Achse Ld] |Obis 655,35 mH |OmH
Statorinduktivitat Achse ,d“ in mH (pro Phase).
% Bei Motoren mit glatten Polen: [Indukt. d-Achse Ld] (LdS) = [Indukt. g-Achse Lqg] (LgS) = Statorinduktivitat L.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.
LgS [Indukt. g-Achse Lq] |Obis 655,35 mH |OmH
Statorinduktivitét Achse ,q“ in mH (pro Phase).
* Bei Motoren mit glatten Polen: [Indukt. d-Achse Ld] (LdS) = [Indukt. g-Achse Lqg] (LgS) = Statorinduktivitat L.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefuhrt wurde.
PHS [EMK Konst syn Mot] | 0 bis 6553,5 mV/U/min | 0 mV/U/min
* EMK-Konstante Synchronmotor in mV pro U/min (Spitzenspannung pro Phase).
Q) Die PHS-Zuordnung ermdglicht eine Verringerung des Stroms bei Betrieb ohne Last.
FrSS [Nennfreq. Sync Mot] | 10 bis 800 Hz | nSPS * PPnS / 60
* Motornennfrequenz fiir Synchronmotor in Hz. Automatisch aktualisiert gemaf Daten von [Nenndrehz syn Mot] (nSPS) und

[Polpaar sync. Mot.] (PPnS).

()

SPb [HF PLL Bandbreite] |Obis 100 Hz |25 Hz
* Bandbreite der Statorfrequenz PII.

SPF [[HF PLL Red. Faktor] | 0 bis 200% | 100%
%* Red.-Faktor der Statorfrequenz PII.

RE@ [Komp. Winkelfehler] | 0 bis 500% 0%
*® Fehlerkompensierung der Winkelposition im Hochfrequenzmodus.

Dies steigert die Performance bei niedrigen Frequenzen im Generator- und Motormodus, insbesondere bei SPM-Motoren.

AUtO [Auto] (AUtO): Der Umrichter nimmt einen Wert an, der dem anhand der Antriebsparameter berechneten Nennschlupf des
Motors entspricht.

Fri [Freq. HF Einpragung] | 250 bis 1.000 Hz | 500 Hz

i Frequenz des Hochfrequenz-Einspritzsignals. Sie hat Einfluss auf den Gerduschpegel wéhrend der
Winkelverschiebungsmessung und auf die Genauigkeit der Drehzahlberechnung.

Hir [HF Stromwert] | 0 bis 200% | 25%

W Kennzahl des Stromniveaus des Hochfrequenz-Einspritzsignals. Sie hat Einfluss auf den Gerdauschpegel wahrend der

Winkelverschiebungsmessung und auf die Genauigkeit der Drehzahlberechnung.

MCr [PSI Zuord. max ] | [Auto] (AULO) bis 300% |[Auto] (AULO)

Aktuelles Niveau in % von [Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS) fur die Winkelverschiebungsmessmodi [PSI Zuordn.] (PSI) und

[PSIO Zuord.] (PSIO). Dieser Parameter hat Einfluss auf die Induktivititsmessung. [PSI Zuord. max I] (MCr) wird fur die
Messung verwendet.

* Dieser Strom muss gleich oder hoher als das maximale Stromniveau der Anwendung sein. Andernfalls kann es zu Instabilitat

kommen.

Wenn [PSI Zuord. max I] (MCr) =[Auto] (AUtO), ist [PSI Zuord. max 1] (MCr) = 150% von [Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS)

wahrend der Messung und 100% von [Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS) wahrend der Winkelverschiebungsmessung bei

Standardzuordnung ([PSI Zuordn.] (PSl) oder [PSIO Zuord.] (PSIO)).

ILr [Schwellw. HF Einpr.] 0 bis 200% 50%
% Aktuelles Niveau in % von [Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS) fiir IPMA-Typ der hochfrequenten Phasenverschiebungswinkel-
Messung.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- >CONF>FULL>DRC>SYN
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Slr [Boost Level Zuord.] 0 bis 200% 100%
%* Aktuelles Niveau in % von [Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS) fur SPMA-Typ der hochfrequenten Phasenverschiebungswinkel-
Messung.
rdAE [% Abweichung EMK] -3276.7 bis 3275.8 % -

D-Achse Stromverhaltnis

Verwenden Sie rd AE zum Anpassen von [EMK Konst syn Mot] (PHS), rd AE sollte nahe 0 sein.

Wenn der Wert von [% Abweichung EMK] (rd AE) geringer ist als 0 %, kann [EMK Konst syn Mot] (PHS), erhéht werden.
Wenn der Wert von [% Abweichung EMK] (rd AE) hoher ist als 0 %, kann [EMK Konst syn Mot] (PHS) vermindert werden.

9,

(1) Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, 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 Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden koénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-
Code Name/Beschreibung |Einstel|bereich |Werkseinstel|ung
drC- [ANTRIEBSDATEN] (Fortsetzung)
SPG [P- Ant. v-Regelung] |0 bis 1.000% 40%
%* Proportionale Verstarkung der Drehzahlregelung

Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) nicht auf [Standard] (Std), [U/f Reg 5P] (UFS) oder [Quadr. U/F] (UFq).

()

SPGU [UF Reg. Start Spg.] |0 bis 1.000% |40%

% Tragheitsfaktor fir folgende Motorsteuerungsverlaufe.
() Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [Standard] (Std), [U/f Reg 5P] (UFS) oder [Quadr. U/F] (UFq).

Slt [I Anteil Geschw Reg] |1 bis 65.535 ms |63 ms

% Integral-Zeit-Konstante der Drehzahlregelung.
() Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) nicht auf [Standard] (Std), [U/f Reg 5P] (UFS) oder [Quadr. U/F] (UFq).

SFC [K Filt P Ant Geschw] |0 bis 100 |65
* Drehzabhlfilter-Koeffizient (0 (IP) bis 100 (P1)).

FFH [Filterzeit v gem.] |0 bis 100 ms |6,4 ms
*

Nur im Expertenmodus verfiigbar.
Frequenz, mit der die berechnete Drehzahl gefiltert wird.
CriF |[Filterzeit Ref Strom] |0 bis 100 ms 32 ms

* Nur im Expertenmodus verfugbar.
Filterzeit des Strom-Sollwertfilters [des Steuerungsverlaufs (wenn [Nein] (nO): Stator-Eigenfrequenz)].

UFr [IR-Kompens.] |o bis 200% |100%

Zur Optimierung des Drehmoments bei sehr niedriger Drehzahl oder zur Anpassung in Spezialfallen verwendet (Beispiel: bei
parallel geschalteten Motoren [IR-Kompens.] (UFr)) verringern. Wenn das Drehmoment bei niedriger Drehzahl nicht

c ) ausreicht, [IR-Kompens.] (UFr) erhdhen. Ein zu hoher Wert kann dazu fuhren, dass der Motor nicht startet (Verriegelung)
oder der Strombegrenzungsmodus geandert wird.
SLP [Schlupfkomp.] 0 bis 300% 100%

Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [Sync. Motor] (SYn).
Dieser Parameter wird bei 0% geschrieben, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [Quadr. U/F] (UFq).

* Passen Sie die Schlupfkompensation um den von der Motornenndrehzahl eingestellten Wert an.
Die auf dem Motortypenschild angegebenen Drehzahlen missen nicht unbedingt genau sein.
c ) Wenn Schlupfeinstellung niedriger als tatséchlicher Schlupf ist: Der Motor dreht im Beharrungszustand nicht mit der korrekten

Drehzahl, sondern mit einer Drehzahl, die niedriger ist als der Sollwert.
Wenn Schlupfeinstellung hoher als tatsachlicher Schlupf ist: Der Motor ist Uberkompensiert und die Drehzahl instabil.

ul [U1] |0 bis 800 V, je nach BaugréRe |0 \Y
* U/t-Profileinstellung.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
F1 [F1] |o bis 599 Hz |o Hz
& U/f-Profileinstellung.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
uz2 [U2] |0 bis 800 V, je nach BaugréRe |O v
* U/f-Profileinstellung.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
F2 [F2] |0 bis 599 Hz |O Hz
* U/f-Profileinstellung.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
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Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
U3 [U3] 0 bis 800 V, je nach BaugréRe [ 0 V
* U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
F3 [F3] | 0 bis 590 Hz oz
L U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
U4 [U4] | 0 bis 800 V, je nach Baugr68e| ov
¥* U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
F4 [F4] | 0 bis 599 Hz | 0 Hz
L U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
us [U5] | 0 bis 800 V, je nach Baugr68e| ov
& U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
F5 [F5] | 0 bis 599 Hz | 0 Hz
* U/f-Profileinstellung.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) = [U/f Reg 5P] (UF5).
CLI [Strombegrenzung] | 0 bis 1,5 In (1) | 1,5In (1)

()

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Esist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom
besitzt.

* Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieRlich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Erste Strombegrenzung.
Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)
verriegeln, wenn dies aktiviert wurde, siehe Seite 261. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

SFt [Typ Taktfrequenz] [SFR Typ 1] (HF1)
Die Motortaktfrequenz wird grundsétzlich geandert (verringert), wenn die interne Temperatur des Umrichters zu hoch ist.
HF1 |[SFR Typ 1] (HF1): Erwarmungsoptimiert
Ermaoglicht dem System die Anpassung der Taktfrequenz an die Motorfrequenz.
HF2 |[SFR Typ 2] (HF2): Optimierung des Motorgerausches (fur hohe Taktfrequenz)
Ermdoglicht dem System eine ausgewahlte Taktfrequenz [Taktfrequenz] (SFr) konstant zu halten, unabhéangig von der
Motorfrequenz [Motorfrequenz] (rFr).
Bei Uberhitzung verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz.
Bei Ruckkehr der Temperatur auf den Normalwert wird die Frequenz wieder auf den urspriinglichen Wert erhoht.
SFr [Taktfrequenz] | 2 bis 16 kHz 4 kHz

()

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES MOTORS

Es ist sicherzustellen, dass die Taktfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht Ubersteigt, falls der EMV-Filter fiir den
Betrieb in einem IT-Netz getrennt wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

Einstellung der Taktfrequenz.

Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn der Parameter [Begr Uberspg Motor] (SUL), Seite 119,
konfiguriert wurde.

Hinweis: Bei UbermaRigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz und setzt diese zurick,
sobald die Temperatur wieder in den Normalbereich zurtickkehrt.

Bei hohen Motordrehzahlen ist es ratsam, die PWM-Frequenz [Taktfrequenz] (SFr) auf 8, 12 oder 16 kHz zu erhéhen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-
Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
nrd [Gerduscharm] [Nein] (nO)

Die zuféllige Frequenzmodulation verhindert mdgliche Resonanzen, die bei einer festen Frequenz auftreten kdnnen.

nC [Nein] (nO): Feste Frequenz
YEY [Ja] (YES): Frequenz mit zufalliger Modulation

bOA [Aktivierung Boost] |[dynamisch] (dYnA)

nd [Inaktiv] (nO): Kein Boost
dYnA [dynamisch] (dYnA): Dynamischer Boost
StAf [Statisch] (StAt): Statischer Boost

bOO |[Boost] -100 bis 100% | 0%

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Aktivierung Boost] (bOA) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
Anpassung des Motor-Magnetisierungsstroms bei niedrigen Drehzahlen als Prozentsatz des Magnetisierungsnennstroms.
Dieser Parameter wird zur Erhdhung oder Verringerung der fir den Aufbau des Drehmoments bendétigten Zeit verwendet. Er
ermdglicht eine graduelle Anpassung bis zu der Frequenz, die durch [Aktiv. Boost] (FAb) festgelegt wird. Negativwerte
finden sich insbesondere bei Motoren mit konischem Rotor.

Magnetisierungsstrom
A

* Positiver [Boost] (hOO) r\

Magnetisierungs-Nennstrom L
Negativer [Boost] (hOO) /

0 Frequenz
[Aktiv. Boost] (FAb)
FAb [Aktiv. Boost] 0 bis 599 Hz 0 Hz
* Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Aktivierung Boost] (bOA) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
Eine Frequenz, nach deren Uberschreitung der Magnetisierungsstrom nicht langer durch [Boost] (hOO) beeinflusst wird.
SUL [Begr Uberspg Motor] [Nein] (nO)

Diese Funktion begrenzt die Motoriiberspannungen und ist bei folgenden Anwendungen sinnvoll:
- NEMA-Motoren
- Japanische Motoren
- Spindelmotoren
- Ruckspulmotoren
Dieser Parameter kann bei Motoren mit 230/400 V, die bei 230 V betrieben werden, auf [Nein] (nO) eingestellt bleiben oder
auch, wenn das Kabel zwischen Umrichter und Motor folgende Lénge nicht Gberschreitet:
- 4 m bei nicht abgeschirmten Kabeln
- 10 m bei abgeschirmten Kabeln
Hinweis: Wenn [Begr Uberspg Motor] (SUL) = [Ja] (YES), wird die maximale Taktfrequenz [Taktfrequenz] (SFr)

geandert, siehe Seite 119.

nO |[Nein] (nO): Funktion inaktiv
YES [[Ja] (YES): Funktion aktiv

SOP [Opt. Begr.Motorspg.] 10 s
Optimierungsparameter fiir Uberspannungsspitzen an den Motoranschliissen. Auf diesen Parameter kann zugegriffen
* werden, wenn [Begr Uberspg Motor] (SUL) = [Ja] (YES).
6 | Einstellen auf 6, 8 oder 10 pus, gemaf folgender Tabelle.
8

10 | Hinweis: Dieser Parameter ist bei ER24-.../4-Umrichtern sinnvoll.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Der Wert des Parameters [Opt. Begr.Motorspg.] (SOP) entspricht der Dampfungszeit des verwendeten
Kabels. Er wird fiir 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 folgende Tabelle zeigt Beispiele fir den Zusammenhang zwischen dem Parameter

[Opt. Begr. Motorspg.] (SOP) und der Kabellange zwischen Umrichter und Motor. Bei gréReren
Kabellangen muss ein Ausgang des Filters oder ein dV/dt-SchutZzfilter verwendet werden.

Bei parallel geschalteten Motoren muss die Summe aller Kabellangen bertcksichtigt 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 kiirzere 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 ,GORSE"-Kabel und SOP = 6 ist das Ergebnis 40 m/2 Motoren =20 m
pro Motor als Maximum fir jeden 7,5 kW (10 HP)-Motor).

In Sonderfallen (beispielsweise bei unterschiedlichen Kabelarten, unterschiedlich leistungsstarken und
parallel geschalteten Motoren, unterschiedlichen Kabelldngen bei Parallelschaltungen usw.) empfehlen wir
die Verwendung eines Oszilloskops, um die an den Motoranschliissen erhaltenen Uberspannungswerte

zu prufen.

Um die Gesamtleistung des Umrichters zu erhalten, darf der SOP-Wert nicht unnétig erhdht werden.

Tabelle zum Uberblick iiber den Zusammenhang zwischen dem SOP-Parameter und der Kabelldnge einer Versorgung

mit 400 V
ER24 Motor Kabelquerschnitt Maximale Kabellange in Metern
(min)

Typ Leistung Nicht abgeschirmtes Abgeschirmtes ,GORSE"- Abgeschirmtes ,BELDEN"-

,GORSE"-Kabel Kabel Kabel

Typ HO7 RN-F 4Gxx Typ GVCSTV-LS/LH Typ 2950x

KW [HP |inmm?2? |AWG |SOP =10 |SOP =8 |SOP =6 |SOP =10 |SOP =8|SOP =6 | SOP =10 |SOP =8 [SOP =6

ER24-0.37/4 0,37 10,50 |1,5 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
ER24-0.55/4 0,55 10,75 |1,5 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30 m
ER24-0,75/4 0,75 |1 1,5 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
ER24-1,1/4 1,1 |15 |15 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30 m
ER24-1,5/4 15 |2 15 14 100 m 70m 45m 105 m 85 m 65 m 50 m 40m 30m
ER24-2,2/4 2,2 |3 1,5 14 110 m 65 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
ER24-3/4 3 - 15 14 110 m 65 m 45m 105 m 85 m 65 m 50 m 40m 30m
ER24-4/4 4 5 2,5 12 110 m 65 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
ER24-5,5/4 55 |75 |4 10 120 m 65 m 45m 105 m 85 m 65m 50 m 40m 30m
ER24-7,5/4 7,5 |10 6 8 120m 65 m 45 m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
ER24-11/4 11 15 10 8 115m 60 m 45 m 100 m 75 m 55 m 50 m 40 m 30m
ER24-15/4 15 20 16 6 105m 60 m 40 m 100 m 70m 50 m 50 m 40 m 30m

Bei Motoren mit 230/400 V, die bei 230 V betrieben werden, bleibt der Parameter [Begr Uberspg Motor] (SUL) = [Nein] (nO).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > DRC-
|Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Ubr [Schaltpkt. Chopper] 335 bis 820 V GemaR Nennspannung
des Umrichters
( ) Einschaltspannung Bremstransistor.
LbA [Lastverteilung] [Nein] (nO)
Wenn zwei Motoren mechanisch miteinander verbunden sind, daher die gleiche Drehzahl haben und jeder Motor durch einen
* Umrichter gesteuert wird, kann diese Funktion flr die Verbesserung der Drehmomentverteilung zwischen den beiden Motoren

verwendet werden. Dadurch wird die Drehzahl drehmomentabhangig variiert.
Auf diesen Parameter kann nur zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, = [SVC U] (UUC).

nO |[Nein] (nO): Funktion inaktiv
YES |[Ja] (YES): Funktion aktiv

LbC [Korr Lastverteilung] 0 bis 599 Hz 0 Hz

Nennkorrektur in Hz.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Lastverteilung] (LbA) =[Ja] (YES).

Drehmoment LbC .. ..
c ) Nenndreh- L
moment
*
0 Frequenz
Nenndreh-
moment LbC _ 3

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 kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Auf die Parameter der Lastverteilung kann auf Expertenebene zugegriffen werden.

Prinzip:
Drehmoment-Sollwert
Sollwert Rampe
wer . P - Drehzahlregler -
Drehzahl d
Ausgleich Filter _
K

LBC LBF

LBC1

LBC2

LBC3

Der Lastverteilungsfaktor K wird durch das Drehmoment und die Drehzahl bestimmt, mit den zwei Faktoren K1
und K2 (K = K1 x K2).

K1

1

Drehzahl
LBC1 LBC2
K2
LBC
LBES 2 ~ Drehmo
LBC3 Nenn-
drehmoment x (1 + LBC3)
LBC
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > |_O-
|Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
LbC1 [Korr unterer Wert] 0 bis 598,9 Hz 0 Hz
* Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Lastverteilung] (LbA) =[Ja] (YES).
Minimale Drehzahl firr die Lastverteilungskorrektur in Hz. Unter diesem Grenzwert werden keine Korrekturen ausgefuhrt. Wird
c ) dazu verwendet, die Korrektur bei sehr niedrigen Drehzahlen abzubrechen, da dies die Drehbewegung des Motors behindern

wirde.

LbC2

()

[Korr oberer Wert] [Korr unterer Wert] 0,1 Hz
(LbC1) + 0,1 bei 599 Hz

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Lastverteilung] (LbA) =[Ja] (YES).
Drehzahlgrenzwert in Hz, bei dessen Uberschreitung die Maximallastkorrektur angewendet wird.

()

LbC3 [Drehmoment Offset] 0 bis 300% 0%
* Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Lastverteilung] (LbA) =[Ja] (YES).
Minimales Drehmoment bei Lastverteilungskorrektur als Prozentsatz des Nenndrehmoments. Unter diesem Grenzwert werden
( ) keine Korrekturen ausgefuihrt. Wird verwendet, um Instabilitdten beim Drehmoment zu vermeiden, wenn die
Drehmomentrichtung nicht konstant ist.
LbF [Filter Lastausgleich] 0bis20s 100 ms
* Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Lastverteilung] (LbA) =[Ja] (YES).

Die Zeitkonstante (Filter) fur die Korrektur in ms. Wird bei flexiblen mechanischen Kupplungen verwendet, um Instabilitdten zu
vermeiden.

¥*

()

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 kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > |_O-

Ein-/Ausgénge CFG
Die Parameter im Menii [EIN/ AUSGANGE] (I_O-) kénnen nur geéndert werden, wenn der Umrichter
gestoppt wurde und kein Fahrbefehl vorliegt.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung
FULL [ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)
| O- [EIN/ AUSGANGE]

tCC [2/3-Drahtst.] | [2Draht-Stg] (2C)

Iz A WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter [Linkslauf] (rrS) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt)sowie
die Zuweisungen der digitalen Eingange auf die Werkseinstellungen zurilickgesetzt.

Priifen Sie, ob diese Anderung mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.

2C |[2Draht-Stg] (2C)

2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Dies ist der Zustand (0 oder 1) oder die Flanke (0 bis 1 oder 1 bis 0) des Eingangs, der/die
den Betrieb oder den Halt steuert.

Beispiel furr eine ,Source“-Verdrahtung:

ER24
+24 DI1 DIx ‘ DI1: Rechtslauf

DIx: Linkslauf

3C |[3Draht-Stg] (3C)
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 fiir eine ,Source"“-Verdrahtung:

ER24 ‘
+24 DIl DI2 DIx | DI1: Stopp

. DI2: Rechtslauf

E7/EN E DIx: Linkslauf
tCt [Typ 2-Drahtst.] [Flankengest] (trn)
%* UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
x Es ist sicherzustellen, dass die Parametereinstellung mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel
2s ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.

LEL [[Niveau] (LEL): Der Zustand 0 oder 1 wird fir Betrieb (1) oder Halt (0) berticksichtigt.

trn [Flankengest] (trn): Eine Zustandsanderung (Ubergang oder Flanke) ist erforderlich, um den Betrieb einzuleiten und
versehentliche Neustarts nach einem Ausfall der Spannungsversorgung zu verhindern.

PFO | [Prio Rechts] (PFO): Der Zustand 0 oder 1 wird fiir Betrieb oder Halt berlicksichtigt, aber das Eingangssignal ,Rechtslauf* hat
Prioritat gegenliber dem Eingangssignal ,Linkslauf“.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL >1_O-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

run

%*

LI1
Cdo00
OoLo1

OL10

[Startfreigabe]

Zuordnung des Haltebefehls.
Nur sichtbar, wenn [2/3-Drahtst.] (tCC) = [3Draht-Stg] (3C).

[LI1] (LI1): Logikeingang LI1, wenn nicht im [Profil 1/O] (10)
[CDO00] (Cd00): Im [Profil /0] (10) ist die Umschaltung mit Logikeingdngen moglich
[OLO1] (OLO1): Funktionsblocke: Logikausgang 01

[OL10] (OL10): Funktionsblocke: Logikausgang 10

[Nein] (nO)

Frd

LI1
Cdo00
OoLo1

OL10

[Rechtslauf]
Zuordnung des Rechtslauf-Befehls.
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1, wenn nicht im [Profil 1/O] (10)

[CDO00] (Cd00): Im [Profil /0] (10) ist die Umschaltung mit Logikeingdngen moglich
[OLO1] (OLO1): Funktionsbldcke: Logikausgang 01

[OL10] (OL10): Funktionsblocke: Logikausgang 10

[LI1] (LI1)

reS

nO
LIl

[Linkslauf]

Zuordnung des Linkslauf-Befehls.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (L11): Logikeingang LI1

_|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

[LI2] (L12)
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
L1- [KONFIGURATION LI1]
L1A [Zuordnung LI1]

nO
run
Frd
rrS|
eS|
JOG
USP|
dSP
PS2
PS4
PS8
rFC
nSt
dCl
FSt
FLO
rSH
tuL
SPM
FLI
PAU
PIS]
Pr2]
Pr4
tLA
EtH
rCA
CnF1]
CnF2
CHA1
CHA2
tLC
CCS|
InH
PS16|
LC2
rCh
trC
bCl
SAF
SAr]
dAF|
dAr
CLS
LES]
rtr
SnC
rPA
SH2
SH4
FPS1|
FPS2
FPrl]
FPr2
FUSP|
FdSP
Ft
us

dsl

Schreibgeschutzter Parameter, Konfiguration nicht mdglich.

Er zeigt alle Funktionen an, die Eingang LI1 zugeordnet sind, um auf Mehrfachzuordnungen zu prifen.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

[Startfreig.] (rUn): Freigabe fur den Start

[Rechtslauf] (Frd): Betrieb im Rechtslauf

[Linkslauf] (rrS): Betrieb im Linkslauf

[Rampe] (rPS): Umschalten der Rampe

[Frequenz Jog] (JOG): Schrittbetrieb

[+ Drehzahl] (USP): + Drehzahl

[-Drehzahl] (dSP): - Drehzahl

[2 Vorwahlfreq.] (PS2): 2 Vorwahlfrequenzen

[4 Vorwahlfreq.] (PS4): 4 Vorwahlfrequenzen

[8 Vorwahlfreq.] (PS8): 8 Vorwahlfrequenzen

[Umsch. Sollw Kanal] (rFC): Umschalten der Sollwerte

[Fr. Auslauf] (nSt): Freier Auslauf

[DC Brems.] (dCl): Stopp der Gleichstrombremsung
[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt

[Forced lokal] (FLO): Modus ,Forced lokal*

[Fehlerreset] (rSF): Riicksetzen der Fehler

[Motormess.] (tUL): Motormessung

[Sollwert Sp.] (SPM): Sollwertspeicherung

[Mot. Magn.] (FLI): Motormagnetisierung

[Auto/Hand] (PAU): PI(D) automatisch/manuell

[PID Reset | Anteil] (PIS): Integraler Nebenschluss PI(D)
[Zuord 2 PID-Sollw] (Pr2): 2 PI(D) Vorwahlsollwerte

[Zuord 4 PID Sollw] (Pr4): 4 PI(D) Vorwahlsollwerte

[Begr Drehm] (iLA): Permanente Begrenzung des Drehmoments
[Ext. Fehler] (EtF): Externer Fehler

[Rickm. Mot. Schitz] (rCA): Rickmeldung des nachgeschalteten Schiitzes
[2 Konfig] (CnF1): Konfigurationsumschaltung 1

[3 Konfig] (CnF2): Konfigurationsumschaltung 2

[2 Param. Séatze] (CHAL): Parameterumschaltung 1

[3 Param. Satze] (CHA2): Parameterumschaltung 2

[M. Begr. Al] (tLC): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung (Analogeingang) durch einen Logikeingang
[Umsch. Befehlk.] (CCS): Befehlskanal-Umschaltung

[Unterdr. Fhl] (InH): Fehlerunterdriickung

[16 Vorwahlfreq.] (PS16): 16 Vorwahlfrequenzen

[2. Strombegr] (LC2): Strombegrenzungsumschaltung

[Umsch Sollw 1B] (rCb): Sollwertkanalumschaltung (1 nach 1B)
[Trav. Ctl.] (trC): Traverse Control

[Ruckm. Bremse] (bCl): Rickmeldung Bremse Logikeingang
[Pos Vorw. Stop] (SAF): Stoppschalter Rechtslauf
[PosRWStop] (SAr): Stoppschalter Linkslauf

[Pos LSP FW] (dAF): Verlangsamung erreicht bei Rechtslauf
[Pos LSP RW] (dAr): Verlangsamung erreicht bei Linkslauf
[Absch. Endsch. Man] (CLS): Grenzschalter I6schen
[Verrieg.] (LES): Not-Aus

[Init Trav ctl] (rtr): Traverse Control erneut laden

[Counter Wobble] (SnC): Counter Wobble-Synchronisierung
[Reset Umr.] (rPA): Produkt riicksetzen

[2 HSP] (SH2): GrolRe Frequenz 2

[4 HSP] (SH4): Grol3e Frequenz 4

[Vorwahl v2] (FPS1): Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 1
[Vorwahl v3] (FPS2): Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 2
[Ref PID2] (FPr1): Funktionstaste Zuordnung Vorwahl PI 1

[Ref PID3] (FPr2): Funktionstaste Zuordnung Vorwahl PI 2

[+ Drehzahl] (FUSP): Funktionstaste Drehzahlerhdhung
[-Drehzahl] (FdSP): Funktionstaste Drehzahlverringerung

[T/K] (Ft): Funktionstaste Zuordnung stof3frei

[+ Drehz Soll] (USI): Drehzahl um Sollwert herum erhéhen

[- Drehz Soll] (dSl): Drehzahl um Sollwert herum verringern
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

ILOYY[ILOL] (ILO1): Funktionsblocke: Logikeingang 1

IL10[[IL10] (IL10): Funktionsbldcke: Logikeingang 10

Fbrm [FB Start] (FbrM): Funktionsbldcke: Betriebsstart
SLS1|[SLS ch.1] (SLS1
SLS2|[SLS ch.2] (SLS2
SS11][SS1 ch.1] (SS11): SS1 Sicherheitsfunktion Kanal 1
SS12|[SS1 ch.2] (SS12): SS1 Sicherheitsfunktion Kanal 2
StO1l[STO ch.1
StO2|[STO ch.2
SMS1|[SMS ch.1

SMS2[[SMS ch.2

SLS Sicherheitsfunktion Kanal 1

):
): SLS Sicherheitsfunktion Kanal 2

(St01): STO Sicherheitsfunktion Kanal 1
(St02): STO Sicherheitsfunktion Kanal 2
(SMS2): SMS Sicherheitsfunktion Kanal 1

(SMS2): SMS Sicherheitsfunktion Kanal 2

Lid

[Einsch. Verz. LI1] 0 bis 200 ms 0oms

Ubergang in den Zustand 0 wird ohne Verzdgerung beriicksichtigt.

Dieser Parameter wird fur eine verzogerte Beriicksichtigung des Ubergangs des Logikeingang in den Zustand 1 verwendet.
Diese Verzdgerung lasst sich mit Werten von 0 bis 200 ms einstellen und dient der Filterung etwaiger Interferenzen. Der

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

L2-
bis
L6-

[KONFIGURATION LIx]

Alle verfligbaren Logikeingange des Umrichters werden wie im Beispiel LI1 oben verarbeitet (bis LI6).

L5-

[KONFIGURATION LI5]

Bestimmte Parameter fir LI5 werden als Impulseingang verwendet.

PIA

[Zuord PulsRef]

Schreibgeschutzter Parameter, Konfiguration nicht moglich.
Der Parameter zeigt sdmtliche dem Impulseingang zugewiesenen Funktionen an. So kdnnen beispielsweise
Kompatibilitatsprobleme gepriift werden.

Identisch mit [Zuordnung Al1] (A11A), Seite 132.

PIL

[min. Wert RP] |o bis 20,00 kHz |o kHz

Skalierungsparameter fiir Impulseingang 0% in Hz * 10 Einheit.

PFr

[max. Wert RP] |o bis 20,00 kHz |20,00 kHz

Skalierungsparameter fiir Impulseingang 100% in Hz * 10 Einheit.

PFI

[Filter RP] |Obis 1000 ms |0 ms

I/O ext. Impulseingang Abschaltzeit des Tieffilters.

LA1-
L12-

[KONFIGURATION LIx]

LI1 oben verarbeitet.

Die zwei Analogeingénge All und Al2 des Umrichters kdnnen als LI-Eingénge verwendet werden und werden wie im Beispiel

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewéhlt wurde.

Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden koénnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

ER24
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Konfigurationsmodus (ConF)

Konfiguration der Analogeingénge 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 Eingange:

Der Mindestwert entspricht einem Sollwert von 0% und der Maximalwert einem Sollwert von 100%.
Der Mindestwert kann Uber dem Maximalwert liegen:

Sollwert
100%
Strom-, Spannungs-
oder Impulseingang
0% /
[min. Wert] [max. Wert] 20mA, 10V
(CrLx, ULX (CrHX, UHX oder 20,00 kHz
oder PIL) oder PFr)
Sollwert
100%
Strom-, Spannungs-
oder Impulseingang
0% \
[max. Wert] [min. Wert] 20 mA, 10 V oder
(CrHx, UHX (CrLx, ULX 20,00 kHz
oder PFr) oder PIL)

Bei bidirektionalen Eingangen (+/-) sind Mindest- und Maximalwert relativ zum Absolutwert, z. B. +/-
2 bezogen auf 8 V.
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Bereich (Ausgangswerte): Nur fliir Analogeingéange:

Mit diesem Parameter wird der Sollwertbereich auf [0% —100%] oder [-100% — +100%] gesetzt. So wird
bei unidirektionalem Eingang ein bidirektionaler Ausgang erzielt.

Sollwert
100%
Strom- oder
Spannungseingang
0% ?
[min. Wert] [max. Wert] 20 mA
Bereich 0 = 100% oder 10 V
Sollwert
100%
Strom- oder
Spannungseingang
[min. Wert]
0%

20 mA
oder 10 V

[max. Wert]

Bereich - 100% —> + 100%
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > |_O- > LA1-

|Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
LAI- [KONFIGURATION LA1]
bSP [Art der Referenz] |[Standard] (bSd)
bsSd |[Standard] (bSd)
Frequ%nz
HSP +
LSP -
c ) -100% | Sollwert ) o
: 0% +100% Bei Sollwert = 0 ist die Frequenz = LSP
/’iM”’///*LSP
= = HSP
bLS |[Begr.LSP] (bLS)
Frequejnz
HSP 7
B /
- 0, -
100% . - Sollwert
0% o
Lsp +100%
Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die Frequenz = LSP
HSP
bnS |[Unterdr LSP] (bnS)
Frequenz
HSP
-100%  WSPTA
- Sollwert
1 0% +100%
LSP
Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die Frequenz = 0
HSP
bnSO  |[Totband 0] (bnS0)
Dieser Vorgang ist identisch mit [Standard] (bSd), allerdings ist
Frequenz in folgenden Féllen die Frequenz bei Sollwert = 0 ebenfalls = 0:
Das Signal liegt unter dem [min. Wert], der wiederum groRer ist als
HSP 0 (Beispiel: 1 V an einem 2-10-V-Eingang)
Das Signal liegt iber dem [min. Wert], der wiederum gréf3er ist als
der [max. Wert] (Beispiel: 11 V an einem 10-0-V-Eingang).
Wenn fiir den Eingangsbereich ,bidirektional” festgelegt wurde, ist
-100%  LSP = der Vorgang identisch mit [Standard] (bSd).
Sollwert Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie der Frequenzsollwert
T 0% +100 % berucksichtigt wird (nur fur Analogeingange und Impulseingang).
- Lsp Bei dem PID-Regler, handelt es sich dabei um den PID-
Ausgangssollwert.
Die Grenzwerte werden durch die Parameter [Kleine Frequenz]
(LSP) und [GroRe Frequenz] (HSP), Seite 85, festgelegt.
" HSP

Q)

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Entlinearisierung: Nur fir Analogeingénge:
Zur Entlinearisierung des Eingangs muss ein Zwischenpunkt auf der Eingangs-/Ausgangskennlinie
dieses Eingangs bestimmt werden:

Bereich 0 — 100%

Sollwert

100%

[Pkt Y Strom- oder.
Spannungseingang

Verschieb}

0% T
[min. Wert] [Pkt X Verschieb] [max. Wert]
(0%) (100%)

20 mA
oder 10 V

Hinweis: Bei [Pkt X Verschieb] entspricht 0% dem [min. Wert] und 100% dem [max. Wert].

Bereich -100% — 100%

Sollwert
100%
[PktY Strom- oder
Verschieb] | [min. Wert] - [Pkt X Verschieb] Spannungs-
(-100%) eingang
0%
0% [Pkt X [max. Wert] 20 mA
Verschieb] (100%) oder 10 V
- [Pkt Y
Verschieb]
- 100%
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > I_O- > Al1-/AI2-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
All-  |[[KONFIGURATION Al1]
AlLA  [[Zuordnung All]

Schreibgeschutzter Parameter, Konfiguration nicht mdéglich.
Der Parameter zeigt samtliche dem Eingang All zugewiesenen Funktionen an. So kdnnen beispielsweise
Kompatibilitatsprobleme gepriift werden.

nOJ|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
AO1|[Zuordnung AO1] (AO1): Analogausgang AO1
Fri|f[Kanal Sollwl] (Frl): Sollwertquelle 1
Fr2|[Kanal Sollw?2] (Fr2): Sollwertquelle 2
SA2|[Sollw. Summ. E2] (SA2): Sollwertsumme 2
PIF|[Istwert PID] (PIF): Pl-Istwert (Pl-Regelung)
tAA|[Begr Drehm] (tAA): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung durch Analogwert
dA2[[SubParam2] (dA2): Subtraktion Sollwert 2
PIM|[Ref.PIDman] (PIM): Manueller Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (auto-man)
FPI[[Sollw PID] (FPI): Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (pradiktiver Sollwert)
SA3|[[Sollw. Summ. E3] (SA3): Sollwertsumme 3
Frib|[Kanal Sollw1B] (Frlb): Sollwertquelle 1B
dA3[[SubParam3] (dA3): Subtraktion Sollwert 3
FLOC|[Forced lokal] (FLOC): Sollwertquelle ,Forced lokal“
MAZ|[Ref Multi 2] (MA2): Multiplikation Sollwert 2
MAS3|[Ref Multi 3] (MA3): Multiplikation Sollwert 3
PES|[Gew. Mess.] (PES): Hubwerk: Externe Gewichtsmessfunktion
IAOL[[IAO1] (IAO1): Funktionsblocke: Analogeingang 01

IA10[[IAL0] (IA10): Funktionsblécke: Analogeingang 10
AlLt [[Typ AlL] |[0-20v1 c100)
10U][0-10V] (10U): Positiver Spannungseingang 0 bis 10 V (negative Werte werden als null interpretiert:

UILL [[min. Wert AI1] lobis100v lov
Parameterwert flr Spannungsskalierung All = 0%.

UIHL  |[max. Wert Al1] lobis100v l100v
Parameterwert fir Spannungsskalierung All = 100%.

AILF  |[Filter Eingang Al1] [obis 1000 los
Filter.

Al1L |[Bereich Al1] |[0 - 100%] (POS)

POS|[0 - 100%] (POS): Positive Logik
nEG|[+/- 100%)] (nEG): Positive und negative Logik

AILE |[Pkt X Verschieb Al1] | 0 bis 100% 0%
Koordinate fir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert Al1] (UIL1).
100% entspricht [max. Wert Al1] (UIH1).

AILS [[Pkt Y Verschieb Al1] | 0 bis 100% 0%

Koordinate fur Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert).
Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X Verschieb All] (A11E) des Signals am
physikalischen Eingang entspricht.

| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
Al2- [KONFIGURATION Al2]
AlI2A  |[Zuordnung Al2]
Identisch mit [Zuordnung Al1] (A11A), Seite 132.
A2t |[Typ Al2] |[+/- Spg] (n10U)

10U][0-10V] (10U): Positive voltage input O - 10 V (negative values are interpreted as zero: the input is unidirectional)
nlou|[+/- Spg] (nl0U): Positiver und negativer Spannungseingang +/- 10 V (Der Eingang ist bidirektional.)

UIL2 [[min. Wert AI2] 0 bis 10,0 V lov
Parameterwert fir Spannungsskalierung Al2 = 0%.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL >1_O- > AI2-/AI3-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

UIH2

[max. Wert Al2] 0 bis 10,0 V 10,0V

Parameterwert fir Spannungsskalierung Al2 = 100%.

AlI2F

[Filter Eingang Al2] 0 bis 10,00 s |05

Storungsfilterung.

Al2L

POS
nEG

[Bereich Al2] |[o - 100%] (POS)

Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich, wenn [Typ Al2] (Al2t) = [+/- Spg] (nl0U), siehe Seite 132.

[0 - 100%] (POS): Positive Logik
[+/- 100%)] (nEG): Positive und negative Logik

AlI2E

[Pkt X Verschieb Al2] 0 bis 100% |os

Koordinate fur Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert], wenn der Bereich =0 = 100%.

[max. Wert] + [min. Wert]
2
100% entspricht [max. Wert].

wenn der Bereich = -100% — +100%.

0% entspricht

Al2S

[Pkt Y Verschieb Al2] 0 bis 100% 0%

Koordinate fur Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert).
Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X Verschieb Al2] (A12E) des Signals am
physikalischen Eingang entspricht.

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

Al3-

[KONFIGURATION AI3]

AlI3A

[Zuordnung Al3]
Identisch mit [Zuordnung Al1] (A11A), Seite 132.

Al3t

0A

[Typ AI3] |[O—20mA] (0A)

[0-20mA] (0A): Stromeingang 0 bis 20 mA

CrL3

[min. Wert AI3] |0 bis 20,0 mA |0 mA

Parameterwert fir Stromskalierung Al3 = 0%.

CrH3

[max. Wert Al3] |o bis 20,0 mA |20,o mA

Parameterwert fir Stromskalierung Al3 = 100%.

AI3F

[Filter Eingang Al3] |0 bis 10,00 s |0s

Storungsfilterung.

AlI3L

POS
nEG

[Bereich Al3] |[o - 100%)] (POS)

[0 - 100%] (POS): unidirektionaler Eingang

[+/- 100%)] (nEG): bidirektionaler Eingang

Beispiel: An einem Eingang 4 - 20 mA.

4 mA entspricht einem Sollwert von -100%.

12 mA entspricht einem Sollwert von 0%.

20 mA entspricht einem Sollwert von +100%.

Da es sich bei AlI3 aus physikalischer Sicht um einen bidirektionalen Eingang handelt, darf die Konfiguration [+/- 100%] (nEG)
nur dann genutzt werden, wenn es sich bei dem angelegten Signal um ein unidirektionales Signal handelt. Ein bidirektionales
Signal ist nicht mit einer bidirektionalen Konfiguration kompatibel.

AI3E

[Pkt X Verschieb Al3] 0 bis 100% 0%

Koordinate fur Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert] (CrL3), wenn der Bereich =0 — 100%.
[max. Wert AI3] (CrH3) - [min. Wert Al3]

0% entspricht crL3) wenn der Bereich = -100% — +100%.
r

100% entspricht [max. Wert AlI3] (CrH3).

AlI3S

[Pkt Y Verschieb Al3] 0 bis 100% 0%

Koordinate fur Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert).
Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X Verschieb AI3] (A13E) des Signals am

physikalischen Eingang entspricht.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- >CONF > FULL > |_O- > AU1-/AU2-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

| O-

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

AU1-

[Al1 VIRTUELL]

AU1A

[AIV1 Zuordnung]

Virtueller Analogeingang 1 Uber Drehrad an der Frontseite des Produkts.
Identisch mit [Zuordnung All] (A11A), Seite 132.

| O-

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

AU2-

[VIRTUEL Al2]

AU2A

[AIV2 Zuordnung]

Mogliche Zuordnungen fir [Al virtual 2] (AlU2): Virtueller Analogeingang 2 tiber Kommunikationskanal, Konfiguration tiber
[AI2 Kommunikation] (AIC2).

Identisch mit [AIV1 Zuordnung] (AU1A), Seite 134.

AIC2

nO
Mdb
CAnN
nEt

[Al2 Kommunikation] [Nein] (nO)

Quellkanal [VIRTUEL Al2] (AU2A).

Dieser Parameter ist auch tber das Untermenti [PID REGLER] (Pld-) zuganglich, Seite 213.

Skala: Der von diesem Eingang Ubertragene Wert von 8192 entspricht 10 V an einem 10-V-Eingang.
[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus

[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®

[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)

IEn-

[KONFIG. ENCODER]

Bei eingesetzter Drehzahliiberwachungskarte VW3A3620 kann auf die folgenden Parameter zugegriffen werden.

EnU

nO
SEC

[Encoder aktiv] [No] (nO)

Konfiguration des Encoder-Typs
[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
[Sicherheit] (SEC): Der Encoder liefert ein Signal zur Uberwachung der Drehzahlriickfiinrung.

EnS

AAbb
Ab

[Encoder Signal] [AABB] (AAbb)

Konfiguration der Encoder-Verwendung

Die Konfiguration ist entsprechend dem verwendeten Encoder-Typ vorzunehmen.

[AABB] (AAhb): Fur Signale A, /A, B, /B
[AB] (Ab): Fur Signale A, B.

Auf die folgenden Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).

PGl

[Anzahl Impulse] 100 bis 3600 1024

Konfiguration der Encoder-Verwendung

Anzahl Impulse je Encoder-Umdrehung
Auf die folgenden Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > |_O- > IEN-

Lastschlupferkennung:

Frequenz (Hz)

4T e e Drehzahlriickfihrung

Ausgangsfrequenz

: Legende

) ; ''''''' i Fehlererkennungsbereich

.....

Y Startbefehl
o

‘ » Time (s)

s Fehlererkennung

=T T & RO R RO e U SR Drehzahlriickfihrung

Feﬁlererkennung

In den folgenden Fallen erkennt der Umrichter einen Fehler und zeigt den Fehlercode [Last ausger] (AnF) an:

* Sobald wahrend [Schw. Lastschl.] (tAnF) der Fahrbefehl erhalten wird und dabei die Vorzeichen der
Ausgangsfrequenz und der Drehzahlruckfiihrung einander entgegengesetzt sind.
* Wahrend des Betriebs:
- wenn die Drehzahlriickfiihrung und die Ausgangsfrequenz das gleiche Vorzeichen haben
- und die Drehzahlrickfihrung [Schw. Lastschlupf] (LAnF) Gberschreitet.
- und,
wenn [Richt. Lastschlupf] (dAnF) auf [Uberdrehz.] (OUEr) gesetzt ist, wahrend bei [Schw. Lastschl.]
(tAnF) (Uberdrehzahlerkennung) die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz und der Drehzahl-
rickfiihrung groRRer ist als [Schw. Lastschl.] (FANF).
oder,
wenn [Richt. Lastschlupf] (dAnF) auf [Beide] (hOth) gesetzt ist und die Differenz zwischen der Ausgangs-
frequenz und der Drehzahlriickfilhrung wahrend [Schw. Lastschl.] (tAnF) (Uberdrehzahl- oder Unter-
drehzahlerkennung) gréRer ist als [Schw. Lastschl.] (FAnF) oder kleiner als [Schw. Lastschl.] (FANF).

Code Name / Description Adjustment range Factory setting
| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
IEn- [KONFIG. ENCODER] (Fortsetzung)
Auf die folgenden Parameter kann zugegriffen werden, wenn die Drehzahliilberwachungskarte eingesetzt ist und
wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).
FANnF [Schw. Lastschl.] | 0.1 bis 50 Hz |5.o Hz
* Fehler bei [Last ausger] (AnF) -Pegel erkannt.
Der Umrichter erkennt den Fehler DREHZAHL ABWEICH. nicht, wenn die Differenz zwischen der Ausgangsfrequenz und der
Drehzahlriickfuhrung geringer ist als [Schw. Lastschl.] (FANF).
LANnF [Schw. Lastschlupf] | 0 bis 10 Hz |0.0 Hz
Fehler bei [Last ausger] (AnF) -Pegel erkannt.
* Der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausger] (AnF) nicht, wenn die Drehzahlriickfihrung geringer
ist als [Schw. Lastschlupf] (LANF).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL >|_O- > IEN-
Code Name / Description | Adjustment range Factory setting
dAnF [Richt. Lastschlupf] [Uberdrehz] (OUEY)
* Verfiigbare Erkennungsrichtung firr [Last ausger] (AnF) [Uberdrehz.] (OUEr)

OUEr [Uberdrehz.] (OUEr): Der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausger] (AnF) im Fall einer Uberdrehzahl.
bOth [Beide] (bOth): Der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausger] (AnF) im Fall einer Uber- oder Unterdrehzahl.

tAnF [Schw. Lastschl.] Obis10's 0.10s
Fehler bei [Last ausger] (AnF)-Pegel erkannt.

Der Umrichter erkennt den Fehler [Last ausger] (AnF), wenn die entsprechenden Bedingungen wahrend [Schw. Lastschl.]
(tAnF) vorliegen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Name/Beschreibung Einstellbereich

|Werkseinste|lung

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

[KONFIGURATION R1]

ri

nO|
FLt
run
FtA
FLA
CtA|
SrA
tSA|
PEE]
PFA]
F2A|
tAd
ULA
OLA
rSdA
ttHA
ttLA|
MFrd
MrrS
tS2)
tS3
AtS
CnFQ
CnFl]
CnF2
CFP1]
CFP2
CFP3]
dbL
brS
PrmMm
FgLA|
MCP]
LSA
dLdA
AG1
AG2
AG3
PLA]
EFA]
USA
UPA
tHA
SSA
tJA
AP3
rdy|

[Zuordnung R1]

|[kein Fehler] (FLt)

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

[kein Fehler] (FLt): Status der Umrichterfehlererkennung (Relais ist normalerweise aktiviert und wird bei einem Fehler deaktiviert).

[in Betrieb] (rUn): Umrichter ist in Betrieb

[Freq. err.] (FtA): Frequenz-Schwellwert erreicht ([F.-Schwellw. Mot] (Ftd), Seite 100)
[HSP err.] (FLA): Grol3e Frequenz erreicht

[Schw. | err.] (CtA): Strom-Schwellwert erreicht ([Strom Schwellwert] (Ctd), Seite 100)
[FRH err.] (SrA): Frequenzsollwert erreicht

[Th. Mot. err.] (tSA): Thermischer Motorzustand 1 erreicht

[Al Fehler PID] (PEE): Alarm Fehler PID

[Al Istwert PID] (PFA): Alarm Istwert PID

[Freq. 2 err.] (F2A): Frequenz-Schwellwert 2 erreicht ([Schwellwert Freq. 2] (F2d), Seite 100)
[Th FU err] (tAd): Thermischer Zustand des Umrichters erreicht

[Al. Unterl.] (ULA): Unterlast-Alarm

[Al.Uberlast] (OLA): Uberlast-Alarm

[Al. Seilspg] (rSdA): Schlaffseil (siehe Parameter [Konfig. Schlaffseil] (rSd), Seite 207)
[Al. hohes M] (ttHA): Motordrehmoment Ubersteigt oberen Schwellwert [Schw. Drehm. hoch] (itH), Seite 100
[Al. Low M] (ttLA): Motordrehmoment unterschreitet unteren Schwellwert [Schw. Drehm. Low] (itL), Seite 100
[Rechtslauf] (MFrd): Motor dreht nach rechts

[Linkslauf] (MrrS): Motor dreht nach links

[Th Mot2 err] (tS2): Thermischer Schwellwert Motor 2 (TTD2) erreicht

[Th Mot3 err] (tS3): Thermischer Schwellwert Motor 3 (TTD3) erreicht

[M negativ] (AtS): Negatives Drehmoment (Bremsen)

[Konfig. O] (CnFO0): Konfiguration 0 aktiv

[Konfig. 1] (CnF1): Konfiguration 1 aktiv

[Konfig. 2] (CnF2): Konfiguration 2 aktiv

[Satz 1 aktiv] (CFP1): Parametersatz 1 aktiv

[Satz 2 aktiv] (CFP2): Parametersatz 2 aktiv

[Satz 3 aktiv] (CFP3): Parametersatz 3 aktiv

[Lad. DC Bus] (dbL): Laden des DC-Busses

[Brems aktiv] (brS): Umrichter bremst

[P abgesch.] (PrM): Umrichter gesperrt durch Eingang ,Safe Torque Off*

[Fhl.Frg.mes.] (FqLA): Gemessener Drehzahl-Schwellwert erreicht [Schw. Alarm Puls] (FglL), Seite 100
[I Mot pres] (MCP): Motorstrom vorhanden

[EM aktiv] (LSA): Endschalter erreicht

[Al. Lastvar.] (dLdA): Erkennung einer Lastvariation (siehe Seite 273)

[Alarm Gr. 1] (AGI): Alarmgruppe 1

[Alarm Gr. 2] (AG2): Alarmgruppe 2

[Alarm Gr. 3] (AG3): Alarmgruppe 3

[Al. LI6=PTC] (PLA): LI6 = PTCL-Alarm

[Al extFehler] (EFA): Alarm externer Fehler

[Alarm USF] (USA): Unterspannungsalarm

[Voral. USF] (UPA): Unterspannungs-Schwellwert

[Al. °C ER24] (tHA): Ubertemperatur Umrichter

[Limt M/l err] (SSA): Alarm Drehmomentbegrenzung

[Alarm IGBT] (tJA): Alarm thermischer Ubergang

[AI3 Al. 4-20] (AP3): Alarm Ausfall 4-20 mA AI3

[Al. Bremsw.] (rdY): Startbereit

):
):

ri-

[KONFIGURATION R1] (Fortsetzung)

rid
1)

[Einsch. Verz. R1] 0 bis 60.000 ms |o ms

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
Fir die Zuordnung [kein Fehler] (FLt) kann die Verzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.

r1Ss

POS
nEG

[R1 aktiv bei] |t pos)

Konfiguration der Betriebslogik:

[1] (POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist

[O] (NEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1] (POS) kann bei der Zuordnung [kein Fehler] (FLt) nicht geéndert werden.

riH

[Aussch. Verz. R1] 0 bis 9.999 ms |0 ms

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.
Fir die Zuordnung [kein Fehler] (FLt) kann die Ausschaltverzdgerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

riF [Enable Relay1l fallback] [Nein] (nO)

Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich, wenn [Zuordnung R1] (r1) = [Nein] (nO), siehe Seite 137.

nO|[Nein] (nO): Relais wird durch OL1R gesteuert. Das Relais wird spannungslos geschaltet, wenn der Umrichter sich im
Betriebszustand ,Fehler” befindet
YES|[Ja] (YES): Relais wird durch OL1R gesteuert.

| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

r2- [KONFIGURATION R2]

r2 [Zuordnung R2] [Nein] (nO)

Identisch mit [Zuordnung R1] (r1), Seite 137, mit folgender Erganzung:
bLC|[Bremsanst] (bLC): Bremsschitz-Steuerung
LLC][Netzschiitz] (LLC): Netzschiitz-Steuerung
OCC][Mot. Schutz] (OCC): Motorschutz-Steuerung
EbO|[Aufw. Ende] (EbO): Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
tSY|[[Sync wobble] (tSY): ,Counter Wobble“-Synchronisierung
dCO|[Ladung DC] (dCO): Steuerung Vorladeschiitz DC-Bus
OLO01J[OLO01] (OL01): Funktionsblocke: Logikausgang 01

0L 10/[OL10] (OL10): Funktionsblocke: Logikausgang 10

ra2d [Einsch. Verz. R2] 0 bis 60.000 ms |0 ms

@ Fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC), [Mot. Schitz] (OCC) und [Netzschitz] (LLC) kann die
Verzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.

r2S [R2 aktiv bei] 11 Pos)

Konfiguration der Betriebslogik:

POS|[1] (POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist

nEG|[0] (NnEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1 ] (POS) kann flr die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC), [Ladung DC] (dCO),
und [Netzschitz] (LLC) nicht geandert werden.

r2H [Aussch. Verz. R2] 0 bis 9.999 ms |0 ms

Fir die Zuordnungen [Bremsanst] (FLt), [Bremsanst] (bLC) und [Netzschiitz] (LLC) kann die Ausschaltverzogerung
nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.

r2F [Enable Relay?2 fallback] |[Nein] (nO)

Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich, wenn [Zuordnung R2] (r2) = [Nein] (nO), siehe Seite 138.

nO|[Nein] (nO): Relais wird durch OL1R gesteuert. Das Relais wird spannungslos geschaltet, wenn der Umrichter sich im
Betriebszustand ,Fehler” befindet
YES|[Ja] (YES): Relais wird durch OL1R gesteuert.

| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
LO1- [KONFIGURATION LO1]
LO1 [Zuordnung LO1] [Nein] (nO)

Identisch mit [Zuordnung R1] (r1), Seite 137, mit folgender Erganzung (Anzeige nur zu Informationszwecken, da diese
Auswahlen nur im Meniu [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-) festgelegt werden kénnen):

bLC|[Bremsanst] (bLC): Bremsschitz-Steuerung

LLC|[Netzschitz] (LLC): Netzschiutz-Steuerung

OCC][Mot. Schutz] (OCC): Motorschutz-Steuerung

EbO][Aufw. Ende] (EbO): Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)

tSY|[Sync wobble] (tSY): ,Counter Wobble“-Synchronisierung

dCO|[Ladung DC] (dCO): Steuerung Vorladeschiitz DC-Bus
OL01J[OLO01] (OLO1): Funktionsbldcke: Logikausgang 01

OL10|[OL10] (OL10): Funktionsbloécke: Logikausgang 10
GdL|[GDL] (GdL): GDL Sicherheitsfunktion

LO1d [Einsch. Verz. LO1] 0 bis 60.000 ms (1) 0 ms

Fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC), [Mot. Schitz] (OCC) und [Netzschutz] (LLC) kann die
Verzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL >|_O- > LO1-

Code |Name/Beschreibung

LO1S [LO1 aktiv bei]

Einstellbereich Werkseinstellung

[1](POS)

Konfiguration der Betriebslogik:
POS |[1] (POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist
nEG |[0] (NnEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1 ] (POS) kann fur die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC) und [Netzschitz] (LLC)
nicht geandert werden.
LO1H [Aussch. Verz. LO1] 0 bis 9.999 ms 0

Fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC) und [Netzschitz] (LLC) kann die Ausschaltverzégerung nicht
festgelegt werden und bleibt daher 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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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > |_O- > DO1-

Verwendung des Analogausgangs AOL1 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 Analogeingangs bleiben unveréndert. Da sich diese Kenndaten von den
Kenndaten eines Logikausgangs unterscheiden, ist die Kompatibilitdt mit der vorgesehenen Anwendung zu
Uberprufen.

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung

[EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)

dO1-

[KONFIGURATION DO1]

do1

bLC
LLC
OC(|
EbO
tSY
dCO
OLO01]

OL10;

[Zuordnung DO1] |[Nein] (nO)

Identisch mit [Zuordnung R1] (r1), Seite 137, mit folgender Ergénzung (Anzeige nur zu Informationszwecken, da diese
Auswahlen nur im Menl [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-) festgelegt werden kdnnen):

[Bremsanst] (bLC): Bremsschitz-Steuerung

[Netzschitz] (LLC): Netzschiitz-Steuerung

[Mot. Schitz] (OCC): Motorschitz-Steuerung

[Aufw. Ende] (EbO): Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)

[Sync wobble] (tSY): ,Counter Wobble“-Synchronisierung

[Ladung DC] (dCO): Steuerung Vorladeschiitz DC-Bus

[OLO01] (OLO01): Funktionsblocke: Logikausgang 01

[OL10] (OL10): Funktionsbldcke: Logikausgang 10

dO1d

[Einsch. Verz DO1] 0 bis 60.000 ms (1) |0 ms

Fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC), [Mot. Schitz] (OCC) und [Netzschitz] (LLC) kann die
Verzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.

Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.

dO1S

POS
nEG

[DO1 aktiv bei] li11 (Pos)

Konfiguration der Betriebslogik:

[1] (POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist

[0] (NEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist

Die Konfiguration [1] (POS) kann fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC) und
[Netzschitz] (LLC) nicht geandert werden.

dO1H

[Aussch. Verz. DO1] 0 bis 9.999 ms 0ms

Fir die Zuordnungen [kein Fehler] (FLt), [Bremsanst] (bLC) und [Netzschiitz] (LLC) kann die Ausschaltverzégerung
nicht festgelegt werden und bleibt daher 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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Konfiguration des Analogausgangs
Mindest- und Maximalwerte (Ausgangswerte):

Der Mindestausgangswert in V entspricht dem unteren Grenzwert und der Maximalwert dem oberen
Grenzwert des zugeordneten Parameters. Der Mindestwert kann tGiber dem Maximalwert liegen.

Zugeordneter Parameter

Oberer s
Grenzwert
Unterer Strom- oder
Grenzwert
Spannungsausgang
[min. Ausgang] [max. Ausgang] 20 mA
(AOLx oder  (AOHx oder oder
UOLX) UOHX) 0V
Zugeordneter Parameter
Oberer
Grenzwert
Unterer Strom- oder

Grenzwert [max. Ausgang] [min. Ausgang] 20 mA Spannungsausgang
(AOHx oder (AOLx oder oder

UOHX) UOLX) 10V
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Skalierung des zugeordneten Parameters

Die Skala des zugeordneten Parameters kann entsprechend den Anforderungen angepasst werden. Dazu
werden flr jeden Analogeingang anhand der entsprechenden Parameter der obere und untere Grenzwert
geéandert.

Die Parameterwerte werden in % angegeben. 100% entspricht dem Gesamtvariationsbereich des
konfigurierten Parameters. Entsprechend gilt: 100% = oberer Grenzwert - unterer Grenzwert.
Beispielsweise entspricht bei Parameter [M Motor +/-] (Stq) (variiert zwischen dem -3- und +3-fachen des
Bemessungsmoments) die Einstellung 100% dem 6-fachen des Bemessungsmoments.

* Mit dem Parameter [Skal. min AOx] (ASLx) wird der untere Grenzwert geandert: neuer Wert = unterer
Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den werkseitig eingestellten Wert 0% erfolgt keine Anderung des
unteren Grenzwerts.

* Mit dem Parameter [Skal. max AOx] (ASHXx) wird der obere Grenzwert gedndert: neuer Wert = unterer
Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den werkseitig eingestellten Wert 100% erfolgt keine Anderung des
oberen Grenzwerts.

* Der Wert des Parameters [Skal. min AOx] (ASLx) muss in jedem Fall unter dem Wert des Parameters
[Skal. max AOx] (ASHX) liegen.

Oberer Grenzwert des zugeordneten Parameters
—

100 %
Neue Skala

ASHXx

ASLx

Unterer Grenzwert des zugeordneten Parameters

Anwendungsbeispiel 2
Der Wert des Motorstroms am Ausgang AO1 soll mit 0-20 mA (Bereich 2 In Motor) Ubertragen
werden. In Motor entspricht dabei dem 0,8-fachen von In Umrichter.
Der Parameter [Motorstrom] (OCr) variiert zwischen dem 0- und 2-fachen des
Umrichterbemessungsstroms oder im Bereich des 2,5-fachen des Umrichterbemessungsstroms.
Uber den Parameter [Skal. min AO1] (ASL1) erfolgt keine Anderung des unteren Grenzwerts. Dieser
verbleibt entsprechend auf der Werkseinstellung von 0%.
Uber den Parameter [Skal. max AO1] (ASH1) wird der obere Grenzwert um das 0,5-fache des
Motorbemessungsmoments oder auf 100 - 100/5 = 80% (neuer Wert = unterer Grenzwert + (Bereich x
ASH1) geandert.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
AO1- [KONFIGURATION AO1]
AO1 [Zuordnung AO1] |[Nein] (nO)
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
OCr|[Motorstrom] (OCr): Strom im Motor, liegt zwischen 0 und 2 In (In = in der Installationsanleitung und auf dem Typenschild des
Umrichters angegebener Umrichterbemessungsstrom)
OFr|[Freqg. Motor] (OFr): Motorfrequenz, von 0 bis [Max. Ausgangsfreq.] (tFr)
OFS|[Freq Mot +/-] (OFS): Vorzeichenbehaftete Motorfrequenz, zwischen - [Max. Ausgangsfreq.] (tFr) und + [Max.
Ausgangsfreq.] (tFr)
OrP|[AusgRampe] (OrP): Von 0 bis [Max. Ausgangsfreq.] (tFr)
trg|[M Motor] (trg): Motordrehmoment, zwischen 0 und dem 3-fachen des Motorbemessungsmoments
Stg|[M Motor +/-] (Stq): Vorzeichenbehaftetes Motordrehmoment, zwischen de, -3- und dem +3-fachen des Motormoments Das
Vorzeichen + entspricht dem Motorbetrieb und das Vorzeichen - dem Generatorbetrieb (Bremsen).
OrS|[Rampen +/-] (OrS): Vorzeichenbehafteter Rampenausgang, zwischen - [Max. Ausgangsfreq.] (tFr) und +
[Max. Ausgangsfreq.] (tFr).
OPS|[Ref PID] (OPS): Sollwert des PID-Reglers, zwischen [min Sollw PID] (PIP1) und [max Sollw PID] (PIP2).
OPH[Istwert PID] (OPF): Istwert des PID-Reglers, zwischen [Istwert PID min] (PIF1) und [Istwert PID max] (PIF2)
OPE|[Fehler PID] (OPE): PID-Regler-Fehler, zwischen -5% und +5% von ([Istwert PID max] (PIF2) - [Istwert PID min]
(PIF1))
OPI[[PID Ausg.] (OPI): PID-Regler-Ausgang, zwischen [Kleine Frequenz] (LSP) und [GrofRe Frequenz] (HSP)
OPr|[Motor Leist.] (OPr): Motorleistung, zwischen 0 und dem 2,5-fachen von [Motornennleistung] (nPr)
UOP|[Spg Motor] (UOP): An den Motor angelegte Spannung, zwischen 0 und [Nennspannung Mot.] (UnS)
tHr|[Th. Motor] (tHr): Thermischer Motorzustand, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands
tHr2{[Th. Motor 2] (tHr2): Thermischer Motorzustand 2, zwischen 0 und 200 % des thermischen Bemessungszustands
tHr3|[Th. Motor 3] (tHr3): Thermischer Motorzustand 3, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands
tHd|[Therm. FU.] (tHd): Thermischer Umrichterzustand, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands
tqL|[Drehm Begr] (tqlL): Drehmomentbegrenzung, zwischen 0 und dem 3-fachen des Motorbemessungsmoments
d01][DO1] (dO1): Zuordnung zu einem Logikausgang. Die Zuordnung kann nur erfolgen, wenn der Parameter [Zuordnung DO01]
(dO1) zugeordnet wurde. Dies ist in diesem Fall die einzig mdgliche Auswahl. Die Darstellung erfolgt nur zu Informationszwecken.
tqgMS|[Drehm. 4Q] (tqMS): Vorzeichenbehaftetes Motordrehnmoment, zwischen de, -3- und dem +3-fachen des Motormoments Die
Vorzeichen + und - entsprechen der physikalischen Drehmomentrichtung, unabhangig von der Betriebsart (Motor oder Generator).
OAO01|[OA01] (OAOL): Funktionsblocke: Analogausgang 01
0A10|[OA10] (OA10): Funktionsblocke: Analogausgang 10
AOLt  |[Typ AO1] |0-20ma] (02)
10UJ[0-10V] (10U): Spannungsausgang
0A|[0-20mA] (OA): Stromausgang
AOL1  [[min. Wert AO1] |0 bis 20,0 ma loma
%* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1] (AO1t) auf [0-20mA] (0A) gesetzt werden.
AOH1 [max. Wert AO1] |0 bis 20,0 mA |20,0 mA
%* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1] (AO1t) auf [0-20mA] (0A) gesetzt werden.
uoL1 [min. Wert AO1] |0 bis 10,0 V |ov
%* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1] (AO1t) auf [0-10V] (10U) gesetzt werden.
UOH1 [max. Wert AO1] |0 bis 10,0 V |10,0v
%* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1] (AO1t) auf [0-10V] (10U) gesetzt werden.
ASL1  |[Skal. min AO1] | bis 100,0% Jo%
Skalierung des unteren Grenzwerts des zugeordneten Parameters, in % der maximal moglichen Variation.
ASHL  |[Skal. max AO1] |0 bis 100,0% |100.0%
Skalierung des oberen Grenzwerts des zugeordneten Parameters, in % der maximal moglichen Variation.
AO1F [Filter Ausgang AO1] |o bis 10,00 s |05
Filter. Dieser Parameter wird auf 0 forciert, wenn [Zuordnung AO1] (AO1) auf [DO1] (dO1) gesetzt wird.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahit wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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In folgenden Untermeniis werden die Alarme in einer bis drei Gruppen zusammengefasst. Die einzelnen
Gruppen kénnen zur dezentralen Signalgebung einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet
werden. Die Gruppen kénnen auch auf dem Grafikterminal (siehe Menl [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP]
(MCF-), Seite 290) und uber das Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-), Seite 45, angezeigt werden.
Wenn in einer Gruppe ausgewahlte Alarme auftreten, wird die entsprechende Alarmgruppe aktiviert.

Code Name/Beschreibung
| O- [EIN/ AUSGANGE] (Fortsetzung)
Al1C- [FEHLER ALARMGR. 1]
Die Auswabhl ist anhand folgender Liste zu treffen:
PLA |[Al. LI6=PTC] (PLA): LI6 = PTCL-Alarm
EFA | [Al extFehler] (EFA): Alarm externer Fehler
USA | [Alarm USF] (USA): Unterspannungsalarm
CtA  [[Schw. | err.] (CtA): Strom-Schwellwert erreicht ([Strom Schwellwert] (Ctd), Seite 100)
FtA  |[Freq. err.] ( FtA): Frequenz-Schwellwert erreicht ([F.-Schwellw. Mot] (Ftd), Seite 100)
F2A | [Freq 2 err.] (F2A): Frequenz-Schwellwert 2 erreicht ([Schw. Freq 2 err.] (F2d), Seite 100)
SrA | [FRH err.] (SrA): Frequenzsollwert erreicht
tSA  |[Th. Mot. err.] (tSA): Thermischer Motorzustand 1 erreicht
tS2 | [Th Mot2 err] (tS2): Thermischer Motorzustand 2 erreicht
tS3 [Th Mot3 err] (tS3): Thermischer Motorzustand 3 erreicht
UPA | [Voral. USF] (UPA): Unterspannungs-Schwellwert
FLA |[HSP err.] (FLA): GroRe Frequenz erreicht
tHA | [Al. °C ER24] (tHA): Ubertemperatur Umrichter
PEE |[Al Fehler PID] (PEE ): Alarm Fehler PID
PEA | [Al. PID-Istw] (PFA): Alarm Istwert PID
AP3 |[AI3 Al. 4 -20] (AP3): Alarm zur Anzeige eines fehlenden 4-20-mA-Signals an Eingang Al3
SSA | [Limt M/l err] (SSA): Alarm Drehmomentbegrenzung
tAd |[Th FU err] (tAd): Thermischer Zustand des Umrichters erreicht
tJA [Alarm IGBT] (tJA): IGBT-Alarm
ULA | [Prozess Unterl. Al.] (ULA): Unterlast-Alarm
OLA | [Alarm ProzessUberl] (OLA): Uberlast-Alarm
rSdA [Alarm Schlaffseil] (rSdA): Schiaffseil (siehe Parameter [Konfig. Schlaffseil] (rSd), Seite 207)
ttHA [Alarm hohes Drehm.] (ttHA): Motordrehmoment Ubersteigt oberen Schwellwert [Schw. Drehm. hoch] (ttH), Seite 100.
ttLA [Alarm Drehm. Low] (itLA): Motordrehmoment unterschreitet unteren Schwellwert [Schw. Drehm. Low] (ttL ), Seite 100.
FgLA |[Fehler Freq.-messer] (FqLA): Gemessener Drehzahl-Schwellwert erreicht: [Schw. Alarm Puls] (Fql), Seite 100.
dLdA [[Alarm Lastvariation] (dLdA): Erkennung einer Lastvariation (siehe [ERK. DELTA LAST] (dLd-), Seite 273).
Siehe Mehrfachauswahlverfahren auf Seite 35 (integriertes Bedienterminal) bzw. Seite 26 (Grafikterminal).
A2C- [FEHLER ALARMGR. 2]
Identisch mit [FEHLER ALARMGR. 1] (A1C-), Seite 144.
A3C- [FEHLER ALARMGR. 3]
Identisch mit [FEHLER ALARMGR. 1] (A1C-), Seite 144.
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Steuerung
Die Parameter im Menl [STEUERUNG] (CtL-) kdnnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter
gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

Befehls- und Sollwertkanale

Fahrbefehle (Rechtslauf, Linkslauf, Stopp usw.) und Sollwerte kdnnen tber folgende Kanéle
Ubertragen werden:

Befehl Sollwert
Klemmen: Logikeingange LI oder als Logikeingange genutzte Klemmen: Analogeingange Al, Impulseingang
Analogeingange LA Funktionsblécke
Funktionsblocke Externes Bedienterminal
Externes Bedienterminal Grafikterminal
Grafikterminal Integrierter Modbus
Integrierter Modbus Integriertes CANopen®
Integriertes CANopen® Kommunikationskarte
Kommunikationskarte +/- Drehzahl Uber die Klemmen
+/- Drehzahl tber das Grafikterminal

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN
Wenn die Analogeingénge [Al1] (A11) oder [Al2] (A12) in einer Konfiguration als Logikeingédnge genutzt
werden ([LAI1] (LAIL) oder [LAI2] (LAI2)), bleibt ihr Verhalten im Analogeingangsmodus aktiv (Beispiel:
[Kanal Sollw1] (Fr1) ist weiterhin auf [Al1] (A11)) gesetzt.
* Léschen Sie die Konfiguration von [Al1] (A11) oder [Al2] (A12) im Analogeingangsmodus
oder
* Vergewissern Sie sich, dass dieses Verhalten in keiner Weise eine Gefahr fur Personal oder
Anlagen darstellt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Wenn die Analogeingange [Al1l] (A11) oder [Al2] (A12) als Logikeingadnge ([LAI1] (LAIL) oder [LAI2]
(LAI2)) genutzt werden, bleibt ihr Verhalten im Analogeingangsmodus aktiv (Beispiel: [Kanal Sollw1]
(Fr1) ist weiterhin auf [Al1] (A11)) gesetzt.

* Loschen Sie die Konfiguration von [Al1] (A11) oder [Al2] (A12) im Analogeingangsmodus.

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

Hinweis: [LA1] (LAL) und [LA2] (LA2) kbdnnen nur im Sourcemodus als zwei Logikeingadnge genutzt
werden.

* +24 V Spannungsversorgung (max. 30 V)
* Zustand O bei< 7,5V, Zustand 1 bei > 8,5 V.

Hinweis: Die Stopptasten auf dem Grafikterminal oder dem externen Bedienterminal kdnnen als
nachrangige Tasten programmiert werden. Eine Stopptaste hat nur dann Vorrang, wenn der Parameter
[Vorrang STOP] (PSt) im Menl [STEUERUNG] (CtL-), Seite 153, auf [Ja] (YES) gesetzt ist.

Das Verhalten des ER24 kann entsprechend den Anforderungen angepasst werden:

* [Gemeinsam] (SIM): Befehl und Sollwert werden tber denselben Kanal tbertragen.

* [Getrennt] (SEP): Befehl und Sollwert kdnnen tber unterschiedliche Kanéle Ubertragen werden.

In diesen Konfigurationen erfolgt die Steuerung iiber den Kommunikationsbus in Ubereinstimmung mit
dem DRIVECOM-Standard (nur 5 frei zuweisbare Bits, siehe Handbuch Kommunikationsparameter). Der
Zugriff auf die Anwendungsfunktionen ist iber die Kommunikationsschnittstelle nicht méglich.
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* [Profil I/Q] (10): Befehl und Sollwert kdnnen aus unterschiedlichen Kanélen stammen. Mit dieser Konfiguration
wird die Nutzung der Kommunikationsschnittstelle vereinfacht und erweitert. Befehle kdnnen Uber die
Logikeingange an den Terminals oder tiber den Kommunikationsbus tbertragen werden. Bei einer
Ubertragung tiber den Bus sind die Befehle auf einem Wort verfiigbar, das als virtuelles Terminal mit
ausschlieRlich Logikeingangen fungiert. Den Bits in diesem Wort kdnnen Anwendungsfunktionen zugeordnet
werden. Dabei kénnen 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.

Sollwertkanal fiir die Konfigurationen [Ref Kanal] (SIM), [Getrennt] (SEP) und [Profil I/QO] (I0), PID nicht konfiguriert

[Umsch Sellw 1E] [FLoC]

[KanalSolhw 1] oV }7 nc:?
Lmr 7 : Al
[Fr 18] FRA ! Vorwahl-

| frequenzen

[Kanal Sollw1E]
[Sollw. Summ. E2]

:

Hinweis: Forced lokal ist in

A2 | [Profil /O] nicht aktiv.

[LFA] a3

5 | (SP1)—

- Grafikterminal I _L
Sollw. Summ. E3 : ﬁ }—LCC— H
: o '|_].. , spP2 T
[SubParam2] ; " i
dH S | SP16 ?
| |
[SubParam3] L L Sehith
1A I — betriek
[Multiplikator 2] no

[Multiplikator 3]

(FRA + SAZ + SA3 - dA2 - dA3) x MAZ x MA3

|
+/-Drehzahl um den

Sollwert
[PID REGLER] [GroRe
no | LI Frequenz) Bampsn
PID nicht zugeordnet T [HSP CC DEC

N\_/|FrH f\r_ﬁ_
@ o

| % : | [Kleine Frequenz]
|

[Kanal Solhw2]

= Forced lokal
[Umsch. Soliw Kanal]

Kanal 2

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die
werkseitige Zuordnung.

Fr1, SA2, SA3, dA2, dA3, MA2, MA3:

¢ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Frib, fir SEP und 10:

* Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Frib, fur SIM:

¢ Klemmen, nur verfigbar, wenn Fr1 = Klemmen

Fr2:

¢ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte und +/- Drehzahl

Hinweis: [Kanal Sollw1B] (Frilb) und [Umsch Sollw 1B] (rCbh) missen im Menu
[APPLIKATIONS- FKT.] (Fun-) konfiguriert werden.
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Sollwertkanal fur die Konfigurationen [Ref Kanal] (SIM), [Getrennt] (SEP) und [Profil /O] (10), PID konfiguriert mit PID-
Sollwerten an den Klemmen

Umsch Sollw 1B :
I s v
[KanalSoliw 1] ﬂ"u"}— ni
Al A H Hinweis: Forced lokal ist in
. 'L - [Profil /0] nicht aktiv.
[Kanal Sallw1B] 7 PID
[Soiw. Summ.E2] | © |2 | Siehe Seite. 209 |B (L am 4|
I < E| _LCC.
[Solw. Summ.E3] | © | |1 ||
m ]
lII_' ﬂ{-} Grafiklerminal
[SubParam2 + 1
A fp—= o
[SubParama3] %
ERE e B
o
L
[Groke
Frequenz] Rampen (1}
; HSP ACC DEC
Kanal 1 5 /| FrH /—\- rFr_
[ranal 5{:""’21 | SP AC2 DE2
: Kanal 2 ' [Kiatne Fraquen?_]
I
Legende; [—" _'_'] Forced lokal

[Umsch. Sollw Kanal]

Parameter
[as schwarze Cuadrat kennzeichnet da
werkseitige Zuordnung.

{1) Oie Rampen sind nicht aktiv, wenn die FID-Funktion im Automatikbetrieb aktiv ist

Fri:
¢ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Frib, fir SEP und 10:
¢ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Frib, far SIM:

¢ Klemmen, nur verfugbar, wenn Fr1 = Klemmen
SA2, SA3, dA2, dA3:

¢ Nur Klemmen

Fr2:

¢ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte und +/-
Drehzahl

Hinweis: [Kanal Sollw1B] (Frlb) und [Umsch Sollw 1B] (rCh) missen im Menii
[APPLIKATIONS- FKT.] (Fun-) konfiguriert werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Befehlskanal fir die Konfiguration [gemeinsam] (SIM)
Sollwert und Befehl, gemeinsam
Der Befehlskanal wird durch den Sollwertkanal bestimmt. Die Parameter Fr1, Fr2, rFC, FLO und FLOC
gelten fiir Sollwert und Befehl.
Beispiel: Bei einer Sollwerteinstellung Fr1 = All (Analogeingang an den Klemmen) erfolgt die Steuerung
Uber LI (Logikeingang an den Klemmen).

Ll o—r n(‘l-ﬁ—

— Al H

— a2 | -
[KanalSolhe 1] — Al &N
—LeoH| -
(RUN/STOP Iil ;
FWD/REV) ||_

Grafikterminal

|Profil]

[Umsch, Sollw Kanal)

CMD Rechisiauf

Link=slauf
STCP
Grafikterminal
[F — (Worrang STOP)
[Kanal Sollwz]
Legende:
FParameter:

Das schwarze Cuadrat kennzeichnet
die werkseilige Zuordnung
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Konfigurationsmodus (ConF)

Befehlskanal fiir die Konfiguration [Getrennt] (SEP)
Sollwert und Befehl getrennt
Die Parameter FLO und FLOC gelten fur Sollwert und Befehl.
Beispiel: Bei einem Sollwert im Modus ,Forced lokal“ Giber Al1 (Analogeingang an den Klemmen), erfolgt
der Befehl im erzwungenen lokalen Modus Uber LI (Logikeingang an den Klemmen).
Die Befehlskanéle Cd1 und Cd2 sind unabh&ngig von den Sollwertkandlen Frl1, Frib und Fr2.

rFLHEL

LI nd
Al1d [
a2+ |
[Konfig. Kanal 1] ARTIML

Co=

(RUN/STOP T

FWD/REV)

Grafikterminal
Lf
[Umsch, Befiahilk | £ 1 0]Forced loksl
nd III
T R
echisiauf
CMD | inkstauf
STOP
Grafikterminal
(Vorrang STOP)
[Konfig. Kanal 2]
Legende:
Farameter

Cias schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige
Zuordnung, mit der Ausnahme von [Profil].

cdl, Cde:
= Klemmen, Grafikterminal, imegnener Modbus, integrienss CANopend, Kommunikationskarte
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > CTL-

Befehlskanal fiir Konfiguration [Profil 1/0] (10)
Sollwert und Befehl getrennt, wie in der Konfiguration [Getrennt] (SEP)
Die Befehlskanale Cd1 und Cd2 sind unabhangig von den Sollwertkanalen Frl1, Frib und Fr2.

[Konfig. Kanal 1]

LI

Profil
[Umsch. Befehlk.] |I:] jj Forced lokal

SEP

Rechtslauf
= Linkslauf
STOP

ol {‘u‘arra-ng S;I"DP]
[Konfig. Kanal 2]

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige
Zuordnung, mit der Ausnahme von [Profil].

* Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Folgenden Elementen kann ein Befehl oder eine Aktion zugewiesen werden:
¢ Fester Kanal durch Auswahl eines LI-Eingangs oder eines Cxxx-Bits:
- Beispielsweise durch Auswahl von L|3 wird diese Aktion von L |3 ausgeldst, unabhéngig von dem
geschalteten Befehlskanal.
- Beispielsweise durch Auswahl von C214 wird diese Aktion durch das integrierte CANopen® mit Bit
14 ausgel6st, unabhangig von dem geschalteten Befehlskanal.
* Umschaltbarer Kanal, durch Auswahl eines CDxx-Bits:
- Beispielsweise durch Auswahl von Cd11 wird diese Aktion durch folgende Elemente ausgelst:
112, wenn der Klemmenkanal aktiv ist
C111, wenn der Kanal fur den integrierten Modbus aktiv ist
C211, wenn der Kanal fiir das integrierte CANopen® aktiv ist
C311, wenn der Kommunikationskarten-Kanal aktiv ist

Wenn es sich bei dem aktiven Kanal um das Grafikdisplay handelt, sind die den umschaltbaren internen
CDxx-Bits zugewiesenen Befehle und Funktionen inaktiv.

Hinweis: Cd06 bis Cd13 kdnnen nur zum Umschalten zwischen zwei Netzwerken genutzt werden. Es
sind keine gleichwertigen Logikeingdnge vorhanden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > CTL-

Klemmen Integrierter Modbus |Integriertes CANopen® |Kommunikationskarte |Internes Bit,
umschaltbar
CDO00

LI2 (1) C101 (1) C201 (1) C301 (1) CDO01

LI3 C102 C202 C302 CDO02

L4 C103 C203 C303 CDO03

LIS C104 C204 C304 CD04

LI6 C105 C205 C305 CDO05

- C106 C206 C306 CDO06

- C107 C207 C307 CDO7

- C108 C208 C308 CDO08

- C109 C209 C309 CD09

- C110 C210 C310 CD10

- C1l11 C211 C311 CD11

- Cl12 C212 C312 CD12

LAIL C113 C213 C313 CD13

LAI2 Cl14 C214 C314 CD14

- C115 C215 C315 CD15

OLO1 bis OL10

(1) Wenn [2/3-Drahtst.] (tCC), Seite 83, auf [3Draht-Stg] (3C) gesetzt ist, ist der Zugriff auf L12, C101, C201 und C301
nicht moglich.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > CTL-

Zuordnungsbedingungen fur Logikeingadnge und Steuerbits

Fir jeden Befehl oder jede Funktion, der/die einem Logikeingang oder einem Steuerbit zugeordnet
werden kann, sind folgende Elemente verfligbar:

[LI1] (LI1) - [L16] (LI6) Umrichter mit oder ohne Option

[LAIL] (LAIL) - [LAI2] (LAI2) Logische Eingénge

[C101] (C101) - [C110] (C110) Mit integriertem Modbus, in der Konfiguration [Profil 1/0] (10)

[C111] (C111) - [C115] (C115) Mit integriertem Modbus, ungeachtet der Konfiguration

[C201] (C201) - [C210] (C210) Mit integriertem CANopen®, in der Konfiguration [Profil I/O] (10)

[C211] (C211) - [C215] (C215) Mit integriertem CANopen®, ungeachtet der Konfiguration

[C301] (C301) - [C310] (C310) Mit einer Kommunikationskarte, in der Konfiguration [Profil 1/0] (10)
( )

[C311] (C311) - [C315] (C315 Mit einer Kommunikationskarte, ungeachtet der Konfiguration

[CDO00] (Cd00) - [CD10] (Cd10) In der Konfiguration [Profil 1/O] (10)
[CD11] (Cd11) - [CD15] (Cd15) Ungeachtet der Konfiguration
[OLO1] (OLO1) - [OL10] (OL10) Ungeachtet der Konfiguration

Hinweis: In der Konfiguration [Profil 1/0] (10) ist der Zugriff auf L11 nicht méglich; wenn [2/3-Drahtst.] (tCC),
Seite 83, auf [3Draht-Stg] (3C) gesetzt ist, ist der Zugriff auf L2, C101, C201 und C301 ebenfalls nicht
maoglich.

AwWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Nicht aktive Befehlskanale werden nicht iiberwacht (keine Fehlererkennung aufgrund einer
Unterbrechung der Kommunikation).

Es ist sicherzustellen, dass die den Bits C101 bis C315 zugeordneten Befehle und Funktionen im Falle
einer Unterbrechung der Kommunikation nicht zu unsicheren Zustanden fihren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > CTL-

|Werkseinstel|ung

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich
FULL [ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)
CtL- [STEUERUNG]
Frl |[KanalSollw 1] |[A|l] (A11)
ALl [AI1l] (A11): Analogeingang Al
A1Z [Al2] (A12): Analogeingang A2
A13 [AlI3] (A13): Analogeingang A3
LCJ [HMI] (LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb [Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn [CANopen] (CAnN): Integriertes CANopen®
nEl [Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
P|[RP] (PI): Impulseingang
AlUY [Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad (nur verfiigbar, wenn [Profil] (CHCF) nicht auf
[Gemeinsam ] (SIM) gesetzt ist.
0AO01 [OA01] (OAO0L): Funktionsblocke: Analogausgang 01
OA10|[OA10] (OA10): Funktionsbldcke: Analogausgang 10
rin  |[Unterdr. n- Wechsel] [Nein] (nO)
Unterdriickung von Bewegungen in die linke Drehrichtung, gilt nicht fir Richtungsanfragen, die von Logikeingangen gesendet
werden.
Von Logikeingadngen gesendete Anfragen fur Linkslauf werden bericksichtigt.
Von dem Grafikterminal gesendete Anfragen fir Linkslauf werden nicht beriicksichtigt.
Vom Feldbus gesendete Anfragen fir Linkslauf werden nicht berticksichtigt.
Jeglicher vom PID, summierenden Eingang usw. stammende Drehzahlsollwert fiir Linkslauf wird als Nullfrequenz (0 Hz) interpretiert.
nO| [Nein] (nO)
YES| [Ja] (YES)
PSt  |[Vorrang STOP] [Ja] (YES)

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Diese Funktion deaktiviert die Stopptasten des externen Bedienterminals, wenn der Parameter
[Befehlskanal] (CMdC) nicht auf [HMI] (HMI) gesetzt ist.

Setzen Sie diesen Parameter nur auf [Nein] (nO), wenn Sie Uber geeignete alternative Stoppfunktionen

verflgen.

Dabei handelt es sich um einen freien Auslauf. Ist der aktive Befehlskanal das Grafikterminal, dann erfolgt der Halt geman
[Normalhalt] (Stt), Seite 173, ungeachtet der Konfiguration von [Vorrang STOP] (PSt).

nO |[Nein] (nO)
YES |[Ja] (YES): Gibt der Taste STOP des Grafikterminals den Vorrang, wenn der freigegebene Befehlskanal nicht das
Grafikterminal ist.
CHCF [Profil] [gemeinsam] (SIM)

A WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Durch die Deaktivierung von [Profil I/O] (I10) wird der Frequenzumrichter in die Werkseinstellungen
zurtickversetzt.
* Esist sicherzustellen, dass die Wiederherstellung der Werkseinstellungen mit der
verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > CTL-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SIM|[Gemeinsam] (SIM): Sollwert und Befehl nicht getrennt
SEP|[Getrennt] (SEP): Sollwert und Befehl sind getrennt. Der Zugriff auf diese Zuordnung ist im Modus [Profil I/O] (10) nicht
moglich.
|O][Profil 1/0] (10): Profil I/O
CCS  |[Umsch. Befehlk ] |kanal 1akq (Cd1)
Fur den Zugriff auf diesen Parameter muss [Profil] (CHCF) auf [Getrennt] (SEP) oder [Profil 1/0] (I0) gesetzt sein.
* Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Konfig. Kanal 1] (Cd1) aktiv.
Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Konfig. Kanal 2] (Cd2) aktiv.
Cd1|[Kanal 1lakt] (Cd1): [Konfig. Kanal 1] (Cd1) aktiv (keine Umschaltung)
Cd2|[Kanal 2 akt] (Cd2): [Konfig. Kanal 2] (Cd2) aktiv (keine Umschaltung)
LIT{[LI11] (LI1): Logikeingang LI1
~|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152 (nicht Cd00 bis Cd15)
Cd1 [Konfig. Kanal 1] [Klemmen] (tEr)
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Profil] (CHCF) auf [Getrennt] (SEP) oder [Profil I/0] (10) gesetzt sein.
tEr|[Klemmen] (tEr): Klemmen
LCC|[HMI] (LCC): Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb][Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
nEt|[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
Cd2 [Konfig. Kanal 2] [Modbus] (Mdb)
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Profil] (CHCF) auf [Getrennt] (SEP) oder [Profil I/0] (10) gesetzt sein.
tEr|[Klemmen] (tEr): Klemmen
LCC|[HMI] (LCC): Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb][Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
NEt{[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
reC [Umsch. Sollw Kanal] [Kanal Sollw1] (Fr1)
Fur den Zugriff auf diesen Parameter muss [Profil] (CHCF) auf [Getrennt] (SEP) oder [Profil 1/0] (I0) gesetzt sein.
Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Konfig. Kanal 1] (Cd1) aktiv.
Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal [Konfig. Kanal 2] (Cd2) aktiv.
Fril[Kanal Sollw1] (Frl): [Konfig. Kanal 1] (Cd1) aktiv (keine Umschaltung)
Fr2|[Kanal Sollw2] (Fr2): [Konfig. Kanal 2] (Cd2) aktiv (keine Umschaltung)
LI7)[LI1] (L11): Logikeingang LI1
~|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152 (nicht Cd00 bis Cd15)
Fr2 [Kanal Sollw2] [Nein] (nO)

nO

All
Al2
Al13
Updt
LCC
Mdb
CAn
nEt
Pl
AlU1
0AO01

OA10

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet. Wenn [Profil] (CHCF) auf [gemeinsam] (SIM) gesetzt ist, erfolgt der Befehl tber die
Klemmen mit einem Sollwert Null. Wenn [Profil] (CHCF) auf [Getrennt] (SEP) oder [Profil I/QO] (10) gesetzt ist, ist der
Sollwert Null.

[Al1] (A11): Analogeingang Al

[Al2] (A12): Analogeingang A2

[AI3] (A13): Analogeingang A3

[+/- Drehzahl] (UPdt): Befehl +/- Drehzahl

[HMI] (LCC): Grafikterminal oder externes Bedienterminal

[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus

[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®

[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)

[RP] (PI): Impulseingang

[Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad

[OAO01] (OAO1L): Funktionsblocke: Analogausgang 01

[OA10] (OA10): Funktionsblécke: Analogausgang 10
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > CTL-
|Code Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
COP [Kanalkopie 1 <> 2] [Nein] (nO)

%o A WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors,

eine plotzliche Beschleunigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

* Es st sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unerwarteten Bewegungen fihrt.
* Es st sicherzustellen, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustéanden fiihrt.

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

Ermdglicht die Kopie des Sollwerts und/oder des aktuellen Befehls durch Umschaltung (beispielsweise, um
Drehzahlschwankungen zu vermeiden).

Wenn [Profil] (CHCF), Seite 153, auf [Gemeinsam] (SIM) oder [Getrennt] (SEP) gesetzt ist, ist nur die Kopie von Kanal 1

zu Kanal 2 maoglich.

Wenn [Profil] (CHCF) auf [Profil /0] (I0) gesetzt ist, ist die Kopie in beide Richtungen maoglich.

Es ist nicht moglich, einen Sollwert oder einen Befehl in einen Klemmenkanal zu kopieren.

Der kopierte Sollwert ist [Frequenzsollwert] (FrH) (vor Rampe), au3er wenn der Sollwert des Zielkanals tber die +/- Drehzahl
gegeben ist. In diesem Fall wird der Sollwert [Motorfrequenz] (rFr) (hach Rampe) kopiert.

nO |[[Nein] (nO): Keine Kopie
SP |[Sollwert] (SP): Kopie des Sollwerts
Cd |[Steuerung] (Cd): Kopie des Befehls
ALL |[Stg u. Sollw] (ALL): Kopie des Befehls und des Sollwerts

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
[ genaue Beschreibung der Parameter.

Z 25 | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedrlickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > CTL-

Da das Grafikdisplay als Befehls- und/oder Sollwertkanal ausgewahlt werden kann, ist die

Konfiguration seiner Aktionsmodi méglich.

Die Parameter auf dieser Seite kdnnen nur Uiber das Grafikterminal aufgerufen werden, nicht Gber

das integrierte Bedienterminal.

Kommentare:

¢ Der Befehl und/oder der Sollwert des Bedienterminals sind nur aktiv, wenn auch die Befehls-
und/oder Sollwertkanale iber das Terminal aktiv sind, mit Ausnahme von [T/K] (Ft) (Befehl Giber das

Bedienterminal), was auf diesen Kanalen Vorrang hat. Durch erneutes Driicken der Taste [T/K] (Ft)
(Befehl Uber das Bedienterminal) wird die Steuerung wieder an den ausgewahlten Kanal tibergeben.

¢ Befehl und Sollwert tiber das Bedienterminal sind nicht mdglich, wenn das Terminal an mehrere Umrichter
angeschlossen ist.

* Die Funktionen JOG, Vorwahlfrequenzen und +/- Drehzahl sind nur zugéanglich, wenn [Profil] (CHCF) auf
[gemeinsam] (SIM) gesetzt ist.

* Die Funktionen fur den vordefinierten PID-Sollwert sind nur zugénglich, wenn [Profil] (CHCF) auf
[gemeinsam] (SIM) oder [Getrennt] (SEP) gesetzt ist.

* Die Funktion [T/K] (Ft) (Befehl tiber das Bedienterminal) ist ungeachtet von der Einstellung in [Profil]
(CHCEF) zugénglich.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Fnl [Zuord. Taste F1] [Nein] (nO)
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

FJOG|[Jog] (FJOG): Schrittbetrieb JOG

FPS1[Vorwahl v2] (FPS1): Durch Tastendruck wird der Umrichter mit der zweiten Vorwahlfrequenz [2 Vorwahlfrequenz] (SP2),
Seite 95, gesteuert. Um anzuhalten, muss STOP gedrtickt werden.

FPS2{[Vorwahl v3] (FPS2): Durch Tastendruck wird der Umrichter mit der dritten Vorwahlfrequenz [3 Vorwahlfrequenz] (SP3),
Seite 95, gesteuert. Um anzuhalten, muss STOP gedrtickt werden.

FPrij[Ref PID2] (FPr1): Legt einen PID-Sollwert fest, der gleich dem zweiten vorgewéhlten PID-Sollwert [2.vorgew PID-Sollw]
(rP2), Seite 97, ist. Ein Fahrbefehl wird nicht gesendet. Nur ausfuhrbar, wenn [Kanal Sollw1] (Fr1) auf [HMI] (LCC)
gesetzt ist. Nicht kompatibel mit der Funktion [T/K] (Ft).

FPr2|[Ref PID3] (FPr2): Legt einen PID-Sollwert fest, der gleich dem dritten vorgewahiten PID-Sollwert [3.vorgew PID-Sollw]
(rP3), Seite 98, ist. Ein Fahrbefehl wird nicht gesendet. Nur ausfiihrbar, wenn [Kanal Sollw1] (Frl) auf [HMI] (LCC)
gesetzt ist. Nicht kompatibel mit der Funktion [T/K] (Ft).

FuSP|[+ Drehzahl] (FUSP): + Drehzahl, nur ausfiihrbar, wenn [Kanal Sollw?2] (Fr2) auf [HMI] (LCC) gesetzt ist. Ein Tastendruck
steuert den Umrichterbetrieb und erhéht die Drehzahl. Um anzuhalten, muss STOP gedriickt werden.

FdSP|[-Drehzahl] (FdSP): - Drehzahl, nur ausfihrbar, wenn [Kanal Sollw?2] (Fr2) auf [HMI] (LCC) gesetzt ist und [+ Drehzahl]
eine andere Taste zugeordnet ist. Ein Tastendruck steuert den Umrichterbetrieb und reduziert die Drehzahl. Um anzuhalten,
muss STOP gedriickt werden.

Fi|[T/K] (Ft): Befehl Giber das Bedienterminal: Vorrangig vor [Umsch. Befehlk.] (CCS) [Umsch. Sollw Kanal] (rFC).
Fn2 [Zuord. Taste F2] |[Nein] (nO)
Identisch mit [Zuord. Taste F1] (Fn1), Seite 156.
Fn3 [Zuord. Taste F3] |[Nein] (nO)
Identisch mit [Zuord. Taste F1] (Fn1), Seite 156.
Fn4 [Zuord. Taste F4] |[Nein] (n0O)
Identisch mit [Zuord. Taste F1] (Fn1), Seite 156.
bMp [CMD Terminal] |[St0p] (StOP)
Wenn die Funktion [T/K] (Ft) einer Taste zugeordnet und aktiv ist, definiert dieser Parameter das Verhalten fir den Zeitpunkt,
%* zu dem das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal wieder die Steuerung tbernimmt.

StOp|[Stop] (StOP): Riickfiihrung der gesteuerten Drehrichtung und des Sollwerts des vorherigen Kanals (zur Ubernahme beim
nachsten Fahrbefehl), jedoch wechselt der Umrichter auf Halt.

bUMH[Kop.ausgef.] (b0UMF): Ruckfihrung der gesteuerten Drehrichtung und des Sollwerts des vorherigen Kanals; der Umrichter
wechselt nicht auf Halt.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.

* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden koénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FBM- > MFB-/FBI-

Funktionsbaustein-Management

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FULL

[ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)

FbM-

[FUNKTIONSBLOCKE]

MFb-

[UBERW. FUNKT. BLOCKE]

Hinweis: In diesem Abschnitt werden lediglich die mdglichen Umrichterfunktionen des lokalen und externen Bedienterminals
beschrieben. Angaben zur erweiterten Konfiguration tiber eine PC-Software finden Sie in dem entsprechenden
Funktionsbaustein-Handbuch.

FbSt

IdLE
CHEC
StOP
Inlt]
run
Err|

[Status FB]

[warten] (IdLE): Keine Bin&rdatei in Ziel, FB wartet auf einen Download.

[Uberpr.Prog] (CHEC): Uberpriifung des heruntergeladenen Programms.

[Stop] (StOP): Die Funktionsbaustein-Anwendung wird gestoppt.

[Init] (Inlt): Uberpriifung der Koh&renz zwischen ER24Logic-Programm und Funktionsbaustein-Parametern.
[Startfreig.] (rUn): Die Funktionsbaustein-Anwendung lauft.

[Fehler] (Err): Ein interner Fehler wurde erkannt. Die Funktionsbaustein-Anwendung befindet sich im Fehlerzustand.

FbFt

nO
Int
bin
InP)
PAr
CAL
tOAU
tOPP
AdL
In

[FB Fehler]

[Nein] (nO): Kein Fehler erkannt

[intern] (Int): Interner Fehler erkannt

[Binar File] (bIn): Binardatei ist beschadigt

[int. Param.] (InP): Interner Parameterfehler erkannt
[Param RW] (PAr): Parameterzugriffsfehler erkannt
[Kalkulation] (CAL): Kalkulationsfehler erkannt

[TO Asynchr.] (tOAU): TimeOut-AUX-Task

[TO Synch.T] (tOPP): TimeOut in PRE/POST-Task
[FIt. ADLC] (AdL): ADLC mit fehlerhaftem Parameter
[Zuord. LIx] (In): Eingang nicht konfiguriert

Fbl-

[IDENTIFIKATION FB]

bUEr

[Program Version] | 0 bis 255

Programmversion des Benutzers.

bnS

[Programm GroR3e] | 0 bis 65.535

GroRRe der Programmdatei.

bnU

[Vers. Prog Format] | 0 bis 255

Binarformat-Version des Umrichters.

CtU

[Katalog Version] | 0 bis 65.535

Katalogversion des Umrichters.

FbM-

[FUNKTIONS BLOCKE] (Fortsetzung)

FbCd

()

StOP|

Strt

[Steuerung FB]

Ermdglicht den manuellen Start und Stopp der Funktionsbausteine.

[Steuerung FB] (FbCd) wird auf [Stop] (StOP) forciert, wenn im Umrichterspeicher keine giltige Funktionsbaustein-
Anwendung abgelegt ist.

[Steuerung FB] (FbCd) wird auf [Start] (Strt) gesetzt, wenn die Funktionsbaustein-Anwendung entsprechend der
Konfiguration [FB Start Modus] (FbrM) auf Ausflihrung wechselt.

Hinweis: Sobald die Funktionsbausteine ausgefiihrt werden, wird von einem Betrieb des Umrichters ausgegangen. Eine
Anderung der Konfigurationsparameter ist dann nicht mehr méglich.

[Stop] (StOP): Haltebefehl fir die Funktionsbaustein-Anwendung
[Start] (Strt): Fahrbefehl fir die Funktionsbaustein-Anwendung
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| Code

Name/Beschreibung |Einstel|bereich Werkseinstellung

Fbrm

% os

[FB Start Modus] [Nein] (nO)

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Abhangig von der Einstellung dieses Parameters kdnnen Funktionsblécke plétzlich ausgefuhrt werden.

¢ Es st sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.

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

Ermdglicht die Auswabhl verschiedener Startmdoglichkeiten fiir die Funktionsbaustein-Anwendung.
Hinweis: Anderungen an diesem Parameter werden bei laufender Funktionsbaustein-Anwendung nicht beriicksichtigt.

nO |[[Nein] (nO): Die Funktionsbaustein-Anwendung wird durch den Parameter [Steuerung FB] (FbCd) gesteuert.
YES |[Ja] (YES): Die Funktionsbaustein-Anwendung wechselt beim Einschalten des Umrichters automatisch auf Ausfuhrung.
LIl [LI1] (L11): Die Funktionsbaustein-Anwendung wechselt bei einer steigenden Flanke des Logikeingangs auf Ausfiihrung. Bei
einer fallenden Flanke des Logikeingangs wechselt die Anwendung auf Stopp.
[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152 (nicht [OL10] (OL01) bis [OL10] (OL10)).
FbSM [Stop FB Stop Mot.] [Freier Ausl.] (YES)
STEUERUNGSVERLUST
Wenn [Stop FB Stop Mot.] (FbSM) auf [Nein] (nO) gesetzt ist, halt der Motor nicht an, wenn das Programm
gestoppt wird.
* Setzen Sie diesen Parameter nur auf [Nein] (nO), wenn Sie Uber geeignete alternative Stoppfunktionen
verfugen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur
Folge haben.
Ermdglicht die Einrichtung von Arbeitsmdglichkeiten mit dem Umrichter bei gestoppten Funktionsbausteinen.
nO |[[Stérung ign.] (nO): Der Frequenzumrichter stoppt nicht.
YES |[Freier Ausl.] (YES): Der Motor lauft frei aus
rMP  |[StopRampe] (rMP): Rampenstopp
FSt  [[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dCl |[DC Brems.] (dCl): Gleichstrombremsung
FbdF [FB nach Fehler FU] [Stop] (StOP)
Verhalten der Funktionsbausteine bei Umrichterfehlern.
StOP  [[Stop] (StOP): Die Funktionsbausteine stoppen bei einem Umrichterfehler, die Ausgénge werden freigegeben.
IGn  [[Stoérung ign.] (IGn): Die Funktionsbausteine werden bei einem Umrichterfehler weiter ausgefiihrt (Ausnahme: CFF und INFE).
FbA- [FB ZUORD. EINGANGE]
ILO1 [Zuordnung LI1] [Nein] (nO)
Méogliche Zuordnung des Funktionsbaustein-Logikeingangs.
nO |[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
FLt [kein Fehler] (FLt): Status der Umrichterfehlererkennung (Relais ist normalerweise aktiviert und wird bei einem Fehler
deaktiviert).
FtA  [[Freq. err.] (FtA): Frequenz-Schwellwert erreicht ([F.-Schwellw. Mot] (Ftd), Seite 100)
F2A  |[Freq. 2 err.] (F2A): Frequenz-Schwellwert 2 erreicht ([Schwellwert Freq. 2] (F2d), Seite 100)
Frl [[Kanal Sollw1] (Fr1) Sollwertquelle 1
Fr2  |[Kanal Sollw2] (Fr2) Sollwertquelle 2
Cd1 |[Kanal 1akt] (Cd1): Befehiskanal = Kanal 1 (fur [Umsch. Mot] (CCS))
Cd2 |[Kanal 2 akt] (Cd2): Befehlskanal = Kanal 2 (fiir [Umsch. Mot] (CCS))
Frib [Kanal Sollw1B] (Frlb): Sollwertkanal = Kanal 1b (fiir [Umsch. Sollw Kanal] (rFC))
YES |[Ja] (YES): Ja
LIl [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
| [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
[Zuordnung LIX] Alle verfigbaren Funktionsbaustein-Logikeingdnge des Umrichters werden wie
IL-- in obigem Beispiel zu[Zuordnung LI 1] (ILO1) (bis [Zuordnung LI 10] (IL10)) verarbeitet. [Nein] (nO)
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

IAO1 [[Zuordnung Al 1] [Nein] (nO)

Méogliche Zuordnung des Funktionsbaustein-Analogeingangs.

nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
AL1|[AlI1] (A1l1l): Analogeingang Al
A12|[Al2] (A12): Analogeingang A2
A13|[AI3] (A13): Analogeingang A3
OCr][Motorstrom] (OCr): Motorstrom
OFr|[Freq. Motor] (OFr): Motordrehzahl
OrP|[AusgRampe] (OrP): Rampenausgang
trg|[M Motor] (trg): Motordrehmoment
Stg|[M Motor +/-] (Stq): Vorzeichenbehaftetes Motordrehmoment
OrS|[Rampen +/-] (OrS): Vorzeichenbehafteter Rampenausgang
OPS|[Ref PID] (OPS): PI(D)-Sollwert
OPH[Istwert PID] (OPF): PI(D)-Istwert
OPE]|[Fehler PID] (OPE): PI(D)-Fehler
OPI||[PID Ausg.] (OPI): PI(D)-Integral
OPrl[Motor Leist.] (OPr): Motorleistung
tHr|[Th. Motor] (tHr): Thermischer Zustand des Motors
tHd|[Therm. FU.] (tHd): Thermischer Zustand des Umrichters
tgMS|[Drehm. 4Q] (tgMS): Vorzeichenbehaftetes Motordrehmoment
UPdt|[+/- Drehzahl] (UPdt): Zuordnung der Auf-/Ab-Funktion durch Lix
UPdH|[Ref +/- HMI] (UPdH): Zuordnung der Auf-/Ab-Funktion durch Grafikterminal oder externes Bedienterminal
LCC|[HMI] (LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb|[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
nEfl[Kom. Karte] (nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte
OFS]|[Freq Mot +/-] (OFS): Vorzeichenbehaftete Motorfrequenz
tHr2|[Th. Motor 2] (tHr2): Thermischer Motorzustand 2
tHr3|[Th. Motor 3] (tHr3): Thermischer Motorzustand 3
tgL|[Drehm Begr] (tgL): Drehmomentbegrenzung
UOP|[Spg Motor] (UOP): Motorspannung
PI[[RP] (P1): Impulseingang
AIUT][AI virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
dO1][DO1] (dO1): Analog-/Logikausgang DO1
AIU2|[AI virtual 2] (AlU2): Virtueller Analogeingang 2 tiber den Kommunikationsbus
OAO1|[OA01] (OAOL): Funktionsblécke: Analogausgang 01

OA10|[OA10] (OA10): Funktionsblécke: Analogausgang 10

[A-- |[Zuordnung Alx] [Nein] (nO)

Alle verfiigbaren Funktionsbaustein-Analogeingénge des Umrichters werden wie in obigem Beispiel zu [IA01] (IA01)
(bis [IA10] (IA10)) verarbeitet.

FbM- [FUNKTIONS BLOCKE] (Fortsetzung)

FAd- [MERKERWORTER]

ADL-Container enthalten logische Modbus-Adressen der internen Umrichterparameter. Wenn die ausgewahlte Adresse gliltig ist,
wird statt der Adresse der entsprechende Parametername angezeigt.

LAO1 |Merkerwort 01 3.015 bis 64.299 0
LAOZ  |Merkerwort 02 3.015 bis 64.299 0
LAO3  |Merkerwort 03 3.015 bis 64.299 0
LAO4  |Merkerwort 04 3.015 bis 64.299 0
LAOS5  |Merkerwort 05 3.015 bis 64.299 0
LAO6  |Merkerwort 06 3.015 bis 64.299 0
LAO7  |Merkerwort 07 3.015 bis 64.299 0
LAO8  |Merkerwort 08 3.015 bis 64.299 0
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Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FbM- [FUNKTIONS BLOCKE] (Fortsetzung)
FbP- [FB PARAMETER]
Fir das Benutzerprogramm verfiigbare interne Parameter.
MO001 [] | 0 bis 65.535 |0
(2) Parameter M001 in EEPROM gespeichert.
MO002 [] | 0 bis 65.535 |0
Q) Parameter M002 in EEPROM gespeichert.
MO03 [] 0 bis 65.535 0
(2) Parameter M003 in EEPROM gespeichert.
MO004 [1 0 bis 65.535 0
1) Parameter MO04 in EEPROM gespeichert.
MOO05 [1 0 bis 65.535 0
1) Parameter MOO5 in RAM geschrieben.
MO06 [] 0 bis 65.535 0
(1) Parameter M0O06 in RAM geschrieben.
MOO7 [] 0 bis 65.535 0
1) Parameter MOO7 in RAM geschrieben.
M008  |[] | 0 bis 65.535 lo
) Parameter MO08 in RAM geschrieben.

(1) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte tiber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem Punkt als
Tausendertrennzeichen angezeigt, z. B. 15.65 fir 15.650.

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

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

x 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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[APPLIKATIONS-FKT.] (Fun-)

Funktionstibersicht:

Code Name Seite
(rEF-) [UMSCH. SOLLWERT] 167
(OAI-) [KONFIG. SOLLWERTE] 168
(rPt-) [RAMPENTYP] 170
(Stt-) [ANHALTEMODUS] 173
(AdC-) [AUTO GS BREMSUNG] 176
(JOG-) [JOG] 179
(PSS-) [VORWAHLFREQUENZEN] 182
(UPd) [+/- DREHZAHL] 186
(STE-) [+- DREHZ. UM SOLLW.] 188
(SPM-) [SOLLW. SPEICHERUNG] 189
(FLI-) [MAGNETISIER. DURCH LI] 190
(bLC-) [BREMSLOGIK] 195
(ELM-) [EXTERNE LASTMESSUNG] 201
(HSH-) [HUBWERK HSP] 207
(PId-) [PID REGLER] 213
(Pr1-) [VORW. PID SOLLWERTE] 217
(toL-) [BEGR. DREHMOMENT] 219
(CLI9) [STROMBEGRENZUNG] 221
(12t [DYN. STROMLIMIT] 222
(LLC-) [ANST. NETZSCHUTZ] 224
(occ) [ANST. MOTORSCHUTZ] 226
(LPO-) [POSITION UBER ENDSCH] 230
(MLP-) [PARAMETERUMSCHALT.] 234
(MMC-) [MULTIMOTOR KONFIG] 239
(tnL-) [MOTORMESS. UBER L] 240
(trO-) [TRAVERSE CONTROL] 241
(CHS-) [HSP UMSCHALTUNG] 249
(dcc-) [DC_BUS KOPPLUNG] 250

Die Parameter im Menu [APPLIKATIONS-FKT.] (Fun-) kdnnen nur dann geéndert werden, weey
Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt. Ausgenommen sind Parameter mit einem

1 der
-Symbol

in der Spalte ,Code“. Diese Parameter kénnen bei laufendem oder gestopptem Umrichter geandert

werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > REF-

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 aufgefiihrten 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 Ausgénge zugeordnet werden.

AwArRNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Einem einzelnen Eingang kdénnen mehrere Funktionen zugewiesen und gleichzeitig Uber den

Eingang aktiviert werden.

¢ Es ist sicherzustellen, dass die Zuweisung mehrerer Funktionen zu einem einzelnen Eingang nicht zu
unsicheren Zustanden fuhrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > REF-

Die Zuordnung eines Eingangs zu mehreren Funktionen ist nur auf den Ebenen [Erweitert] (AdU) und
[Experte] (EPr) mdglich.

Bevor Sie einem Ein- oder Ausgang einen Befehl, einen Sollwert oder eine Funktion zuweisen, miissen
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 Werkseinstellung 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 kénnen. Halten Sie sich diesbeziglich an die nachstehende Kompatibilitatstabelle.

Stopp-Funktionen haben Vorrang vor Fahrbefehlen.
Frequenzsollwerte Uber Logikbefehle haben Vorrang gegentber Analogsollwerten.

Hinweis: Diese Kompatibilitatstabelle betrifft nicht die Steuerbefehle, mit denen die Tasten des
Grafikterminals belegt werden kénnen (siehe Seite 26).
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN-

Inkompatible Funktionen

Folgende Funktion ist nach einem automatischen Neustart nicht zuganglich oder deaktiviert:
Diese Funktion ist nur fur folgende Steuerungstypen mdglich: [2/3-Drahtst.] (tCC) = [2Draht-Stg] (2C) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO). Siehe [2/3-Drahtst.] (tCC), Seite 83.

Uber das Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-), Seite 45, lassen sich zur Uberpriifung 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 Term 0,0Hz 0A
APPLIKATIONS-FKT.

|Unscr socwerr |
KONFIG. SOLLWERTE
RAMPENTYP
ANHALTEMODUS
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 Term +0,0Hz  00A
INKOMPATIBILITAT

Die Funktion kann nicht zugeordnet

\werden, da bereits eine inkompatible

Funktion ausgewahlt ist. Siehe

Programmierhandbuch.

Zum Fortfahren ENT oder ESC driicken.

* Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal:

COMP blinkt, bis ENT oder ESC gedriickt wird.

Wird ein Logik- oder Analogeingang, ein Sollwertkanal oder ein Bit einer Funktion zugeordnet, kénnen
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:

RUN Term 0,0 Hz 0,0A
WARNUNG - ZUGEORDNET ZU
Rechtslauf

ENT- Bestatigen _ESC- Verlassen

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung, wird sie durch Driicken von ENT bestatigt.

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann wird durch Driicken von ENT Folgendes angezeigt:

RUN Term 0,0 Hz 00A

VERBOTENE ZUWEISUNG

Entfernen Sie die vorhandenen
Funktionen aus der Konfiguration oder

wéhlen 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.
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Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann hat das Driicken von ENT keinerlei
Wirkung, die Meldung blinkt weiterhin. Der Bildschirm kann nur tiber ESC verlassen werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > REF-

UMSCHALTEN DES SOLLWERTS

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.]
rEF- [UMSCH. SOLLWERT]
rCh [Umsch Sollw 1B] |[Kana| lakt] (Fr1)
Siehe Diagramme auf den Seiten 146 und 147.
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist [Kanal Sollw1] (Frl) aktiv (siehe [Kanal Sollw1] (Frl), Seite 153).
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist [Kanal Sollw1B] (Frib) aktiv.
[Umsch Sollw 1B] (rCb) wird auf [Kanal lakt] (Fr1) forciert, wenn [Profil] (CHCF) auf [gemeinsam] (SIM) gesetzt ist
und [Kanal Sollw1] (Fr1) Gber die Klemmen (Analogeingénge, Impulseingang) zugeordnet ist. Siehe [Kanal Sollw1] (Fr1),
Seite 153.
Frl|[Kanal 1akt] (Frl): Keine Umschaltung, [Kanal Sollw1] (Frl) aktiv
Frib|[KanallB akt] (Frib): Keine Umschaltung, [Kanal Sollw1B] (Frilb) aktiv
LIZ{[LI1] (L11): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152 (nicht [Cd00] (CdOO) bis [Cd15] (Cd15)).
Frib [[Kanal Sollw1B] [Nein] (nO)
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
ALIL|[AI1] (A11): Analogeingang Al
A12|[AI2] (A12): Analogeingang A2
A13[[AI3] (A13): Analogeingang A3
LCC|[HMI] (LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb|[Modbus] (Mdhb): Integrierter Modbus
CANn|[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
nEt|[Kom. Karte] (nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte
PII[RP] (PI): Impulseingang
AIUL|[Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad (nur verfigbar, wenn [Profil] (CHCF) nicht
auf [Gemeinsam] (SIM)) gesetzt ist.
OAO1|[OA01] (OAOL): Funktionsblocke: Analogausgang 01
OA10|[OA10] (OA10): Funktionsblocke: Analogausgang 10

ER24

167




Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUn- > OAI-

SOLLWERTKONFIGURATIONEN

Eingangssummierung/Eingangssubtraktion/Multiplikator

Fr1 oder Frlb

SA2 —

SA3 ——

dA2 — — A

dA3 |

MAZ |

MA3 —

A = (Frl oder Frlb + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

* Wenn SA2, SA3, dA2, dA3 nicht belegt sind, werden sie auf 0 gesetzt.

* Wenn MA2, MA3 nicht belegt sind, werden sie auf 1 gesetzt.

* Alist durch die Parameter Kleine Frequenz LSP und gro3e Frequenz HSP begrenzt.

» Bei der Multiplikation wird das Signal an MA2 oder MA3 in % erfasst. 100% entspricht dem Maximalwert
des entsprechenden Eingangs. Wenn MA2 oder MA3 durch den Kommunikationsbus oder das
Grafikterminal gesendet werden, muss eine Multiplikationsvariable MFr (Seite 290) Uber den Bus oder
das Grafikterminal gesendet werden.

¢ Die Invertierung der Drehrichtung im Falle eines negativen Ergebnisses kann gesperrt werden (siehe
[Unterdr. n- Wechsel] (SIn), Seite 153).

‘ Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn-  |[APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
OAl- [KONFIG. SOLLWERTE]

Sollwert = (Frl oder Frlb + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3. Siehe Diagramme auf den Seiten 146 und 147.
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.

SA2 [Sollw. Summ. E2] [Nein] (nO)
Auswabhl eines Sollwerts, der zum [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frlb) zu addieren ist.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
A11|[Al1] (A11): Analogeingang Al
A12|[AI2] (A12): Analogeingang A2
A13|[AI3] (A13): Analogeingang A3
LCC|[HMI] (LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdbf[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAn): Integriertes CANopen®
nEf/[Kom. Karte] (nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte
PII[RP] (P1): Impulseingang
AIUL|[AI V|rtual 1] (AlUL): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
AIU2[[Al virtual 2] (AIU2): Virtueller Analogeingang 2 tiber den Kommunikationsbus
OAO01][OA01] (OA0L): Funktionsblécke: Analogausgang 01
0A10/[OA10] (OA10): Funktionsblécke: Analogausgang 10
SA3 [Sollw. Summ. E3] |[Nein] (nO)
Auswabhl eines Sollwerts, der zum [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frilb) zu addieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2] (SA2), Seite 168.
dA2 [SubParam2] |[Nein] (nO)

Auswabhl eines Sollwerts, der vom [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frlb) zu subtrahieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2] (SA2), Seite 168.
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Konfigurationsmodus (ConF)

|Code |Name/Beschreibung |Einstel|bereich Werkseinstellung

dA3 [SubParam3] [Nein] (nO)

Auswabhl eines Sollwerts, der vom [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frlb) zu subtrahieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2] (SA2), Seite 168.

MA2 [Multiplikator 2] |inein] (0)

Auswahl eines Sollwerts, der mit [Kanal Sollw1] (Frl) oder [Kanal Sollw1B] (Fr1b) zu multiplizieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2] (SA2), Seite 168.

MA3 [Multiplikator 3] |inein] (n0)

Auswabhl eines Sollwerts, der mit [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Fr1b) zu multiplizieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2] (SA2), Seite 168.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUn- > RPT-
RAMPENTYP
Code Name/Beschreibung ‘Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
rPt- [RAMPENTYP]
rPt [Rampentyp] [Linear] (LIn)

Lin | [Linear] (LIn)

S | [S-Rampe] (S)

U | [U-Rampe] (U)
CUS| [Kundensp] (CUS)

S-férmige Rampen

f(Hz) f(Hz)

Frs o Frs L Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich,
tl = 0,6-faches der eingestellten Rampenzeit (linear)
t2 = 0,4-faches der eingestellten Rampenzeit (rund)
o fEw el T o el @ 2] t3 = 1,4-faches der eingestellten Rampenzeit
B3 T
U-fédrmige Rampen
f (Hz) f(Hz)

Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich,
t1 = 0,5-faches der eingestellten Rampenzeit (linear)

t2 = 1,0-faches der eingestellten Rampenzeit (rund)
t3 = 1,5-faches der eingestellten Rampenzeit

Kundenspezifische Rampen
f(Hz) f(Hz)

Frs e F1S } tAl: Einstellbar von 0 bis 100%
’ tA2: Einstellbar von 0 bis (100% - tAl)
tA3: Einstellbar von 0 bis 100%

tA4: Einstellbar von 0 bis (100% - tA3)

DtAl,‘.AL el ! tia_LL t.A4.l. + t
B4 |

t12

(o -

t12 = ACC * (tA1(%) / 100 + tA2(%) / 100 + 1)
134 = DEC * (tA3(%) / 100 + tA4(%) / 100 + 1)

Inr [Aufldsung Rampe] [0,1](0.1)
Dieser Parameter wird fir [Hochlaufzeit] (ACC), [Auslaufzeit] (dEC), [Hochlaufzeit 2] (AC2) und [Auslaufzeit 2] (dE2)
verwendet.
@

( 0.01 | [0,01]: Rampe 99,99 Sekunden
0.1 [0,1]: Rampe 999,9 Sekunden
1 | [1]: Rampe 6.000 Sekunden

ACC [Hochlaufzeit] 0,00 bis 6000 s (2) 30s
c ) Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS) (Seite 84). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen,
muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaoglichkeiten festgelegt werden.
@
dEC [Auslaufzeit] 0,00 bis 6000 s (2) 30s
c ) Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS) (Seite 84) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen,
muss der Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdéglichkeiten festgelegt werden.
1)
tAl [Rund Start ACC] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Beginns der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] (ACC) oder [Hochlaufzeit 2] (AC2).
Einstellbar von 0 bis 100%.
( ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) vom Typ [Kundensp] (CUS) ist.
@
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > RPT-
|Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tA2 [Rund ACC Ende] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Endes der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit] (ACC) oder [Hochlaufzeit 2] (AC2).
Einstellbar von 0 bis (100% - [Rund Start ACC] (tA1)).
c ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) vom Typ [Kundensp] (CUS) ist.
@
tA3 [Rund DEC Start] 0 bis 100% 10%
%* Rundung des Beginns der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2).
Einstellbar von 0 bis 100%.
c ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) vom Typ [Kundensp] (CUS) ist.
@
tA4 [Rund DEC Ende] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Endes der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2).
Einstellbar von 0 bis (100% - [Rund DEC Start] (tA3)).
c ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) vom Typ [Kundensp] (CUS) ist.
@
Frt [F. Schw. Rampe 2] 0 bis 599 Hz, je nach 0 Hz
Baugroile
Schwellwert fir die Rampenumschaltung
Umschaltung der 2. Rampe, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) ungleich 0 ist (der Wert O deaktiviert die Funktion) und die
Motorfrequenz [F. Schw. Rampe 2] (Frt) Uberschreitet.
Die Umschaltung der Rampe durch den Schwellwert kann gemeinsam mit der Umschaltung [Umschalten der Rampe] (rPS)
wie folgt verwendet werden:
LI oder Bit Frequenz Rampe
0 <Frt ACC, dEC
0 > Frt AC2, dE2
1 < Frt AC2, dE2
1 > Frt AC2, dE2
rPS [Umschalt. Rampe] |[Nein] (nO)
Identisch mit [Kanal Sollw1B] (Frib), Seite 167.
AC2 [Hochlaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s (2) |5,0 s
* Zeit fiir den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert
dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaoglichkeiten festgelegt werden.
( ) Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) groRer als 0 ist oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS)
zugeordnet ist.
@
dE2 [Auslaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s (2) 50s
* Zeit fiir den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der
Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmadglichkeiten festgelegt werden.
c ) Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) groRer als 0 ist oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS)
zugeordnet ist.
(1)
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > RPT-
Code |Name/Beschreibung |Einstel|bereich Werkseinstellung
brA [Anp. Auslauframpe] [Ja] (YES)

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Dieser Parameter darf nur auf [Ja] (YES) oder [Nein] (nO) eingestellt werden, wenn der angeschlossene
Motor ein Synchronmotor mit Permanentmagnet ist.

Andere Einstellungen entmagnetisieren Synchronmotoren mit Permanentmagnet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fithren!

Bei Aktivierung dieser Funktion stellt sich automatisch die Auslauframpe ein, wenn diese auf einen zu geringen Wert
beziiglich des Massentragheitsmoments eingestellt wurde, da dies zu einem Uberspannungsfehler filhren kénnte.
[Anp. Auslauframpe] (brA) wird auf [Nein] (nO) forciert, wenn die Bremslogik [Zuord. Bremsanst.] (bL.C) zugeordnet ist
(Seite 195).
Die Funktion ist nicht mit Anwendungen kompatibel, fur die folgende Anforderungen gegeben sind:

- Positionierung auf einer Rampe

- Verwendung eines Bremswiderstands (dieser wiirde seine Funktion nicht gewéahrleisten)

nO | [Nein] (nO): Funktion inaktiv
YES | [Ja] (YES): Funktion aktiv; fir Anwendungen, die keine hohe Auslaufzeit erfordern
Je nach BaugroRRe des Umrichters und [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, werden die nachstehenden Parameter
angezeigt, mit denen eine hdhere Auslaufzeit erzielt werden kann als mit dem Parameter [Ja] (YES). Die Auswahl ist durch
vergleichende Tests festzulegen.
dYnA |[[Brem Mot A] (dYnA): Hinzufligung einer Konstantstromfluss-Komponente.
Wenn [Anp. Auslauframpe] (brA) auf [Brem Mot x] (dYnx) konfiguriert ist, werden die dynamischen Leistungen zum
Bremsen durch Hinzufligen einer Stromflusskomponenten verbessert. Das Ziel ist es, den Eisenverlust und die im Motor
gespeicherte Magnetenergie zu erhéhen.

(1) Der Parameter ist auch Uber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
(2) Bereich 0,01 bis 99,99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s gemaR [Aufloésung Rampe] (Inr), Seite 170.

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 Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
= genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > STT-

ANHALTEMODUS
Code Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
Stt- [ANHALTEMODUS]
Hinweis: Einige der Anhaltemodi sind nicht mit allen anderen Funktionen verwendbar. Befolgen Sie die Anweisungen auf
Seite 162.
Stt [Normalhalt] [StopRampe] (rMP)
Anhaltemodus bei Verschwinden des Fahrbefehls oder Erteilen eines Haltebefehls.
Hinweis: Wenn die Funktion ,Bremslogik” (Seite 195) freigegeben ist oder wenn [Betriebsd. bei LSP] (tLS), Seite 93
oder 216, ungleich 0 ist, kann nur ,Anhalten Gber Rampe* konfiguriert werden.
rMP|[StopRampe] (rMP): Anhalten Uber Rampe
FSt|[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
nSt|[Freier Ausl.] (nSt): Freier Auslauf
dCl|[DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Nur verfugbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, nicht
auf [Sync. Motor] (SYn) eingestellt ist.
FFt [Schw freier Auslauf] 0,2 bis 599 Hz 0,2 Hz
* Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den freien Auslauf umschaltet.
Dieser Parameter unterstiitzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt auf einen freien Auslauf unter einem
( ) Schwellwert ,Kleine Frequenz".
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) auf [Schnellhalt] (FSt) oder [StopRampe] (rMP) gesetzt ist
und wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC) oder [Auto GS-Bremsung] (AdC) konfiguriert sind.
(1) d d b d dC) konfiguri ind
nSt [Freier Auslauf] [Nein] (nO)
Der Halt wird aktiviert, wenn der Eingang oder das Bit auf 0 wechseln. Wechselt der Eingang zurtick in den Zustand 1 und ist
der Fahrbefehl noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn [2/3-Drahtst.] (tCC), Seite 83, = [2Draht-Stg] (2C) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO). Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LITJ[L11] (LI1): Logikeingang LI1
~|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
FSt [Zuord Schnellhalt] [Nein] (nO)
Der Halt wird aktiviert, wenn der Eingang auf 0 oder das Bit auf 1 wechselt (Zustand O des Bits in [Profil /O] (10)).
Wechselt der Eingang zuriick in Zustand 1 und ist der Fahrbefehl noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn [2/3-
Drahtst.] (tCC), Seite 83, = [2Draht-Stg] (2C) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO).
Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1)[LI1] (L11): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
dCF [Koeffiz. Schnellhalt] 0 bis 10 4
* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [Schnellhalt] (FSt) und [Zuord Schnellhalt] (FSt) ungleich
[Nein] (nO) und [Stop Modus] (PAS) ungleich [Schnellhalt] (FSt).
( ) Die freigegebene Rampe ([Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2)) wird dann wéhrend der Haltebefehle durch diesen
Koeffizienten dividiert.
1) Der Wert 0 entspricht einer Mindestrampenzeit.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > STT-
Code |Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
dCl [Zuord DC-Bremsung] [Nein] (nO)

nO
LI1

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG
* Nutzen Sie nicht die Gleichstrombremsung, um ein Haltemoment zu erzeugen, wenn sich der Motor im
Stillstand befindet.

* Verwenden Sie stattdessen eine Haltebremse, um den Motor in der Stillstandsposition zu halten.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar

den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Die Gleichstrombremsung wird im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ausgeldst.

Wechselt der Eingang zurlick in Zustand 1 und ist der Fahrbefehl noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn [2/3-
Drahtst.] (tCC), Seite 83. = [2Draht-Stg] (2C) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO).
Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.

Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[L11] (L11): Logikeingang LI1

| [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

ldC

()

®®)

[Strom DC Brems. 1] |o,1 bis 1,41 In (2) 0,64 In (2)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hoéhe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert tber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewahlt.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl) oder [Zuord DC-Bremsung] (dCl)

ungleich [Nein] (nO).

tdl

()

%*

®®)

[Zeit DC Bremsung 1] |0,1 bis 30 s 05s

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fir den Bremsungs-

Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuihren!

Maximale Dauer der Stromaufschaltung [Strom DC Brems. 1] (IdC). Nach Ablauf dieser Zeit wechselt der Bremsstrom auf
den Pegel [Strom DC Brems. 2] (IdC2).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl) oder [Zuord DC-Bremsung] (dCl)

ungleich [Nein] (nO).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
[dC2 [Strom DC Brems. 2] 0,1 In (2) bis [Strom DC 0,51n(2)
Brems. 1] (IdC)
* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fur den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
®E)

()

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Der Bremsstrom wird durch den Logikeingang aktiviert oder als Anhaltemodus ausgewahlt, sobald die Zeitspanne [Zeit DC
Bremsung 1] (tdl) abgelaufen ist.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl) oder [Zuord DC-Bremsung] (dCl)

ungleich [Nein] (nO).

tdC [Zeit DC Bremsung 2] |0,1 bis 30's 05s
* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fur den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
1) @3 Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéden fihren!
Maximale Bremszeit [Strom DC Brems. 2] (IdC2) fur die Gleichstrombremsung, nur als Anhaltemodus ausgewahlt.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Stop Modus] (Stt) auf [DC Brems.] (dCl) gesetzt ist.
dOtd [DeaktAusf. opt.code] [StopRampe] (rMp)
Deaktivierung Anhaltemodus.
nSt | [Freier Ausl.] (nSt): Deaktivierung Umrichterfunktion
rMp |[StopRampe] (rMp): Stopprampe, dann Deaktivierung Umrichterfunktion

(1) Der Parameter ist auch tber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

(2) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

(3) Diese Einstellungen sind unabhéngig von der Funktion [AUTO GS BREMSUNG] (AdC-).

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.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > ADC-

AUTO GS BREMSUNG

Code Name/Beschreibung |Einste|lbereich |Werkseinste|lung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
AdC- [AUTO GS BREMSUNG]

AdC [Auto GS-Bremsung] |[Ja] (YES)

nO
YES
Ct

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Wird der Parameter [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [permanent] (Ct) eingestellt, ist die DC-Bremsung
immer aktiv, auch wenn der Motor nicht lauft.

* Es st sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG
* Nutzen Sie nicht die Gleichstrombremsung, um ein Haltemoment zu erzeugen, wenn sich der Motor im
Stillstand befindet.

¢ Verwenden Sie stattdessen eine Haltebremse, um den Motor in der Stillstandsposition zu halten.
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 [Magnet Mot] (FLU), Seite 93. Wenn [Magnet Mot] (FLU) auf [Permanent]
(FCt) gesetzt ist, muss [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [Nein] (nO) gesetzt sein.

Hinweis: [Auto GS-Bremsung] (AdC) ist auf [Nein] (nO) gesetzt, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf
[Sync. Motor] (SYn) gesetzt ist.

[Auto GS-Bremsung] (AdC) wird auf [Nein] (nO) forciert, wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC), Seite 195, nicht auf [Nein]
(nO) gesetzt ist.

Dieser Parameter bewirkt den Aufbau des Einspeisestroms auch ohne Fahrbefehl. Er ist bei Betrieb zuganglich.

[Nein] (nO): Keine Einspeisung
[Ja] (YES): Einspeisung mit einstellbarer Dauer
[permanent] (Ct): Permanente Einspeisung im Stillstand

SdC1

()

@)

[ DC-Auto Bremsg 1] |0bis 1,2 In (2) 10,7 In (2)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den
Bremsungs-Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschédigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéden fuhren!

Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand. [Auto GS-Bremsung] (AdC) ist nicht auf [Nein] (nO) gesetzt.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > ADC-
|Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tdC1 [Zeit aut. DC Brems1] 0,1bis30s 05s

) HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
¥ Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fir den Bremsungs-

Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
Q) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéden fiihren!

Dauer der Aufschaltung im Stillstand. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) nicht auf
[Nein] (nO) gesetzt ist.

Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf [Sync. Motor] (SYn) gesetzt ist, entspricht diese Zeit der Haltezeit bei
Drehzahl Null.

SdC2 [ DC-Auto Bremsg 2] ‘0 bis 1,2 In (2) 0,51n(2)

() HINWEIS

* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fur den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

)

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

2. Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > ADC-
Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tdC2 [Zeit aut. DC Brems?2] Ohis30s 0s

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den
Bremsungs-Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschédigung des Motors zu vermeiden.

() Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

2. Dauer der Aufschaltung im Stillstand.
Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [Ja] (YES) gesetzt ist.

AdC SdC2 Funktion
* 1
sdCt- —-[
YES X Sdcz}‘x l
(1) tdc1 tdC1 + tdC2
Ct 0 Sch‘-— -—-l
SdCZI—
tdC1 v
Ct SdC1:
=0

Fahrbefehl _]

Drehzahl

o
Y

(1) Der Parameter ist auch Gber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
(2) Entsprechend 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
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
—— genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

=

Z 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedruckt werden.
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JOG
Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > JOG-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
JOG- [JOG]
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie
die Anweisungen auf Seite 162.
JOG [JOG] [LI3] (LI3)
Schrittbetrieb (Impulse).
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 sind.
Beispiel: Betrieb Uber 2-Draht-Steuerung (tCC = 2C).
Motorfrequenz Rampe Rampe
\ DEC/DE2 auf 0,1 s forciert
Sollwert L
Sollwert JGF | \
Sollwert JGF \
LI (JOG)
1
o
JGt
Rechtslauf [ )
Linkslauf
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
11 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152 (nicht [Cd00] (Cd00) bis [Cd15] (Cd15))
JGF [Sollw Schrittbetr.] 0 bis 10 Hz 10 Hz
%* Sollwert im Schrittbetrieb.
( ) Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [JOG] (JOG) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
@
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > JOG-
|Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

JGt [Jog-Pause] 0bis2,0s 05s

* Verzdgerung zum Entprellen bei zwei aufeinander folgenden JOG-Befehlen.

( Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [JOG] (JOG) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
(@

)

(1) Der Parameter ist auch Uber das Meniu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgew&hlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
[ genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.

x 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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VORWAHLFREQUENZEN

Es kénnen 2, 4, 8 oder 16 Frequenzen vorgewahlt werden, wofir 1, 2, 3 oder 4 Logikeingénge erforderlich sind.

Hinweis:

Um 4 Frequenzen zu erhalten, sind 2 und 4 Frequenzen zu konfigurieren.

Um 8 Frequenzen zu erhalten, sind 2, 4 und 8 Frequenzen zu konfigurieren.

Um 16 Frequenzen zu erhalten, sind 2, 4, 8 und 16 Frequenzen zu konfigurieren.

Kombinationstabelle fiir Vorwahlfrequenz-Eingange

16 Frequenzen |8 Frequenzen |4 Frequenzen |2 Frequenzen |Frequenzsollwert
LI (PS16) LI (PS8) LI (PS4) LI (PS2)

Sollwert (1)
SP2
SP3
SP4
SP5
SP6
SP7
SP8
SP9
SP10
SP11
SP12
SP13
SP14
SP15
SP16

P P P P P P P P O O O OO O O O
P P P P O O O OflFkr B B B o o o o
P O O P P O Oflr »r o ofFr » o o
» O P O k O Fr Oflkr o r oflr o, o

(1) Siehe Diagramm auf Seite 146: Sollwert 1 = (SP1).
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PSS-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
PSS- [VORWAHLFREQUENZEN]
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
PS2 [2 Vorwahlfreq.] |[Nein] (nO)
nOJ|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LITJ[L11] (L11): Logikeingang LI1
_|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
PS4 [4 Vorwahlfreq.] |[Nein] (nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.] (PS2), Seite 182.
Um 4 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 Frequenzen zu konfigurieren.
PS8 [8 Vorwahlfreq.] |[Nein] (nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.] (PS2), Seite 182.
Um 8 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 und 4 Frequenzen zu konfigurieren.
PS16 [16 Vorwahlfreq.] |[Nein] (nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.] (PS2), Seite 182.
Um 16 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2, 4 und 8 Frequenzen zu konfigurieren.
SP2 [2.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz |1o Hz
* 2. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SRS [3.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 15 Hz
* 3. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
(1)
SP4 [4.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 20 Hz
* 4. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
(1)
SP5 [5.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 25 Hz
* 5. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
(1)
SP6 [6.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 30 Hz
* 6. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fur vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP7 [7.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 35 Hz
* 7. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fur vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PSS-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SP8 [8.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 40 Hz
* 8. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP9 [9.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 45 Hz
* 9. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP10 [10.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* 10. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP11 [11.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 55 Hz
* 11. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP12 [12.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* 12. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewahlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SPILE [13.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 70 Hz
%* 13. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
@
SP14 [14.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 80 Hz
%* 14. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP15 [15.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 90 Hz
%* 15. Vorwahlfrequenz. Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
1)
SP16 [16.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 100 Hz
* 16. Vorwahlfrequenz.
Die Anzeige dieser Parameter [Vorwahlfrequenz x] (SPx) richtet sich nach der Anzahl der konfigurierten Frequenzen.
c ) Siehe Kombinationstabelle fiir vorgewéhlte PID-Sollwerte, Seite 209.
(1)
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PSS-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
JPF [Ausblendfr] 0 bis 599 Hz 0 Hz
Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
c ) Frequenz herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei
Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JF2 [Ausblendfr.2] |0bis 599 Hz |0 Hz
( ) 2. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wiirde. Bei
Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JF3 [3. Ausblend Freq.] |0bis 599 Hz |0 Hz
3. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
c ) Frequenz herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wiirde. Bei
Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JFH [Hyst. Ausblend Freq] |0,1 bis 10 Hz |1 Hz
* Dieser Parameter ist sichtbar, wenn mindestens eine Ausblendfrequenz [Ausblendfrequenz] (JPF), [Ausblendfrequenz 2]
(JF2) oder [Ausblendfrequenz 3] (JF3) ungleich 0 ist.
Bereich fur die Frequenzausblendung: von (JPF — JFH) bis (JPF + JFH) beispielsweise.
( ) Diese Einstellung gilt fur alle drei Frequenzen (JPF, JF2, JF3).

*

()

(1) Dieser Parameter ist auch uber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > UPD-

+/- DREHZAHL

Zwei Betriebsarten sind verfligbar:

* Verwendung von Einstufentastern: Zwei Logikeingange sind zusatzlich zu der oder
den Drehrichtung(en) 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 gedruckt (2-stufig) werden kann, fur jede Drehrichtung. Jede
Betatigung schliel3t einen Kontakt.

Losgelassen (-Drehzahl) 1. Driicken (Drehzahl beibehalten) | 2. Driicken (+ Drehzahl)
Taste Rechtslauf |- a aundb
Taste Linkslauf - c cundd

Anschlussbeispiel:
LI1: Rechtslauf

Steuerklemmenleiste
ER24 LIx: Linkslauf
LI1 LixLly +24 Lly: + Drehzahl

a\c

Motorfrequenz

LsP ”/x

0 =

5P — \_ /

Rechtslauf
2. Driicken
1. Driicken
a |
0
Linkslauf
2. Driicken
1. Driicken T e c c
0
Diese Version von ,+/- Drehzahl* ist nicht mit der 3-Draht-Steuerung zu verwenden.

In beiden Fallen wird die maximale Drehzahl durch [GroR3e Frequenz] (HSP) (siehe Seite 85) vorgegeben.

Hinweis:

Bei Sollwertumschaltung durch [Umsch. Sollw Kanal] (rFC) (siehe Seite 154 ) von einem beliebigen
Sollwertkanal zu einem anderen Sollwertkanal mit ,,+/- Drehzahl* kann der Wert des Sollwerts
[Motorfrequenz] (rFr) (nach Rampe) gleichzeitig in Ubereinstimmung mit dem Parameter

[Kanalkopie 1 --> 2] (COP) (siehe Seite 155) kopiert werden.

Bei Sollwertumschaltung durch [Umsch. Sollw Kanal] (rFC) (siehe Seite 154) von einem Sollwertkanal zu
einem anderen mit ,+/-Drehzahl” wird gleichzeitig der Wert des Sollwerts [Motorfrequenz] (rFr) (nach
Rampe) kopiert.

Auf diese Weise kann ein unerwiinschtes Nullsetzen der Drehzahl im Moment der Umschaltung
vermieden werden.
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Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
UPd- [+/- DREHZAHL]
Diese Funktion ist zuganglich, wenn der Sollwertkanal [Kanal Sollw2] (Fr2) auf [+/- Drehzahl] (UPdt) gesetzt ist, siehe
Seite 154.
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
USP [Zuord. + Drehzahl] [Nein] (nO)
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
nO [[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 [LI1] (LI11): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
dSP [Zuord. - Drehzahl] |[Nein] (nO)
Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
Str [Sollwert- Speicher.] |[Nein] (nO)
Mit diesem Parameter, der der Funktion ,+/- Drehzahl* zugeordnet ist, kann der Sollwert gespeichert werden:
- Wenn die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung im RAM).
* - Wenn die Netzversorgung getrennt wird oder die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung im EEPROM).
Beim néchsten Anlaufen ist der Drehzahlsollwert daher der zuletzt gespeicherte Sollwert.
nO [Nein] (nO): Keine Speicherung (beim nachsten Anlaufen ist der Drehzahlsollwert die [Kleine Frequenz] (LSP), siehe S. 85)
rAM [RAM] (rAM): Speicherung im RAM
EER [EEPROM] (EEP): Speicherung im EEPROM
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
%* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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+/-DREHZAHL UM DEN SOLLWERT

Der Sollwert wird durch [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frib) geliefert; evtl. mit den
Funktionen Summierung/Subtraktion/Multiplikation und den Vorwahlfrequenzen (siehe Ubersicht auf Seite
146). Zur Vereinfachung der Erlauterungen wird er im Weiteren Sollwert A genannt. Die Aktion der Tasten +
Drehzahl und - Drehzahl ist in % dieses Sollwerts A einstellbar. Beim Anhalten wird der Sollwert (A +/-
Drehzahl) nicht gespeichert. Der Umrichter lauft also mit nur einem Sollwert A+.

Der maximale Gesamtsollwert ist durch die [GrofRe Frequenz] (HSP) und der minimale Sollwert durch die
[Kleine Frequenz] (LSP) begrenzt, siehe Seite 85.

Beispiel einer 2-Draht-Steuerung:

[Hochlaufzeit 2] (AC2)
Motorfrequenz

+ SrP% /\' /
=5
Sollwert A + /" !

- SrP%

[Auslaufzeit 2] (dE2)

LSP

LSP|

- SrP%)|

Sollwert A - i -
|
| I ] | | .

+ SrP%

+ Drehzahl I

- Drehzahl a

Drehrichtung a

Rechtslauf

Rechtslauf

‘ Linkslauf
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
SrE- [+- DREHZ. UM SOLLW.]
Diese Funktion ist fir Sollwertkanal [Kanal Sollw1] (Fr1) zuganglich.
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 165.
usl [Zuord. + Drehzahl] |[Nein] (nO)
nO |Nein] (nO): Nicht zugeordnet
L13f[LI1] (L11): Logikeingang LI1
J[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
dsli [Zuord. - Drehzahl] |[Nein] (nO)
Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
SrP [+/- Drehzahl Begr.] 0 bis 50% | 10%
%* Dieser Parameter begrenzt den Schwankungsbereich durch die +/- Drehzahl und wird in Prozent des Sollwerts ausgedriickt.
Die bei dieser Funktion verwendeten Rampen sind [Hochlaufzeit 2] (AC2) und [Auslaufzeit 2] (dE2).
c ) Der Parameter ist zuganglich, wenn +/- Drehzahl zugeordnet ist.
AC2  |[Hochlaufzeit 2] looobissooos @ [s.00s
%* Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert
dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdéglichkeiten festgelegt werden.
c ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl] (tUd) zugeordnet ist.
(€0
dE2 [Auslaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s (2) 5,00s
* Zeit fuir den Auslauf von der [Nennfreq. Motor] (FrS) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der
Wert dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmdéglichkeiten festgelegt werden.
( ) Der Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl] (tUd) zugeordnet ist.
()
(1) Dieser Parameter ist auch tUber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugéanglich.
(2) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s gemaR [Auflésung Rampe] (Inr), Seite 170.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
——=—===2 genaue Beschreibung der Parameter.
c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > SPM-

SOLLWERTSPEICHERUNG

Speicherung eines Frequenzsollwertniveaus durch einen Befehl an einem Logikeingang mit einer Dauer

von mehr als 0,1 s.

* Diese Funktion ermdglicht die Drehzahlsteuerung mehrerer Umrichter im Wechsel durch einen analogen
Sollwert und einen Logikeingang fir jeden Umrichter.

* Sie ermdglicht auBerdem die Freigabe eines Leitungssollwerts (Kommunikationsbus oder -netzwerk) tGber
einen Logikeingang an mehreren Umrichtern. Hierdurch kdnnen die Bewegungen synchronisiert werden,
indem Streuungen beim Aussenden des Sollwerts vermieden werden.

* Die Aufzeichnung des Sollwertes erfolgt 100 ms nach der ansteigenden Flanke der
Aufzeichungsanforderung. Ein neuer Sollwert wird anschlieRend nur aufgezeichnet, wenn eine erneute
Anforderung erfolgt.

F: Motorfrequenz

= — Sollwert
g —= i
7 .

/ \

/ S =% t
Fahrbefehl
1
OJ L — t
LIx (Speicherung)
—] t
100 ms t00ms | | 100 ms
Code Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich ‘ Werkseinstellung

FUn-  |[APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)

SPM- [SOLLW. SPEICHERUNG]
SPM [Zuord Speich Sollw] |[Nein] (nO)

Zuordnung zu einem Logikeingang.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang aktiv ist.

nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LIZf[LI1] (LI11): Logikeingang LI1
|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > FLI-

[MAGNETISIER. DURCH LI

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
FLI- [MAGNETISIER. DURCH LI]

FLU [Magnet Mot] |[Nein] (FnO)

GEFAHR
)

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Wird der Parameter auf [Magnet Mot] (FLU) auf [permanent] (FCt) gesetzt, erfolgt immer eine
* Magnetisierung, auch wenn der Motor nicht lauft.

* Es st sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fuhrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

@

T 25 HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fithren!

FnC |[nicht perm.] (FnC): Nicht-permanenter Modus

FCt |[permanent] (FCt): Permanenter Modus

Diese Option ist nicht méglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC), Seite 176, auf [Ja] (YES) gesetzt ist oder wenn
[Normalhalt] (Stt), Seite 173, auf [Freier Ausl.] (nSt) eingestellt wurde.

FnO | [Nein] (FnO): Funktion inaktiv

Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden sein.
Im Modus [permanent] (FCt) baut der Umrichter den Magentfluss bei seinem Start automatisch auf.

Im Modus [nicht perm.] (FnC) erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.

Der Magnetflussstrom ist grof3er als der[Nennstrom Motor] (nCr) (konfigurierter Nennstrom des Motors), wenn die
Magnetisierung aufgebaut wurde. Daraufhin wird er dem Motor-Magnetisierungsstrom angepasst.

Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) Seite 103 auf [Sync. Motor] (SYn) eingestellt ist, bedingt der Parameter [Magnet Mot]
(FLU) die Zuordnung des Rotors und nicht der Magnetisierung.

Wenn [Zuord. Bremsanst.] (bL.C), Seite 195, nicht [Nein] (nO) ist, bleibt der Parameter [Magnet Mot] (FLU) wirkungslos.
FLI [Zuord. Magnet] [Nein] (nO)

HINWEIS

%* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt flr den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um eine
Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

Die Zuordnung ist nur mdglich, wenn [Magnet Mot] (FLU) = [nicht perm.] (FnC).
Wenn ein LI oder ein Bit dem Steuerbefehl der Motormagnetisierung zugeordnet ist, wird der magnetische Fluss im Zustand 1
des zugeordneten Eingangs oder Bits aufgebaut.
Wenn kein LI oder Bit zugeordnet wurde oder wenn dieser LI oder das Bit bei einem Fahrbefehl im Zustand 0 ist, erfolgt die
Magnetisierung beim Anlaufen des Motors.
nO |[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI11 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
.| [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > FLI-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

ASt
*

[Art Winkel stzten] [PSIO Zuord.] (PSIO)

(SYn) eingestellt ist.
[PSI Zuordn.] (PSI) und [PSIO Zuord.] (PSIO) funktionieren fir alle Arten von Synchronmotoren. [SPM Zuord] (SPMA)

und [IPM Zuord. ] (IPMA) erhdhen die Performance je nach Art des Synchronmotors.

IPMA|[IPM Zuord.] (IPMA): Zuordnung fur IPM-Motor (Interior-buried Permanent Magnet motor). Zuordnungsmodus fir

eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.
SPMA|[SPM Zuord] (SPMA): Zuordnung fur SPM-Motor (Surface-mounted Permanent Magnet Motor). Zuordnungsmodus fiir

PSI[PSI Zuordn.] (PSI): Impuls-Signalein Beaufschlagung. Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Signal Beaufschlagung.
PSIO|[PSIO Zuord.] (PSI0): Impuls-Signal Beaufschlagung, optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus nach Impuls-
Beaufschlagung. Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten Fahrbefehl oder Messvorgang
verringert, selbst wenn der Umrichter ausgeschaltet wurde.
nO|[keine Zuord] (nO): Keine Zuordnung.

oberflachenmontierten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder niedrige magnetische
Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) auf [Sync. Motor]

Innenverdeckten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische Reluktanz). Er verwendet

(1) Dieser Parameter ist auch uber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

*

()

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

== genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

XZS

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > BLC-

BREMSLOGIK

Diese Funktion erméglicht die Steuerung einer elektromagnetischen Bremse iber den Umrichter
bei vertikalen und horizontalen Hubanwendungen sowie Maschinen mit Unwucht.

Prinzip:

- Vertikale Hubbewegung:
Aufrechterhaltung des Motormoments wahrend der Anzugs- und Abfallphasen der Bremse, zum Halten der Last
und fir ruckfreien Anlauf beim Liiften der Bremse sowie ruckfreies Anhalten beim Anziehen der Bremse.

- Horizontale Hubbewegung:
Synchronisierung des Bremsanzugs mit dem Aufbau des Anlaufmoments und dem Schliel3en der Bremse
bei Frequenz Null im Stillstand, um Rucken zu vermeiden.

Empfehlungen zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung mit vertikaler Hubbewegung:

AwWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewahlten Einstellungen nicht zu einem Verlust der Kontrolle tber

die angehobene Last fuhren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

¢ [Startimpuls Bremse] (bIP): [Ja] (YES). Es ist darauf achten, dass die Drehrichtung FW dem
Anheben der Last entspricht.
Fir Anwendungen, bei denen sich die gesenkte Last sehr von der angehobenen Last unterscheidet, ist
bIP =2 Ibr einzustellen (Beispiel: Anheben stets mit einer Last und Senken stets im Leerzustand).

¢ Bremsanzugstrom ([| Bremsanzug aufw.] (Ibr) und [I Bremsanzug abw.] (Ird), wenn [Startimpuls
Bremse] (bIP) = 2 Ibr): Den Bremsanzugstrom auf den Nennstrom geméafR dem Typenschild des Motors
einstellen.
Bei Tests den Bremsanzugstrom anpassen, um die Last ruckfrei zu halten.

* Hochlaufzeit: Fir Hubanwendungen betragt die empfohlene Einstellung der Hochlauframpen mindestens
0,5 Sekunden. Es ist zu Uberprufen, dass der Umrichter nicht in Strombegrenzung Uibergeht.
Dieselbe Empfehlung gilt auch fir die Auslaufzeit.
Bitte beachten: Bei einer Hubbewegung muss ein Bremswiderstand verwendet werden.

* [Zeit Bremsanzug] (brt): Ist in Abh&ngigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche
Zeit, die die mechanische Bremse fiir das Offnen benétigt.

* [Freq. Bremsanzug] (blr), nur im offenen Regelkreis: Im Modus [Auto] (AUtO) belassen und ggf.
abgleichen.

* [Freq. Bremsabfall] (bEn): Im Modus [Auto] (AUtO) belassen und ggf. abgleichen.

* [Zeit Bremsabfall] (bEt): Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche
Zeit, die die mechanische Bremse fir das SchlieBen bendtigt.

Empfehlungen zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung mit horizontaler Hubbewegung:

¢ [Startimpuls Bremse] (bIP): Nein

* Bremsanzugsstrom (Ibr): Auf O setzen.

* [Zeit Bremsanzug] (brt): Ist in Abhéangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche
Zeit, die die mechanische Bremse fiir das Offnen benétigt.

* [ Freq. Bremsanzug ] (bEn), nur im offenen Regelkreis: Im Modus [Auto] (AUtO) belassen und ggf.
abgleichen.

¢ [Zeit Bremsabfall] (bEt): Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche
Zeit, die die mechanische Bremse fiir das SchlieBen benétigt.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Bremslogik, horizontale Bewegung im offenen Regelkreis

Frequenz

Soltwert

Magnelisierungsstrom
Magnetisisrungs-

Dwvehrichiung

Relais
oder Logik-
AUSGang

Bremskontakt

Fusiand der Bremse

ANGEZDYEN

Typ der hotor-
Shelarung

Legende:

0 emeicht

=rwea s

Linkskaum

-

LT T T T PRSI

Magnatisiemng

Dot

Aufschalttung

Varriegalung

* (bEn): [Freq. Bremsabfall]
* (bEt): [Zeit Bremsabfall]
* (brt): [Zeit Bremsanzug]
¢ (Ibr): [I Bremsanzug aufw.]

* (SdC1): [I DC-Auto Bremsg 1]
* (thE): [Verzdg. Bremsabfall]
* (ttr): [Zeit Wiederanlauf]
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Konfigurationsmodus (ConF)

Bremsloglk, vertiknle Bewegung im offenen Regelkrels

Frequenz

214111y S S ————

bir
L o B e
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bEn T o A

Magnelisisrungssiom

Magnelisiarungs-
nEnnsrm

Crrehmamenisirom
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loar

Drehrchiung | i

Heten Senken
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Bremskontakt | H

Zustand der Bremse ! !
Geliftel f . i

e ibE| bEL

3

Typ dar kolar-
slEuering

Freguenz

Magrlisiesung
Drahmomeant [
Aufschalung
Warmegaiung [ﬁ

Legende:

* (bEn): [Freq. Bremsabfall]

¢ (bEt): [Zeit Bremsabfall]

¢ (blr): [Freq. Bremsanzug]

* (brt): [Zeit Bremsanzug]

¢ (lbr): [I Bremsanzug aufw.]
* (JdC): [Sprg Freq. n-Invert.]
* (thE): [Verzbg. Bremsabfall]
e (ttr): [Zeit Wiederanlauf]
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > BLC-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)

bLC- [BREMSLOGIK]

Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.

bLC [Zuord. Bremsanst.] [Nein] (nO)

Logikausgang oder Steuerrelais.

Hinweis: Ist die Bremse zugeordnet, so ist nur das Anhalten iiber Rampe moglich. Uberpriifen Sie den Parameter [Normalhalt]
(Stt), Seite 173.

Die Zuordnung der Bremslogik ist nur moglich, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) ungleich [Standard] (Std), [U/f Reg 5P]
(UF5), [Quadr. U/F] (UFq) oder [Sync. Motor] (SYn) ist. Siehe Kompatibilitatstabelle auf Seite 164 fir die kompatiblen
Funktionen.

nO|[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
r2|[R2] (r2): Relais
LO1[[LO1] (LOL): Logikausgang
dO1{[DO1] (dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist moglich, wenn
[Zuordnung AO1] (AO1), Seite 143, auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

b St [Bewegungsrart] [Hubwerk] (UET)

HOr|[Translation] (HOr): Bewegung mit Widerstandslast (z. B. Translationsbewegung von Laufkranen)

Hinweis: Wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt) auf [Standard] (Std) oder [U/f Reg 5P] (UF5) gesetzt ist, wird
[Bewegungsrart] (bSt) auf [Translation] (HOr) forciert.

UEr|[Hubwerk] (UEr): Bewegung mit antreibender Last (z. B. Hubwinde)

Hinweis: Wenn [Zuord. Lastmessung] (PES), Seite 201, ungleich [Nein] (nO) ist, wird [Bewegungsrart] (bSt) auf
[Hubwerk] (UEr) forciert.

bCl [Ruckm. Bremse] [Nein] (nO)

* Wenn die Bremse mit einem Uberwachungskontakt versehen ist (bei geliifteter Bremse geschlossen).
nO|[[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LITJ[L11] (L11): Logikeingang LI1

~|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

bIP [Startimpuls Bremse] [Ja] (YES)

* Startimpuls Bremse.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) auf [Nein] (nO) gesetzt ist (siehe Seite 201).

C) Der Parameter ist auf [Ja] (YES) gesetzt, wenn [Bewegungsrart] (bSt) auf [Hubwerk] (UEr) gesetzt ist.

nO|[Nein] (nO): Das Motormoment wird in der geforderten Richtung mit [| Bremsanzug aufw.] (Ibr) angegeben.
YES|[Ja] (YES): Das Motormoment befindet sich im Rechtslauf (sicherstellen, dass diese Drehrichtung dem Hebebetrieb
entspricht), mit [| Bremsanzug aufw.] (Ibr).
2Ibr|[2 IBR mdgl.] (2Ibr): Das Moment hat die geforderte Drehrichtung, mit Strom [| Bremsanzug aufw.] (Ibr) fur Rechtslauf
und [I Bremsanzug abw.] (Ird) fur Linkslauf; fir bestimmte spezifische Anwendungen.

lbr [ Bremsanzug aufw.] 0 bis 1,36 In (2) 0A

* Stromschwellwert zur Bremsendéffnung fir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf.
() Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) auf [Nein] (nO) gesetzt ist, Seite 201.

)
Ird [ Bremsanzug abw.] | 0 bis 1,36 In (2) |o A
* Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fur den Senkbetrieb oder den Linkslauf.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Startimpuls Bremse] (bIP) auf [2 IBR m&gl.] (2Ibr) gesetzt ist.

()

brt [Zeit Bremsanzug] 0bis 5,00 s 0s
* Bremsabfallverzégerung.
@)
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Konfigurationsmodus (ConF)

| Code |Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
bir [Freq. Bremsanzug] ‘ [Auto] (AUtO) bis 10 Hz | [Auto] (AUtO)
%* Schwellwert der Bremsabfallfrequenz (Initialisierung der Hochlauframpe).
( ) Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] (bSt), Seite 195, auf [Hubwerk] (UEr) gesetzt ist.
@
AUtO  |[Auto] (AUtO): Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der
Antriebsparameter errechnet wurde.
0 bis 10 Hz: Manuelle Einstellung
bEn [Freq. Bremsabfall] [Auto] (AUIO) [Auto] (AULO)
0 bis 10 Hz
%* Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz.
() Hinweis: [Freq. Bremsabfall] (bEn) kann nicht groRer sein als [Kleine Frequenz] (LSP).
@
AUtO [Auto] (AUtO): Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der
Antriebsparameter errechnet wurde.
0 bis 10 Hz: Manuelle Einstellung
tbE [Verzdg. Bremsabfall] 0 bis 5,00 s 0s
%*
( ) Verzbdgerung vor dem Bremsanzugsbefehl.
@
bEt [Zeit Bremsabfall] 0 bis 5,00 s 0s
* Bremsanzugszeit (Ansprechzeit der Bremse).
@
SdC1 [ DC-Auto Bremsg 1] |o bis 1,2 In (2) 0,71n(2)
%*

()

@)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!

Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
Hinweis: Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] (bSt), Seite 195, auf [Translation] (HOr) gesetzt ist.

bEd

()

nO
YES

[Bremse Drehr. Umk.] [Nein] (nO)

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] (nO): Die Bremse zieht nicht an.
[Ja] (YES): Die Bremse zieht an.
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| Code

|Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

JdC

*
()

@

AUtO

[Sprg Freq. n-Invert.] [Auto] (AUtO) bis 10 Hz | [Auto] (AUtO)

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsrart] (bSt), Seite 195, auf [Hubwerk] (UEr) gesetzt ist.

[Auto] (AUtO): Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der
Antriebsparameter errechnet wurde.

0 bis 10 Hz: Manuelle Einstellung

Bei einer Invertierung 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 gegenstandslos, wenn [Bremse Drehr.
Umk.] (bEd) =[Ja] (YES) ist.

ttr

()

@

[Zeit Wiederanlauf] 0,00 bis 15,00 s 0s

Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz.

(1) Dieser Parameter ist auch tber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
(2) Entsprechend 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 Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
= genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdnnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Parameter des Expertenmodus fir die Bremslogik

Folgende Parameter der Bremslogiksequenz sind nur im Expertenmodus zuganglich.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
brHO  |[BRH b0] ‘ 0
* Auswahl der Wiederanlaufsequenz der Bremse im Fall eines erneuten Fahrbefehls wahrend des Bremsanzugs.
[O] (0): Die Sequenz Anzug/Abfall wird vollstandig ausgefuhrt.
[1] (1): Die Bremse wird sofort wieder gedffnet.
Wéhrend der Bremsabfallphase kann ein Fahrbefehl angefordert werden. Je nach Einstellung von [BRH b0] (brHO0) wird die
Sequenz fur den erneuten Bremsanzug ausgefiihrt oder nicht.
A
Fahrbefehl ; I l
Frequenz 4
Relais oder? > [BRHDbO] (brH0) =0
Logikeingan |
9 l =
e
16
bELT| ttr brl
‘ - "!'E" -
Frequenz =
bEn —/ " [BRH b0] (brH0) =1
Relais oder 4 g
Logikeingang ‘ [ [
Hinweis: Wenn ein Fahrbefehl wahrend der Phase ,ttr* angefordert wird, wird die vollstandige Bremsansteuersequenz
initialisiert.
brHL | [BRH b1] B
% Deaktivierung des Bremskontaktfehlers im Beharrungszustand.
[0] (0): Der Fehler ,Riickmeldung Bremse" im Beharrungszustand ist aktiv (Fehlerzustand, wenn der Kontakt im Betrieb offen
ist). Der Fehler [RM. Bremse] (brF) wird in allen Betriebsphasen tberwacht.
[1] (1): Der Fehler ,Riickmeldung Bremse" im Beharrungszustand ist nicht aktiv. Der Fehler [RM. Bremse] (brF) wird nur
wéhrend der Bremsanzugs- und -abfallphasen tiberwacht.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
brH2 [BRH b2] ‘ 0
* Berlicksichtigung der ,Riickmeldung Bremse* bei der Bremsansteuersequenz.
0 [[0] (0): Die ,Ruckmeldung Bremse® bleibt unberiicksichtigt.
1 |[1] (1): Die ,Rickmeldung Bremse* wird bericksichtigt.
Wenn der ,Rickmeldung Bremse*® ein Logikeingang zugeordnet wird:
-[BRH b2] (brH2) = 0: Wahrend der Bremsoffnungssequenz wird der Sollwert nach Ablauf der Zeit [Zeit Bremsanzug]
(brt) freigegeben. Wéhrend der Bremsanzugssequenz wechselt der Strom auf 0 entsprechend der Rampe
[Zeit Rampe Strom] (brr) nach Ablauf der Zeit [Zeit Bremsabfall] (bEt).
- [BRH b2] (brH2) = 1: Bei der Offnung wird der Sollwert freigegeben, wenn der Logikeingang auf 1 wechselt. Beim
SchlieBen wechselt der Strom gemaf [Zeit Rampe Strom] (brr) auf 0, wenn der Logikeingang auf 0 wechselt.
Fahrbefehl
Relais oder =
Logikeingang | |
i |
| brt i bEt
Frequenz s - I U - b H3) =
q i f I \ } b [,[BRHb2]._.= 2)=0
| *
A |
Logikeingang
Bremskontakt T ! _
Frequenz : - (
bl r e Pl i » [BRHb2] (b-HZ)=1
__1_.\/ \
brr [Zeit Rampe Strom] 0 bis 5,00 s 0s
* Zeit der Rampe des Momentenstroms (Anstieg und Abnahme) fur eine Stroménderung, die dem Wert [| Bremsanzug aufw.]
( ) (Ibr) entspricht.

()

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 koénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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EXTERNE LASTMESSUNG

Lastmessung
Diese Funktion passt auf Grundlage der Informationen eines Lastmessers den Strom
[I Bremsanzug aufw.] (Ibr) der Funktion [BREMSLOGIK] (bLC-) an. Das vom Lastmesser
ausgegebene Signal kann einem Analogeingang (im Allgemeinen ein 4-20-mA-Signal) oder dem
Eingang-,Pulse Input‘ zugeordnet werden, je nach Typ des Messgebers.
Beispiel: Messen des Gesamtgewichts eines Hubwerks einschlielich Last.
Der Strom [| Bremsanzug aufw.] (Ibr) wird entsprechend der nachfolgenden Kennlinie angepasst.
Ibr o
[Lastmess.
Punkt 2Y]
(CP2)
[Lastmess. Pkt 1X]
LP1
0 Signal
[Lastmess. 100% Lastmesser
Last Null Pkt 2x]
LP2
[Lastmess.
Punkt 1Y]
(CP1)
200
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > ELM-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste||ung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
ELM- [EXTERNE LASTMESSUNG]
PES [Zuord. Lastmessung] |[Nein] (nO)

A WARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

¢ Stellen Sie sicher, dass [Lastmess. Pkt 1X] (LP1), [Lastmess. Punkt 2X] (LP2), [Lastmess. Punkt
1Y] (CP1) und [Lastmess. Punkt 2Y] (CP2) korrekt eingestellt sind, um einen Verlust der Kontrolle
Uiber die angehobene Last zu vermeiden.

* Fuhren Sie eine umfassende Inbetriebnahmeprifung durch, um die den Parametern [Lastmess. Pkt 1X]
(LP1), [Lastmess. Punkt 2X] (LP2), [Lastmess. Punkt 1Y] (CP1) und [Lastmess. Punkt 2Y]
(CP2) zugewiesenen Werte zu bestatigen.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar den

Tod oder eine Beschéadigung des Materials zur Folge haben.

Dieser Parameter kann konfiguriert werden, wenn [BREMSLOGIK] (bLC-), Seite 195, nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

AL1[[AI1] (A11): Analogeingang Al

A12|[AI2] (A12): Analogeingang A2

AL13[[AI3] (A13): Analogeingang A3

PII[RP] (PI): Impulseingang

AIUL|[Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
AIUZ|[Al virtual 2] (AlU2): Virtueller Analogeingang 2 tber den Kommunikationsbus
OAO1|[OAO01] (OAOL): Funktionsblécke: Analogausgang 01

OA10|[OA10] (OA10): Funktionsblécke: Analogausgang 10

LP1 [Lastmess. Pkt 1X] | 0 bis LP2-0,01% |0%
0 bis 99,99% des Signals am zugeordneten Eingang.
%* [Lastmess. Pkt 1X] (LP1) muss niedriger sein als [Lastmess. Pkt 2X] (LP2).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) zugeordnet ist.
CP1 [Lastmess. Punkt 1Y] | -1,36 In bis 1,36 In (1) |-|n )
* Strom, der der Last [Lastmess. Pkt 1X] (LP1) entspricht; in A.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) zugeordnet ist.
LP2 [Lastmess. Pkt 2X] | LP1+0,01% bis 100%  [50%
0,01 bis 100% des Signals am zugeordneten Eingang.
* [Lastmess. Pkt 2X] (LP2) muss groRRer sein als [Lastmess. Pkt 1X] (LP1).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) zugeordnet ist.
CP2 [Lastmess. Punkt 2Y] | -1,36 In bis 1,36 In (1) |o A
* Strom, der der Last [Lastmess. Pkt 2X] (LP2) entspricht; in A.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES) zugeordnet ist.
IbrA  |[Verl 4-20mA] [0 bis 1,36 1n () lo
* Strom der Bremsliftung bei Datenverlust der Lastmessung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn die Lastmessung einem stromfiihrenden Analogeingang zugeordnet ist und der Fehler
( ) 4-20-mA-Verlust deaktiviert ist.

Empfohlene Einstellungen: Motornennstrom fiir eine Hubanwendung.

(1) Entsprechend 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 Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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HEBEN MIT HOHER DREHZAHL

Uber diese Funktion kann die Zykluszeit bei Hubbewegungen optimiert werden, wenn die Last Null oder

niedrig ist. Sie ermdglicht einen Betrieb mit ,konstanter Leistung“, damit eine Drehzahl Gber der

Nenndrehzahl erreicht werden kann, ohne dabei den Motornennstrom zu lberschreiten.
Die Drehzahl bleibt durch den Parameter [GrofRe Frequenz] (HSP), Seite 85, begrenzt.

Die Funktion wirkt auf die Begrenzung des Frequenzsollwerts und nicht auf den Sollwert selbst.

Prinzip:

Frequenz

Grolte Frequenz |

{(HEP)
Heben
“,
Motornenn- e ~
frequenz ’ﬁ‘r"%
FrS @
Drehmoment
a max.
Mnenn Drehmoment
Motornennmoment
Motornenn-
frequenz \%\\5‘\"%
Frs W
A
5
ey Senken

Grofie Frequenz

(HSP) |

Zwei Betriebsarten sind mdglich:

* Modus ,Frequenzsollwert®: Die maximal zulassige Frequenz wird vom Umrichter bei einer
vorgeschriebenen Frequenzstufe berechnet, damit der Umrichter die Last messen kann.

* Modus ,Strombegrenzung®“: Die maximale Frequenz ist die, die eine Strombegrenzung bei Betrieb
des Motors ermdglicht (nur in Richtung ,Heben*). Fur die Richtung ,Senken® wird stets der Betrieb

entsprechend dem Modus ,Frequenzsollwert* verwendet.
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Modus ,,Frequenzsollwert”

Befehl Heben oder *
Senken

L

Sollwert ;
HSP

FrsS

OSP

0 L

Frequenz ,
HSP

Berechneter Grenzwert

FrS — /

OSP

tOS

OSP: Frequenzstufe, fir die Messung der Last

einstellbar tOS: Zeit flr das Messen der Last

Zwei Parameter ermdglichen fur die Richtung Heben und Senken die Verringerung der vom
Umrichter berechneten Frequenz.
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Modus ,,Strombegrenzung“

Befehl Heben

t
»
Sollwert
HSP
Frs | |
SCL
.
0
Frequenz
HSP
/ Durch die
\ Binguerie.
SCL / schriebener
/ Grenzwert
0 >
t
Strom
CLO —1
l >

SCL: Einstellbarer Frequenzschwellwert, ab dem die Strombegrenzung aktiv ist.

CLO: Strombegrenzung der Funktion HSP, groRe Frequenz.

Hinweis: Bei Netzunterspannung wird bei einem spezifischen Strom die erreichte Drehzahl kleiner sein
als bei voller Netzspannung.
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Schlaffseil

Mit der Funktion ,Schlaffseil“ kann der Anlauf mit groRer Frequenz verhindert werden, wenn eine
Last vorhanden, aber abgestellt ist und das Kabel wie in der untenstehenden Abbildung durchhéngt.

2 Drehzahl 4
Ak\
Lm‘unm\mmnnmwmnmn

14

OoSsP

Last 4

toS

rStL

Um die Last zu messen, wird die auf Seite 204 beschriebene Frequenzstufe (Parameter OSP)
verwendet. Solange diese nicht den einstellbaren Schwellwert [Schw. Schlaffs. Erk] (rStL ), erreicht hat,
der dem Gewicht des Lasthakens entspricht, wird der effektive Messzyklus nicht ausgeldst.

Uber das Menii [EIN / AUSGANGE] (I_O-) kann der Anzeige des Zustands ,Schlaffseil“ ein Logikausgang
oder ein Relais zugeordnet werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > HSH-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)

HSH- [HUBWERK HSP]

Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.

HSO [Hubw HSP optim] |[Nein] (nO)

nO|[Nein] (nO): Funktion inaktiv
SSO|[F- Sollwert] (SSO): Modus ,Frequenzsollwert*
CSO|[Strombegr] (CSO): Modus ,Strombegrenzung”

COF  [[Koeff v Hubw. auf] | 0 bis 100% |100%

%* Reduktionsfaktor der vom Umrichter berechneten Frequenz fir die Richtung Heben.
c Der Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) auf [F- Sollwert] (SSO) gesetzt ist.

COr [Gen. v Koeff] | 0 bis 100% |50%

%* Reduktionsfaktor der vom Umrichter berechneten Frequenz fir die Richtung Senken.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

tOS [Last Messszeit] | 0,1sbis65s |0,5 s

%* Dauer der Frequenzstufe fiir die Messung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

OSP [Geschw. Last Mess.] 0 bis [Nennfreq. Motor] 40 Hz
(FrS)

%* Stabilisierte Drehzahl fiir die Messung.
Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

CLO [Strom Begr. HSP] 0 bis 1,5 In (1) In (1)
* HSP-Begrenzungsstrom.
Der Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) auf [Strombegr ] (CSO) gesetzt ist.
( ) Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)
verriegeln, wenn dies aktiviert wurde, siehe Seite 261).
SCL [Freq Stromgrung] 0 bis 599 Hz, je nach 40 Hz
Baugrofie
* Einstellbarer Frequenzschwellwert, ab dem die HSP-Strombegrenzung aktiv ist.

Der Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) auf [Strombegr ] (CSO) gesetzt ist.

()

rsd [Konfig. Schlaffseil] [Nein] (nO)
Funktion ,Schlaffseil“.
* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

nO|[Nein] (nO): Funktion inaktiv

drll[Berech FU] (drl): Lastmessung durch Schatzung des Drehmoments des Umrichters.
PES|[Ext. Sensor] (PES): Lastmessung Uber Messgeber; Zuordnung nur moglich, wenn [Zuord. Lastmessung] (PES), Seite 201,
nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > HSH-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
rStL [Schw. Schlaffs. Erk] 0 bis 100% 0%
Schwellwert der Einstellung, der einer Last entspricht, die geringfiigig unter dem Gewicht des leeren Lasthakens liegt, in % der
* Nennlast.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Schw. Schlaffs. Erk] (rSd) zugeordnet wurde.

*

()

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

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

= gcnaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PID-
PID-REGLER
Ubersicht
Die Funktion wird aktiviert, wenn der PID-Istwert (Messwert) einem Analogeingang zugeordnet wird.
L+ Schwellwert der
Abweichung bei
Pr2 Umk?ﬂer.ﬂﬂgg der Wiederanlauf (Wake-Up) Auto/Hand
bra Rampe
Interner
Sollwert EI no rdG
Pl ES | _/_\_ dle
Prp PG
Sollwert AA " o P :
Seiten 146 rP3 Verstarkung Seiten 146
und 147 rP4| und 147
4
no_{l] Vorgewahlte PID-
All Sollwerte Vorgabe Rampen
..... Skalierun Drehzahl-
allerung sollwert ACC DEC
PIF1/PIF2
RP FPI -
PIP1/PIP2 o] X P _/—\_
Netzwerk
AlU2 Istwert Vorgewdhlte manuelle Sollwerte
PID
Sollwert noO
manuell
Legende:
SP2
’ i Parameter:
SI:|):L6 Das schwarze Quadrat

kennzeichnet die
werkseitige
Zuordnung.

(1) Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-Ups* des PID aktiv.

PID-Istwert:

Der PID-Istwert muss einem der Analogeingange All bis Al3 entsprechend der vorhandenen
Erweiterungskarten am Impulseingang zugeordnet werden.

PID-Sollwert:

Der PID-Sollwert muss den folgenden Parametern zugeordnet werden: Vorgewahlte Sollwerte
Uber Logikeingange (rP2, rP3, rP4)

GemaR Konfiguration von [Sollw int PID] (PIl), Seite 213:

Interner Sollwert (rPI1) oder

Sollwert A ([Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Frlb), siehe Seite 153).

Kombinationstabelle der vorgewéhlten PID-Sollwerte:

LI (Pr4) LI (Pr2) Pr2=n0 Sollwert
rP1 oder A
rP1 oder A
rP2

rP3

rP4

0 0
0 1
1 0
1 1

Mit einem vorgegebenen Drehzahlsollwert kann die Drehzahl beim Start des Prozesses initialisiert werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PID-

Skalierung des Istwerts und der Sollwerte:

* Mit den Parametern [Istwert PID min] (PIF1) und [Istwert PID max] (PIF2) kann der PID-Istwert
skaliert werden (Geberbereich). Diese Skalierung muss unbedingt fur alle weiteren Parameter
beibehalten werden.

* Mit den Parametern [min Sollw PID] (PIP1) und [max Sollw PID] (PIP2) kann der Regelbereich skaliert
werden, d. h. der Sollwert. Der Regelbereich muss unbedingt im Bereich des Gebers liegen.

Der Maximalwert der Skalierungsparameter ist 32767. Zur Vereinfachung der Inbetriebnahme ist es

empfehlenswert, die Werte zu verwenden, die diesem Maximalwert am néchsten liegen, hierbei

jedoch verglichen mit den realen Werten bei 10-Potenzen zu bleiben.

Beispiel (siehe untenstehende Kennlinie): Regelung des in einem Behélter enthaltenen Volumens

zwischen 6 m® und 15 m3.

* Verwendeter 4-20-mA-Geber, 4,5 m3 fir 4 mA und 20 m?3 fir 20 mA, wobei PIF1 = 4500 und
PIF2 = 20000.

* Regelbereich 6 bis 15 m3, wobei PIP1 = 6000 (min. Sollwert) und PIP2 = 15000 (max. Sollwert).
* Beispiele fur die Sollwerte:

- rP1 (interner Sollwert) = 9500

- rP2 (vorgewahlter Sollwert) = 6500

- rP3 (vorgewahlter Sollwert) = 8000

- rP4 (vorgewahlter Sollwert) = 11200

Das Menii [3.4 ANZEIGE KONFIG.] ermdglicht eine anwenderspezifische Anpassung des Namens
der angezeigten Einheit und ihres Formats.

Regelbereich
(Sollwert)

PIP2 (15000)

PIP1 (6000)

A » |stwert PID
PIF1 PIF2
(4,500) (20,000)

Weitere Parameter:

¢ [Wert Restart PID] (rSL): Hiermit kann der Schwellwert der PID-Abweichung festgelegt werden, ab dem
der PID-Regler nach einem Halt infolge einer zeitlichen Schwellwertiiberschreitung der kleinen Frequenz
[Betriebsd. bei LSP] (tLS) neu aktiviert wird (Wake-Up).

¢ Invertierte Korrekturrichtung [Umkehr Korrek. PID] (PIC): Wenn [Umkehr Korrek. PID] (PIC) auf
[Nein] (nO) gesetzt ist, dann steigt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel:
Druckregelung tber Kompressor. Wenn [Umkehr Korrek. PID] (PIC) auf [Ja] (YES) gesetzt ist, dann
sinkt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel: Temperaturregelung uber Kuhllufter.

¢ Der I-Anteil kann Uber einen Logikeingang kurzgeschlossen werden.

* Ein Alarm bei der Rickfihrung des PID-Istwerts kann tiber einen Logikausgang konfiguriert und
angezeigt werden.

* Ein Alarm bei einer PID-Abweichung kann Uber einen Logikausgang konfiguriert und angezeigt werden.
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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 Vorwahlfrequenzen oder durch
einen manuellen Sollwerteingang Uber die PID-Funktion vorgegeben.
Hand-Sollwert [PID Sollw Hand] (PIM):
* Analogeingange Al1 bis AI3
* Impulseingang

Vorgabe Drehzahlsollwert [Zuord. Ref v PID] (FPI):

¢ [AI1] (All): Analogeingang

* [AI2] (Al2): Analogeingang

¢ [AI3] (Al3): Analogeingang

¢ [RP] (PI): Impulseingang

* [HMI] (LCC): Grafikterminal oder externes Bedienterminal

* [Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus

* [CANopen] (CAnN): Integriertes CANopen®

* [Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)

Inbetriebnahme des PID-Reglers

1. Konfiguration im PID-Modus
Siehe Diagramm auf Seite 209.

2. Einen Versuch in der Werkseinstellung starten.

Zur Optimierung des Umrichters [P-Anteil PID Regler] (rPG) oder [I-Anteil PID Regler] (rIG) schrittweise
und unabhangig voneinander abgleichen und die Wirkung auf den PID-Istwert im Verhaltnis zum Sollwert
beobachten.

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:

- Im Beharrungszustand muss die Drehzahl stabil bleiben und dem Sollwert entsprechen; der PID-
Istwert muss stabil bleiben.

- Im temporéaren Betrieb muss die Drehzahl der Rampe folgen und sich schnell stabilisieren; der PID-
Istwert muss der Drehzahl folgen. Andernfalls die Umrichtereinstellungen und/oder Gebersignale
und die Verdrahtung uberprifen.

* Umschaltung in den PID-Modus

* [Anp. Auslauframpe] (brA) auf [Nein] (nO) setzen (kein Selbstabgleich der Rampe).

* Die [PID Rampe] (PrP) auf den fur die Maschine zuldssigen Minimalwert einstellen, ohne eine

Uberbremsung [Uberbr.] (ObF) auszulésen.

¢ Den I-Anteil [I-Anteil PID Regler] (rIG) auf den Minimalwert einstellen.

* Den D-Anteil [D- Anteil PID Regler] (rdG) auf O lassen.

* Den PID-Istwert und den Sollwert beobachten.

* Eine Reihe von Anlauf-/Anhalteoperationen oder schnelle Last- oder Sollwert-Anderungen durchfiihren.
Den P-Anteil [P-Anteil PID Regler] (rPG) so einstellen, dass der beste Kompromiss zwischen

Ansprechzeit und Stabilitat wahrend der temporéren Phasen gefunden wird (leichtes Uberschwingen
und 1 bis 2 Schwingungen vor Stabilitét).

* Wird der Sollwert nicht im Beharrungszustand eingehalten, den I-Anteil [I-Anteil PID-Regler] (rIG)
progressiv erhdhen und bei Instabilitat (Pendeln) den P-Anteil [P-Anteil PID-Regler] (rPG) vermindern.
Einen Kompromiss zwischen Ansprechzeit und statischer Genauigkeit ermitteln (siehe Diagramm).

* SchlieRlich kann mit dem D-Anteil ein Uberschwingen reduziert und die Ansprechzeit verbessert
werden, mit einem Stabilitdétskompromiss als Ausgleich, der nicht leicht zu erzielen ist, da dies von drei
Verstarkungsfaktoren abhéngig ist.

¢ Versuche Uber den gesamten Sollwertbereich durchfuihren.
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Stabilisierungszeit

Regel-
groRe rPG hoch
Uberschwingen
Sollwert — Statischer Fehler
Proportional- UI\VAVAVAVAVAVA
verstéarkung
rPG niedrig
Anstiegszeit
Zeit "
rlG hoch
A Sollwert
Integral- \ o~
Anteil i e ~
rIG niedrig
Zeit
Sollwert PG und 11G korrekt
\ P Y rPG und rIG korre
rdG erhoht
Zeit

Die Schwingungsfrequenz hangt von der Kinematik des Systems ab.

Parameter

Anstiegszeit
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Stabilisierungszeit

Statischer Fehler
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v d
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > PID-

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
Pld- [PID REGLER]
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
PIF [Zuord. Istwert PID] [Nein] (nO)
nOJ|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
AL1|[AI1] (A11): Analogeingang Al
A12|[AI2] (A12): Analogeingang A2
AL3[[AIZ] (A13): Analogeingang A3
PII[RP] (PI): Impulseingang
AIUTL|[Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 Giber den Kommunikationsbus
AIUZ[[Al virtual 2] (AIU2): Virtueller Analogeingang 2 Giber den Kommunikationsbus
OAO01|[OA01] (OAOL): Funktionsblocke: Analogausgang 01
OA10|[OA10] (OA10): Funktionsbldcke: Analogausgang 10
AIC2 [Al2 Kommunikation] [Nein] (nO)
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) auf [Al virtual 2] (AlU2) gesetzt ist. Der Parameter ist
* auch uber das Menii [EIN/ AUSGANGE] (I O-) zugéanglich.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
Mdb|[Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAn): Integriertes CANopen®
nEt|[Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
PIF1 [Istwert PID min] 0 bis [Istwert PID max.] (PIF2) (2) 100
* Wert fur die Ruckfuhrung des minimalen Istwerts.
(1)
PIF2 [Istwert PID max] [Istwert PID min] (PIF1) bis 32767 (2) [1,000
* Wert fur die Ruckfuhrung des maximalen Istwerts.
(1)
PIP1 [min Sollw PID] [Istwert PID min] (PIF1) bis 150
[max Sollw PID] (PIP2) (2)
* Minimaler Wert des Prozesses.
1)
PIP2 [max Sollw PID] [min Sollw PID] (PIP1) bis 900
[Istwert PID max] (PIF2) (2)
* Maximaler Wert des Prozesses.
1)
Pl [Sollw int PID] [Nein] (nO)
* Sollwert des internen PID-Reglers.
nO|[Nein] (nO): Der Sollwert des PID-Reglers wird durch [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw1B] (Fri1b) geliefert; evtl.
mit den Funktionen Summierung/Subtraktion/Multiplikation (siehe Ubersicht auf Seite 209).
YES|[Ja] (YES): Der Sollwert des PID-Reglers ist durch den Parameter [Int.Sollw. PID] (rPI) als interner Sollwert festgelegt.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > PID-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
rPI [Int.Sollw. PID] [min Sollw PID] (PIP1) bis 150
[max Sollw PID] (PIP2)
%* Sollwert des internen PID-Reglers.
( ) Der Parameter ist auch tiber das Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-) zugénglich.
rPG [P-Anteil PID Regler] | 0,01 bis 100 |1
* Proportionalverstarkung.
riG [I-Anteil PID Regler] | 0,01 bis 100 |1
* Integralverstarkung.
rdG [D- Anteil PID Regler] | 0,00 bis 100 |0
* Differentialverstarkung.
PrP [PID Rampe] |Obis 99,9s |Os
* Hochlauf-/Auslauframpe des PID, die flr einen Bereich von [min Sollw PID] (PIP1) bis [max Sollw PID] (PIP2) bzw.
c ) umgekehrt festgelegt ist.
(1)
PIC [Umkehr Korrek. PID] [Nein] (nO)
Invertierte Korrekturrichtung [Umkehr Korrek. PID] (PIC):
Wenn [Umkehr Korrek. PID] (PIC) auf [Nein] (nO) gesetzt ist, dann steigt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv
* ist; Beispiel: Druckregelung iber Kompressor.
Wenn [Umkehr Korrek. PID] (PIC) auf [Ja] (YES) gesetzt ist, dann sinkt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv
ist; Beispiel: Temperaturregelung uber Kihllufter.
nO|[Nein] (nO): Nein
YES|[Ja] (YES): Ja
POL [min. PID Ausgang] - 599 bis 599 Hz 0 Hz
* Minimalwert des Reglerausgangs in Hertz.
1)
POH [max. PID Ausgang] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* Maximalwert des Reglerausgangs in Hertz.
1)
PAL [Al min Wert Rickm] [Istwert PID min] (PIF1) bis 100
* [Istwert PID max] (PIF2) (2)
( ) Unterer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.
(1)
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Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PAH [Al max Wert Ruickm] [Istwert PID min] (PIF1) bis 1,000
[Istwert PID max] (PIF2) (2)
* Oberer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.
1)
PEr [Alarm Fehler PID] 0 bis 65535 (2) 100
* Uberwachungsschwellwert der Reglerabweichung.
1)
PIS [PID Reset | Anteil] [Nein] (nO)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv (I-Anteil des PID ist giiltig).
* Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv (I-Anteil des PID ist gesperrt).
nQ Nein] (nO): Nicht zugeordnet
L7 [L11] (L11): Logikeingang LI1
. [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
FPI [Zuord. Ref v PID] [Nein] (nO)
* Vorgegebener Frequenzeingang des PID-Reglers.
nO [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
All [Al1] (A11): Analogeingang Al
Al2 [AI2] (A12): Analogeingang A2
Al3 [AI3] (A13): Analogeingang A3
LCC [HMI] (LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb [Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn [CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
nEt [Kom. Karte] (nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte
PI [RP] (PI): Impulseingang
AlU1 [Al virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
OAO01 [OA01] (OAOL): Funktionsbldcke: Analogausgang 01
OA10 [OA10] (OA10): Funktionsbldcke: Analogausgang 10
PSr [KoefMulti Ref v PID] 1 bis 100% 100%
* Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs.
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Zuord. Ref v PID] (FPI) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
(1)
PAU [Zuord. Auto/Hand] [Nein] (nO)
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.
nQ [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI [L11] (L11): Logikeingang LI1
4 [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
AC2 [Hochlaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s (3) 5s
* Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor] (FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert
dieses Parameters entsprechend den Anwendungsmaoglichkeiten festgelegt werden.
c ) Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-Ups*“ des PID aktiv.
1)

ER24

215
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > PID-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PIM [PID Sollw Hand] [Nein] (nO)
Frequenzeingang im Handbetrieb. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Zuord. Auto/Hand] (PAU) ungleich
* [Nein] (nO) ist.

Die Vorwahlfrequenzen sind bei einem manuellen Sollwert aktiv, wenn sie konfiguriert sind.

nO|[Nein
Al1|[AlL

] (nO): Nicht zugeordnet
] (A11 Analogeingang Al
Al2|[AI2] (A12): Analogeingang A2
AlI3|[AI3] (A13): Analogeingang A3
PII[RP] (P1): Impulseingang
AIUT[AIl virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
OAO01|[OAO01] (OAOL): Funktionsblocke: Analogausgang 01

OA10[[OA10] (OA10): Funktionsblécke: Analogausgang 10

tLS [Betriebsd. bei LSP] 0 bis 999,9 s 0s

Maximale Betriebsdauer mit [Kleine Frequenz] (LSP) (siehe [Kleine Frequenz] (LSP), Seite 85).
Nach einem Betrieb mit [Kleine Frequenz] (LSP) wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors automatisch

(1) befohlen. Der Motor lauft wieder an, wenn der Frequenzsollwert Ube [Kleine Frequenz] (LSP) liegt und noch immer ein
Fahrbefehl vorhanden ist.

c ) Hinweis: Der Wert 0 entspricht einer unbegrenzten Zeit.
Wenn [Betriebsd. bei LSP] (tLS) ungleich 0 ist, wird der Parameter [Normalhalt] (Stt), Seite 173, auf [StopRampe]

(rMP) forciert (nur wenn ,Anhalten tiber Rampe* konfiguriert werden kann).

rsL [Wert Restart PID] 0.0 bis 100,0 0

* AWARNUNG

z 25 UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zusténden fuhrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Wenn die Funktionen ,PID“ und ,Betriebsdauer bei kleiner Frequenz [Betriebsd. bei LSP] (iLS) gleichzeitig konfiguriert
werden, besteht die Moglichkeit, dass der PID-Regler eine Frequenz einzustellen versucht, die kleiner als [Kleine Frequenz]
(LSP) ist.

Hierdurch ergibt sich ein nicht zufriedenstellender Betrieb, d. h. Anlauf, Drehung bei kleiner Frequenz LSP, Stillstand usw.

Mit dem Parameter [Wert Restart PID] (rSL) (Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf) kann ein minimaler Schwellwert
der PID-Abweichung fiir den Wiederanlauf nach einem Stillstand bei langerem Betrieb mit kleiner Frequenz [Kleine Frequenz]
(LSP) eingestellt werden. [Wert Restart PID] (rSL) ist ein Prozentwert der PID-Abweichung (der Wert ist abh&ngig von den
Parametern [Istwert PID min] (PIF1) und [Istwert PID max] (PIF2), siehe [Istwert PID min] (PIF1) Seite 213).

Die Funktion ist inaktiv, wenn [Betriebsd. bei LSP] (tLS) = 0 oder wenn [Wert Restart PID] (rSL) = 0.

(1) Der Parameter ist auch Gber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

(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 fiir 15.650.

(3) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s gemaf [Auflosung Rampe] (Inr), Seite 170.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewéhlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
== genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

x 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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VORW. PID SOLLWERTE

()

Code Name/Beschreibung |Einstel|bereich Werkseinstellung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
Prl- [VORW. PID SOLLWERTE]
Die Funktion ist zuganglich, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF), Seite 213, zugeordnet ist.
Pr2 [Zuord 2 PID-Sollw] [Nein] (nO)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI9f[LI1] (LI11): Logikeingang LI1
|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
Pr4 [Zuord 4 PID-Sollw] [Nein] (nO)
Stellen Sie sicher, dass [Zuord 2 PID-Sollw] (Pr2) vor der Zuordnung dieser Funktion zugeordnet wurde.
Identisch mit [Zuord 2 PID-Sollw] (Pr2)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.
rP2 [2.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID] (PIP1) bis 300
[max Sollw PID] (PIP2) (2)
* Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn [Zuord 2 PID-Sollw] (Pr2) zugeordnet ist.
1)
rP3 [3.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID] (PIP1) bis 600
[max Sollw PID] (PIP2) (2)
* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord 3 PID-Sollw] (Pr3) zugeordnet ist.
(1)
rP4 [4.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID] (PIP1) bis 900
[max Sollw PID] (PIP2) (2)
%* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord 4 PID-Sollw] (Pr4) zugeordnet ist.
@
(1) Der Parameter ist auch tber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.
(2) Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte tiber 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 Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
¥ Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden kodnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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MOMENTENBEGRENZUNG
Zwei Arten der Momentenbegrenzung sind moglich:

* 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. Beide Begrenzungstypen sind
dezentral Uber einen Logikeingang oder den Kommunikationsbus konfigurier- oder umschaltbar.

[aktivierung M Begr.] (L L H)

I

I

I

I

I

I
KI

b

M Begr. Moto [Ja]
f.[L L s T | Momenten- (HE 5)
——— = | begren- Q.
2ung durch L
Farameter [ ]O I ‘,\ﬁ
[M Begr. e o =
Generator] I o
(EL L) Ll) [Nein]
LI tnal
Bagrenzungswert
[M Begr. Gber Al} (£ L L) Berdicksichtigung
| des niedrigsten |
| Werts
I
[Ja] |
Momenten- (HE S I
begrenzung ) [AI]
[ALT (A ) durch Ana- "Jln..
O [RP]1 (P 1) logeingang, (3]
RP | Jueeem e
| O~ |
[Mein] |
&) (no) |
LI I
I
I
|
[Zuord. Sollw M] (L A1)
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
tOL- [BEGR. DREHMOMENT]
tLA [aktivierung M Begr.] |[Nein] (nO)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.
nOl[Nein] (nO): Funktion inaktiv
YES|[Ja] (YES): Funktion immer aktiv
L13f[LI1] (L11): Logikeingang LI1
|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
IntP [Inkrement Drehm.] [1%] (1)
Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.] (tLA) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
* Auswabhl der Einheit der Parameter [M Begr. Motor] (tLIM) und [M Begr. Generator] (tLIG).
0.14[0,1%] (0.1): Einheit 0,1%
1|[1%] (1): Einheit 1%
tLIM [M Begr. Motor] 0 bis 300% 100%
* Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.] (tLA) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
Drehmomentenbegrenzung bei Motorbetrieb in Prozent oder bei 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter
( ) [Inkrement Drehm.] (IntP).
(1)
tLIG [M Begr. Generator] 0 bis 300% 100%
* Dieser Parameter ist nicht zugéanglich, wenn [aktivierung M Begr.] (tLA) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
Drehmomentenbegrenzung bei Generatorbetrieb in Prozent oder bei 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter
() [Inkrement Drehm.] (IntP).
(1)
tAA [Zuord. Sollw M] [Nein] (nO)
Ist die Funktion zugeordnet, dann schwankt die Begrenzung von 0% bis 300% des Nennmoments entsprechend dem Signal 0%
bis 100%, das fiir den zugeordneten Eingang verwendet wird.
Beispiele:
12 mA an einem Eingang 4-20 mA ergibt eine Begrenzung auf 150% des Nennmoments.
2,5V an einem Eingang 10 V ergibt 75% des Nennmoments.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet (Funktion nicht aktiv)
Al1l[AI1] (Al1): Analogeingang
Al2|[AI2] (Al2): Analogeingang
Al3|[AI3] (Al3): Analogeingang
PI[[RP] (PI): Impulseingang
AIUL[AI virtual 1] (AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
AlUZ|[Al virtual 2] (AlU2): Virtueller Eingang Uber den Kommunikationsbus, der Uber [Al2 Kommunikation] (AIC2), Seite 134,
konfiguriert wird.
OAO01][OA01] (OAOL): Funktionsblocke: Analogausgang 01
OA10[[OA10] (OA10): Funktionsblocke: Analogausgang 10
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

tLC [M Begr. Uber Al] [Ja] (YES)

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.] (tLA) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

Identisch mit [aktivierung M Begr.] (tLA), Seite 219.

Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits:

* Die Begrenzung wird durch die Parameter [M Begr. Motor] (tLIM) und [M Begr. Generator] (tLIG) geliefert, wenn
[aktivierung M Begr.] (tLA) ungleich [Nein] (nO) ist.

Keine Begrenzung, wenn [aktivierung M Begr.] (tLA) auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits:

Die Begrenzung hangt vom Eingang ab, der durch [Zuord. Sollw M] (tAA) belegt ist.

Hinweis: Wenn [Begr Drehm] (tLA) und [Zuord. Sollw M] (tAA) gleichzeitig freigegeben werden, wird der niedrigste Wert

beriicksichtigt.

(1) Dieser Parameter ist auch tber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

* Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgew&hlt wurde.
Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
== genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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STROMBEGRENZUNG
Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich ‘Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
CLI- [STROMBEGRENZUNG]
LC2 [2. Strombegr] | [Nein] (nO)

nO
LI1

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] (nO): Funktion inaktiv
[LI1] (LI11): Logikeingang LI1
[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

CL2

()

()

CLI

[Wert 2. Strombegr.] |0 bis 1,5 In (1) 1,5In (1)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Esistsicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fir den angelegten Maximalstrom
besitzt.

* Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlie3lich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fithren!

Zweite Strombegrenzung.

Dieser Parameter ist zugénglich, wenn [2. Strombegr] (LC2) ungleich [Nein] (nO) ist.

Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.

Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)
verriegeln, wenn dies aktiviert wurde (siehe [Verlust Motorphase] (OPL), Seite 261). Liegt sie unterhalb des
Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

[Strombegrenzung] |0 bis 1,5 In (1) 1,51n (1)

HINWEIS

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Esist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fur den angelegten Maximalstrom
besitzt.

* Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren Ihrer Anwendung einschlief3lich
Deklassierungsanforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

Erste Strombegrenzung.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [2. Strombegr] (LC2) ungleich [Nein] (nO) ist.

Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.

Hinweis: Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase] (OPL)
verriegeln, wenn dies aktiviert wurde (siehe [Verlust Motorphase] (OPL), Seite 261). Liegt sie unterhalb des

Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

*

Q)

(1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

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
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > CLI-

DYN. STROMLIMIT

Der DTM ER24 ist fur das Einstellen der BMP-Motoren mit SoMove erhaltlich. Fir die Installation des ER24 DTM (device
type manager) kénnen Sie unser FDT (field device tool) herunterladen und installieren. Weitere Informationen erhalten
Sie bei Ihrer néchstgelegenen BLEMO-Niederlassung.

LAY . 90%*max 212t
[Uberlastniveau I2t]

212t

~
Strom v \\\

e
CcL /
Strombegrenzung InMotor
Code Name / Description |Adjustment range |Factory setting
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
|2t- [DYN. STROMLIMIT]
I2tA [Aktivierung I2t] |[N0] (nO)
* 12t-Modellaktivierung fir Strombegrenzung
nO [[Nein] (nO):
YES |[[Ja] (YES):
Wenn i2t >/= Max.Zi%, [Uberlastniveau I2t] (12tM) = 100 und Strombegrenzung = InMotor
Wenn i2t </= Max.Zi2t*90%, [Uberlastniveau I2t] (I12tM) </= 90 und Strombegrenzung = CLI
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Verzogerung I2t] (I12tt) nicht = [0.00 ] (0.00) ist.
12t [Max. Strom I3t] |1.5 In+1 (1)
Maximaler Strom von 12t-Modell
12tt [Verzbgerung I2t] 0.00 bis 655.35 |[0.00] (0.00)

Maximale Zeit von [2t-Modell

(1) Entsprechend 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 ausgewahit wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden koénnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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ANSTEUERUNG NETZSCHUTZ

Das Netzschitz schlieltt bei jedem Fahrbefehl fir Rechis- oder Linkslauf und &ffnet nach jedem Halt, sobald
der Umrichter verriegeltist. Ist beispielsweise der Haltemodus ein Halt iber Rampe, &6ffnet das Schutz, wenn
die Motorfrequenz gleich Null ist.

Hinweis: Die Steuerung des Umrichters muss (ber eine externe 24-V-Quelle versorgt werden.
Verdrahtungsbeispiel:

Not-Aus
Betrieb /
3~ Netz Wieder-
—— einschalten £~ K11

-

1
Lie Lin +24;

Spannungsversorgung 24

ANSTEUERUNG NETZSCHUTZ

Hinweis: Nach Freigabe der Taste ,Not-Aus"” ist die Aktivierung der Taste ,Betrieb/Wiedereinschalten®
erforderlich.

Lle = Fahrbefehl [Rechtslauf] ( F ~ &) oder [Linkslauf] (-~ - 5)
LO-/LO+ = [Zuord. Netzschiitz] (L L [)
LIn = [Zuord. Verriegelung] (L £ 5)

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES UMRICHTERS
Die Funktion nicht fur Zyklen verwenden, die kirzer sind als 60 Sekunden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschiden fiihren!
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
LLC- [ANST. NETZSCHUTZ]
LLC [Zuord. Netzschitz] |[Nein] (nO)
Logikausgang oder Steuerrelais.
nO|[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
LO1][LO1]] (LO1): Logikausgang LO1
r2{[R2] (r2): Relais R2
dO1|[D01] (dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn [Zuordnung
AO1] (AO1), Seite 143, auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
LES [Zuord. Verriegelung] [Nein] (nO)
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Zuord. Netzschiitz] (LLC) ungleich [Nein] (nO) ist.
* Die Verriegelung des Umrichters erfolgt im Zustand O des zugeordneten Eingangs oder Bits.
nOl[Nein] (nO): Funktion inaktiv
L11f[LI1] (L11): Logikeingang LI1
|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
LCt [Time out Netzspg] 5 bis 999 s 5s
* Zeit, in der das SchlieBen des Netzschiitzes Uberwacht wird. Wenn nach dieser Zeit keine Spannung im Leistungskreis des
Umrichters vorhanden ist, wird dieser mit dem Fehler [Netzschtz] (L CF) verriegelt.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > OCC-

ANSTEUERUNG MOTORSCHUTZ

Diese Funktion erméglicht die Ansteuerung eines Schiitzes zwischen Umrichter und Motor durch den
Umrichter. Das SchlieBen des Schiitzes erfolgt, wenn ein Fahrbefehl vorliegt. Das Offnen des
Schutzes erfolgt, wenn kein Strom mehr im Motor fliel3t.

Hinweis: Wenn die Bremsung mit GleichstroSmeinspeisung verwendet wird, erfolgt kein SchlieRen
des Ausgangsschiitzes, solange die Bremsung mit Gleichstromeinspeisung aktiv ist.

Rickmeldung des Motorschutzes
Der entsprechende Logikeingang muss auf 1 sein, wenn kein Fahrbefehl vorhanden ist, und bei Betrieb auf 0.
Bei Inkoharenz 16st der Umrichter den Fehler FCF2 aus, wenn das Motorschiitz nicht schlief3t (LIx auf 1),
und den Fehler FCF1, wenn es festklemmt (LIx auf 0).

Mit dem Parameter [Verz. Start Mot.sch.] (dbS) kann die Auslosung des Fehlers im Fall eines Fahrbefehls
verzdgert werden, und der Parameter [Zeitverz. MotSchiitz] (dAS) verzégert den Fehler bei einem
Haltebefehl.

Hinweis: Der Fehler FCF2 (das Schiitz schlie3t nicht) kann durch einen Wechsel von 1 auf 0 des
Fahrbefehls (0 --> 1 --> 0 bei einer 3-Draht- Steuerung) wiedereingeschaltet werden.

|
| ER24
i Steuerteil Ruckfuhrung
fU VW o LOs/Re +24 Lie
L - _T__ — AN
T ]) | &I K20 szg
KM2 N——N\— e

I

|

i K20

i

s N (Y

Die Funktionen [Zuord. Motorschiitz] (OCC) und [Rickm. Mot. Schiitz] (rCA) kénnen einzeln oder
gemeinsam verwendet werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

Code

|Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung

FUn-

[APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)

OCC-

[ANST. MOTORSCHUTZ]

occC

LO1
r2
do1

[Zuord. Motorschitz] |[Nein] (nO)

DRI- > CONF > FULL > FUN- > MLP- > OCC-

Logikausgang oder Steuerrelais.

nO |[[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
[LO1] (LO1): Logikausgang LO1

[R2] (r2): Relais R2

AO1] (AOL), Seite 143, auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

rCA

LI1

[Ruckm. Mot. Schiitz] [Nein] (nO)

[DO1] (dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn [Zuordnung

Der Start des Motors erfolgt im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits.

nO | [Nein] (nO): Funktion inaktiv
[LI1] (L11): Logikeingang LI1

.} [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

dbS

()

[Verz. Start Mot.sch.] 0,05 bis 60 s 0,155

Verzogerung fir:

Motorsteuerung nach Auftreten eines Fahrbefehls.

Fehleriberwachung des Motorschitzes, wenn die Riickmeldung zugeordnet wurde. Schlie3t das Schiitz nicht nach der
eingestellten Zeit, bewirkt dies eine Verriegelung mit dem Fehler FCF2.

Dieser Parameter ist zugénglich, wenn [Zuord. Motorschitz] (OCC) oder [Riickm. Mot. Schiitz] (rCA) zugeordnet sind.
Die Verzogerungszeit muss langer sein als die Zeit fuir das SchlieRen des Motorschiitzes.

dAS

[Zeitverz. MotSchutz] 0 bis 5,00 s 0,10s

¥ Verzogerung der Uberwachung des Offnens des Motorschiitzes nach einem Halt des Motors. Der

()

Parameter ist zuganglich, wenn [Rickm. Mot. Schiitz] (rCA) zugeordnet ist.

Die Verzégerungszeit muss langer sein als die Zeit fiir das Offnen des Motorschiitzes. Wenn die Einstellung 0 ist, wird der
Fehler nicht Gberwacht.

Offnet das Schiitz nicht nach der eingestellten Zeit, bewirkt dies eine Verriegelung mit dem Fehler FCF1.

()

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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POSITIONIERUNG UBER GEBER ODER ENDSCHALTER

Diese Funktion erméglicht die Verwaltung der Positionierung anhand von Positions- oder Endschaltern,
die mit Logikeingangen verbunden sind, oder anhand von Steuerwortbits:

* Abbremsen

* Stopp

Die Logik der Eingangs- oder der Bitaktionen ist konfigurierbar bei steigender (Wechsel von 0 auf 1) oder
fallender (Wechsel von 1 auf 0) Flanke. Das folgende Beispiel bezieht sich auf eine steigende Flanke:

Fahrbefehl Rechtslauf

Fahrbefehl Linkslauf

[Pos LSP FW]

[EM Vorw. Stop]

Drehzahl

[Kleine Frequenz]
(LSP)

L/

Der Abbrems- und der Stoppmodus sind konfigurierbar.

Die Funktionsweise ist fur beide Drehrichtungen identisch. Die Abbremsung und der Stopp folgen der
gleichen Logik wie weiter unten angegeben.
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Beispiel: Abbremsung im Rechtslauf bei steigender Flanke

¢ Die Abbremsung im Rechtslauf erfolgt bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des Eingangs oder
des der Verlangsamung im Rechtslauf zugeordneten Bits, wenn diese steigende Flanke in
Rechtsrichtung erfolgt. Der Abbremsbefehl wird dann gespeichert, selbst im Fall einer
Netzunterbrechung. Der Betrieb mit groRer Frequenz in der umgekehrten Drehrichtung ist zuléssig. Der
Abbremsbefehl wird bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) des Eingangs oder des der Abbremsung
im Rechtslauf zugeordneten Bits geléscht, wenn diese Flanke in Linksrichtung erfolgt.

* Es ist moglich, ein Bit oder einen Logikeingang zuzuordnen, um die Funktion zu sperren.

* Der Abbremsbefehlim Rechtslauf wird wahrend des Zustands 1 des Sperreingangs oder des Bits gesperrt,
jedoch werden die Ubergéange auf den Gebern iiberwacht und gespeichert.

Beispiel: Positionierung der Endschalter bei steigender Flanke

ey 5 &

Stopp Abbremsen Abbremsen Stopp
A Linkslauf Linkslauf L'pkslauf RechtsIaHI Rechtslauf Rechtslauf I:
y 5
- e
y () @) |
AL SIS % / AL
STEUERUNGSVERLUST

* Prifen Sie den korrekten Anschluss der Endschalter.

¢ Prifen Sie die korrekte Installation der Endschalter. Die Endschalter mussen in ausreichender Entfernung vom
mechanischen Anschlag installiert werden, um einen angemessenen Anhalteweg zu gewahrleisten.

* Sie mussen die Endschalter entriegeln, damit diese einsatzfahig sind.
* Prifen Sie die korrekte Funktion der Endschalter.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Betrieb mit kurzen Nocken:

AwWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST
Bei der ersten Inbetriebnahme oder nach einem Zuriicksetzen der Konfiguration auf die Werksein-
stellungen muss der Motor immer auRerhalb der Abbrems- und Stoppbereiche gestartet werden.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

AwARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Ist der Umrichter ausgeschaltet, speichert er den aktuellen Bereich.

Wird das System bei ausgeschaltetem Umrichter manuell bewegt, miissen Sie vor dem erneuten
Einschalten die urspriingliche Position wiederherstellen.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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In diesem Fall muss beim ersten Betrieb oder nach dem Rucksetzen auf die Werkseinstellungen der
Anlauf des Umrichters zur Initialisierung der Funktion ein erstes Mal au3erhalb der Abbrems- und
Stoppbereiche erfolgen.

Abbremsbereich Rechtslauf

Abbremsen. S

Rechtslauf

Ftoppbereich Rechtslauf

Stopp Rechtslauf @

Betrieb mit langen Nocken:
In diesem Fall liegt keine Einschrankung vor, und die Funktion kann tber die gesamte Strecke
initialisiert werden.

_ Abbremsbereich Rechtslauf
|

X
Abbremsen \\\\ \}\\\\ \\\

Rechtslauf Stoppbereich Rechtslauf

Stopp Rechtslauf \\§ § § § ;

Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-Endschalter
Mit dieser Funktion lasst sich der Stopp der Verfahreinheit automatisch nach dem Abbremsungs-
Endschalter tiber einen bestimmten Anhalteweg im Voraus festlegen.

Entsprechend der linearen Nenndrehzahl und der vom Umrichter geschéatzten Drehzahl wéahrend der
Ausloésung des Abbremsungs-Endschalters |6st der Umrichter selbst den Halt gemaR dem

konfigurierten Anhalteweg aus.

Diese Funktion kann verwendet werden, wenn firr beide Fahrtrichtungen ein gemeinsamer Endschalter
(Uberschreitung) mit manuellem Wiedereinschalten vorhanden ist. Er reagiert dann nur noch zur
Sicherheit, wenn der Anhalteweg tberschritten wird. Der Stopp-Endschalter hat Prioritat vor der Funktion.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > LPO-

In Abhangigkeit des Parameters [Typ Auslauframpe] (dSF) wird eine der beiden nachstehend
beschriebenen Funktionsweisen erzielt:

Frequenz A
1 [Typ Auslauframpe] (dSF) = [Standard] (Std)
Abbremsungs- \
frequenz
\ Anhalteweg
A B A: Abbremsungs-Endschalter erreicht
[Anhalteweg] (Std) B: Automatischer Stopp auf Distanz
Frequenz ™ *1
‘-— [Typ Auslauframpe] (dSF) = [Optimiert] (OPt)
Abbremsungs-
frequenz
\ Anhalteweg

A B

Hinweis:
* Wird die Auslauframpe wéhrend des gefahrenen Anhaltewegs geéandert, wird diese Distanz nicht eingehalten.
* Wird die Fahrtrichtung wahrend des gefahrenen Anhaltewegs geéndert, wird diese Distanz nicht eingehalten.

AWARNUNG

STEUERUNGSVERLUST

Stellen Sie sicher, dass der konfigurierte Abstand auch tatséchlich mdglich

ist. Diese Funktion ersetzt nicht den Endschalter.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
LPO- [POSITION UBER ENDSCH]
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
SAF [Pos Vorw. Stop] [Nein] (nO)
Stoppschalter Rechtslauf.
nO|[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LIIf[LI1] (L11): Logikeingang LI1
|[...] (..): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
SAr [PosRWStop] [Nein] (nO)

Stoppschalter Linkslauf.
Identisch mit [Pos Vorw. Stop] (SAF).
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > LPO-

Code |Name/Beschreibung |Einste|lbereich Werkseinstellung
SAL [Konfig. Pos Stop] [Aktiv Low] (LO)
STEUERUNGSVERLUST
* Ist [Konfig. Pos Stop] (SAL) auf [Aktiv High] (HIG) eingestellt, ist der Stoppbefehl bei dem aktiven
Signal aktiv und wird bei einer Unterbrechung der Verbindung nicht angewendet.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschéadigung des Materials zur Folge haben.
Betéatigungspegel Stoppschalter.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Stoppsensor zugeordnet wurde. Damit wird die
positive oder negative Logik der dem Halt zugeordneten Bits oder Eingénge definiert.
LO |[Aktiv Low] (LO): Haltebefehl bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
HIG | [Aktiv High] (HIG): Haltebefehl bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) der Bits oder der zugeordneten Eingénge.
dAF  |[Pos LSP FW] | nein] (00)
Verlangsamung erreicht bei Rechtslauf.
Identisch mit [Pos Vorw. Stop] (SAF).
dAr [Pos LSP RW] | INein] (n0)
Verlangsamung erreicht bei Linkslauf.
Identisch mit [Pos Vorw. Stop] (SAF).
dAL [Konf. EM Brems.] |[Aktiv Low] (LO)
GEFAHR VON GERATESCHADEN
%* Wenn [Konf. EM Brems.] (dAL) auf [Aktiv High] (HIG) gesetzt ist, wird der Abbremsbefehl bei einem
aktiven Signal aktiviert (der Abbremsbefehl wird nicht ausgegeben, wenn aus irgendeinem Grund kein Signal
anliegt).
Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Abbremssensor zugeordnet wurde. Damit wird die
positive oder negative Logik der der Abbremsung zugeordneten Bits oder Eingénge definiert.
LO |[Aktiv Low] (LO): Abbremsbefehl bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
HIG  |[Aktiv High] (HIG): Abbremsbefehl bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
[Absch. Endsch. Man]
CLS [Nein] (nO)
STEUERUNGSVERLUST
* Wenn [Absch. Endsch. Man] (CLS) auf einen Eingang gesetzt und aktiviert ist, wird die Endschalter-

Steuerung gesperrt.
Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zusténden fihrt.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
Im Zustand 1 des zugeordneten Bits oder Eingangs ist die Aktion des Endschalters deaktiviert. Wurde der Umrichter in diesem
Moment durch den Endschalter abgebremst oder gestoppt, lauft er wieder an, bis sein Drehzahlsollwert erreicht ist.

nOl[Nein] (nO): Funktion inaktiv
L13f[LI1] (L11): Logikeingang LI1
J[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

PAS [Stop Modus] [StopRampe] (rMP)

* Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

rMP|[StopRampe] (rMP): Uber Rampe

FSi[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt (Rampe durch [Koeffiz. Schnellhalt] (dCF) reduziert,siehe [Koeffiz. Schnellhalt] (dCF),
Seite 91)

nSt|[Freier Ausl.] (nSt): Freier Auslauf

dSF [Typ Auslauframpe] [Standard] (Std)

* Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

Std[[Standard] (Std): Verwendet die giltige Rampe [Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2).

OP1|[Optimiert] (OPt): Die Rampenzeit wird in Abhangigkeit von der realen 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 Ausgangsdrehzabhl).

Std [Anhalteweq] [Nein] (nO)
Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
* Aktivierung und Einstellung der Funktion ,Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-Endschalter.

nO|[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv (die beiden nachsten Parameter sind folglich nicht zuganglich).
40,01 bis 10,00: Einstellung des Anhaltewegs in Metern.

nLS [Nenn-Geschw.] 0,20 bis 5,00 m/s 1,00 m/s
Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und [Anhalteweg] (Std)
* nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

Nenngeschwindigkeit in Metern/Sekunde.

SFKd [Korrektur Stop] 50 bis 200% 100%
Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und [Anhalteweg] (Std)
* nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

Auf den Anhalteweg angewandter Skalierungsfaktor; beispielsweise zur Kompensation einer nicht linearen Rampe.

MStP [Memo Stop] |[N0] (nO)
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich wenn ein Endschalter oder Sensor zu der Funktion POSITIONIERUNG UBER
* GEBER ODER ENDSCHALTER zugewiesen wurde.

Mit oder ohne Speicherung der Systemposition.

nO|[Nein] (nO): Ohne Speicherung der Systemposition
YES|[Ja] (YES): Mit Speicherung der Systemposition

PrSt [Start freigeben] [No] (nO)

* Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Geber zugewiesen wurde.
Der Start hat Prioritat, auch wenn der Stoppschalter aktiviert ist.

nO|[Nein] (nO): Keine Prioritat fur Neustart bei aktiviertem Stoppschalter
YES|[Ja] (YES): Prioritat fir Neustart auch bei aktiviertem Stoppschalter
Das Setzen dieses Parameters auf [Nein] (nO) wird erzwungen, wenn [Memo Stop] (MStP) = [ja] (YES).

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
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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PARAMETERUMSCHALTUNG

Es besteht die Moglichkeit, einen Satz von 1 bis 15 Parametern des Meniis [EINSTELLUNGEN] (SEt-) auf
Seite 87 zu wahlen. Diesen Parametern kdnnen dann 2 oder 3 unterschiedliche Werte zugewiesen werden.
Die 2 oder 3 Wertegruppen kénnen durch 1 oder 2 Logikeingdnge oder Steuerwortbits geschaltet werden.
Diese Umschaltung kann wahrend des Betriebs erfolgen (Motor in Betrieb).

Diese Umschaltung kann auch durch ein oder zwei Frequenzschwellwerte gesteuert werden. Jeder
Schwellwert funktioniert wie ein Logikeingang (0 = Schwellwert nicht erreicht, 1 = Schwellwert erreicht).

Werte 1

Werte 2

Werte 3

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Eingang LI oder Bit oder Frequenzschwellwert |0 1 0 oder 1
2 Werte

Eingang LI oder Bit oder Frequenzschwellwert |0 0 1

3 Werte

Hinweis: Andern Sie diese Parameter nicht im Menii [EINSTELLUNGEN] (SEt-), da jede Anderung in
diesem Meni ([EINSTELLUNGEN] (SEt-)) beim nachsten Einschalten verloren geht. Sie kénnen bei

Betrieb Gber das Meni [PARAMETERUMSCHALT.] (MLP-) in der aktiven Konfiguration eingestellt

werden.

Hinweis: Die Konfiguration der Parameterumschaltung ist nicht Uber das integrierte Bedienterminal méglich.

Uber das integrierte Terminal kénnen die Parameter nur eingestellt werden, wenn die Funktion zuvor tiber
das Grafikterminal, eine PC-Software oder das Bus- oder Kommunikationsnetz konfiguriert wurde. Wurde

die Funktion nicht konfiguriert, dann werden das Meni [PARAMETERUMSCHALT.] (MLP-) und die

Untermenis [PARAMETER SATZ 1] (PS1-), [PARAMETER SATZ 2] (PS2-) und [PARAMETER SATZ 3]

(PS3-) nicht angezeigt.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
MLP- [PARAMETERUMSCHALT.]
CHA1 [2 Param. Satze] |[Nein] (nO)
Umschaltung von 2 Parameterséatzen.
nO [[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
FtA  |[Freq. err.] (FtA): Umschaltung tber [F.-Schwellw. Mot ] (Ftd), Seite 257
F2A  |[Freq 2 err.] (F2A): Umschaltung Uber [ Schwellwert Freq. 2] (F2d), Seite 258
LIl [LI1] (L11): Logikeingang LI1
..[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
CHAZ2 [3 Param. Satze] [Nein] (nO)
Identisch mit [2 Param. Satze] (CHAL), Seite 234.
Umschaltung von 3 Parametersatzen.
Hinweis: Um 3 Parametersétze zu erzielen, muss auch [2 Param. Séatze] (CHAL) konfiguriert werden.
SPE [AUSGEW. PARAMETER]
Dieser Parameter ist nur auf dem Grafikterminal zugénglich, wenn [2 Param. Satze] (CHA1L) nicht auf [Nein] (nO ) gesetzt ist.
Durch einen Eintrag in diesen Parameter wird ein Fenster gedffnet, in dem alle aufrufbaren Einstellungsparameter angezeigt
werden.
Wahlen Sie mit der Taste ENT 1 bis 15 Parameter aus (davor wird dann ein Hakchen v angezeigt) bzw. heben Sie die
Parameterauswahl mit ENT auf.
Beispiel:
AUSGEW. PARAMETER
EINSTELLUNGEN
IAuflosung Rampe m
--------- ]
""""" L]
--------- Fa
MLP- [PARAMETERUMSCHALT.] (Fortsetzung)
PS1- [PARAMERTER SATZ 1]
Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in [AUSGEW. PARAMETER] ausgewéhlt wurde.
Durch einen Eintrag in diesen Parameter wird ein Einstellungsfenster geoffnet, in dem die gewéhlten Parameter in der
Reihenfolge ihrer Auswahl angezeigt werden.
Mit dem Grafikterminal:
* RDY Term +0,0 Hz 0,0 A RDY Term +0,0Hz 00A
PARAMERTER SATZ 1 Hochlaufzeit
Hochlaufzeit: EIRENT
Auslautzeit: 967s |
S101 o =
Hochlaufzeit 2: 12,58 5| 9’51 S
| |Auslaufzeit 2: 13,45 5|
SiLils Rund Start ACC: 2,39 Min =0,1 Max = 999,9
Code Quick << >> Quick
( ) Mit dem integrierten Bedienterminal:
Mit den angezeigten Parametern ist wie im Einstellungsmenu zu verfahren.
MLP- [PARAMETERUMSCHALT.] (Fortsetzung)
PS2- [PARAMERTER SATZ 2]
* Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in [AUSGEW. PARAMETER] ausgewéhlt wurde.
c ) Identisch mit [PARAMERTER SATZ 1] (PS1-), Seite 234.
S201
S21l5

234

ER24
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Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ML P- [PARAMETERUMSCHALT.] (Fortsetzung)
PS3- [PARAMERTER SATZ 3]
* Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn [3 Param. Satze] (CHA2) ungleich [Nein] (nO) ist und mindestens 1 Parameter in
[AUSGEW. PARAMETER] ausgewahlt wurde.
( ) Identisch mit [PARAMERTER SATZ 1] (PS1-), Seite 234.
S301
S315

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

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdnnen.

Hinweis: Es ist empfehlenswert, einen Versuch einer Parameterumschaltung im gestoppten

Zustand durchzufuihren und die korrekte Ausfiihrung zu tberprifen.

Bestimmte Parameter sind voneinander abhéngig und kénnen in diesem Fall zum Zeitpunkt der
Umschaltung begrenzt werden.

Die gegenseitige Abhangigkeit von Parametern muss beachtet werden, auch zwischen
unterschiedlichen Satzen.

Beispiel: Die hochste [Kleine Frequenz] (LSP) muss niedriger sein als die niedrigste [GroRRe Frequenz]
(HSP).
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MEHRERE MOTOREN / MEHRERE KONFIGURATIONEN

Umschalten der Motoren oder der Konfiguration [MULTIMOTOR KONFIG] (MMC-)
Der Umrichter kann bis zu 3 Konfigurationen enthalten, die Gber das Meni
[WERKSEINSTELLUNG] (FCS-), Seite 79, gespeichert werden kénnen.
Jede dieser Konfigurationen kann dezentral aktiviert werden, wobei folgende Anpassung ermdglicht wird:
* 2 oder 3 Motoren oder andere Mechanismen im Modus ,Mehrere Motoren*
* 2 oder 3 unterschiedliche Konfigurationen fir den gleichen Motor im Modus ,Mehrere Konfigurationen*
Die beiden Umschaltungsmodi sind nicht miteinander vereinbar.
Hinweis: Die folgenden Bedingungen sind unbedingt zu beachten:
* Die Umschaltung kann nur im Stillstand erfolgen (verriegelter Umrichter). Wenn sie wahrend des

Betriebs angefordert wird, wird sie erst beim nachsten Halt durchgefihrt.
* Bei einer Umschaltung der Motoren sind zusétzlich folgende Bedingungen einzuhalten:
- Die Umschaltung muss zusammen mit einer entsprechenden Umschaltung der betroffenen
Leistungs- und Steuerklemmen erfolgen.
- Die maximale Leistung des Umrichters muss flr alle Motoren eingehalten werden.

¢ Alle Konfigurationen fir die Umschaltung missen zuvor mit der gleichen Hardwarekonfiguration, die
auch die definitive Konfiguration ist, erstellt und gespeichert werden (Options- und Kommunikations-
karten). Bei Nichtbeachtung dieser Vorkehrung besteht die Gefahr, dass sich der Umrichter mit dem
Fehler [inkorrekte Konfig] (CFF) verriegelt.

Im Modus ,,Mehrere Motoren“ umschaltbare Meniis und Parameter

* [EINSTELLUNGEN] (SEt-)
+ [ANTRIEBSDATEN] (drC-)
[EIN/ AUSGANGE] (I O-)

* [STEUERUNG] (CtL-)

¢ [APPLIKATIONS-FKT.] (Fun-) mit Ausnahme der Funktion [MULTIMOTOR KONFIG] (nur einmal zu
konfigurieren)

¢ [FEHLERMANAGEMENT] (FLt)
[MEIN MENU]

* [BENUTZERKONF.]: Der vom Benutzer im Menl [WERKSEINSTELLUNG] (FCS-) angegebene Name
der Konfiguration

Im Modus ,,Mehrere Konfigurationen“ umschaltbare Meniis und Parameter
Wie im Modus ,Mehrere Motoren®, mit Ausnahme der Motorparameter, die fiir die drei
Konfigurationen gemeinsam gelten:
* Nennstrom
* Thermischer Strom
* Nennspannung
* Nennfrequenz
* Nenndrehzahl
* Nennleistung
* |IR-Kompensation
¢ Schlupfkompensation
* Parameter des Synchronmotors
* Typ des thermischen Schutzes
* Thermischer Zustand
¢ Parameter der Motormessung und im Expertenmodus zugéngliche Motorparameter
* Typ der Motorsteuerung

Hinweis: Alle anderen Ments und Parameter kdnnen nicht umgeschaltet werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > TRO-

Ubertragung von Konfigurationen mit dem Grafikterminal auf andere Umrichter bei Verwendung der
Funktion [MULTIMOTOR KONFIG] (MMC-)

Beispiel: A ist die Quelle und B ist das Ziel. In diesem Beispiel erfolgt die Umschaltung der Konfiguration
Uber die Logikeingange.
1. Grafikdisplay mit Umrichter A verbinden.

. LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) und LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf O setzen.

. Konfiguration 0 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 1 des Grafikterminals).
. LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) auf 1 setzen und LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf 0 belassen.

. Konfiguration 1 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 2 des Grafikterminals).
. LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf 1 setzen und LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) auf 1 belassen.

. Konfiguration 2 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 3 des Grafikterminals).
. Grafikdisplay mit Umrichter B verbinden.

. LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) und LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf O setzen.

. Umrichter B auf Werkseinstellung setzen.

© 00 N O O A WODN

=
[ENS)

. Konfigurationsdatei 0 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 1 des Grafikterminals).
. LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) auf 1 setzen und LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf 0 belassen.
. Konfigurationsdatei 1 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 2 des Grafikterminals).
. LI ([3 Konfiguration] (CnF2)) auf 1 setzen und LI ([2 Konfiguration] (CnF1)) auf 1 belassen.
. Konfigurationsdatei 2 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 3 des Grafikterminals).

e
a M w N

Hinweis: Die Schritte 6, 7, 14 und 15 sind nur erforderlich, wenn die Funktion [MULTIMOTOR
KONFIG] (MMC-) mit 3 Konfigurationen oder 3 Motoren verwendet wird.

Grafikterminal

Aktuelle
Konfiguration

Netzwerk

1 Modbus
I CANopen®

[2 Konfiguration] (CnF1) '

[3 Konfiguration] (CnF2) h Klemme

CnF1=0,CnF2=0 CnFl1=1,CnF2=0 CnF1=0,CnF2=1
oder

CnF1=1,CnF2=1

Konfiguration O
oder Motor 0

Konfiguration 1
oder Motor 1

Konfiguration 2
oder Motor 2
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > MMC-

Steuerung der Umschaltung

Die Steuerung der Umschaltung erfolgt durch einen oder zwei Logikeingdnge entsprechend der Anzahl
der Motoren oder der gewahlten Konfiguration (2 oder 3). In nachstehender Tabelle sind die mdglichen
Kombinationen aufgefiihrt.

LI LI Anzahl Konfigurationen
2 Motoren oder Konfigurationen |3 Motoren oder Konfigurationen oder aktive Motoren

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2

Schaltbild fiir Modus ,,Mehrere Motoren*

HINWEIS

UBERHITZUNG DES MOTORS

Der thermische Zustand der einzelnen Motoren wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert.

Wird der Umrichter wieder eingeschaltet, kennt er die thermischen Zustédnde der angeschlossenen

Motoren nicht.

* Um die korrekte Temperaturiiberwachung der Motoren sicherzustellen, ist fiir jeden Motor ein externer
Temperaturfihler zu installieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!

ER24 |
Ll Konfiguration 0 }—— LO oder R
Konfiguration 0 Konfiguration 1 LO oder R
wenn die 2 +24V Konfiguration 1
Kontakte Konfiguration 2
eodffnet sind . . LO oder R
9 U Konfiguration 2 ¢
\
\ )
\

() ()

Diese Motormessung kann folgendermalRen ausgefiihrt werden:
¢ Manuell Uber einen Logikeingang bei Wechsel des Motors.

Motormessung im Modus ,,Mehrere Motoren*
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > MMC-

¢ Automatisch bei jeder 1.Aktivierung des Motors nach dem Einschalten des Umrichters, wenn der
Parameter [autom Motormess.] (AUt), Seite 107, auf [Ja] (YES) gesetzt ist.

Thermische Zustande des Motors im Modus ,,Mehrere Motoren*:

Der Umrichter schitzt jeden der drei Motoren fiir sich, wobei jeder thermische Zustand alle
Anhaltezeiten einschlie3lich der Ausschaltung des Umrichters berticksichtigt.

Informationsausgang der Konfiguration

Uber das Menii [EIN/ AUSGANGE] (I O-) kann jeder Konfiguration oder jedem Motor (2 oder 3) ein
Logikausgang zugeordnet werden, um Informationen dezentral zu Ubertragen.

Hinweis: Aufgrund der Umschaltung des Meniis [EIN/ AUSGANGE] (I_O-) sind diese Ausgénge in allen
Konfigurationen zuzuordnen, wenn die Informationen notwendig sind.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
MMC- [MULTIMOTOR KONFIG]

CHM [Multi Motor] [Nein] (nO)

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.

* Fir jeden angeschlossenen Motor sind separate Temperaturfiihler zu verwenden, um die
Warmeuberwachung zu gewéhrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiuihren!

nO |[Nein] (nO): Mehrere Konfigurationen moglich
YES | [Ja] (YES): Mehrere Motoren mdglich

CnF1 [2 Konfiguration] [Nein] (nO)

Umschaltung von 2 Motoren oder 2 Konfigurationen.

nO |[Nein] (nO): Keine Umschaltung
LI1 [LI1] (L11): Logikeingang LI1
..[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

CnF2 [3 Konfiguration] [Nein] (nO)

Umschaltung von 3 Motoren oder 3 Konfigurationen.

Identisch mit [2 Konfiguration] (CnF1), Seite 239.

Hinweis: Um 3 Motoren oder 3 Konfigurationen zu erhalten, muss auch [2 Konfiguration] (CnF1) konfiguriert werden.
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MOTORMESSUNG UBER LOGIKEINGANG

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FUn- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
tnl- [MOTORMESS. UBER LI]

tUL [Zuord. Motorverm] |[Nein] (nO)

Die Motormessung wird durchgefuhrt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 wechselt.
Hinweis: Durch die Motormessung wird der Motor unter Spannung gesetzt.

nO |[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI7)[LI1] (L11): Logikeingang LI1
|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
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TRAVERSE CONTROL

Wickeln von Garnspulen (Textilanwendungen):

Umrichter Umrichter flr
,Traverse Control* Wickler
ER24 ER24

Getriebe

Wickler-Motor

Getriebe

E

Motor ,Traverse Control”

=

Garnspule

| C—
Fadenflihrung
Garn '

Hauptwelle

Nocke

Die Umdrehungsgeschwindigkeit der Nocke muss eine festgelegte Kennlinie einhalten, um ein regelmaRiges

Aufwickeln zu erzielen.

Fahrbefenl 4
LI oder Steuerbit
ot
A
»Traverse Control*
—p t
Motordrehzahl
A
Basissollwert ) /,\
Rampe e il
ACC
\
A Start der Funktion \ Stopp der Funktion
Bit 15 des Worts LRS1
(Traverse Control lauft)
—

Die Funktion beginnt, wenn der Umrichter den Basissollwert erreicht hat und der Steuerbefehl
»I1raverse Control“ freigegeben wurde.
Wenn der Befehl , Traverse Control” geléscht wird, kehrt der Umrichter zu seinem Basissollwert zuriick, indem
er der durch die Funktion ,Traverse Control festgelegten Rampe folgt. Die Funktion stoppt dann, sobald er
zu diesem Sollwert zuriickgekehrt ist.

Bit 15 des Worts LRS1 ist auf 1, wahrend die Funktion aktiv ist.
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Parameter der Funktion

Sie definieren den Zyklus der Frequenzschwankungen des Basissollwerts gemaR der unten stehenden Abbildung:

Motordrehzahl ) tdn tUP / Frequenzsprung
re
B qSH |trH
Basis-
sollwert /
1 trL
> quL
Frequenzsprung
0 t

trC

[Fadenkontrolle] (irC): Zuordnung des Befehls ,Traverse Control* zu einem Logikeingang oder einem Bit
des Steuerworts eines Kommunikationsbusses.

trH

[Traverse HSP] (irH): in Hertz

trL

[Traverse LSP] (trL): in Hertz

gSH

[Quick Step groR] (qSH): in Hertz

qSL

[Quick Step Kklein] (gSL): in Hertz

tuP

[ACC Traverse Ctrl] (tUP): in Sekunden

tdn

[DEC Traverse Cont] (tdn): in Sekunden
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Parameter des Wicklers:

tbO [Wickelzeit] (tbO): 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] (trC) den Wert von [Wickelzeit] (tbO ) erreicht, wechselt der
Logikausgang oder eines der Relais in den Zustand 1, wenn die entsprechende Funktion [Aufw. Ende]
(EbO) zugeordnet wurde.

Die Betriebszeit EbOt im Modus , Traverse Control“ kann online Uber einen Kommunikationsbus tiberwacht
werden.

dtF [Differenz Sollwert] (dtF): Verringerung des Basissollwerts.

In einigen Féllen ist es notwendig, den Basissollwert entsprechend der gréer werdenden Spule zu
reduzieren. Der Wert [Differenz Sollwert] (dtF) entspricht der Zeit [Wickelzeit] (tbO). Nach Ablauf dieser
Zeit nimmt der Sollwert weiterhin ab und folgt dabei der gleichen Rampe. Wenn die kleine Frequenz [Kleine
Frequenz] (LSP ) auf 0 ist und die Frequenz 0 Hz erreicht, stoppt der Umrichter und muss durch einen
neuen Fahrbefehl wieder eingeschaltet werden.

Wenn die kleine Frequenz [Kleine Frequenz] (LSP) ungleich 0 ist, wird die Funktion , Traverse Control*

weiterhin oberhalb von [Kleine Frequenz] (LSP) durchgefihrt.
Motordrehzahl
Basissollwert 4

L tbO u
Motordrehzahl,
Basissollwert

dtF Mit LSP >0
LSP. /
o1 .
t
. tbO .
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rtr [Init Trav Contr] Reinitialisierung von ,Traverse Control®.
Dieser Steuerbefehl kann einem Logikeingang zugeordnet werden oder einem Bit des Steuerworts eines
Kommunikationsbusses. Er setzt den Alarm EbO und die Betriebszeit EbOt auf Null zurtick und initialisiert
den Sollwert erneut mit dem Basissollwert. Solange rtrauf 1 bleibt, wird die Funktion ,Traverse Control*
gesperrt und die Frequenz bleibt gleich dem Basissollwert.
Dieser Steuerbefehl wird insbesondere beim Wechseln der Spulen verwendet.
Motordrehzahl
Basis-
sollwert
dtF
V%M
0 t
tbO
Betrieb
O‘ ~ t
trC
0 t
EbOt
tbO /
e
0 t
Bit 15 von
LRS1
0 it
EbO T
0 >
rtr
o]
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Counter Wobble

Master- Slave-
Umrichter  Umrichter

ER24 ER24

tSY SnC

Garnspule

Synchronisation

Getriebe

= Hauptwelle

Wickler-Motor

\
\

Fadenfiihrung
Garn \

Getriebe | g? { | !
‘ Nocke

Die Funktion ,Counter Wobble® dient bei einigen Anwendungen dazu, eine konstante Spannung des Garns zu
erzielen, da die Funktion ,Traverse Control“ zu starken Frequenzschwankungen des Motors der Fadenfiihrung
fuhrt ([Traverse HSP] (trH) und [Traverse LSP] (irL), siehe [Traverse HSP] (irH), Seite 247).

Es mussen zwei Umrichter verwendet werden (ein Master und ein Slave).

Der Master steuert die Geschwindigkeit der Fadenfiihrung und der Slave die Wicklergeschwindigkeit. Die Funktion
liefert dem Slave ein Drehzahlprofil in der entgegengesetzten Richtung zum Master. Folglich ist eine Synchronisation
Uber einen Logikausgang des Masters und einen Logikeingang des Slaves notwendig.

Motor Fadenfiihrung
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Fahrbefehl auf Master
und Slave

Synchronisation tSY/SnC

Drehzahl Motor Wickler
(Slave-Umrichter)

Anschlisse der Synchronisations-Ein-/Ausgéange

Steuerbefehl
»Traverse Control“ auf
Master und Slave

Drehzahl Motor
Fadenfihrung
(Master-Umrichter)

Master-Umrichter

ER24

(SnCO) LOp ©

Konfigurationsmodus (ConF)

trH

trL

trH
trL

Slave-Umrichter

ER24

O Llp (SnCl)

COM Ci

Die Startbedingungen der Funktion sind:

i) COM

* Basisfrequenzen auf beiden Umrichtern erreicht
¢ Eingang [Fadenkontrolle] (trC) aktiviert

¢ Synchronisationssignal vorhanden

Hinweis: Die Parameter [Quick Step grof3] (qSH) und [Quick Step klein] (gSL) sollten generell auf Null
belassen werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL >TRO-
Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
FUnN- [APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)
tro- [TRAVERSE CONTROL]
Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 162.
trC [Fadenkontrolle] [Nein] (nO)
Der Zyklus ,Traverse Control“ startet im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits und stoppt im Zustand 0.
nO|[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv. Die anderen Parameter sind dann nicht zuganglich.
LITJ[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
trH [Traverse HSP] 0 bis 10 Hz 4 Hz
* Traverse-Frequenz hoch.
(60
trL [Traverse LSP] 0 bis 10 Hz 4 Hz
* Traverse-Frequenz niedrig.
()
gqSH [Quick Step grof3] 0 bis [Traverse HSP] (trH) 0 Hz
* Quick Step hoch.
()
qSL [Quick Step klein] 0 bis [Traverse LSP] (trL) 0 Hz
* Quick Step niedrig.
(60
tuP [ACC Traverse Ctrl] | 0,1 bis 999,9 s |4 s
* Traverse Control Hochlaufzeit.
tdn [DEC Traverse Cont] | 0,1 bis 999,9 s |4 s
* Traverse Control Auslaufzeit.
thO [Wickelzeit] | 0 bis 9.999 min | 0 min
* Zur Abarbeitung einer Spule bendtigte Zeit.
EbO [Aufw. Ende] |[Nein] (nO)
* Der zugeordnete Ausgang oder das zugeordnete Relais wechselt in den Zustand 1, wenn die Betriebszeit im Modus , Traverse
Control“ die [Wickelzeit] (tbO) erreicht hat.
nO|[[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LOI1[[LO1] (LO1): Logikausgang LO1
r2|[R2] (r2): Relais R2
dO1{[DO1] (dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn [Zuordnung
AO1] (AO1L), Seite 143, auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > TRO-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SnC [Counter Wobble] [Nein] (nO)
Synchronisationseingang.
* Nur beim Umrichter fur den Wickler (Slave) zu konfigurieren.
nOJ|[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv. Die anderen Parameter sind dann nicht zugéanglich.
LITJ[L11] (L11): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
tSY [Sync wobble] [Nein] (nO)
Synchronisationsausgang.
* Nur beim Umrichter fur die Fadenfiihrung (Master) zu konfigurieren.
nO|[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet
LO1|[LO1] (LOT)
r2|[R2] (r2)
dO1|[DO1] (dO1): Analogausgang AQ, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn [Zuordnung
AO1] (AO1), Seite 143, auf [Nein] (nO) gesetzt ist.
dtF [Differenz Sollwert] 0 bis 599 Hz |o Hz
* Verringerung des Basissollwerts wahrend des Zyklus ,Traverse Control“.
rtr [Init Trav Contr] |[Nein] (nO)
Wenn der Zustand des zugeordneten Eingangs oder Bits auf 1 wechselt, werden die Betriebszeit im Modus ,Traverse Control*
* sowie [Differenz Sollwert] (dtF) auf Null gesetzt.
nO|[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet
LI7)[LI1] (L11): Logikeingang LI1
-|[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
(1) Dieser Parameter ist auch uber das Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
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 kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser

Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN > CHS-

HSP-UMSCHALTUNG

Code

|Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung

FUn-

[APPLIKATIONS-FKT.] (Fortsetzung)

CHS-

[HSP UMSCHALTUNG]

SH2

nO
FtA
F2A
LI1

[2 HSP Werte] |[Nein] (nO)

HSP-Umschaltung.

[Nein] (nO): Funktion nicht zugeordnet

[Freq. err.] (FtA): Frequenzschwellwert erreicht

[Freq. 2 err.] (F2A): Frequenzschwellwert 2 erreicht

[LI1] (LI1): Logikeingang LI1

[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152

SH4

[4 HSP Werte] |[Nein] (nO)

HSP-Umschaltung.

Hinweis: Um 4 HSP-Werte zu erhalten, muss auch [2 HSP Werte] (SH2) konfiguriert werden.
Identisch mit [2 HSP Werte] (SH2), Seite 249.

HSP

()

HSP2

()

[Grol3e Frequenz] 0 bis 599 Hz |50 Hz

Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von [Kleine Frequenz] (LSP) bis [Max. Ausgangsfreq.] (tFr). Die
Werkseinstellung wechselt auf 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) = [60Hz NEMA] (60).

[GroRRe Frequenz 2] 0 bis 599 Hz 50 Hz

Verflgbar, wenn [2 HSP Werte] (SH2) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist.
Identisch mit [Grof3e Frequenz] (HSP), Seite 249.

HSP3

()

[GroRRe Frequenz 3] 0 bis 599 Hz 50 Hz

Verflgbar, wenn [4 HSP Werte] (SH4) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist.
Identisch mit [Grof3e Frequenz] (HSP), Seite 249.

HSP4

()

[GroRRe Frequenz 4] 0 bis 599 Hz 50 Hz

Verflgbar, wenn [4 HSP Werte] (SH4) nicht auf [Nein] (nO) eingestellt ist.
Identisch mit [Grof3e Frequenz] (HSP), Seite 249.

Dies

e Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni 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.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > DCC-

DC BUS KOPPLUNG

|Code

|Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FUn-

[APPLIKATIONS-FKT.]

dCC-

[DC_BUS KOPPLUNG]

dCCM

nO
MAIn
bUS

[DC-Bus Kopplung] [Nein] (nO)

DC Bus chaining configuration

[Nein] (nO): Nicht zugewiesen
[Bus & Netz] (MAIn): Der Umrichter wird vom DC-Bus und Uber Line gespeist.
[nur DC-Bus] (bUS): Der Umrichter wird nur vom DC-Bus gespeist. Die Netzversorgung ist nicht verdrahtet.

GEFAHR

UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

Wird fir diesen Parameter die Einstellung [Bus & Netz] (MAIn) gewahlt, erfolgt eine Deaktivierung der
Erdschlussiuiberwachung.

* Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fur das Geréat und die Anwendung gelten.

* Implementieren Sie alternative Erdschlussfehler-Uberwachungsfunktionen, die keine automatischen
Fehlerreaktionen des Umrichters auslésen, aber ermdglichen Sie angemessene gleichwertige Reaktionen
anderer Art in Einklang mit allen giltigen Vorschriften und Standards sowie der Risikobewertung.

* Das System ist mit aktivierter Erdschlusstiiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

* Prifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter
kontrollierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

dCCC

AtU
LHM

[DC-Bus Kompatib.] [Altivar] (AtU)
DC-Bus Kompatibilitat

Sichtbar, wenn [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

[Altivar] (AtU): Nur ER24 Frequenzumrichter sind an der DC-Bus Kette.
[Lexium] (LHM): Mindestens ein Lexium32-Umrichter befindet sich in der DC-Bus-Kette.

- Fur ER24M2 werden unabhéangig von [DC-Bus Kompatib.] (dCCC) die Parameter [Netzspannung] (UrES),
[Niveau Unterspg.] (USL), [Braking level] (Ubr) auf ihren Standardwert forciert.

- Fur ER24N4 werden, wenn [DC-Bus Kompatib.] (dCCC) auf [Altivar] (AtU) gesetzt ist, die Parameter
[Netzspannung] (UrES), [Niveau Unterspg.] (USL), [Braking level] (Ubr) auf ihren Standardwert forciert.

Fir ER24.../4 werden, wenn [DC-Bus Kompatib.] (dCCC) auf [Lexium] (LHM): gesetzt ist, die Parameter [Netzspannung]
(UrES), [Niveau Unterspg.] (USL) auf ihren Standardwert forciert, [Braking level] (Ubr) auf 780 VDC forciert und der
Umrichter |ost den Fehler [Uberbr.] (ObF) bei einem DC-Bus-Spannungspegel von 820 VDC anstelle von 880 VDC aus, um
mit Lexium32-Umrichtern kompatibel zu sein.

IPL

nO
YES

[Verlust Netzphase] Geman

Umrichterverhalten bei Erkennung eines Netzphasenausfallfehlers Umrichterleistung

Bei ER24 mit Netzspannung 230 V ist dieser Parameter nicht verfugbar

Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben auf
[Nein] (nO).

[Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert

[Freier Ausl.] (YES): Erkannter Fehler mit freiem Auslauf

[Verlust Netzphase] (IPL) ist auf [Stérung ign.] (nO) oder [DC-Bus Kopplung] (dCCM) einzustellen, wenn der Parameter
dCCM [DC-Bus Kopplung] auf [nur DC-Bus] (bUS) gesetzt ist.
Aufruf Parameter [Verlust Netzphase] (IPL): (DRI- > CONF > FULL > FLT- > IPL-).
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FUN- > DCC-

SCL3 [Erdschlussfehler] [Freier Ausl.] (YES)
Verhalten bei Erkennung eines direkten Erdschlusses
Zugriff bei Umrichtern der BaugroRe ER24-5.5/4K ... 15.0/4K mdglich.
Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben auf
[Nein] (nO).
nO | [Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES| [Freier Ausl.] (YES): Erkannter Fehler mit freiem Auslauf
[Erdschlussfehler] (SCL3) wird fur die Umrichter ER24HU55N4 ... HD15N4 auf [Stérung ign.] (nO) forciert, wenn [DC-Bus
Kopplung] (dCCM) oben auf [Bus & Netz] (MAIn) gesetzt ist.
Hinweis: Wenn [Erdschlussfehler] (SCL3) auf [Stérung ign.] (nO) gesetzt ist, kdnnen fir die Umrichter ER24-5.574K ...
15.0/4K keine integrierten Sicherheitsfunktionen (auRer Safe Torque Off) verwendet werden; andernfalls [6st der Umrichter den
Fehler [FIt Safety] (SAFF) aus.
UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG
Wird flir diesen Parameter die Einstellung [Stérung ign.] (No) gewahlt, erfolgt eine Deaktivierung der
* Erdschlussiiberwachung.

* Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.

* Implementieren Sie alternative Erdschlussfehler-Uberwachungsfunktionen, die keine automatischen
Fehlerreaktionen des Umrichters ausldsen, aber ermdglichen Sie angemessene gleichwertige Reaktionen
anderer Art in Einklang mit allen giiltigen Vorschriften und Standards sowie der Risikobewertung.

¢ Das System ist mit aktivierter Erdschlussiiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

¢ Priifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter
kontrollierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.

Failure to follow these instructions will result in death or serious injury.

UrES [Netzspannung] GemaR GemaR
Nennspannung des | Nennspannung des
Umrichters Umrichters
%* Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben auf

[Nein] (nO).
Nennspannung des Versorgungsnetzes in Volt.

200 Fur ER24-...B/K:

550 | [200Vac] (200): 200 Volt AC

530 | [220Vac] (220): 220 Volt AC

540 | [230Vac] (230): 230 Volt AC

LHM [240Vac] (240): 240 Volt AC
[Lexium] (LHM): [Netzspannung] (UrES), [Niveau Unterspg.] (USL), [Braking level] (Ubr) werden auf ihren
Standardwert forciert.

380 Fur ER24-...4B/K:

200 [380Vac] (380): 380 Volt AC

440 [400Vac] (400): 400 Volt AC

460 | [440Vac] (440): 440 Volt AC

500 [460Vac] (460): 460 Volt AC

LHM [500Vac] (500): 500 Volt AC (Werkseinstellung)
[Lexium] (LHM): [Netzspannung] (UrES), [Niveau Unterspg.] (USL) werden auf ihren Standardwert forciert, [Braking level]
(Ubr) wird auf 780 VDC forciert und der Umrichter 16st den Fehler [Uberbr.] (ObF) bei einem DC-Bus-Spannungspegel von 820
VDC anstelle von 880 VDC aus.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FUN- > DCC-
USL [Niveau Unterspg.] 100 bis 276 Vac Geman
Ausldsegrenze fiir Unterspannung in Volt. Umrichterleistung
* Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben auf
[Nein] (nO) gesetzt ist und [Netzspannung] (UrES) nicht auf [ [Lexium] (LHM).
Die Werkseinstellung ist abhéngig von der Bemessungsspannung des Umrichters:
- Fir ER24-...K/B : 141 Vg4
- Fir ER24-...4K/B : 276 V4
Der Einstellungsbereich ist abhangig vom Wert [Netzspannung] (UrES).
Siehe [Niveau Unterspg.] (USL) in der Programmieranleitung (DRI- > CONF > FULL > FLT- > USB-).
Ubr [Schaltpkt. Chopper] 335 bis 820 Vdc Geman
Einschaltspannung des Bremschoppers Umrichterleistung
Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung] (dCCM) oben auf
[Nein] (nO).
* Die Werkseinstellung ist abhéngig von der Bemessungsspannung des Umrichters:

()

- Fur ER24-...K/B : 395 Vdc
- Fir ER24...4K/B : 820 Vdc
Der Einstellungsbereich ist abhangig vom Wert [Netzspannung] (UrES).
Siehe [Schaltpkt. Chopper] (Ubr) in der Programmieranleitung (DRI- > CONF > FULL > DRC-).

()

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 kdnnen, enthalten diese Menis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

Fehlermanagement

Mit integriertem Bedienterminal:

Funktionstibersicht:

Code Name Seite
PtC [MANAGEMENT PTC] 255
rst [FEHLERRESET] 256
Atr [AUTOM WIEDERANLAUF] 257
AlS [EINSTELLUNG ALARME] 257
FLr [EINFANGEN IM LAUF] 258
tHt [THERM. MOTORSCHUTZ] 260
OPL [VERLUST MOTORPHASE] 261
IPL [VERLUST NETZPHASE] 261
OHL [UBERTEMP. UMRICHTER] 262
SAt [STOP THERM. ALARM)] 263
EtF [EXTERNER FEHLER] 263
USb [MGT. UNTERSPG] 264
tit [IGBT TEST] 265
LFL [VERLUST 4-20mA] 265
InH [UNTERDR. FEHLER] 266
CLL [MGT KOMM FEHLER] 266
Sdd [ENCODER FEHLER] 269
tid [BEGR. STROM/ DREHM ] 270
FqF [FREQUENZMESSER] 272
dLd [ERK. DELTA LAST] 273
tnF [FEHLER MOTORMESS ] 274
PPI [KARTENPAARUNG] 275
uLd [UNTERLAST PROZESS] 276
oLd [UBERLAST PROZESS] 278
LFF [RUCKFALL GESCHW.] 278
FSt [SCHNELLHALT] 278
dcl [DC BREMS ] 279

DRI- > CONF > FULL > FLT- > PTC-

ER24
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Konfigurationsmodus (ConF)

AusdemMend [ o~ F

_{@\f-‘- @ = ENT E@ = ESC

Die Parameter des Meniis [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-) sind nur im Stillstand und ohne Fahrbefehl
anderbar. Eine Ausnahme hiervon bilden die Parameter, die das Zeichen in der Spalte Code enthalten.
Diese Parameter kénnen wahrend des Betriebs und im Stillstand geéndert werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

PTC-Fihler
* Ubertemperatur Motor
* Unterbrechung des Fihlers
* Kurzschluss des Fuhlers
ER24-...B
Source RoA [ RIA 59
SW1 || Sink ext. N
, L | R1B [\
Sink int. R2C .\\_\)
R1C &
DI6 sTO|(N) -
Sw2 = | com N
P24 () Q
PTC — | AQ1 |
pQ+|) >
=" | com g\
DQ- |N) i
= | Az ¢
DI6 ¥\ -
> Az (N
N\
DIS |0y 2
ll BLA RN
DI4 g =
— AL S
DI3 10y o
Q) .
DI2 [N ;
— |2 [N
DI1 E)
RJ45
Code l Name/Beschreibung

DRI- > CONF > FULL > FLT- > PTC-

Der Umrichter kann einen Satz PTC-Fuhler fir den Motorschutz verarbeiten: Der Anschluss erfolgt zwischen
Logikeingang DI6 und COM, die Aktivierung uber den Schalter ,SW2* auf der Steuerkarte.

Der PTC-Fuhler wird standig auf folgende Fehler Giberwacht:

Der Schutz durch PTC-Fiihler hebt nicht den Schutz durch Berechnung von 12t auf, der vom Umrichter
ausgefihrt wird. Beide Schutzmethoden kénnen gemeinsam verwendet werden.

ER24...K

Sink ext.
Sink int.

Source

R1A R1B R1C R2A R2C

@@@@@

Hinweis:
DIx =LX
DQx = LOx
AQl =A01

[ Rs

Einstellbereich

DQ- DQ+ PE

[Werkseinstellung

FULL

[ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)

FLt- [FEHLERMANAGEMENT]

PtC- [MANAGEMENT PTC]

PiCL [[PTC-Fuhler LI6=PTC]
Der Zugriff ist moglich, wenn der Schalter SW2 der Steuerkarte auf PTC eingestellt wird.

nO|[Nein] (nO): Nicht verwendet

AS|[immer] (AS): Die PTC-Fuhler werden permanent auch bei ausgeschaltetem Leistungsteil Giberwacht, vorausgesetzt, das

Steuerteil bleibt eingeschaltet.

rdS|[Einschalten] (rdS): Die PTC-Fuhler werden bei eingeschaltetem Leistungsteil des Umrichters Giberwacht.
rS{[Motor Ein] (rS): Die PTC-Fuhler werden bei eingeschaltetem Motor tiberwacht.

[Nein] (nO)

ER24
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Konfigurationsmodus (ConF)

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
rSt- [FEHLERRESET]
rSF [Fehlerreset] |[Nein] (nO)
Das Fehlerreset erfolgt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 wechselt, vorausgesetzt,
die Fehlerursache ist beseitigt.
Die Taste STOP/RESET des Grafikterminals hat die gleiche Funktion.
Folgende erkannte Fehler kdnnen manuell geléscht werden: ASF, brF, bLF, CnF, COF, dLF, EPF1, EPF2,
FbES, FCF2, InF9, InFA, InFb, LCF, LFF3, ObF, OHF, OLC, OLF, OPF1, OPF2, OSF, OtFL, PHF, PtFL, SCF4, SCF5,
SLF1, SLF2, SLF3, SOF, SPF, SSF, tJF, tnF und ULF.
Hinweis: Wenn [Extended Fault reset] (Hr=C) auf [Ja] (YES) gesetzt ist, kdnnen zusétzlich die folgenden erkannten Fehler
manuell quittiert werden: OCF, SCF1, SCF3.
nO | [Nein] (nO): Funktion inaktiv
LIl [LI1] (L11): Logikeingang LI1
..[[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
rPA [Zuord. Reset Prod.] [Nein] (nO)
Die Neustartfunktion fuhrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschlieBend neu. Wahrend dieses Neustarts
durchlauft der Umrichter dieselben Schritte wie bei einem Abschalten und erneuten Einschalten. Abhéngig von der Verdrahtung
und Konfiguration des Umrichters kann dies zu einem sofortigen und unerwarteten Betrieb fihren. Die Neustartfunktion kann
einem Digitaleingang zugewiesen werden.
* -
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Die Neustartfunktion fihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter neu.
* Es st sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
Dieser Parameter kann nur gedndert werden, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (EPr) gesetzt ist.
Neuinitialisierung des Umrichters Uber einen Logikeingang. Ermdglicht das Reset aller Fehler, ohne den Umrichter
auszuschalten. Die Neuinitialisierung erfolgt bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs. Sie kann
nur ausgefuhrt werden, wenn der Umrichter verriegelt ist.
Fir die Zuordnung der Neuinitialisierung muss die Taste ENT 2 Sekunden lang gedriickt werden.
nO | [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
LI1 [L11] (L11): Logikeingang LI1
LI16 [L16] (L16): Logikeingang LI6
LAIL [LAI1] (LAIL): Logikeingang All
LAI2 [LAI2] (LAI2): Logikeingang Al2
OLO01 [OL01] (OLO01): Funktionsbldcke: Logikausgang 01
OoL10 [OL10] (OL10): Funktionsblécke: Logikausgang 10
rP [Reset Umrichter] [Nein] (nO)
Die Neustartfunktion fuhrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschlie3end 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.
% -
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Die Neustartfunktion fihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter neu.
* Es st sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fihrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.
Dieser Parameter ist nur zuganglich, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (EPr) gesetzt ist.
Neuinitialisierung des Umrichters. Ermdglicht das Reset aller Fehler, ohne den Umrichter auszuschalten.
nO | [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
YES | [Ja] (YES): Neuinitialisierung. Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedruickt werden. Der Parameter wechselt

automatisch auf [Nein] (nO), sobald der Vorgang abgeschlossen ist. Die Neuinitialisierung kann nur ausgefuhrt werden, wenn

der Umrichter verriegelt ist.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > RST-/ATR-/ALS-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
HrFC [HRFC] [Nein] (nO)
* Dieser Parameter ist nur zuganglich, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) auf [Experte] (EPr) gesetzt ist.

nO
NES

Kann verwendet werden, um die Zugriffsstufe [Fault reset] (rSF) zu wahlen. Dies ermdglicht erkannte Fehler zurlickzusetzen,
ohne den Umrichter auszuschalten (Siehe Seite 256).

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv

[Ja] (YES): Funktion aktiv.

Hinweis: Wenn [Extended Fault reset] (Hr=C) auf [Ja] (YES) gesetzt ist, kdnnen zusétzlich die folgenden erkannten Fehler
manuell quittiert werden: OCF, SCF1, SCF3.

FLt-

[FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)

Atr-

[AUTOM WIEDERANLAUF]

Atr

nO
YES

[Aut. Wiederanlauf] [Nein] (nO)

Wenn die Ursache des Fehlers, der den Ubergang in den Fehlerstatus ausgeldst hat, beseitigt wird, wéahrend diese Funktion
aktiv ist, nimmt der Umrichter wieder den Normalbetrieb auf. Solange automatische Versuche zur Fehlerriicksetzung ausgefiihrt
werden, ist das Ausgangssignal ,Betriebszustand Fault* nicht verfugbar.

Verlaufen die Versuche zur Fehlerriicksetzung nicht erfolgreich, bleibt der Umrichter im Betriebszustand ,Fault® und das
Ausgangssignal Betriebszustand ,Fault” wird aktiviert.

AWARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
¢ Es st sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zusténden fuhrt.

* Prifen Sie, ob die Tatsache, dass die Riickmeldung zu Fehlern im Betriebsstatus nicht verfigbar ist, wenn
diese Funktion aktiviert ist, ein Sicherheitsrisiko darstellt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Das Stormelderelais des Umrichters bleibt eingeschaltet, solange die Funktion aktiv ist. Der Frequenzsollwert und die
Drehrichtung missen beibehalten werden.

Verwenden Sie die 2-Drahtsteuerung ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2Draht-Stg] (2C) und [Typ 2-Drahtst] (tCt) = [Niveau]
(LEL), siehe [2/3-Drahtst.] (tCC), Seite 83).

Wenn nach der konfigurierbaren Dauer tAr noch kein Wiederanlauf erfolgt ist, wird der Vorgang beendet und der Umrichter
bleibt solange verriegelt, bis er aus- und wieder eingeschaltet wird.

Die Stormeldungen, die diese Funktion aktivieren kénnen sind auf Seite 317 aufgefihrt.

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
[Ja] (YES): Automatischer Wiederanlauf nach Verriegelung bei Stérung, wenn die Stdrung beseitigt wurde und die tbrigen
Betriebsbedingungen ein Wiederanlaufen ermdglichen. Der Wiederanlauf erfolgt durch eine Serie automatischer Versuche in

langer werdenden Abstanden: 1's, 5 s, 10 s und dann 1 Minute fir alle nachfolgenden.

tAr

10
30
1h
2h
3h
Ct

[Max Zeit Restart] [5min] (5)

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Aut. Wiederanlauf] (Atr) auf [Ja] (YES) gesetzt ist. Mit diesem Parameter kann die
Anzahl aufeinander folgender Wiederanlaufe bei einem wiederkehrenden Fehler begrenzt werden.

[5 min] (5): 5 Minuten

[10 min] (10): 10 Minuten
[30min] (30): 30 Minuten

[1h] (1h): 1 Stunde

[2h] (2h): 2 Stunden

[3h] (3h): 3 Stunden
[Unbegrenzt] (Ct): Unbegrenzt

FLt-

[FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)

ALS-

[EINSTELLUNG ALARME]

Ctd

()

@

[Strom Schwellwert] | 0 bis 1,5 In (1) |INV

Schwellwert des Motorstroms.

Ftd

()

[F.-Schwellw. Mot] | 0 bis 599 Hz |50 Hz

Schwellwert der Motorfrequenz.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > ALS-/FLR-

|Code

|Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

()

[Schwellwert Freq. 2] 0 bis 599 Hz 50 Hz

Schwellwert der Motorfrequenz.

ttH

()

[Schw. Drehm. hoch] |-3oo bis 300% |100%

Frequenzschwellwert hohes Drehmoment.

ttL

()

[Schw. Drehm. Low] | -300 bis 300% |50%

Frequenzschwellwert niedriges Drehmoment.

FgL
*

[Schw. Alarm Puls] | 0 bis 20.000 Hz |0 Hz

Frequenzpegel.
Verfugbar, wenn [Frequenzmesser] (FgF) ungleich [Nein] (nO) ist.

FLt-

[FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)

FLr-

[EINFANGEN IM LAUF]

Hinweis: Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden. Befolgen Sie die
Anweisungen auf Seite 161.

FLr

nO
YES

[Einf. im Lauf] [Nein] (nO)

Ermdglicht einen stérungsfreien Wiederanlauf, wenn der Fahrbefehl nach folgenden Ereignissen beibehalten wird:

- Ausfall der Netzversorgung oder Trennung.

- Reset des aktuellen Fehlers oder automatischer Wiederanlauf

- Freier Auslauf
Die vom Umrichter vorgegebene Frequenz setzt bei der geschéatzten 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 aktiv ist, greift sie bei jedem Fahrbefehl ein; dies fuhrt zu einer leichten Stromverzégerung (max.0,5 s).
[Einf. im Lauf] ( FLr ) wird auf [Nein] (nO) forciert, wenn die Bremslogik [Zuord. Bremsanst.] (bLC) zugeordnet ist
(Seite 195) oder wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [permanent] (Ct), Seite 176, gesetzt ist.

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
[Ja] (YES): Funktion aktiv

(1) Entsprechend 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 kodnnen, enthalten diese Mends zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

i 2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Thermischer Motorschutz

Funktionalitat
Thermischer Motorschutz durch Berechnung von 2.
Hinweis: Der thermische Motorzustand wird beim Abschalten des Umrichters nicht gespeichert.

* Eigengekuhlte Motoren: Die Auslésekennlinien sind von der Motorfrequenz abhangig.

* Fremdgekihlte Motoren: Unabhangig von der Motorfrequenz muss nur die 50-Hz-Auslésekennlinie
beriicksichtigt werden.

Folgende Kennlinien bilden die Auslésezeit in Sekunden ab:

Ausldsezeit in Sekunden

3
\ ‘ 10 Hz 20 Hz 50 Hz
10, 000

W/
1/ 17

1, 000

100- : 1 : I ] :
0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 1.3 1.4 1.5 1.6
Motorstrom/ItH

-

VORSICHT

GEFAHR VON MOTORSCHADEN

Unter folgenden Umsténden ist ein externer Uberlastschutz erforderlich:

* Wiedereinschalten des Produkts (da der thermische Motorzustand in keinem Speicher gesichert wird)
* Speisung von mehreren Motoren

* Speisung von Motoren mit einer Auslegung unter dem 0,2-fachen des Umrichternennstroms

¢ Motorumschaltung

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > THT-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
tHt- [THERM. MOTORSCHUTZ]
tHt  |[Typ Th Motorschutz] |[Selbstkuhl.] (ACL)
Hinweis: Eine Fehlerausldsung erfolgt, wenn der thermische Zustand 118% des Nennzustands erreicht, und die Reaktivierung,
wenn er wieder auf unter 100% absinkt.
nO |[Nein] (nO): Kein Schutz
ACL |[Selbstkuhl.] (ACL): Fur eigengekihlte Motoren
FCL |[Fremdkuhl.] (FCL): Fur fremdgekihlte Motoren
ttd [Ther. Schw. Motor] |0 bis 118% |100%
c ) Ausldse-Schwellwert fur thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
1)
ttd2 [Ther. Schw. Mot 2] |0 bis 118% |100%
( ) Ausldse-Schwellwert 2 fir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
ttd3 [Ther. Schw. Mot 3] |0 bis 118% |100%
c ) Auslose-Schwellwert 3 fir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
OLL [Mgt Uberlast Motor] |[Freier Ausl] (YES)
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Abhangig von der Einstellung dieses Parameters wird bei einem entdeckten Fehler die Fehlerantwort
deaktiviert oder die Umschaltung auf den Fehlerbetriebszustand verhindert.
¢ Stellen Sie sicher, dass die Festlegung dieses Parameters nicht zu Gerateschaden flhrt.
* Implementieren Sie Alternatividsungen fiir die deaktivierten Uberwachungsfunktionen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Art des Halts im Falle eines thermischen Motorfehlers.
nO [[Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt |[[GemaR STT] (Stt): Halt gemaR der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Ausldsung eines Fehlers. In
diesem Fall 6ffnet das Stormelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit,
entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaf [2/3-Drahtst.] (tCC) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF |[v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Ruckfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2).
rLS [[Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2).
rMP  |[StopRampe] (rMP): Anhalten tber Rampe
FSt [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dCl [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen
Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 164.
MtM [Speicher Mot THR] [Nein] (nO)
Speicherung des thermischen Motorzustands.
nO |[Nein] (nO): Der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten nicht gespeichert.
YES [[Ja] (YES): Der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten gespeichert.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FLT- > OPL-/IPL-

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
OPL- [VERLUST MOTORPHASE]

OPL [Verlust Motorphase] |[Ja] (YES)

%26

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Ist die Ausgangsphasenuberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und somit ein versehentliches
Trennen von Kabeln nicht erkannt.

¢ Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustanden fihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

Hinweis: [Verlust Motorphase] (OPL) ist auf [Nein] (nO) gesetzt, wenn [Typ Motorsteuerung] (Ctt), Seite 103, auf
[Sync. Motor] (SYn) gesetzt ist. Bei anderen Konfigurationen des Parameters [Typ Motorsteuerung] (Ctt) wird [Verlust
Motorphase] (OPL) auf [Ja] (YES) forciert, wenn die Bremslogik konfiguriert ist.

nO | [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
YES | [Ja] (YES): Ausldsung bei [Verlust Motorphase] (OPL) mit freiem Auslauf
OAC | [Ausg schalt] (OAC): Keine Fehlerauslésung, 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 Umrichter wechselt in den Zustand [Ausg schalt] (SOC), wenn die Zeit [Zeit Ausfall Mot. Ph] (Odt) abgelaufen ist. Das
Einfangen im Lauf ist méglich, sobald sich der Umrichter im Standby-Zustand [Ausg schalt] (SOC) befindet.
Odt [Zeit Ausfall Mot. Ph] 0,5his 10 s 0,5s
( ) Verzdgerung der Berticksichtigung des erfassten Fehlers [Verlust Motorphase] (OPL).
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
IPL- [VERLUST NETZPHASE]
IPL [Verlust Netzphase] GemaR
Umrichterleistung
Bei ER24-...K/B-Umrichtern mit Netzeingangsspannung 230 V ist dieser Parameter nicht verfugbar.
In diesem Fall sind keine werkseitigen Werte vorhanden.
* Werkseinstellung: [Freier Ausl.] (YES) bei ER24-...4K-Umrichtern (Netzeingangsspannung 400 V).
= Bei Verlust einer Phase erfolgt eine Leistungsreduzierung, und der Umrichter wechselt in den Fehlerzustand [Netzphasen]
z 25 (PFH).
Bei Verlust von zwei oder drei Phasen l6st der Umrichter den Fehler [Netzphasen] (PFH) aus.
nO [[Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Fehler mit freiem Auslauf
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > OHL-
Code |Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
OHL - [UBERTEMP. UMRICHTER]
OHL [Mgt UbertempMotor] |[Freier Ausl.] (YES)

HINWEIS

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Abhangig von der Einstellung dieses Parameters kénnen Funktionsbldcke plétzlich ausgefiihrt werden.

* Es st sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fuhrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Verhalten bei einer Uberhitzung des Umrichters.
Hinweis: Eine Fehlerauslésung erfolgt, wenn der thermische Zustand 118% des Nennzustands erreicht, und die Reaktivierung,
wenn er wieder auf unter 90% absinkt.

nO | [Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt [Gemal STT] (Stt): Halt gemaR der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Ausldsung eines Fehlers. In
diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit,
entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaR [2/3-Drahtst.] (tCC) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF | [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2).
rLS |[Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (2).
VP |[StopRampe] (rMP): Anhalten Giber Rampe
FSt  |[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dCl [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen
Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 162.

tHA [Alarm Therm. Umr.] 0 bis 118% 100%

( ) Auslose-Schwellwert fur thermischen Umrichteralarm (Logikausgang oder Relais)

(1) Dieser Parameter ist auch Uber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

(2) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt ausldst, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang
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 kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
[ genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

2s | zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > SAT-/ETF-

Verzdgerter Stopp bei thermischem Alarm

Mit dieser Funktion kann ein unerwiinschter Halt des Umrichters zwischen Prozessschritten im Fall einer
Uberhitzung des Umrichters oder des Motors verhindert werden, indem der Betrieb bis zum néchsten 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%.

Fur den Umrichter sowie den Motor/die Motoren ist ein Schwellwert fir den thermischen Zustand
festzulegen, der den verzdgerten Halt auslost.

‘ Code ‘ Name/Beschreibung ‘ Einstellbereich ‘Werkseinstellung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
SAt- [STOP THERM. ALARM]
SAt [Therm verz. Stop] | [Nein] (nO)
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.
nO| [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv (in diesem Fall sind folgende Parameter nicht zuganglich)
YES| [Ja] (YES): Freier Auslauf bei thermischem Alarm des Umrichters oder Motors
tHA [Alarm Therm. Umr ] |o bis 118% | 100%
( ) Schwellwert des thermischen Zustands des Umrichters, bei dem ein verzégerter Halt ausgeldst wird.
ttd [Ther. Schw. Motor] |0 bis 118% | 100%
( ) Schwellwert des thermischen Zustands des Motors, bei dem ein verzdgerter Halt ausgeldst wird.
ttd2 [Ther. Schw. Mot 2] |o bis 118% | 100%
c ) Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 2, bei dem ein verzdgerter Halt ausgel6st wird.
ttd3 [Ther. Schw. Mot 3] |o bis 118% | 100%
c ) Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 3, bei dem ein verzégerter Halt ausgelost wird.
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
EtF- [EXTERNER FEHLER]
EtF [Zuord. Ext. Fehler] [Nein] (nO)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Bits ist kein externer Fehler vorhanden.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Bits ist ein externer Fehler vorhanden.
Die Logik ist konfigurierbar tiber [Konfig. ext. Fehler] (LEt), wenn ein Logikeingang zugeordnet ist.
nO] [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
LI [LI11] (L11): Logikeingang LI1
| [...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
LEt [Konfig. ext. Fehler] [Aktiv High] (HIG)
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.
O] [Aktiv Low] (LO): Fehler bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) des zugeordneten Eingangs.
HIG| [Aktiv High] (HIG): Fehler bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

DRI- > CONF > FULL > FLT- >ETF-/USB-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
EPL [Mgt Externer Fehler] [Freier Ausl.] (YES)
Art des Halts im Falle eines externen Fehlers.
nO|] [Stdrung ign.] (nO): Externer Fehler ignoriert
YES| [Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt| [gemaR STT] (Stt): Halt gemaf der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Auslésung eines Fehlers.
In diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit,
entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaR [2/3-Drahtst.] (tCC) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF| [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Riickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLS| [Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rMP| [StopRampe] (rMP): Anhalten tiber Rampe
FSt| [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dClI| [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 164.
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
USb- [MGT. UNTERSPG]
USb [Mgt. Unterspannung] [Flt&amp;R1 open] (0)
Verhalten des Umrichters bei Unterspannung.
0| [FIt&amp;R1 open] (0): Der Umrichter l6st einen Fehler aus, und das externe Fehlersignal wird ausgelost (das dem
Parameter [Kein Fehler] (FLt) zugeordnete Stérungsrelais wird geoffnet).
1| [FIt&amp;R1close] (1): Der Umrichter l6st einen Fehler aus, aber das externe Fehlersignal wird nicht ausgeldst (das dem
Parameter [Kein Fehler] (FLt) zugeordnete Stérungsrelais bleibt geschlossen).
2| [Alarm] (2): Alarm und Storungsrelais bleiben geschlossen. Der Alarm kann einem Logikausgang oder einem Relais
zugeordnet werden.
UrES [Netzspannung] GemaR Nennspannung Gemal Nennspannung des
des Umrichters Umrichters
Nennspannung des Versorgungsnetzes in Volt.
Fir ER24-...K/B:
200] [200Vac] (200): 200 Volt AC
220 [220Vac] (220): 220 Volt AC
230| [230Vac] (230): 230 Volt AC
240| [240Vac] (240): 240 Volt AC
Fir ER24-...4K/B:
380| [380Vac] (380): 380 Volt AC
400 [400Vac] (400): 400 Volt AC
440] [440Vac] (440): 440 Volt AC
460| [460Vac] (460): 460 Volt AC
500| [500Vac] (500): 500 Volt AC (Werkseinstellung)

USL [Niveau Unterspg.] 100 bis 276 V |Geméf3 Umrichterleistung
Einstellung der Auslésungsstufe des Unterspannungsfehlers in Volt. Die Werkseinstellung ist abhangig von der
Nennspannung des Umrichters.

uUSt [Time Out Unterspg] 0,2sbis999,9s |0,25
Zeitverzdgerung fur die Beriicksichtigung des erkannten Unterspannungsfehlers.

StP [gefuhrter DEC USF] |[Nein] (nO)

Verhalten bei Erreichen des Niveaus zur Verhinderung von Unterspannung.
nO| [Nein] (nO): Keine Aktion
MMS| [VersDC Bus] (MMS): Dieser Anhaltemodus verwendet die Massentragheit, um die Spannung des DC Busses so lange wie
mdglich aufrechtzuerhalten.
rMP| [StopRampe] (rMP): Halt gemaf einer einstellbaren Rampe [max. Bremszeit] (StM)
| nE| [Verrieg.] (LnF): Verriegelung (freier Auslauf) ohne Fehler
tSM [Zeit Wiederanl. USF] 1,0 s bis 999,9 s 10s
%* Zeitverzdgerung vor der Erlaubnis eines Wiederanlaufs nach vollstandigem Stillstand fur [gefuhrter DEC USF] (StP) =
[StopRampe] (rMP), wenn die Spannung wieder den normalen Wert erreicht
c ) hat.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > USB-/TIT-/LFL-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
UPL [Schaltpkt Unterspqg] 133 bis 261 V GemaR Umrichterleistung
Einstellung des Niveaus zur Verhinderung von Unterspannung in Volt. Der Zugriff ist moglich, wenn [gefihrter DEC USF]
* (StP) ungleich [Nein] (nO) ist. Der Einstellbereich und die Werkseinstellung sind abhéngig von der Nennspannung des
Umrichters sowie vom Wert der [Netzspannung] (UrES).
StM [max. Bremszeit] 0,01 bis 60,00 s 1,00 s
* Rampenlaufzeit, wenn [geflihrter DEC USF] (StP) auf [StopRampe] (rMP) gesetzt ist.
thS [Zeit Speich. DC Bus] 1 bis 9.999 s 0.999 s
* Haltezeit des DC-Busses, wenn [gefiihrter DEC USF] (StP) auf [VersDC Bus] (MMS) gesetzt ist.
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
tlt- [IGBT TEST]
Strt [IGBT Test] [Nein] (nO)
nO| [Nein] (nO): Kein Test
YES| [Ja] (YES): Die IGBTs werden beim Einschalten und bei jedem Senden eines Fahrbefehles getestet. Diese Tests fllhren zu
einer leichten Verzégerung (einige ms). Im Fehlerfall wird der Umrichter verriegelt. Folgende Fehler sind feststellbar:
- Kurzschluss am Umrichterausgang (Klemmen U-V-W): Anzeige von
SCF.
- Fehler IGBT: xtF, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT angibt.
- Kurzschluss IGBT: x2F, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT
angibt.
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
LFL- [VERLUST 4-20mA]
LFL3 [AI3 Verlust 4-20mA] [Stérung ign.] (nO)
nO| [Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert. Dies ist die einzig mogliche Konfiguration, wenn [min. Wert Al3]
(CrL3), Seite 133, nicht hoher als 3 mA ist.
YES| [Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt| [gemal STT] (Stt): Halt gemaf der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Fehlerauslosung. In diesem
Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit,
entsprechend
den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise geméaR [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.]
(tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung
zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFEF| [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Ruckfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLS| [Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird
).
rMP| [StopRampe] (rMP): Anhalten Gber Rampe
ESt| [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dCI| [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 162.
(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logik-
ausgang zugewiesen werden.
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

Q)

geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > INH-

Der Parameter ist im Modus [Experte] zugénglich.

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FLt-

[FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)

InH-

[UNTERDR. FEHLER]

InH

nO

LI1

[Zuord Fehlerunterdr] [Nein] (nO)

In seltenen Fallen sind die Uberwachungsfunktionen des Umrichters nicht erwiinscht, weil sie die Anwendung behindern. Ein
typisches Beispiel ist der Lifter einer Rauchabsaugung, der als Teil eines Brandschutzsystems eingesetzt wird. Im Fall eines
Brandes soll der Liifter des Rauchabzugs solange wie méglich funktionieren, auch wenn beispielsweise die zulassige
Umgebungstemperatur des Umrichters tberschritten wird.

In solchen Anwendungen ist eine Beschadigung oder Zerstérung des Gerats als Kollateralschaden hinnehmbar, da andere
Schaden mit hdherem Gefahrenpotenzial verhindert werden. Es steht ein Parameter fiir die Deaktivierung bestimmter
Uberwachungsfunktionen in solchen Anwendungen zur Verfiigung, so dass die automatische Fehlererkennung und die
automatische Fehlerreaktion des Geréts nicht aktiv sind. Fiir deaktivierte Uberwachungsfunktionen miissen Sie alternative
Funktionen implementieren, damit Bediener und/oder tibergeordnete Steuerungssysteme angemessen auf erkannte
Fehlerbedingungen reagieren kénnen.

Ist beispielsweise die Ubertemperaturiiberwachung des Umrichters deaktiviert, kann der Umrichter eines Rauchabzugliifters
selbst einen Brand auslésen, wenn Fehler nicht erkannt werden. Eine Ubertemperaturbedingung kann zum Beispiel in einem
Leitstand angezeigt werden, ohne dass der Umrichter durch die integrierten Uberwachungsfunktionen sofort und automatisch
angehalten wird.

GEFAH

UBERWACHUNGSFUNKTIONEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

* Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.

* Implementieren Sie alternative Uberwachungsfunktionen fiir deaktivierte Uberwachungsfunktionen, die
keine automatischen Fehlerreaktionen des Umrichters auslosen, aber ermdglichen Sie angemessene
gleichwertige Reaktionen anderer Art in Einklang mit allen gultigen Vorschriften und Standards sowie
der Risikobewertung.

* Nehmen Sie das System mit aktivierten Uberwachungsfunktionen in Betrieb, und testen Sie es.

¢ Priifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter
kontrollierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgeféhrlichen Verletzungen.

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Fehleriiberwachung aktiv. Bei Zustand 1 des zugeordneten
Eingangs oder Bits ist die Fehleriiberwachung nicht aktiv. Bei einer steigenden Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des
zugeordneten Eingangs oder Bits werden die aktiven Fehler zurlickgesetzt.

Hinweis: Die Funktion ,Safe Torque Off‘ sowie erkannte Fehler, die zu einem vélligen Betriebsausfall fiihren, sind nicht
von dieser Funktion betroffen.

Folgende Fehler kénnen unterdriickt werden:
AnF, CnF, COF, CrF1, dLF, EnF, EPF1, EPF2, FCF2, InFA, InFb, LFF3, ObF, OHF, OLC, OLF,
OPF1, OPF2, OSF, OtFL,PHF, PtFL, SLF1, SLF2, SLF3, SOF, SPF, SSF, tJF, tnF und ULF.

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
[L11] (L11): Logikeingang LI1
[...] (...): Siehe die Zuordnungsbedingungen auf Seite 152
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YES
Stt

Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > CLL-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
CLL- [MGT KOMM FEHLER]
CLL [Mgt. Komm. Fehler] [Freier Ausl.] (YES)
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf [Stérung ign.] (nO) eingestellt, ist die Uberwachung der Feldbusmodul-
Kommunikation deaktiviert.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fir das Geréat und die Anwendung gelten.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur fiir Tests wahrend der Inbetriebnahme.
* Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den
Inbetriebnahme-Prozess abschlieBen und den endgdltigen Inbetriebnahme-Test durchfihren.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit einer Kommunikationskarte.
[Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
[Gem&R STT] (Stt): Halt gemaR der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Fehlerauslosung. In diesem
Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend
den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaf [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.]
(tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fur diesen Fehler eine Alarmmeldung zu
konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Riickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLS [Freq. Halten] (rLS ): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rMP [StopRampe] (rMP): Anhalten Uiber Rampe
FSt [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dCl [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen
Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 162.
COL [Mgt FehlerCANopen] [Freier Ausl.] (YES)
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf [Stérung ign.] (nO) eingestellt, ist die Uberwachung der CANopen-
Kommunikation deaktiviert
* Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fir das Gerét und die Anwendung gelten.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur fur Tests wahrend der Inbetriebnahme.
¢ Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den
Inbetriebnahme-Prozess abschlielen und den endglltigen Inbetriebnahme-Test durchfuhren.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kdrperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > CLL-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit dem integrierten CANopen®.

nO |[Stoérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt [gemaR STT] (Stt): Halt gemaR der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Auslésung eines Fehlers. In
diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit,
entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaf [2/3-Drahtst.] (tCC) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine
Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLs [Freq. Halten] (rLS ): Der Umrichter behélt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rMP | [StopRampe] (rMP): Anhalten tGiber Rampe
FSt [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dci [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen
Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 164.
SLL [Mgt. Fehler Modbus] [Freier Ausl.] (YES)
AWARNUNG
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf [Stérung ign.] (nO) eingestellt, ist die Uberwachung der Modbus-
Kommunikation deaktiviert.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen
Vorschriften und Standards, die fur das Gerat und die Anwendung gelten.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur fur Tests wahrend der Inbetriebnahme.
* Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den
Inbetriebnahme-Prozess abschlieRen und den endgultigen Inbetriebnahme-Test durchfihren.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar
den Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit dem integrierten Modbus.
nO |[St6érung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt [geméaR STT] (Stt): Halt gemaR der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Fehlerauslésung. In diesem Fall
offnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den
Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaf [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt),
Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fur diesen Fehler eine Alarmmeldung zu
konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Riickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLs [Freq. Halten] (rLS ): Der Umrichter behéalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rMP [StopRampe] (rMP): Anhalten uber Rampe
FSt [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
dcCl [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten
anderen Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 164.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > CONF > FULL > FLT- > SDD-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung

FLt-

[FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)

Sdd-

[ENCODER FEHLER]

Sdd

nO
YES

[Last Schlupf Erken] |[Ja] (YES)

Aktivierung der Lastschlupferkennung

[Nein] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert.
[Ja] (YES): Freier Auslauf

Das Ereignis wird durch einen Vergleich der Ausgangsfrequenz mit der Drehzahlrtickfihrung entsprechend der Konfiguration
der entsprechenden Parameter FAnF, LAnF, dANF und tAnF ausgeldst.

AuRerdem wird das Ereignis ausgeldst, sobald wéahrend tAnF der Fahrbefehl erhalten wird und dabei die Vorzeichen der
Ausgangsfrequenz und der Drehzahlriickfiihrung einander entgegengesetzt sind.

Wird ein Fehler erkannt, schaltet der Umrichter auf freien Auslauf um und bei konfigurierter Bremslogikfunktion wird der
Bremsbefehl auf 0 gesetzt.

FANnF

[Schw. Lastschl.] I

Wird angezeigt, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).
Siehe Seite 135

LANnF

[Schw. Lastschlupf] |

Wird angezeigt, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).
Siehe Seite 135

dAnF

[Richt. Lastschlupf] |

Wird angezeigt, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).
Siehe Seite 136

tAnF

[Schw. Lastschl.] |-

Wird angezeigt, wenn [Encoder aktiv] (EnU) = [Sicherheit] (SEC).
Siehe Seite 136
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Konfigurationsmodus (ConF)

()

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tld- [BEGR. STROM/ DREHM.]
SSb [Stop Lim I/ M] [Stérung ign.] (NO)
Verhalten bei einem Wechsel in den Modus Momenten- oder Strombegrenzung.
nO | [Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert

YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf

Stt [gem&nR STT] (Stt): Halt gemaf der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Fehlerauslésung. In diesem
Fall 6ffnet das Stérmelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend
den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaR [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.]
(tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fuir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu
konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.

LFF | [v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).

rLS |[Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).

VP |[StopRampe] (rMP): Anhalten tber Rampe

FSt  |[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt

dCl  |[DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen
Funktionen eingesetzt werden. Siehe Tabelle auf Seite 164.

StO [T Uberw lim I/M] 0 bis 9.999 ms 1.000 ms

Wenn [Stop Lim I/ M] (SSb) konfiguriert wurde) Zeitverzogerung
fur die Beriicksichtigung der SSF-Begrenzung.

(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang
zugewiesen werden.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdnnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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Konfigurationsmodus (ConF)

Messung der Motordrehzahl ber den Impulseingang (Pulse Input)

Diese Funktion verwendet den Eingang ,Pulse Input“ und ist nur anwendbar, wenn der Eingang ,Pulse
Input® 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.

I [ ] l L Zeit in Sekunden

Auf den Eingang ,Pulse Input® angewandt, bietet dieses Signal die folgenden Mdglichkeiten:

» Messung und Anzeige der Motordrehzahl: Signalfrequenz = 1/T. Die Anzeige dieser Frequenz wird durch
den Parameter [Pulse In. Arb. Freq.] (FgS), Seite 48, erreicht.

* Erkennung einer Uberdrehzahl; wenn die gemessene Drehzahl einen vordefinierten Schwellwert
Uberschreitet, 10st der Umrichter einen Fehler aus.

¢ Erkennung einer defekten Bremse, wenn der Bremsbefehl konfiguriert ist: Wird die Drehzahl nach
einem Bremsanzug-Befehl nicht schnell genug aufgehoben, 16st der Umrichter einen Fehler aus. Mit
dieser Funktion lasst sich die Abnutzung der Bremsbelége feststellen.

» Erkennung eines Drehzahlschwellwerts, der tber [Schw. Alarm Puls] (FglL), Seite 100, eingestellt und
einem Relais oder einem Logikausgang, Seite 137, zugeordnet werden kann.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
FqF- [FREQUENZMESSER]
FqF [Frequenzmesser] |[Nein] (nO)
Aktivierung der Funktion Drehzahlmessung.
nO |[Nein] (nO): Funktion inaktiv. In diesem Fall kann auf keinen Parameter der Funktion zugegriffen werden.
YES |[Ja] (YES): Funktion aktiv; Zuordnung nur méglich, wenn dem Eingang ,Pulse Input® keine andere Funktion zugeordnet wurde.
FgC [Divisor Rickm. Puls] 1,0 bis 100,0 |1.0
Skalierungsfaktor des Eingangs ,Pulse Input® (Divisor). Die Anzeige der erzielten Frequenz wird durch den Parameter
() [Pulse In. Arb. Freq.] (FgS), Seite 48, erreicht.
FgA [Schw. U.drehz. Puls] |[Nein] (nO)
Aktivierung und Einstellung der Uberwachung der Uberdrehzahl: Uberdrehz.] (SOF).
nO |[Nein] (nO): Keine Uberwachung der Uberdrehzahl.
1 Hz bis 20,00 kHz: Einstellung des Schwellwerts zur Ausldsung der Frequenz am Eingang ,Pulse Input* dividiert durch
[Divisor Ruckm. Puls] (FqC).
tdS [Zeit vor Uberdrez ] 0,0 s bis 10,0 s |o,05
Zeitverzégerung fur die Beriicksichtigung des erkannten Uberspannungsfehlers.
Fdt [Level fr. pulse ctrl] |[Nein] (nO)
Aktivierung und Einstellung der Uberwachung des Eingangs ,Pulse Input® (Drehzahlriickfiihrung): [Verl.Encod] (SPF).
nO |[Nein] (n0): Keine Uberwachung der Drehzahlriickfiihrung
- 10,1 Hz bis 599 Hz: Einstellung des Frequenzschwellwerts des Motors zur Auslésung des Fehlers der Drehzahlrtickfiihrung
(Abweichung zwischen der geschatzten Frequenz und der gemessenen Drehzahl).
Fqt [Schw. Puls wo RUN] [Nein] (nO)
Aktivierung und Einstellung der Bremsiiberwachung: [RM. Bremse] (brF).
Wenn die Bremslogik [Zuord. Bremsanst.] (bLC), Seite 195, nicht konfiguriert ist, wird dieser Parameter auf [Nein] (nO)
forciert.
nO |[Nein] (n0): Keine Uberwachung der Bremse
1 Hz bis 1.000 Hz: Einstellung des Motorfrequenz-Schwellwerts.
tgb [Zeit Pulse wo Run] 0,0 s bis 10,0 s 00s

Zeitverzogerung fur die Beriicksichtigung der Bremsiiberwachung.
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Erkennung einer Lastvariation

Diese Erkennung ist nur mit der Funktion ,Heben mit hoher Drehzahl“ verfigbar. 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 der Abweichung einer Last fuhrt zu einem Fehler [Fehler Lastvariation] (dLF). Das
Verhalten des Umrichters wahrend dieses Fehlers kann Gber den Parameter [Verw. Last Appli] (dLb)
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 méglich:

* Modus ,Frequenzsollwert”
[Hubw HSP optim] (HSO), Seite 207, = [F- Sollwert] (SSO).
Erkennung von Momentenabweichung.
Wahrend des Betriebs mit hoher Drehzahl wird die Last mit der verglichen, die wéahrend der
Frequenzstufe gemessen wurde. Die zulassige Lastvariation und die Dauer sind konfigurierbar. Im Falle
einer Uberschreitung wechselt der Umrichter in den Fehlermodus.

* Modus ,Strombegrenzung*
[Hubw HSP optim] (HSO), Seite 207, = [I Grenze] (CSO).
Beim Heben, wahrend des Betriebs bei hoher Drehzahl, fiihrt eine Erhéhung der Last zu einer
Herabsetzung der Drehzahl. Auch wenn der Betrieb mit hoher Drehzahl aktiviert wurde, wechselt der
Umrichter in den Fehlermodus, wenn die Motorfrequenz unter dem Schwellwert [Freq Stromgrung]
(SCL), Seite 207, liegt. Die Funktion erkennt nur eine Erh6hung der Last im hohen Drehzahlbereich (bis
[Freq Stromgrung] (SCL)).
Beim Senken erfolgt der Betrieb entsprechend dem Modus ,Frequenzsollwert*.

Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
dLd- [ERK. DELTA LAST]

Erkennung einer Lastvariation. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim] (HSO), Seite 207, ungleich [Nein] ‘
(nO) ist.

tLd [Zeit vor Delta Last] [Nein] (nO)
Aktivierung der Erkennung von Lastvariationen und Einstellung der Zeitverzégerung fur die Berlcksichtigung des erkannten
Fehlers [Fehler Lastvariation] (dLF).
nO|[[Nein] (nO): Keine Erkennung einer Lastvariation
0,00 s bis 10,00 s: Einstellung der Zeitverzégerung fir die Beriicksichtigung des erkannten Fehlers.
dLd [Schw Delta Last] 1 bis 100% |100%
Einstellung des Ausldse-Schwellwerts zur Erkennung von Lastvariationen in Prozent der wahrend der Frequenzstufe
gemessenen Last.
dLb [Verw. Last Appli] |[Freier Ausl.] (YES)
Verhalten des Umrichters im Falle des Fehlers ,Lastvariation®.
nO |[Storung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
Stt |[gemaR STT] (Stt): Halt gemaf der Konfiguration von [Normalhalt] (Stt), Seite 173, ohne Fehlerauslosung. In diesem
Fall 6ffnet das Stormelderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend
den Wiederanlaufbedingungen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise gemaR [2/3-Drahtst] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.]
(tCt), Seite 124, wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist empfehlenswert, fur diesen Fehler eine Alarmmeldung zu
konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des Halts anzuzeigen.
LFF[[v Ruckfall] (LFF): Wechsel zur Ruckfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der
Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rLS |[Freq. Halten] (rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler
vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (1).
rVIP |[StopRampe] (rMP): Anhalten Uber Rampe
FSt [[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
tnkF- [FEHLER MOTORMESS.]
tnL [Mgt Fehler Mot. Mes] |[Freier Ausl] (YES)
nO |[Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES [[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
(1) Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein
Logikausgang zugewiesen werden.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsment der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdnnen.
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Kartenpaarung
Die Funktion ist nur im Modus [Experte] (EPr) verfiigbar.
Mit dieser Funktion kann ein Kartenaustausch oder eine Softwarednderung erkannt werden.
Sobald ein Zusammenfugungscode eingegeben wird, werden die Parameter der zu diesem Zeitpunkt
eingesetzten Karten gespeichert. Bei jedem nachfolgenden Einschalten werden die Parameter tiberprift,
und falls eine Abweichung vorliegt, verriegelt der Umrichter mit dem Fehler HCF. Fir den Wiederanlauf ist
die Ausgangssituation wiederherzustellen oder der Zusammenfiigungscode erneut einzugeben.
Die zu Uberprifenden Parameter sind:
¢ Kartentyp: bei allen Karten
* Softwareversion: Steuerkarte, Kommunikationskarten.
* Seriennummer: Steuerkarte
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
PPI- [KARTENPAARUNG]
PPI [Zusammenflg.Code] |[OFF] (OFF) bis 9.999 |[OFF] (OFF)
%*
OFF | Der Wert [OFF] (OFF) zeigt an, dass die Funktion ,Kartenpaarung“ nicht aktiv ist.

Der Wert [ON] (On) zeigt an, dass die Kartenpaarung aktiviert und ein Zugriffscode einzugeben ist, um den Umrichter im Falle
eines Paarungsfehlers freizugeben.

Sobald der Code eingegeben wurde, wird der Umrichter freigegeben, und der Code wechselt auf [ON] (On).

Der Code PPI enthélt einen Freigabeschlissel, der nur dem Kundendienst von Blemobekannt ist.

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 kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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Fehler Unterlast Prozess

Eine Prozessunterlast wird bei Eintritt des nédchsten Ereignisses erkannt und bleibt mindestens fur
die konfigurierbare Zeit [Unterl. Erk ZeitVerz.] (ULt) ausstehend:

* Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, und das Drehmoment liegt unter dem eingestellten
Unterlastgrenzwert der Parameter ( [Unterlast Freq. = 0] (LUL), [Uberlast Freq. nenn] (LUn),
[Unterl. F-Schw. Erk.] (rMUd).

* Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, wenn die Differenz zwischen Frequenzsollwert und
Motorfrequenz unter den konfigurierbaren Schwellwert [ Freq.Hyst. erreicht ] (Srb) fallt.

Drehmomentin % des

Nenndrehmoments
Zwischen Frequenz 0 und Nennfrequenz bildet
_ die Kennlinie folgende Gleichung ab:
Drehmoment = L . L +
(L wn - L ul)X (Frequenz)y?
(Nennfrequenz)?
Die Unterlastfunktion ist fir Frequenzen
unter [Unterl. F-Schw.Erk.] (~ /7 &) nicht
aktiv.
0 -Nud Fr S Frequenz

Im Menti [EIN / AUSGANGE] (I_O-) kann dem Signal dieses Fehlers ein Relais oder Logikausgang

zugeordnet werden.
Code Name/Beschreibung | Einstellbereich |Werkseinstel|ung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
ULd- [UNTERLAST PROZESS]
ULt [Unterl.Erk ZeitVerz.] | 0 bis 100 s | 0s
Zeitverzdgerung fur die Unterlasterkennung.
Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfiigbar.
LUn [Unterlast Freq.nenn] | 20 bis 100% | 60%
%* Schwellwert fir Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ([Nennfreq. Motor] (FrS), Seite 84), in Prozent des Nennmoments.
LUL [Unterlast Freq.=0] 0 bis [Uberlast Freg.nenn] | 0%
(Lun)
* Schwellwert fur Unterlast bei einer Frequenz von Null, in Prozent des Nennmoments.
rMud [Unterl. F-Schw.Erk.] 0 bis 599 Hz 0 Hz
* Mindestfrequenzschwellwert fir die Unterlasterkennung.
Srb [Freq.Hyst. erreicht] 0,3 bis 599 Hz 0,3 Hz
* Maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Beharrungszustand.
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Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
udL [Unterlast Managem.] [Freier Ausl.]
(YES)
* Verhalten bei Umschaltung auf Unterlasterkennung.

nQ| [Stérung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES [Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
rMP [StopRampe] (rMP): Anhalten Uber Rampe

FSt [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt

FtU [Zeit Neust.Unterl.] 0 bis 6 min 0 min
* Dieser Parameter ist nicht verfiigbar, wenn [Unterlast Managem.] (UdL) auf [Stdrung ign.] (nO) gesetzt ist.
Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
( ) Damit ein automatischer Wiederanlauf moglich ist, muss der Wert von [Max Zeit Restart] (tAr), Seite 257, den Wert dieses
Parameters fiir mindestens eine Minute Ubersteigen.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geandert werden konnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Fehler Uberlast Prozess

Eine Prozessuberlast wird bei Eintritt des nachsten Ereignisses erkannt und bleibt mindestens fiir
die konfigurierbare Zeit [Zeiterk. Unterlast] (tOL) ausstehend:

¢ Der Umrichter befindet sich im Modus ,Strombegrenzung*.

¢ Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, und der Strom liegt Uber dem festgelegten
Uberlastschwellwert [Uberl. Schw. Erk.] (LOC).

Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, wenn die Differenz zwischen Frequenzsollwert

und Motorfrequenz unter den konfigurierbaren Schwellwert [ Freq.Hyst. erreicht ] (Srb) fallt.

Dem Signal dieses Fehlers kann ein Relais oder Logikausgang zugeordnet werden,

Menii [EIN/ AUSGANGE] (I_O-).

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
OLd- [UBERLAST PROZESS]
tOL [Zeiterk. Unterlast] |0bis 100's |05
Zeitverzogerung fur die Uberlasterkennung.
Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfiigbar.
LOC [Uberl. Schw. Erk.] | 70 bis 150% |110%
* Uberlasterkennungs-Schwellwert, in Prozent des Motornennstroms [Nennstrom Motor] (nCr), Seite 84. Dieser Wert muss
niedriger als der Grenzstrom sein, damit die Funktion ausgefiihrt wird.
(1)
Srb [Freq.Hyst. erreicht] 0 bis 599 Hz 0,3 Hz
* Maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Beharrungszustand.
(1)
OdL [Mgt. Uberlast] [Freier Ausl.]
(YES)
* Verhalten bei Umschaltung auf Uberlasterkennung.
nO|[Storung ign.] (nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES |[Freier Ausl.] (YES): Freier Auslauf
rMP |[StopRampe] (rMP): Anhalten Gber Rampe
FSt |[Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
FtO [Zeit Neust.Uberl.] 0 bis 6 min 0 min
* Dieser Parameter ist nicht verfiigbar, wenn [Mgt. Uberlast] (OdL) auf [Stérung ign.] (nO) gesetzt ist.
( ) Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf méglich ist, muss der Wert von [Max Zeit Restart] (tAr), Seite 257, den Wert dieses
Parameters fir mindestens eine Minute Ubersteigen.
1
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
LFE- [RUCKFALL GESCHW.]
LFF [Rickfall Geschw.] |0bis 599 Hz 0 Hz
Auswabhl der Ruckfallgeschwindigkeit.
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
FSt- [SCHNELLHALT]
dCF  |[Koeffiz. Schnellhalt] | 0 bis 10 4
* Die freigegebene Rampe ([Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2] (dE2)) wird dann wahrend der Haltebefehle durch
diesen Koeffizienten dividiert.
( ) Der Wert O entspricht einer Mindestrampenzeit.
1)
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Code |Name/Beschreibung |Einstellbereich |Werkseinste|lung
FLt- [FEHLERMANAGEMENT] (Fortsetzung)
dCl- [DC BREMS ]
IdC [Strom DC Brems. 1] |o,1 bis 1,41 In (2) |0,64 In(2)
%* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fur den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
1 @)
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!
Hohe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert tGiber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewabhlt.
tdl [Zeit DC Bremsung 1] |o,1 bis 30 s 05s
%* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
@ E) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fihren!
Maximale Dauer der Stromaufschaltung [Strom DC Brems. 1] (IdC). Nach Ablauf dieser Zeitspanne wird die
Gleichstromaufschaltung zu [Strom DC Brems. 2] (IdC2).
IdC2 [Strom DC Brems. 2] 0,1 In (2) bis [Strom DC Brems. 1] 0,51n(2)
(IdC)
* UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Prufen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-
Gleichstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
WeE) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéaden fuhren!
Der Bremsstrom wird durch den Logikeingang aktiviert oder als Anhaltemodus ausgewahlt, sobald die Zeitspanne
[Zeit DC Bremsung 1] (tdl) abgelaufen ist.
ER24

279




Konfigurationsmodus (ConF)

Code |Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

tdC [Zeit DC Bremsung 2] 0,1 bis 30 s 05s

> VORSICHT

* GEFAHR VON MOTORSCHADEN )
+ Langere Gleichstrombremsungen kdénnen zu einer Uberhitzung und zu Schaden am Motor fiihren.

» Zum Schutz des Motors sind langere Gleichstrombremsvorgange zu vermeiden.

1) (3) Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéden fihren!

Maximale Bremszeit [Strom DC Brems. 2] (IdC2) fur die Gleichstrombremsung, nur als Anhaltemodus ausgewahlt.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) auf [DC Brems.] (dCl) gesetzt ist.

(1) Dieser Parameter ist auch uber die MenUs[EINSTELLUNGEN] (SEt-) und [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-)

zuganglich.
(2) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
(3) Diese Einstellungen sind unabhéngig von der Funktion [AUTO GS BREMSUNG] (AdC-).

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde.
* Wenn die Parameter auch aus dem Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und
geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine

=23 genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Kommunikation

Mit integriertem Bedienterminal:

Aus dem Mend [ o

—/ AR+

ESC
ESC
ESGC
i +
ESC
+ -
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FULL [ALLE PARAMETER] (Fortsetzung)
COM- [KOMMUNIKATION]
ICS- [SCANNER KOMM EING.]
[Adr Scan In 1] (nMA1) bis [Adr. Scan In 4] (nMA4) kénnen fir eine Fasttask des Kommunikationsscanners verwendet
werden (siehe Modbus- u. CANopen®-Kommunikationsanleitung).
nMA1 [Adr Scan In 1] |3,201
Adresse des 1. Eingangswortes.
nMA2 [Adr Scan In 2] |8,604
Adresse des 2. Eingangswortes.
nMA3 [Adr Scan In 3] |o
Adresse des 3. Eingangswortes.
nMA4 [Adr Scan In 4] |o
Adresse des 4. Eingangswortes.
nMAS5 [Adr Scan In 5] |o
Adresse des 5. Eingangswortes.
nMAG [Adr Scan In 6] |o
Adresse des 6. Eingangswortes.
nMA7 [Adr Scan In 7] |o
Adresse des 7. Eingangswortes.
nMAS8 [Adr Scan In 8] |o
Adresse des 8. Eingangswortes.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

COM-

[KOMMUNIKATION] (Fortsetzung)

OCSs-

[SCANNER KOMM AUSG ]

[Adr. Scan Puy] (nMA1) bis [Adr Scan Out 4] (nCA4) kénnen fur eine Fasttask des Kommunikationsscanners verwendet

werden (siehe Modbus- u. CANopen®-Kommunikationsanleitung).

nCAl

[Adr. Scan Outl]

Adresse des 1. Ausgangswortes.

l8.501

nCA2

[Adr. Scan Out2]

Adresse des 2. Ausgangswortes.

|s.602

nCA3

[Adr. Scan Out3]

Adresse des 3. Ausgangswortes.

nCA4

[Adr. Scan Out4]

Adresse des 4. Ausgangswortes.

nCAS5

[Adr. Scan Out5]

Adresse des 5. Ausgangswortes.

nCAG6

[Adr. Scan Out6]

Adresse des 6. Ausgangswortes.

nCA7

[Adr. Scan Out7]

Adresse des 7. Ausgangswortes.

nCA8

[Adr. Scan Out8]

Adresse des 8. Ausgangswortes.

COM-

[KOMMUNIKATION] (Fortsetzung)

Md1-

[MODBUS NETZWERK]

Add
OFF

[Adresse Modbus] | [OFF] (OFF) bis 247

|[OFF] (OFF)

[OFF] (OFF)
1 bis 247

AMOC

OFF

[Komm. Karten]] | [OFF] (OFF) bis 247

|[OFF] (OFF)

[OFF] (OFF)
1 bis 247

thr

[Baud Rate Modbus]

48-96-19 2 - 38 4 Kbit/s auf dem integrierten Bedienterminal.
4800, 9600, 19200 oder 38400 Baud auf dem Grafikterminal.

|[19.2 Kbps] (19 2)

tFO

[Format Modbus]
801 - 8E1 - 8n1, 8n2

|[8—E—1] (8E1)

ttO

[Time Out] 0,1 bis 30 s

|10,0 S

0,1 bis 30 s

COM1

rot0
rotl
rit0
ritl

[Status Modus Kom]

rot0
rotl
rit0
ritl

[rot0]
[rot1]
[r1t0]
[r1t1]

: Modbus, kein Empfang, keine Ubertragung = Kommunikation inaktiv
: Modbus, kein Empfang, Ubertragung

: Modbus, Empfang, keine Ubertragung

: 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 Konfigurationsmenii der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und

geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.
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BLUETOOTH

Code

Name/Beschreibung | Einstellbereich |Werkseinste|lung

COM-

[KOMMUNIKATION] (Fortsetzung)

CnO-

[CANopen]

AdCO
OFF

[Adresse CANopen] | [OFF] (OFF) bis 127 |[OFF] (OFF)

[OFF] (OFF): OFF
1 bis 127

bdCO
50
125
250
500

IM

[CANopen Baudrate] |[250 kbit/s] (250)

[50 kbit/s] (50): 50.000 Baud

[125 kbit/s] (125): 125.000 Baud
[250 kbit/s] (250): 250.000 Baud
[500 kbit/s] (500): 500.000 Baud

[1 Mbit/s] (1M): 1 MBaud

ErCoO

[Fehler Code] 0 bis 5 -

Schreibgeschiitzter Parameter, Anderung nicht méglich.

COM-

[KOMMUNIKATION] (Fortsetzung)

Chd-

[KOMM. KARTE]

Siehe spezifische Dokumentation der eingesetzten Karte.

LCF-

[FORCED LOKAL]

FLO

nO|
LI
L6}

LAIL
LAI2

OLO01]

OL10;

[Zuord. Fd Vor-Ort] [Nein] (nO)

Zuweisung ,Forced lokal*.
Der Modus ,Forced lokal“ ist aktiv, wenn der Eingangszustand 1 lautet.

[Zuord. Fd Vor-Ort] (FLO) wird auf [Nein] (nO) forciert, wenn [Profil] (CHCF) = [Profil /0] (10), Seite 153.

|[Nein] (nO): Funktion inaktiv

[LI11] (LI1): Logikeingang LI1

[LIG] (L16): Logikeingang LI6
[LAI1] (LAIL): Logikeingang All

-J[LAI2] (LAI2): Logikeingang Al2

[OL01] (OLO01): Funktionsblocke: Logikausgang 01

[OL10] (OL10): Funktionsbl6écke: Logikausgang 10

FLOC

nO|
All
Al2
Al3
LCC]

Pl
OAO01

OA10

[Forced Ref Lokal] [Nein] (nO)

Zuordnung Sollwertquelle ,Forced lokal®.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet (Steuerung tiber Klemmen mit Sollwert Null)

[AI1] (Al1): Analogeingang

[AI2] (Al2): Analogeingang

[AI3] (Al3): Analogeingang

[HMI] (LCC): Zuordnung des Sollwerts und der Steuerung zum Grafikterminal oder externen Bedienterminal.
Sollwert: [Freq. Sollwert HMI] (LFr), Seite 48.

Steuerung: Tasten RUN/STOP/FWD/REV.

[RP] (PI): Impulseingang

[OAO01] (OA01): Funktionsblécke: Analogausgang 01

[OA10] (OA10): Funktionsblocke: Analogausgang 10

FLOt

%*

[Timeout Forc. Lokal] 0,1 bis 30 s 10,0's

0,1 bis 30 s.
Dieser Parameter ist zugéanglich, wenn [Zuord. Fd Vor-Ort] (FLO) ungleich [Nein] (nO) ist.
Verzogerung vor der Wiederaufnahme der Kommunikationsiiberwachung bei Verlassen des Modus ,Forced lokal“.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni 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.
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Zugriffsebene
Siehe [Zugriffsebene] (LAC), Seite 286.
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Interface (ItF)

Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Zugriffsebene (LAC) 288
Sprache (LnG) 290
Auswahl Anzeigetyp (MCF) 291
Anzeige Konfig. (dCF) 295
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

Zugriffsebene (LAC)

Mit integriertem Bedienterminal:

Vom Menii

—f TN * i
I Y "+ @ = ENT [ FRC\I| = ESC
- " o

—{=H]

ITF-

-—E5C
-4
=+
ESC
+|=
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
ItF- [3 INTERFACE]
LAC [3.1 ZUGRIFFSEBENE] [Standard] (Std)
bAS [[Basis] (hAS): Begrenzter Zugriff auf die Meniis [SCHNELLSTART] (SIM-), [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-),
[EINSTELLUNGEN] (SEt-), [WERKSEINSTELLUNG] (FCS-), [5 ZUGRIFFSCODE] (COd) und [3.1 ZUGRIFFSEBENE]
(LAC-). Jedem Eingang kann nur eine Funktion zugewiesen werden.
Std  |[Standard] (Std): Zugriff auf alle Mendiis des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kann nur eine Funktion zugewiesen
werden.
AdU [[Erweitert] (AdU): Zugriff auf alle Menis des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kénnen mehrere Funktionen
zugewiesen werden.
Epr |[Experte] (EPr): Zugriff auf alle MenUs des integrierten Bedienterminals und Zugriff auf weitere Parameter. Jedem Eingang
kénnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.
c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Uberblick der Meniis, die vom Grafikterminal/integrierten Bedienterminal aus aufgerufen werden kénnen

Zugriffsebene

[1 UMRICHTER MENU] (drl-)

[1.1 FREQUENZSOLLWERT] (rEF-)

[1.2 UBERWACHUNG] (MOn-)

MMO- (Motoruberwachung)

|OM- (ABBILD E/A)

SAF- (Sicherheitsiiberwachung)

MFb- (Uberwachung der Funktionsblécke)

CMM- (Kommunikationsabbild)

MPI- (PI-Uberwachung)

PEt- (Uberwachung Verbrauch)

ALr- (Alarme) (1)

SSt- (Andere Status) (1)

COd- (Zugriffscode)

[1.3 KONFIGURATION] (COnF)

MYMn- (Mein Meni)

FCS- (Werkseinstellung)

FULL (Alle Parameter)

SIM- (Schnellstart)

SEt- (Einstellungen)

FbM-
(Funktionsbldcke)

[2 IDENTIFIKATION] (Old-) (1)

[3 INTERFACE] (ItF-) (1)

[3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC)

[3.2 SPRACHE] (LnG)

[4 LADEN/SPEICHERN ALS] (trA-) (1)

[5 ZUGRIFFSCODE] (COd-) (1)

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

Basis bAS

[1 UMRICHTER MENU]
(drl-)

[1.2 UBERWACHUNG] (MOn-)

| dGt- (Diagnose)

[1.3 KONFIGURATION] (COnF)

FULL (Alle Parameter)

drC- (Antriebsdaten)

|_O- (Konfiguration
Ein-/Ausgange)

CtL- (Steuerung)

FUn-
(Applikationsfunktion)

FLt-
(Fehlermanagement)

COM-
(Kommunikation)

[3 INTERFACE] (ItF-)
@

[3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP] (MCF-)

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

Standard Std

[3.4 ANZEIGE KONFIG.] (CF-) (1)

Jedem Eingang kdnnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.

Erweitert Adv

Experte EPr

Expertenparameter

Jedem Eingang kdnnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.

(1) Zugriff nur mit Grafikterminal moglich.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: ITF-

Sprache (LnG)

RDY Term +00Hz 00A Wenn nur eine Auswahl méglich ist, wird das gewahlte Element durch das Zeichen 7
3.2 SPRACHE

English angegeben-

Frangais v Beispiel: Es kann nur eine Sprache gewahlt werden.
Deutsch
Esparfiol
Italiano

Chinese
Pycckui
Turkce

| Code |Name/Beschreibung Werkseinstellung

LnG [3.2 SPRACHE] [Sprache 0] (LnGO)

( ) Aktuelle verfligbare Sprachen.

LnGO [Sprache 0] (LnGO)

LnG9 [Sprache 9] (LnG9)

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Auswahl Anzeigetyp (MCF)

Der Zugriff auf dieses Mend ist nur Uiber das Grafikterminal méglich.

RDY Term +0,0Hz O0,0A
3 INTERFACE
3.1 ZUGRIFFSEBENE START __Term  +00Hz 0,0A
3.2 SPRACHE ENT 3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP
3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP
TYP ANZEIGE
Code << >>  Quick KONFIG. STATUS KOM
Code << >> Quick

Dieser Code kann zur Konfiguration der wahrend des Betriebs auf dem Grafikterminal
angezeigten Informationen verwendet werden.

[
1

RUN Term +0,0Hz 0,0A
3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP

AUSWAHL KOPFZEILE

TYP ANZEIGE

KONFIG. STATUS KOM

Code << >> Quick

[AUSWAHL KOPFZEILE]: Auswahl von 1 bis 2 Parametern in der oberen Zeile (die ersten
beiden Parameter k6nnen nicht gedndert werden).

[TYP ANZEIGE]: Auswahl der in der Mitte des Bildschirms angezeigten Parameter und
des Anzeigemodus (digitale Werte oder Balkendiagramm).

[SCANNER STATUS KOM]: Auswahl der angezeigten Warter und ihres Formats.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

ITF- > MCF- > PBS-

Code Name/Beschreibung

MCF- [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP]
Code Name/Beschreibung

PbS- [AUSWAHL KOPFZEILE]

[Al1Ref]

[Al2Ref]

[AI3Ref]

[AO1]

[Stat. Statusw. ETA]
[Alarmgruppe]
[Frequenzsollwert]
[Motorfrequenz]
[Motorstrom]
[Motordrehzahl]
[Spg Motor]
[Motorleistung]
[Motormoment]
[Netzspannung]
[Therm. Zust. Motor]
[Therm. Zust. FU]
[Verbrauch]
[Betriebsstd. Motor]
[Betriebszeit Umr.]
[Zeit Temp Al IGBT]
[Zeit bei min. Freq.]
[Sollwert PID]
[Istwert PID]

[Fehler PID]

[PID Ausg.]

[akt. Konfiguration]
[akt. Parametersatz]

inV
inV
in mA
inV

in Hz: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
in Hz

in A: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
in U/min

inV

inwW

in %

inV

in %

in %

in Wattstunden (Wh) oder Kilowattstunden (kWh) gemaR Umrichtertyp
in Stunden (Einschaltdauer des Motors)

in Stunden (Einschaltdauer des Umrichters)

in Sekunden (kumulierte Zeit der Ubertemperatur-Alarme)
in Sekunden

in %

in %

in %

in Hz

CNFO, 1 oder 2 (siehe Seite 236)

SET1, 2 oder 3 (siehe Seite 234)

Der Parameter wird mit der ENT-Taste ausgewahlt (darauf hin wird ein |~ 1 neben dem Parameter angezeigt)

oder abgewahilt.

Es koénnen 1 oder 2 Parameter ausgewahlt werden.

Beispiel:

AUSWAHL KOPFZEILE

UBERWACHUNG

REER
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

Typ Anzeige

ITF- > MCF- > MSC-

Code

hame/Beschreibung

Werkseinstellung

Parameter werden mit der ENT-Taste ausgewahlt (darauf hin wird ein v

AUSGEW. PARAMETER

UBERWACHUNG

......... v

v

Beispiele:

Anzeige von 2 digitalen

Anzeige von 2

MSC-  [TYP ANZEIGE]

Mdt [Typ Anzeige] [Dig Anzeige] (JEC)
[Dig Anzeige] (dEC)
[Balkenanz.] (bAr)

( ) [Liste Variab] (LISt)

MPC |[[AUSGEW. PARAMETER]
[Al1Ref] inVv
[AI2Ref] inVv
[AI3Ref] in mA
[AO1] inV
[Stat. Statusw. ETA]
[Alarmgruppe]
[Frequenzsollwert] in Hz: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motorfrequenz] in Hz
[Pulse In. Arb. Freq.] in A: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motorstrom] in Hz
[Motordrehzahl] in U/min
[Spg Motor] inV
[Motorleistung] inwW
[Motormoment] in %
[Netzspannung] inV
[Therm. Zust. Motor] in %
[Therm. Zust. FU] in %
[Verbrauch] in Wattstunden (Wh) oder Kilowattstunden (kWh) gemaf
[Betriebsstd. Motor] Umrichtertyp
[Betriebszeit Umr.] in Stunden (Einschaltdauer des Motors)
[Zeit Temp Al IGBT] in Stunden (Einschaltdauer des Motors)
[Zeit bei min. Freq.] in Sekunden (kumulierte Zeit der Ubertemperatur-Alarme)
[Sollwert PID] in Sekunden
[Istwert PID] in %
[Fehler PID] in %
[PID Ausg.] in %

% in Hz

Anzeige einer Liste mit 5

neben dem Parameter angezeigt) oder abgewahlt.

Werten Balkendiagrammen Werten
RUN Term +35,0 Hz 80,0 A RUN Term +35,0 Hz 80,0 A RUN Term +35,0 Hz 80,0 A
Motordrehzahl Min. Motordrehzahl max. 1.2 UBERWACHUNG
0 1250 rpm 1500 Frequenzsollwert: 50,1Hz
Motorstrom Min. Motorstrom max. Motordrehzahl: 1250 rpm|
80 A 0 80 A 150 Therm. Zust. Motor: 80%
Therm. Zust. FU: 80%
Quick Quick Quick

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
geéandert werden kdnnen, enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine
genaue Beschreibung der Parameter.

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: ITF- > MCF- > ADL-
Abbild Komm.
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
AdL- [SCANNER STATUS KOM]

IAdL  [[Wort 1 Adr. ausgew] 0

( ) Waéhlen Sie die Adresse des Wortes fiir die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.

FAd1 [[Format Wort 1] [Hex] (HE)

c ) Format von Wort 1.
HE

[Hex] (HE )
SIG  |[Signed Int.] (SIG)

nSG |[unsigned] (nSG)

IAd2  [[Wort 2 Adr. ausgew] |0

( ) Waéhlen Sie die Adresse des Wortes fur die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.

FAd2 [[Format Wort 2] |[HeX] (HE)

c ) Format von Wort 2.
HE

[Hex] (HE )
SIG  |[Signed Int.] (SIG)
nsSG |[unsigned] (nSG)

IAd3  [[Wort 3 Adr. ausgew] |o

( ) Waéhlen Sie die Adresse des Wortes fur die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.

FAd3 |[Format Wort 3] |[HeX] (HE)

c ) Format von Wort 3.
HE

[Hex] (HE)
SIG  |[Signed Int.] (SIG)
nSG |[unsigned] (nSG)

IAd4  |[Wort 4 Adr. ausgew] |o

c ) Waéhlen Sie die Adresse des Wortes fur die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.

FAd4  |[Format Wort 4] |[HeX] (HE)

c ) Format von Wort 4.
HE

[Hex] (HE )
SIG  |[Signed Int.] (SIG)
nSG [[unsigned] (nSG)

Die ausgewahlten Worter konnen dann im Untermenii [ABBILD KOMM.] des Meniis [1.2 UBERWACHUNG] angezeigt werden.

Beispiel:
RUN Term +35,0 Hz 80,0 A
ABBILD KOMM.
3141: F230 Hex
<< >> Quick

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kdénnen.
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Anzeige Konfig. (dCF)

Der Zugriff auf dieses Menldi ist nur Giber das Grafikterminal méglich. Mit diesem Men( kénnen Parameter,
ein Meni und der Zugriff auf die Parameter angepasst werden.

RDY Term 0,0 Hz

00A

Hauptmendi

1 berech FU

2 Identifizierung

3 Schnittstelle

4 Open/ Save as

5 ZUGRIFFSCODE

Code Quic

OK

RDY Term 0,0 Hz 0,0 A
3 Schnittstelle
3.1 Zugriffsebene
3.2 SPRACHE
3.3 Display Konfig
Code] <<] >>] Quick]

* BENUTZER PARAMETER: Anpassen von 1 bis 15 Parametern.
* BENUTZERMENU: Erstellen eines benutzerdefinierten Meniis.

* ZUGANG PARAMETER: Anpassen der Anzeige und der Schutzmechanismen der Menus und der

Parameter.

* PARAMETER TERMINAL: Einstellung des Kontrastes und des Standby-Modus der Grafikanzeige (im

Terminal, nicht im Umrichter gespeicherte Parameter).

RDY

Term 0,0 Hz

0,0A

OK

el Benutzer Parameter

Konfig. Mein Menu
Zugriff Parameter
Einstellungen LCD

3.4 Display-Konfig.

=

Code

Name/Beschreibung

dCF-

[3.4 ANZEIGE KONFIG.]
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Benutzer Parameter

Wenn [Anz. Stand. Param.] auf [Ja] gesetzt ist, wird die Standardanzeige wiederhergestellt, die
Anpassungen bleiben jedoch gespeichert.

AUSGEW. PARAMETER
EINSTELLUNGEN
Auflosung Rampe
Hochlaufzeit
Auslaufzeit
Hochlaufzeit 2

Auswahl von 1 bis 15 frei
definierbaren Parametern.

Auslaufzeit 2

[

T LS

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
Benutzer Parameter
Std. name zuriick Nein| ENT
in AUSGEW. PARAMETER
Benutzerdef Auswahl ALLE PARAMETER
__[MEIN MENU I SCHNELLSTART
GERATENAME
]Servicenachricht IANTRIEBSDATEN
Code << >> Quick EIN/ AUSGANGE CFG
= KONFIGURATIONO List
= KONFIGURATION1
le— KONFIGURATION2
e~ SERIENNUMMER List
ENT
RDY Term +0,0Hz 0,0 A
- KUNDENSP. AUSWAHL
Auflésung Rampe

Hochlaufzeit
Auslaufzeit 2

Léschen

‘ ENT

RDY Term +0,0Hz 0,0A

Hinweis: Die 1. Zeile ist [AUSGEW. PARAMETER] oder
[RDY Term +0,00 Hz 0 A] gemaf3 Pfad (ENT oder List).
Liste der definierten Parameter.

Auflésung Rampe
Benutzername
Einheit
Multiplikator
Divisor
Offset

ENT] RDY Term +0,0 Hz 0,0 A
| _a Benutzername

Wourden keine
benutzerdefinierten Angaben
eingegeben, dann wird der
Standardwert angezeigt
(Bezeichnungen, Einheiten, etc.).

FLOW REFERENCE

NBC- max Anzahl Ziffern 13

Offset und Koeffizienten sind
numerische Werte. Keine zu
hohen Multiplikatoren

ABC << >> Anzeige auf 1 oder 2 Textzeilen.
Der Wechsel zu ABC, abc, 123, *[- ist mit Hilfe von F1 mdglich.

Durch Drehen des Drehrads wird das jeweilige Zeichen (alphabetische
Reihenfolge) erhoht, << und >> (F2 und F3) bewirken den Wechsel

verwenden zum nachsten oder vorherigen Zeichen.
(max. Anzeige 99999).
ENT;
RDY Term  +0,0Hz 00A RDY Term  +0,0Hz _ 00A
S Einheit < [ kundenspez
Standard: Verwendung der Standard v | Nach der Eingabe der Einheit wird
Einheit der Werkseinstellung kundenspez durch Driicken von ENT der LBS
Kundenspez.: Bildschirm ,Aufldsung Rampe
- . % erneut aufgerufen, um die
BenutzerdefinierteEinheit p : .
mA Bezeichnung anzuzeigen. Das NBC- max Anzahl Ziffern 3
%, mA, etc.: Auswahl aus Quick | Driicken von ESC bewirkt die ABC << >>
einer Bildlaufliste. Riickkehr zum Bildschirm ,Einheit*.
ENT [RDY Term  +0,0Hz 0,0 A Nt = Temn 00Tz O00A
. SERVICE-MITTEILUNG T
LINIE 1
P Solange die Taste ,View* gedri]ckgt> FUR SERVICE WAHLE:
LINIE 4 bleibt, wird die eingegebene
Meldung angezeigt.
I\'/l_NlE 5 — g ang 9 NBC- max Anzahl Ziffern 23
1w Quic ABC << >> Quick

RDY Term +0,0 Hz 0,0 A
KUNDENSP. MENU

I

Die Namen (KUNDENSPEZ. MENU, GERATENAME, Konfiguration, Seriennummer, Meldungszeilen,
Namen der Einheiten usw.) kénnen wie im nebenstehenden Beispiel fur den Parameternamen

angepasst werden.

Wurden keine benutzerdefinierten Angaben eingegeben, dann wird der Standardwert

DURCHFLUSSMENGE

angezeigt (Bezeichnungen, Einh

NBC- max Anzahl Ziffern 18 Anzeige auf 1 oder 2 Textzeilen
ABC << >> Quick

eiten, etc.).

Der Wechsel zu ABC, abc, 123, *[- ist mit Hilfe von F1 mdglich.
Durch Drehen des Drehrads wird das jeweilige Zeichen (alphabetische Reihenfolge) erhoht,

<< und >> (F2 und F3) bewirken

den Wechsel zum néchsten oder vorherigen Zeichen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: ITF- > DCF- > CUP-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
CUP- [BENUTZER PARAMETER]

GSP [Anz. Stand. Param.] [Nein] (nO)

( ) Anzeige der Standardparameter anstatt der benutzerdefinierten Parameter.

nO| [Nein] (nO)
YES| [Ja] (YES)

MYMN | [BENUTZERMENU]
PAN  |[GERATENAME]
SEr- [SERVICE-MITTEILUNG]

SMLO1 [[LINIE 1]

SMLO2 |[LINIE 2]

SMLO3 |[[LINIE 3]

SMLO4 |[[LINIE 4]

SMLO5 [[LINIE 5]

CENO1 |[[KONFIG. 0]

CENO2 |[[KONFIG. 1]

CENO3 | [KONFIG. 2]
PSn  |[SERIENNUMMER]

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Mein Menu konfig.

RDY

Term

+00Hz 00A

MEIN MENU KONFIG.
AUSGEW. PARAMETER
AUSWAHL LISTE T

OK

Code

<<

>> Quick

AUSGEW. PARAMETER

ALLE PARAMETER
SCHNELLSTART
EINSTELLUNGEN

ANTRIEBSDATEN

EIN/ AUSGANGE CFG
STEUERUNG

List

OK

_>

AUSGEW. PARAMETER

EINSTELLUNGEN

Auflésung Rampe v
Hochlaufzeit v
Auslaufzeit

Hochlaufzeit 2

Auslaufzeit 2 v

List

List

RDY Term 0,0Hz O00A

AUSWAHL LISTE
Auflésung Rampe
Hochlaufzeit
Auslaufzeit 2

Del Up
Mit Hilfe der Tasten F2 und
F3 kdonnen die Parameter
in der Liste (untenstehen-
des Beispiel mit F3) ange-
ordnet werden.

Down

RDY Term +0,0Hz 0,0A

AUSWAHL LISTE

Hochlaufzeit

Auflésung Rampe

P- Ant. v-Regelung

Del Up Down

Liste der im Benutzermeni
enthaltenen Parameter.

Hinweis: Die 1. Zeile ist
[AUSGEW. PARAMETER]
oder

[RDY Term +0,00 Hz 0 A]

gemal Pfad (ENT oder List).

Liste der Parameter, aus
denen sich das
Benutzermeni
zusammensetzt.

Code

Name/Beschreibung

MYC-

[MEIN MENU KONFIG.]
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Zugang Parameter

RDY Term 00Hz O0,0A
ZUGANG PARAMETER oK
ANZEIGEN ANZEIGEN OK |RDY Term 0,0Hz 0,0A ]
PARAMETER > PARAMETER Auswahl der Anzeige
MENUS ] Aktiv v | aller Parameter oder nur
Alle i
Codo o > ouek der aktiven Parameter.
Driicken Sie ESC, um
Code Quick diesen Bildschirm zu
Quick beenden.
OK
L MENUS
OK LUMRICHTER MENU Die nachsten Schritte
1.1 FREQUENZSOLLWERT | V| .
1.2 UBERWACHUNG 7] erfolgen ausschlie3lich
1.3 KONFIGURATION /] | im[1 UMRICHTER
MENU]. Standardmafig
sind alle Menus markiert.
Durch Driicken von ENT
RDY Term _00Hz _00A wird die Markierung
SCHUTZ
- OK aufgehoben.
RDY Term 0,0 Hz 0,0 A .
GESCHUTZTE PARAM. - SCHUTZ KANAL Durch erneutes Driicken
HMI 1| von ENT wird ein Menu
PC Toal erneut ausgewahlt.
MODBUS [V] _ _ _
Code Quick CANopen V] Hinweis: Die geschitzten Kanéle missen gewahit
KOM. KARTE werden, da ein Parameter, der auf einem gewahlten Kanal
oK Code Quick geschiitzt ist, auf den nicht gewéahlten Kanalen zugénglich
bleibt.
= GESCHUTZTE PARAM. |
1 UMRICHTER MENU . . .
1.1 FREQUENZSOLLWERT Auf diesen Bildschirmen
1.2 UBERWACHUNG OK GESCHUTZTE PARAM. kdénnen alle Parameter
1.3 KONFIGURATION s 1.3 KONFIGURATION des Menus
BENUTZERMENU [1. UMRICHTER MENU]
WERKSEINSTELLUNG geschitzt und zur
All None Makrokonfiguration :
ALLE PARAMETER Auswahl angeze|gt
werden, mit Ausnahme
Al None der Parameter des
Expertenmodus.
Wenn keine Parameter angezeigt werden, ist in diesem Durch Driicken der
Bildschirm keine Parameterauswahl méglich. Taste ,All“ werden alle
- Parameter gewahlt. Das
GESCHUTZTE PARAM. Driick d
APPLIKATIONS-FKT. erneute Drucken der
KONFIG. SOLLWERTE Taste ,All“ hebt die
RAMPENTYP Markierung aller
ANHALTEMODUS Parameter auf.
AUTO GS BREMSUNG OK GESCHUTZTE PARAM.
JOG
JOG 1
Sollw Schrittbetr. |
Jog-Pause ||
Hinweis: Die geschitzten Parameter sind nicht mehr zuganglich und werden daher fur die gewahlten
Kanéle nicht angezeigt.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen:

ITF- > DCF- > PAC- > PRO- > PCD-

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
pAC- [ZUGANG PARAMETER]
pro- [SCHUTZ]
pCd- [SCHUTZ KANAL]
COn| [HMI] (COn): Grafikterminal oder Bedienterminal
P S| [PC Tool] (P S): PC-Software
Mdb| [Modbus] (Mdb): Integrierter Modbus
CAn|[CANopen] (CAN): Integriertes CANopen®
nEt| [Kom. Karte] (nEt): Kommunikationskarte (falls vorhanden)
uIS- [ANZEIGEN]
PUIS |[PARAMETER] [aktive Para] (ACt)
c ) Parameteranzeige: nur aktive Parameter, oder alle Parameter.
ACt| [aktive Para] (ACt)
ALL|[[Alle] (ALL)
c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.

300

ER24



Interface (ItF)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: ITF- > DCF- > CNL-

Parameter Terminal

RDY Term 0,0 Hz 0,0 A
Einstellungen LCD
Verzdgerung Standby : 5 Min.

== QuicK

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Cnl- [PARAMETER TERMINAL]
CrSt [Kontrast] 0 bis 100% 50%
c ) Kontrasteinstellung des Tastenfelds
CSby [Zeit vor Standby] [Nein] (nO) to 10 min |5 Min
( ) Einstellung der Zeitverzégerung fur das Standby des Tastenfelds.
nO |[Nein] (nO): Nein

c ) Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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Laden / Speichern als (trA)

Der Zugriff auf dieses Menu ist nur Uber das Grafikterminal moglich.

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
Hauptmeni

1 berech FU
2 Identifizierung OK RDY Term  0,0Hz 0,0A
3 Schnittstelle — 4 Open/Save as
5 ZUGRIFFSCODE 4.2 Von Umr Kopieren

Code Quic

Code = Quicki

[4.1 OFFNEN]: Laden einer der vier Dateien des Grafikterminals in den Umrichter.
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[4.2 SPEICHERN UNTER]: Laden der aktuellen Konfiguration des Umrichters in das Grafikterminal.

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
4. Open /Save as OK RDY Term 00Hz _ 0,0A
4.1 Kopie auf Umrichter |OK RDY Tem 00Hz 00A | Sjehe néchste Seite.
Datei 2 Leer Nein
Datei 3 Leer Alle
= [QuicK Motor Parameter
Code << >> Quick Kommunikation
Code Quick OK
Hinweis: Das Laden einer

leeren Datei ist wirkungslos.

\

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
DOWNLOAD
Check der
Umrichterverdrahtung
ENT ESC = Abbrechen ENT =
Bestéatigen
Code Quick
RDY Term 0,0Hz 00A OK
—— 4.2 SPEICHERN UNTER
Datei 1 Benutzt OK RDY Term 00Hz 00A
[ Daeiz Fei oy DOWNLOAD
Datei 3 Frei
Datei 4 Frei Download ist aktiv
Code Quick
Das Speichern in einer
benutzten Datei I6scht und +
ersetzt die in dieser Datei
thalt Konfi i RDY Term 0,0 Hz 0,0A
enthaltene Kontiguration. DOWNLOAD
DOWNLOAD ABGESCHLOSSEN

Bei der Anforderung eines Downloads kdnnen verschiedene Meldungen eingeblendet werden:

¢ [DOWNLOAD IST AKTIV]
* [DOWNLOAD ABGESCHLOSSEN]
* Fehlermeldungen, wenn der Download nicht mdglich ist

* [Motorparameter sind nicht kompatibel. Fortfahren?]: In diesem Fall ist der Download méglich, jedoch
sind die Parameter nicht vollstandig.
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TRANSFER GRUPPE

[Nein]:

Keine Parameter

[Alle]:

Alle Parameter aller Meniis

[Konfiguration Umrichter]:

Das gesamte Menii [1 UMRICHTER MENU] ohne

[KOMMUNIKATION]

[Motor Parameter]:

[Nennspannung Mot.] (UnS)

Im Menii [ANTRIEBSDATEN] (drC-)

[Nennfreq. Motor] (FrS)

[PSI Zuord. max I] (NCr)

[Motornenndrehzahl] (nSP)

[Cosinus Phi] (COS)

[Motornennleistung] (nPr)

[Auswahl Mot Param] (MPC)

[Tune Auswahl] (StUn)

[Therm. Nennstrom] (ItH)

[IR-Kompens.] (UFr)

[Schlupfkomp.] (SLP)

[R.Stat eing. Mot] (rSA)

[eingest.Streufeldind] (LFA)

[eingest Zeitk Rotor] (trA)

[Nennstr.Synchr.Mot] (nCrS)

[Nenndrehz syn Mot] (nSPS)

[Polpaar sync. Mot.] (PPnS)

[EMK Konst syn Mot] (PHS)

[INDUKT Ld ACHSE] (LdS)

[INDUKT: Lq ACHSE] (LgS)

[Nennfreq. Sync Mot] (FrSS)

[R.Stat eing.synMot] (rSAS)

[Motordrehmoment] (tqS)

[Spg Pkt 1 5Pkt UF] (U1)

[Freq Pkt 1 5Pkt UF] (F1)

[Spg Pkt 2 5Pkt UF] (U2)

[Freq Pkt 2 5Pkt UF] (F2)

[Spg Pkt 3 5Pkt UF] (U3)

[Freq Pkt 3 5Pkt UF] (F3)

[Spg Pkt 4 5Pkt UF] (U4)

[Freq Pkt 4 5Pkt UF] (F4)

[Spg Pkt 5 5Pkt UF] (U5)

[Freq Pkt 5 5Pkt UF] (F5)

Im Modus [Experte] (EPr) aufrufbare Parameter finden Sie

auf Seite 266.

[Therm. Nennstrom] (ItH)

Des Menus [EINSTELLUNGEN] (SEt-)

[Kommunikation]:

Alle Parameter des Meniis [KOMMUNIKATION]
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Zugriffscode (COd)

Mit Grafikterminal:

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
HAUPTMENU

1 UMRICHTER MENU

2 IDENTIFIKATION

3 INTERFACE ENT RUN Term _ +50,0Hz 0,0 A
4 LADEN/SPEICHERN ALS _— 5 ZUGRIFFSCODE

5 ZUGRIFFSCODE Zustand : Freigegeben
Code Quick Zugriffscode PIN 1 : Au
Zugriffscode PIN 2 : Au

Upload Rechte : erlaubt]

Download Rechte : FU entsperrt}
Code << >> Quick

Mit integriertem Bedienterminal

-

A\ + ‘&""\ /Fw
)Y =ENT ESE/=ESC

- |+
COd- Esc

+ |-

Ermoglicht den Schutz der Konfiguration durch einen Zugriffscode oder ein Passwort fur den Zugriff auf
eine geschitzte Konfiguration.

Beispiel mit Grafikterminal:

RUN Term +50,0Hz  0,0A RUN Term +50,0 Hz 0,0 A
5 ZUGRIFFSCODE Zugriffscode PIN 1
Zustand : Freigegeben| 952
l
Upload Rechte : erlaubt ENT
Download Rechte : FU entsperrt| ————
Min. = AUS Max. = 9999
Code << >> Quick << >> Quick

* Der Umrichter ist freigegeben, wenn die Zugriffscodes auf [freigegeben] (OFF) (kein Zugriffscode)
eingestellt sind oder wenn der richtige Code eingegeben wurde. Alle Menlis werden angezeigt.
* Vor dem Sperren der Konfiguration durch einen Zugriffscode ist zuvor wie folgt zu verfahren:
- Definieren Sie die [Upload Rechte] (ULr) und [Download Rechte] (dLr).
- Notieren Sie den Code, und bewahren Sie ihn sorgféltig auf.
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* Der Umrichter enthalt zwei Zugriffscodes, mit denen zwei Zugriffsebenen eingerichtet werden kénnen:
- Zugriffscode PIN 1 ist ein 6ffentlicher Freigabecode: 6969.
- Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von Blemo bekannt ist. Er ist
nur im Modus [Experte] (EPr) aufrufbar.
- Es ist nur ein Zugriffscode verwendbar, PIN1 oder PIN2; der zweite muss in Stellung [Aus] (OFF).

Hinweis: Nach Eingabe des Freigabecodes wird der Zugriffscode des Benutzers angezeigt.

Folgende Zugriffe sind geschiitzt:
* Riuckkehr zu den Werkseinstellungen (Menii [WERKSEINSTELLUNGEN] (FCS-).

* Die liber das Menii [BENUTZERMENU] (MYMn-) geschitzten Parameter und Kanéle sowie das Menu
selbst.

* Die benutzerspezifische Anpassung der Anzeige (Menii ([3.4 ANZEIGE KONFIG.] Meni (dCF-)).

Code Name/Beschreibung Einstellbereich |Werkseinstel|ung
COd- [5 ZUGRIFFSCODE]
CSt [Zustand] |[Freigegeben] (ULC)
Informationsparameter, kann nicht geandert werden.
L C|[Gesperrt] (LC): Der Umrichter ist durch einen Zugriffscode gesperrt.
ULC|[Freigegeben] (ULC): Der Umrichter ist durch keinen Zugriffscode gesperrt.
Ccod [Zugriffscode PIN 1] [Aus] (OFF) bis 9.999 |[[Aus] (OFF)
1. Zugriffscode. Der Wert [Aus] (OFF) zeigt an, dass kein Zugriffscode auf [Freigegeben] (ULC) gesetzt wurde. Der Wert
[Ein] (On) zeigt an, dass der Umrichter geschiitzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden muss. Wird der
richtige Zugriffscode eingegeben, dann bleibt dieser eingeblendet und der Umrichter wird bis zum nachsten Ausschalten
freigegeben.
Zugriffscode PIN 1 ist ein 6ffentlicher Freigabecode: 6969.
COd2 [Zugriffscode PIN 2] [Aus] (OFF) bis 9.999 |[[Aus] (OFF)
Dieser Parameter ist nur im Modus [Experte] (EPr) aufrufbar.
2. Zugriffscode. Der Wert [Aus] (OFF) zeigt an, dass kein Zugriffscode auf [Freigegeben] (ULC) gesetzt wurde. Der Wert
[Ein] (On) zeigt an, dass der Umrichter geschiitzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden muss. Wird der
richtige Zugriffscode eingegeben, dann bleibt dieser eingeblendet und der Umrichter wird bis zum nachsten Ausschalten
freigegeben.
Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von Blemobekannt ist.
Wenn [Zugriffscode PIN 2] (COd2) nicht auf [Aus] (OFF) gesetzt ist, wird nur das Menii [1.2 UBERWACHUNG] (MOn-)
angezeigt. Wenn [Zugriffscode PIN 2] (COd2) auf [Aus] (OFF) gesetzt ist, werden alle Menilis angezeigt.
Wenn die Anzeigeeinstellungen im Menu [3.4 ANZEIGE KONFIG.] (dCF-) geandert werden und [Zugriffscode PIN 2] (COd2)
nicht auf [Aus] (OFF) gesetzt ist, wird die konfigurierte Anzeige beibehalten. Wenn dann [Zugriffscode PIN 2] (COd2) auf ,Aus”
(Umrichter freigegeben) gesetzt ist, wird die im Menu [3.4 ANZEIGE KONFIG.] (d CF-) konfigurierte Anzeige beibehalten.
ULr [Upload Rechte] [erlaubt] (ULr0)
Lesen oder Kopieren der aktuellen Konfiguration in den Umrichter.
ULrO|[erlaubt] (ULr0): Die aktuelle Konfiguration des Umrichters kann in das Grafikterminal oder die PC-Software geladen werden.
ULr1f[Nicht erl.] (ULr1): Die aktuelle Konfiguration des Umrichters kann nur in das Grafikterminal oder die PC-Software geladen
werden, wenn der Umrichter nicht durch einen Zugriffscode geschuitzt ist oder wenn der richtige Code eingegeben wird.
dLr [Download Rechte] [FU entsperrt] (dLr1)
Schreiben der im Umrichter derzeit verwendeten Konfiguration oder Download einer Konfiguration in den Umrichter.
dLrOI[FU gesperrt] (dLr0): Eine Konfigurationsdatei kann nur in den Umrichter geladen werden, wenn der Umrichter durch einen
Zugriffscode geschiitzt ist, der mit dem der zu ladenden Konfiguration identisch ist.
dLr1|[FU entsperrt] (dLr1): Eine Konfigurationsdatei kann in den Umrichter geladen werden oder dort gedndert werden, wenn der
Umrichter freigegeben (d. h. der Zugriffscode eingegeben) wurde oder der Umrichter nicht durch einen Zugriffscode geschiitzt
ist.
dLr2|[Nicht erl.] (dLr2): Download nicht erlaubt.
dLr3|[FU verr./frei] (dLr3): Kombination von [FU gesperrt] (dLr0) und [FU entsperrt] (dLr1).
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Anschluss Multipunkt

Anschluss Multipunkt

Es ist mdglich, zwischen einem Grafikterminal und mehreren an den gleichen Bus angeschlossenen
Umrichtern zu kommunizieren. Die Adressen der Umrichter missen zuvor im Meni [KOMMUNIKATION]
(COM-) Uber den Parameter [Adresse Modbus] (Add), Seite 282, konfiguriert werden.

Wenn mehrere Umrichter an das gleiche Grafikterminal angeschlossen sind, zeigt dieses automatisch
die folgenden Bildschirme an:

VERB. WIRD AUFGEBAUT

VXXXXXX

_— Y
L AdrESS:TRESSE MULTIPOINT — Auswahl der Umrichter fur den Datenaustausch tiber Multipunkt-Verbindungen
Adresse 2 Fa (wéhlen Sie die einzelnen Adressen, und markieren Sie diese durch Driicken
Adresse 3 ] von ENT).
23“955‘94 E Dieser Bildschirm wird nur beim ersten Einschalten des Umrichter
Ad;:zgz =] angezeigt, oder wenn die Funktionstaste ,Cfg Add“ auf dem Bildschirm
ANSCHLUSS MULTIPUNKT gedruckt wird (siehe unten).

i ESC

ANSCHLUSS MULTIPUNKT ESC |RuN _ +952 Rpm101 A3

Rd OR 0A 2 Motordrehzahl ) X .

* Auswahl eines Umrichters fir den

RUN  +952 Rpm 1o1A_3 [N 1052 '

NLP  +1500Rpm  1250A 4| SR rpm Datenaustausch tiber Multipunkt.

Not connected 5 Motorstrom

Rdy  + ORpm 0A 6 101 A

Cfg‘Add HOME TIK
Cfg Add

Im Multipunkt-Modus wird der Befehlskanal nicht angezeigt. Es werden zuerst der Status, dann die
beiden gewahlten Parameter und dann die Adresse des Umrichters angezeigt (von links nach rechts).

Im Multipunkt-Modus kann auf alle Menus zugegriffen werden. Nur die Steuerung der Umrichter Uber
das Grafikterminal ist nicht erlaubt, mit Ausnahme der Stopp-Taste, die alle Umrichter verriegelt.
Bei einem Fehler in einem Umrichter wird die Anzeige auf diesen positioniert.
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Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Kapitel:

Kapitel Titel Seite
10 Wartung 311
11 Diagnose und Fehlerbehebung 313
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Wartung

Wartung

Garantiebeschrankung

Die Garantie gilt nicht, wenn das Produkt von anderen Personen als den Servicemitarbeitern von Blemo
geoffnet wurde.

Service

VORSICHT

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Folgende Empfehlungen entsprechend den Umgebungsbedingungen (Temperatur, chemische
Einwirkungen, Staub) befolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Zur Optimierung des laufenden Betriebs werden folgende MalRnahmen empfohlen.

Umgebung Betroffene Teile MaRBnahme Intervall
Schlag auf das Gehéuse - Steuerblock Umrichter einer Sichtprifung [Mindestens einmal pro Jahr
Produkt (LED - Anzeige) unterziehen.
Korrosion Klemmen - Stecker - Schrauben - |Uberpriifen und bei Bedarf
EMV-Platte reinigen.
Staub Klemmen - Lifter - Luftlécher
Temperatur Im Bereich des Produkts Uberpriifen und bei Bedarf
korrigieren.
Kuhlung Lufter Lufterbetrieb Uberpriifen.
Lifter austauschen. Nach drei bis funf Jahren je
nach Betriebsbedingungen
Vibration Klemmenanschlisse Prifen, ob die Mindestens einmal pro Jahr
Klemmschrauben mit dem
empfohlenen Anzugsmoment
angezogen sind.

Hinweis: Der Lufterbetrieb ist abhéngig vom thermischen Zustand des Umrichters. Es ist mdglich, dass der Umrichter
lauft, der Lufter jedoch nicht.

Ersatzteile und Reparaturen
Wartbares Produkt: Bitte wenden Sie sich an das fiir Sie zustandige Kundendienstzentrum.

Langere Lagerung
Wenn der Umrichter Uber langere Zeit nicht eingeschaltet war, miissen vor dem Starten des

Motors zunéchst die Kondensatoren wieder auf volle Leistung gebracht werden. Siehe Seite 17.

Austausch des Lufters
Im Rahmen der Wartung des ER24 kann ein neuer Lufter bestellt werden. Siehe www.blemo.com.

Informationen zum Austauschen des Lifters entnehmen Sie der Installationsanweisung.
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Wartung

Die Lufter laufen nach einer Unterbrechung der Stromversorgung des Produkts mdglicherweise noch
Uiber einen gewissen Zeitraum weiter.

HINWEIS

LAUFENDE LUFTER
Vergewissern Sie sich vor einer Handhabung der Lufter, dass diese komplett zum Stillstand gekommen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fuhren!
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Diagnose und Fehlerbehebung

Inhalt des Kapitels
In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Thema Seite
Fehlercode 314
Beheben des festgestellten Fehlers 314
Fehler, die ein Wiedereinschalten der Spannungsversorgung nach Beseitigung der Stérungsursache 315
erfordern
Fehler, die nach Beseitigung der Stérungsursache durch einen automatischen Wiederanlauf quittiert 317
werden kénnen
Fehler, die sofort nach Beseitigung der Stérungsursache quittiert werden 320
Optionskarte ausgetauscht oder entfernt 320
Wechsel des Steuerteils 320
Fehler, die auf dem externen Bedienterminal angezeigt werden 321

A AGEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt ,Sicherheitsinformationen” sorgfaltig durch, bevor Sie in
diesem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fuhrt zu Tod oder lebensgeféahrlichen Verletzungen.
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Fehlercode

Wenn die Anzeige nicht aufleuchtet, Uberprifen Sie die Stromversorgung des Umrichters.

Die Zuweisung der Funktion ,Schnellhalt* oder ,Freier Auslauf‘ verhindert einen Start des Umrichters,
wenn die entsprechenden Logikeingange nicht versorgt werden. Der ER24 zeigt dann [Freier Ausl.] (nSt)
bei freiem Auslauf und [Schnellhalt] (FSt) bei Schnellhalt an. Das 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 gemafl dem gewahlten Steuermodus (Parameter
[2/3-Drahtst.] (tCC) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt), Seite 83) aktiviert ist.

Wenn ein Eingang der Funktion ,Endschalter” zugeordnet und auf Null gesetzt ist, dann kann der Umrichter nur
mit einem Fahrbefehl fir die entgegen gesetzte Richtung gestartet werden (siehe Seite 227).

Wenn der Sollwert- oder Befehlskanal einem Kommunikationsbus zugeordnet ist, zeigt der Umrichter

beim Anschliel3en der Spannungsversorgung die Meldung [Freier Ausl.] (nSt) an und verbleibt im
Stoppmodus, bis der Kommunikationsbus einen Befehl sendet.

Code

Name/Beschreibung

dGt-

[DIAGNOSE]

Der Zugriff auf dieses Men ist nur Uber das Grafikterminal moglich. Es zeigt die erkannten Fehler und ihre Ursache in Volltext
an und kann zur Durchfiihrung von Tests verwendet werden, siehe Seite 62.

Beheben des festgestellten Fehlers
Im Falle eines festgestellten Fehlers:

Jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Versorgung des Steuerteils, trennen.
Den Leistungs- oder Trennschalter in der gedffneten Stellung verriegeln.

15 Minuten warten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kdnnen. (Die LEDs des
Umrichters kénnen nicht anzeigen, ob keine DC-Busspannung mehr anliegt.)

Die Spannung des DC-Busses zwischen den Klemmen PA/+ and PC/— messen, um sicherzustellen,
dass die Gleichspannung unter 42 V liegt.

Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht vollsténdig entladen, wenden Sie sich an Ihre
regionale Blemo-Vertretung. Der Umrichter darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb gesetzt
werden.

Die Fehlerursache ermitteln und den Fehler beheben.

Die Spannungsversorgung zum Umrichter wieder herstellen, um zu tberprifen, ob der Fehler
behoben wurde.

Falls es sich um einen ricksetzbaren, erkannten Fehler handelt, kann der Umrichter nach Behebung
der Ursache zuriickgesetzt werden:

- Durch Abschalten und Abwarten bis zum Erléschen der Anzeige und
anschlieRendes Wiederanschalten des Umrichters.

- Automatisch in den Fallen, die fur die Funktion [AUTOM WIEDERANLAUF] (Atr-) auf Seite 257
beschrieben werden.

- Uber einen Logikeingang oder ein Steuerbit mit Zuordnung zur Funktion [FEHLERRESET] (rSt-)
Seite 256.

- Durch Driicken der Taste STOP/RESET auf dem Tastaturfeld des Grafikterminals, wenn der

aktive Kanalbefehl HMI ist (siehe [Konfig. Kanal 1] (Cd1) Seite 154).
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Fehler, die ein Wiedereinschalten der Spannungsversorgung nach Beseitigung

der Storungsursache erfordern
Die Fehlerursache muss behoben werden, bevor ein Reset durch Aus- und

anschlielendes Wiedereinschalten erfolgt.
Die Fehler ASF, brF, SOF, SPF und tnF kdnnen auch dezentral Uber einen Logikeingang oder
Steuerbit (Parameter [Fehlerreset] (rSF), Seite 256) behoben werden.

Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung

AnF [Last ausger] * Die Differenz zwischen der * Motor-, Verstéarkungs- und Stabilitatsparameter prufen.
Ausgangsfrequenz und der * Einen Bremswiderstand hinzufligen.
Drehzahlriickfihrung ist nicht korrekt. ¢ Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last priifen.

* Mechanische Verbindung und Verdrahtung des Encoders
prufen.
¢ Parametereinstellung prufen.

ASF [Fehler Polr.] * Dieser Fehler tritt bei der Messung des ¢ Parameter der Drehzahlregelung Uberpriifen.
Phasenverschiebungswinkels auf, wenn ¢ Motorphasen und den maximal zuléssigen Strom fir den
die Motorphase ausgefallen oder die Umrichter tberprifen.

Motorinduktivitét zu hoch ist.
brF [RM. Bremse] * Der Ruckmeldekontakt der Bremse * Den Riickmeldestrompfad und den Steuerkreis der Bremse

stimmt nicht mit der Bremslogik tiberein. Uberprifen.

* Der Motor wird von der Bremse nicht * Den mechanischen Zustand der Bremse Uberpriifen.
schnell genug gestoppt (Erkennung ¢ Den Zustand der Bremsbeléage tberprifen.
durch Drehzahlmessung am Eingang
LPulse Input®).

CrF1 [Ladung ZK] « Fehler der Lastrelais-Steuerung oder ¢ Umrichter aus- und wieder einschalten.
Lastwiderstand beschéadigt. * Interne Anschliisse prifen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.

EEF1 [EEprom St.-teil] * Fehler des internen Speichers,  Umgebung priifen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
Steuerblock. ¢ Abschalten, wieder einschalten, zur Werkseinstellung

EEF2 [EE Leistungsteil] | Fehler des internen Speichers, zuruckkehren..

Leistungskarte. * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.

FCF1 [Mot. Schiitz * Das Ausgangsschiitz bleibt geschlossen, |+ Das Schiitz und seine Verdrahtung iberpriifen.

geschl.] obwohl alle Bedingungen zum Offnen des  |* Den Riickmeldestrompfad tberpriifen.
Schitzes erfillt sind.

HdF [Entsat IGBT] * Kurzschluss oder Erdschluss am ¢ Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung

Umrichterausgang. des Motors tberpriifen.
ILF [int Komm.] ¢ Unterbrechung der Kommunikation * Umgebung prifen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
zwischen Optionskarte und Umrichter. * Anschlisse prufen.
* Optionskarte austauschen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.

InF1 [FIt FU GroR] * Die Leistungskarte weicht von der * Den Referenztyp der Leistungskarte berprifen.
gespeicherten Leistungskarte ab.

InF2 [INKOMP. LEIST. ¢ Die Leistungskarte ist nicht mit dem * Den Sollwert der Leistungskarte und ihre Kompatibilitat

KARTE] Steuerblock kompatibel. Uberpriifen.

InF3 [Interne Kom.] * Kommunikationsunterbrechung zwischen ¢ Interne Anschlisse prifen.
den internen Karten * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.

InF4 [intern Fehler * Inkonsistenz der internen Daten * Den Umrichter neu kalibrieren (durch den Kundendienst

Fabrik] von Blemo).

INF6 [int Option] * Die im Umrichter installierte Option wird * Den Typ der Option und die Kompatibilitét uberprifen.
nicht erkannt.

InF9 [int. Strom * Die Strommessungen sind nicht korrekt. ¢ Die Stromgeber oder die Leistungskarte ersetzen.

Messung] * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.

InFA [int. Spg.] * Die Eingangsstufe funktioniert nicht * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
ordnungsgeman.
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Umrichter ungeeigneter Leistung.
* Motor nicht an Umrichter angeschlossen.

* Motor nicht angehalten

Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
InFb [int. PTC] * Der Temperaturfiihler des Umrichters * Den Temperaturfihler des Umrichters ersetzen.
funktioniert nicht ordnungsgemar. * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
InFE [int. - CPU] * Fehler des internen Mikroprozessors. ¢ Ausschalten und zuriicksetzen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
OCF [Uberstrom] ¢ Parameter der Mentis * Parameter Uberprifen.
[EINSTELLUNGEN] (SEt-) und * Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last prifen.
[ANTRIEBSDATEN] (drC-) sind nicht ¢ Zustand der Mechanik tberprifen.
korrekt. * Wert [Uberstrom] (CLI) reduzieren.
. Massent.raghelt odgr Last zu hoch. « Taktfrequenz erhchen.
¢ Mechanische Blockierung.
SAFF [FIt Safety] * Entprellzeit Uiberschritten. * Konfiguration der Sicherheitsfunktionen tiberpriifen.
¢ SS1 Ausldse-Schwellwert tberschritten. ¢ Im Handbuch ER24 Integrierte Sicherheitsfunktionen
* Falsche Konfiguration. nachsehen.
* SLS-Uberdrehzahlauslésung erkannt. ¢ Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo
SCF1 [Kurzschluss * Kurzschluss oder Erdschluss am ¢ Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung
Motor] Umrichterausgang. des Motors Uberprufen.
* Taktfrequenz verringern.
* Motordrosseln in Reihenschaltung anschlie3en.
¢ Drehzahlregelung und Bremseinstellung tberprifen.
¢ [Zeit Wiederanlauf] (ttr) erhdhen, Seite 99.
¢ Taktfrequenz erhéhen.
SCF3 [Erdschluss] * Starker Ableitstrom gegen Erde bei * Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung
Parallelanschluss mehrerer Motoren. des Motors uberprifen.
* Taktfrequenz verringern.
* Motordrosseln in Reihenschaltung anschlieRen.
* Drehzahlregelung und Bremseinstellung Uiberprifen.
* [Zeit Wiederanlauf] (ttr) erhéhen, Seite 99.
* Taktfrequenz verringern.
SOF [Uberdrehzahl] * Instabilitat oder zu stark antreibende Last. | Die Parameter von Motor, Verstérkung und Stabilitéat
Uberprifen.
* Bremswiderstand hinzufiigen.
* Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last prifen.
¢ Parametereinstellungen fiir die Funktion
[FREQUENZMESSER] (FgF-), Seite 272, Uberprifen,
sofern konfiguriert.
Ski= [Verl.Encod] ¢ Signal am Eingang ,Pulse Input* nicht ¢ Konfigurationsparameter des Encoders prifen.
vorhanden, wenn dieser bei der * Verdrahtung zwischen Encoder und Umrichter priifen.
Drehzahlmessung verwendet wird. * Encoder priifen.
* Encoder-Ruckfliihrungssignal fehlt. * Verkabelung am Eingang und verwendeten Sensor prifen.
tnF [Motormess.] * Spezialmotor oder Motor mit fiir den * Prifen, ob Motor und Umrichter kompatibel sind.

* Priifen, ob der Motor bei der Motormessung erkannt wird.
* Bei Verwendung eines Ausgangsmotorschitzes dieses
wahrend der Vermessung schlieRen.

¢ Priifen, ob der Motor wahrend der Motormessung gestoppt
ist.
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Fehler, die nach Beseitigung der Stérungsursache durch einen automatischen

Wiederanlauf quittiert werden kdnnen
Diese Fehler konnen auch durch Ein- und Ausschalten durch einen Logikeingang oder ein Steuerbit

behoben werden (Parameter [Fehlerreset] (rSF) Seite 256).

Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
bLF [Bremsanstg] ¢ Strom des Bremshubs nicht erreicht. ¢ Den Umrichter-/Motor-Anschluss uberprifen.
¢ Schwellwert der Bremsabfall- * Die Motorwicklungen tberprifen.
frequenz [Freq. Bremsabfall] (bEn) |+ Die Einstellungen [I Bremsanzug aufw.] (Ibr) und
nur reguliert, wenn die Bremslogik [I Bremsanzug abw.] (Ird), Seite 195, Uiberpriifen.
zugeordnet ist. * Die empfohlenen Einstellungen fur [Freq. Bremsabfall] (bEn)
anwenden.
CnF [Kom. Karte] ¢ Kommunikationsunterbrechung an * Umgebung prufen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
der Kommunikationskarte. * Verdrahtung prufen.
* Timeout prifen.
* Optionskarte austauschen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
COF [CANopen] * Kommunikationsunterbrechung auf * Kommunikationsbus priifen.
dem CANopen®-Bus. * Timeout priifen.
* Siehe CANopen®-Benutzerhandbuch.

EPF1 [extFIt LI/Bit] ¢ Stdrung durch ein externes Geréat * Das Gerdt, das die Stérung verursacht hat, prifen und wieder

ausgeldst, entsprechend Benutzer. einschalten.

EPF2 [Ex Fehler Komm] ¢ Durch ein Kommunikationsnetz * Das Gerét priifen, das die Stérung verursacht hat, und wieder

ausgeldste Storung. einschalten.

FbES [FB Stop Flt] * Funktionsblécke wurden bei * Konfiguration von [Stop FB Stop Mot.] (FbSM) Gberpriifen.

laufendem Motor angehalten.

FCF2 [M.Sch offen] * Das Ausgangsschitz bleibt gedffnet, |* Das Schiitz und seine Verdrahtung tberprifen.

obwohl alle Bedingungen zum * Den Riickmeldestrompfad tiberpriifen.
SchlieBen des Schiitzes erfullt sind.

LCF [Netzschitz] ¢ Der Umrichter ist nicht eingeschaltet, * Das Schiitz und seine Verdrahtung Gberprifen.

obwohl das [Time out Netzspg] * Timeout priifen.
(LCt) abgelaufen ist. * Die Verbindung Netz/Schiitz/Umrichter iiberpriifen.

LFF3 [AI3 Verlust 4-20mA] [* Verlust des 4-20 mA-Sollwerts am * Anschluss an den analogen Eingéngen priifen.

analogen Eingang AI3

ObF [Uberbr.] * Zu starke Bremsung oder * Auslaufzeit erhdhen.

antreibende Last * Ggf. einen Bremswiderstand einbauen.
* Netzspannung zu hoch * Die Funktion [Anp. Auslauframpe] (brA), Seite 172,
aktivieren, wenn sie mit der Anwendung kompatibel ist.
* Uberpriifen Sie die Netzspannung.
} ¢ Parameter in den Menis

OCF [Uberstrom] [EINSTELLUNGEN] (SEt-) and * Parameter Giberpriifen.

[MOTOR CONTROL] (drC-) * Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last priifen.
sind nicht korrekt. * Zustand der Mechanik Uberpriifen.

* Massentragheit oder Last zu hoch. * Wert [Uberstrom] (CLI) reduzieren

* Mechanische Blockierung. * Taktfrequenz erhéhen.

OHF [Ubertemp. Umr.] * Temperatur des Umrichters zu hoch * Motorlast, Belliftung des Umrichters und
Umgebungstemperatur priifen. Vor dem Wiedereinschalten
den Umrichter abkihlen lassen.

OLC [ProzessUberl.FIt.] * Prozessiiberlast * Die Ursache der Uberlast priifen und beseitigen.

* Die Parameter der Funktion
[UBERLAST PROZESS] (OLd-), Seite 278, priifen.
OLF [Uberl. Mot.] * Auslosung durch zu hohen * Einstellung des thermischen Motorschutzes und Motorlast
Motorstrom Uberprufen. Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkuhlen
lassen.
OPF1 [1 Motorph.] * Verlust einer Phase am ¢ Anschlisse zwischen Umrichter und Motor priifen.
Umrichterausgang
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Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
OPF2 [Verlust 3 Motorph.] [ Motor nicht angeschlossen oder zu ¢ Anschliisse zwischen Umrichter und Motor prifen.
geringe Motorleistung * Bei Verwendung eines Motorschiitzes den Parameter
* Motorschiitz gedffnet [Verlust Motorphase] (OPL) auf [Ausg schalt] (OAC),
* PI6tzlich auftretende Instabilitat des Seite 261, setzen.
Motorstroms * Test bei zu geringer Motorleistung oder nicht vorhandenem
Motor: In den Werkseinstellungen ist die Erkennung von
Motorphasenausfallen aktiviert
[Verlust Motorphase] (OPL) =[Ja] (YES). Wenn der
Umrichter getestet werden soll oder Wartungsarbeiten
durchzufiihren sind, ohne dass auf einen dem
Umrichtermodell entsprechenden Motor zuriickgegriffen
werden soll (dies gilt vor allem fur Hochleistungsumrichter),
die Funktion zur Erkennung der Motorphase deaktivieren:
[Verlust Motorphase] (OPL) = [Nein] (nO), siehe
Anweisungen auf Seite 261.
* Folgende Parameter priifen und optimieren: [IR-
Kompens.] (UFr) Seite 88, [Nennspannung Mot.] (UnS)
und [Nennspannung Mot.] (nCr), Seite 84, und
[Motormess.] (tUn), Seite 85, vornehmen.
OSF [Uberspannung * Netzspannung zu hoch * Netzspannung uberpriifen.
Netz] * Stérung im Netz
OtFL [Ubertemp. LI6=PTC] |* Erkennung einer Uberhitzung der ¢ Die Last und die Bemessung des Motors priifen.
PTC-Fihler an Eingang LI6 * Die Beluiftung des Motors kontrollieren.
¢ Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkuhlen lassen.
* Typ und Zustand der PTC-Fuhler kontrollieren.
PtFL [Fehler LI6=PTC] * Offnung oder Kurzschluss der PTC- ¢ PTC-Fuhler und deren Motor-/Umrichter-Verdrahtung
Fihler an Eingang LI16 Uberprifen.
* Kurzschluss oder Erdschluss am * Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung
SCF1 [Kurzschluss Motor] Umrichterausgang des Motors tberpriifen
* Taktfrequenz verringern.
* Motordrosseln in Reihenschaltung anschlieRen.
* Drehzahlregelung und Bremseinstellung Uiberprifen.
* [Zeit Wiederanlauf] (ttr) erhdhen, Seite 99.
¢ Taktfrequenz erhohen.
* Starker Ableitstrom gegen Erde bei * Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung
SCF3 [Erdschluss] Parallelanschluss mehrerer Motoren. des Motors uberprifen.
¢ Taktfrequenz verringern.
¢ Motordrosseln in Reihenschaltung anschlief3en.
* Drehzahlregelung und Bremseinstellung Gberprufen.
¢ [Zeit Wiederanlauf] (ttr) erhdhen, Seite 99.
SCF4 [Kurzschluss IGBT] |* Fehler des Leistungsteils * Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
SCF5 [Kurzschluss Motor] |* Kurzschluss am Umrichterausgang ¢ Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung des
Motors Uberpriifen.
* Wenden Sie sich an den Produktsupport von Blemo.
SLF1 [Kom Modb.] * Kommunikationsunterbrechung auf * Kommunikationsbus prifen.
Modbus-Bus. * Timeout prufen.
¢ Siehe Modbus-Benutzerhandbuch.
SLF2 [Kom. PS] * Kommunikationsunterbrechung mit * Das PC Software-Anschlusskabel iberprifen.
PC Software. * Timeout priifen.
SLF3 [Kom. HMI] * Kommunikationsfehler mit dem * Klemmenanschluss tberpriifen.
Grafikterminal « Timeout priifen.
SSF [Limt Strom Drehm] |* Wechsel zur ¢ Auf eventuelles Vorhandensein eines mechanischen
Drehmomentenbegrenzung Problems Uberprifen.
* Die Parameter von [BEGR. DREHMOMENT] (tOL-),
Seite 219, und die Parameter von
[BEGR. STROM/ DREHM|] (tld-), Seite 270, Uberprufen.
tIF [Ubertemperatur * Uberhitzung des Umrichters * Dimensionierung von Last/Motor/Umrichter prifen.
IGBT] * Taktfrequenz verringern.

* Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkihlen lassen.
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Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
¢ Spezialmotor oder Motor mit fur den
Umrichter ungeeigneter Leistung.
¢ Motor nicht am Umrichter
angeschlossen.
tnF [Motormess.] * Motor nicht angehalten * Priifen, ob Motor und Umrichter kompatibel sind.
* Prufen, ob der Motor bei der Motormessung erkannt wird.
* Bei Verwendung eines Ausgangsmotorschitzes dieses
wahrend der Vermessung schlieRen
* Prufen, ob der Motor wéhrend der Motormessung gestoppt
ist.
ULF [Prozess Unterl.FIt.] |* Prozessunterlast * Die Ursache der Unterlast priifen und beseitigen.
¢ Die Parameter der Funktion
[UNTERLAST PROZESS] (Uld-), Seite 276.
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Fehler, die sofort nach Beseitigung der Stérungsursache quittiert werden

* Vorlibergehender Spannungsabfall

Fehler Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
CFF [inkor Konfig] * Optionskarte wurde ausgetauscht oder * Sicherstellen, dass keine Kartenfehler vorliegen.
entfernt. ¢ Falls die Optionskarte absichtlich geéndert/entfernt wurde,
die unten angegeben Empfehlungen befolgen.
* Sicherstellen, dass keine Kartenfehler vorliegen.
* Steuerblock wurde durch einen * Falls der Steuerblock absichtlich geédndert wurde, die
Steuerblock ersetzt, die fir einen unten angegeben Empfehlungen befolgen.
anderen Umrichtertyp konfiguriert wurde.
* Die Werkseinstellungen oder die Backup-Konfiguration
* Die aktuelle Konfiguration ist nicht (sofern giltig) wieder herstellen (siehe Seite 79).
inkonsistent.
CFl [Konfig ung.] ¢ Ungultige Konfiguration * Die zuletzt geladene Konfiguration prtfen.
E12 Die Uiber den Bus oder das ¢ Eine kompatible Konfiguration laden.
C Kommunikations-Netzwerk geladene
Konfiguration ist inkonsistent.
CSF [Kanalumsch] * Umschaltung zu ungiiltigen Kanalen ¢ Funktionsparameter Gberprufen.
dLF [Fehler * Fehlerhafte Lastvariation * Uberpriifen, ob die Last durch ein Hindernis blockiert wird.
Lastvariation] * Das Wiedereinschalten erfolgt (iber das Zuriicksetzen des
Fahrbefehls.
FbE [Fehler FB] * Fehler der Funktionsblécke » Siehe [Fehler FB] (FbFt).
HCF [Kartenpaar.] * Die Funktion [KARTENPAARUNG] * Im Falle eines Kartenfehlers die Originalkarte wieder
(PPI-), Seite 275, wurde konfiguriert installieren.
und eine Umrichterkarte geandert. * Die Konfiguration durch Eingabe von
[Zusammenflig.Code] (PPI) bestatigen, wenn die
Karte absichtlich geéndert wurde.
PHF [Verlust Netzphase] |* Fehlerhafte Umrichterversorgung oder * Leistungsanschluss und Sicherungen tberprifen.
Sicherung geschmolzen
* Ausfall einer Phase
* Verwendung eines dreiphasigen ER24 * Ein dreiphasiges Netz verwenden.
in einem einphasigen Netz
* Last mit Unwucht * Den Fehler deaktivieren durch [Verlust Netzphase]
Diese Schutzfunktion wirkt nur unter Last. (IPL) =[Nein] (nO), Seite 84.
USF [Unterspg] * Netzspannung zu niedrig * Die Spannung und die Parameter von [MGT. UNTERSPG]

(USh-), Seite 264, Gberprifen.

Optionskarte ausgetauscht oder entfernt
Wird die Optionskarte geldéscht oder durch eine andere ersetzt, verriegelt der Umrichter im Fehlermodus [inkor
Konfig] (CFF) beim Einschalten. Wenn die Karte absichtlich ausgetauscht oder entfernt wurde, kann dieser
Fehler durch zweimaliges Driicken der ENT-Taste geléscht werden. Dies bewirkt die Wiederherstellung aller
Werkseinstellungen (siehe Seite 79) fir die kartenspezifischen Parametergruppen. Diese lauten:

Austausch einer Karte durch den gleichen Kartentyp

* Kommunikationskarten: Nur die fir Kommunikationskarten spezifischen Parameter

Wechsel des Steuerteils

Wird ein Steuerblock durch einen Steuerblock ersetzt, der in einem anderen Umrichtertyp konfiguriert
wurde, verriegelt der Umrichter im Fehlermodus [inkor Konfig.] (CFF) beim Einschalten. Wenn der
Steuerblock absichtlich ausgetauscht wurde, kann der Fehler durch zweimaliges Drucken der ENT-Taste
geléscht werden, was zur Wiederherstellung aller Werkseinstellungen fuhrt.
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Fehler, die auf dem externen Bedienterminal angezeigt werden

Code Name Beschreibung
Inlt [Initin Progress] Die Mikrosteuerung wird initiiert.
Es wird nach der Kommunikationskonfiguration gesucht.
COM.E [[Komm. Fehler] Timeout-Fehler (50 ms).
(2) Diese Meldung wird nach 20 Kommunikationsversuchen angezeigt.
A-17 [Alarm Taste] Eine Taste wurde langer als 10 Sekunden lang gedriickt.
(2) Die Verbindung zum Tastenfeld wurde unterbrochen.
Das Tastenfeld wird durch Driicken einer Taste erneut aktiviert.
CLr [Bestéatigung Quitt. Dieser Fehler wird nach einmaligem Driicken der STOP-Taste angezeigt, wenn der aktive Befehlkanal
) Fehler] das externe Bedienterminal ist.
dEU.E [FU HMI ungleich] Die Marke des Umrichters stimmt nicht mit der des externen Bedienterminals tiberein.
(1)
rOM.E [ROM anomaly] Bei der Priifsummen-Berechnung wurde eine Abweichung im ROM des externen Bedienterminals
1 festgestellt.
(1)
rAM.E  [[RAM anomaly] Es wurde eine RAM-Abweichung des externen Bedienterminals erkannt.
(1)
CPU.E [[andere erkannte Weitere Fehler.
@) Fehler]

(1) Blinkt
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Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Kapitel:
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Verzeichnis der Funktionen

Die folgende Tabelle zeigt die Parametercodes:

Funktionalitat Seite
[2Draht-Stg] (2C) 83
[STROMBEGRENZUNG] 221
[3Draht-Stg] (3C) 83
[+/- DREHZAHL] 186
[+- DREHZ. UM SOLLW ] 188
[AUTO GS BREMSUNG] 176
[AUTOM WIEDERANLAUF] 257
[Motormess.] 85
[MOTORMESS. UBER LI 240
[BREMSLOGIK] 195
[EINFANGEN IM LAUF] 258
Befehls- und Sollwertkanéle 145
Verzogerter Stopp bei thermischem Alarm 263
[UBERTEMP. UMRICHTER] 262
[ENCODER FEHLER] 269
[KONFIG. ENCODER] 134
[WERKSEINSTELLUNG] 79
[Fehlerreset] 256
[MAGNETISIER. DURCH LI] 190
[HUBWERK HSP] 207
[DYN. STROMLIMIT] 222
[JOG] 179
Ansteuerung Netzschiitz 223
Lastmessung 200
[Lastverteilung] 121
Erkennung einer Lastvariation 273
Umschalten der Motoren oder der Konfiguration [MULTIMOTOR KONFIG] (MMC-) 236
Thermischer Motorschutz 259
[Gerauscharm] 119
[ANST. MOTORSCHUTZ] 226
[Mgt. Uberlast] 278
[PARAMETERUMSCHALT.] 234
[5 ZUGRIFFSCODE] 306
[PID REGLER] 213
POSITIONIERUNG UBER GEBER ODER ENDSCHALTER 227
VORWAHLFREQUENZEN 181
PTC-Fuhler 255
[RAMPENTYP] 170
[UMSCH. SOLLWERT] 167
Schlaffseil 206
[Zuord PulsRef] 127
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Funktionalitat Seite
SOLLWERTSPEICHERUNG 189
[ANHALTEMODUS] 173
Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-Endschalter 229
Eingangssummierung/Eingangssubtraktion/Multiplikator 168
Parameter des Synchronmotors 110
MOMENTENBEGRENZUNG 218
TRAVERSE CONTROL 241
[Unterlast Managem.] 277
Messung der Motordrehzahl Giber den Impulseingang (Pulse Input) 271
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Verzeichnis der Parametercodes

Die folgende Tabelle zeigt die Parametercodes:

EINSTELLUNG
DES KUNDEN

(-4m)
[3ov4y3LNI €]

(-no2)
[NOILYMINNINNOM]

283

[
N

N
N

(-173)
[LININIDVYNVYNLETTHIH]

(-und)
[ LY4-SNOILYMITddV]

i1
188

215

o
—

©
—

™
N

(-nad)
[3¥00179 SNOILYNNA]

(-110)
[ONNY3N3LS]

(-on
[940 IONYOSNY /NIF]

N
—

2]
—

2]
—

N
—

N
—

2]
—

2]
—

]
—

]
—

<
—

143

143

(-01p)
[NILvasg3ard1INy]

(-13s)
[NTONNTI3LSNIF]

-niIs)
[1YV1STTaINHOS]

(940)
[Byyuoy onen]

(-s04)
[ONNTTILSNIFSHHETIM]

(-uon)
[ONNHOVYMY3EN 2'T]

48

(-434)
LLYFIMTTOSZNINOTHH T'T)

Code

AC2

ACC
AdC]
AdCO

Add
Al1A
AllC]

AllE

Al1lH

AIlS
ALy
Al12A

Al12C
A12E]

A12F

A12S

A12t
AL13A|
A13C
A13E

A13F

A13L]

A13S]

A13t
AIC2

AlUL] 44

ALGr
AMOC]

AO]
AO1C]

AO1H
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EINSTELLUNG
DES KUNDEN

(-4m)
[3ov4y3LINI €]

(-no2)
[NOILVIINNIWINOM]

[22]
N

(-1714)
INENERN N ERIZEE]]

(-und)
[LY4-SNOILYMITddV]

191

L0
—

196
196

196

195

L0
—

N
—

o]
—

(2]
—

(2]
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