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;Wichtige Hinweise

BITTE BEACHTEN

Vor Installation, Betrieb oder Ausfiihrung von Wartungsarbeiten sollte der Bediener diese Anweisungen sorgféltig lesen und sich mit dem
Gerat vertraut machen.

Die nachstehend aufgefiihrten Warnmeldungen sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder auf bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise verdeutlichen oder vereinfachen.

Dieses Symbol in Verbindung mit einem Gefahren- oder Warnhinweis kennzeichnet eine elektrische Gefahrdung, die bei
Nichtbeachtung der Anweisungen zu Verletzungen fiihren kann.

A Dieses Symbol ist eine Sicherheitswarnung. Es weist auf potenzielle Verletzungsgefahren hin. Alle Sicherheitshinweise
in Verbindung mit diesem Symbol missen beriicksichtigt werden, um eine Verletzungs- oder Todesgefahr
auszuschlieRen.

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

PN WARNUNG

WARNUNG verweist auf eine mdgliche Gefahr, die —wenn sie nicht vermieden wird — Tod, schwere Verletzungen oder Materialschaden
zur Folge haben kann.

PN VORSICHT

VORSICHT verweist auf eine mogliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Verletzungen oder Materialschaden zur
Folge haben kann.

BITTE BEACHTEN:

Wartungsarbeiten an elektrischen Anlagen diirfen nur von qualifizierten Mitarbeitern ausgefiihrt werden. BLEMO haftet nicht fiir Folgen aus
der Verwendung dieses Geréts. Dieses Dokument stellt keine Bedienungsanleitung fiir nicht qualifizierte Mitarbeiter dar.
© 2008 BLEMO. Alle Rechte vorbehalten.




Bitte zuerst lesen

Vor Arbeiten an und mit diesem Frequenzumrichter muss der Bediener diese Anweisungen gelesen und verstanden haben.

A\|GEFAHR

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Vor Installation oder Betrieb des Frequenzumrichters ER32 muss der Bediener diese Anleitung gelesen und verstanden
haben. Installation, Einstellung, Reparatur und Wartung missen von Fachpersonal durchgefiihrt werden.

Der Bediener ist flr die Einhaltung aller geltenden nationalen und internationalen elektrotechnischen Normen zur
Schutzerdung aller Betriebsmittel verantwortlich.

Viele Teile dieses Frequenzumrichters, einschlieBlich der Leiterplatten, werden mit Netzspannung betrieben. NICHT
BERUHREN! Nur elektrisch isolierte Werkzeuge verwenden.

Nicht abgeschirmte Bauteile oder Schraubverbindungen an Klemmenleisten bei angelegter Spannung NICHT beriihren.
Die Klemmen PA/+ und PC/- oder die DC-Bus-Kondensatoren NICHT kurzschlieBen.
Vor der Wartung des Frequenzumrichters:

— Gesamte Stromversorgung trennen.
— Schild mit der Aufschrift "NICHT EINSCHALTEN" an allen Trennschaltern anbringen.
— Alle Trennschalter in der offenen Stellung verriegeln.

— Vor der Wartung des Frequenzumrichters die gesamte Stromversorgung einschlieBlich der eventuell anliegenden
externen Steuerspannung trennen. 15 MINUTEN WARTEN, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen.
AnschlieBend die Schritte zur Messung der Bus-Spannung aus der Installationsanleitung ausfiihren, um
sicherzustellen, dass die DC-Spannung unter 45 V liegt. Die LED des Frequenzumrichters zeigt nicht an, dass keine
DC-Bus-Spannung mehr anliegt.

 Vor Einschalten der Stromversorgung oder Starten und Anhalten des Frequenzumrichters alle Abdeckungen montieren
und schlieBen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere Verletzungen zur Folge.

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Vor Einschalten des Frequenzumrichters oder nach Beenden der Konfigurationsmends sicherstellen, dass sich die dem
Fahrbefehl zugewiesenen Eingange in einem Zustand befinden, der kein Starten des Frequenzumrichters auslést.
Andernfalls ist ein sofortiges Starten des Motors moglich.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung hat Tod, schwere Verletzungen oder Materialschaden zur Folge.

'A|GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Versehentliche Erdung von Logikeingdngen vermeiden, die fiir die Sink-Logik (positive Logik) konfiguriert wurden. Eine
versehentliche Erdung kann zu einer unbeabsichtigten Aktivierung von Funktionen des Frequenzumrichters fiihren.

* Signalleiter vor Besché&digung schitzen, die zu einer unbeabsichtigten Leitererdung flihren kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere Verletzungen zur Folge.




Bitte zuerst lesen

PNWARNUNG

VERLUST DER KONTROLLE

* Der Entwickler eines Kontrollplans muss die méglichen Ausfallarten der Kontrollpfade beriicksichtigen und fir bestimmte
wichtige Kontrollfunktionen eine Méglichkeit bereitstellen, um wéahrend und nach dem Ausfall eines Pfads einen sicheren
Zustand zu erreichen. Beispiele wichtiger Kontrollfunktionen sind Not-Aus und Nachlaufstopp.

* Far wichtige Kontrollfunktionen miissen separate oder redundante Kontrollpfade bereitgestellt werden.

* Systemkontrolipfade kénnen Kommunikationsverbindungen beinhalten. Die Auswirkungen unerwarteter
Ubertragungsverzdgerungen oder -ausfélle mussen beriicksichtigt werden.

* Jede Implementierung eines Frequenzumrichters ER32 muss vor der Inbetriebnahme einzeln und sorgfaltig auf
ordnungsgemaéfen Betrieb Uberprift werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann Tod, schwere Verletzungen oder Materialschaden zur Folge haben.

PNwaRrNUNG

VERLUST DER KONTROLLE

* Auslésezeit bei Kommunikationsfehlern so einstellen, dass der Frequenzumrichter angehalten wird, wenn die Anzeige des
dezentralen Grafikterminals durch ein auBergewéhnliches Ereignis, wie Abschaltung, Betriebsfehler oder Stromausfall,
deaktiviert wird.

* Vor dem Deaktivieren der Anzeige des dezentralen Grafikterminals sicherstellen, dass die Auslésezeit bei
Kommunikationsfehlern ordnungsgemén eingestellt ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann Tod, schwere Verletzungen oder Materialschéden zur Folge haben.




Dokumentationsstruktur

Installationsanleitung

Diese Anleitung enthélt vollstandige Montage- und Verdrahtungsanweisungen.

Programmieranleitung

Hier werden die Funktionen, die Parameter und die Verwendung des Frequenzumrichterterminals (integriertes Terminal und

Grafikterminal) beschrieben.
Die Kommunikationsfunktionen werden nicht in dieser, sondern in der Anleitung fiir den verwendeten Bus oder das verwendete Netzwerk

beschrieben.

Anleitungen fiir Modbus, LonWorks, BACnet, Metasys N2, Apogee FLN

In diesen Anleitungen werden Montage, Anschluss an Bus oder Netzwerk, Signale, Diagnose und Konfiguration der
kommunikationsspezifischen Parameter tiber das integrierte Terminal oder das Grafikterminal beschrieben.
Auch die Kommunikationsdienste der Protokolle werden beschrieben.




Softwareverbesserungen

Seit der erstmaligen Bereitstellung wurde dem ER32 eine Reihe neuer Funktionen hinzugefiigt. Die aktuelle Softwareversion ist V1.8.
Altere Versionen kdnnen ohne Anderungen durch diese Version ersetzt werden.

Diese Dokumentation bezieht sich zwar auf Version V1.8, sie kann jedoch auch fiir friilhere Versionen herangezogen werden, weil im
Rahmen der Updates lediglich neue Werte und Parameter hinzugefiigt und keine Parameter friherer Versionen geandert oder entfernt
wurden.

Die Softwareversion ist auf dem Typenschild angegeben, das am Frequenzumrichtergehduse angebracht ist.

Verbesserungen bei Version V1.1 gegeniiber V1.0

Neuer werkseitiger Wert fiir Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung F307 =

Netzspannung korrigiert - Ausgangsspannung nicht begrenzt (F307 = 3). Siehe Seite 51.

Geanderter werkseitiger Wert fir Motorleerlaufstrom F416 = je nach Frequenzumrichtermodell. Siehe Seite 48.

Neuer werkseitiger Wert fur Funktion Relais (FL) F132 = Umkehrung des Sicherheitsrelais (F132 = 11). Siehe Seite 85.
Keine Erkennung von Erdschluss EF2 bei Unterspannungsfehler MOFF bei Produkt mit mehr als 22 kW.

Verbesserungen bei Version V1.2 gegeniiber V1.1

« Neuer werkseitiger Wert fiir Strombegrenzung des Motors F601 = 110 % des Ausgangsnennstroms des Frequenzumrichters. Siehe
Seite 47.

» Neuer werkseitiger Wert fir Strombegrenzung des Motors 2 F185 = 110 % der Ausgangsnennstrom des Frequenzumrichters. Siehe
Seite 52.

» Wenn Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung F307 = Netzspannung nicht korrigiert (F307 = 0 oder 2) muss
Nennspannung des Motors ulu automatisch 400 V (400-V-Bereich) umgeschaltet werden. Siehe Seite 51 und Seite 40.

Verbesserungen bei Version V1.3 gegeniiber V1.2

« Neuer werkseitiger Wert fir Timeout F803 = 3 Sekunden des Ausgangsnennstroms des Frequenzumrichters. Siehe Seite 109.

Verbesserungen bei Version V1.6 gegeniiber V1.3

+ Neuer werkseitiger Wert fir Automat. Fehlerreset F303 = Deaktiviert (F303 = 0). Siehe Seite 96.

Uberspannungsfehler OPx wird automatisch neu gestartet, wenn Automat. Fehlerreset F303 = Deaktiviert (F303 = 0). Siehe Seite 120
und Seite 96.

Neuer werkseitiger Wert fiir Fehlerreset fiir Grafikterminal deaktivieren F735 = Deaktiviert (F735 = 1). Siehe Seite 58.
Verbesserung der Funktion zur Drehzahlsuche.

Geanderte Oberflache des externen Tastenblocks (Text auf Taste "Stop" gedndert zu "Stop/Reset").

Stop-Taste des optionalen Grafikterminals.

Verbesserungen bei Version V1.7 gegeniiber V1.6
« Neuer Parameter Verstéarkung der Stromversorgungseinstellung F484. Siehe Seite 105.

+ "I-Wert der PID-Regelung I6schen" (Funktion 65) und "PID-Regelung verboten" (Funktion 14) gelten fiir alle Einstellungen von
Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus CMOd.

Verbesserungen bei Version V1.8 gegeniiber V1.7

» Verbesserte MalRnahme zur Vibrationsreduzierung (F484). Siehe Seite 105.




Vorgehensweise fiir die Konfiguration des Frequenzumrichters

INSTALLATION

1 Installationsanleitung lesen

PROGRAMMIERUNG

2 Parameter konfigurieren
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Tipps:

* Vor dem Beginn der Programmierung die
Tabellen mit den Bedienereinstellungen
ausfiillen, Seite 130.

¢ Zur Leistungsoptimierung eine
Motormessung durchfiihren, Seite 48.

* Bei Problemen zu den Werkseinstellungen
zuriickkehren, Seite 123.

Hinweis: Sicherstellen, dass die Kabel
des Frequenzumrichters mit der
Konfiguration kompatibel sind.

¢ Schnellmenii AUF
¢ Motorparameter
* Motormessung durchfiihren

3 Programmierung beginnen




Werkseitige Konfiguration

Werkseinstellungen des Frequenzumrichters

Der ER32 ist werkseitig fiir die haufigsten Betriebsbedingungen eingestellt:

» Motorsteuerungsmodus Pt: Variables Drehmoment (Pt = 1). Siehe Seite 45.

+ Grole Frequenz UL = 50,0 Hz. Siehe Seite 59.

« Kleine Frequenz LL = 0,0 Hz. Siehe Seite 59.

«+ Niveau der Taktfrequenz F300: je nach Bemessungsdaten des Frequenzumrichters (siehe Seite 64)
+ Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit AU1 = Aktiviert (AU1 = 1). Siehe Seite 64.

Parameter abhangig von Makroprogrammierung AU4 = Werkseinstellung O (siehe Seite 42):

Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus, Seite 54.
Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0-10 V oder 0-20 mA (FNOd = 1, F201 = 0). Siehe Primare Frequenzsollwertquelle im
dezentralen Modus FMOD, Seite 54, und Frequenzsollwert fiir Analogeingang, Seite 82.

F: Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

R: Vorwahlfrequenz 1 (F112 = 6). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

RES: Fehlerreset (F113 = 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

Frequenzumrichter betriebsbereit (F110 = 1). Siehe Immer aktiv-Logikfunktion 2, Seite 88.

Wenn die obigen Werte mit der Anwendung kompatibel sind, kann der Frequenzumrichter ohne Andern der Einstellungen verwendet
werden.




Konfiguration — Einleitende Empfehlungen

PNvoRsicHT

INKOMPATIBLE NETZSPANNUNG

Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Frequenzumrichters sicherstellen, dass die Netzspannung mit dem auf dem Typenschild
des Frequenzumrichters angegebenen Netzspannungsbereich kompatibel ist. Der Frequenzumrichter kann beschadigt werden, wenn
die Netzspannung nicht kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Materialschaden zur Folge haben.

Stromversorgung iiber Netzschiitz einschalten

PN VORSICHT
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

« Haufiges Betétigen des Schaltschiitzes vermeiden (vorzeitige Alterung der Siebkondensatoren).
« Zykluszeiten von < 60 s konnen den Vorladewiderstand beschadigen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Materialschidden zur Folge haben.

Individuelle Anpassung und Funktionserweiterung

+ Uber das Anzeigegerat und die Tasten kdnnen die Einstellungen gedndert und die auf den folgenden Seiten beschriebenen
Funktionen erweitert werden.
« Die Riickkehr zu den Werkseinstellungen erfolgt problemlos tiber Parameter zurlicksetzen tYP (siehe Seite 41).

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

« Sicherstellen, dass wahrend des Betriebs vorgenommene Anderungen an den Einstellungen keine Gefahr darstellen.
« Vor der Durchfiihrung von Anderungen sollte der Frequenzumrichter angehalten werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere Verletzungen zur Folge.




Konfiguration — Einleitende Empfehlungen

An einem Motor mit niedriger Leistung oder ohne Motor testen

« Im Modus der Werkseinstellungen ist Ausgangsphasenfehler-Erkennungsmodus F605 (siehe Seite 101) aktiv (F605 = 3). Um den
Frequenzumrichter in einer Test- oder Wartungsumgebung zu tberpriifen, ohne einen Motor mit derselben Nennleistung wie der
Frequenzumrichter verwenden zu miissen (besonders niitzlich bei Hochleistungsfrequenzumrichtern), F605 = 0 deaktivieren.

* Motorsteuerungsmodus Pt = Konstante V/Hz 0 einstellen (siehe Seite 45).

PN VORSICHT

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Ein thermischer Uberlastschutz des Motors wird vom Frequenzumrichter nicht bereitgestellt, wenn der Motorstrom niedriger als 0,2-mal
der Nennstrom des Frequenzumrichters ist. Es sollte ein alternativer thermischer Uberlastschutz bereitgestellt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Materialschdden zur Folge haben.

Motoren in Parallelschaltung verwenden

» Motorsteuerungsmodus Pt = Konstante V/Hz O einstellen (siehe Seite 45).

PN VORSICHT

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Ein thermischer Uberlasﬁschutz des Motors wird vom Frequenzumrichter nicht mehr bereitgestellt. Es sollte bei jedem Motor ein
alternativer thermischer Uberlastschutz bereitgestellt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Materialschaden zur Folge haben.

Einphasige Stromversorgung verwenden

» Netzphasenfehler-Erkennungsmodus F608 = Deaktiviert 0 einstellen (siehe Seite 99).

PN VORSICHT

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Die Verwendung des ER32 mit einer einphasigen Stromversorgung ist nur im Lernmodus mit Motor und ohne Last zulassig.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Materialschdden zur Folge haben.




Grafikterminal

In diesem Abschnitt werden die Funktionen des integrierten Terminals beschrieben. Ein optionales Grafikterminal (FB-ER32) ist ebenfalls
erhéltlich.

Funktionen des Grafikterminals

LED/Taste Beschreibung
1 LED "RUN" « Leuchtet, wenn fiir den Frequenzumrichter ein Fahrbefehl ausgefiihrt wird.
« Blinkt, wenn bei einem Fahrbefehl ein Frequenzsollwert vorhanden ist.
" " « Leuchtet bei aktivem Programmiermodus.
2 LED "PRG « Leuchtet bei den Modi AUF und —-GrU.
" " « Leuchtet bei aktivem Uberwachungsmodus.
3 LED "MON « Blinkt beim Modus zur Anzeige der Fehlerliste.
4 Anzeige 4 Ziffern, 7 Segmente
5 Einheiten-LEDs « Die LED "%" leuchtet, wenn der angezeigte numerische Wert einen Prozentsatz darstellt.
« Die LED "Hz" leuchtet, wenn der angezeigte numerische Wert in Hertz angegeben ist.
Je nach Modus kdnnen die Pfeiltasten fiir folgende Aktionen verwendet werden:
6 Preiltasten . Zwmch_(_en den Menis navigieren
« Werte &ndern
« Frequenzsollwert &ndern, wenn die LED "Nach oben/Nach unten” (7) leuchtet
7 LED "Nach " Leuchtet, wenn der Frequenzsollwert (iber die Navigationspfeile gesteuert wird.
oben/Nach unten
8 LED "Loc/Rem" Leuchtet, wenn der lokale Modus ausgewahlt ist.
Taste driicken, um den Modus des Grafikterminals auszuwéhlen.
* Run-Modus (Standard beim Einschalten)
9 MODE « Programmiermodus
+ Uberwachungsmodus
Kann auch verwendet werden, um zum vorherigen Men( zuriickzukehren.
10 Loc/Rem Schaltet zwischen lokalem und dezentralem Modus um.
11 ENT Taste driicken, um den Wert eines Parameters anzuzeigen oder einen geanderten Wert zu speichern.
12 LED "RUN" Leuchtet, wenn die Run-Taste aktiviert ist.
13 RUN Wenn diese Taste bei leuchtender LED "RUN" gedriickt wird, wird der Frequenzumrichter gestartet.
Taste flir das Anhalten/Riicksetzen.
Wenn die STOP-Taste im lokalen Modus gedriickt wird, wird der Frequenzumrichter entsprechend der
Einstellung des Parameters F721 angehalten.
14 STOP Wenn die STOP-Taste im dezentralen Modus gedriickt wird, wird der Frequenzumrichter entsprechend
der Einstellung des Parameters F603 angehalten. Auf der Anzeige wird ein blinkendes "E" angezeigt.
Wenn F735 auf 0 gesetzt ist (Standardeinstellung), werden durch zweimaliges Driicken der Stop-Taste
alle zuriicksetzbaren Fehler zuriickgesetzt, wenn der Fehlerzustand behoben wurde.




Grafikterminal

Modi des Grafikterminals

Das Grafikterminal des ER32 verfiigt iiber drei Betriebsmodi: Uberwachung, Ausfiihrung und Programmierung.
Der Frequenzumrichter wird im Run-Modus gestartet. Zur Auswahl eines anderen Modus MODE-Taste wie im Folgenden dargestellt

verwenden.

Frequenzumrichter

ER32 -

Einschalten Run- Programmier- Uberwachungs-

Modus modus modus
RUN [e . =

\_> 00 PROG F

—> L1 MON

MODE-Taste

Uberwachungsmodus

Im Uberwachungsmodus werden die Betriebsdaten des Frequenzumrichters in Echtzeit angezeigt. Um in den Uberwachungsmodus zu
wechseln, MODE-Taste driicken, bis die LED "MON" leuchtet. Mithilfe der Pfeiltasten kdnnen dann bis zu 30 verschiedene Datentypen

angezeigt werden.
Mode-Taste

Pfeiltasten

25 weitere
Parameter




Grafikterminal

Anzeigen des Uberwachungsmodus

Anzeige | Name Beschreibung
Fr-F Laufrichtung Fr-F = Rechtslauf
Fr-r = Linkslauf
F 60.0 Frequenzsollwert Befehlsfrequenz an Frequenzumrichter, angezeigt in Hz oder in einer iber den Parameter F702
: festgelegten bedienerspezifischen Einheit.
C 80 Motorstrom Durchschnitt der 3 Phasen des Motorstroms, angezeigt in Ampere oder als Prozentsatz des auf
dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Ausgangsstroms. % oder Ampere (iber
Parameter F701 auswahlen.
Y 100 Netzspannung Durchschnitt der 3 Phasen der AufRenleiterspannungen, angezeigt in Volt oder als Prozentsatz der
Nenneingangsspannung des Frequenzumrichters % oder Volt tiber Parameter F701 auswahlen.
P 100 Motorspannung Durchschnitt der 3 Phasen der AuRenleiterausgangsspannungen, angezeigt in Volt oder als
Prozentsatz der Nennausgangsspannung des Frequenzumrichters . % oder Volt tiber Parameter
F701 auswahlen.
q 60 Motormoment Geschatztes Motormoment als Prozentsatz des Motornennmoments.
¢ 90 Drehmoment Durchschnitt der 3 Phasen des Drehmoment erzeugenden Motorstroms, angezeigt in Ampere oder
erzeugender Strom | als Prozentsatz des Drehmoment erzeugenden Motornennstroms. % oder Ampere (iber Parameter
F701 auswahlen.
L70 Lastfaktor des Der Motorstrom als Prozentsatz des Nennausgangsstroms des Frequenzumrichters, der
Frequenzumrichters | gegeniiber der auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Stromstérke durch
Anpassungen der Schaltfrequenz reduziert sein kann.
h 80 Eingangsleistung Eingangsleistung des Frequenzumrichters, angegeben in Kilowatt (kW).
H75 Ausgangsleistung Ausgangsleistung des Frequenzumrichters, angegeben in Kilowatt (kW).
060.0 Betriebsfrequenz Betriebsfrequenz des Motors, angezeigt in Hz oder in einer tiber den Parameter F702 festgelegten
: des Motors bedienerspezifischen Einheit.
1 Status der
o Logikeingange OC;':_I ! m Die Leiste zur Anzeige von VIA wird nur angezeigt, wenn
o s F109 = 1 oder 2.
R
RES
0.1 Status der ON:/
Relaisausgénge OFF:, i o
FL RY-RC
w101 Version CPU 1 Version von CPU 1
ucol Version CPU 2 Version von CPU 2
uE01 Speicherversion Version des Speichers
d50 Istwert PID Niveau des PID-Istwerts, angezeigt in Hz oder in einer liber den Parameter F702 festgelegten
: bedienerspezifischen Einheit.
b70 PID-berechneter Frequenzsollwertbefehl an Frequenzumrichter wie von der PID-Funktion berechnet, angezeigt in
Frequenzsollwert Hz oder in einer Uber den Parameter F702 festgelegten bedienerspezifischen Einheit.
- Gesamtverbrauch . . . L
h 85
der Eingangsleistung Vom Frequenzumrichter verbrauchte gesamte Eingangsleistung, angezeigt in kWh.
H75 Gesamtverbrauch
der Vom Frequenzumrichter bereitgestellte gesamte Ausgangsleistung, angezeigt in kWh.
Ausgangsleistung
A165 Nennausgangsstrom
des Frequenz- Auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebener Ausgangsstrom in Ampere.
umrichters
1500 Motordrehzahl Motordrehzahl in U/min




Grafikterminal

Anzeigen des Uberwachungsmodus (Fortsetzung)

Frequenzumrichters

Anzeige | Name Beschreibung
N50 ;(;rT;?unlkatlons- Zeigt die Zahlerwerte der gesamten Kommunikation tiber das Netzwerk an.
050 Normaler Status Zeigt die Zahlerwerte der gesamten Kommunikation tiber das Netzwerk fiir Kommunikationen nurim
. normalen Status an.
0C3e1 Letzter Fehler Der in der Fehlerliste gespeicherte aktuelle Fehler. Wenn sich der Frequenzumrichter in einem
N Fehlerzustand befindet, ist dies nicht der aktive Fehler. Ein Fehler wird in der Fehlerliste gespeichert,
nachdem er durch ein Fehlerreset geloscht wurde. ENT driicken, um den Status des
Frequenzumrichters zur Fehlerzeit zu tberpriifen. Weitere Informationen siehe "Fehleranzeige und
Fehlerliste" auf Seite 18 und "Fehler - Ursachen - MalRnahmen" auf Seite 118.
OHe2 Zweitletzter Fehler | Der vorletzte Fehler.
OP3o3 Drittletzter Fehler | Der drittletzte Fehler.
nErred | Viertletzter Fehler | Der viertletzte Fehler.
N .1 Wartungsalarm des ON: !
Frequenzumrichters OFF: «
Gesamte Lifter
Betriebszeit Hauptschalttafel
0.10 Betriebszeit des Gesamte Betriebszeit des Frequenzumrichters. 0,01 = 1 Stunde.

1,00 = 100 Stunden.




Grafikterminal

Fehleranzeige und Fehlerliste

Wenn am Frequenzumrichter ein Fehler auftritt, wird am Grafikterminal ein Fehlgrcode angezeigt. Um Daten zum Betrieb des
Frequenzumrichters zur Fehlerzeit zu tberprifen, MODE-Taste driicken, um in den Uberwachungsmodus zu wechseln. Anschliefend
mithilfe der Pfeiltasten durch die in der Tabelle auf Seite 16 aufgefiihrten Daten blattern.

Im Uberwachungsmodus kénnen auf dem Grafikterminal bis zu fiinf Fehler angezeigt werden: Der aktuelle Fehler (wenn sich der
Frequenzumrichter im Fehlerzustand befindet) und die vorherigen vier Fehler. Um Daten zum Betrieb des Frequenzumrichters zu
lberpriifen, die zur Fehlerzeit fir einen vorherigen Fehler erfasst wurden, bei der Anzeige des Fehlercodes ENT driicken. Die folgende
Tabelle enthalt die verfigbaren Informationen.

Wenn ein Fehler zuriickgesetzt oder die Stromversorgung des Frequenzumrichters eingeschaltet wird, wird der aktuelle Fehler zum "letzten
Fehler".

Fehlerliste
Anzeige Name Beschreibung
n2 Fehlerzahler Anzahl der aufeinanderfolgenden Male, die ein bestimmter Fehler aufgetreten ist.
0600 Betriebsfrequenz Betriebsfrequenz des Motors, angezeigt in Hz oder in einer tiber den Parameter F702 festgelegten
: des Motors bedienerspezifischen Einheit.
N . Fr-F = Rechtslauf
Fr-F
B Laufrichtung Frr = Linkslauf
F 60.0 Frequenzsoliwert Befehlsfrequenz an Frequgr}zumrlchlter, gngezelgt in Hz oder in einer lber den Parameter F702
festgelegten bedienerspezifischen Einheit.
C80 Durchschnitt der 3 Phasen des Motorstroms, angezeigt in Ampere oder als Prozentsatz des auf dem
Motorstrom Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Ausgangsstroms. % oder Ampere Uber
Parameter F701 auswahlen.
Y 100 Durchschnitt der 3 Phasen der AufRenleiterspannungen, angezeigt in Volt oder als Prozentsatz der

Netzspannung Nenneingangsspannung des Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit 208/240 V, 400 V bei
Modellen mit 480 V). % oder Volt liber Parameter F701 auswahlen.

P 100 Durchschnitt der 3 Phasen der AuRenleiterausgangsspannungen, angezeigt in Volt oder als
Motorspannung Prozentsatz der Nennausgangsspannung des Frequenzumrichters (200 V bei Modellen mit
208/240 V, 400 V bei Modellen mit 480 V). % oder Volt iber Parameter F701 auswahlen.
11 Die Leiste zur Anzeige von VIA wird nur angezeigt, wenn
; o L | FI09 = 1 oder 2
Status der OFF: = Toder 2.
Logikeingange VIA ;
RES
0.1 ON:/
Status der OFF:, o o
Relaisausgénge
FL RY-RC

Betriebszeit des
Frequenzumrichters

t0.10 Gesamte Betriebszeit des Frequenzumrichters. 0,01 = 1 Stunde. 1,00 = 100 Stunden.

Status der E/A

Im Uberwachungsmodus und in der Fehlerliste kann der Status der Logikeinginge und der Relaisausgange angezeigt werden. Siehe
vorherige Tabellen auf Seite 16 und 18.

Status der Logikeingdnge

OFF:

VIA F
R

RES
Der Ein-/Aus-Status jedes Logikeingangs wird in Bit angezeigt. VIA ist auf dieser Anzeige enthalten, wenn der Parameter F109 auf 1 oder
2 gesetzt ist.

Status der Relaisausgédnge

ON:{
OFF:, & oo

FL RY-RC
Der Ein-/Aus-Status jedes Relaisausgangs wird in Bit angezeigt.

18



Grafikterminal

Run-Modus

Um in den Run-Modus zu wechseln, MODE-Taste driicken, bis die Betriebsfrequenz des Frequenzumrichters, ein Fehlercode oder ein
Voralarmcode angezeigt wird.
Fehler- und Voralarmcodes siehe "Fehler — Ursachen — MalRnahmen" beginnend auf Seite 118.

Anzeige im Run-Modus dndern

Die Betriebsfrequenz des Motors ist der Standardwert, der im Run-Modus auf dem Grafikterminal angezeigt wird. Der angezeigte Wert
kann Uber den Parameter Standardbetriebswert des Grafikterminals F710 geandert werden. Die Seite 93 enthélt eine Liste der
Auswahimaéglichkeiten.

Der Wert kann je nachdem, was fiir den angezeigten Wert geeignet ist, als Prozentsatz der Bemessungsdaten des Frequenzumrichters
oder in Ampere bzw. Volt angegeben werden. Die Einheiten kdnnen iber den Parameter Grafikterminal (Einheit % oder A/V) F701 gedndert
werden (siehe Seite 93).

AuRerdem kann die Auflésung der Anzeige fiir den Frequenzsollwert und die Ausgangsfrequenz iiber die Parameter Schrittweise Anderung
des Frequenzsollwerts im lokalen ModusF707 und Frequenzauflésung des Grafikterminals F708 angepasst werden (siehe Seite 55 und 93).

Programmiermodus

Uber diesen Modus kann der Frequenzumrichter programmiert werden.

Um in den Programmiermodus zu wechseln, MODE-Taste verwenden, bis auf der Anzeige die LED "PRG" leuchtet.




Meniistruktur

Meniinavigation

Die folgende Abbildung und die Abbildung auf Seite 21 zur Meniinavigation verdeutlichen, wie durch die Menis und Untermeniis zur

Programmierung navigiert wird.

Einsch NG
alten

Zum Ende
der Liste

Uberwachungs-
modus
Programmier-
modus

MODE-Taste

NT-Taste

@ Pfeiltaste

|
|

Siehe Abbildung auf der
nachsten Seite fiir Folgendes:

@ Zuletzt verwendete 5 Parameter
@ Héufig verwendete Parameter

@ Anderungen der Werkseinstellungen
@ Zuséatzliche Parameter

Zum
Anfang
der Liste
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Meniistruktur

Meniinavigation (Fortsetzung)

@ Verlaufsparameter

@ Schnellmenii

@ Bedienerspezifische Parameter

Durch Driicken der
Nach-oben-Taste
wird die
Parameterliste
beginnend ab dem
ersten geanderten
Parameter
durchsucht.

Durch Driicken der
Nach-unten-Taste
wird die
Parameterliste
beginnend ab dem
letzten geanderten
Parameter
durchsucht.

Die Anzahl der im
Meni GrU
angezeigten
Parameter hangt
davon ab, wie viele
Parameter
gegenliber der
Werkseinstellung
geandert wurden.

Nach der Anzeige
aller geanderten
Parameter kehrt die
Anzeige zu GrU
zuriick.

e

der Liste

der Liste
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Meniistruktur

Untermeniis

Der Frequenzumrichter ER32 verfiigt Giber 4 Untermenis (siehe Abbildung auf Seite 21), durch die der zur Programmierung von
Anwendungsparametern erforderliche Zeit- und Arbeitsaufwand reduziert wird. Parameter kénnen (iber diese Untermenis geandert
werden.

AUH: Verlaufsparameter

Im Untermenii AUH werden in umgekehrt chronologischer Reihenfolge die letzten 5 Parameter angezeigt, die gegeniber der
Werkseinstellung geandert wurden. Bei jedem Offnen des Untermeniis AUH werden die letzten Parameter gesucht, die gegeniiber der
Werkseinstellung geandert wurden. Wenn alle Parameter auf die Werkseinstellung gesetzt sind, wird keine Anzeige erzeugt.

Die Parametersperre F700 wird im Menli AUH auch dann nicht angezeigt, wenn der Wert geéndert wurde (siehe Seite 43).

AUF: Schnellmenii

Das Untermenl AUF ermdglicht den schnellen Zugriff auf die zehn grundlegenden Parameter, die haufig bei der Programmierung des
Frequenzumrichters verwendet werden. In vielen Fallen ist die Programmierung des Frequenzumrichters ER32 abgeschlossen, wenn
diese 10 Parameter gesetzt wurden (siehe das Kapitel zum Schnellmeni auf Seite 37).

GrU: Bedienerspezifische Parameter

Im Untermenii GrU werden alle Parameter angezeigt, die gegeniiber den Werkseinstellungen gedndert wurden. Bei jedem Offnen des
Untermeniis GrU wird dessen Inhalt mit der aktuellen Liste der Parameter aktualisiert, die gegeniiber der Werkseinstellung geéndert
wurden. Wenn alle Parameter auf die Werkseinstellung gesetzt sind, wird keine Anzeige erzeugt.

Die Parameter Fn und F470 bis F473 werden im Meni GrU auch dann nicht angezeigt, wenn deren Werte gedndert wurden.

F---: Erweiterte Parameter

Das Untermeni der erweiterten Parameter bietet Zugriff auf Parameter, die fir besondere Einstellungen und Anwendungen verwendet
werden.

Parameter 6ffnen und andern

Die folgende Abbildung verdeutlicht, wie Parameterwerte geéffnet und geandert werden.

l
I
: Anderungen
|
1

|

|

l

verwerfen @ !
|

« l
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Meniistruktur

Parameter, die bei aktivem Frequenzumrichter nicht geandert werden kénnen

Die folgende Tabelle enthélt die Parameter, die nur gedndert werden kénnen, wenn der Frequenzumrichter angehalten wird (Anzeige 0.0
oder OFF auf dem Grafikterminal).

Parameter | Beschreibung Parameter | Beschreibung

AUI1 Qz‘:ﬁ;ﬁiﬂzgﬂ?ﬁ;iung der F316 Modus der Taktfrequenz

AU4 Makroprogrammierung F400 Motormessung aktivieren

CNOd Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus F415 Motornennstrom bei Volllast

FNOd 'l\’/lr(i)rgf;e Frequenzsollwertquelle im dezentralen F4l6 Motorleerlaufstrom

tYp Parameter zurlicksetzen F417 Motornenndrehzahl

FH Maximale Frequenz F418 Verstarkung des Frequenzreglers

uL Nennfrequenz des Motors F419 Stabilitat des Frequenzreglers

uLu Nennspannung des Motors F480 Koeffizient des Magnetisierungsstroms

Pt Motorsteuerungsmodus F481 Kompensationsfilter fiir Leitungsstérungen

F108 Immer aktiv-Logikfunktion 1 F482 Sperrfilter fir Leitungsstérungen

F109 Funktion VIA-Eingang (Analog- oder Logikauswahl) F483 Sperrfilterverstarkung fir Leitungsstérungen

F110 Immer aktiv-Logikfunktion 2 F484 Verstarkung der Stromversorgungseinstellung

F111 Funktion F-Logikeingang F4385 "Schutz Strdomungsabriss"-Regelungskoeffizient 1

F112 Funktion R-Logikeingang F492 "Schutz Strémungsabriss"-Regelungskoeffizient 2

F113 Funktion RES-Logikeingang F494 Motoreinstellungskoeffizient

F118 Funktion VIA-Logikeingang F495 Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient

F130 Primare Funktion Relais (RY-RC) F496 Einstellungskoeffizient der Wellenformumschaltung

F132 Funktion Relais (FL) F601 Strombegrenzung des Motors

F137 Sekundare Funktion Relais (RY-RC) F603 Externer Fehler im Stop-Modus

F139 Funktion Relais (RY-RC) — Logikauswahl F605 Ausgangsphasenfehler-Erkennungsmodus

F170 Nennfrequenz des Motors 2 F608 Netzphasenfehler-Erkennungsmodus

F171 Nennspannung des Motors 2 F613 Ausgangsseitige Kurzschlusserkennung

F300 Niveau der Taktfrequenz F626 Betriebsniveau Uberspannungsfehler

F301 Einfangen im Lauf F627 Betriebsmodus Unterspannungsfehler

F303 Automat. Fehlerreset F732 LOC/REM-Taste des Grafikterminals deaktivieren

F302 Bei Verlust Eingangsleistung bis Stopp fahren F910 (s;ﬁmﬂn;\t’s;u fiir Erkennung von Gleichlauffehler

F305 Uberspannungsbegrenzung Fo11 Zeitdauer der Gleichlauferkennung (PM-Motor)

307 Netzspannungskorrektur und Begrenzung der F912 Drehmomenteinstellungskoeffizient bei hoher
Motorspannung Drehzahl (PM-Motor)

F311 Befehl fiir die Motorlaufrichtung
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Gangige Steuerungsplane

2-Draht-Steuerung
-
—
-
Rechtslauf
Linkslauf
SOURCE
PLC E PLCY
SINK
PP VIA VIB CC
1. Logikeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.
2. Schalter SW4 auf "Source" setzen.
3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
4. Spezifische Parameter fir die 2-Draht-Steuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Parameter Seite Einstellung

Werkseitiger
Wert

CNOd (Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus) | 54 0 (Steuerklemmen der Logikeingange)

F111 (Funktion F-Logikeingang) 81 2 (Befehl Rechtslauf)

=]

F112 (Funktion R-Logikeingang) 3 (Befehl Linkslauf)
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Gangige Steuerungsplane

3-Draht-Steuerung
-
-
—
Start
Stopp
Start
SOURCE
PLC E PLCO
SINK FM  VIA
\% Vv
io (AN
PP VIA VIB CC
1. Logikeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.
2. Schalter SW4 auf "Source" setzen.
3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
4. Spezifische Parameter fiir die 3-Draht-Steuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
q . Werkseitiger
Parameter Seite Einstellung Wert
CNOd (Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus) | 54 0 (Steuerklemmen der Logikeingénge) 0
F111 (Funktion F-Logikeingang) 81 2 (Start Rechtslauf — 3-Draht-Steuerung) 2
F112 (Funktion R-Logikeingang) 81 49 (Stop-Eingang — 3-Draht-Steuerung) 6
F113 (Funktion RES-Logikeingang) 81 3 (Start Linkslauf — 3-Draht-Steuerung) 10
Abbildung zur Zeiteinstellung bei der 3-Draht-Steuerung:
Ausgangsfrequenz
Rechtslauf
) T/
/ \ 1/
Linkslauf
R - Stopp I
-ON
F - Start Rechtslauf i o
. -ON
RES - Start Linkslauf oFF
ON
Netzstromversorgung OF

25



Gangige Steuerungsplane

Externes Potentiometer zur Drehzahlsteuerung

S

PO~ PA+ PCI-

SOURCE

PLC E PLCo

SINK

PP VIA VIB CC
00—

2,2 bis 10 k Ohm — 1/4 Watt

1. Analogeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.

2. Schalter SW3 auf "V" (Spannung) stellen.

3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).

4. Spezifische Parameter fiir das externe Potentiometer zur Drehzahlsteuerung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert

FNOd (Priméare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus) 54 1 (VIA) 1

F109 (Funktion VIA-Eingang — Analog- oder Logikauswahl) 81 0 (Analogeingang) 0

F200 (Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts) 84 0 (Aktiviert) 0

Drehzahlsteuerung von 4-20 mA

PP VIA VIB CC
Stromsignal 4-20 mA

1. Analogeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.
2. Schalter SW3 auf "I" (Strom) stellen.
3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
4. Spezifische Parameter fiir die Drehzahlsteuerung von 4-20 mA wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
FNOd (Primére Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus) 54 1 (VIA) 1
F109 (Funktion VIA-Eingang — Analog- oder Logikauswahl) 81 0 (Analogeingang) 0
F200 (Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts) 84 0 (Aktiviert) 0
F201 (VIA Frequenzsollwert Niveau 1) 82 20 % 0%
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Gangige Steuerungsplane

Vorwahlfrequenzen (bis zu sieben)

PP VIA VIB CC
o—o o—0

1. Logik- und Analogeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.
2. Schalter SW4 auf "Source" setzen.
3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
4. Spezifische Parameter fiir die Vorwahlfrequenz wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F109 (Funktion VIA-Eingang — Analog- oder Logikauswahl) 81 2 (Logikeingang — Quelle) 0
F111 (Funktion F-Logikeingang) 81 2 (Befehl Rechtslauf) 2
F112 (Funktion R-Logikeingang) 81 6 (Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 1) | 6
F113 (Funktion RES-Logikeingang) 81 7 (Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 2) | 10
F118 (Funktion VIA-Logikeingang) 81 8 (Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 3) | 6

Beispiel fir einen 7-stufigen Vorwahlfrequenzbetrieb:

Ausgangsfrequenz
(Hz) A
0 > Zeit(s)
ON
Foo— e OFF
ON
R OFF
RES \_ I— L \_ 8PF
v OFF

Die Seite 89 enthalt weitere Informationen.

27




Gangige Steuerungsplane

Serielle Kommunikation

PP VIA VIB CC
o—O0 o—0

1. Fdur die serielle Kommunikation tiber Modbus, Metasys N2, Apogee FLN, BACnet und LonWorks das Netzwerkkabel am
RJ45-Anschluss der Geratefront anschlieRen.

2. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
3. Spezifische Parameter fiir die serielle Kommunikation wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
CNOd (Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus) 54 2 (Serielle Kommunikation) 0
FNOd (Primare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus) | 54 4 (Serielle Kommunikation) 1

Forced lokal

PP VIA VIB CC
1. Logikeingang wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.
2. Schalter SW4 auf "Source" setzen.
3. Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).
4. Spezifische Parameter fiir "Forced lokal" wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:
Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
F113 (Funktion RES-Logikeingang) 81 48 (Forced lokal) 10

28



Gangige Steuerungsplane

PID-Regelung

SOURCE

PLC E

SINK

PP VIB CC VIA
Sollwert 0 bis 10 V

Rickkopplung in mA oder Spannungssignal

-

Schalter SW4 auf "Source" setzen.

@ N

Analogeingénge wie in der obigen Abbildung dargestellt verkabeln.

Spannungssignal besteht, Schalter SW3 auf "V" (Spannung) setzen.

>

Allgemeine Parameter des ER32 programmieren (siehe die Kurzanleitung auf Seite 37).

5. Spezifische Parameter fiir die PID-Regelung wie in der folgenden Tabelle dargestellt programmieren:

Riickkopplungsgeber

Wenn die Rickkopplung aus einem mA-Signal besteht, Schalter SW3 auf "I" (Strom) setzen. Wenn die Riickkopplung aus einem

Parameter Seite Einstellung Werkseitiger Wert
FNOd (Primére Frequenzsollwertquelle im dezentralen 54 2(VIB) 1
Modus)
F109 (Funktion VIA-Eingang — Analog- oder Logikauswahl) | 81 0 (Analogeingang) 0
F200 (Automatisches/manuelles Umschalten des 84 0 (Aktiviert) 0
Frequenzsollwerts)
F360 (PID-Regelung aktivieren) 86 1 (Aktiviert — Rlckkopplungsquelle ist VIA) | 0
F359 (Ansprechverzégerung der PID-Regelung) 87 Os
F362 (P- Anteil der PID-Regelung) 86 0,30 %

Entsprechend der Anwendung

F363 (I- Anteil der PID-Regelung) 86 0,20
F366 (D-Anteil der PID-Regelung) 87 0,00
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Betrieb des Frequenzumrichters

Lokaler und dezentraler Betriebsmodus

Ubersicht
Der Frequenzumrichter ER32 verfiigt (iber zwei Betriebsmodi: lokal und dezentral.
Im lokalen Modus kann der Frequenzumrichter ER32 nur tiber das Grafikterminal bedient werden:

* RUN-Taste und STOP-Taste zur Befehlssteuerung verwenden
« Pfeiltasten zur Drehzahlsteuerung verwenden

Im dezentralen Modus wird der Frequenzumrichter ER32 lber eine Kombination aus Befehls- und Frequenzsollwertquellen bedient, die
durch die Programmierung der Parameter Primére Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus FNOd und Start/Stopp-Uberwachung im
dezentralen Modus CNOd definiert werden (siehe Seite 54).

Befehlsquellen
Es kann aus folgenden Befehlsquellen (CNOd) ausgewahlt werden:

« Externe Signale an die Steuerklemmen der Logikeingénge F, R, RES und VIA
« Serielle Kommunikationskontrolle (Modbus®, Metasys® N2, Apogee® FLN, BACnet oder LonWorks®)
* RUN- und STOP-Taste des Grafikterminals

Frequenzsollwertquellen
Es kann aus folgenden Frequenzsollwertquellen (FNOd) ausgewéhlt werden:

Externe Signale an die Steuerklemmen der Logikeingénge VIA oder VIB

(4-20 mA, 0-10 VDC),

Externe Signale an die zugewiesenen Steuerklemmen der Logikeingédnge

+/- Drehzahl

Serielle Kommunikationskontrolle (Modbus®, Metasys® N2, Apogee® FLN, BACnet oder LonWorks®)
Pfeiltasten des Grafikterminals

Anderungen an den Parametern FNOd und CNOd sind nur bei angehaltenem Frequenzumrichter méglich.
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Befehlsmodusauswahl und Prioritaten

Die folgende Abbildung zeigt die Steuerungseingénge und die Auswahllogik, die die Quelle fiir die Befehle fiir das Starten/Anhalten und
den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters festlegen.

Zwischen Befehlen und Sollwerten umschalten

Befehle ‘
CNOd

. LOC/REM-Tastedes
Logikeingange I};gﬁ:(t%ﬂg:azg Grafikterminals

G minal —

Serielle J Serielle

Kommunikation Kommunikation

Rechtslauf
Linkslauf

Logikeingang Funktion = 38 Soll\loverte
FNOd

oder

VIA Parameter F200 = 1
]

VIB

Grafikter
minal
Frequenzsollwert

Grafik-
terminal

Serielle Kommunikation —

+/- Drehzahl —

Serielle Kommunikation

+/- Drehzahl

Die Parameter CNOd und FNOd sind die ersten Ebenen der Logik, die vom Frequenzumrichter verwendet werden, um die Quelle fiir Befehl
(CNOd) und Frequenzsollwert (FNOd) festzulegen.

Sekundare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus F207 ist eine sekundare Frequenzsollwertquelle, die Vorrang vor der von FNOd
ausgewahlten Quelle haben kann (siehe Seite 56).

Die von F207 festgelegte Frequenzsollwertquelle tibernimmt in folgenden Fallen die Steuerung:
« Es wird ein Logikeingang aktiviert, der Funktion 38 (Umschalten der Frequenzsollwertquelle) zugewiesen ist.
« Der Parameter Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts F200 ist auf 1 gesetzt, und die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters ist groRer oder gleich 1 Hz (siehe Seite 84).

Wenn eine Verbindung per serieller Kommunikation hergestellt wird, kann diese die Kontrolle Uber den Frequenzumrichter ER32
ibernehmen und hat Vorrang vor den von CNOd, FNOd und F207 festgelegten Eingangen. Die Kontrolle geht nur in folgenden Féllen wieder
auf CNOd, FNOd und F207 zurlick:

« Die Verbindung per serieller Kommunikation gibt die Kontrolle auf.

« Es wird ein Logikeingang aktiviert, der Funktion 48 (Forced lokal) zugewiesen ist.

Die oberste Logikebene, die vom Frequenzumrichter zur Bestimmung der Befehlsquelle verwendet wird, ist die LOC/REM-Taste auf dem
Grafikterminal.

Wenn der Frequenzumrichter auf den lokalen Modus gesetzt ist (durch Driicken der LOC/REM-Taste, wonach die LED fiir den lokalen
Modus leuchtet), reagiert der Frequenzumrichter nur auf Befehle vom Grafikterminal.
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Lokalen oder dezentralen Modus auswéhlen

A |GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN
« Status der Frequenz iiberpriifen und Befehle tiber die dezentrale Quelle ausfiihren, bevor der lokale Modus beendet wird.

« Beim Wechsel in den dezentralen Modus reagiert der Frequenzumrichter auf den aktuellen Befehl von der dezentralen Quelle,
selbst wenn dieser vor dem Wechsel in den dezentralen Modus oder im lokalen Modus empfangen wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere Verletzungen zur Folge.

Das Umschalten zwischen lokalem und dezentralem Modus erfolgt Giber die LOC/REM-Taste im Grafikterminal des Frequenzumrichters.

Die LOC/REM-Taste kann deaktiviert werden, indem der Parameter LOC/REM-Taste des Grafikterminals deaktivieren F732 auf 1 gesetzt
wird (siehe Seite 58).

Wenn der Parameter Stolfreie Betriebsartenumschaltung F295 auf 1 gesetzt ist (Werkseinstellung), wird beim Umschalten vom
dezentralen in den lokalen Modus ein stoRfreier Ubergang des Motorbetriebs erreicht (siehe Seite 55).

Wenn beispielsweise die Funktion fiir die stoRfreie Umschaltung aktiv ist, der Motor mit voller Drehzahl betrieben wird und sich der
Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet, lauft der Motor weiterhin mit voller Drehzahl, nachdem fiir den Frequenzumrichter der
lokale Modus ausgewahlt wurde.

Umgekehrt wird beim Umschalten vom lokalen in den dezentralen Modus der Befehl fur Start und Drehzahl nicht auf den dezentralen
Modus (ibertragen. Beim Wechsel in den dezentralen Modus wird der Frequenzumrichter mit dem von der dezentralen Quelle festgelegten
Befehl fiir Start und Drehzahl betrieben, selbst wenn dieser vor dem Wechsel in den dezentralen Modus oder im lokalen Modus empfangen
wurde.

Die folgende Abbildung enthélt ein Beispiel zur Zeiteinstellung.

Zwischen lokalem und dezentralem Modus umschalten

Dezentraler Modus Lokaler Modus Der Befehl fur den dezentralen Start
> > und der Befehl fiir die Frequenz
EIN - - werden auf den lokalen Modus
‘Taste AUS ————————— Uibertragen, wenn die

LOC/REM-Taste gedriickt wird.

N
\" . . N
Ausgangsfrequenz In diesem Beispiel werden der

Befeh! fiir den lokalen Start B"efe_hl fir den Start und der Befehl
fur die Frequenz vom

Befehl fir den dezentralen Start N N R dezentralen Modus in
EIN den lokalen Modus kopiert, und der
Betriebsstatus AUS | Motor wird weiterhin betrieben.
Dezentraler Modus Lokaler Modus Beim Umschalten vom lokalen in
- - den dezentralen Modus werden
‘Taste EIN - - der Befehl fiir den Start und der
AUS Befehl fir die Frequenz durch
| die Einstellung im dezentralen
I —_ Frequenzim Modus festgelegt.
A " /_@ralen Modus
usgangsfrequenz ——78 ——M——
gangsireq festlegen In diesem Beispiel wird der Motor
Befehl fir den lokalen Start —| durch Driicken der

LOC/REM-Taste gestartet.

. Der Grund hierfiir ist, dass ein
Befehl fiir den dezentralen Start Befehl fiiir den dezentralen Start

Betriebsstatus EIN |_ angewendet wird, wenn
AUS der Frequenzumrichter den lokalen
Modus verlésst und in den
dezentralen Modus wechselt.
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Lokaler Modus
Wenn sich der Frequenzumrichter ER32 im lokalen Modus befindet, leuchtet die LED tber der LOC/REM-Taste.

Motor im lokalen Modus starten und anhalten
Motor mit der RUN- und der STOP-Taste am Grafikterminal starten und anhalten.

Uber die Einstellung des Parameters Motor anhalten im lokalen Modus F721 wird festgelegt, wie der Motor angehalten wird, wenn sich der
Frequenzumrichter im lokalen Modus befindet (siehe Seite 55):
» Wenn F721 auf 0 gesetzt ist (Werkseinstellung), wird der Motor beim Auslaufen ausgehend vom im Parameter dEC (Auslaufzeit 1)
oder im Parameter F501 (Auslaufzeit 2) festgelegten Zeitwert angehalten.
« Wenn F721 auf 1 gesetzt ist, wird die Stromversorgung des Motors durch Driicken der STOP-Taste getrennt, sodass der Motor bis
zum Stopp fahren kann und die Herunterfahrdauer durch Tragheit und Reibung bestimmt wird.

Die Verwendung der RUN- und der STOP-Taste im lokalen Modus kann (iber den Parameter Deaktivieren der RUN- und der STOP-Taste
des Grafikterminals im lokalen Modus F733 deaktiviert werden (siehe Seite 58).

Motordrehzahl im lokalen Modus anpassen

Motordrehzahl Uber die Pfeiltasten auf dem Grafikterminal festlegen. Die Motordrehzahl kann angepasst werden, wéahrend der
Frequenzumrichter in Betrieb ist.

Normalerweise andert sich die Ausgangsfrequenz mit jedem Driicken der Pfeiltaste um 0,1 Hz. Dieser Wert kann geéndert werden, indem
bei Parameter Schrittweise Anderung des Frequenzsollwerts im lokalen Modus F707 ein neuer Schrittwert zur Frequenzanderung
eingegeben wird (siehe Seite 55).

Wenn nach dem Anpassen der Motordrehzahl die ENT-Taste gedriickt wird, wird der Frequenzsollwert bei Parameter FC eingegeben. Beim
nachsten Starten des Frequenzumrichters im lokalen Modus wird der Motor direkt auf den unter Frequenzsollwert im lokalen Modus FC
gespeicherten Drehzahlsollwert beschleunigt (siehe Seite 54).

Laufrichtung des Motors im lokalen Modus auswéhlen
Die Laufrichtung des Motors wird tiber den Parameter Befehl fiir die Motorlaufrichtung im lokalen ModusFr festgelegt (siehe Seite 54). Es
bestehen die folgenden vier Auswahlméglichkeiten:
« 0: Rechtslauf (Werkseinstellung)
 1: Linkslauf
* 2: Rechtslauf (R/L-Umschaltung méglich) tiber Grafikterminal (1)
« 3: Linkslauf (R/L-Umschaltung mdglich) tiber Grafikterminal (1)
(1)Wenn Fr auf 2 oder 3 gesetzt ist, kann die Motorlaufrichtung festgelegt werden, indem die Nach-oben-Taste bei gehaltener ENT-Taste
gedriickt wird. Der Linkslauf kann ausgewahlt werden, indem die Nach-unten-Taste bei gehaltener ENT-Taste gedriickt wird.

Die Laufrichtung des Motors wird auf dem Grafikterminal als Fr-F fiir Rechtslauf und als Fr-r fir Linkslauf angezeigt.
Die Mdglichkeit, den Motor im Rechts- oder Linkslauf zu betreiben, kann Uber den Parameter Befehl fiir die Motorlaufrichtung F311
festgelegt werden (siehe Seite 57).

Fehler beim Frequenzumrichter im lokalen Modus zuriicksetzen

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann nicht geléscht werden, wenn die Ursache des Fehlers fortbesteht. Die Fehlerursache muss
diagnostiziert und behoben werden, bevor versucht wird, den Frequenzumrichter riickzusetzen.

Mit der STOP-Taste

Fehler beim Frequenzumrichter im lokalen Modus I6schen:

1. STOP-Taste driicken. "Automatisch zuriicksetzbare Fehler" auf Seite 96 enthalt eine Liste der Fehler, die mit der STOP-Taste
zuriickgesetzt werden kdnnen. Wenn der Frequenzumrichter zuriickgesetzt werden kann, wird auf dem Grafikterminal CLr angezeigt.

2. STOP-Taste erneut driicken, um den Fehler zu l6schen.

3. Wenn die Fehlerursache fortbesteht, wird CLr nicht angezeigt. Das Problem muss diagnostiziert und behoben werden, bevor versucht
wird, den Frequenzumrichter rlickzusetzen.

Die Verwendung der STOP-Taste fiir ein Fehlerreset kann lber den Parameter Fehlerreset fiir Grafikterminal deaktivieren F735 festgelegt
werden (siehe Seite 58).
Bei einem Fehler des Typs OL1 oder OL2 muss folgender Zeitabstand beriicksichtigt werden, bevor ein Fehlerreset méglich ist:

+ OLI (Uberlast Frequenzumrichter) — etwa 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

+ OL2 (Uberlast Motor) — etwa 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

Durch Ein-/Ausschalten der Netzstromversorgung

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann auch durch Ein-/Ausschalten der Netzstromversorgung zuriickgesetzt werden. Sicherstellen,
dass die Fehlerursache nicht mehr besteht, und Stromversorgung so lange ausgeschaltet lassen, bis alle LEDs auf der Vorderseite des
Frequenzumrichters erléschen.

Wenn die Stromversorgung zum Ldschen eines Fehlers ein-/ausgeschaltet wird, kann die Fehlerliste verloren gehen. Die Informationen
zum Parameter F602 auf Seite 99 enthalten Optionen zum Fehlerspeicher des Frequenzumrichters.
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Aktive Logikeingangsfunktionen im lokalen Modus

Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Logikeingangsfunktionen sind auch dann aktiv, wenn CNOd auf 1 gesetzt ist (Steuerung tber
das Grafikterminal). Die Tabelle auf Seite 67 enthalt Einstellungen der Logikeingangsfunktionen.

Logikeingang N
Funktionsnr. Eescheibung
1
Betrieb zulassig
54
10
Fehlerreset
55
11
Externer Fehler
45
16 Kombination aus "Betrieb zulassig" und "Fehlerreset"
38 Umschalten der Frequenzsollwertquelle
41
42
+/- Drehzahl
43
44
46 "
o Externe Uberhitzung, Eingang
51 Anzeige des Gesamtverbrauchs I6schen
52 Forced-Modus-Umrichterbetrieb
53 Feuermodus-Umrichterbetrieb
62 RY-RC-Relaisausgang halten
64 Letzten Befehl im Grafikterminal abbrechen

Dezentraler Modus
Wenn sich der Frequenzumrichter ER32 im dezentralen Modus befindet, ist die LED "LOC/REM" ausgeschaltet.

Motor im dezentralen Modus starten und anhalten

Die Abbildung auf Seite 31 zeigt die Befehlsquelle fiir das Starten/Anhalten, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus
befindet.

Uber die Klemmen der Logikeinginge
Klemmen der Logikeingange F, R, RES oder VIA zum Starten des Frequenzumrichters verwenden, wenn folgende Voraussetzungen
gegeben sind:

+ Parameter CNOd ist auf 0 gesetzt (Werkseinstellung).

« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Uber das Grafikterminal

Der Frequenzumrichter reagiert wie im lokalen Modus auf die Befehle vom Grafikterminal, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:
« Parameter CNOd ist auf 1 gesetzt.
» Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Per serieller Kommunikation
Der Frequenzumrichter reagiert auf Befehle, die iber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus®, Metasys® N2, Apogee® FLN,
BACnet oder LonWorks®) gesendet werden, wenn der Parameter CNOd auf 2 gesetzt ist.

Uber die STOP-Taste des Grafikterminals

Die STOP-Taste des Grafikterminals ist aktiv, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet. Durch Driicken der
STOP-Taste wird der Frequenzumrichter entsprechend der Einstellung der Parameter F603, F604 und F251 angehalten (siehe Seite 92 und
Seite 66). Nach dem Anhalten des Frequenzumrichters wird auf dem Grafikterminal E angezeigt, und das Sicherheitsrelais ist aktiviert.
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Motordrehzahl im dezentralen Modus anpassen
Die Abbildung auf Seite 31 zeigt die Frequenzsollwertquelle, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.

Uber den Analogeingang VIA
Ein Signal der Starke 0-10 VDC oder 4-20 mA uber VIA und CC kann zur Anpassung der Motordrehzahl verwendet werden, wenn folgende
Voraussetzungen gegeben sind:
» Parameter FNOd ist auf 1 gesetzt (Werkseinstellung).
« Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle Sekundare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus F207 wurde nicht
aktiviert (siehe Seite 56).
« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Der Typ des Analogsignals héngt von der Einstellung des Schalters SW3 sowie der Parameter F109, F201-F204 und F470-F471 ab.

Uber den Analogeingang VIB
Ein Signal der Starke 0-10 VDC Uber VIB und CC kann zur Anpassung der Motordrehzahl verwendet werden, wenn folgende
Voraussetzungen gegeben sind:

« Parameter FNOd ist auf 2 gesetzt.

« Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle F207 wurde nicht aktiviert.

« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Die Kontrolle von VIB {ber die Motordrehzahl héngt von der Einstellung der Parameter F210 — F213, F472-F473 und F645 ab.

Uber die Steuerung des Grafikterminals

Die Steuerung der Motordrehzahl tiber das Grafikterminal ist aktiviert, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:
+ Parameter FNOd ist auf 3 gesetzt.
« Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle F207 wurde nicht aktiviert.
« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Uber die Steuerung per serieller Kommunikation
Die Steuerung der Motordrehzahl per serieller Kommunikation (Modbus, Metasys N2, Apogee FLN, BACnet oder LonWorks) ist aktiviert,
wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:

« Parameter FNOd ist auf 4 gesetzt.

« Der Parameter fiir die alternative Frequenzsollwertquelle F207 wurde nicht aktiviert.

Uber die Steuerung der Motordrehzahl +/-

Die Steuerung der Motordrehzahl +/- ist aktiviert, wenn folgende Voraussetzungen gegeben sind:
« Parameter FNOd ist auf 5 gesetzt.
+ Der Parameter fir die alternative Frequenzsollwertquelle F207 wurde nicht aktiviert.
« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Laufrichtung des Motors im dezentralen Modus auswahlen

Die Abbildung auf Seite 31 zeigt die Befehlsquelle fir die Laufrichtung des Motors, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus
befindet.

Uber die Klemmen der Logikeingénge
Klemmen der Logikeingdnge F, R, RES oder VIA zum Auswahlen der Laufrichtung des Motors verwenden, wenn folgende
Voraussetzungen gegeben sind:

« Parameter CNOd ist auf 0 gesetzt (Werkseinstellung).

» Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Uber das Grafikterminal
Die Laufrichtung des Motors kann durch Driicken der Nach-oben- und der ENT-Taste des Grafikterminals festgelegt werden, wenn
folgende Voraussetzungen gegeben sind:

« Parameter CNOd ist auf 1 gesetzt.

» Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

« Parameter Fr ist auf 2 oder 3 gesetzt.

Per serieller Kommunikation
Der Frequenzumrichter reagiert auf Befehle, die lber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus, Metasys N2, Apogee FLN,
BACnet oder LonWorks) gesendet werden, wenn der Parameter CNOd auf 2 gesetzt ist.
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Fehler im dezentralen Modus zuriicksetzen
Die Abbildung auf Seite 31 zeigt die Befehlsquelle fir das Fehlerreset, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann nicht geléscht werden, wenn die Ursache des Fehlers fortbesteht. Die Fehlerursache muss
diagnostiziert und behoben werden, bevor versucht wird, den Frequenzumrichter riickzusetzen.
"Automatisch zuriicksetzbare Fehler" auf Seite 96 enthélt eine Liste der Fehler, die im dezentralen Modus zurlickgesetzt werden kénnen.

Uber die Klemmen der Logikeingénge
Klemmen der Logikeingénge F, R, RES oder VIA fiir ein Fehlerreset beim Frequenzumrichter verwenden, wenn folgende Voraussetzungen
gegeben sind:

» Parameter CNOd ist auf 0 gesetzt (Werkseinstellung).
« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Uber das Grafikterminal
Die STOP-Taste kann zum Ldschen eines Fehlers beim Frequenzumrichter verwendet werden, wenn folgende Voraussetzungen gegeben
sind:

+ Parameter CNOd ist auf 1 gesetzt.
« Es wurde keine Steuerung per serieller Kommunikation ausgewahit.

Um einen Fehler beim Frequenzumrichter im Grafikterminalmodus zu I6schen, die STOP-Taste driicken. Wenn der Frequenzumrichter
zurlickgesetzt werden kann, wird auf dem Grafikterminal CLr angezeigt. STOP-Taste erneut driicken, um den Fehler zu I6schen.

Wenn die Fehlerursache fortbesteht, wird CLr nicht angezeigt. Das Problem muss diagnostiziert und behoben werden, bevor versucht wird,
den Frequenzumrichter riickzusetzen.

Die Verwendung der STOP-Taste fiir das Fehlerreset kann deaktiviert werden, indem Parameter F735 auf 1 gesetzt wird.

Per serieller Kommunikation
Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann tber die Verbindung per serieller Kommunikation (Modbus, Metasys N2, Apogee FLN, BACnet
oder LonWorks) zuriickgesetzt werden, wenn der Parameter CNOd auf 2 gesetzt ist.

Bei einem Fehler des Typs OL1 oder OL2 muss folgender Zeitabstand beriicksichtigt werden, bevor ein Fehlerreset moglich ist:

+ OLI (Uberlast Frequenzumrichter) — etwa 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers
* OL2 (Motor Frequenzumrichter) — etwa 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

Durch Ein-/Ausschalten der Netzstromversorgung

Ein Fehler beim Frequenzumrichter kann auch durch Ein-/Ausschalten der Netzstromversorgung zuriickgesetzt werden. Sicherstellen,
dass die Fehlerursache nicht mehr besteht, und Stromversorgung so lange ausgeschaltet lassen, bis alle LEDs auf der Vorderseite des
Frequenzumrichters erldschen.

Wenn die Stromversorgung zum Léschen eines Fehlers ein-/ausgeschaltet wird, kann die Fehlerliste verloren gehen. Die Informationen
zum Parameter F602 auf Seite 99 enthalten Optionen zum Fehlerspeicher des Frequenzumrichters.
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Schnellstartmenii AUF

Das Untermenl AUF ermdglicht den schnellen Zugriff auf die zehn grundlegenden Parameter, die haufig bei der Programmierung des
Frequenzumrichters verwendet werden.
In vielen Fallen ist die Programmierung des Frequenzumrichters ER32 abgeschlossen, wenn diese 10 Parameter und Motorparameter

gesetzt wurden.

| Code

| Name/Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung |

AU1

* Automatische Anpassung der - 1
Hochlauf-/Auslaufzeit

« Deaktiviert
« Aktiviert — Hochlaufzeit 1 ACC und Auslaufzeit 1 dEC (siehe Seite 60)
« Aktiviert (nur ACC)

Wenn der Parameter AU auf 1 oder 2 gesetzt ist, Uberwacht der Frequenzumrichter seine eigene Laststufe und
optimiert die Hochlauf- und Auslauframpen. Die Hochlauf- und die Auslaufrate (nur AU = 1) werden abhéngig von
der Stromstarke des Frequenzumrichters und der Laststufe des Motors automatisch auf das 0,125- bis 8-Fache
der Einstellungen von ACC und dEC eingestellt. ACC und dEC sollten korrekt auf eine Durchschnittslast der
Anwendung festgelegt werden. Wenn sich die Motorlast wahrend der Anstiegs- und Abfallphase schnell erhoht,
wird durch die Funktion zur automatischen Rampenanpassung mdglicherweise nicht verhindert, dass am
Frequenzumrichter ein Fehler aufgrund von Uberstrom oder Uberspannung auftritt.

Wenn fiir die Anwendung eine konsistente Hochlauf- und Auslaufzeit erforderlich ist, AU auf 0 und ACC und dEC
manuell auf den gewiinschten Wert setzen. Die manuellen Hochlauf- und Auslaufzeiten kdnnen weiterhin durch
die Funktionen Strombegrenzung des Motors F601 (siehe Seite 47), Uberspannungsbegrenzung F305 (siehe Seite
100) und Betriebsniveau Uberspannungsfehler F626 (siehe Seite 100) ersetzt werden.

ACC

* Hochlaufzeit 1

0,0 bis 3200 s Je nach Frequenz-
umrichtermodell
(siehe die Tabelle auf

Seite 128).

Die Einstellung des Parameters ACC bestimmt die Steigung der Hochlauframpe und die Zeit, die erforderlich ist,
bis sich die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters von 0 Hz auf den Wert der Einstellung Maximale
Frequenz FH erhoht (siehe Seite 59).

Wenn der Parameter Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit AU (siehe Seite 64) auf 1 oder 2
gesetzt ist, kann die Hochlauframpe gegentiiber der Einstellung von ACC abhéngig von der Motorlast wahrend der
Anstiegsphase erhdht oder reduziert werden.

Wenn zwei verschiedene Hochlaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zu Parameter Hochlaufzeit 2
F500 auf Seite 61.

Ausgangsfrequenz (Hz)

Zeit (s)

dEC

 Auslaufzeit 1

0,0 bis 3200 s Je nach Frequenz-
umrichtermodell
(siehe die Tabelle auf

Seite 128).

Die Einstellung des Parameters dEC bestimmt die Steigung der Auslauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis
sich die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters vom Wert der Einstellung Maximale Frequenz FH auf 0 Hz
reduziert.

Wenn der Parameter Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit AU1 auf 1 oder 2 gesetzt ist, kann die
Auslauframpe gegeniiber der Einstellung von dEC abhangig von der Motorlast wahrend der Abfallphase erhoht
oder reduziert werden. Siehe die Abbildung weiter oben.

Wenn zwei verschiedene Auslaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zu Parameter Auslaufzeit 2 F501
auf Seite 61.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

LL * Kleine Frequenz 0,5 bis UL Hz 0,0 Hz
Der Parameter LL bestimmt die Mindestfrequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.
Siehe die Abbildung weiter oben.

UL * GroRe Frequenz 0,5 bis FH Hz 50,0 Hz
Der Parameter UL bestimmt die Hochstfrequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.
Das obere Ende des Bereichs wird durch die Einstellung von Maximale Frequenz FH begrenzt. Siehe die
Abbildung weiter oben.

tHr - Nennstrom Motoriiberlast Einstellung 10 bis 100 % des | 100 %

Ausgangsnennstroms
des
Frequenzumrichters

Parameter tHr auf den wie auf dem Typenschild des Motors fiir die ausgewahlte Betriebsspannung angegebenen
Nennstrom des Motors setzen.
Wenn der Parameter Einheit % oder A/V F701 auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 93), wird der Parameter tHr in Ampere
eingestellt.
Wenn der Parameter Einheit % oder A/V F701 auf 0 gesetzt ist, wird der Parameter tHr in Prozent eingestellt. In
diesem Fall den Nennstrom des Motors durch den Nennstrom des Frequenzumrichters (wie auf dem Typenschild
angegeben) teilen und den Parameter tHr auf den entsprechenden Prozentsatz setzen.
Durch die Einstellung des Parameters Niveau der Taktfrequenz F300 wird der Nennstrom des Frequenzumrichters
zum Zweck dieser Berechnung nicht geandert (siehe Seite 64).

FM « Skalierung Analogausgang -

Der Parameter FN wird dazu verwendet, das Ausgangssignal der Klemme FN auf die Eingangsanforderungen des
angeschlossenen Schalttafel-Messinstruments anzupassen, indem die Steigung und die Nullpunktverschiebung
des analogen Ausgangssignals angepasst werden. Vor der Anpassung von FN den Wert bei FNSL auf 15 oder 17
setzen. Bei der Anpassung des Werts fiir FN die Anzeige des angeschlossenen Schalttafel-Messinstruments
uUberwachen. Wenn die Instrumentenanzeige 100 % erreicht, ENT-Taste auf dem Grafikterminal des
Frequenzumrichters driicken. Die Anzeige des Frequenzumrichters blinkt zwischen FN und dem angepassten
Wert, wodurch angezeigt wird, dass die Einstellung gespeichert wurde.
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I Code ‘ Name/Beschreibung Werkseinstellung I
Pt * Motorsteuerungsmodus 1
0 » Konstante V/Hz
Modus "Konstante V/Hz" fiir Lasten verwenden, bei denen fiir niedrige und Nenndrehzahlen dasselbe
Drehmoment erforderlich ist. Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen kann manuell angepasst werden, indem
der Parameter Motorspannungs-Boost ub ausgewéhlt wird (siehe Seite 47).
Nennspannung des Motors o
]
g
8
2
2
%
Motorspannungs-Boost 2
!
0 Ausgangsfrequenz (Hz)
Nennfrequenz des Motors
1 « Variables Drehmoment
Modus "Variables Drehmoment" fiir Lasten, wie Radialgeblése und Pumpen, verwenden, deren
Drehmomentanforderungen mit héheren Motordrehzahlen steigen. Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen
kann manuell angepasst werden, indem der Parameter Motorspannungs-Boost ub ausgewahlt wird (siehe
Seite 47).
Nennspannung des Motors
— 2
Ll 5
€
4
2
2
2
Motorspannungs-Boost 2
!
0 Ausgangsfrequenz (Hz)
Nennfrequenz des Motors -
2 * Konstante V/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost (1)
Siehe die Abbildung auf Seite 44.
Dieser Modus entspricht weitgehend dem Modus "Konstante V/Hz" (furr Lasten, bei denen fiir niedrige und
Nenndrehzahlen dasselbe Drehmoment erforderlich ist), wobei jedoch Motorspannung und Drehmoment
automatisch erhéht werden, um hoéhere Lasten auszugleichen.
3 « Vektorsteuerung ohne Signalgeber (1)
Modus "Vektorsteuerung ohne Signalgeber" verwenden, um das Drehmoment bei Motordrehzahlen unter 3 Hz zu
erhdhen oder um die Drehzahlregelung zu verbessern (0,5 bis 1 %).
4  Energiesparen
Im Modus "Energiesparen” Uberwacht der Frequenzumrichter ER32 die Motorlast und passt automatisch die an
den Motor angelegte Spannung an, um den Energieverbrauch zu optimieren.
Wenn der Frequenzumrichter ER32 und der angeschlossene Motor iber dieselbe Nennleistung verfiigen und die
Nenndrehzahl des Motors 1800 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine
Motormessung erforderlich. Ansonsten sind die bei "Motormessung" auf Seite 48 beschriebenen Schritte
durchzufiihren.
5 * Reserviert (NICHT VERWENDEN)
6 « Reserviert (NICHT VERWENDEN)

(1) Die Seite 44 enthalt weitere Informationen.
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| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
uL » Nennfrequenz des Motors 25,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz
Parameter uL. wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.
Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kdnnen auf 50 Hz gesetzt
werden, indem Parameter zuriicksetzen tYP auf 1 gesetzt wird. Die Seite 41 enthalt weitere Informationen.
uLu * Nennspannung des Motors Je nach Je nach
Bemessungsdaten Bemessungsdaten
des des
Frequenzumrichters Frequenzumrichters
Parameter uLu wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.
* 50 bis 660 V
ie Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der Gber die
@:D'A des F ich ki icht auf einen W den, der Uber di
Netzspannung hinausgeht.
Motorparameter
Motorparameter konfigurieren und Motormessung durchfiihren (Motormessung aktivieren F400 = 2, Informationen zur Motormessung siehe
Seite 49).
| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F415 * Motornennstrom bei Volllast 0.1 bis 200,0 A Je nach
Frequenzumrichter-
modell (1)
Parameter F415 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf den Motornennstrom (in Ampere) bei Volllast
setzen.
F417 « Motornenndrehzahl 100 bis 9.999 U/min | Je nach
Frequenzumrichter-
modell (1)
Parameter F417 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nenndrehzahl des Motors setzen.
| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F400 * Motormessung aktivieren - 0

0 « Deaktiviert

(S

« Aktiviert (2): vollstandige Motormessung

« Aktiviert (2): Parameter Automatischer Boost d. Drehmoments F402 muss mdglicherweise angepasst werden

(1) Siehe die Tabelle auf Seite 128

(2) Parameter Motormessung aktivieren F400 wird auf 0 zurlickgesetzt, nachdem die Motormessung durchgefiihrt wurde.
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Programmierungsparameter

Parameter zuriicksetzen (tYP)

Optionen fiir "Parameter zuriicksetzen"

Der Frequenzumrichter ER32 stellt drei Mdglichkeiten bereit, um Parameter auf ihre standardmaRigen Werkseinstellungen zu

riickzusetzen:

» Ricksetzen auf Werkseinstellung: Parameter tYP auf 3 setzen
* Riicksetzen fiir 50 Hz: Parameter tYP auf 1 setzen
* Riicksetzen fiir 60 Hz: Parameter tYP auf 2 setzen

Code

\ Name/Beschreibung Werkseinstellung

tYP

wn

e Parameter zuriicksetzen 0

« Parameter fiir 50 Hz zuriicksetzen

Wenn der Parameter tYP auf 1 gesetzt wird, werden spezifische Parameter auf Werte gesetzt, die fiir viele
Anwendungen mit 50 Hz (Eckfrequenz des Motors) geeignet sind.

Die Tabelle Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Resettyp variieren auf Seite 128 und die
Tabelle auf Seite 131 enthalten eine Liste mit Parametern, die von diesem Riicksetzen und den daraus
resultierenden Werten betroffen sind.

» Parameter fiir 60 Hz zuriicksetzen

Wenn der Parameter tYP auf 2 gesetzt wird, werden spezifische Parameter auf Werte gesetzt, die fiir viele
Anwendungen mit 60 Hz (Eckfrequenz des Motors) geeignet sind. Die Tabelle Parameter, deren Werte nach dem
Ruicksetzen je nach Resettyp variieren auf Seite 128 und die Tabelle Parameter, deren Werte nach dem
Ricksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhangen, aber NICHT je nach Resettyp variieren auf Seite
129 enthalten eine Liste mit Parametern, die von dieser Riicksetzen-Aktion und den daraus resultierenden Werten
betroffen sind.

« Auf Werkseinstellung zuriicksetzen

Wenn der Parameter tYP auf 3 gesetzt wird, werden die meisten Parameter auf ihre Werkseinstellungen
zurlickgesetzt. Die Tabellen auf Seite 123 bis 127 enthalten eine Liste der Werte, die durch diese Aktion zum
Ricksetzen auf die Werkseinstellung in den Frequenzumrichter kopiert werden:

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Reset-Typ variieren (auf Seite 123).

- Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Reset-Typ variieren (auf Seite 128).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhangen, aber
NICHT je nach Reset-Typ variieren (auf Seite 129).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell und vom Reset-Typ
abhéangen (auf Seite 131).

- Parameter, die nicht gedndert werden, wenn ein Reset durchgefiihrt wird (auf Seite 127).

Durch das Riicksetzen auf Werkseinstellung wird auch die Fehlerliste geléscht.

* Riicksetzen der Fehlerliste

Wenn der Parameter tYP auf 4 gesetzt wird, wird die Fehlerliste zurlickgesetzt. Nachdem die Fehlerliste
zurlickgesetzt wurde, erhalt der Parameter tYP wieder den Standardwert 0.

« Riicksetzen der bisherigen Motorlaufzeit

Wenn der Parameter tYP auf 5 gesetzt wird, wird die Uhr fiir die bisherige Motorlaufzeit zuriickgesetzt. Nachdem
die Uhr fiir die bisherige Motorlaufzeit zurlickgesetzt wurde, erhalt der Parameter tYP wieder den Standardwert 0.
* Riicksetzen des Fehlers EtYP

Wenn der Parameter tYP auf 6 gesetzt wird, wird der Fehler EtYP zuriickgesetzt. Nachdem der Fehler EtYP
zurlickgesetzt wurde, erhalt der Parameter tYP wieder den Standardwert 0.

« Individuelle Einstellungen speichern

Die Parametereinstellungen fiir den Frequenzumrichter kénnen als individueller Parametersatz im Speicher des
Frequenzumrichters gespeichert werden.

Parameter tYP auf 7 setzen, um die aktuellen Parametereinstellungen fir den Frequenzumrichter zu speichern.
¢ Individuelle Einstellungen aufrufen

Die Parametereinstellungen fiir den Frequenzumrichter kdnnen als individueller Parametersatz wieder im
Frequenzumrichter geladen werden.

Parameter tYP auf 8 setzen, um die zuletzt durch Setzen von tYP auf 7 gespeicherten Parametereinstellungen
wieder im Frequenzumrichter zu laden.

« Riicksetzen der bisherigen Betriebszeit des Frequenzumrichters

Wenn der Parameter tYP auf 9 gesetzt wird, wird die Uhr fiir die bisherige Betriebszeit des Frequenzumrichters
zuriickgesetzt. Nachdem die Uhr fiir die bisherige Betriebszeit des Frequenzumrichters zuriickgesetzt wurde,
erhélt der Parameter tYP wieder den Standardwert 0.
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Makroprogrammierung (AU4)

Der Frequenzumrichter ER32 kann durch Einstellen des Parameters AU4 fiir vier gangige Steuerungspléne konfiguriert werden:

Code

\ Name/Beschreibung Werkseinstellung

AU4

.

.

* Makroprogrammierung (1) 0

Werkseinstellung

Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus,
Seite 54.

Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0-10 V oder 0-20 mA (FNOd = 1, F201 = 0). Siehe Primare
Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus FMOd, Seite 54 und Frequenzsollwert fiir Analogeingang,
Seite 82.

F: Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

- R: Vorwahlfrequenz 1 (F112 = 6). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

RES: Fehlerreset (F113 = 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

Frequenzumrichter betriebsbereit (F110 = 1). Siehe Immer aktiv-Logikfunktion 2, Seite 88.

Betrieb zuladssig

- Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus,
Seite 54.

- Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0-10 V oder 0-20 mA (FNOd = 1). Siehe Primare
Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus, Seite 54.

- F: Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

- R: Betrieb zulassig (F112 = 1). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

- RES: Fehlerreset (F113 = 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

3-Draht-Steuerung:

- Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus,
Seite 54.

- Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 0-10 V oder 0-20 mA (FNOd = 1). Siehe Primare
Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus, Seite 54.

- F:Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

- R: Auslauframpe (F112 = 49). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

- RES: Fehlerreset (F113 = 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

+/- Drehzahl:

- Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus,
Seite 54.

- Frequenzsollwert: +/- Drehzahl (FNOd = 5). Siehe Primare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus,
Seite 54.

- F: Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

- R: Drehzahl + (F112 = 41). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

- RES: Drehzahl - (F113 = 42). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

Frequenzsollwert von 4-20 mA:

- Befehlsreferenz: Logikeingange (CNOd = 0). Siehe Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus,
Seite 54.

- Frequenzsollwert: Analogeingang VIA = 4-20 mA (FNOd = 1, F201 = 20). Siehe Primare
Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus, Seite 54, und Frequenzsollwert fiir Analogeingang, Seite 82.

- F: Rechtslauf (F111 = 2). Siehe Funktion F-Logikeingang, Seite 81.

- R: Vorwahlfrequenz 1 (F112 = 6). Siehe Funktion R-Logikeingang, Seite 81.

- RES: Fehlerreset (F113 = 10). Siehe Funktion RES-Logikeingang, Seite 81.

(1)Bei der Programmierung des Parameters AU4 werden auf dem Grafikterminal zwei Nummern angezeigt. Die linke Nummer ist der

zuletzt bei AU4 eingegebene Wert. Die rechte Nummer ist immer 0. Mithilfe der Pfeiltasten die rechte Nummer auf den gewiinschten

Wert andern und ENT driicken. Die Eingabe von 0 bei AU4 hat keine Auswirkungen auf den Frequenzumrichter. Durch die
Programmierung von 0 bei AU4 werden die sieben Parameter nicht auf die Werte der Werkseinstellung zuriickgesetzt.
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Parametersperre (F700)

| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F700 * Parametersperre 0
0 Alle Parameter sind entsperrt und kénnen geandert werden.

Die Tabelle auf Seite 23 enthalt die Parameter, die bei aktivem Frequenzumrichter nicht gedndert werden kénnen.

Nur der Parameter F700 kann geandert werden.

Anzeige des Untermeniis AUF (F738)

I Code ‘ Name/Beschreibung Werkseinstellung I

F738 * Anzeige des Untermeniis AUF o

Die Einstellung dieses Parameters bestimmt, ob das Untermenii AUF, das Schnellmen, auf dem Grafikterminal
angezeigt wird (siehe Seite 22).
0 AUF angezeigt.

AUF nicht angezeigt.
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Motorsteuerungsparameter

Motorsteuerungsmodus (Pt)

Konstante V/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost (Pt= 2)

Parameter Automatischer Boost d. Drehmoments F402 verwenden, um die Starke des automatischen Drehmoment-Boosts anzupassen
(siehe Seite 53).

Wenn der Frequenzumrichter ER32 und der angeschlossene Motor (iber dieselbe Nennleistung verfiigen und die Nenndrehzahl des Motors
1800 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine Motormessung erforderlich. Ansonsten sind die bei
"Motormessung" auf Seite 48 beschriebenen Schritte durchzufiihren.

Wegen der bei diesem Modus verwendeten Riickkopplungsschaltung sind Schwankungen der Motordrehzahl méglich. In diesem Fall den
Modus "Konstante V/Hz" (Pt = 0) auswahlen und Drehmoment-Boost manuell (iber den Parameter ub anpassen.

Nennspannung des Motors

<«—> Ausgangsspannung

A : Passt
automatisch die
Starke des
Drehmoment-

Boosts an.

=3

Nennfrequenz des Motors Ausgangsfrequenz (Hz)

Vektorsteuerung ohne Signalgeber (Pt)

Wenn der Frequenzumrichter ER32 und der angeschlossene Motor (iber dieselbe Nennleistung verfiigen und die Nenndrehzahl des Motors
1800 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine Motormessung erforderlich. Ansonsten sind die bei
"Motormessung" auf Seite 48 beschriebenen Schritte durchzufiihren.

Der Modus "Vektorsteuerung ohne Signalgeber" dient nur fiir Anwendungen, bei denen folgende Voraussetzungen gegeben sind:
- Jeder Motor verfligt Gber einen eigenen Frequenzumrichter ER32 (keine Anwendungen mit mehreren Motoren).
- Die Nennleistung des Motors entspricht der des Frequenzumrichters ER32 oder ist maximal einen HP-Wert niedriger.
- Der Motor verfligt tiber zwei bis acht Pole (900 bis 3600 U/min).

Durch die Vektorsteuerung ohne Signalgeber wird die Motorsteuerung nicht tiber die Nenndrehzahl des Motors hinaus verbessert.

Die Vektorsteuerung ohne Signalgeber ist am effektivsten, wenn die Motorkabel tber eine Léange von weniger als 30 m verfligen. Bei
Motorkabeln mit einer Lange ab 30 m Motormessung mit den im Schaltkreis integrierten langen Motorkabeln durchfiihren. Das
Motormoment kann aufgrund des Spannungsabfalls bei den Motorkabeln méglicherweise nicht auf die Nennfrequenz des Motors maximiert
werden.

Der Anschluss einer Drossel oder eines Motorschutzfilters am Ausgang des Frequenzumrichters ER32 kann das vom Motor im Modus
"Vektorsteuerung ohne Signalgeber" erzeugte Drehmoment reduzieren. Eine Motormessung ist hdchstwahrscheinlich nicht méglich, wenn
eine Drossel oder ein Motorschutzfilter am Frequenzumrichter angeschlossen ist. Es ist eine manuelle Messung erforderlich.
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Motorsteuerungsparameter

Code

‘ Name/Beschreibung Werkseinstellung I

Pt

* Motorsteuerungsmodus 1

» Konstante V/Hz

Modus "Konstante V/Hz" fiir Lasten verwenden, bei denen fiir niedrige und Nenndrehzahlen dasselbe
Drehmoment erforderlich ist. Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen kann manuell angepasst werden, indem
der Parameter Motorspannungs-Boost ub ausgewahlt wird (siehe Seite 47).

Nennspannung des Motors

Ausgangsspannung

Motorspannungs-Boost

ub I

Ausgangsfrequenz (Hz)

* Variables Drehmoment

Modus "Variables Drehmoment" fiir Lasten, wie Radialgeblése und Pumpen, verwenden, deren
Drehmomentanforderungen mit hdheren Motordrehzahlen steigen. Das Drehmoment fiir niedrige Drehzahlen
kann manuell angepasst werden, indem der Parameter Motorspannungs-Boost ub ausgewahlt wird (siehe
Seite 47).

Nennspannung des Motors

> =

I 2

5

£

<

©

Q

@

@

<3

=4

©

>

3

Motorspannungs-Boost 2
{

0

- Ausgangsfrequenz (Hz)
Nennfrequenz des Motors

» Konstante V/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost

Siehe die Abbildung auf Seite 44.

Dieser Modus entspricht weitgehend dem Modus "Konstante V/Hz" (fiir Lasten, bei denen fiir niedrige und
Nenndrehzahlen dasselbe Drehmoment erforderlich ist), wobei jedoch Motorspannung und Drehmoment
automatisch erhéht werden, um héhere Lasten auszugleichen.

« Vektorsteuerung ohne Signalgeber
Modus "Vektorsteuerung ohne Signalgeber" verwenden, um das Drehmoment bei Motordrehzahlen unter 3 Hz zu
erhéhen oder um die Drehzahlregelung zu verbessern (0,5 bis 1 %).

« Energiesparen

Im Modus "Energiesparen” Uberwacht der Frequenzumrichter ER32 die Motorlast und passt automatisch die an
den Motor angelegte Spannung an, um den Energieverbrauch zu optimieren.

Wenn der Frequenzumrichter ER32 und der angeschlossene Motor liber dieselbe Nennleistung verfiigen und die
Nenndrehzahl des Motors 1800 U/min betragt, ist zur Verwendung dieses Motorsteuerungsmodus keine
Motormessung erforderlich. Ansonsten sind die bei "Motormessung" auf Seite 48 beschriebenen Schritte
durchzufiihren.

* Reserviert (NICHT VERWENDEN)
* Reserviert (NICHT VERWENDEN)
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Motorsteuerungsparameter

Weitere Motorsteuerungsparameter

Die folgende Tabelle enthdlt weitere Parameter, die abhangig von der Einstellung des Parameters Motorsteuerungsmodus Pt
mdglicherweise angepasst werden muissen.

Beziehung zwischen der Einstellung Pt und weiteren Motorparametern

Einstellung des Parameters Pt
0 1 2 3 4
Steuerung ST
Parameter Funktion "Konstante " 9
Steuerung Steuerung " 'Vektor- Steuerung
o - V/Hz mit " .
Konstante 'Variables . steuerung Energie-
" . | automatischem -
V/HZ Drehmoment ohne sparen
Drehmoment- Signalgeber”
Boost" gnalg
ulL Nennfrequenz des Motors ® ® ® ® ®
uLu Nennspannung des Motors ® ® ® ® ®
ub Motorspannungs-Boost ® ® X X X
F170 Nennfrequenz des Motors 2 (¢] X X X X
F171 Nennspannung des Motors 2 [¢] X X X X
F172 Spannung Boost Motor 2 [¢] X X X X
F400 Motormessung X X o o o
F401 Schlupfkompensation X X X o X
F402 Automatischer Boost d. Drehmoments X X ® ® ®
F415 Motornennstrom bei Volllast o o ® ® ®
F416 Motorleerlaufstrom X X o o o
F417 Motornenndrehzahl o o ® ® ®
F418 Verstarkung des Frequenzreglers X X o (¢] o
F419 Stabilitat des Frequenzreglers X X o O (e}
F480 Koeffizient des Magnetisierungsstroms X X o o X
F485 Schutz Stromupgsabrlss - o o o o o
Regelungskoeffizient 1
y "Schutz Strémungsabriss"-
F492 Regelungskoeffizient 2 o 0 °© o o
F494 Motoreinstellungskoeffizient [¢] o o o (6]
- Maximaler

10
F495 Spannungseinstellungskoeffizient o 0 o o o
F496 Einstellungskoeffizient der o 1o o o o)

Wellenformumschaltung

X: Gilt nicht fiir die Einstellung Motorsteuerungsmodus Pt
®: Sicherstellen, dass dieser Parameter eingestellt und angepasst wird.
A: Diesen Parameter falls erforderlich anpassen.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
ub » Motorspannungs-Boost 0,0 bis 30,0 % -
Das Motormoment bei niedriger Drehzahl kann tber den Parameter Motorspannungs-Boost ub (siehe Seite 47)
angepasst werden, wenn der Parameter Motorsteuerungsmodus Pt (siehe Seite 45) auf 0 (Konstante V/Hz) oder
1 (Variables Drehmoment) gesetzt ist. Weitere Informationen enthalten die Kurven auf Seite 44.
Wenn beim Starten Stérungen durch Uberstromfehler auftreten, kann eine Reduzierung der Einstellung des
Parameters ub das Problem méglicherweise beheben.
; o
F601 « Strombegrenzung des Motors WEBTOBEES || 110%
Ausgangsnennstroms
des
Frequenzumrichters

Der Parameter F601 kann angepasst werden, um den Strom wahrend des Betriebs oder beim Bremsen zu
begrenzen.

Anzeige im Modus zur Strombegrenzung:
Wenn der Frequenzumrichter in den Modus zur Strombegrenzung wechselt, geschieht Folgendes:

- Die Ausgangsfrequenz wird angepasst, um den Stromfluss des Motors zu begrenzen (nach unten beim
Betrieb, nach oben beim Bremsen).

- Es wird der Buchstabe C angezeigt, und die Ausgangsfrequenz blinkt, z. B.: .

Wenn der Parameter Einheit % oder A/V F701 auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 93), wird der Parameter F601 in
Ampere eingestellt. Wenn der Parameter F701 auf 0 gesetzt ist, wird der Parameter F601 als Prozentsatz des auf
dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Nennausgangsstroms eingestellt.

Durch die Einstellung des Parameters Niveau der Taktfrequenz F300 (siehe Seite 64) wird der Nennstrom des
Frequenzumrichters zum Zweck dieser Berechnung nicht geandert.

Parameter F601 nicht unterhalb des Werts der lastfreien Stromstérke des Motors einstellen. Ansonsten nimmt der
Frequenzumrichter an, dass der Motor gebremst wird, und erhéht die am Motor angelegte Frequenz.
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Motormessung

Das Einstellen des Frequenzumrichters auf spezifische Motorwerte optimiert die Motorleistung, wenn der Parameter
Motorsteuerungsmodus Pt (siehe Seite 45) auf folgende Werte gesetzt ist:

+ 2 (Konstante V/Hz mit automatischem Drehmoment-Boost)

« 3 (Vektorsteuerung ohne Signalgeber)

« 4 (Energiesparen)
Parameter manuell auf ul, uLu, F415, F416 und F417 setzen.
Die Parameter F401, F402, F418 und F419 kénnen manuell oder automatisch liber die Motormessfunktion, Parameter F400, eingestellt
werden.
Eine prézisere Anpassung der Motorsteuerung ist tber die Parameter F307, F480, F485, F492 und F494 bis F496 maoglich.

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

uLu * Nennspannung des Motors Je nach Je nach
Bemessungsdaten des | Bemessungsdaten des

Frequenzumrichters (1) | Frequenzumrichters

(1)

Parameter uLu wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.

50 bis 660 V

Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der liber die
Netzspannung hinausgeht.

uL » Nennfrequenz des Motors 25,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz

Parameter uL. wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.
Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kénnen auf 50 Hz gesetzt
werden, indem Parameter zuriicksetzen tYP auf 1 gesetzt wird. Die Seite 41 enthalt weitere Informationen.

10 bis 100 % des 100 %
Ausgangsnennstroms
des Frequenzumrichters

tHr * Nennstrom Motoriiberlast Einstellung

Parameter tHr auf den wie auf dem Typenschild des Motors fiir die ausgewahlte Betriebsspannung angegebenen
Nennstrom des Motors setzen.

Wenn der Parameter Einheit % oder A/V F701 auf 1 gesetzt ist (siehe Seite 93), wird der Parameter tHr in Ampere
eingestellt.

Wenn der Parameter Einheit % oder A/V F701 auf 0 gesetzt ist, wird der Parameter tHr in Prozent eingestellt. In
diesem Fall den Nennstrom des Motors durch den Nennstrom des Frequenzumrichters (wie auf dem Typenschild
angegeben) teilen und den Parameter tHr auf den entsprechenden Prozentsatz setzen.

Durch die Einstellung des Parameters Niveau der Taktfrequenz F300 wird der Nennstrom des Frequenzumrichters
zum Zweck dieser Berechnung nicht geandert (siehe Seite 64).

F607 « Zeitdauer Motoriuberlast 10 bis 2400 Sekunden 300 Sekunden

Der Parameter F607 bestimmt, wie lange der Frequenzumrichter eine Motoriberlast von 150 % toleriert, bevor ein
Fehler abschaltet.

F415 » Motornennstrom bei Volllast 0,1 bis 200,0 A Je nach
Frequenzumrichter-
modell (1)
Parameter F415 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf den Motornennstrom (in Ampere) bei Volllast
setzen.
F416 * Motorleerlaufstrom 0,0 bis 30,0 % Je nach
Frequenzumrichter-
modell (1)

Parameter F416 auf das Verhaltnis von lastfreiem Motorstrom und Motornennstrom bei Volllast setzen.

F417 « Motornenndrehzahl 100 bis 9.999 U/min Je nach
Frequenzumrichter-

modell (1)

Parameter F417 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nenndrehzahl des Motors setzen.

(1) Siehe die Tabelle auf Seite 128
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Motormessung

Vor der Durchfiihrung einer Motormessung Folgendes Uberpriifen:

Ein Motor ist angeschlossen und lastseitige Trennstellen sind geschlossen.

Der Motor wurde vollstandig angehalten und ausgeschaltet.

Der Motor sollte abgekiihlt sein (Raumtemperatur).

Es ist nur ein Motor am Frequenzumrichter angeschlossen.

Alle Motorkabel, die bei der endgiiltigen Installation verwendet werden, sind wahrend der Motormessung im Ausgangskreis
enthalten.

Die Motorkabel sind nicht I&nger als 30m. Motorkabel, die langer als 30m sind, kénnen zu einem reduzierten Motormoment und einer
weniger als optimalen Motorsteuerung fithren.

Der Motorschaltkreis enthalt keine Drosseln oder Filter. Ausgangsdrosseln und Filter kbnnen zu Fehlern bei der Motormessung
fuhren (Etn1) und die Effektivitat der Vektorsteuerung ohne Signalgeber beeintrachtigen.

Die Leistung des Motors ist maximal 1 HP kleiner als die des Frequenzumrichters.

Der Motor verfiigt tiber mindestens 2 und hdchstens 8 Pole (900 bis 3600 U/min).

Der Motor hat keinen hohen Schlupfwert.

Die Motormessung erfolgt beim ersten Startbefehl, nachdem der Parameter Motormessung aktivieren F400 (siehe Seite 49) auf 1 oder 2
gesetzt wurde, und dauert in der Regel héchstens 3 Sekunden. Wahrend der Motormessung wird auf dem Grafikterminal Atnl angezeigt.

Bei der Motormessung ist der Motor unter Spannung, obwohl er sich kaum dreht und nur wenig Drehmoment erzeugt.

Wahrend der Motormessung (iberprift der Frequenzumrichter unabhéngig von der Einstellung des Parameters F605, ob ein Ausfall einer
Ausgangsphase vorliegt. Bei einem Fehler durch einen Ausfall einer Ausgangsphase EPHO wird die Motormessung abgebrochen.

Wenn die Motormessung fehlschlagt, zeigt der Frequenzumrichter den Fehlercode Etnl an. In diesem Fall werden im Frequenzumrichter
keine Ergebnisse der abgebrochenen Motormessung gespeichert, und es ist eine manuelle Einstellung der Parameter F401, F402, F418
und F419 erforderlich.

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I
F400 * Motormessung aktivieren - 0
0 « Deaktiviert
1 « Aktiviert (1): Parameter Automatischer Boost d. Drehmoments F402 muss moglicherweise angepasst werden

« Aktiviert (1): vollstdndige Motormessung

(1) Parameter Motormessung aktivieren F400 wird auf 0 zuriickgesetzt, nachdem die Motormessung durchgefiihrt wurde.
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Expertenparameter:
| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F480 * Koeffizient des Magnetisierungsstroms 100 bis 130 % 100 %

Parameter F480 verwenden, um eine Feinabstimmung des Motormoments im Betrieb bei niedriger Drehzahl
vorzunehmen. Zur Erh6hung des Motormoments im Betriebsbereich bei niedrigen Drehzahlen die Einstellung des
Parameters F480 erhéhen. Der Parameter F480 sollte jedoch nur dann angepasst werden, wenn lber eine
Motormessung kein ausreichendes Drehmoment bei niedriger Drehzahl erzielt wird. Durch eine Erhdhung des
Parameters F480 kann der lastfreie Stromwert des Motors beim Betrieb bei niedriger Drehzahl erhéht werden.
Diesen Parameter nicht so einstellen, dass der Wert fiir den lastfreien Strom des Motors iiber dessen
Nennstromwert fiir den Betrieb hinausgeht.

F485 « "Schutz 10 bis 250 100
Strémungsabriss"-Regelungskoeffizient 1

Parameter F485 verwenden, um das Verhalten des Frequenzumrichters bei starken, plétzlichen Lastanderungen
anzupassen, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der Nennfrequenz verwendet wird. Wenn der Motor
aufgrund einer plotzlichen Lastanderung abgewiirgt wird, bevor der Frequenzumrichter die Strombegrenzung
erreicht, Einstellung von F485 langsam reduzieren.

F492 «"Schutz 50 bis 150 100

Stromungsabriss”-Regelungskoeffizient 2

Parameter F492 verwenden, um das Verhalten des Frequenzumrichters bei einem Abfall der Netzspannung
anzupassen, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der Nennfrequenz verwendet wird. Ein Spannungsabfall
verursacht haufig Schwankungen des Motorstroms oder Motorvibrationen. Um diese Stérungen zu beseitigen,
Parameter F492 auf einen Wert zwischen 80 und 90 einstellen.
Hinweis: Wenn die Einstellung von F492 reduziert wird, erhdht sich das Stromniveau des laufenden Motors.

#4991 ||+ Motoreinstellungskoeffizient ] - \ -
NICHT ANPASSEN.

F495 » Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient ‘ 9 bis 110 % 104 %
Parameter F495 verwenden, um die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters zu begrenzen. Wenn
diese Einstellung erhdht wird, erhéht sich das Drehmoment, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der
Nennfrequenz verwendet wird. Es kdnnen jedoch auch verstarkte Motorvibrationen auftreten. Den Wert bei F495
nicht erhohen, wenn Motorvibrationen auftreten.

F496 « Einstellungskoeffizient der 0,1 bis 14,0 kHz 14,0 kHz

Wellenformumschaltung

Wenn der Wert des Parameters F496 angepasst wird, werden méglicherweise Motorgerausche und -vibrationen
bei PWM-Wellenformfrequenzumschaltungen im Betriebsbereich bei mittleren Drehzahlen reduziert.
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Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung (F307)

Durch die Einstellung des Parameters 307 wird Folgendes bestimmt:

« Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters wird bei Schwankungen der Netzspannung korrigiert, oder
« die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters wird trotz Erhdhungen der Netzspannung begrenzt.

Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters geht nicht (iber die Eingangsspannung hinaus.

Wenn der Parameter F307 auf 0 oder 2 gesetzt ist, werden bei der Steuerung der Motorspannung infolge von Schwankungen der
Netzspannung keine Korrekturen vorgenommen. Dadurch éndert sich der V/Hz-Wert der Ausgangswellenform zum Motor proportional zur
Eingangsspannung. Umgekehrt, wenn F307 auf 1 oder 3 gesetzt ist, bleibt der V/Hz-Wert der Ausgangswellenform zum Motor auch bei
Anderungen der Netzspannung konstant.

Wenn der Parameter F307 auf 0 oder 1 gesetzt ist, wird die Ausgangsmotorspannung auch bei steigender Eingangsspannung auf den vom
Parameter Nennspannung des Motors uLu (siehe Seite 40) vorgegebenen Wert begrenzt. Wenn F307 auf 2 oder 3 gesetzt ist, kann die
Ausgangsmotorspannung tiber das von uLu vorgegebene Niveau steigen, wenn die Eingangsspannung tiber den Nennspannungswert des
Motors steigt.

Wenn der Parameter Pt auf den Wert 2, 3, 4, 5 oder 6 gesetzt ist, wird die Spannungsversorgung unabhangig von der Einstellung des
Parameters F307 korrigiert.

Die folgenden Abbildungen verdeutlichen die Auswirkungen der einzelnen Einstellungen des Parameters F307.

F307=0 F307 =1
Netzspannung nicht korrigiert, Motorspannung begrenzt Netzspannung korrigiert, Motorspannung begrenzt
A Eingangsspannung A .
Eingangsspannung
ulu X ¢ Hoch olo Hoch
Bemessungsspannung / ¢
2 Niedrig g Niedrig
£ £
s @
@ @
L S
2 g
o= A -
Ausgangsfrequenz | g 0 Ausgangsfrequenz | -
F307 =2 . . . F307=3 m .
Netzspannung nicht korrigiert, Motorspannung nicht begrenzt Netzspannung korrigiert, Motorspannung nicht begrenzt
M Eingangsspannung ‘\ Eingangsspannung
Eir bannung Hoch e Hoch
ulu Lo
Bemessungsspannung E / Niedrig . Niedrig
=) H g
€ g
2 3
s g
£ =
= > 0 >
Ausgangsfrequenz ol Ausgangsfrequenz , |
| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F307 ¢ Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung g

« Netzspannung nicht korrigiert — Motorspannung begrenzt

* Netzspannung korrigiert — Motorspannung begrenzt

* Netzspannung nicht korrigiert — Motorspannung nicht begrenzt
* Netzspannung korrigiert — Motorspannung nicht begrenzt

W =S
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Steuerungsparameter Motor 2

Wenn die den Funktionen 39 oder 40 zugewiesenen Logikeingange aktiv sind, sind die Parameter F170 bis F173 und F185 der aktive Satz
Motorsteuerungsparameter.

Wenn die Steuerungsparameter fiir Motor 2 aktiv sind, ist nur die Konstante V/Hz Motorsteuerungsmodus (Pt = 0) verfiigbar (siehe

Seite 45).
| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F170 * Nennfrequenz des Motors 2 25,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz
Parameter F170 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.
Die verschiedenen Motorsteuerungsfrequenzen des Frequenzumrichters kénnen auf 50 Hz gesetzt
werden, indem Parameter zuriicksetzen tYP auf 1 gesetzt wird. Die Seite 41 enthélt weitere Informationen.
F171 * Nennspannung des Motors 2 Je nach Je nach
Frequenzumrichter- Frequenzumrichter-
modell (1) modell (1)
Parameter F171 wie auf dem Typenschild des Motors angegeben auf die Nennfrequenz des Motors setzen.
50 bis 660 V
Die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters kann nicht auf einen Wert gesetzt werden, der (iber die
Eingangsspannung hinausgeht.
F172 » Spannung Boost Motor 2 0 bis 30 % Je nach
Frequenzumrichter-
modell (1)
F173 * Nennstrom Uberlasteinstellung Motor 2 10 bis 100 % des 100 %
Ausgangsnennstroms
des
Frequenzumrichters
Parameter F173 auf den wie auf dem Typenschild des Motors fiir die ausgewahlte Betriebsspannung
angegebenen Nennstrom des Motors setzen.
F185 » Strombegrenzung des Motors 2 10 bis 110 % des 110 %
Ausgangsnennstroms
des
Frequenzumrichters
Parameter F185 anpassen, um den Strom wéhrend des Betriebs oder beim Bremsen zu begrenzen.
Parameter F185 nicht unterhalb des Werts der lastfreien Stromstérke des Motors einstellen. Ansonsten nimmt der
Frequenzumrichter an, dass der Motor gebremst wird, und erhéht die am Motor angelegte Frequenz.

(1) Siehe die Tabelle auf Seite 128.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

F401 « Schlupfkompensation 0 bis 150 % 50 %

Vor dem Anpassen des Parameters F401 sicherstellen, dass der Parameter Motornenndrehzahl F417 (siehe Seite
48) auf die Nenndrehzahl des Motors bei Volllast in U/min gesetzt ist. Der Parameter F401 kann zur
Feinabstimmung der Schlupfkompensationsfunktion des Frequenzumrichters verwendet werden. Wenn der Wert
des Parameters F401 erhoht wird, wird die Motorschlupfkompensation des Frequenzumrichters erhéht.

F402 » Automatischer Boost d. Drehmoments 0,0 bis 30,0 % Je nach
Frequenzumrichterm
odell
(siehe die Tabelle auf
Seite 128).

Parameter F402 verwenden, um die Stéarke des automatischen Drehmoment-Boosts anzupassen.
S
Nennspannung des Motors 5
5
%
2
FHOC aut:omaﬁsch
die Starke des
Drehmoment- 0
Boosts an. Nennfrequenz des Motors [cLAusgangsfrequenz (Hz)
F418 - Verstirkung des Frequenzreglers 1 bis 150 &l
Uber die Parameter Verstarkung des Frequenzreglers F418 und Stabilitat des Frequenzreglers F419 wird die
Reaktionsgeschwindigkeit des Frequenzumrichters auf einen geénderten Drehzahlbefehl reduziert. Die
Werkseinstellung dieser beiden Parameter geht davon aus, dass die Tragheit der Last dreimal so groR ist wie die
der Motorwelle. Diese beiden Parameter anpassen, wenn die Werkseinstellung fir die Anwendung nicht geeignet
ist.
Hinweis: Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann ber die obere Begrenzung (Parameter FH)
hinausgehen, wenn der Hochlaufparameter (ACC oder F507) auf den Mindestwert gesetzt ist.
Wenn die Einstellung des Parameters F418 erhoht wird, wird die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei einem
geanderten Frequenzsollwert reduziert.
F419

« Stabilitat des Frequenzreglers 1 bis 100 20

Wenn die Einstellung des Parameters F419 erh6ht wird, wird die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei einem
geanderten Frequenzsollwert weiter reduziert.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
CMOd - Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus |- 0
Die Einstellung des Parameters CNOd bestimmt die Befehlsquelle fir Start-, Stopp-, Rechtslauf- und
Linkslauf-Aktionen, wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.
Der Frequenzumrichter muss angehalten werden, damit Anderungen am Parameter CNOd vorgenommen werden
kénnen.
Die Abbildung auf Seite 31 enthalt weitere Informationen zur Befehlsquelle fiir Aktionen des Frequenzumrichters.
0 « Steuerklemmen der Logikeingdnge
1 * Grafikterminal
2 « Serielle Kommunikation
FMOd e Primére Frequenzsollwertquelle im dezentralen |- 1
Modus
Die Einstellung des Parameters FNOd bestimmt die Quelle fiir den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters,
wenn sich der Frequenzumrichter im dezentralen Modus befindet.
Der Frequenzumrichter muss angehalten werden, damit i-'\nderungen am Parameter FNOd vorgenommen werden
kénnen.
Die Abbildung auf Seite 31 enthélt weitere Informationen zur Quelle fir den Frequenzsollwert des
Frequenzumrichters.
1 *VIA
D *VIB
3 « Grafikterminal
4 « Serielle Kommunikation
5  +/- Drehzahl
FC « Frequenzsollwert im lokalen Modus ILL (D (A=) || @ (e
bis UL (GrofRe
Frequenz) Hz
Der im lokalen Modus (iber die Pfeiltasten eingestellte Frequenzsollwert wird im Parameter FC gespeichert, wenn
die ENT-Taste gedriickt wird. Beim nachsten Starten des Frequenzumrichters im lokalen Modus wird der Motor
direkt auf den unter FC gespeicherten Drehzahlsollwert beschleunigt.
Fr « Befehl fiir die Motorlaufrichtung im lokalen - 0
Modus
0 * Rechtslauf
1 « Linkslauf
2 * Rechtslauf (R/L-Umschaltung méglich)
3

« Linkslauf (R/L-Umschaltung moglich)

Wenn Fr auf 2 oder 3 gesetzt ist:

Linkslauf = Fr-r), bevor die Motorrichtung umgekehrt wird.

Laufrichtung des Motors der vor dem Stromausfall.

- Die Motorrichtung kann im lokalen Modus auf Rechtslauf geéndert werden, indem die Nach-oben-Taste bei
gehaltener ENT-Taste gedriickt wird. Eine Anderung auf Linkslauf erfolgt durch Driicken der
Nach-unten-Taste bei gehaltener ENT-Taste. Die neue Motorrichtung wird angezeigt (Rechtslauf = Fr-F,

Die letzte Laufrichtung des Motors im lokalen Modus wird vor der Trennung oder einem Ausfall der
Stromversorgung gespeichert. Wenn der Frequenzumrichter wieder mit Strom versorgt wird, entspricht die

Wenn Stoffreie Betriebsartenumschaltung F295 (siehe Seite 55) aktiviert ist und die Steuerung vom
dezentralen zum lokalen Modus Ubertragen wird, wird der Betrieb im lokalen Modus unabhangig von der
Einstellung von Fr mit derselben Motorrichtung wie im dezentralen Modus fortgesetzt.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F707 « Schrittweise Anderung des Frequenzsollwerts |- 0,00 Hz
im lokalen Modus

« Deaktiviert (0,00).
« Aktiviert (0,01 bis maximale Frequenz FH in Hz).
Wenn der Parameter F707 im lokalen Modus deaktiviert ist, &ndert sich der Frequenzsollwert des
Frequenzumrichters beim Driicken der Pfeiltasten in Schritten von 0,1 Hz.
Wenn der Parameter F707 im lokalen Modus aktiviert ist, andert sich der Frequenzsollwert des
Frequenzumrichters beim Driicken der Pfeiltasten in Schritten entsprechend der Einstellung von F707.
Die Aktivierung des Parameters F707 wirkt sich auf den Betrieb des Frequenzumrichters nur aus, wenn der
Parameter F702 auf 0,00 gesetzt ist. Siehe Seite 95.
Wenn auf der Anzeige blinkend "HI" oder "LO" angezeigt wird, wurde durch die wiederholte Betatigung der
Pfeiltasten der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters firr Kleine Frequenz LL (siehe Seite 59) oder GroRe
Frequenz UL (siehe Seite 59) erreicht. Dies kann der Fall sein, wenn der Parameter F707 auf einen gréReren Wert
als 0,00 Hz eingestellt wurde.

F721 * Motor anhalten im lokalen Modus - 0
Die Einstellung des Parameters F721 bestimmt die Art und Weise, in der der Motor angehalten wird, wenn die
STOP-Taste des Grafikterminals gedriickt wird.
Die RUN- und die STOP-Taste miissen durch Einstellen des Parameters Deaktivieren der RUN- und der
STOP-Taste des Grafikterminals im lokalen Modus F733 (siehe Seite 58) auf 0 aktiviert sein, damit der Motor beim
Driicken der STOP-Taste des Grafikterminals anhalt.
« Stop-Rampe
« Fr. Auslauf (freier Auslauf)

F295 « StoRfreie Betriebsartenumschaltung - 1
Wenn der Parameter F295 aktiviert ist, werden die Befehle fiir den Frequenzsollwert, den Betrieb und die
Laufrichtung beim Driicken der LOC/REM-Taste vom dezentralen auf den lokalen Modus iibertragen. Die
Umschaltung vom dezentralen in den lokalen Steuerungsmodus wirkt sich nicht auf den Betrieb des
Frequenzumrichters aus.
Wenn der Parameter F295 deaktiviert ist, trennt der Frequenzumrichter bei der Umschaltung vom dezentralen in
den lokalen Steuerungsmodus die Stromversorgung des Motors. Ein neuer Fahrbefehl und ein neuer
Frequenzsollwert missen im lokalen Modus eingegeben werden.
Unabhéngig von der Einstellung des Parameters F295 reagiert der Frequenzumrichter bei der Umschaltung vom
lokalen in den dezentralen Modus sofort auf dezentrale Befehle, die zum Zeitpunkt der Umschaltung vorhanden
sind.
« Deaktiviert
* Aktiviert

Fr « Befehl fiir die Motorlaufrichtung im lokalen - 0
Modus

* Rechtslauf
« Linkslauf
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F256 * Betrieb im Ruhe-/Bereitschaftsmodus 0,0 bis 600 s 0,0s

« Deaktiviert (0,0).
* Aktiviert (0,01 bis 600 Sekunden).
Wenn der Parameter F256 aktiviert ist und der Frequenzumrichter wahrend eines Zeitraums entsprechend der
Einstellung von F256 fortlaufend bei Kleine Frequenz LL (siehe Seite 59) betrieben wird, fahrt der
Frequenzumrichter den Motor bis zum Stopp. Bei angehaltenem Motor blinkt "LStP" auf dem Grafikterminal des
Frequenzumrichters.
Wenn der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters das Niveau LL bei Kleine Frequenz um mindestens 0,2 Hz
Uberschreitet, beschleunigt der Frequenzumrichter den Motor auf den neuen Frequenzsollwert.
Wenn der Parameter F256 aktiviert ist, wird der Betrieb des Frequenzumrichters auf oder unter dem Niveau der
kleinen Frequenz auch beim Starten oder bei der Umkehrung der Laufrichtung des Motors tiberwacht. Siehe die
Abbildung weiter unten.

Ausgangsfrequenz (Hz)

LL+02Hz

>
‘ ; 5 : : Zeit (s)
i Foss Fa58 " Faoss
EIN
Fahrbefehl AUS
k207 » Sekundare Frequenzsollwertquelle im - 2

DB W =

dezentralen Modus

*VIA

*VIB

« Grafikterminal

« Serielle Kommunikation
* +/- Drehzahl

Der Parameter F207 bestimmt die sekundare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus. Durch die Einstellung
des Parameters Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts F200 (siehe Seite 84) wird
bestimmt, ob diese Quelle fiir den Frequenzsollwert verwendet wird.

Wenn F200 auf 0 gesetzt ist, bestimmt eine auf die Funktion 38 (siehe Seite 69) gesetzte Logikeingangsklemme,
ob F207 die Frequenzsollwertquelle identifiziert.

Wenn F200 auf 1 gesetzt ist, ist F207 die Frequenzsollwertquelle, wenn die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters maximal 1 Hz betragt.

Weitere Informationen enthélt die Abbildung auf Seite 31.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F650 * Forced-Drehzahl aktivieren - 0
PNWARNUNG
VERLUST DER KONTROLLE
« Der Entwickler eines Kontrollplans muss die méglichen Ausfallarten der Kontrollpfade
berticksichtigen und fiir bestimmte wichtige Kontrollfunktionen eine Mdglichkeit bereitstellen,
um wahrend und nach dem Ausfall eines Pfads einen sicheren Zustand zu erreichen.
Beispiele wichtiger Kontrollfunktionen sind Not-Aus und Nachlaufweganschlag.
« Fur wichtige Kontrollfunktionen missen separate oder redundante Kontrollpfade
bereitgestellt werden.
« Systemkontrollpfade kénnen Kommunikationsverbindungen beinhalten. Die Auswirkungen
unerwarteter Ubertragungsverzégerungen oder -ausfélle der Verbindung miissen
bertlicksichtigt werden.
« Jede Implementierung eines Frequenzumrichters ER32 muss vor der Inbetriebnahme einzeln
und sorgfaltig auf ordnungsgemaRen Betrieb lberprift werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Tod, schweren Verletzungen oder
Materialschéden fiihren.
0 * Deaktiviert
1 * Aktiviert
Um den Forced-Drehzahl-Modus zu aktivieren, Parameter F650 auf 1 setzen und der Funktion 52 oder 53
(siehe Seite 69) einen Logikeingang zuweisen. Wenn der Parameter F650 auf 1 gesetzt ist, blinkt auf dem
Grafikterminal kurz der Code FIrE.
Wenn der Parameter F650 auf 1 gesetzt und ein der Funktion 52 zugewiesener Logikeingang aktiviert ist, wird der
Frequenzumrichter mit der (iber den Parameter Frequenz bei Forced-Drehzahl F294 (siehe weiter unten)
festgelegten Frequenz betrieben.
- Die Deaktivierung des der Funktion 52 zugewiesenen Logikeingangs lost nicht das Anhalten des
Frequenzumrichters aus!
- Beim Vorliegen der folgenden Frequenzumrichterfehler wird der Frequenzumrichter nicht angehalten: OC1,
0C2, 0C3, OC1P, OC2P, OC3P, OP1, OP2, OP3, OL1, OL2, OH und SOUt
- Nur wenn die Stromversorgung des Frequenzumrichters getrennt wird, wird der Frequenzumrichter in diesem
Betriebsmodus angehalten.
Wenn der Parameter F650 auf 1 gesetzt und ein der Funktion 53 zugewiesener Logikeingang aktiviert ist, wird der
Frequenzumrichter mit der tber den Parameter F294 (siehe weiter unten) festgelegten Frequenz betrieben.
- Die Deaktivierung des der Funktion 53 zugewiesenen Logikeingangs lost nicht das Anhalten des
Frequenzumrichters aus.
- Der Frequenzumrichter wird nur angehalten, wenn ein Fehler vorliegt oder wenn die STOP-Taste gedriickt
wird.
F294 * Frequenz bei Forced-Drehzahl ’ LL - UL ‘ 50,0 Hz
Parameter VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 2 F204 (siehe Seite 82) verwenden, um die festgelegte Frequenz des
Frequenzumrichters fiir den Forced-Drehzahl-Modus einzustellen.
F311 « Befehl fiir die Motorlaufrichtung ] - \ 1
Parameter F311 verwenden, um den Betrieb im Rechts- oder Linkslauf zu verhindern, wenn ein Signal zur Anzeige
eines fehlerhaften Betriebs empfangen wird.
0 « Betrieb im Rechts- oder Linkslauf zulassig
1 « Betrieb im Linkslauf verboten
2 * Betrieb im Rechtslauf verboten
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Motorsteuerungsparameter

| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F730 - Tasten des Grafikterminals zur Anderung des Frequenzsollwerts | ©
deaktivieren
Die Einstellung des Parameters F730 bestimmt, ob es mdglich ist, die Frequenz des Frequenzumrichters im
lokalen Modus iiber das Grafikterminal einzustellen.
* Aktiviert
« Deaktiviert
F732 * LOC/REM-Taste des Grafikterminals deaktivieren 0
Parameter F732 verwenden, um die LOC/REM-Taste auf dem Grafikterminal des Frequenzumrichters zu
aktivieren oder zu deaktivieren.
Bei deaktivierter LOC/REM-Taste kann liber die Parameter Primére Frequenzsollwertquelle im dezentralen
Modus FNOd und Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus CNOd zwischen lokalem und dezentralem
Modus umgeschaltet werden. Siehe Seite 54.
* Aktiviert
* Deaktiviert
F733 * Deaktivieren der RUN- und der STOP-Taste des Grafikterminals im |0
lokalen Modus
Parameter Befehl fir die Motorlaufrichtung F311 (siehe Seite 57) verwenden, um den Betrieb im Rechts- oder
Linkslauf zu verhindern, wenn ein Signal zur Anzeige eines fehlerhaften Betriebs empfangen wird.
DEAKTIVIERTER STOPP-BEFEHL
Durch das Deaktivieren der Stop-Taste (733 oder 734) auf dem Grafikterminal des
Frequenzumrichters oder dem dezentralen Grafikterminal wird verhindert, dass der
Frequenzumrichter beim Driicken der Stop-Taste angehalten wird. Zum Anhalten des Motors muss
ein externer Stopp-Befehl installiert werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Tod, schweren Verletzungen oder
Materialschéden fiihren.
* Aktiviert
« Deaktiviert
Die Einstellung des Parameters F733 bestimmt, ob es méglich ist, den Frequenzumrichter im lokalen Modus tber
das Grafikterminal zu starten und anzuhalten.
K734 * STOP-Taste des Grafikterminals im dezentralen Modus 0
deaktivieren
Die Einstellung des Parameters F733 bestimmt, ob es mdglich ist, den Frequenzumrichter im lokalen Modus tiber
das Grafikterminal anzuhalten (die Seite 33 enthalt weitere Informationen).
* Aktiviert
« Deaktiviert
F735 * Fehlerreset fiir Grafikterminal deaktivieren 0

Die Einstellung des Parameters F735 bestimmt, ob es maglich ist, einen Frequenzumrichterfehler tiber die
STOP-Taste des Grafikterminals anzuhalten (die Seite 36 enthalt weitere Informationen).

* Aktiviert

« Deaktiviert
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Anwendungsparameter

Code

\ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

FH

» Maximale Frequenz 30,0 bis 200,0 Hz 50,0 Hz

PNWARNUNG

GEFAHR EINER UBERDREHZAHL

Motor oder angetriebenes Gerat nicht mit einem Wert oberhalb der Nenndrehzahl betreiben.
Weitere Informationen missen vom Geréatehersteller eingeholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod und/oder Materialschéden zur Folge haben.

Die Einstellung des Parameters FH bestimmt die maximale Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.

FH begrenzt die Einstellung des Parameters GrolRe Frequenz UL (siehe Seite 59), die bei aktivem
Frequenzumrichter angepasst werden kann.

Die Einstellung FH wirkt sich auch auf die Hochlauf- und Auslaufzeiten aus, denn laut Definition entsprechen
Hochlaufzeit 1 ACC oder Auslaufzeit 1 dEC (siehe Seite 60) der Zeit, die der Frequenzumrichter fir den
Hochlauf/Auslauf des Motors zwischen der Drehzahl Null und dem Wert der Einstellung von FH benétigt.

FH kann nur bei angehaltenem Frequenzumrichter angepasst werden.

Ausgangsfrequenz (Hz) Ausgangsfrequenz (Hz)

EAd A

0 100% 0 1
Frequenzsollwert Frequenzsollwert

00%

UL

* GroRe Frequenz 0,5 bis FH Hz 50,0 Hz

Der Parameter UL bestimmt die Hochstfrequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.

Das obere Ende des Bereichs wird durch die Einstellung von Maximale Frequenz FH begrenzt. Siehe die
Abbildung weiter oben.

« Kleine Frequenz 0,5 bis UL Hz 0,0 Hz

Der Parameter LL bestimmt die Mindestfrequenz, die dem Frequenzumrichter von der lokalen oder dezentralen
Frequenzsollwertquelle vorgegeben werden kann.

Siehe die Abbildung weiter oben.
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Anwendungsparameter

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
£240  Ausgangsfrequenz beim Start 0,5bis10,0Hz | 0,5Hz
Die Einstellung des Parameters F240 bestimmt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters zum Zeitpunkt, an
dem ein Startbefehl empfangen wird. Es ist keine Hochlaufzeit fiir das Erreichen des Werts der Ausgangsfrequenz
beim Start F240 vorgegeben.
F240 wird normalerweise auf den Nennwert der Schlupfkompensation des Motors eingestellt. Dadurch kann ein
Motormoment erzeugt werden, sobald ein Startbefehl ausgegeben wird. F240 anpassen, wenn sich eine
verzogerte Reaktion des Motors nach einem Startbefehl negativ auf die Anwendung auswirkt.
Schlupfkompensation des Motors ermitteln:
1) Nenndrehzahl des Motors bei Volllast von dessen lastfreier Drehzahl (in U/min) abziehen.
2) Ergebnis durch Wert der lastfreien Drehzahl teilen.
3) Ergebnis mit der Nennfrequenz des Motors in Hz multiplizieren.
Beispiel:
- Lastfreie Drehzahl des Motors = 1800 U/min
- Nenndrehzahl des Motors bei Volllast = 1750 U/min
- Nennfrequenz des Motors = 60 Hz
1800 U/min — 1750 U/min = 50 U/min
50 U/min / 1800 U/min = 2,78 %
60 Hz x 0,0278 = 1,7 Hz (Schlupfkompensation des Motors)
ACC * Hochlaufzeit 1 0,0 bis 3200 s Je nach Frequenz-
umrichtermodell (siehe die
Tabelle auf Seite 128).
Die Einstellung des Parameters ACC bestimmt die Steigung der Hochlauframpe und die Zeit, die erforderlich ist,
bis sich die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters von 0 Hz auf den Wert der Einstellung Maximale
Frequenz FH erhoht (siehe Seite 59).
Wenn der Parameter Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit AU (siehe Seite 64) auf 1 oder 2
gesetzt ist, kann die Hochlauframpe gegentiber der Einstellung von ACC abhangig von der Motorlast wahrend der
Anstiegsphase erhoht oder reduziert werden.
Wenn zwei verschiedene Hochlaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zu Parameter Hochlaufzeit 2
F500 auf Seite 61.
Ausgangsfrequenz (Hz)
......
o H H
l«—>| 5| Zeit(s)
JEL
dEC * Auslaufzeit 1 0,0 bis 3200 Hz Je nach Frequenz-

umrichtermodell (siehe die
Tabelle auf Seite 128).

Die Einstellung des Parameters dEC bestimmt den Abfall der Auslauframpe und die Zeit, die erforderlich ist, bis
sich die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters vom Wert der Einstellung Maximale Frequenz FH auf 0 Hz
reduziert.

Wenn der Parameter Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit AU1 auf 1 oder 2 gesetzt ist, kann die
Auslauframpe gegeniiber der Einstellung von dEC abhangig von der Motorlast wahrend der Abfallphase erhoht
oder reduziert werden. Siehe die Abbildung weiter oben.

Wenn zwei verschiedene Auslaufzeiten erforderlich sind, siehe die Informationen zu Parameter Auslaufzeit 2 F501
auf Seite 61.
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Anwendungsparameter

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F500  Hochlaufzeit 2 0,0 bis 20,0 Sekunden
3200 Sekunden
Parameter F500 bestimmt die zweite Hochlaufzeit. Fir die Umschaltung zwischen Hochlaufzeit 1 und 2 stehen
folgende Méglichkeiten zur Verfligung:
- Parameter Auswahl des Rampentyps Hochlauf/Auslauf (Rampenumschaltung) F504 (siehe Seite 63),
- Eine bestimmte Betriebsfrequenz (sieche Parameter Frequenzumschaltung des Rampentyps
Hochlauf/Auslauf F505 auf Seite 63) ODER
- Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab
Seite 69)
Ausgangsfrequenz
(Hz)
Frequenzsollwert
1) ACC: Steigung der Hochlauframpe
2) F500: Steigung der Hochlauframpe
3) F501: Abfall der Auslauframpe
4) dEC: Abfall der Auslauframpe
Prom—y pa—r Zeit (s)
) o W
Logikeingang fiir die Umschaltung von
Hochlauf/Auslauf —_—
F501 * Auslaufzeit 2 0,0 bis 20,0 Sekunden
3200 Sekunden
Parameter F501 bestimmt die zweite Auslaufzeit. Fir die Umschaltung zwischen Auslaufzeit 1 und 2 stehen
folgende Méglichkeiten zur Verfiigung:
- Parameter F504 (siehe Seite 66),
- Eine bestimmte Betriebsfrequenz (sieche Parameter F505 auf Seite 66) ODER
- Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab
Seite 67)
F502 * Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 0
* Linear

» S-Rampe 1 (siehe Abbildung weiter unten)

» S-Rampe 2 (siehe Abbildung weiter unten fiir den Parameter Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 F503).

Der lineare Hochlauf- und Auslauftyp ist in der Abbildung auf Seite 61 dargestellt und wird bei den meisten
Anwendungen verwendet.

S-Rampe 1 (siehe Abbildung weiter unten) ist flir Anwendungen geeignet, bei denen eine maéglichst kurze
Rampenzeit erforderlich ist und StoRbelastungen bei Drehzahlanderungen minimiert werden miissen. Die Seite
62 enthalt weitere Informationen zu den Parametern Unterer Wert der S-Rampe F506 und Oberer Wert der
S-Rampe F507.

Ausgangsfrequenz (Hz)
Maximale Frequenz

EA
Festgelegte Frequenz

Fooa|x[FLL]l—

=
\

Tatséchliche Hochlaufzeit
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Anwendungsparameter

| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung

F503 « Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 v

P'NWARNUNG

GEFAHR EINER UBERDREHZAHL

Motor oder angetriebenes Gerat nicht mit einem Wert oberhalb der Nenndrehzahl betreiben.
Weitere Informationen miissen vom Geratehersteller eingeholt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod und/oder Materialschaden zur Folge
haben.

0 * Linear

* S-Rampe 1 (siehe Abbildung weiter unten)

2 * S-Rampe 2 (siehe vorherige Abbildung fiir den Parameter Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 F502).

S-Rampe 2 (siehe Abbildung weiter unten) ist fiir Spindel-Anwendungen mit hoher Drehzahl geeignet, bei denen
die Hochlauf- und Auslaufzeiten reduziert werden miissen, wenn der Motor in einem Bereich oberhalb der
Nennfrequenz — einem konstanten HP-Bereich mit reduziertem Motormoment — verwendet wird.

Parameter F503 verwenden, um den zweiten Rampentyp Hochlauf/Auslauf auszuwahlen. Fir die Umschaltung
zwischen den Rampentypen Hochlauf/Auslauf 1 und 2 stehen folgende Méglichkeiten zur Verfligung:

- Parameter Auswahl des Rampentyps Hochlauf/Auslauf (Rampenumschaltung) F504 (siehe Seite 63),
Eine bestimmte Betriebsfrequenz (siehe Parameter Frequenzumschaltung des Rampentyps
Hochlauf/Auslauf F505 auf Seite 63) ODER
Ein den Funktionen 5, 20, 21, 30, 31 bis 35 oder 40 zugewiesener Logikeingang (siehe die Tabelle ab
Seite 69)

-

Weitere Informationen zu den Rampentypen Hochlauf/Auslauf siehe Parameter Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1
F502 auf Seite 61.

Ausgangsfrequenz (Hz)
Maximale Frequenz

Festgelegte
Frequenz

Nennfrequenz des
Motors

Konstanter
HP-Bereich

Zeit (s)

Tatséchliche Hochlaufzeit

F506 » Unterer Wert der S-Rampe 0 bis 50 % der 10 %
Hochlaufzeit

Parameter F506 verwenden, um den unteren Teil der S-Rampe 1 anzupassen. Siehe die Abbildung auf Seite 62.

F507 » Oberer Wert der S-Rampe 0 bis 50 % der 10 %
Hochlaufzeit

Parameter F507 verwenden, um den oberen Teil der S-Rampe 1 anzupassen. Siehe die Abbildung auf Seite 62.
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Anwendungsparameter

| Code

\ Name/Beschreibung

Einstellbereich

Werkseinstellung |

F504

* Auswahl des Rampentyps Hochlauf/Auslauf
(Rampenumschaltung)

* Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1
* Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2
Parameter F504 bestimmt den Rampentyp Hochlauf/Auslauf.

Ausgangsfrequenz
(Hz)

1

FsOo4=1

dEL

F504=2

7 Zeit (s)

* Frequenzumschaltung des Rampentyps
Hochlauf/Auslauf

Ausgangsfrequenz (Hz)

Frequenzsollwert

0,0 bis UL(Hz)

0,0 Hz

Wenn der Parameter F505 auf eine gréRere Frequenz als 0,0 eingestellt wird, verwendet der Frequenzumrichter
den Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 unterhalb und den Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 oberhalb dieser Frequenz.

(1) ACC: Steigung der Hochlauframpe
(2) F500: Steigung der Hochlauframpe

(3) F501: Abfall der Hochlauframpe
(4) dEC: Abfall der Hochlauframpe

[ Zeit (s)
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Anwendungsparameter

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
AUl » Automatische Anpassung der - 1
Hochlauf-/Auslaufzeit
0 « Deaktiviert
1 « Aktiviert — Hochlaufzeit 1 ACC und Auslaufzeit 1 dEC (siehe Seite 60)
2 * Aktiviert (nur ACC)
Wenn der Parameter AU1 auf 1 oder 2 gesetzt ist, iberwacht der Frequenzumrichter seine eigene Laststufe und
optimiert die Hochlauf- und Auslauframpen. Die Hochlauf- und die Auslaufrate (nur AU1 = 1) werden abhéngig von
der Stromstarke des Frequenzumrichters und der Laststufe des Motors automatisch auf das 0,125- bis 8-Fache
der Einstellungen von ACC und dEC eingestellt. ACC und dEC sollten korrekt auf eine Durchschnittslast der
Anwendung eingerichtet werden. Wenn sich die Motorlast wahrend der Anstiegs- und Abfallphase schnell erhéht,
wird durch die Funktion zur automatischen Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit moglicherweise nicht verhindert,
dass am Frequenzumrichter ein Fehler aufgrund von Uberstrom oder Uberspannung auftritt.
Wenn fiir die Anwendung eine konsistente Hochlauf- und Auslaufzeit erforderlich ist, AU1 auf 0 und ACC und dEC
manuell auf den gewlinschten Wert setzen. Die manuellen Hochlauf- und Auslaufzeiten kdnnen weiterhin durch
die Funktionen Strombegrenzung des Motors F601 (siehe Seite 47), Uberspannungsbegrenzung F305 (siehe Seite
100) und Betriebsniveau Uberspannungsfehler F626 (siehe Seite 100) ersetzt werden.
F300 * Niveau der Taktfrequenz 6,0 bis 16,0 kHz in Je nach Frequenz-
Schritten von 0,1 kHz | umrichtermodell
(siehe die Tabelle auf
Seite 128).
Durch die Erhéhung der Taktfrequenz kdnnen hérbare Motorgeréusche reduziert werden.
Eine Erhohung der Taktfrequenz fiihrt zu einer erh6hten Warmeabgabe des Frequenzumrichters. Wenn die
Taktfrequenz erhoht wird, muss maoglicherweise die Leistung des Frequenzumrichters entsprechend deklassiert
werden. Siehe die Deklassierungskennlinien in der Installationsanleitung des ER32.
F312 « Zufallsgesteuerter Taktfrequenzmodus - 0
Durch die zufallsgesteuerte Regelung der Taktfrequenz kénnen hérbare Motorgerdusche reduziert werden.
Eine zufallsgesteuerte Regelung der Taktfrequenz wird unabhéngig von der Einstellung von F312 nicht
durchgefiihrt, wenn die Taktfrequenz auf einen Wert oberhalb von 7,1 kHz eingestellt ist.
0 « Deaktiviert
1 * Aktiviert
F316 » Gesteuerter Taktfrequenzmodus - 1
0 « Die Taktfrequenz wird NICHT automatisch reduziert
1 « Die Taktfrequenz wird automatisch reduziert
2 * (1): Die Taktfrequenz wird NICHT automatisch reduziert
3 * (1): Die Taktfrequenz wird automatisch reduziert
Wenr]. der Parameter F316 auf 1 oder 3 gesetzt ist, wird das Niveau der Taktfrequenz automatisch Giberwacht, um
eine Uberhitzung des Frequenzumrichters zu verhindern. Wenn der Frequenzumrichter einen bevorstehenden
Uberhitzungsfehler erkennt, wird die Taktfrequenz reduziert, sodass vom IGBT-Modul weniger Warme erzeugt
wird. Sobald die Temperatur wieder einen normalen Wert erreicht, kehrt die Taktfrequenz auf das Uiber den
Parameter F300 ausgewahlte Niveau zuriick.
Wenn F316 auf 2 oder 3 gesetzt ist, wird die Leistung der Motorsteuerung optimiert, wenn der Parameter F300 auf
6 kHz gesetzt ist.

(1) Fur 400-V-Anwendungen mit Motorkabeln ab einer Lange von 30 m.
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Anwendungsparameter

Ausblendfrequenzen

Bander der Ausblendfrequenzen nicht so einstellen, dass sie (iberlappen.

Der Frequenzumrichter ist beim gleichméaRigen Betrieb innerhalb dieser Ausblendfrequenzbénder nicht aktiv, dagegen werden die
Ausblendfrequenzbéander beim Hoch- und Auslauf des Motors vom Frequenzumrichter ignoriert.

| Code | Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
¥270 * Mittelwert der Ausblendfrequenz 1 0,0 bis FH (Hz) 0,0 Hz
k271 * Bandbreite der Ausblendfrequenz 1 ‘ 0.0 bis 30,0 (Hz) ‘ 0,0 Hz
k272 * Mittelwert der Ausblendfrequenz 2 ’ 0,0 — FH (Hz) ‘ 0,0 Hz
k273 » Bandbreite der Ausblendfrequenz 2 ’ 0,0 bis 30,0 (Hz) ‘ 0,0 Hz
¥274 * Mittelwert der Ausblendfrequenz 3 ’ 0,0 — FH (Hz) ‘ 0,0 Hz
k275 * Bandbreite der Ausblendfrequenz 3 ’ 0.0 bis 30,0 (Hz) ‘ 0,0 Hz
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Anwendungsparameter

Parameter der DC-Bremsung

PNWARNUNG

KEIN HALTEMOMENT

« Die DC-Bremsung stellt bei der Drehzahl Null kein Haltemoment bereit.
« Die DC-Bremsung funktioniert nicht wéhrend eines Stromausfalls oder Frequenzumrichterfehlers.
« Falls erforderlich, zuséatzliche Bremse fiir das Haltemoment verwenden.

MOTORUBERHITZUNG
* Motor vor Anwendung der DC-Bremsung Uiber einen langeren Zeitraum schiitzen. Die Anwendung der DC-Bremsung liber einen
langeren Zeitraum kann zur Uberhitzung und Beschadigung des Motors fiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Tod, schweren Verletzungen oder Materialschaden fiihren.

Der Frequenzumrichter kann Gleichstrom in den Motor einspeisen, um auf die Last ein Bremsmoment anzuwenden. Die Parameter F250,
F251 und F252 bestimmen die Ausgangsfrequenz beim Start, das Stromniveau und die Bremszeit.

Waéhrend der Anwendung der DC-Bremsung betragt die Taktfrequenz des Frequenzumrichters unabhéngig von der Einstellung des
Parameters F300 (siehe Seite 64) 6 kHz.

Ausgangsfrequenz (Hz)

Frequenzsollwert

Anwendung der DC-Bremsung

Ausgangsfrequenz der /
DC-
Bremsung0 eit (s)

Ausgangsstr?ﬂ;
T
Vi
Bremszeit der
DC-BremsungEIN

itrom der DC-Bremsung

Fahrbefehl
= T AUS
| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F250 » Ausgangsfrequenz der DC-Bremsung 0,0 bis FH (Hz) 0,0 Hz

Zum Anhalten des Motors wendet der Frequenzumrichter die DC-Bremsung an, sobald die Ausgangsfrequenz
unter den Uber den Parameter F250 eingestellten Wert fallt.

k251 * Stromniveau der DC-Bremsung 0 bis 100 % 50 % (1)

Der Parameter F251 bestimmt das Stromniveau, das bei der Anwendung der DC-Bremsung am Motor angelegt
wird. Der angezeigte Wert, in Prozent oder Ampere, wird iber den Parameter Grafikterminal: Einheit % oder A/V
F701 (siehe Seite 93) eingestellt.

Wahrend der Anwendung der DC-Bremsung steigt die Uberlastschutzempfindlichkeit des Frequenzumrichters.
Der Frequenzumrichter senkt automatisch den angelegten Gleichstrom, um einen Uberlastfehler zu verhindern.

F252 » Bremszeit der DC-Bremsung gboobiss cnd 1,0 Sekunden
,0 Sekunden

Der Parameter F252 bestimmt, wie lange die DC-Bremsung auf den Motor angewendet wird.

(1) Prozentsatz des Umrichter-Nennstroms. Der Ampere-Bereich variiert je nach der Nennleistung des Frequenzumrichters.
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E/A-Steuerparameter

Die Logikeingange F, R, RES und VIA (wenn Parameter F109 auf 1 oder 2 gesetzt ist) kbnnen auf die in der Tabelle unten beschriebenen
Funktionen gesetzt werden. Die Tabelle auf Seite 72 enthélt Informationen zur Kompatibilitat der Logikeingangsfunktionen.

Pl Funktionsbeschreibung Aktion
0 Keine Funktion zugewiesen Logikeingang deaktiviert
1 Betrieb zulassig AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
(siehe auch Eingangsfunktion 54) EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
Befehl Rechtslauf Modus Aktion am Logikeingang
(2-Draht-Steuerung: Eingangsfunktion 2-Draht-Steuerung QKS_:MM?OZI;‘-‘T hehr:m:]er
49 NICHT verwendet) - Motor fauft rechts herum
oder Modus Status des Aktion am Logikeingang
2 (3-Draht-Steuerung: Eingangsfunktion Stopp-Eingangs
49 VERWENDET) . .
3-Draht-Steuerung  AUS AUS: Keine Funktion
EIN: Keine Funktion
3-Draht-Steuerung EIN Durch Ubergang von AUS zu EIN
wird der Frequenzumrichter
gestartet, der Motor lauft rechts
herum
Befehl Linkslauf Modus Aktion am Logikeingang
(2-Draht-Steuerung: Eingangsfunktion 2-Draht-Steuerung SIL:\‘S_:MMTO"'Iégr:.h:m:Ier
49 NICHT verwendet) - Motor fautt finks herum
Modus Status des Aktion am Logikeingang
oder Stopp-Eingangs
3-Draht-Steuerung: Eingangsfunktion
8 29 VERWENDET)g 9ang 3-Draht-Steuerung  AUS AUS: Kgine Funk_tion
EIN: Keine Funktion
3-Draht-Steuerung EIN Durch Ubergang von AUS zu EIN
wird der Frequenzumrichter
gestartet, der Motor lauft links
herum
4 NICHT VERWENDEN
5 Rampentyp Hochlauf/Auslauf-Auswahl | AUS: Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1
EIN: Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2
Eingang3 Eingang2 Eingang1 Motordrehzahl
. 0 0 0 Mindestdrehzahl oder
6 Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 1 Frequenzsoliwert geméR FNOd
0 0 1 Srl: Vorwahlfrequenz 1
0 1 0 Sr2: Vorwahlfrequenz 2
7 Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 2 0 1 1 Sr3: Vorwahlfrequenz 3
1 0 0 Sr4: Vorwahlfrequenz 4
1 0 1 Sr5: Vorwahlfrequenz 5
8 Befehl Vorwahlfrequenz, Eingang 3 1 1 0 Sr6: Vorwahlfrequenz 6
1 1 1 Sr7: Vorwahlfrequenz 7
10 Fehlerreset (siehe auch Funktion 55) Durch Ubergang von EIN zu AUS wird Fehlerreset ausgefiihrt (wenn Ursache
fiir Fehler behoben ist)
Externer Fehler (siehe auch AUS: Kein externer Fehler
1 Eingangsfunktion 45) EIN: Motor halt gemaR durch Parameter F603 festgelegter Methode an
Grafikterminal zeigt Fehler E an, Sicherheitsrelais aktiviert
Befehl DC-Bremsung AUS: Kein Befehl DC-Bremsung
13 EIN: DC-Bremsung beim Motor,
Bremsstromstérke und Bremszeit werden durch Parameter F251 und F252
festgelegt

67



E/A-Steuerparameter

Funktionsnr. Funktionsbeschreibung Aktion
PID-Regelung verboten AUS: PID-Regelung erlaubt
EIN: PID-Regelung verboten
14 (1) Die Eingangsklemmenfunktion "PID-Regelung verboten" steht zum
Umschalten von PID-Regelung und Steuerung zur Verfiigung.
Auch die Eingangsklemmenfunktion "PID-Ganzzahlwert I6schen" (Funktion
65) steht zur Verfiigung.
PID-Regelung verboten AUS: PID-Regelung erlaubt
EIN: PID-Regelung verboten
14 (1) Die Eingangsklemmenfunktion "PID-Regelung verboten" steht zum
Umschalten von PID-Regelung und Steuerung zur Verfiigung.
Auch die Eingangsklemmenfunktion  "PID-Ganzzahlwert |6schen”
(Funktion 65) steht zur Verfigung.
Sperrung der Programmierparameter X . _
15 Funktioniert nur, wenn Parameter F700 = AUS_' Parameter sind g§spem (wenn. Paranlete.r F700=1)
1 EIN: Programmierungsénderungen sind zulassig
AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
16 Kombination aus "Betrieb zuldssig" und | EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
"Fehlerreset" Durch Ubergang von EIN zu AUS wird Fehlerreset ausgefiihrt (wenn Ursache
fir Fehler behoben ist)
Kombination aus Rechtslauf-Befehl und AUS: Motor lhalt an und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
20 Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2-Auswahl BIN: Motor lduft rechts herum
pentyp und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
N . g AUS: Motor halt an und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
21 Kombination aus Linkslauf-Befehl und EIN: Motor lauft links herum und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2
Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2-Auswahl hoch
N AUS: Motor fahrt herunter
22 Kombination aus Rechtslauf-Befehl und EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Srl festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
Vorwahlfrequenz 1
N . AUS: Motor fahrt herunter
23 Kombination aus Linkslauf-Befehl und EIN: Motor lauft links herum mit durch Srl festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 1-Befehl
Vorwahlfrequenz 1
_— AUS: Motor fahrt herunter
24 Kombination aus Rechtslauf-Befehl und EIN: Motor l&uft rechts herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
Vorwahlfrequenz 2
N . AUS: Motor fahrt herunter
25 Kombination aus Linkslauf-Befehl und EIN: Motor lauft links herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 2-Befehl
Vorwahlfrequenz 2
_— AUS: Motor fahrt herunter
26 Kombination aus Rechtslauf-Befehl und EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Si3 festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 3-Befehl
Vorwahlfrequenz 3
_— : AUS: Motor fahrt herunter
27 Kombination aus Linkslauf-Befehl und EIN: Motor lauft links herum mit durch Si3 festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 3-Befehl
Vorwahlfrequenz 3
Kombination aus Rechtslauf-Befehl, AUS: Motor halt an und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
30 Vorwahlfrequenz 1-Befehl und EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sr1 festgelegter Drehzahl,
Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2-Auswahl | Vorwahlfrequenz 1 und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Kombination aus Linkslauf-Befehl, AUS: Motor hélt an und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
31 Vorwahlfrequenz 1-Befehl und EIN: Motor lauft links herum mit durch Srl festgelegter Drehzahl,
Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2-Auswahl | Vorwahlfrequenz 1 und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Kombination aus Rechtslauf-Befehl, AUS: Motor halt an und fahrt gemak Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
32 Vorwahlfrequenz 2-Befehl und EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2-Auswahl | Vorwahlfrequenz 2 und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch

(1) Bei Softwareversionen unter V1.71E04 und Verwendung der Funktionen "PID-Ganzzahlwert |6schen" (Funktion 65) und "PID-Regelung

verboten" (Funktion 14) muss CMOd auf die Klemmenleiste gesetzt werden (Start/Stopp-Uberwachung dezentraler Modus CMOd =
Steuerklemmen der Logikeingénge = 0).
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asticnsnj Funktionsbeschreibung Aktion
Kombination aus Linkslau-Befehl, AUS: Motor halt an und fahrt gema Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
Vorwahlfrequenz 2-Befehl und i « " ) .
33 Rampentyo Hochlauf/Auslauf EIN: Motor lauft links herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
pentyp Vorwahlfrequenz 2 und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
2-Auswahl
Kombination aus Rechtslauf-Befehl, AUS: Motor hélt an und fahrt gemal Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
34 Vorwahlfrequenz 3-Befehl und EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sr3 festgelegter Drehzahl,
Rampentyp Hochlauf/Auslauf Vorwahlfrequenz 3
2-Auswahl und fahrt geméaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
Kombination aus Linkslauf-Befehl, AUS: Motor hélt an und fahrt gemar Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 herunter
35 Vorwahlfrequenz 3-Befehl und EIN: Motor lauft links herum mit durch Sr3 festgelegter Drehzahl,
Rampentyp Hochlauf/Auslauf Vorwahlfrequenz 3
2-Auswahl und fahrt gemaR Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 hoch
AUS: Frequenzumrichter lauft nach Frequenzsollwert, der durch Parameter
FNOd festgelegt wird
38 Umschalten der Frequenzsoliwertquelle EIN: Frequenzumrichter lauft nach Frequenzsollwert, der festgelegt wird
durch Parameter F207 > (wenn F200 = 1)
AUS: 1. Motor V/Hz-Parameter aktiv gesetzt:
39 Umschalten des Motor (Pt, uL, uLu, ub, tHr)
V/Hz-Parameters EIN: 2. Motor V/Hz-Parameter aktiv gesetzt:
(Pt =0, F170, F171, F172, F173)
Umschalten des AUS: 1. Motorsteuerungsparameter aktiv gesetzt:
40 Motorsteuerungsparameters V/Hz, (Pt, uL, uLu, ub, tHr, ACC, dEC, F502, F601)
Strombegrenzung, Rampentyp EIN: 2. Motorsteuerungsparameter aktiv gesetzt:
Hochlauf/Auslauf (Pt =0, F170, F171, F172, F173, F185, F500, F501, F503)
) AUS: Motordrehzahl wird nicht erhéht
41 (+) Drehzahleingabe EIN: Motor beschleunigt
) AUS: Motordrehzahl wird nicht reduziert
42 (-) Drehzahleingabe EIN: Motor verlangsamt
43 +/- Drehzahlaufhebung Beim Uberlgang von AUS zu EIN wird da“s Frequenzniveau, das durch die +/-
Drehzahleingaben festgelegt wurde, zurlickgesetzt
Beim Ubergang von AUS zu EIN wird das Frequenzniveau, das durch die +/-
24 Kombination aus "+/- Drehzahleingaben festgelegt wurde, zuriickgesetzt
Drehzahlaufhebung" und "Fehlerreset" | Durch Ubergang von EIN zu AUS wird Fehlerreset ausgefiihrt (wenn Ursache
fur Fehler behoben ist)
. AUS: Motor halt gemaR durch Parameter F603 festgelegter Methode an
Umkehrung des externen Fehlersignals ) . S .
45 (siehe auch Eingangsfunktion 11) Grafikterminal zeigt einen E-Fehler an
9ang EIN: Kein externer Fehler
46 Externe Uberhitzung, Eingang (siehe AUS: Kein externer Uberhitzungsfehler
auch Eingangsfunktion 47) EIN: Motor halt an, Grafikterminal zeigt OH2-Fehler an
l}mkehrung des extgrnen . AUS: Motor halt an, Grafikterminal zeigt OH2-Fehler an
47 Uberhitzungsfehlereingangs (siehe e - .
: . EIN: Kein externer Uberhitzungsfehler
auch Eingangsfunktion 46)
AUS: Keine Forced lokal-Funktion
48 Forced lokal EIN: Steuerung des Frequenzumrichters erfolgt durch Modus, der durch
FNOd, CNOd und F207 festgelegt wird
) AUS: Motor fahrt herunter
49 3-Draht-Steuerung, Stopp-Eingang EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
51 Anzeige Gesamtverbrauch (kWh) AUS: Keine Funktion

16schen

EIN: kWh-Speicher wird geldscht
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Funktionsnr

Funktionsbeschreibung

Aktion

Feuermodus-Notbetrieb

Nur verfiigbar, wenn F650 = 1
F294 auf ein geeignetes
festlegen

STOP-FUNKTION WIRD

Niveau

AUS: Keine Funktion
EIN: Motor lauft mit einer durch F294 festgelegten Drehzahl
Folgende Aktionen/Ereignisse halten den Frequenzumrichter und den Motor

0 DEAKTIVIERT NICHT an:
Wenn die « Feuermoduseingang auf AUS stellen
Feuermodus-Eingangsfunktion « STOP-Taste driicken
verwendet wird, kann der « Folgende Frequenzumrichterfehler: OC1,0C2, 0C3, OC1P,0C2P, OC3P,
Frequenzumrichter nur durch OP1, OP2, OP3, OL1, OL2, OH, SOUT
Unterbrechung der
Stromversorgung gestoppt werden.
Die Nichtbeachtung dieser
Anweisung hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.
AUS: Keine Funktion
Forced-Modus-Umrichterbetrieb nur EIN: Motor l&uft mit einer durch F294 festgelegten Drehzahl
53 verflugbar, wenn F650 = 1 F294 auf Das Festlegen des Forced-Modus-Eingangs auf AUS fiihrt NICHT zum
geeignetes Niveau festlegen Anhalten des Motors
Durch Driicken der STOP-Taste wird der Frequenzumrichter angehalten
54 Umkehrung von "Betrieb zulassig" AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit
(siehe auch Eingangsfunktion 1) EIN: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
55 Umkehrung von "Fehlerreset" (siehe Durch Ubergang von AUS zu EIN wird Fehlerreset ausgefiihrt (wenn Ursache
auch Eingangsfunktion 10) fiir Fehler behoben ist)
Kombination aus "Betrieb zulassig" und . . - . .
AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
56 Rechtslauf-Befehl u
EIN: Motor lauft rechts herum
(nur 2-Draht-Steuerung)
Klomblnallon aus "Betrieb zuldssig” und AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
57 Linkslauf-Befehl N A
EIN: Motor lauft links herum
(nur 2-Draht-Steuerung)
AUS: Strombegrenzung Niveau 1 F601 ausgewahlt
61 Auswahl der Strombegrenzung EIN: Strombegrenzung Niveau 2 F185 ausgewahlt
Feuermodus-Umrichterbetrieb
Nur verfiigbar, wenn F650 = 1
F294 auf ein geeignetes Niveau
festlegen
GEFAHR AUS: Keine Funktion
EIN: Motor lauft mit einer durch F294 festgelegten Drehzahl
STOP-FUNKTION WIRD Folgende Aktionen/Ereignisse halten den Frequenzumrichter und den Motor
DEAKTIVIERT NICHT an:
52 Wenn die « Feuermoduseingang auf AUS stellen
Feuermodus-Eingangsfunktion * STOP-Taste driicken
verwendet wird, kann der  Folgende Frequenzumrichterfehler: OC1, OC2, OC3, OC1P,0C2P, OC3P,
Frequenzumrichter nur durch OP1, OP2, OP3, OL1, OL2, OH, SOUT
Unterbrechung der
Stromversorgung gestoppt werden.
Die Nichtbeachtung dieser
Anweisung hat Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge.
) AUS: Normaler Echtzeit-Relaisbetrieb
62 RY-RC-Relaisausgang halten EIN: RY-RC wird nach Aktivierung gehalten
64 Letzten Befehl im Grafikterminal AUS: Letzter Befehl im Grafikterminal wird abgebrochen

abbrechen

EIN: Letzter Befehl im Grafikterminal wird beibehalten
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asticnsnj Funktionsbeschreibung

Aktion

65 (1) PID-Ganzzahlwert [6schen

AUS: Keine Aktion
EIN: PID-Ganzzahlwert wird bei Null gehalten

Kombination aus "Befehl zulassig",
66 Rechtslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz
1-Befehl

AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sri festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 1

Kombination aus "Befehl zulassig",
67 Linkslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz
1-Befehl

AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
EIN: Motor lauft links herum mit durch Srl festgelegter Drehzahl,
Vorwahlfrequenz 1

Kombination aus "Befehl zulassig",

AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp

68 Rechtslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz | EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
2-Befehl Vorwahlfrequenz 2
Kombination aus "Befehl zuldssig", AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
69 Linkslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz EIN: Motor l&uft links herum mit durch Sr2 festgelegter Drehzahl,
2-Befehl Vorwahlfrequenz 2

Kombination aus "Befehl zulassig",

AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp

70 Rechtslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz | EIN: Motor lauft rechts herum mit durch Sr4 festgelegter Drehzahl,
4-Befehl Vorwahlfrequenz 4
Kombination aus "Befehl zulassig", AUS: Frequenzumrichtermotorausgang deaktiviert, Motor fahrt bis zum Stopp
71 Linkslauf-Befehl und Vorwahlfrequenz EIN: Motor lauft links herum mit durch Sr4 festgelegter Drehzahl,
4-Befehl Vorwahlfrequenz 4

(1) Bei Softwareversionen unter V1.71E04 und Verwendung der Funktionen "PID-Ganzzahlwert |6schen" (Funktion 65) und "PID-Regelung
verboten" (Funktion 14) muss CMOd auf die Klemmenleiste gesetzt werden (Start/Stopp-Uberwachung dezentraler Modus CMOd =

Steuerklemmen der Logikeingénge = 0).
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Kompatibilitdt der Logikeingangsfunktionen

O = Kompatibel
X = Nicht kompatibel
+ = Kompatibel unter bestimmten Bedingungen

@ = Prioritat
. . 10/ | 11/ 46/ 41- 52/
Funktionsnr./Funktion 1/54 | 2 3|5 |69 55 | 45 13 | 14 | 15 47 48 43 49 | 38 | 39 | 40 53
"% | Betrieb zulassig @ elele|lo|lo|l@|o|o|lo|o|o|@|o|o|o]x
2 | Befehl Rechtslauf + X|ojojo|X|X|]Oo|]O|X|]O]|]O|X|O]O]|O]|X
3 | Befehl Linkslauf + + O|lO0O|O0O|X | X|]O|O|X|]O|O|X|]O|O]O]|X
Rampentyp
5 Hochlauf/Auslauf-Auswahl * oo OO X | X0 )0 X| 030100 0}X|o0
6~9 ?ifi‘:hs'e Vorwahifrequenz |, | 5 | o | o olx|x|olo|x|olo|lo|o|lo]|o]x
51;)/ Fehlerreset 0O|j]o|O0O|0O]O X|]o|o|lOo|]X|O|lO|]O|]O|O|O]|X
151 ! Externer Fehler + @@ @ @|@ @|@| O + oOl@|@|0O0|]0O0]|O0O|X
13 | Befehl DC-Bremsung + @@l @|@| 0| X @|OoO|X|O0O|l@|l@|O0O|O0|O0|X
14 | PID-Regelung verboten o O|l0O|]O0]O|O| X | X O|X|]0O|lO0O|O0O]O|O|O]|X
15 | Sperrung der o|lo|lo|o|o|o|o|o]|oO o|lo|o|o|lo|o]o|oO
Programmierparameter
276/ Externer Uberhitzungsfehler | @ | @ | @ | @ | @ | @ | + | @ | @ | O O|0Oj@|0O0|]0O0]|O0O|X
48 | Forced lokal ojojojojo|jo|jOoOj]O|lO|O]O O|O0|O0O|0O0]|0O0]|X
:31 +/- Drehzahl 0jo|jojojojo|lOoO]j]O|O|lO|O]|O O|O0|0O0]0O0]| X
3-Draht-Steuerung,
49 Stopp-Eingang + |l @/l@/ 00| 0| X|X|O]O|X|O]O O|0O0|0|X
3g | Umschalten der o|lolojo|lo|o|o|o|lo|o|o|o|o]|o olo|x
Frequenzsollwertquelle
3g | Umschalten des Motor o|olo|jo|lo|o|o|o|lo|o|o|o|lo|o]|o x| o
V/Hz-Parameters
Umschalten des
40 Motorsteuerungsparameter % cojoj@o0jo0|0j0;0;070,0,0|0,0 @ o
52/ | Forced-Modus
53 | Feuermodus @ @@ o|@e e e e @ 0 e e e @ @00

Folgende Eingangsfunktionen sind IMMER aktiv, unabh&ngig von der Einstellung FNOd und CNOd

* (1) Betrieb zulassig
« (10) Fehlerreset
* (11) Externer Fehler

Beim Verwenden der Tabelle fir die Ermittlung der Funktionskompatibilitat ist zu beachten, dass die horizontal aufgefiihrten Funktionen
als Erstes und die vertikal aufgefiihrten Funktionen als Zweites aktiviert werden.
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Relaisausgangsfunktionen

Die beiden Relaisausgange (FL und RY-RC) kénnen auf die in der Tabelle unten beschriebenen Funktionen festgelegt werden.

Funktionsnr

Funktionsbeschreibung

Aktion

AUS: Ausgangsfrequenz entspricht Einstellung fiir kleine Frequenz LL

0 Kleine Frequenz erreicht EIN: Ausgangsfrequenz ist > als die Einstellung fiir kleine Frequenz LL
Umlfehr“ung von "Kleine Frequenz AUS: Ausgangsfrequenz ist > als die Einstellung fir kleine Frequenz LL

1 erreicht EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Einstellung fiir kleine Frequenz LL
(Funktion 0) - Ausgangsireq P 9 a

. AUS: Ausgangsfrequenz ist < Einstellung fiir groRe Frequenz UL

2 Grofe Frequenz erreicht EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Einstellung fiir groRe Frequenz UL
UmKehrﬂung von "Grofe Frequenz AUS: Ausgangsfrequenz entspricht Einstellung fir groe Frequenz UL

s erreicht EIN: Ausgangsfrequenz ist < als die Einstellung fiir groRe Frequenz Ul
(Funktion 2) - Ausgangsireq 91urg q ‘
F100-Drehzahl erreicht

4 (Frequenzumrichter lauft) AUS: Ausgangsfrequenz ist < F100-Drehzahleinstellung
(Einzelheiten zum Parameter F100 EIN: Ausgangsfrequenz entspricht F100-Drehzahleinstellung
erhalten Sie auf Seite 92.)

5 Umkehrung von "F100-Drehzahl AUS: Ausgangsfrequenz ist F100-Drehzahleinstellung
erreicht" (Funktion 4) EIN: Ausgangsfrequenz ist < als die F100-Drehzahleinstellung

. AUS: Ausgangsfrequenz ist die Solldrehzahl +/- F102-Hystereseband

6 Solldrehzahl erreicht EIN: Ausgangsfrequenz ist > als die Solldrehzahl +/- F102-Hystereseband

7 Umkehrung von "Solldrehzahl erreicht" | AUS: Ausgangsfrequenz ist > als die Solldrehzahl +/- F102-Hystereseband
(Funktion 6) EIN: Ausgangsfrequenz entspricht der Solldrehzahl +/- F102-Hystereseband
F101-Drehzahl erreicht

8 (Ausflhrlichere Informationen zu den AUS: Ausgangsfrequenz ist F101-Drehzahl +/- F102-Hystereseband
Parametern F101 und F102 finden Sie EIN: Ausgangsfrequenz ist > als F101-Drehzahl +/- F102-Hystereseband
auf der Seite 92.)

9 Umkehrung von "F101-Drehzahl AUS: Ausgangsfrequenz ist > als F101-Drehzahl +/- F102-Hystereseband
erreicht" (Funktion 8) EIN: Ausgangsfrequenz ist F101-Drehzahl +/- F102-Hystereseband
Sicherheitsrelais
(per Freguenzumnchter beﬁndeﬂt sich AUS: Kein Frequenzumrichterfehler

10 nicht in einem Fehlerzustand wahrend i .

EIN: Frequenzumrichterfehler
der Versuche des automat.
Fehlerresets. Siehe auch Funktion 36.)

1 Umkehrung von Sicherheitsrelais AUS: Frequenzumrichterfehler
(Funktion 10) EIN: Kein Frequenzumrichterfehler
Uberdrehmomentfehler
(Erkennung von AUS: Geschatztes Motormoment war fiir einen Zeitraum, der tber F618
Uberdrehmomentfehlern ist nur aktiv, hinausgeht, NICHT auf Niveau F616

12 wenn Parameter F615 = 1. Siehe Seite EIN: Geschatztes Motormoment war fiir einen Zeitraum, der tiber F618
104, um weitere Informationen zu hinausgeht, auf Niveau F616. Frequenzumrichter wurde angehalten, es wird
Drehmomentfehlern und den der Ot-Fehler angezeigt
Parametern F616 und F618 zu erhalten.)

AUS: Geschétztes Motormoment war fiir einen Zeitraum, der (iber F618
Umkehrung von Uberdrehmomentfehler hinausgeht, auf vaegu F616. Frequenzumrichter wurde angehalten, es wird
13 (Funktion 12) der Ot-Fehler angezeigt
EIN: Geschatztes Motormoment war fiir einen Zeitraum, der tiber F618
hinausgeht, NICHT auf Niveau F616
AUS: Frequenzumrichter treibt Motor nicht an
14 Startfreigaberelais EIN: Frequenzumrichter treibt Motor an, beschleunigt oder verlangsamt ihn,

betreibt ihn mit konstanter Drehzahl oder fiihrt DC-Bremsung aus
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asticnsnj Funktionsbeschreibung Aktion
Umkehrung von Startfreigaberelais AUS: Frequenzumrichter treibt Motor an, beschleunigt oder verlangsamt ihn,
15 (Funktion 14) betreibt ihn mit konstanter Drehzahl oder fiihrt DC-Bremsung aus
EIN: Frequenzumrichter treibt Motor nicht an
Alarm wegen Motoriberlast
(Erkennung von Motoriiberlast ist nur
aktiv, wenn Parameter OLn auf 0, 1, 4 AUS: Thermischer Motorzustand ist < 50 % des Motoriberlast-Fehlerniveaus
16 oder 5 festgelegt ist. Siehe Seite 107, EIN: Thermischer Motorzustand entspricht 50 % des
um weitere Informationen zu den MotorUberlast-Fehlerniveaus
Einstellungen fiir den Uberlastschutz zu
erhalten.)
" AUS: Thermischer Motorzustand entspricht 50 % des
Umkehrung von "Alarm wegen . X
17 Motoriiberlast” (Funktion 16) Motorliberlast-Fehlerniveaus
EIN: Thermischer Motorzustand ist < 50 % des Motorliberlast-Fehlerniveaus
Alarm wegen Uberdrehmoment
(Erkennung von Uberdrehmomenten ist
nur aktiv, wenn Parameter F615 = 0. AUS: Geschétztes Motormoment ist < als 70 % von F616 minus
20 Siehe Seite 104, um weitere F619-Hystereseband
Informationen zum Alarm wegen EIN: Geschatztes Motormoment entspricht 70 % von F616
Uberdrehmomenten und den
Parametern F616 und F619 zu erhalten.)
Umkehrung von "Alarm wegen AUS: Geschatztes Motormoment entspricht 70 % von F616
21 - " ) EIN: Geschétztes Motormoment ist < als 70 % von F616 minus
Uberdrehmoment" (Funktion 20)
F619-Hystereseband
AUS: Es liegt kein Alarmzustand aus den unten genannten Quellen vor
EIN: Von einer der folgenden Quellen wurde ein Alarm ausgegeben:
« Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 12 und 13)
« Alarm wegen Motoriiberlast (Ausgangsfunktionen 16 und 17)
« Alarm wegen Uberdrehmoment (Ausgangsfunktionen 20 und 21)
« Ausfall der Stromversorgung (Ausgangsfunktionen 24 und 25)
« Betriebsstundenalarm (Ausgangsfunktionen 42 und 43)
. « Alarm wegen Unterspannung (Ausgangsfunktionen 54 und 55
22 Allgemeiner Alarm . Frequenzﬁmrichter irz Ruhe?ngdusg(sié;he Parameter F256 fir 3/veitere
Informationen)
« Stopp wegen Netzausfall (siehe Parameter F302 fiir weitere
Informationen)
« Alarm wegen Uberstrom — Motorstrom-Begrenzungsniveau (Parameter
F601)
+ Alarm wegen Uberspannung — DC-Bus-Spannung —
Uberspannung-Stillstandsniveau (Parameter F626)
« Alarm wegen Ubertemperatur des Frequenzumrichters
AUS: Von einer der folgenden Quellen wurde ein Alarm ausgegeben:
« Uberdrehmomentfehler (Ausgangsfunktionen 12 und 13)
« Alarm wegen Motor(iberlast (Ausgangsfunktionen 16 und 17)
« Alarm wegen Uberdrehmoment (Ausgangsfunktionen 20 und 21)
« Ausfall der Stromversorgung (Ausgangsfunktionen 24 und 25)
« Betriebsstundenalarm (Ausgangsfunktionen 42 und 43)
« Alarm wegen Unterspannung (Ausgangsfunktionen 54 und 55)
23 Umkehrung von allgemeinem Alarm « Frequenzumrichter im Ruhemodus (siehe Parameter F256 fiir weitere
(Funktion 22) Informationen)
« Stopp wegen Netzausfall (sieche Parameter F302 fiir weitere
Informationen)
+ Alarm wegen Uberstrom — Motorstrom-Begrenzungsniveau
« Alarm wegen Uberspannung — DC-Bus-Spannung —
Uberspannungs-Stillstandsniveau (Parameter F626)
« Alarm wegen Ubertemperatur des Frequenzumrichters
EIN: Es liegt kein Alarmzustand aus den oben genannten Quellen vor

74




E/A-Steuerparameter

Funktionsnr

Funktionsbeschreibung

Aktion

24

Unterlasterkennung

(Siehe 102, um weitere Informationen zu
den Parametern F609 — F612 und der
Unterlastfunktion zu erhalten.)

AUS: Motorstrom ist groRer als F611 + F609-Hystereseband
EIN: Motorstrom ist kleiner als F611 fiir den durch F612 festgelegten Zeitraum

25

Umkehrung der Unterlasterkennung
(Funktion 24)

AUS: Motorstrom ist kleiner als F611 fiir den durch F612 festgelegten Zeitraum
EIN: Motorstrom ist gréRer als F611 + F609-Hystereseband

26

Fehler, die nicht automatisch
zurlickgesetzt werden kdnnen

AUS: Keiner der unten genannten Fehlerzustande existiert
EIN: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert und hat
den Frequenzumrichter zum Anhalten gebracht:

* E - externer Fehler

« E-18 — Signalfehler bei VIA-Analogeingang
E-19 — CPU-Kommunikationsfehler auf Steuerkarte
E-20 — Fehler wegen zu starkem Drehmoment-Boost
E-21 — CPU-Fehler 2 auf Steuerkarte
EEP1 — EEPROM-Fehler 1 auf Steuerkarte
EEP2 — EEPROM-Fehler 2 auf Steuerkarte
EEP3 — EEPROM-Fehler 3 auf Steuerkarte
EF2 — Erdschluss
EPHO — Fehler wegen Ausgangsphasenausfall
EPH1 — Fehler wegen Netzphasenausfall
Errl — Fehler bei Frequenzsollwert
Err2 — RAM-Fehler auf Steuerkarte
* Err3 — ROM-Fehler auf Steuerkarte
* Err4 — CPU-Fehler 1 auf Steuerkarte
« Err5 — Fehler bei Steuerung per serieller Kommunikation
* En7 — Fehler bei Motorstromsensor
Err8 — Fehler im seriellen Kommunikationsnetzwerk
Etnl — Motormessungsfehler
EtYP — Fehler bei Bemessungsdaten des Frequenzumrichters
OCA — Bei Motorstart Kurzschluss an Endstufe des Frequenzumrichters
festgestellt
OCL — Bei Motorstart Kurzschluss am Motor oder an
Ausgangsverdrahtung festgestellt
OH2 — externer Uberhitzungsfehler
Ot — Uberdrehmomentfehler
Uc — Unterlastfehler
UP1 — Unterspannungsfehler
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asticnsnj Funktionsbeschreibung Aktion
AUS: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert und hat
den Frequenzumrichter zum Anhalten gebracht:
* E —externer Fehler
+ E-18 — Signalfehler bei VIA-Analogeingang
* E-19 — CPU-Kommunikationsfehler auf Steuerkarte
« E-20 — Fehler wegen zu starkem Drehmoment-Boost
* E-21 — CPU-Fehler 2 auf Steuerkarte
* EEP1 — EEPROM-Fehler 1 auf Steuerkarte
* EEP2 — EEPROM-Fehler 2 auf Steuerkarte
« EEP3 — EEPROM-Fehler 3 auf Steuerkarte
* EF2 — Erdschluss
* EPHO — Fehler wegen Ausgangsphasenausfall
« EPHI — Fehler wegen Netzphasenausfall
« Errl — Fehler bei Frequenzsollwert
Umkehrung der Fehler, die nicht « Err2 — RAM-Fehler auf Steuerkarte
27 automatisch zuriickgesetzt werden « Er3 — ROM-Fehler auf Steuerkarte
kénnen . — CPU-Fehler 1 auf Steuerkarte
(Funktion 26) « Err5 — Fehler bei Steuerung per serieller Kommunikation
* Ern7 — Fehler bei Motorstromsensor
* Er8 — Fehler im seriellen Kommunikationsnetzwerk
« Etnl — Motormessungsfehler
« EtYP — Fehler bei Bemessungsdaten des Frequenzumrichters
* OCA —Bei Motorstart Kurzschluss an Endstufe des Frequenzumrichters
festgestellt
* OCL — Bei Motorstart Kurzschluss am Motor oder an
Ausgangsverdrahtung festgestellt
« OH2 — externer Uberhitzungsfehler
+ Ot — Uberdrehmomentfehler
« Uc — Unterlastfehler
* UPI — Unterspannungsfehler
EIN: Keiner der oben genannten Fehlerzustande existiert
AUS: Keiner der unten genannten Fehlerzustande existiert
EIN: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert:
+ OC1 — Uberstromfehler beim Hochlaufen
+ 0C2 — Uberstromfehler beim Auslaufen
+ 0C3 - Uberstromfehler beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
+ OCIP — Uberstrom in Komponente beim Hochlaufen
« 0C2P — Uberstrom in Komponente beim Auslaufen
28 Automatisch zuriicksetzbare Fehler + OC3P — Uberstrom in Komponente beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
« OH - Fehler wegen Ubertemperatur des Frequenzumrichters
« OLI — Uberlastfehler des Frequenzumrichters
+ OL2 - Uberlastfehler des Motors
« OPI — Uberspannungsfehler beim Hochlaufen
« OP2 — Uberspannungsfehler beim Auslaufen
« OP3 — Uberspannungsfehler beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
« SOUt — Gleichlauffehler (nur PM-Motoren)
AUS: Eine (oder mehrere) der folgenden Fehlerbedingungen existiert:
+ OC1 — Uberstromfehler beim Hochlaufen
+ 0C2 — Uberstromfehler beim Auslaufen
+ 0C3 — Uberstromfehler beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
« OCI1P — Uberstrom in Komponente beim Hochlaufen
+ OC2P — Uberstrom in Komponente beim Auslaufen
. . « 0C3P — Uberstrom in Komponente beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
Umkehrung der Fehler, die automatisch - 3
- N * OH — Fehler wegen Ubertemperatur des Frequenzumrichters
29 zurlickgesetzt werden kénnen

(Funktion 28)

OL1 — Uberlastfehler des Frequenzumrichters

OL2 — Uberlastfehler des Motors

OP1 — Uberspannungsfehler beim Hochlaufen

0OP2 — Uberspannungsfehler beim Auslaufen

OP3 — Uberspannungsfehler beim Betrieb mit Konstantdrehzahl
SOUt — Gleichlauffehler (nur PM-Motoren)

EIN: Keiner der oben genannten Fehlerzusténde existiert
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AUS: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit
30 Frequenzumrichter betriebsbereit 1 EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zahlen die aktiven Befehle
"Betrieb zuldssig" und "Startfreigabe")
Umkehrung von "Frequenzumrichter AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zéhlen die aktiven Befehle
31 betriebsbe?eit 4 (Fur?ktion 30) "Betrieb zuldssig" und "Startfreigabe")
EIN: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit
AUS: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit
32 Frequenzumrichter betriebsbereit 2 EIN: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zahlen nicht die aktiven
Befehle "Betrieb zulassig" oder "Startfreigabe")
Umkehrung von "Frequenzumrichter AUS: Frequenzumrichter ist betriebsbereit (dazu zéhlen nicht die aktiven
33 betriebsbegr;eit o (Fur?ktion 32) Befehle "Betrieb zulassig" oder "Startfreigabe")
EIN: Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit
AUS: Analogeingangsklemme VIB ist NICHT die aktive
34 VIB-Eingang als Sollwertquelle Frequenzsollwertquelle
EIN: VIB ist die aktive Frequenzsollwertquelle
35 Umkehrung von "VIB-Eingang als AUS: Analogeingangsklemme VIB ist die aktive Frequenzsollwertquelle
Sollwertquelle" (Funktion 34) EIN: VIB ist NICHT die aktive Frequenzsollwertquelle
Sicherheitsrelais
(I?er Freguenzumrlchter beﬁndn?t sich AUS: Kein Frequenzumrichterfehler
36 nicht in einem Fehlerzustand wahrend EIN: Frequenzumrichterfehler
der Fehlerreset-Versuche. Siehe auch “Freq
Funktion 10.)
37 Umkehrung von Sicherheitsrelais AUS: Frequenzumrichterfehler
(Funktion 36) EIN: Kein Frequenzumrichterfehler
38 Daten fiir die serielle Kommunikation AUS: Daten fiir die serielle Kommunikation FA50 Bit 0 = 0
EIN: Daten fiir die serielle Kommunikation FA50 Bit 0 = 1
39 Umkehrung von "Daten fir die serielle AUS: Daten fiir die serielle Kommunikation FA50 Bit 0 = 1
Kommunikation" (Funktion 38) EIN: Daten fir die serielle Kommunikation FA50 Bit 0 = 0
Alarm wegen Betriebszeit des
42 Frequenzumrichters AUS: Betriebszeit ist < als F621-Zeiteinstellung
(Siehe Seite 94, um weitere Einzelheiten | EIN: Betriebszeit entspricht der F621-Zeiteinstellung
zum Parameter F621 zu erhalten.)
43 Umkehrung von Betriebszeitalarm AUS: Betriebszeit entspricht der F621-Zeiteinstellung
(Funktion 42) EIN: Betriebszeit ist < als F621-Zeiteinstellung
Wartungsalarm des Frequenzumrichters . . . .
24 (Siehe Seite 105 fiir weitere AUS_. Um.nchterwartungsalarm nlght aktiv
R > EIN: Umrichterwartungsalarm aktiv
Informationen zum Parameter F634.)
45 Umkehrung von AUS: Umrichterwartungsalarm aktiv
Umrichterwartungsalarm (Funktion 44) | EIN: Umrichterwartungsalarm nicht aktiv
. AUS: Logikeingang F ist nicht aktiv
48 Status Logikeingang F EIN: Logikeingang F ist aktiv
U"mkehrung von "Status Logikeingang AUS: Logikeingang F ist aktiv
49 F EIN: Logikeingang F ist nicht aktiv
(Funktion 48) - -ogikeingang
i AUS: Logikeingang R ist nicht aktiv
50 Status Logikeingang R EIN: Logikeingang R ist aktiv
51 Umkehrung von "Status Logikeingang AUS: Logikeingang R ist aktiv
R" (Funktion 50) EIN: Logikeingang R ist nicht aktiv
AUS: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle =
52 Sollwerttibereinstimmung (VIA) VIA-Signal
EIN: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle = VIA-Signal
Umkehrung von AUS: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle =
53 "Sollwertlibereinstimmung (VIA)" VIA-Signal

(Funktion 52)

EIN: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle # VIA-Signal
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Aktion

AUS: Unterspannungsalarm ist nicht aktiv

54 Alarm wegen Unterspannung EIN: Unterspannungsalarm ist aktiv
55 Umkehrung von "Alarm wegen AUS: Unterspannungsalarm ist aktiv
Unterspannung" (Funktion 54) EIN: Unterspannungsalarm ist nicht aktiv
56 Umschalten zwischen lokalem und AUS: Dezentraler Modus
dezentralem Modus EIN: Lokaler Modus
Umkehrung von "Umschalten zwischen X
57 lokalem und dezentralem Modus" AUS_' Lokaler Modus
N EIN: Dezentraler Modus
(Funktion 57)
. . AUS: Motortemperatur laut PTC-Fihlern < als 60 % des Fehlerniveaus
58 Thermischer Alarm von PTC-Fihler EIN: Motortemperatur laut PTC-Fihlern entspricht 60 % des Fehlerniveaus
59 lj;:%?gﬁﬁfg Thermischer Alarm AUS: Motortemperatur laut PTC-Fihlern entspricht 60 % des Fehlerniveaus
N EIN: Motortemperatur laut PTC-Fiihlern < als 60 % des Fehlerniveaus
(Funktion 58)
AUS: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle #
60 Sollwertiibereinstimmung (VIB) VIB-Signal
EIN: Frequenzsollwerte von FNOd oder F207 = VIB-Signal
61 &an(;:(lfv::ltjgge\g;stimmun (viB)" AUS: Frequenzsollwerte von FNOd oder F207 = VIB-Signal
N 9 EIN: Frequenzsollwert der von FNOd oder F207 erkannten Quelle # VIB-Signal
(Funktion 60)
254 Relaisausgabe ist immer AUS AUS
255 Relaisausgabe ist immer EIN EIN
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Analogeingangsfunktionen

Der Frequenzumrichter ER32 ist mit zwei Analogeingéngen ausgestattet. Die Klemmen sind mit VIA und VIB bezeichnet.

Analogeingang VIA
« Fur VIA sind folgende Signaltypen zulassig:
- Spannung (V): 0 — 10 V, Spannungs- oder Potentiometereingang
- Strom (I): 0 — 20 mA oder 4 — 20 mA
- Der Signaltyp (V oder I) wird durch Festlegung von SW3 auf der Steuerkarte ausgewahlt.
Informationen zur Verdrahtung finden Sie im ER32-Installationshandbuch.

« Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des Eingangssignals werden mit den Parametern F201 — F204 und F470 — F471
feinjustiert. Die Seite 82 enthalt weitere Informationen.
« VIA wird als Frequenzsollwert-Eingang in folgenden Makrokonfigurationen konfiguriert:
- Betrieb zulassig
- 3-Draht
- 4-20mA

« Die Relaisausgangsfunktionen 34 und 35 geben an, wenn VIA als Frequenzsollwertquelle verwendet wird. Weitere Informationen
finden Sie in der Tabelle auf Seite 73 und unter "E/A-Steuerparameter” auf Seite 81.

+ Die Relaisausgangsfunktionen 52 und 53 kénnen verwendet werden, um die Ergebnisse eines Vergleichs zwischen dem Signal am
VIA und dem Frequenzsollwert, der durch FNOd oder F207 festgelegt wird, anzugeben. Diese Funktion kann auch verwendet werden,
um ein Signal auszugeben, wenn der Verarbeitungsgrad und der Riickkopplungsgrad libereinstimmen. Die Tabelle auf Seite 73
enthalt weitere Informationen. Mehr dazu unter "E/A-Steuerparameter" auf Seite 81 und in den Informationen zum Parameter F167
auf Seite 92.

« Der Frequenzumrichter kann in einen Fehlerzustand libergehen, wenn das VIA-Signal fiir mehr als 300 ms unter ein bestimmtes
Niveau fallt. Weitere Informationen finden Sie bei den Erlauterungen zum Parameter F633 auf Seite 103 und zum Fehlercode E-18
auf Seite 118.

+ VIA kann als Analog- oder Logikeingang dienen, unabhéngig von der Festlegung des Parameters F109 (auf 0 gesetzt fiir
Analogeingang). Analogeingang ist die Werkseinstellung. Siehe Seite 81 fiir weitere Informationen zum Parameter F109.

Analogeingang VIB
« Fir VIB sind folgende Signaltypen zulassig:
- Spannung (V): 0 — 10 V, Spannungs- oder Potentiometereingang
- Eingang von PTC-Fhler fir thermischen Motorschutz. Weitere Informationen finden Sie unter den Parametern F645 und F646
auf Seite 87.

« Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des Eingangssignals werden mit den Parametern F210 — F213 und F472 — F473
feinjustiert. Die Seite 82 enthalt weitere Informationen.

« Die Relaisausgangsfunktionen 52 und 53 geben an, wenn VIA als Frequenzsollwertquelle verwendet wird. Weitere Informationen
finden Sie in der Tabelle auf Seite 73 und unter "E/A-Steuerparameter" auf Seite 81.

« Die Relaisausgangsfunktionen 60 und 61 kdnnen verwendet werden, um die Ergebnisse eines Vergleichs zwischen dem Signal am
VIA und dem Frequenzsollwert, der durch FNOd oder F207 festgelegt wird, anzugeben. Diese Funktion kann auch verwendet werden,
um ein Signal auszugeben, wenn der Verarbeitungsgrad und der Riickkopplungsgrad libereinstimmen. Die Tabelle auf Seite 73
enthalt weitere Informationen. Mehr dazu unter "E/A-Steuerparameter” auf Seite 81 und in den Informationen zum Parameter F167
auf Seite 92.

Allgemein

« Die Auswahl von VIA oder VIB als Frequenzsollwert-Eingang im dezentralen Modus wird durch die Parameter FNOd und F207
vorgenommen. FNOd ist die primare Frequenzsollwertquelle, wahrend F207 die sekundére Quelle ist. Das Umschalten zwischen
beiden wird durch das Festlegen des Parameters F200 vorgenommen. Weitere Informationen finden Sie unter
"Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts" (F200) auf Seite 85.

Die Analogausgangsklemme FN kann so konfiguriert werden, dass sie ein Signal in Abhéngigkeit von den VIA- oder
VIB-Signalpegeln liefert. Siehe Parameter FNSL, Auswahl 13 und 14, auf Seite 85.

Wenn die PID-Regelung aktiviert ist, kann VIA oder VIB als Sollwerteingang dienen. Entweder VIA oder VIB muss als
Rickkopplungseingang ausgewahit sein. Auf Seite 86 finden Sie weitere Informationen zum Parameter F360 und zur PID-Regelung.
Informationen kénnen zwischen dem seriellen Kommunikationsnetzwerk und den Analogeingéngen Uber die Lese- und
Schreibfunktionen F870, F871 und F875 — F879 Ubertragen werden. Die Seiten 111 bis 113 enthalten weitere Informationen.
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Analogausgangsfunktionen

Der Frequenzumrichter ER32 ist mit einem Analogausgang ausgestattet. Die Klemme ist mit FM bezeichnet.
FM ist ein multifunktionaler programmierbarer Analogausgang, der bei Werkseinstellung ein Ausgangsfrequenzsignal liefert.
Uber den FM-Ausgang kann ein Spannungs- oder Stromsignal ausgegeben werden.

« Wenn der Schalter SW2 auf V (Spannung) gesetzt ist, gibt FM ein 0 — 10 VDC-Signal bei 1 mA aus.
« Wenn der Schalter SW2 auf | (Strom) gesetzt ist, gibt FM ein 0 — 20 mA-Signal bis zu 20 VDC aus. Informationen zur richtigen
Verdrahtung finden Sie im ER32-Installationshandbuch.

Der Frequenzumrichterwert des FM-Analogausgangssignals wird durch Festlegen des Parameters Auswahl der Analogausgangsfunktion
(FNSL) bestimmt (siehe Seite 84).

Das Kalibrieren des FM-Signalausgangs fiir einen Vollauschlag auf einem Analogmessgerat wird durch Anpassen des Parameters
Skalierung Analogausgang FN erreicht (siehe Seite 85).

Die Steigung und die Nullpunktverschiebung des FM-Analogausgangssignals konnen durch die Anpassung der Parameter F691 und F692
vorgenommen werden. Die Seite 85 enthalt weitere Informationen.
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Logikeingangsfunktionen

In der Tabelle auf Seite 67 finden Sie eine vollstandige Liste der Zuweisungen der Logikeingénge F, R und RES.

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F111 « Funktion F-Logikeingang 1 bis 71 2l(BetehllRechtsiaut)
Die Festlegung des Parameters F111 bestimmt die Kontrollfunktion der Logikeingangsklemme F.
F112 * Funktion R-Logikeingang 1 bis 71 6 (Befehl
Vorwahlfrequenz,
Eingang 1)
Die Festlegung des Parameters F112 bestimmt die Kontrollfunktion der Logikeingangsklemme R.
F113  Funktion RES-Logikeingang 1 bis 71 10 (Fehlerreset)
Die Festlegung des Parameters F113 bestimmt die Kontrollfunktion der Logikeingangsklemme RES.
| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F109 ¢ Funktion VIA-Eingang (Analog- oder - ©
Logikauswahl)
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
« Versehentliche Erdung von Logikeingéngen vermeiden, die fiir die Sink-Logik (positive Logik)
konfiguriert wurden. Eine versehentliche Erdung kann zu einer unbeabsichtigten Aktivierung von
Funktionen des Frequenzumrichters fihren.
« Signalleiter vor Beschadigung schiitzen, die zu einer unbeabsichtigten Leitererdung fiihren kann.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen hat Tod oder schwere Verletzungen zur Folge.
0  Analogeingang
1 « Logikeingang - Sink (negative Logik)
2 * Logikeingang - Source (positive Logik)
Der Parameter F109 bestimmt, ob die Steuereingangsklemme VIA als Analogeingang (0 — 10 VDC oder 0 —
20 mA) oder als Logikeingang (Sink oder Source) dient.
Wenn VIA als Logikeingang konfiguriert ist, sollten Sie den Schalter SW3 auf der Hauptschalttafel auf die
V-Position (Spannung) stellen.
Wenn VIA als Logikeingang unter Verwendung von Sink-Logik (negativer Logik) konfiguriert ist, miissen Sie einen
4,7 kQ (1/2 W)-Widerstand zwischen den Steuerklemmen P24 und VIA anschlieRen.
F118 ¢ Funktion VIA-Logikeingang 1 bis 71 6 (Befehl
Vorwahlfrequenz,
Eingang 1)

Der Parameter F118 bestimmt die Kontrollfunktion der Logikeingangsklemme VIA.

In der Tabelle auf Seite 67 finden Sie eine vollstandige Liste der Zuweisungen fiir den Logikeingang VIA.
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Analogeinganganpassungen (F201-F204; F210-F213; F470-F473)

Analogeingénge — Frequenzsollwert und Ausgangsfrequenz

Fir die Ausgangsfrequenzniveaus 1 und 2 sollten nicht die gleichen Frequenzwerte festgelegt werden. Dies fiihrt zu einem Err1-Fehler.

Bei Verwendung eines 4 — 20 mA-Signals muss der Wert des Frequenzsollwertniveaus 1 auf 20 % festgelegt werden

(4 +20 =20 %).

Ausgangsfrequenz - - - - - o m m o oo - o

Niveau 2

Ausgangsfrequenz
Niveau 1
Frequenzsollwert FrequenZsollwert
Niveau 1 Niveau 2

%

Eine Feineinstellung der Steigung und Nullpunktverschiebung von Analogeingangssignalen kann mit den Parametern F470 — F473
vorgenommen werden.

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I

F201 * VIA-Frequenzsollwert Niveau 1 0 bis 100 % 0%

£202 * VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 1 ’ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 0,0 Hz

F203 * VIA-Frequenzsollwert Niveau 2 ’ 0 bis 100 % ‘ 100 %

F204 * VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 2 ’ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 50,0 Hz

210 * VIB-Frequenzsollwert Niveau 1 ’ 0 bis 100 % 0%

F211 * VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 1 ‘ 0.0 bis 200,0 Hz ‘ 0,0 Hz

F212 * VIB-Frequenzsollwert Niveau 2 ’ 0 bis 100 % ‘ 100 %

F213 * VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 2 ’ 0,0 bis 200,0 Hz ‘ 50,0 Hz
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Nullpunktverschiebung- und Verstirkungseinstellung des Analogeingangs

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F470 « Bias des VIA-Analogeingangs 0 bis 255 128
F471 « Verstarkung des VIA-Analogeingangs ’ 0 bis 255 ‘ 148
F472 * Bias des VIB-Analogeingangs ’ 0 bis 255 ‘ 128
F473 * Verstarkung des VIB-Analogeingangs ’ 0 bis 255 ‘ 148
GroRker
Ausgangsfrequenz Hz m T,
Maximale Frequenz
G

dardeinstellung

-
o3
n
-
~d
"y

O/ o

Fr%quenzsollwertsignal (VIA-, VIB-Eingangswert)
0% 100%

Die Parameter Bias des VIA-Analogeingangs F470 und Bias des VIB-Analogeingangs F472 sind werkseitig eingestellt, sodass ein
minimales Signal auf VIA oder VIB wirken muss, bevor der Frequenzumrichter den Motor startet.

« Um den fiir den Start des Motors erforderlichen Signalpegel zu erhéhen, muss die Nullpunktverschiebung des Eingangs reduziert
werden.

« Um den fiir den Start des Motors erforderlichen Signalpegel zu reduzieren, muss die Nullpunktverschiebung des Eingangs erhoht
werden.

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Wenn die Nullpunktverschiebung des Eingangs zu hoch eingestellt ist, startet der Frequenzumrichter den Motor, auch wenn kein Signal
bei VIA oder VIB vorhanden ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Parameter Verstarkung des VIA-Analogeingangs F471 und Verstarkung des VIB-Analogeingangs F473 sind werkseitig eingestellt,
sodass die Antriebsleistung des Frequenzumrichters Nennspannung und -frequenz erreicht, bevor das Signal bei VIA oder VIB seinen
maximalen Pegel erreicht.

« Um den Signalpegel vor Erreichen der Nennspannung und -frequenz zu reduzieren, muss die Eingangsverstarkung erhoht werden.
« Um den Signalpegel vor Erreichen der Nennspannung und -frequenz zu erhdhen, muss die Eingangsverstarkung reduziert werden.

Hinweis: Wenn die Eingangsverstarkung zu niedrig eingestellt ist, erreicht die Antriebsleistung des Frequenzumrichters unter Umstanden
nie die Nennspannung und -frequenz.
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| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F200 * Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts 0
0 * Aktiviert
1 « Deaktiviert
Das Umschalten zwischen zwei Frequenzsollwertquellen mittels eines Logikeingangs ist aktiviert, wenn
Parameter F200 auf 0 gesetzt ist.
Zur Verwendung dieser Funktion muss Funktion 38, Automatisches/manuelles Umschalten des
Frequenzsollwerts, ein Logikeingang zugewiesen sein.
Wenn der zugewiesene Logikeingang deaktiviert ist, nutzt der Frequenzumrichter die Frequenzsollwertquelle, die
durch den Parameter Primare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus FNOd definiert ist (siehe Seite 54).
Wenn der zugewiesene Logikeingang aktiviert ist, nutzt der Frequenzumrichter die Frequenzsollwertquelle, die
durch den Parameter Sekundére Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus F207 definiert ist (siehe Seite 56).
Wenn der Parameter F200 auf 1 gesetzt ist, nutzt der Frequenzumrichter bei einem Betrieb (iber 1 Hz die
FNOd-Frequenzsollwertquelle. Unter 1 Hz wird die F207-Frequenzsollwertquelle verwendet.
FMSL * Auswahl der Analogausgangsfunktion 0
Wert Funktion Maximales Signal
0 Ausgangsfrequenz Maximale Frequenz FH
1 Ausgangsstrom 150 % des Frequenzumrichter-Nennstroms
2 Frequenzsollwert Maximale Frequenz FH
3 DC-Bus-Spannung 150 % des Frequenzumrichter-Nennstroms
4 Ausgangsspannung des Motors 150 % des Frequenzumrichter-Nennstroms
5 Leistungsaufnahme 185 % des Frequenzumrichter-Nennstroms
6 Ausgangsleistung 185 % des Frequenzumrichter-Nennstroms
7 Geschatztes Motormoment 250 % des Nennmotormoments
8 Motormoment/Strom Strom bei 250 % des Nennmotormoments
9 Thermischer Motorzustand 100 % des Motornennwerts

10 Thermischer Frequenzumrichterzustand | 100 %
11 NICHT VERWENDEN -

12 Interner Frequenzsollwert (nach PID) Maximale Frequenz FH
13 VIA-Eingangswert Maximaler Eingangswert
14 VIB-Eingangswert Maximaler Eingangswert

. Festgelegter Ausgang — 100 % Signal
(Auswahl 1 — Ausgangsstrom)

Festgelegter Ausgang — 50 % Signal
(Auswahl 1 — Ausgangsstrom)

Festgelegter Ausgang — 100 % Signal
17 (Auswahl 0, 2, 3, 4,5, 6,7, -
8,9,10, 12, 13, 14, 18)

18 Daten fiir die serielle Kommunikation FA51 =1000
19 NICHT VERWENDEN -

84



E/A-Steuerparameter

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
FM « Skalierung Analogausgang -
Der Parameter FN wird dazu verwendet, das Ausgangssignal der Klemme FN auf die Eingangsanforderungen
des angeschlossenen Schalttafel-Messinstruments anzupassen, indem die Steigung und die
Nullpunktverschiebung des analogen Ausgangssignals angepasst werden. Vor der Anpassung von FN den
Wert von FNSL auf 15 oder 17 setzen. Bei der Anpassung des Werts fiir FN die Anzeige des angeschlossenen
Schalttafel-Messinstruments iberwachen. Wenn die Instrumentenanzeige 100 % erreicht, ENT-Taste auf dem
Grafikterminal des Frequenzumrichters driicken. Der Frequenzumrichter zeigt abwechselnd FN und den
angepassten Wert an, wodurch die Speicherung der Einstellung bestatigt wird.
169111 « Steigung Analogausgang ° ‘ 1
0 « Negative Steigung
1 « Positive Steigung
F692 * Bias Analogausgang ’ 0 bis 100 % 0%
In der Abbildung unten finden sich Beispiele fir das Anpassen der Parameter FN, F691 und F692.
[Fe5 =1, FE532=0] Fb9 =1, FE3e=20
mA) (mA)
520 g 20
H . H
e ' &
2 H S -z-
< L resil]
100% 0
FNSL-Signalwert FNSL-Signalwert
(mA) (mA)
-z- 20 - -3- 20
5 i : g
% 590 :Hohe Vers:térkung Z FEge
s H 5
? 2 4
E2E S 3 Y H
< 0 100% < 0 100%
FNSL-Signalwert FNSL-Signalwert
F130 « Funktion RY-RC-Relais 0 bis 61,254, 255 “BEICCUIEEE]]
erreicht
(Frequenzumrichter
1auft)
Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem RY-RC-Relais zugewiesen werden
kénnen, finden Sie auf Seite 73.
Das RY-RC-Relais kann eine sekundére Zuweisung mit programmierter Auswahllogik aufweisen. Weitere
Informationen finden Sie unter den Parametern Sekundare Funktion Relais (RY-RC) F137 und Funktion
RY-RC-Relais — Logikauswahl F139 auf Seite 91.
F132 « Funktion FL-Relais 0 bis 61, 254, 255 {1 Uil ) W
Sicherheitsrelais
Eine vollstandige Beschreibung der verschiedenen Funktionen, die dem FL-Relais zugewiesen werden
kénnen, finden Sie auf Seite 73.

85



E/A-Steuerparameter

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F360 * PID-Regelung aktivieren - 0
0 * PID deaktiviert
1 « Aktiviert (Rickkopplungsquelle ist VIA)
2 « Aktiviert (Riickkopplungsquelle ist VIB)
Der Parameter F360 wird zur Aktivierung der PID-Regelung und zur Definition der Quelle des
Rickkopplungssignals verwendet.
Die PID-Quelle wird durch Festlegen des Parameters Primare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus
FNOd definiert (siehe Seite 54).
Der Parameter Erkennungsbereich fiir Frequenzbefehlibereinstimmung F167 kann so angepasst werden, dass
vom Frequenzumrichterrelais signalisiert wird, wenn PID-Sollwert und Riickkopplung tibereinstimmen (siehe Seite
92).
F362 * P-Anteil PID-Regelung 0,01 bis 100,0 % 0,30 %
Der Parameter F362 passt den P-Anteil (proportionale Verstarkung) an, der wahrend der PID-Regelung
angewendet wird. Die auf den Motor angewendete Drehzahl&nderung ist ein Berichtigungswert, der sich
proportional zum Produkt der Einstellung dieses Parameters und dem Prozessfehler verhalt (Abweichung
zwischen Sollwert und Riickkopplungswert).
Eine hohere Einstellung von F362 bietet eine schnelle Reaktion auf einen Prozessfehler, kann aber auch zu
Instabilitdten wie z. B. Drehzahlschwankungen fiihren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der
Anpassung von F362.
Rickkopplungsgrad
Motordrehzahlanderung
Schnelle Reaktion
(F362 = Hohe
Verstarkung)
\angsame Reaktion (F362= Geringe Verstarkung)
—>  Zeit
#3653 ||+ 1-Anteil PID-Regelung ] 0,01 bis 100,0 \ 020

Der Parameter F363 passt den |-Anteil (integrale Verstarkung) fir die PID-Regelung an. Alle Prozessfehler, die
nach Korrektur durch die proportionale Verstarkung verbleiben, werden im Laufe der Zeit von der integralen
Verstarkung geldscht und auf Null gesetzt.

Eine hohere Einstellung von F363 bietet eine schnelle Reaktion auf einen Prozessfehler, kann aber auch zu
Instabilitaten wie z. B. Drehzahlschwankungen fiihren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der
Anpassung von F363.

(F363= Geringe

Riickkopplungsgrad /~
Motordrehzahlanderung
Verbleibende Abweichung

(F3632 = Hohe Verstarkung)

—> Zeit

Der Wert der integralen Verstarkung kann durch Festlegen des Logikeingangs auf die Funktion 65 auf Null gesetzt
werden. Weitere Informationen entnehmen Sie der Tabelle auf Seite 67 und den Informationen zu den Parametern
Fl111, F112, F113, Seite 81 und F118, Seite 81.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F366 » D-Anteil PID-Regelung 0,00 bis 2,55 0,00
Der Parameter F366 passt den D-Anteil (derivative Verstarkung) fir die PID-Regelung an. Diese Verstéarkung
passt die Reaktionszeit des Frequenzumrichters bei kurzfristigen Anderungen im Prozess an.
Wird F366 mehr als notwendig erhéht, kann dies zu groRen Schwankungen der Motordrehzahl und damit zur
Systeminstabilitét fihren. Die Abbildung unten zeigt die Auswirkungen der Anpassung von F366.
Aktueller
Fehler
Vorheriger
Fehler
Riickkopplungs- } Motordrehzahlanderung
grad
Hohe derivative Verstarkung
I Geringe derivative Verstarkung
— Zeit
F359 « Wartezeit PID-Regelung ’ 0 bis 2400 Sekunden ‘ 0
Wenn der Parameter F359 auf einen Wert gréRRer 0 gesetzt ist, wird die PID-Regelung nicht sofort nach dem Start
des Frequenzumrichters umgesetzt. In dem durch F359 festgelegten Zeitraum ignoriert der Frequenzumrichter
das Ruckkopplungssignal und beschleunigt den Motor auf die Drehzahl geman der FiihrungsgroRe. Mit dieser
Funktion kann verhindert werden, dass der Frequenzumrichter in den Modus der PID-Regelung tbergeht, bevor
das System das endgliltige Betriebsniveau erreicht hat.
F645 » Thermischer Motorschutz iiber PTC-Fiihler - 0
aktiviert
* Deaktiviert
« Aktiviert (Fehlermodus). Wenn F911 auf 1 festgelegt ist und der PTC-Fiihler ein Problem signalisiert, tritt beim
Frequenzumrichter ein Fehler auf, und er zeigt einen OH2-Code an.
« Aktiviert (Alarmmodus). Wenn F911 auf 2 festgelegt ist und der PTC-Fhler ein Problem signalisiert, gibt der
Frequenzumrichter einen Fehler aus, lauft aber weiter.
Durch Festlegen des Parameters F645 auf 1 oder 2 wird die Steuerklemme VIB in einen Eingang des PTC-Fihlers
fur den thermischen Motorschutz umgewandelt.
F646 * PTC-Widerstandswert 0 bis 9999 Q 3000 Q
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Immer aktiv-Logikfunktion

PNWARNUNG

VERLUST DER KONTROLLE

« Der Entwickler eines Kontrollplans muss die mdglichen Ausfallarten der Kontrollpfade beriicksichtigen und fir bestimmte
wichtige Kontrollfunktionen eine Mdglichkeit bereitstellen, um wéahrend und nach dem Ausfall eines Pfads einen sicheren Zustand
zu erreichen. Beispiele wichtiger Kontrollfunktionen sind Not-Aus und Nachlaufstopp.

« Fur wichtige Kontrollfunktionen missen separate oder redundante Kontrollpfade bereitgestellt werden.

« Systemkontrollpfade kénnen Kommunikationsverbindungen beinhalten. Die Auswirkungen unerwarteter
Ubertragungsverzégerungen oder -ausfalle miissen beriicksichtigt werden.

« Jede Implementierung eines Frequenzumrichters ER32 muss vor der Inbetriebnahme einzeln und sorgfaltig auf
ordnungsgemafen Betrieb Uberprift werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Tod, schweren Verletzungen oder Materialschéaden fiihren.

Zwei Logikfunktionen kénnen so konfiguriert werden, dass sie immer aktiv sind. Die den Parametern F108 und F110 zugewiesenen
Logikeingangsfunktionen haben kontinuierlichen Einfluss auf den Frequenzumrichterbetrieb. In der Tabelle ab Seite 67 finden Sie eine

Liste verfugbarer Logikeingangsfunktionen.

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I
F108 * Immer aktiv-Logikfunktion 1 0 bis 71 0 (keine Funktion)
F110 » Immer aktiv-Logikfunktion 2 0 bis 71 1 (Betrieb zuléssig)
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Vorwahlfrequenzen (Sr1 — Sr7)

Ein Maximum von sieben Vorwahlfrequenzen kann durch 4 Logikeingange (F, R, RES oder VIA) ausgewahlt werden. Eine Steuerung der

Vorwahlfrequenzen ist nur moglich, wenn die Logikeingangssteuerung fiir den Frequenzumrichter aktiviert ist (CNOd = 0).
Fir eine Vorwahlfrequenz muss Funktion 6 ein Logikeingang zugewiesen werden.

Fir bis zu drei Vorwahlfrequenzen miissen zwei Logikeingénge fiir die Funktionen 6 und 7 verwendet werden.

Fir bis zu sieben Vorwahlfrequenzen miissen drei Logikeingange fiir die Funktionen 6, 7 und 8 verwendet werden.

Vorwahlfrequenzbefehle haben Prioritat (iber Sollwertvorgaben einer anderen Quelle. Weitere Informationen zu Vorwahlfrequenzen finden
Sie auf Seite 67. Auf Seite 27 finden Sie Abbildungen zur Verdrahtung und zum zeitlichen Ablauf.

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
Srl * Vorwahlfrequenz 1 LL bis UL Hz 15 Hz
Sr2 « Vorwahlfrequenz 2 ’ LL bis UL Hz ‘ 20 Hz
Sr3 - Vorwahlfrequenz 3 ’ LL bis UL Hz ‘ 25 Hz
Sr4 « Vorwahlfrequenz 4 ’ LL bis UL Hz ‘ 30 Hz
Sr5 e Vorwahlfrequenz 5 ’ LL bis UL Hz ‘ 35 Hz
Sr6 « Vorwahlfrequenz 6 ’ LL bis UL Hz ‘ 40 Hz
Sr7 * Vorwahlfrequenz 7 ‘ LL bis UL Hz ‘ 50 Hz
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+/- Drehzahl-Steuerparameter

Die +/- Drehzahlsteuerung (Motorpotentiometer) wird durch Festlegung der Parameter FNOd oder F207 auf 5 ausgewahlt (siehe Seite 54

und 56). Zwei Logikeingange sind erforderlich: einer zum Erhohen der Sollwertvorgabe (Logikeingangsfunktion 41) und einer zum

Reduzieren der Sollwertvorgabe (Logikeingangsfunktion 42). Durch die Logikeingangsfunktion 43 wird der Frequenzsollwert geldscht, der
durch die +/- Drehzahl-Logikeingénge erzeugt wird.

Mit den Parametern F264 — F269 kann die +/- Drehzahlsteuerung weiter angepasst werden.

Das Verhaltnis von Parameter F265 zu Parameter F264 bestimmt die (+)-Steigung des Drehzahlsollwerts:

(+)-Steigung des Drehzahlsollwerts = F265 / F264

Das Verhaltnis von Parameter F267 zu Parameter F266 bestimmt die (-)-Steigung des Drehzahlsollwerts.

(-)-Steigung des Drehzahlsollwerts = F267 / F266

Die Seite 69 enthalt weitere Informationen.

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I
F264 « + Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit 0,0 bis 0,1 Sekunden
10,0 Sekunden

Der Parameter F264 legt die maximale Laufzeit des Logikeingangs fest, der
(+) Drehzahl zugewiesen ist und begrenzt damit die durch Parameter F265 definierte Drehzahlerhdhung auf nur
einen Schritt. Durch langeres Aktivhalten des Logikeingangs als durch Parameter F264 festgelegt, wird die
Erhéhung der Sollwertvorgabe in mehreren Schritten ermdglicht.

F265 « + Drehzahlfrequenz-Schritte 0,0 bis FH Hz 0,1Hz
Mit Parameter F265 wird die Frequenzbreite jedes (+) Sollwertvorgabe-Schritts in Hz festgelegt.

F266 « - Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit 0,0 bis 0,1 Sekunden

10,0 Sekunden

Der Parameter F266 legt die maximale Laufzeit des Logikeingangs fest, der
(-) Drehzahl zugewiesen ist und begrenzt damit die durch Parameter F267 definierte Drehzahlreduzierung auf nur
einen Schritt. Durch langeres Aktivhalten des Logikeingangs als durch Parameter F265 festgelegt, wird die
Reduzierung der Sollwertvorgabe in mehreren Schritten erméglicht.

F267 « - Drehzahlfrequenz-Schritte ’ 0,0 bis FH Hz 0,1Hz
Mit Parameter F267 wird die Frequenzbreite jedes (-) Sollwertvorgabe-Schritts in Hz festgelegt.

F268 » Anfangliche +/- Sollwertvorgabe 0,0 bis FH Hz 0,0 Hz
Parameter F268 legt die +/- Sollwertvorgabe in Hz fest, die auf den Frequenzumrichter angewendet wird, wenn er
das erste Mal gestartet wird. Wenn der Parameter auf dem Standardwert belassen wird, startet die
Ausgangsfrequenz bei jedem Starten bei 0 Hz.

F269 « Anderung der anfinglichen +/- Drehzahlfrequenz ’ - ‘ 1
« Deaktiviert
* Aktiviert
Der Parameter F269 bestimmt, ob der Wert von Parameter F268 sich jedes Mal andert, wenn der
Frequenzumrichter gestartet wird. Wenn der Parameter F269 auf 1 festgelegt ist, wird der Parameter F268 auf die
letzte Sollwertvorgabe gesetzt, die vor dem Trennen der Stromversorgung vom Frequenzumrichter empfangen
wurde.
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| Code \ Name/Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung |

F137

» Sekundére Funktion Relais (RY-RC)

0 bis 61, 254, 255 255 (immer ein)

Das RY-RC-Relais kann fiir die Signalisierung einer sekundaren Bedingung eingestellt werden. Die primare
Funktion des Relais RY-RC wird durch Parameter F130 festgelegt (siehe Seite 85). In der Tabelle ab Seite 73
finden Sie eine vollstandige Beschreibung der primaren und sekundéaren Funktionen, die dem RY-RC-Relais

zugewiesen werden kénnen.

F139 * Funktion Relais (RY-RC) — Logikauswahl - 0
0 * F130 (primér) und F137 (sekundar)
1 * F130 (primar) oder F137 (sekundar)
Es kann festgelegt werden, dass das RY-RC-Relais in einer der folgenden Situationen eingeschaltet wird:
Die priméaren UND die sekundaren Bedingungen sind erflllt (F139 = 0), oder
nur EINE der Bedingungen ist erfilllt (F139 = 1).
F100 « Relaisausgang — Frequenzniveau 1 erreicht ’ 0,0 bis FH Hz ‘ 0,0 Hz
Die durch Parameter F100 festgelegte Frequenz ist der Schwellenwert fiir die Relaisausgangsfunktionen 4 und 5
(siehe Seite 73).
Ausgangsfrequenz (Hz)
Sollfrequenz
[Fiag]
0 > zeit(s)
) " EIN
Relaisausgangsfunktion 4 AUS
Relaisausgangsfunktion 5 _l ,— EIL,J\‘S
F101 * Relaisausgang — Frequenzniveau 2 erreicht 0,0 bis FH Hz 0,0 Hz

Die durch Parameter F101 festgelegte Frequenz +/- dem F102-Erkennungsbereich ist der Schwellenwert fiir die
Relaisausgangsfunktionen 8 und 9 (siehe Seite 73).

Ausgangsfrequenz (Hz)

P Zeit(S)
. " EIN
Relaisausgangsfunktion 8 AUS
Relaisausgangsfunktion 9 i i EIL'J\IS
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F102 * Frequenz erreicht-Erkennungsbereich 0,0 bis FH Hz 2,5Hz
Der Parameter F102 bestimmt die Bandbreite um die F101-Frequenz (siehe Abbildung oben) und die Sollfrequenz
(siehe Abbildung unten) der Relaisausgangsfunktionen 6 bis 9 (siehe Seite 73).
Ausgangsfrequenz (Hz)
Zeit (S)
EIN
Relaisausgangsfunktion 6 AUS
Relaisausgangsfunktion 7 7 —_— EIN
AUS
F167 » Erkennungsbereich fiir 0.0 bis FH Hz 25Hz
Frequenzbefehliibereinstimmung
Der Parameter F167 bestimmt die Bandbreite um den VIA- oder VIB-Frequenzsollwert (siehe unten) der
Relaisausgangsfunktionen 52, 53, 60 und 61 (siehe Seite 77).
Diese Funktion kann bei aktiver PID-Funktion verwendet werden, um zu signalisieren, wenn der
Verarbeitungsgrad und der Riickkopplungsgrad ibereinstimmen.
[ |4
/ : eit (S)
Relaisausgangsfunktion 52 + 60 | I E:.’J\‘S
' H ; EIN
Relaisausgangsfunktion 53 + 61 mi\_ii;\us
F603 » Externer Fehler im Stop-Modus ’ - 0
0 « Freier Auslauf
1 * Rampenstopp
2 « DC-Bremsung
Durch den Parameter F603 wird festgelegt, wie der Frequenzumrichter angehalten wird, wenn ein der Funktion 11
oder 46 zugewiesener Logikeingang aktiviert ist (siehe Tabelle auf Seite 69 und 69).
F604 » Externer Fehler — DC-Bremszeit 0.0 bis 20 Sekunden | 1,0 Sekunde

Wenn Parameter F603 auf 2 gesetzt ist, wird durch Parameter F604 festgelegt, wie lange Gleichstrom auf den
Motor angewendet wird, wahrend der Logikeingang fiir externe Fehler aktiv ist.
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Anzeigeparameter

Code

\ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

F710

A BN =

N

10

» Standardbetriebswert des Grafikterminals 0.0 bis FH Hz 0

« Betriebsfrequenz des Motors (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige, siehe Benutzerdefinierte Frequenzanzeige
— Umrechnungsfaktor F702 auf Seite 94)

* Frequenzsollwert (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige, siehe F702 auf Seite 94)

* Motorstrom (% oder A, siehe F701 unten)

* Nennstrom des Frequenzumrichters (A)

* Thermischer Frequenzumrichterzustand (%)

« Ausgangsleistung (kW)

« Interner Frequenzsollwert (nach PID-Funktion) (Hz oder benutzerdefinierte Anzeige, siehe F702 auf Seite 94)
« Daten fiir die serielle Kommunikation

* Ausgangsdrehzahl (U/min, siehe Motornenndrehzahl F417 auf Seite 48)

* Zeigt die Gesamtzahl der Datenblécke an, die seit dem letzten Einschalten von der Kommunikationskarte
empfangen wurden

« Zeigt die Gesamtzahl der giiltigen Datenblocke an, die seit dem letzten Einschalten von der
Kommunikationskarte empfangen wurden

Mit dem Parameter F710 wird der Standardbildschirm des Frequenzumrichter-Grafikterminals beim Starten
festgelegt.

Die Statusalarme C, P, L und H kénnen nur auf dem Grafikterminal angezeigt werden, wenn F710 auf 0 gesetzt
ist. Siehe "Run-Modus" auf Seite 19, um weitere Informationen zu erhalten.

F701

« Grafikterminal: Einheit % oder A/V - 1

%

* A (Ampere) oder V (Volt)

Mit dem Parameter F701 wird festgelegt, wie bestimmte Werte auf dem Grafikterminal des Frequenzumrichters
angezeigt werden, entweder als Prozentwert des Frequenzumrichter-Nennwerts oder in Ampere oder Volt.

Der Parameter F701 hat nur Auswirkungen auf Parameter und Anzeigewerte, die in Ampere oder Volt dargestellt
werden kénnen. Dazu zahlen folgende Parameter:

- tHr und F173: Motornennstrom

- F251: DC-Bremsstrom-Niveau

- F185 und F601: Motorstrombegrenzung

- F611: Unterlasterkennungsniveau

- F910: Stromniveau fir Erkennung von Gleichlauffehler (PM-Motor)

Die Motornennspannung (Parameter ulu und F171) wird immer in Volt angegeben.

F708

0
1 bis 255

* Frequenzauflosung des Grafikterminals - 0

* Deaktiviert — 0,1-Hz-Schritte
« Siehe Formel unten

Der Parameter F708 wird zusammen mit Parameter Schrittweise Anderung des Frequenzsollwerts im lokalen
Modus F707 (siehe Seite 55) verwendet, um die Einstellungsschritte fiir die Frequenzanzeige auf dem
Grafikterminal des Frequenzumrichters anzupassen.

Werkseitig ist der Parameter F708 deaktiviert, und die Frequenzanzeige andert sich in 0,1-Hz-Schritten.

Wenn der Parameter F708 auf einen anderen Wert als 0 gesetzt ist, gilt fiir die Frequenzanzeige des
Grafikterminals Folgendes:

Frequenzanzeige des Grafikterminals = interner Frequenzsollwert (nach PID-Funktion) x F708 / F707

Wenn z. B. F707 und F708 beide auf 1 gesetzt sind, &ndert sich die Frequenzanzeige des Grafikterminals nur in
1-Hz-Schritten.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F621 * Einstellung fiir Betriebsstundenalarm 0,0 bis 999,9 610,0 (6100 Stunden)
Der Parameter F621 wird zusammen mit einem Relaisausgang, der auf die Funktionen 42 oder 43 festgelegt ist
(siehe Seite 76), verwendet, um zu signalisieren, dass die durch F621 festgelegte Betriebszeit erreicht ist.
0,1 =1 Stunde, 100 = 1000 Stunden
F748 * Gesamtverbrauchspeicher - 1
0 * Deaktiviert
1 * Aktiviert
Mit dem Parameter F748 wird festgelegt, ob der in Kilowattstunden (kWh) angezeigte Gesamtverbrauch des
Frequenzumrichters geldscht wird, wenn der Netzstrom aus- und wieder eingeschaltet wird. Wenn F748 auf O
festgelegt ist, wird der Speicher geléscht. Wenn F748 auf 1 festgelegt ist, wird der kWh-Speicher beibehalten.
F749 * Anzeigeeinheit fiir Gesamtverbrauch Je nach 1
Frequenzumrichterm
odell (siehe Tabelle
auf Seite 128).
0 *1 kWh
1 *0,1 kWh
2 +0,01 kWh
3 * 0,001 kWh
Mit dem Parameter F749 wird die Skalierung der kWh-Anzeige auf dem Grafikterminal festgelegt.
F702 * Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — 0,00 bis 200,0 0,00
Umrechnungsfaktor

Mit den Parametern F702, F705 und F706 kann die Drehzahlanzeige auf dem Grafikterminal angepasst werden,
sodass sie mit der Betriebsdrehzahl der Anwendung Ubereinstimmt, z. B. Ful pro Minute oder Einheiten pro
Stunde.

0,00: Frequenz in Hz

Wenn der Parameter F702 auf einen anderen Wert als 0,00 eingestellt ist, wird der angezeigte Frequenzwert wie
folgt berechnet:

Angezeigter Wert = Angezeigte oder Parameterfrequenz x F702. Siehe Beispiel unten.

1 bis 200,0: Umrechungsfaktor

Fi102=30.00

50x30.00=16800

Filoe=0 00
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| Code

\ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F705

« Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Steigung |- 1
fiir Umrechnung

* Negative Steigung
« Positive Steigung

unten zeigen Beispiele fiir diese Funktion.

Parameter F705 legt die Steigung fur die benutzerdefinierten Frequenzanzeigeumrechnung fest. Die Abbildungen

F706

« Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Bias fiir | 0.00 bis FH Hz 0,00 Hz
Umrechnung

Der Parameter F706 fligt dem Prozess der benutzerdefinierten Frequenzanzeigeumrechnung eine
Nullpunktverschiebung hinzu.

[Fi0 /=[,F106=0.00) [F105=/.F 106=20.00]

Grafikterminal Grafikterminal

800 1000

200

80 (Hz)

80 (Hz)

0 Ausgangsfrequenz I")Ausgangsfrequenz

[F105=0.F 106=60.00]

Grafikterminal

0 80 (Hz)
Ausgangsfrequenz
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| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F303 * Automat. Fehlerreset 0
0 « Deaktiviert
1 bis 10 * Anzahl der Fehlerreset-Versuche

Beschreibung

In der Tabelle unten sind die Fehler aufgefiihrt, die mit dem automatischen Fehlerreset geléscht werden kénnen. Wenn der Parameter F303
auf einen Wert groRer 0 eingestellt ist und einer dieser Fehler auftritt, versucht der Frequenzumrichter, den Fehler automatisch zu beheben
und damit einen Neustart zu ermdglichen:

Automatisch zuriicksetzbare Fehler

Code Fehler Code Fehler

0C1 Uberstrom beim Hochlaufen OL1 Frequenzumrichteriiberlast

0C2 Uberstrom beim Auslaufen OL2 Motoriberlast

0C3 Uberstrom beim Betrieb mit Konstantdrehzahl OPI Uberspannung beim Hochlaufen
OC1P Kurzschluss oder Erdschluss beim Hochlaufen OP2 Uberspannung beim Auslaufen
ocC2p Kurzschluss oder Erdschluss beim Auslaufen OP3 Uberspannung bei Betrieb mit konstantem Status
ocC3p Ez:ﬁgmﬁzgﬁﬂ Erdschluss beim Betrieb mit SOUt | Gleichlauffehler bei Permanentmagnetmotor

OH Fehler wegen Ubertemperatur des Frequenzumrichters -

Automatische Fehlerreset-Versuche werden weiter ausgefiihrt, bis die durch Parameter F303 festgelegte Anzahl an Versuchen erreicht
wurde.

Wenn durch diese Versuche die Fehlerbedingung nicht aufgehoben wird, hélt der Frequenzumrichter an, und ein manuelles Fehlerreset
ist erforderlich.

Wenn ein anderer Fehler (der nicht unter Automatisch zurlicksetzbare Fehler in der Tabelle oben aufgefiihrt ist) wéhrend des
automatischen Fehlerresets auftritt, halt der Frequenzumrichter an, und ein manuelles Fehlerrset ist erforderlich.

Nach einem erfolgreichen automatischen Fehlerreset beschleunigt der Frequenzumrichter den Motor auf die Solldrehzahl, ohne dass ein
weiterer Fehler auftritt.

Nach Ablauf eines bestimmten Zeitraums nach einem erfolgreichen automatischen Fehlerreset ohne Auftreten eines weiteren Fehlers wird
der Zahler fur die Resetversuche geléscht, sodass bei einer nachsten Fehlerbedingung wieder alle Resetversuche zur Verfiigung stehen.

Wahrend des automatischen Fehlerresets zeigt das Grafikterminal entweder rtrY oder den durch Parameter F710 ausgewahlten

Anzeigewert an (siehe Seite 93).

Bedingungen, die ein automatisches Fehlerreset erlauben
Ein automatisches Fehlerreset ist nicht méglich, wenn die Fehlerursache weiter besteht.

Im Falle eines OL1- oder OL2-Fehlers berechnet der Frequenzumrichter die Kiihlungsdauer, die zum Léschen des Fehlers notwendig ist.
Bei einem OH-Fehler bestimmt der Temperaturfihler des Kihlkérpers, wann der Fehler geldscht werden kann.

Messungen der DC-Bus-Spannung geben an, ob ein OP1-, OP2- oder OP3-Fehler geléscht werden kann.
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Zeitverzogerung

Das erste Fehlerreset wird 1 Sekunde nach Auftreten des Fehlers versucht. Durch jeden nachfolgenden Versuch wird dem Zeitintervall
1 Sekunde hinzugeflgt, wie in der Tabelle unten gezeigt.

Fehlerreset-Versuche

Versuch Nr. Zeitraum zwischen Fehlerreset-Versuch und letztem Fehler
1 1 Sekunde
2 Sekunden
3 Sekunden
4 Sekunden
5 Sekunden
6 Sekunden
7 Sekunden
8 Sekunden
9 Sekunden
10 Sekunden

Ol oo N|OoO|lo| W N

-
o

Sicherheitsrelaisaktion

Ein Ausgangsrelais, das auf die Funktionen 10 und 11 festgelegt ist (siehe Tabelle auf Seite 73), zeigt erst einen Fehler an, wenn alle
Fehlerreset-Versuche ausgeschopft wurden.

Die Ausgangsrelaisfunktionen 28 und 29 kénnen verwendet werden, um anzugeben, dass ein automatisch zurlicksetzbarer Fehler
aufgetreten ist.

Die Ausgangsrelaisfunktionen 36 und 37 kénnen zum Signalisieren eines beliebigen Frequenzumrichterfehlers verwendet werden, auch
wahrend der automatischen Fehlerreset-Versuche.

Fehlerspeicher des Frequenzumrichters

Wenn der Parameter Fehlerspeicher des Frequenzumrichters F602 auf 1 gesetzt ist und der Frequenzumrichter aus- und eingeschaltet
wird, wahrend ein Fehler beim automatischen Fehlerreset aktiv ist, wird das automatische Fehlerreset abgebrochen (siehe Seite 99).
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Einfangen im Lauf (F301)

Wenn die Startfunktion "Einfangen im Lauf" fir den Motor aktiviert ist (Parameter F301 ist nicht auf 0 gesetzt), erkennt der
Frequenzumrichter die Laufrichtung und Drehzahl des Motors vor dem Anwenden von Strom. Dies fiihrt dazu, dass der Strom auf den bis
zum Stopp fahrenden Motor gleichmaRig erneut angewendet wird, ohne dass es zu Hochstrom- oder Momentimpulsen kommt.

Wenn F301 deaktiviert ist und der Frequenzumrichter bei einem rotierenden Motor gestartet wird, wendet er eine geringe Startfrequenz auf
den Motor an, sodass er bis zur Strombegrenzung betrieben wird und der Motor fast anhélt. Der Frequenzumrichter beschleunigt den Motor

dann auf die Solldrehzahl.
Das Starten des Motors durch Einfangen im Lauf wird angewendet, wenn F301 auf 1 oder 3 festgelegt ist und Folgendes gilt:

« Estritt ein kurzer Stromausfall auf (das Grafikterminal bleibt eingeschaltet), der dazu fiihrt, dass der Frequenzumrichter keinen Strom

mehr an den Motor abgibt,
« und es besteht ein sténdiger Fahrbefehl fiir den Frequenzumrichter (2-Draht-Steuerung)

F301 auf 1 oder 3 gesetzt

Eingangsspannung

Motordrehzahl

Fahrbefehl H H H EIN

Das Starten des Motors durch Einfangen im Lauf wird angewendet, wenn F301 auf 2 oder 3 festgelegt ist und Folgendes gilt:

« "Betrieb zuléssig" (den Funktionen 1 oder 54 zugewiesener Logikeingang) wird abgebrochen und wiederhergestellt,
« und es besteht ein standiger Fahrbefehl fiir den Frequenzumrichter (2-Draht-Steuerung)

F301 auf 2 oder 3 gesetzt

Motordrehzahl

E E EIN
Fahrbefehl J H H 1 AUS

i EIN

Betrieb zulassig J |—| I_ AUS

Wenn F301 auf 4 gesetzt ist, prift der Frequenzumrichter bei jedem Empfang eines Fahrbefehls die Motordrehzahl und Laufrichtung.

Hinweis: Ist "Einfangen im Lauf" aktiviert, dauert jede Umsetzung des Fahrbefehls ca. 300 Millisekunden langer.

"Einfangen im Lauf" sollte nicht verwendet werden, wenn mehr als ein Motor vom Frequenzumrichter betrieben wird.

| Code ‘ Name/Beschreibung Werkseinstellung

F301 « Einfangen im Lauf 3

* Deaktivieren

* Nach kurzem Stromausfall

* Nachdem “Betrieb zuldssig" wiederhergestellt wurde

« Nach kurzen Stromausfall oder der Wiederherstellung von "Betrieb zulassig"
« Bei jedem Start

B NN =S

(1) Das Starten des Motors tiber "Einfangen im Lauf" ist immer aktiv, wenn das automatische Fehlerreset aktiviert ist (Parameter Automat.

Fehlerreset F303 ist nicht auf 0 gesetzt, siehe Seite 96).
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| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
F632 * Motoriiberlastspeicher 0
0 * Geloscht
Ist der Parameter F632 auf 0 gesetzt, wird der Frequenzumrichterspeicher fiir den thermischen Motorzustand
(verwendet fiir die Uberlastberechnung) geléscht, wenn der Strom aus- und wiedereingeschaltet wird.
1 « Beibehalten
Ist der Parameter F632 auf 1 gesetzt, wird der Frequenzumrichterspeicher fiir den thermischen Motorzustand
selbst beim Aus- und Einschalten des Stroms beibehalten. Wenn beim Frequenzumrichter ein Fehler wegen eines
Uberlastfehlers des Motors OL2 aufgetreten ist, kann der Motor erst wieder neu gestartet werden, wenn ein
gewisser Zeitraum fiir die Kiihlung (berechnet vom Frequenzumrichter) verstrichen ist.
F602 « Fehlerspeicher des Frequenzumrichters 0
0 * Geloscht
Wenn der Parameter F602 auf 0 gesetzt ist und die Stromversorgung am Frequenzumrichter nach einem Fehler
aus- und wieder eingeschaltet wird:
- Wurde die Fehlerursache behoben, wird der Frequenzumrichter zuriickgesetzt und kann gestartet werden.
Informationen zum gerade behobenen Fehler werden in die Fehlerliste tibertragen.
- Wurde die Fehlerursache nicht behoben, wird der Fehler erneut angezeigt, und die im Frequenzumrichter
gespeicherten Betriebsdaten, die mit dem Fehler zusammenhéangen, werden in die Fehlerliste Uibertragen.
- Informationen zum viertletzten Fehler werden aus der Fehlerliste entfernt.
1 « Beibehalten
Wenn der F602 auf 1 gesetzt ist und die Stromversorgung am Frequenzumrichter nach einem Fehler aus- und
wieder eingeschaltet wird:
- Wurde die Fehlerursache behoben, wird der Frequenzumrichter zuriickgesetzt und kann gestartet werden.
Informationen zum gerade behobenen Fehler werden in die Fehlerliste tibertragen.
- Wurde die Fehlerursache nicht behoben, werden der urspriingliche Fehlercode und die gesamten
zugehérigen Betriebsdaten als aktueller Fehler im Uberwachungsmodus angezeigt.
- Informationen zum viertletzten Fehler werden aus der Fehlerliste entfernt.
- Das automat. Fehlerreset wird deaktiviert.
F608 * Netzphasenfehler-Erkennungsmodus 1
0 « Deaktiviert
Ist der Parameter F608 auf 0 gesetzt, ist die Netzphasenfehlererkennung deaktiviert. Der Ausfall einer Netzphase
bewirkt keinen Fehler am Frequenzumrichter.
1 * Aktiviert
Ist der Parameter F608 auf 1 gesetzt, bewirkt der Ausfall einer Netzphase einen EPH1-Fehler.
F302 » Netzphasenverlust 0
0 « Deaktiviert
Ist der Parameter F302 auf 0 gesetzt und tritt am Frequenzumrichter kurzfristig ein Netzausfall auf, wird kein Fehler
erzeugt. Stattdessen tritt eine momentane Reduzierung der Motorspannung und/oder des Motorstroms auf,
danach wird der normale Betrieb fortgesetzt, bis die vollstandige Leistungsaufnahme wiederhergestellt ist.
1 + NICHT AUSWAHLEN
2 « Freier Auslauf
Ist der Parameter F302 auf 2 gesetzt und tritt am Frequenzumrichter kurzfristig ein Netzausfall auf, beendet der
Frequenzumrichter den Betrieb des Motors, sodass er auslauft und zum Stehen kommt. Auf dem Grafikterminal
blinkt die Meldung StOP. Der Frequenzumrichter kann nur neu gestartet werden, indem ein neuer Fahrbefehl
ausgegeben wird.
Eingangsspannung
Motordrehzahl
>
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F627 * Betriebsmodus Unterspannungsfehler - 0
0 * Nur Alarm (Erkennungsniveau unter 60 %)
Wenn der Parameter F627 auf 0 gesetzt ist und die Netzspannung unter 60 % des Nennwerts fallt, halt der
Frequenzumrichter an und gibt einen Fehler auf dem Grafikterminal aus, aktiviert aber kein Fehlerrelais. Wenn die
Netzspannung auf mehr als 60 % des Nennwerts steigt, wird der Fehlercode auf dem Grafikterminal ohne eine
Fehlerreset-Aktion geldscht, und der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
1 * Fehler (Erkennungsniveau unter 60 %)
Wenn der Parameter F627 auf 1 gesetzt ist und die Netzspannung unter 60 % des Nennwerts fallt, tritt ein Fehler
am Frequenzumrichter auf, sodass eine Resetaktion erforderlich ist, um den Fehler zu I6schen und den
Frequenzumrichter neu zu starten.
2 * Nur Alarm (Erkennungsniveau unter 50 %)
Wenn der Parameter F627 auf 2 gesetzt ist und die Netzspannung unter 50 % des Nennwerts fallt, halt der
Frequenzumrichter an und gibt einen Fehler auf dem Grafikterminal aus, aktiviert aber kein Fehlerrelais. Wenn die
Netzspannung auf mehr als 50 % des Nennwerts steigt, wird der Fehlercode auf dem Grafikterminal ohne eine
Fehlerreset-Aktion geldscht, und der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
Eine Netzdrossel ist erforderlich, wenn der Parameter F267 auf 2 gesetzt ist.
F305 « Uberspannungsbegrenzung - 2
0 « Aktiviert
Wenn der Parameter F305 auf 0 gesetzt ist und der Frequenzumrichter einen bevorstehenden
DC-Bus-Uberspannungsfehler entdeckt, wird automatisch eine der folgenden Aktionen ausgefiihrt:
- Erhohen der Auslaufzeit
- Beibehalten einer konstanten Motordrehzahl
- Erhéhen der Motordrehzahl
Ausgangs- A
frequenz
A .
>
A ; )
DC-Bus-Spannung e LFE6ZE| :Uberspannungs-
H fehler — Betriebsniveau
A
»
1 « Deaktiviert
Wenn der Parameter F305 auf 1 gesetzt ist, fiihrt der Frequenzumrichter keine Aktionen aus, um einen
DC-Bus-Uberspannungsfehler zu vermeiden.
2 « Aktiviert (Modus fur kurze Auslaufzeit)
Wenn der Parameter F305 auf 2 gesetzt ist und der Frequenzumrichter einen bevorstehenden Fehler wegen einer
DC-Bus-Uberspannung feststellt, wird das VV/Hz-Verhéltnis des am Motor angelegten Stroms erhéht. Eine
Ubererregung des Motors wird erzeugt, um riickspeisefihige Energie in den Motor abzuleiten und nicht in den
Frequenzumrichter.
3 * Aktiviert (Modus fiir dynamische kurze Auslaufzeit)
Ist der Parameter F305 auf 3 gesetzt, erhoht der Frequenzumrichter beim Auslaufen des Motors sofort das
V/Hz-Verhaltnis des auf den Motor angewendeten Stroms und wartet nicht, bis die DC-Bus-Spannung das
Fehlerniveau erreicht.
Wenn die Motordrehzahl reduziert wird, kann ein Fehler wegen DC-Bus-Uberspannung verursacht werden, da
riickspeisefahige Energie von der Last und vom Motor durch den Frequenzumrichter aufgenommen wird.
626 « Betriebsniveau Uberspannungsfehler 100 bis 150 % der 140 %
DC-Bus-
Nennspannung

Der Parameter F626 legt das Niveau fiir die DC-Bus-Spannung fest, bei dem die durch Parameter F305 definierten
Aktionen ausgeldst werden. Die Abbildung unten erhalt weitere Informationen.
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Code

\ Name/Beschreibung Werkseinstellung |

F605

» Ausgangsphasenfehler-Erkennungsmodus 3

Wenn die Ausgangsphasenfehlererkennung aktiviert ist und ein Ausgangsphasenfehler mehr als 1 Sekunde
anhalt, tritt beim Frequenzumrichter ein Fehler auf, und der Fehlercode EPHO wird angezeigt.

« Deaktiviert. Ist der Parameter F605 auf 0 gesetzt, ist die Ausgangsphasenfehlererkennung deaktiviert.
« Beim ersten Start. Ist der Parameter F605 auf 1 gesetzt, wird nur beim ersten Motorstart und nach dem
Anwenden von Strom auf den Frequenzumrichter eine Uberpriifung auf einen Ausgangsphasenfehler
vorgenommen.
« Bei jedem Start. Ist der Parameter F605 auf 2 gesetzt, wird bei jedem Motorstart eine Uberpriifung auf einen
Ausgangsphasenfehler vorgenommen.
* Wahrend des Betriebs. Ist der Parameter F605 auf 3 gesetzt, wird wahrend des Motorbetriebs eine
kontinuierliche Uberpriifung auf Ausgangsphasenfehler vorgenommen.
« Beim Start und wahrend des Betriebs. Ist der Parameter F605 auf 4 gesetzt, wird die Uberpriifung auf
Ausgangsphasenfehler beim Start und kontinuierlich wahrend des Betriebs vorgenommen.
« Lasttrennschalter-Modus Einstellung 5 fir Parameter F605 ist fur Anwendungen mit Lasttrennschalter
geeignet. Der Frequenzumrichter startet den Motor automatisch neu, wenn Folgendes zutrifft:
- Es wurde ein Allphasenfehler entdeckt (ein Motorschiitz oder Lasttrennschalter ist gedffnet)
- Der Frequenzumrichter stellt fest, dass eine Dreiphasenschaltung wiederhergestellt wurde (der Motorschiitz
oder Lasttrennschalter ist geschlossen). Zwischen Trennung und erneuter Schaltung muss 1 Sekunde
gewartet werden. Im folgenden Schema wird ein Beispiel fiir das Offnen des Motorschiitzes gezeigt.

Drehzahl
i : —
Motorschiitz | ] H
q : H :
0 I— t

t1: Auslaufzeit ohne Rampe (freier Auslauf)
t2: Hochlaufzeit mit Rampe

- Es besteht ein giiltiger Fahrbefehl
Eine Prifung auf Ausgangsphasenfehler wird unabhéngig von der Einstellung des Parameters F605 bei der

Motormessung durchgefiihrt. Bei Hochgeschwindigkeitsmotoren und anderen Spezialmotoren kdnnen
unerwiinschte Ausgangsphasenfehler auftreten.
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F610 * Unterlastfehler/-alarm-Auswahl - 0

0 * Alarm. Wenn der Parameter F610 auf 0 gesetzt ist, kdnnen die Relaisausgangsfunktionen 24 oder 25 (siehe 74)
zum Signalisieren einer Unterlastbedingung verwendet werden, ohne dass Frequenzumrichterfehler ausgegeben
werden.

1 * Fehler. Wenn der Parameter F610 auf 1 gesetzt ist und das Lastniveau fur einen durch F612 festgelegten
Zeitraum unter die Einstellung von F611 fallt, wird der Frequenzumrichterfehler UC ausgegeben. Das
Sicherheitsrelais, sofern definiert, wird gesetzt (Relaisausgangsfunktionen 10 oder 11, siehe Seite 69). Ein Relais
fur die Signalisierung einer Unterlastbedingung (Funktionen 24 oder 25, siehe Seite 69) wird auch gesetzt.

Die Reaktion des Frequenzumrichters auf eine Unterlastbedingung wird durch die Parameter F609, F610, F611 und
F612 festgelegt.

Die Einstellung von Parameter F610 bestimmt, ob eine Unterlastbedingung einen Alarm Uber ein Ausgangsrelais
verursacht oder einen Fehler beim Frequenzumrichter auslost.

Die Summe aus Parameter F609 und F611 bestimmt das Umrichterlastniveau, durch das ein Unterlastalarm/-fehler
geldscht wird.

Parameter F612 bestimmt, wie lange der Frequenzumrichter eine Unterlastbedingung aufweisen kann, bevor ein
Alarm oder Fehler verursacht wird.

Weitere Informationen erhalten Sie unter den Parametern F609, F610, F611 und in der Abbildung zum
F612-Parameter unten.

F610 = 0 (nur Alarm)
EIN
Geringer Strom — AUS AUS

Signalausgang i

F612 oder weﬁiger

Ausgangsstrom (%) FEI2
FEII+FBEOT9 e _ = -\ L -
FB 11 L
Zeit [s]
F611  Unterlasterkennungsniveau ’ 0 bis 100 % (1) 0%
Parameter F611 legt das Unterlasterkennungsniveau fest.
F609 « Unterlasterkennungsniveau — Bandbreite ’ 1 bis 20 % (2) ‘ 10 %
F612 * Unterlasterkennungszeit ‘ 0 bis 255 s ‘ 10s

(1) Prozentwert des Frequenzumrichter-Nennstroms. Anzeige auch in Ampere méglich, je nach Einstellung des Parameters Grafikterminal:
Einheit % oder A/V F701 (siehe Seite 93).
(2) Prozentwert von Unterlasterkennungsniveau F611
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F633 ¢ Verlust des VIA-Analogsignals 0 bis 100 % (1) 0%
0 « Deaktiviert Wenn der Parameter F633 auf 0 gesetzt ist, iberwacht der Frequenzumrichter die
Analogeingangsklemme VIA nicht auf Signalverluste
1 bis 100 « Fehlererkennungsniveau. Wenn der Parameter F633 auf einen Wert groRer 0 gesetzt ist und:
- Das Signal bei VIA unter das ausgewahlte Fehlererkennungsniveau fallt,
- und der niedrige Signalpegel fiir 300 Millisekunden oder langer bestehen bleibt, tritt ein Fehler am
Frequenzumrichter auf, und am Grafikterminal wird der Fehlercode E-18 angezeigt.
F613 * Ausgangsseitige Kurzschlusserkennung - 0
0 « Bei jeder Ausgabe eines Fahrbefehls (Standardimpuls)
1 * Nur einmal nach Einschalten der Stromversorgung (Standardimpuls)
2 « Bei jeder Ausgabe eines Fahrbefehls (Kurzimpuls)
3 * Nur einmal nach Einschalten der Stromversorgung (Kurzimpuls)
Durch Parameter F613 wird festgelegt, wie der Frequenzumrichter einen ausgangsseitigen Kurzschluss beim Start
erkennt.
Bei niederohmigen Motoren sollte der Kurzimpuls ausgewahlt werden.

(1) Prozentwert des maximalen VIA-Signalpegels
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Uberdrehmomenterkennung

Die Frequenzumrichterreaktion auf ein bestimmtes Motormoment wird durch die Parameter F615 — F619 festgelegt.

EIN
Uberdrehmoment- . AUS AUS
Signalausgabe :
Kleiner als F618
FE&IB
FE 1B
FEI6-FB 19
Drehmomentstrom (%)

Zeit (s)
I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
F615 + Uberdrehmomentfehler/-alarm-Auswahl - 0
« Alarm. Wenn der Parameter F633 auf 0 gesetzt ist, iberwacht der Frequenzumrichter die
Analogeingangsklemme VIA nicht auf Signalverluste
« Fehler. Wenn der Parameter F615 auf 1 gesetzt ist und am Frequenzumrichter ein Fehler auftritt, bleibt die
Uberdrehmoment-Signalausgabe bestehen, bis der Fehler zuriickgesetzt wird.
Je nach Einstellung des Parameters F615 kann der“Frequenzumrichter die Ausgangsrelaisfunktion 12 oder 13
(siehe Tabelle auf Seite 73) verwenden, um einen Uberdrehmomentalarm oder -fehler anzugeben
(Ot-Fehlercode).
F616 « Uberdrehmoment-Erkennungsniveau 0 bis 200 % des 130 %
Nennmotormoments
Durch den Parameter F616 wird das Niveau festgelegt, ab dem der Frequenzumrichter auf eine
Uberdrehmomentbedingung reagiert (siehe Abbildungen oben und unten).
Uberdrehmoment-Voralarm AUS IN {AUS EIN
ignalausgabe
FE I6x07 o
FB I6x07-F6 19 J-— N2
\_/ Ausgangsfrequenz
Drehmomentstrom (%) Nivezii2
Zeit (s)
Die Ausgangsrelaisfunktionen 20 oder 21 kénnen zum Signalisieren eines Uberdrehmoment-Voralarms
verwendet werden, wenn der berechnete Motordrehmoment 70 % des durch Parameter F616 festgelegten Werts
erreicht.
F618 + Uberdrehmoment-Erkennungszeit 0,0 bis 10 Sekunden | 0,5 Sekunden
Uber Parameter F618 wird festgelegt, liber welchen Zeitraum hinweg der Frequenzumrichter eine
Uberdrehmomentbedingung des Motors feststellen muss, bevor ein Alarm oder Fehler ausgegeben wird (siehe
Abbildung oben).
F619 + Uberdrehmoment-Erkennungsniveau - 0 bis 100 % des 10 %
Bandbreite F616-Niveaus
Wahrend der Parameter 616 das Niveau festlegt, ab dem ein Alarm oder Fehler wegen eines Uberdrehmoments
des Motors ausgegeben wird, bestimmt F619, wie stark das berechnete Motordrehmoment abfallen muss, bevor
der Alarm oder Fehler abgebrochen wird (siehe Abbildung oben).
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Fehlermanagement-Parameter

Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |

F634 * Umgebungstemperatur fiir Wartungsalarm des 9

Frequenzumrichters

+-10 bis 10 °C

*11 bis 20 °C

*21bis 30 'C

*31bis40°C

* 41 bis 50 °C

* 51 bis 60 'C

Der Frequenzumrichter kann fiir die Signalisierung eines Wartungsalarms liber die Ausgangsrelaisfunktion 44
oder 45 programmiert werden (siehe Seite 76). Der Status des Wartungsalarms kann auf dem Grafikterminal
angezeigt werden (siehe Seite 18).

U BN =

N

Beim ersten Start muss der Parameter F634 auf die durchschnittliche Betriebsumgebungstemperatur des“
Frequenzumrichters gesetzt werden. Das Festlegen von F634 auf die hdchste Jahrestemperatur oder das Andern
des Werts nach dem Frequenzumrichterbetrieb kann zu einem friihen Wartungsalarm fiihren.

Vermeidung unerwiinschter Uberspannungs- und Netzphasenfehler

Die Parameter F481 bis F483 kdnnen zum Vermeiden von unerwiinschten Uberspannungs— und Netzphasenfehlern verwendet werden, die
verursacht werden durch:

+ Hohe Eingangsimpedanz: Netzdrossel
« Geringe Eingangsimpedanz: Verteilungsnetz mit hohem kVA
« Spannungsinstabilitdt: Generator als Stromquelle

Wenn ungewollte Fehler auftreten, erhéhen Sie den Wert von Parameter F481. Wenn durch Erhdhen des Werts von F481 auf tiber 1000
die unerwiinschten Fehler nicht vermieden werden, erhéhen Sie die Werte der Parameter F482 und F483 wie erforderlich.

| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |

F481 » Kompensationsfilter fiir Leitungsstérungen 0 bis 0 Mikrosekunden
9999 Mikrosekunden

F482 « Sperrfilter fiir Leitungsstérungen 0 bis 442 Mikrosekunden
9999 Mikrosekunden

F483 » Sperrfilterverstéarkung fiir Leitungsstorungen ’ 0,0 bis 300,0 % ‘ 100 %

F484 * Verstarkung der Stromversorgungseinstellung ’ 0,0 bis 2,0 ‘ 0,0

Wenn das verwendete Gerét eine spezifische Resonanz aufweist, kdnnen folgende Phanomene auftreten:
- das Gerét vibriert,
- vom Gerét oder Peripheriegerat gehen ungewohnliche Gerausche aus.

Ist dies der Fall, sollten folgende Parameter eingestellt werden:
- F484 auf 0,5 setzen.
- Als Nachstes F484 als weiteren Wert setzen, wenn das Einstellen von F484 auf 0,5 keine Anderung ergibt.
- Wenn Nennfrequenz des Motors ul. = 50 Hz, F481 auf 531 setzen.
- Wenn Nennfrequenz des Motors ul. = 60 Hz, F481 auf 442 setzen.

Hinweis: F481 und F483 sind ungliltig, wenn F484 einen anderen Wert als 0,0 aufweist
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Motoriiberlastmerkmale (OLN)

Motortyp

OLN muss auf 0, 1, 2 oder 3 gesetzt werden, wenn der Frequenzumrichter einen selbstkiihlenden Motor antreibt. Die Abbildung unten
veranschaulicht das Uberlastschutzniveau fiir den selbstkiihlenden Motor als Funktion der Ausgangsfrequenz.

Uberlastschutz fiir einen selbstkiihlenden Motor

Reduzierungsfaktor fur Ausgangsstrom [%] / [A]

30 Hz Ausgangsfrequenz (Hz)

OLN muss auf 4, 5, 6 oder 7 gesetzt werden, wenn der Frequenzumrichter einen fremd gekiihlten Motor antreibt. Die Abbildung unten
veranschaulicht das Uberlastschutzniveau fiir den fremd gekiihlten Motor als Funktion der Ausgangsfrequenz.

Uberlastschutz fiir einen fremd gekiihlten Motor

Reduzierungsfaktor fiir Ausgangsstrom [%] / [A]

[ER-]x010
[EA-]x06

Ausgangsfrequenz (Hz)

Uberlastschutz

Setzen Sie OLN auf 0, 1, 4 oder 5, um den Motoriberlastschutz zu aktivieren.

PNWARNUNG

INADAQUATER MOTORSCHUTZ

Wenn OLN auf 2, 3, 6 oder 7 gesetzt ist, muss ein vom Frequenzumrichter separates Uberlastschutzgerit zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Motor angeschlossen werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Um den Motoriiberlastschutz zu deaktivieren, setzen Sie OLN auf 2, 3, 6 oder 7. In diesem Fall muss ein vom Frequenzumrichter ER32
separates Uberlastschutzgerat zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor angeschlossen werden.

Stillstand wegen Uberlast

Diese Funktion ist nur mit Lasten mit variablen Drehmomenten kompatibel, bei denen die Last am Motor und Frequenzumrichter
unabhéngig von der Betriebsfrequenz ist und reduziert werden kann, indem der Motor verlangsamt wird.

Ist "Stillstand wegen Uberlast" aktiviert, reduziert der Frequenzumrichter seine Ausgangsfrequenz, wenn er einen bevorstehenden
Uberlastfehler feststellt. Wenn die Uberlastbedingung des Motors nicht mehr besteht, kehrt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
auf den Sollwert zuriick.

Um "Stillstand wegen Uberlast" zu aktivieren, muss OLN auf 1, 3, 5 oder 7 gesetzt werden.
Um "Stillstand wegen Uberlast" zu deaktivieren, muss OLN auf 0, 2, 4 oder 6 gesetzt werden.
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| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |
OLM * Motoriiberlastmerkmale 0
Wert Motortyp Uberlastschutz Still%t:::ilavsgen
Selbst kiihlend Fremd gekiihlt
0 aktiviert deaktiviert aktiviert deaktiviert
1 aktiviert deaktiviert aktiviert aktiviert
2 aktiviert deaktiviert deaktiviert deaktiviert
3 aktiviert deaktiviert deaktiviert aktiviert
4 deaktiviert aktiviert aktiviert deaktiviert
5 deaktiviert aktiviert aktiviert aktiviert
6 deaktiviert aktiviert deaktiviert deaktiviert
7 deaktiviert aktiviert deaktiviert aktiviert
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Parameter fiir die serielle Kommunikation

PNWARNUNG

VERLUST DER KONTROLLE

Der Entwickler eines Kontrollplans muss die mdéglichen Ausfallarten der Kontrollpfade beriicksichtigen und fiir bestimmte
wichtige Kontrollfunktionen eine Méglichkeit bereitstellen, um wahrend und nach dem Ausfall eines Pfads einen sicheren Zustand
zu erreichen.

Beispiele wichtiger Kontrollfunktionen sind Not-Aus und Nachlaufstopp.

Fur wichtige Kontrollfunktionen miissen separate oder redundante Kontrollpfade bereitgestellt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Tod, schweren Verletzungen oder Materialschéaden fiihren.

Die Netzwerkkommunikation zwischen dem Frequenzumrichter ER32 und einem Mastercontroller ist moglich durch fiinf Protokolle, die
Uber das Grafikterminal ausgewahlt werden kénnen:

+ Modbus® RTU

+ Metasys® N2

+ Apogee® P1 FLN
* BACnet

+ LonWorks®

Es gibt drei Moglichkeiten des Datenaustauschs:

+ Uberwachung: Werte wie Ausgangsfrequenz, Spannung und Strom werden (iberwacht
» Programmierung: Lesen, Bearbeiten und Schreiben von Umrichterparametern
« Steuerung: Starten und Stoppen des Umrichters und Steuern des Frequenzsollwerts

Bei dem Betrieb in einem Netzwerk mit mehreren Umrichtern muss jedem ER32-Umrichter Gber Parameter F802 eine einheitliche Adresse
zugewiesen werden.

Bei dem Betrieb in einem Netzwerk, bei dem alle Umrichter Slave-Teilnehmer in einem zentralen Steuerungssystem sind:
+ Die Parameter Start/Stopp-Uberwachung im dezentralen Modus CNOd (siehe Seite 54) und Primare Frequenzsollwertquelle im
dezentralen Modus FNOd (siehe Seite 54) missen korrekt festgelegt sein:

- Das Einstellen von CNOd auf 2 aktiviert die Start/Stopp-Uberwachung des Umrichters (iber das Netzwerk

- Durch Einstellen von FNOd auf 4 wird der Frequenzsollwert Gber das Netzwerk gesteuert

- Durch Einstellen von CNOd auf 2 oder FNOd auf 4 wird die Fehlererkennung bei der seriellen Kommunikation aktiviert. Parameter
F851 bestimmt die Reaktion des Umrichters bei einem Kommunikationsausfall.

Bei Betrieb in einem Netzwerk mit einem Master-Umrichter ER32, der verschiedene Slave-Umrichter ER32 steuert, kann durch Parameter
F806 der Master identifiziert, die Master-Slave-Beziehung definiert und das Verhalten des Slave im Fall eines Kommunikationsverlusts mit
dem Master festgelegt werden.

Die Steuerung des Umrichters ER32 kann durch einen Mastercontroller lber ein serielles Kommunikationsnetzwerk vorgenommen
werden, unabhéngig von der Einstellung von CNOd oder FNOd (siehe Abbildung auf Seite 31). Die Steuerung kann von der durch CNOd
und FNOd festgelegten Quelle wieder aufgenommen werden, wenn das serielle Kommunikationsnetzwerk die Steuerung aufgibt oder ein
der Funktion 48 (Forced lokal) zugewiesener Logikeingang aktiviert ist.
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Parameter fiir die serielle Kommunikation

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F800 * Baudrate - 1
0 * 9600 bps
1 19200 bps
wso1 || Paritat ] - \ 1
0 « Keine Paritét
1 * Gerade Paritat
2 * Ungerade Paritat
F802 + Adresse ’ 0 bis 247 ‘ 1
1505 ||+ Timeout ] - \ 3
0 * Kommunikationsfehlererkennung deaktiviert
1 bis 100 « Sekunden
F805 » Kommunikationswartezeit ‘ 0,00 bis 2,00 s ‘ 0,00s
F806 * Kommunikation zwischen Slave und Master ’ - 0
0 « Slave — Umrichter fahrt herunter, wenn die Kommunikation mit dem Master unterbrochen ist
1 « Slave — letzter Befehl wird ausgefiihrt, wenn die Kommunikation mit dem Master unterbrochen ist
2 * Slave — Umrichterfehler, wenn die Kommunikation mit dem Master unterbrochen ist
3 » Master — Ubertragung von Frequenzbefehlen
4 « Master — Ubertragung von Ausgangsfrequenzsignalen
F851 * Einstellung fiir Kommunikationsfehler - 4
0 * Umrichter fahrt herunter. Die serielle Steuerung wird wieder an die durch FNOd und CNOddefinierten Quellen
Ubergeben.
1 « Der letzte Befehl wird ausgefiihrt
2 * Umrichter fahrt herunter. Serielle Steuerung wird beibehalten.
3 * Umrichter stellt den Betrieb des Motors ein, der herunterfahrt. Serielle Steuerung wird beibehalten.
4 « Umrichter gibt einen Kommunikationsfehler Err5 oder einen Netzwerkfehler Err8 aus.
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Parameter fiir die serielle Kommunikation

Kommunikations-Frequenzsollwert — Einstellungen fiir Nullpunktverschiebung und

Steigung (F811 bis F814)

| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F811 » Kommunikations-Frequenzsollwert Niveau 1 0 bis 100 % 0%
F812 » Kommunikations-Ausgangsfrequenz Niveau 1 ‘ 0,0 bis 200 Hz ‘ 0,0 Hz
F813 » Kommunikations-Frequenzsollwert Niveau 2 ’ 0 bis 100 % 0%
F814 » Kommunikations-Ausgangsfrequenz Niveau 2 ’ 0 bis 200 Hz ‘ 0,0 Hz
Ausgangsfrequenz
Niveau 2 :
1
1
1
i
A i ! o
usgangsi rﬁ/qeuain? i ; %
Drehzahlfrequenz Drehzahlfrequenz
Niveau 1 Niveau 2
I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I
F829 * Protokoll - 1

VR NN =S

* NICHT VERWENDEN
* Modbus RTU

* Metasys N2

* Apogee P1 FLN

* BACnet
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Die Parameter F856 — F880 definieren die Struktur der zwischen Umrichter und
Datenkommunikationsnetzwerk libertragenen Daten.

| Code ‘ Name/Beschreibung

Werkseinstellung

F856 » Motorpole fiir die Kommunikation

*2 Pole
*4 Pole
* 6 Pole
8 Pole
*10 Pole
*12 Pole
*14 Pole
*16 Pole

DB N =

® 3

1

F870 * Block Write-Daten 1

 Keine Auswahl

* Befehl 1

 Befehl 2

* Frequenzbefehl

» Ausgangsdaten an der Klemmenleiste
« Analogausgang fiir Kommunikation

* Motordrehzahl-Befehl

U R W=D

)

F871 * Block Write-Daten 2

* Keine Auswahl

« Befehl 1

« Befehl 2

« Frequenzbefehl

« Ausgangsdaten an der Klemmenleiste
» Analogausgang fiir Kommunikation

* Motordrehzahl-Befehl

N W=D

)

F875 * Block Read-Daten 1

* Keine Auswahl

« Statusinformationen

« Ausgangsfrequenz

« Ausgangsstrom

» Ausgangsspannung

« Alarminformationen

« Istwert PID

« Uberwachung Eingangsklemmenleiste
« Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
« Uberwachung VIA-Klemmenleiste

« Uberwachung VIB-Klemmenleiste

« Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

DB NN =S

- o ®

_-
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Parameter fiir die serielle Kommunikation

| Code \ Name/Beschreibung Werkseinstellung |

F876 * Block Read-Daten 2 0

0 * Keine Auswahl

« Statusinformationen

» Ausgangsfrequenz

* Ausgangsstrom

» Ausgangsspannung

* Alarminformationen

« Istwert PID

« Uberwachung Eingangsklemmenleiste
« Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
« Uberwachung VIA-Klemmenleiste

« Uberwachung VIB-Klemmenleiste

« Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

F877 * Block Read-Daten 9 0

* Keine Auswahl

« Statusinformationen

« Ausgangsfrequenz

« Ausgangsstrom

* Ausgangsspannung

* Alarminformationen

« Istwert PID

+ Uberwachung Eingangsklemmenleiste
« Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
« Uberwachung VIA-Klemmenleiste

« Uberwachung VIB-Klemmenleiste

« Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

DB N =

- 0 ® 3

R R N N S )

— =
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| Code \ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

F878 * Block Read-Daten 4 B 0

0 * Keine Auswahl

« Statusinformationen

» Ausgangsfrequenz

* Ausgangsstrom

» Ausgangsspannung

* Alarminformationen

« Istwert PID

« Uberwachung Eingangsklemmenleiste
« Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
« Uberwachung VIA-Klemmenleiste

« Uberwachung VIB-Klemmenleiste

« Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

DB N =

- 0 ® 3

F879 * Block Read-Daten 5 - 0

* Keine Auswahl

« Statusinformationen

« Ausgangsfrequenz

« Ausgangsstrom

* Ausgangsspannung

* Alarminformationen

« Istwert PID

+ Uberwachung Eingangsklemmenleiste
« Uberwachung Ausgangsklemmenleiste
« Uberwachung VIA-Klemmenleiste

« Uberwachung VIB-Klemmenleiste

« Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

R R N N S )

— =

F880 * Freier Wert 0 bis 65535 0

Mit diesem Parameter kann ein eindeutiger Wert festgelegt werden, mit dem der Umrichter in einem Netzwerk
erkannt werden kann.




Start/Stopp-Uberwachung durch Frequenzsollwertniveau

Uber die Parameter F241 und F242 kann die Start/Stopp-Uberwachung des Umrichters basierend auf dem Frequenzsollwertniveau
vorgenommen werden.

Wenn kein Fehler am Umrichter aufgetreten ist und ein "Betrieb zulassig"-Befehl vorliegt, beginnt der Umrichter mit dem Antrieb des
Motors, sobald das Frequenzsollwertniveau die durch F241 + F242 festgelegte Frequenz tiberschreitet (Punkt B in der Abbildung unten).

Die Stromversorgung zum Motor wird unterbrochen, wenn die Ausgangsfrequenz unter das durch F241 — F242 festgelegte Niveau fallt
(Punkt A in der Abbildung unten).

Ausgangsfrequenz (Hz)

- ~—>»  Frequenzsollwert
0 A B 100%
| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F241 » Betriebsstartfrequenz 0,0 bis FH Hz 0,0 Hz
F242 « Betriebsstartfrequenz-Hysterese 0,0 bis FH Hz 0,0 Hz
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Schwankungssteuerung

Mit der Schwankungssteuerung (oder negativen Schlupfkompensation) kann die Last zwischen verschiedenen Motoren in einer
Anwendung mit Lastausgleich auf diese aufgeteilt werden. Der fiir den die Last antreibenden Motor zuldssige Schlupfgrad oder
Schwankungsgrad wird durch das Motorstromniveau und die Einstellung der Parameter F320 und F323 bestimmt.

Wahrend des Motorbetriebs wird durch die Schwankungssteuerung die Ausgangsfrequenz des Umrichters reduziert. Wahrend der
Nutzbremsung wird durch die Schwankungssteuerung die Ausgangsfrequenz des Umrichters erhoht.

Sofern sie aktiviert ist, wird die Schwankungssteuerung in folgenden Fallen umgesetzt:
« Der Laststrom Uberschreitet das durch Parameter F323 festgelegte Niveau.

+ Die Ausgangsfrequenz des Umrichters liegt zwischen der Ausgangsfrequenz beim Start F240 (siehe Seite 60) und Maximale
Frequenz FH (siehe Seite 59).

Ausgangsfrequenz (Hz) [Stromversorgung aktiv]
Sollfrequenz: fy
Betriebsfrequenz: f4 arl
0 Fifd3d T 100%

Drehmomentstrom (%)

Der fiir (f) zulassige Schwankungsgrad kann mit dieser Gleichung berechnet werden:
f=UL(1) (Motornennfrequenz) x F320 x (Laststrom — F323)(2)

Beispiel:

UL =60 Hz

F320=10 %

F323 = 30 % (des Umrichter-Nennstroms)
Laststrom = 100 % des Umrichter-Nennwerts

f=60x0,1x(1-0,3)
f=60x 0,07
f=42

Bei einem Frequenzsollwert von 60 Hz, lautet die Ausgangsfrequenz: f1 = f0 — f = 60 — 4,2 = 55,8 (Hz).
(1)Dies ist der Parameter GroRRe Frequenz UL (siehe Seite 59). Der fiir UL in dieser Formel eingegebene Wert sollte 100 nicht

iberschreiten, unabhangig von der eigentlichen Einstellung von Parameter UL.
(2) Drehzahlschwankung ist Null, wenn (Laststrom — F323 = 0).

| Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung |
F320 * Verstarkung der Schwankung 0 bis 100 % 0%
F323 « Fiir Schwankungen unempfindliches 0 bis 100 % (3) 0%
Drehmomentband

(3) Prozentsatz des Umrichter-Nennstroms.

115



Permanentmagnetmotor

Hinweis: Lesen Sie im Katalog nach, bevor Sie einen Permanentmagnetmotor mit dem Umrichter betreiben.

Tritt bei einem Permanentmagnetmotor ein Gleichlauffehler auf und erhdht sich der Motorstrom entsprechend, gibt der Umrichter einen

Fehler mit einem SOUt-Code aus, wenn der Motorstrom das durch den Parameter F910 festgelegte Niveau in einem Zeitraum Uberschreitet,
der langer als durch F912 festgelegt ist.

Einstellbereich

Werkseinstellung

Drehzahl (PM-Motor)
NICHT ANPASSEN

| Code \ Name/Beschreibung
F910 « Stromniveau fiir Erkennung von Gleichlauffehler | 10 bis 150 % (1) 100 %
(PM-Motor)
Fo11 * Zeitdauer der Gleichlauferkennung (PM-Motor) | 0.00 bis 25 Sekunden | 0,00 Sekunden
0,00 « Deaktiviert
0,01 bis 25
- Aktiviert
F912 « Drehmomenteinstellungskoeffizient bei hoher - -

(1) Prozentsatz des Umrichter-Nennstroms. Der Ampere-Bereich variiert je nach der Nennleistung des Frequenzumrichters.
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Optionen

Die Parameter F890 — F899 sollten nur angepasst werden, wenn die entsprechenden optionalen Geréte installiert wurden.

I Code ‘ Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung I
F890 » Parameter fiir Option 1 0 bis 65535 0
F891 » Parameter fiir Option 2 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F892 » Parameter fiir Option 3 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F893 « Parameter fiir Option 4 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F894 » Parameter fiir Option 5 ‘ 0 bis 65535 ‘ 0
F895 » Parameter fiir Option 6 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F896 » Parameter fiir Option 7 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F897  Parameter fiir Option 8 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F898 * Parameter fiir Option 9 ’ 0 bis 65535 ‘ 0
F899 » Parameter fiir Option 10 ‘ 0 bis 65535 ‘ 0
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Fehler - Ursachen - MaBnahmen

Fehlerbedingungen

Die Tabellen auf Seite 118, 121 und 122 dienen zum Diagnostizieren und Beheben von Problemen, wenn eine Fehler-, Alarm- oder
Voralarmbedingung auftritt.

Wenn das Problem nicht durch die in der Tabelle beschriebenen MaRnahmen behoben werden kann, wenden Sie an lhren
BLEMO-Ansprechpartner.

Fehlercodes

:zgleer- Problem Méogliche Ursachen MaRnahmen
E-18 Knick im « Das VIA-Analogsignal liegt unter dem durch « Das Signal bei VIA priifen und die Ursache des
VIA-Signalkabel Parameter F633 festgelegten Niveau. Signalverlusts beheben.
« Prifen, dass der Parameter F633 korrekt
festgelegt ist.

E-19 CPU-Kommunikations- | « Kommunikationsfehler zwischen Steuer-CPUs | « Wenden Sie sich an BLEMO fiir die Reparatur

fehler des Umrichters.

E-20 | Zu starker + Parameter fiir Drehmoment-Boost F402 istzu | « Die automatische Einstellung des Umrichters

Drehmoment-Boost hoch eingestellt. wiederholen und den Parameter F402
* Der Motorimpedanz ist zu niedrig. herunterregeln.

E-21 CPU-Fehler 2 « Die Schalttafel-CPU ist nicht betriebsfahig. « Wenden Sie sich an BLEMO fiir die Reparatur

des Umrichters.

EEp1 | EEPROM-Fehler 1 « Es ist ein Datenschreibfehler aufgetreten. « Stromversorgung ein- und ausschalten, um

den Fehler zu I6schen.

EEp2 | EEPROM-Fehler 2 * Wahrend des Ricksetzvorgangs eines « Stromversorgung aus- und wieder einschalten
Parameters wurde die Stromversorgung und den Rucksetzvorgang des Parameters
unterbrochen, und es ist ein Datenschreibfehler | erneut versuchen.
aufgetreten. » Wenn der Fehler nicht behoben werden kann,

wenden Sie sich an BLEMO zum Reparieren
des Umrichters.

EEp3 | EEPROM-Fehler 3 « Es ist ein Datenlesefehler aufgetreten. « Stromversorgung ein- und ausschalten, um

den Fehler zu I6schen.
EF2 Erdschlussfehler « Erdschluss beim Motor oder Motorkabeln * Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den Motor
und Motorkabel auf Erdschliisse priifen.

gpH1 | Netzphasenverlust * Verlust einer Netzphase « Die Ursache der fehlenden Netzphase priifen

und beheben.
* Parameter F608 auf 0 setzen.

EPHO | Ausgangsphasen- « Verlust einer oder mehrerer Ausgangsphasen | « Ursache der fehlenden Ausgangsphase

verlust ermitteln (wie z. B. eine unzureichende
Verbindung, ein Verbindungsabbau am
Ausgang oder eine offene Wicklung im Motor)
und das Problem beheben.
+ Parameter F605 auf 0 setzen.
Errl Frequenzeinstellungs- « Parameter F202, F203, F210 oder 212 ist nicht | « Parameter auf die richtigen Einstellungen
Alarm korrekt eingestellt. festlegen.

Err2 Schalttafel-RAM-Fehler | « Der Schalttafel-RAM ist nicht betriebsfahig. » Wenden Sie sich an BLEMO fiir die Reparatur

des Umrichters.

Err3 Schalttafel-ROM-Fehler | « Der Schalttafel-ROM ist nicht betriebsfahig. » Wenden Sie sich an BLEMO fiir die Reparatur

des Umrichters.

Errd CPU-Fehler 1 « Die Schalttafel-CPU ist nicht betriebsfahig. » Wenden Sie sich an BLEMO fiir die Reparatur

des Umrichters.

Err5 Kommunikationsfehler | « Fehler bei serieller Kommunikation » Netzwerksteuergerate und -kabel priifen.

« Einstellung des
Kommunikations-Timeout-Parameters F803
priifen.

« Kabel des dezentralen Grafikterminals priifen.

Err7 | Stromsensorfehler « Ein Motorstromsensor ist nicht betriebsfahig. » Umrichter austauschen.

Errg | Netzwerkfehler * Netzwerkkommunikationsfehler * Netzwerksteuergeréte und -kabel priifen.
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Fehler-

D Problem Mdogliche Ursachen MaRnahmen

Etnl Fehler bei « Parameter F401 bis F494 sind nicht richtig + Parameter F401-F494 korrekt festlegen.

Motormessung festgelegt. » GroReren Umrichter verwenden.
« Der Motor ist zu grof fiir den Umrichter. » GroRere Lehre flir Motorkabel verwenden.
« Die Lehre fir das Motorkabel ist zu klein. « Vor der Motormessung prifen, dass der Motor
« Der Motor dreht sich beim Starten der nicht mehr lauft.
Motormessung weiter. » Umrichter nur zum Antreiben eines
« Der Umrrichter treibt keinen Dreiphasen-Asynchronmotors verwenden.
Dreiphasen-Asynchronmotor an.

Etyp | Fehler wegen « Die Hauptschalttafel ist nicht betriebsfahig. « Parameter tYp auf 6 setzen.
Umrichtertyp » Wenn dies den Fehler nicht behebt, den
Umrichter austauschen.

ho99 | Fehler bei « Die Gesamteingangsleistung liegt bei iiber + Gesamteingangsleistung mit
Gesamteingangs- 999,999 kWh. Logikeingangsfunktion 51 oder Parameter F748
leistung I6schen.

ocC1 Uberstrom beim « Die Hochlaufzeit ist zu kurz. * Hochlaufzeitparameter (ACC oder F500)
Hochlaufen « Die Einstellung von Parameter Pt ist falsch. erhdéhen.

« Der Umrrichter startet in eine rotierende Last. * Richtige Einstellung fiir Parameter Pt wahlen.
« Der Umrrichter treibt einen Motor mit geringer | « Einfangen im Lauf, Parameter F301 aktivieren.
Impedanz an. « Taktfrequenzparameter F300 anpassen.
« Erdschlussfehler * Parameter F316 auf 1 oder 3 setzen.
ocip | Erdschlussfehler « Kurzschluss oder Erdschluss beim Hochlaufen | « Mit einem 1000-V-Test-Megaohmmeter den
Motor und Motorkabel auf Erdschliisse priifen.
0oCc2 Uberstrom beim « Die Auslaufzeit ist zu kurz. * Auslaufzeitparameter (dEC oder F501) erhdhen.
Auslaufen « Erdschlussfehler » Parameter 316 auf 1 oder 3 setzen.
oc2p | Erdschlussfehler « Kurzschluss oder Erdschluss beim Auslaufen | « Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den Motor
und Motorkabel auf Erdschllsse prifen.
0oc3 Uberstrom beim « Abrupte Schwankungen in der Last « Lastschwankungen reduzieren.
Betrieb mit « Unnormale Lastbedingung » Last priifen.
Konstantdrehzahl « Parameter F316 auf 1 oder 3 setzen.
oc3p | Erdschlussfehler « Kurzschluss oder Erdschluss beim Betrieb mit | « Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den Motor
Konstantdrehzahl und Motorkabel auf Erdschlisse prifen.

OCA Uberstrom in Zweig « Erdschlussfehler « Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den Motor
beim Start und Motorkabel auf Erdschllsse prifen.

OCL Kurzschluss « Phase-Phase-Kurzschluss + Mit einem 1000-V-Megaohmmeter den Motor

« Der Motorimpedanz ist zu niedrig. und Motorkabel auf Erdschllsse prifen.

OH Fehler wegen « Der Lifter des Umrichters ist nicht + Den Vorgang erneut beginnen durch
Ubertemperatur des | funktionsfahig. Riicksetzen des Frequenzumrichters nach dem
Umrichters « Die Umgebungstemperatur ist zu hoch. Abkiihlen.

« Eine Entliiftungséffnung ist blockiert. + Die Umgebungstemperatur verringern durch
« Es befindet sich eine Warmequelle in VergroRern des Freiraums um den
unmittelbarer Nahe des Frequenzumrichters. Frequenzumrichter und Entfernen jeglicher

« Der Temperaturfiihler des Kuhlkorpers Warmequellen aus seiner Umgebung.
funktioniert nicht ordnungsgeman.

oH2 | PTC-Fiihler des « Der in den Motorwicklungen eingebettete + Die Uberlast des Motors beheben.

Motors —
Ubertemperaturfehler

externe PTC-Fiihler weist auf eine
Ubertemperaturbedingung hin.

* PTC-Fuhler auf richtige Funktionsweise priifen.
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Ezg::r- Problem Maogliche Ursachen MaBnahmen
oL1 | Umrichterliberlast + Die Hochlaufzeit ist zu kurz. * Hochlaufzeitparameter (ACC oder F500) erhéhen.
» Das DC-Bremsstrom-Niveau ist zu hoch. « Einstellung der Parameter F251 und/oder F252
« Die Einstellung von Parameter Pt ist falsch. reduzieren.
« Der Frequenzumrichter startet in eine « Richtige Einstellung fiir Parameter Pt wahlen.
rotierende Last. « Einfangen im Lauf, Parameter F301 aktivieren.
« Die Last ist zu groR. « Parameter F302 auf 2 setzen.
« Frequenzumrichter mit hherer Nennleistung
verwenden.
oL2 | Motoriberlast « Die Einstellung von Parameter Pt ist falsch. * Richtige Einstellung fiir Parameter Pt wahlen.
+ Der Motor klemmt. « Last priifen.
+ Kontinuierlicher Betrieb bei niedriger Drehzahl. | « Parameter OLN auf das Uberlastniveau
+ UbermaRige Motorlast. einstellen, dem der Motor beim Betrieb mit niedriger
Drehzahl standhalten kann.
OP1 Uberspannung beim | « Die Eingangsspannung fluktuiert ungewdhnlich. | « Netzdrossel installieren.
Hochlaufen » Das Stromnetz hat eine gréRere Leistung als « Einfangen im Lauf, Parameter F301 aktivieren.
200 kVA. « Parameter F302 auf 2 setzen.
« Kapazitives Schalten fir optimierten « Ursache der fehlenden Ausgangsphase ermitteln
Leistungsfaktor (wie z. B. eine unzureichende Verbindung, ein
* SCR-Schaltung im Stromnetz Verbindungsabbau am Ausgang oder eine offene
* Der Frequenzumrichter startet in eine Wicklung im Motor) und das Problem beheben.
rotierende Last.
« Intermittierender Ausgangsphasenfehler
oP2 Uberspannung beim | + Die Auslaufzeit ist zu kurz. « Auslaufzeitparameter (DEC oder F501) erhéhen.
Auslaufen * Durchziehende Last « Parameter F305 aktivieren.
« Die Eingangsspannung fluktuiert ungewohnlich. | « Netzdrossel installieren.
+ Das Stromnetz hat eine groRere Leistung als « Eingangs- und Ausgangskreise auf Phasenfehler
200 kVA. prifen und korrigieren
« Kapazitives Schalten fiir optimierten « Einfangen im Lauf, Parameter F301 aktivieren.
Leistungsfaktor
» SCR-Schaltung im Stromnetz
« Der Frequenzumrichter startet in eine
rotierende Last.
« Intermittierender Ausgangsphasenfehler
or3 Uberspannung beim | + Die Eingangsspannung fluktuiert ungewshnlich. | + Netzdrossel installieren.
Betrieb mit + Das Stromnetz hat eine groRere Leistung als « Eingangs- und Ausgangskreise auf Phasenfehler
Konstantdrehzahl 200 kVA. prifen und korrigieren
« Kapazitives Schalten fiir optimierten
Leistungsfaktor
» SCR-Schaltung im Stromnetz
« Der Frequenzumrichter speist Energie zuriick —
die Last flihrt dazu, dass der Motor mit einer
hoheren Frequenz lauft als der
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters.
« Intermittierender Ausgangsphasenfehler
ot Uberdrehmoment- « Das berechnete Motormoment hat das durch « Einstellungen der Parameter F615 und F616 wie
fehler Parameter F616 festgelegte Niveau erreicht. erforderlich anpassen.
« Geratebetrieb prifen.
sout | Gleichlauffehler bei | « Der Motor klemmt. « Last priifen und die Ursache fiir den geklemmten
Permanent- « Ausgangsphasenverlust Motor beheben.
magnetmotor « StoRbelastung « Bedingung des Motors und der Lastverdrahtung
prifen.
uc Unterlastfehler + Der berechnete Motorstrom ist unter das durch | « Parameter F610-612 auf die richtigen
Parameter F611 festgelegte Niveau gefallen. Einstellungen priifen.
UPI Unterspannungs- « Die Eingangsspannung ist zu niedrig. « Eingangsspannung priifen und Problem beheben.

fehler DC-Bus

« Richtige Einstellung fiir Parameter F627 wahlen.
« Einfangen im Lauf, Parameter F301 aktivieren.
« Parameter F302 auf 2 setzen.
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Alarmbedingungen

Alarme fiishren nicht dazu, dass beim Frequenzumrichter eine Fehlerbedingung auftritt.

Alarmcodes
Alarmcode Problem Méogliche Ursachen MaRnahmen
Atnl Motormessung * Motormessung wird vorgenommen » Normal, wenn die Meldung nach einigen
Sekunden wieder ausgeblendet wird.
CLr Loschbefehl zuléssig « Diese Meldung wird angezeigt, wenn die « STOP-Taste erneut driicken, um den Fehler

STOP-Taste wahrend der Anzeige eines
Fehlercodes gedriickt wird.

zu beheben.

DC-Bremsung

+ DC-Bremsung lauft

+ Der Alarmcode wird nach einigen Sekunden

Ausgangsleistung

mehr als 999,99 kWh.

db
deaktiviert, wenn kein Problem aufgetreten
ist.
E-17 Grafikterminalfehler « Eine Taste des Grafikterminals wurde mehr | « Lassen Sie die Taste los.
als 20 Sekunden gedriickt. « Wenn dies den Fehler nicht behebt, den
« Eine Taste des Grafikterminals funktioniert | Frequenzumrichter austauschen.
unter Umstanden nicht richtig.
EI Die mogliche Anzahl der | « Die Anzahl der eingegebenen Ziffern (z. B. | « Parameter F702 fiir die einheitenfreie
anzuzeigenden Ziffern fur Frequenzen) Uibersteigt 4. (Die oberen VergréRerung reduzieren.
wurde Uberschritten. Stellen haben Prioritat.)
EOFF Notaus-Befehl ist + Uber das Bedienterminal kann der Vorgang | + STOP-Taste driicken fiir einen
zulassig im automatischen oder dezentralen Notaus-Befehl. Zum Abbrechen des Notaus
Steuerungsmodus abgebrochen werden. eine andere Taste driicken.
Errl Frequenz- « Die Frequenzeinstellungssignale an Punkt | « Die Frequenzeinstellungssignale an Punkt 1
einstellungs-Alarm 1 und 2 liegen zu nah beieinander. und 2 voneinander entfernen.
h999 Integrale « Die integrale Leistungsaufnahme betragt | « Taste fur mehr als 3 Sekunden driicken,
Leistungsaufnahme mehr als 999,99 kWh. wenn kein Strom vorhanden ist oder die
Eingangsklemmenfunktion CKWH aktiviert ist
oder angezeigt wird.
H999 Integrale « Die integrale Ausgangsleistung betragt * Taste fir mehr als 3 Sekunden driicken,

wenn kein Strom vorhanden ist oder die
Eingangsklemmenfunktion CKWH aktiviert ist
oder angezeigt wird.

— Verhinderung der
Auslauffunktion aktiviert.

(F302, kurzzeitiger Netzausfall wird
ibergangen) ist aktiviert.

HEAd/End | Anzeige der « Das erste und letzte Datenelement in der | « MODE-Taste zum Verlassen der
ersten/letzten auh-Datengruppe wird angezeigt. Datengruppe driicken.
Datenelemente
H1/LO Fehler bei « Wahrend der Programmierung wurde ein | « Ein Wert innerhalb der Grenzen des
Parametereinstellung Wert eingegeben, der den Maximal- oder Parameters eingeben.
Minimalwert des Parameters Ubersteigt.
Inlt Parameter werden « Parameter werden mit Standardwerten » Normal, wenn die Meldung nach einigen
initialisiert. initialisiert. Sekunden ausgeblendet wird.
S Automatischer Sto « Die automatische Stoppfunktion, die mit » Um die automatische Stoppfunktion zu
LStp pp PP PP
aufgrund von F256 ausgewahlt wurde, wurde aktiviert. deaktivieren, den Frequenzbefehl LL um
kontinuierlichem Betrieb 0,2 Hz erhéhen, sodass er Gber dem
mit Frequenz im unteren Grenzbereich liegt, oder Betriebsbefehl
Grenzbereich. deaktivieren.
NOFF Unterspannungsfehler « Die Phase-Phase-Eingangsspannung ist » Netzspannung im Hauptschaltkreis messen.
zu niedrig. Wenn die Spannung normal ist, muss der
Frequenzumrichter repariert werden.
AUS ST-Klemme ist AUS. * Der ST-CC (Betrieb zulassig)-Schaltkreis | « ST-CC-Schaltkreis schlieRen.
ist offen.
rtrY Neustart wird * Der Frequenzumrichter wird gerade neu + Der Frequenzumrichter funktioniert wieder
durchgefiihrt. gestartet. normal, wenn er nach einigen Sekunden neu
« Es ist ein kurzzeitiger Stopp aufgetreten. gestartet wird.
StOp Kurzzeitiger Netzausfall | « Die Verhinderung der Auslauffunktion « Um den Vorgang neu zu starten,

Frequenzumrichter zuriicksetzen oder erneut
ein Betriebssignal eingeben.
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Voralarmbedingungen

Voralarmcodes

Code | Voralarm Beschreibung
C Der Frequenzumrichter lauft an der Stromgrenze.
Strombegrenzung Weitere Informationen finden Sie unter den Parametern F601 (siehe Seite 47) und F185 (siehe Seite
52).

Beim Frequenzumrichter kann ein Uberspannungsfehler wegen einer hohen Netzspannung, einer

P .
Uberspannung Nutzbremsung des Motors oder einer Kombination dieser Faktoren auftreten. Weitere Informationen

DC-Bus finden Sie unter den Parametern F305 (siehe Seite 100) und F626 (siehe Seite 100).
L AIarm_yvegen Der Timer fiir die Motorliberlast hat 50 % seines Fehlerniveaus erreicht oder tiberschritten.
Motoriiberlast

H Alarm wegen .
Ubertemperatur des Beim Frequenzumrichter kann ein Uberhitzungsfehler auftreten.
Frequenzumrichters

Die Voralarmcodes werden angezeigt und blinken in folgender Reihenfolge von links nach rechts: C, P, L, H.

Wenn zwei oder mehr Probleme gleichzeitig auftreten, wird einer der folgenden Voralarmcodes angezeigt und blinkt: CP, PL, CPL.

Riicksetzen des Frequenzumrichters nach einer Fehlerbedingung

Die Ursache des Fehlers muss vor der Riicksetzung des Frequenzumrichters behoben werden. Das Riicksetzen des Frequenzumrichters
vor der Fehlerbehebung fiihrt zu erneuten Fehlern.

Der Frequenzumrichter kann nach einem Fehler mit folgenden Vorgéngen zuriickgesetzt werden:

1. Durch Trennen der Stromversorgung.
2. Durch ein externes Signal.
3. Mit der Stop-Taste am Anzeigeterminal:

- STOP-Taste driicken und sicherstellen, dass CLr angezeigt wird.
- Fehlerursache beheben.
- STOP-Taste erneut driicken, um den Frequenzumrichter zuriickzusetzen.

4. Durch ein Fehlerbehebungssignal von einem dezentralen Kommunikationsgerat.

Wenn eine Uberlastfunktion (O11 oder OL2) aktiv ist, kann der Frequenzumrichter nicht zuriicksetzt werden, indem ein Resetsignal von
einem externen Gerat eingegeben wird oder mit der Stop-Taste auf dem Anzeigeterminal, sofern die berechnete Kihizeit noch nicht
verstrichen ist. Berechnete Kiihlzeit:

+ OLI: 30 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers
+ OL2: 120 Sekunden nach dem Auftreten des Fehlers

PNVORSICHT

MOTORUBERHITZUNG
« Das wiederholte Riicksetzen des thermischen Zustands nach einer thermischen Uberlast kann zu einer thermischen Spannung
beim Motor fiihren.
« Motor und angetriebenes Gerat beim Auftreten von Fehlern sofort priifen (z. B. blockierte Motorwelle oder mechanische
Uberlast), bevor ein Neustart vorgenommen wird. AuRerdem den Motorstrom auf ungewdhnliche Bedingungen priifen (wie z. B.
ein Phasenverlust oder Phasenungleichgewicht). Diese Bedingungen kénnen zu einer Beschadigung der Geréte filhren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen und/oder Materialschéden zur Folge haben.
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Parameter zuriicksetzen

Der Frequenzumrichter ER32 bietet drei Optionen zum Riicksetzen von Parametern :

« Ricksetzen auf Werkseinstellung (tYP = 3)
 Ricksetzen fiir 50 Hz (tYP = 1)
« Riicksetzen fiir 60 Hz (tYP = 2)

In diesem Anhang werden die Parameterwerte nach den Ricksetzvorgéangen beschrieben.

Die folgenden Tabellen enthalten:

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Resettyp variieren, siehe unten.
Parameter, deren Werte nach dem Ruiicksetzen je nach Resettyp variieren, siehe Seite 128.
Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell abhéngen, aber NICHT je nach Resettyp

variieren, siehe Seite 128.

Seite 131.

Parameterwerte, die nicht je nach Resettyp variieren

In der Tabelle unten werden die Parameter aufgelistet, deren Werte nach einem Reset nicht je nach Resettyp variieren.

Parameter, deren Werte sich nicht &ndern, wenn ein Reset durchgefiihrt wird, siehe Seite 127).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell und vom Resettyp abhangen, siehe

Um den Wert eines Parameters nach einem Reset zu ermitteln, den Parameter in der ersten Spalte suchen. Der Standardwert befindet
sich in der gleichen Zeile in der letzten Spalte. Die Zahl, die in dieser Spalte angezeigt wird, ist der Wert des Parameters nach einem
beliebigen Resetvorgang (tYP = 1, tYP = 2 oder tYP = 3).

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen NICHT je nach Resettyp variieren

Parameter | Beschreibung Einheit Standardwert
AUl Automatische Anpassung der Hochlauf-/Auslaufzeit - 1
AU4 Makroprogrammierung - 0
FNSL Auswahl der Analogausgangsfunktion - 0
FN Skalierung des Analogausgangs - -
tYp Parameter zurlicksetzen - 0
Fr Befehl fir die Motorlaufrichtung im lokalen Modus - 0
FC Frequenzsollwert im lokalen Modus Hz 0,0
LL Kleine Frequenz Hz 0,0
Pt Motorsteuerungsmodus - 1
OLN Motoriiberlastmerkmale . 0
Srl Vorwahlfrequenz 1 Hz 15
Sr2 Vorwahlfrequenz 2 Hz 20
Sr3 Vorwahlfrequenz 3 Hz 25
Sr4 Vorwahlfrequenz 4 Hz 30
Sr5 Vorwahlfrequenz 5 Hz 35
Sr6 Vorwahlfrequenz 6 Hz 40
Sr7 Vorwahlfrequenz 7 Hz 50
F100 Relaisausgang — Frequenzniveau 1 erreicht Hz 0,0
F101 Relaisausgang — Frequenzniveau 2 erreicht Hz 0,0
F102 Frequenz erreicht-Erkennungsbereich Hz 25
F108 Immer aktiv-Logikfunktion 1 - 0
F109 Funktion VIA-Eingang (Analog- oder Logikauswahl) - 0
F110 Immer aktiv-Logikfunktion 2 - 1
F111 Funktion F-Logikeingang - 2
F112 Funktion R-Logikeingang - 6
F113 Funktion RES-Logikeingang - 10
F118 Funktion VIA-Logikeingang - 7
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Parameter Beschreibung Einheit Standardwert
F130 Primére Funktion Relais (RY-RC) - 4
F132 Funktion Relais (FL) - 1
F137 Sekundare Funktion Relais (RY-RC) - 255
F139 Funktion Relais (RY-RC) — Logikauswahl - 0
F167 Erkennungsbereich fiir Frequenzbefehlibereinstimmung Hz 2,5
F200 Automatisches/manuelles Umschalten des Frequenzsollwerts - 0
F201 VIA-Frequenzsollwert Niveau 1 % 0
F202 VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 1 Hz 0,0
F203 VIA-Frequenzsollwert Niveau 2 % 100
F207 Sekundéare Frequenzsollwertquelle im dezentralen Modus — 2
F210 VIB-Frequenzsollwert Niveau 1 % 0
F211 VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 1 Hz 0,0
F212 VIB-Frequenzsollwert Niveau 2 % 100
F240 Ausgangsfrequenz beim Start Hz 0,5
F241 Betriebsstartfrequenz Hz 0,0
F242 Betriebsstartfrequenz-Hysterese Hz 0,0
F250 Ausgangsfrequenz der DC-Bremsung Hz 0,0
F251 DC-Bremsstrom-Niveau A 50
F252 Bremszeit der DC-Bremsung s 1,0
F256 Betrieb im Ruhe-/Bereitschaftsmodus s 0,0
F264 + Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit s 0,1
F265 + Drehzahlfrequenz-Schritte Hz 0,1
F266 - Drehzahl-Logikeingang-Reaktionszeit s 0,1
F267 - Drehzahlfrequenz-Schritte Hz 0,1
F268 Anfangliche +/- Drehzahlfrequenz Hz 0,0
F269 Riicksetzung der anfanglichen +/- Drehzahlfrequenz - 1
F270 Mittelwert der Ausblendfrequenz 1 Hz 0,0
F271 Bandbreite der Ausblendfrequenz 1 Hz 0,0
F272 Mittelwert der Ausblendfrequenz 2 Hz 0,0
F273 Bandbreite der Ausblendfrequenz 2 Hz 0,0
F274 Mittelwert der Ausblendfrequenz 3 Hz 0,0
F275 Bandbreite der Ausblendfrequenz 3 Hz 0,0
F294 Frequenz bei Forced-Drehzahl Hz 50
F295 Stoffreie Betriebsartenumschaltung - 1
F301 Betriebsartenvorwahl fiir automatischen Wiederanlauf - 3
F302 Netzphasenverlust - 0
F305 Uberspannungsbegrenzung - 2
F307 Netzspannungskorrektur und Begrenzung der Motorspannung - 3
F311 Befehl fiir die Motorlaufrichtung - 1
F312 Zufallsgesteuerter Taktfrequenzmodus - 0
F316 Modus der Taktfrequenz - 1
F320 Verstarkung der Schwankung % 0
F323 Fur Schwankungen unempfindliches Drehmomentband % 10
F359 Wartezeit PID-Regelung s 0
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Parameter | Beschreibung Einheit Standardwert
F360 PID-Regelung aktivieren - 0
F362 P-Anteil PID-Regelung - 0,30
F363 I-Anteil PID-Regelung - 0,20
F366 D-Anteil PID-Regelung - 0,00
F400 Motormessung aktivieren - 0
F401 Schlupfkompensation % 50
F418 Verstarkung des Frequenzreglers - 40
F419 Stabilitdt des Frequenzreglers - 20
F470 Bias des VIA-Analogeingangs - 128
F471 Verstarkung des VIA-Analogeingangs - 148
F472 Bias des VIB-Analogeingangs - 128
F473 Verstarkung des VIB-Analogeingangs - 148
F482 Sperrfilter fiir Leitungsstérungen Mikrosekunden 442
F483 Sperrfilterverstarkung fur Leitungsstérungen - 100
F484 Verstarkung der Stromversorgungseinstellung — 0,0
F485 "Schutz Strémungsabriss"-Regelungskoeffizient 1 - 100
F492 "Schutz Stromungsabriss"-Regelungskoeffizient 2 - 100
F495 Maximaler Spannungseinstellungskoeffizient % 104
F496 Einstellungskoeffizient der Wellenformumschaltung kHz 14,0
F502 Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 - 0
F503 Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 - 0
F504 Auswahl des Rampentyps Hochlauf/Auslauf (Rampenumschaltung) - 1
F505 Frequenzumschaltung des Rampentyps Hochlauf/Auslauf Hz 0,0
F506 Unterer Wert der S-Rampe % 10
F507 Oberer Wert der S-Rampe % 10
F602 Fehlerspeicher des Frequenzumrichters - 0
F603 Externer Fehler im Stop-Modus - 0
F604 Externer Fehler — DC-Bremszeit s 1,0
F605 Ausgangsphasenfehler-Erkennungsmodus - 3
F607 Zeitdauer der Motor(iberlast s 300
F608 Netzphasenfehler-Erkennungsmodus - 1
F609 Unterlasterkennungsniveau — Bandbreite % 10
F610 Unterlastfehler/-alarm-Auswahl - 0
F611 Unterlasterkennungsniveau % I A 0
F612 Unterlasterkennungszeit s 0
F613 Ausgangsseitige Kurzschlusserkennung - 0
F615 Uberdrehmomentfehler/-alarm-Auswahl - 0
F616 Uberdrehmoment-Erkennungsniveau % 130
F618 Uberdrehmoment-Erkennungszeit s 0,5
F619 Uberdrehmoment-Erkennungsniveau — Bandbreite % 10
F621 Einstellung fiir Betriebsstundenalarm Stunden 610,0 (6100 h)
F627 Betriebsmodus Unterspannungsfehler - 0
F632 Motoriberlastspeicher - 0
F633 Verlust des VIA-Analogsignals % 0
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Parameter | Beschreibung Einheit Standardwert
F634 Umgebungstemperatur fiir Wartungsalarm des Frequenzumrichters - 3
F645 Thermischer Motorschutz Giber PTC-Fiihler aktiviert - 0
F646 PTC-Widerstandswert Q 3000
F650 Forced-Drehzahl aktivieren - 0
F691 Steigung Analogausgang - 1
F692 Bias des Analogausgangs % 0
F700 Parametersperre - 0
F701 Grafikterminalanzeige: Einheit % oder A/V - 1
F702 Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Umrechnungsfaktor - 0
F705 Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Steigung fiir Umrechnung - 1
F706 Benutzerdefinierte Frequenzanzeige — Bias fiir Umrechnung Hz 0,0
F707 Schrittweise Anderung des Frequenzsollwerts im lokalen Modus Hz 0,0
F708 Frequenzauflésung der Grafikterminalanzeige - 0
F710 Standardbetriebswert der Grafikterminalanzeige - 0
F721 Motor anhalten im lokalen Modus - 0
F730 Tasten des Grafikterminals zur Anderung des Frequenzsollwerts deaktivieren - 0
F732 LOC/REM-Taste des Grafikterminals deaktivieren - 0
F733 Deaktivieren der RUN- und der STOP-Taste des Grafikterminals im lokalen Modus - 0
F734 STOP-Taste des Grafikterminals im dezentralen Modus deaktivieren - 0
F735 Fehlerreset fiir Grafikterminal deaktivieren - 1
F738 Anzeige des Untermentis AUF - 0
F748 Gesamtverbrauchspeicher - 1
F800 Baudrate - 1
F801 Paritat - 1
F802 Adresse - 1
F803 Timeout s 3
F805 Kommunikationswartezeit s 0,00
F806 Kommunikation zwischen Slave und Master - 0
F811 Kommunikations-Frequenzsollwert Niveau 1 % 0
F812 Kommunikations-Ausgangsfrequenz Niveau 1 Hz 0,0
F813 Kommunikations-Frequenzsollwert Niveau 2 % 100
F829 Protokoll - 1
F851 Einstellung fiir Kommunikationsfehler - 4
F856 Motorpole fiir die Kommunikation - 2
F870 Block Write-Daten 1 - 0
F871 Block Write-Daten 2 - 0
F875 Block Read-Daten 1 - 0
F876 Block Read-Daten 2 - 0
F877 Block Read-Daten 3 - 0
F878 Block Read-Daten 4 - 0
F879 Block Read-Daten 5 - 0
F880 Freier Wert - 0
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Tabellen fiir die Parameterriicksetzung

Parameter | Beschreibung Einheit Standardwert
F890 Parameter fiir Option 1 - 0
F891 Parameter fiir Option 2 - 0
F892 Parameter fiir Option 3 - 0
F893 Parameter fir Option 4 - 0
F894 Parameter fiir Option 5 - 0
F895 Parameter fiir Option 6 - 0
F896 Parameter fiir Option 7 - 0
F897 Parameter fiir Option 8 - 0
F898 Parameter fiir Option 9 - 0
F899 Parameter fiir Option 10 - 0
F910 Stromniveau fiir Erkennung von Gleichlauffehler (PM-Motor) %lA 100
Fo11 Zeitdauer der Gleichlauferkennung (PM-Motor) s 0,00
F912 Drehmomenteinstellungskoeffizient bei hoher Drehzahl (PM-Motor) - 0
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Tabellen fiir die Parameterriicksetzung

Parameterwerte, die je nach Resettyp variieren

Die Tabelle unten enthalt die Parameter, deren Werte nach einem Reset je nach Resettyp (tYP = 1, tYP = 2 oder tYP = 3) variieren.

Um den Wert eines Parameters nach einem Reset zu ermitteln, den Parameter in der ersten Spalte suchen. Der Standardwert je nach
Resettyp befindet sich in der gleichen Zeile in der entsprechenden Spalte. Die Zahl, die in dieser Spalte angezeigt wird, ist der Wert des
Parameters nach dem entsprechenden Resetvorgang.

Parameter, deren Werte nach dem Riicksetzen je nach Resettyp variieren

Parameter | Beschreibung Einheit Riicksetzen | Riicksetzen | Riicksetzen
auf Werks- fiir 50 Hz fiir 60 Hz
einstellung tYP=1 tYP=2

tYP=3

CNOd Quelle fiir Start-/Stoppliberwachung des - 0 1 1

Frequenzumrichters
FNOd Primare Frequenzsollwertquelle fir . 0 1 1
Frequenzumrichter

FH Maximale Frequenz Hz 50 50 60

UL GrolRe Frequenz Hz 50 50 60

ul Nennfrequenz des Motors Hz 50 50 60

F170 Nennfrequenz des Motors 2 Hz 50 50 60

F204 VIA-Ausgangsfrequenz Niveau 2 Hz 50 50 60

F213 VIB-Ausgangsfrequenz Niveau 2 Hz 50 50 60

F303 Automat. Fehlerreset - 0 0 0

F480 Koeffizient des Magnetisierungsstroms % 100 0 100

F481 Kompensationsfilter fur Leitungsstorungen Mikrosekunden 0 100 0

F814 Kommunikations-Ausgangsfrequenz Niveau 2 Hz 50 50 60
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Tabellen fiir die Parameterriicksetzung

Parameterwerte, die sich bei einem Reset nicht dndern

Die in der Tabelle unten aufgefiihrten Parameter kénnen nicht zuriickgesetzt werden. In der Tabelle sind die Standardeinstellungen dieser
Parameter aufgefiihrt.

Parameter, deren Werte sich nicht @ndern, wenn ein Reset durchgefiihrt wird

Parameter | Beschreibung Standardwert

FN Skalierung des Analogausgangs =

FNSL Auswahl der Analogausgangsfunktion 0

F109 Fun}(tion VIA-Eingang (Analog- oder 0

Logikauswahl)

F470 Bias des VIA-Analogeingangs 128

F471 Verstarkung des VIA-Analogeingangs 148

F472 Bias des VIB-Analogeingangs 128

F473 Verstarkung des VIB-Analogeingangs 148

F880 Freier Wert 0
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

In der Tabelle mit Konfigurationseinstellungen kénnen Parameterstandardeinstellungen nachgeschlagen, angepasste
Parametereinstellungen aufgezeichnet und Abschnitte des Handbuchs ausfindig gemacht werden, die detaillierte

Parameterbeschreibungen enthalten.

Tabelle mit Konfigurationseinstellungen

Code | Seite | Name =L
heit

Einstellbereich / Funktion

Werks-
einstellung

Bediener-
einstellung

FC 54 Frequenzsollwert im

= | lokalen Modus Hz

LL bis UL

0,0

Automatische
Anpassung der -
Hochlauf-/Auslaufzeit

AUl 37

Deaktiviert

Aktiviert (ACC und dEC)

Aktiviert (nur ACC)

AU4 42 | Makroprogrammierung -

Werkseinstellung

Betrieb zulassig

3-Draht-Steuerung

+/- Drehzahl

4 — 20 mA-Steuerung

§tart/Stopp-
Uberwachung im -
dezentralen Modus

CNOd | 54

Steuerklemmen der Logikeingéange

slo|lplw|N|2lo|N|2|o

Grafikterminal

Serielle Kommunikation

Primére
Frequenzsollwertquelle | -
im dezentralen Modus

FNOd 54

VIA

VviB

Grafikterminal

Serielle Kommunikation

+/- Drehzahl

Auswahl der
Analogausgangs- -
funktion

FNSL 84

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Frequenzsollwert

DC-Bus-Spannung

Ausgangsspannung des Motors

Leistungsaufnahme

Ausgangsleistung

Geschatztes Motormoment

o N|lo|a|l sl w| M 2|o|lal bl NN

Motormoment/Strom

Thermischer Motorzustand

10

Thermischer Frequenzumrichterzustand

1"

NICHT VERWENDEN

12

Interner Frequenzsollwert (nach PID)

13

VIA-Eingangswert

14

VIB-Eingangswert

Festgelegter Ausgang — 100 % Signal
(Auswahl 1 — Ausgangsstrom)

Festgelegter Ausgang — 50 % Signal (Auswahl 1
— Ausgangsstrom)

Festgelegter Ausgang — 100 % Signal
(Auswahl 0, 2, 3,4,5,6,7,8,9,10,12,13, 14, 18)

18

Daten fiir die serielle Kommunikation

19

NICHT VERWENDEN
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
FN 38 Skalierung des R _ - _
Analogausgangs
0 Keine Aktion
1 Parameter fiir 50 Hz zurlicksetzen
2 Parameter fiir 60 Hz zurlicksetzen
3 Ricksetzen auf Werkseinstellung
4 Riicksetzen der Fehlerliste
Parameter - - -
tYP 41 Zuriicksetzen - 5 Riicksetzen der bisherigen Motorlaufzeit 0 -
6 Riicksetzen des Fehlers EtYP
7 Individuelle Einstellungen speichern
8 Individuelle Einstellungen aufrufen
9 Ricksetzen der bisherigen Betriebszeit des
Frequenzumrichters
0 Rechtslauf
Befehl fiir die 1 Linkslauf
Fr 54 | Motorlaufrichtung im - 0
lokalen Modus 2 Rechtslauf (R/L-Umschaltung méglich)
3 Linkslauf (R/L-Umschaltung mdglich)
ACC 37 | Hochlaufzeit 1 s - 0,0 — 3200 Modellabhéngig
dEC 37 | Auslaufzeit 1 s - 0,0 — 3200 Modellabhangig
FH 59 | Maximale Frequenz Hz - 30,0 -200,0 80,0
UL 59 | GroRe Frequenz Hz - 0,5-FH 50,0
LL 59 | Kleine Frequenz Hz - 0,0-UL 0,0
ul | ag | Nennfrequenz des Hz | - |250-200,00 50,0
Motors
230V- 155330 230
Nennspannung des Modelle
uLu 40 \%
Motors 460 V-
Modelle 50 — 660 400
0 Konstante V/Hz
1 Variables Drehmoment
P Konstante V/Hz mit automatischem
Drehmoment-Boost
Pt 45 | Motorsteuerungsmodus B 3 Vektorsteuerung ohne Signalgeber !
4 Energiesparen
5 Reserviert (NICHT VERWENDEN)
6 Reserviert (NICHT VERWENDEN)
ub 47 | Motorspannungs-Boost % - 0,0-30,0 Modellabhéngig
- - - 5
tHr 48 Uberlasteinstellung des %A 10-100 % dgs Ausgangsnennstroms des 100 %
Motornennstroms Frequenzumrichters
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
0 Selbstkiihlend, Uberlastschutz
1 Selbstkiihlend, Uberlastschutz und
Stillstand
2 Selbstkiihlend
Selbstkihlend, Stillstand wegen
3 2
Uberlast
OLN 107 | Motortiberlastmerkmale - ~ 0
4 Fremd gekdihlt, Uberlastschutz
5 Fremd gekiihlt, Uberlastschutz und
Stillstand
6 Fremd gekihlt
Fremd gekdihlt, Stillstand wegen
7 .
Uberlast
Srl 89 | Vorwahlfrequenz 1 Hz 1 LL bis UL 15
Sr2 89 | Vorwahlfrequenz 2 Hz 1 LL bis UL 20
Sr3 89 | Vorwahlfrequenz 3 Hz 1 LL bis UL 25
Sr4 89 | Vorwahlfrequenz 4 Hz 1 LL bis UL 30
Sr5 89 | Vorwahlfrequenz 5 Hz 1 LL bis UL 35
Sr6 89 | Vorwahlfrequenz 6 Hz 1 LL bis UL 40
Sr7 89 | Vorwahlfrequenz 7 Hz 1 LL bis UL 50
Floo | g1 | Relaisausgang - ! Hz - 0,0 bis FH 0,0
Frequenzniveau 1 erreicht
Flo1 | g1 |Relaisausgang— Hz - 0,0 bis FH 0,0
Frequenzniveau 2 erreicht
Flo2 | go | Frequenz erreicht Hz - |00bisFH 25
Erkennungsbereich
F108 88 | Immer aktiv-Logikfunktion 1 - 0-—71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 0
Funktion VIA-Eingang 0 Analogeingang
F109 81 | (Analog- oder - 1 Logikeingang — Sink (negative Logik) 0
Logikauswahl) 2 Logikeingang — Source (positive Logik)
F110 88 | Immer aktiv-Logikfunktion 2 - 0-71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 1
F111 81 | Funktion F-Logikeingang - 0-—71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 2
F112 81 | Funktion R-Logikeingang - 0-71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 6
F113 81 | Funktion RES-Logikeingang - 0-71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 10
F118 81 | Funktion VIA-Logikeingang - 0-71 | Siehe Tabelle auf Seite 67 bis 69 7
Primére Funktion Relais 0-61, . . .
F130 85 (RY-RC) - 254, 255 Siehe Tabelle auf Seite 73 bis 77 4
F132 85 | Funktion Relais (FL) - 0-61, Siehe Tabelle auf Seite 73 bis 77 11
: = 254,255 —_
N Sekundare Funktion Relais 0-61, . . .
F137 91 (RY-RC) - 254, 255 Siehe Tabelle auf Seite 73 bis 77 255
o1 Funktion Relais (RY-RC) — 0 F130 (primar) und F137 (sekundar) 0
F139 . -
| Logikauswahl 1 F130 (primar) oder F137 (sekundar)
Erkennungsbereich fiir
F167 92 Frequenzbefehllber- Hz - 0,0 bis FH 2,5

einstimmung
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
F170 52 | Nennfrequenz des Motors 2 Hz - 25,0 bis 200,0 50,0
. 230 .
F171 52 | Nennspannung des Motors 2 | V V-Modell 50 bis 330 230
F172 52 | Motorspannungs-Boost 2 % - 0-30 MOde”gbhéngi
. Uberlasteinstellung des o 10— 100 % des
F173 52 Motornennstroms 2 WlA ° Frequenzumrichter-Nennwerts 100
F185 52 Strombegrenzung des %/A R 10— 110% 110
Motors 2
Automatisches/manuelles 0 Aktiviert 0
F200 84 | Umschalten des - .
Frequenzsollwerts 1 Deaktiviert
F201 82 V!A-Frequenzsollwert % R 0-100 0
Niveau 1
F202 go | VIA-Ausgangsfrequenz Hz - 0,0 - 200,0 0,0
Niveau 1
203 82 V!A-Frequenzsollwert % 0-100 100
Niveau 2
F204 go | VIA-Ausgangsfrequenz Hz 0,0 —200,0 50,0
Niveau 2
1 VIA
Sekundéare 2 ViB
F207 56 | Frequenzsollwertquelle im - 3 Grafikterminal 2
dezentralen Modus 4 Serielle Kommunikation
5 +/— Drehzahl
F210 82 V!B-Frequenzsollwen % 0-100 0
Niveau 1
P11 | g2 | Y/B-Ausgangsfrequenz Hz 0,0 - 200,0 00
Niveau 1
212 82 V!B-Frequenzsollwert % 0-100 100
Niveau 2
F213 go | VIB-Ausgangsfrequenz Hz 0,0 - 200,0 50,0
Niveau 2
F240 60 Ausgangsfrequenz beim Hz R 05— 10,0 05
Start
F241 114 | Betriebsstartfrequenz Hz - 0,0 -FH 0,0
F242 114 Betriebsstartfrequenz-Hyster Hz R 0.0~ FH 0.0
ese
F250 66 Ausgangsfrequenz der Hz R 0.0—FH 0,0
DC-Bremsung
F251 66 | DC-Bremsstrom-Niveau %IA - 0-100% 50
F252 66 | DC-Bremszeit s - 0,0-20,0 1,0
iah i . Deaktiviert | 0,0
256 56 Betrlgb im Ruhe-/ s 0.0
Bereitschaftsmodus Aktiviert | 0,1 — 600,0
F264 %0 + Drehzahl-l_.oglkelngang- s R 0,0—-10,0 0.1
Reaktionszeit
F265 go | * Drehzahlfrequenz- Hz - 0,0 - FH 0,1
Schritte
F266 %0 |- Drehzahl-Logikeingang- s R 0,0-10,0 0.1

Reaktionszeit
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
F267 90 | - Drehzahlfrequenz-Schritte | Hz - 0,0-FH 0,1
Fas | go |Anfangliche +/- Hz - |00-FH 0,0
Drehzahlfrequenz
Ricksetzung der 0 Deaktiviert
F269 90 | anféanglichen +/- - . 1
Drehzahlfrequenz 1 Aktiviert
Mittelwert der
F270 85 Ausblendfrequenz 1 Hz B 0.0 -FH 0.0
. Bandbreite der
271 65 Ausblendfrequenz 1 Hz ° 0,0-300 0.0
Mittelwert der
272 - —
Fa7 65 Ausblendfrequenz 2 Hz 0.0 -FH 0.0
Bandbreite der
) - _
F273 65 Ausblendfrequenz 2 Hz 00-300 00
Mittelwert der
)74 - _F
Fa74 65 Ausblendfrequenz 3 Hz 0.0-FH 0.0
Bandbreite der
2 - —
F275 65 Ausblendfrequenz 3 Hz 0,0-300 0.0
) Frequenz bei
F294 57| Forced-Drehzahl Hz B LL-UL 500
i 0 Deaktiviert 1
F205 55 Sto@frele R
— | Betriebsartenumschaltung 1 Aktiviert
F300 64 Niveau der Taktfrequenz kHz - 6,0 -16,0 Modellabhéngig
0 Deaktiviert
1 Nach kurzem Stromausfall
Betriebsartenvorwahl fiir 2 \’;‘/?ezh;i:r S:ttguetbwzuur?:SIQ
F301 | 98 |automatischen - 9 3
Wiederanlauf Nach kurzen Stromausfall oder der
3 Wiederherstellung von "Betrieb
zulassig"
4 Bei jedem Start
0 Deaktiviert
F302 99 Auslaufen bei kurzzeitigem R 1 NICHT AUSWAHLEN 0
Netzausfall
2 Leerlauf bis zum Stopp fahren
0 Deaktiviert
F303 96 | Automat. Fehlerreset - 3
1-10 | Anzahl der Fehlerreset-Versuche
0 Aktiviert
1 Deaktiviert
F305 100 | Uberspannungsbegrenzung | - 2 Aktiviert (Modus fiir kurze Auslaufzeit) 2
Aktiviert (Modus fir dynamische kurze
3 .
Auslaufzeit)
Netzspannung nicht korrigiert —
0
Motorspannung begrenzt
1 Netzspannung wird korrigiert —
Netzspannungskorrektur Motorspannung begrenzt
F307 51 | und Begrenzung der - 3
Motorspannung 2 Netzspannung nicht korrigiert —
Motorspannung nicht begrenzt
3 Netzspannung korrigiert —

Motorspannung nicht begrenzt
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
0 Betrieb im Rechts- oder Linkslauf
- 57 | Befeh fur die i Zuléssig 1
: = | Motorlaufrichtung 1 Betrieb im Linkslauf verboten
2 Betrieb im Rechtslauf verboten
0 Deaktiviert
12 64 Zufallsgesteuerter R 0
— | Taktfrequenzmodus 1 Aktiviert
0 Alle Modelle: Die Taktfrequenz wird
NICHT automatisch reduziert
Alle Modelle: Die Taktfrequenz wird
1 ; ;
automatisch reduziert
F316 64 | Modus der Taktfrequenz - 1
P 460 V-Modelle*: Die Taktfrequenz wird
NICHT automatisch reduziert
460 V-Modelle*: Die Taktfrequenz wird
3 - -
automatisch reduziert
F320 115 Verstarkung der % R 0—100% 0
Schwankung
Fir Schwankungen
F323 115 | unempfindliches % - 0-100% 0
Drehmomentband
F359 87 | Wartezeit PID-Regelung s - 0-2400 0
0 PID deaktiviert
F360 86 | PID-Regelung aktivieren - 1 Aktiviert — Rickkopplungsquelle: VIA 0
2 Aktiviert — Rickkopplungsquelle: VIB
F362 86 | P-Anteil PID-Regelung - - 0,01-100,0 0,30
F363 86 I-Anteil PID-Regelung - - 0,01-100,0 0,20
F366 87 D-Anteil PID-Regelung - - 0,00 - 2,55 0,00
0 Deaktiviert
P 0h o
F400 49 | Motormessung aktivieren - 1 A.ktlwert Parameter 402 bendtigt 0
Einstellung
2 Aktiviert — vollstandige Motormessung
F401 53 | Schlupfkompensation % - 0-150 50
Fa02 | 53 |AutomatischerBoostd. % | - |00-30.0 Modellabhéingig
Drehmoments
F415 48 Motornennstrom bei Volllast A - 0,1-200,0 Modellabhéngig
F416 48 | Motorleerlaufstrom % - 0,0-30,0 Modellabhingig
y U/mi -
F417 48 | Motornenndrehzahl n - 100 —9.999 Modellabhéngig
F418 53 Verstarkung des R R 1-150 20
Frequenzreglers
F419 53 Stabilitat des R R 1-100 20
Frequenzreglers
Bias des
F470 83 VIA-Analogeingangs ° B 0-255 128
y Verstarkung des
Fa71 83 VIA-Analogeingangs B B 0-255 148
. Bias des
Far2 83 VIB-Analogeingangs B B 0-255 128
F473 | g3 | Verstérkung des - - |o-2s5 148

VIB-Analogeingangs
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
Faso | o | Koeffizient des - | - |100-130 100
Magnetisierungsstroms
Fasi 105 Kovmpensaflonsfllter fir us - | 0- 9999 0
Leitungsstérungen
F482 105 | Sperrfilter fur Leitungsstérungen us - | 0-9999 442
F483 105 Splerrfllterv:arstarkung fur B - | 0,0-300,0 100,0
Leitungsstérungen
F484 105 Verstarkung der ) B - | 0,0bis 2,0 0.0
Stromversorgungseinstellung
F485 50 Schutz Stromu_ngsabrlss - B - 1 10-250 100
Regelungskoeffizient 1
"Schutz Strémungsabriss"- R R
Fa92 50 Regelungskoeffizient 2 50150 100
F494 50 | Motoreinstellungskoeffizient - - | NICHT ANPASSEN Modellabhangig
Fa05 | 5o | Maximaler Spannungs- % | - |90-110 104
einstellungskoeffizient
F496 50 Einstellungskoeffizient der KHz - |o1-140 14,0
Wellenformumschaltung
F500 61 | Hochlaufzeit 2 s 1 10,0-3200 20,0
F501 61 | Auslaufzeit 2 s 1 10,0-3200 20,0
0 | Linear
F502 61 | Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1 - 1 | S-Rampe 1 0
2 | S-Rampe 2
0 | Linear
F503 62 | Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2 - 1 | S-Rampe 1 0
2 | S-Rampe 2
Auswahl des Rampentyps 1 | Rampentyp Hochlauf/Auslauf 1
F504 63 | Hochlauf/Auslauf - 1
(Rampenumschaltung) 2 | Rampentyp Hochlauf/Auslauf 2
. Frequenzumschaltung des _
F503 &3 Rampentyps Hochlauf/Auslauf Hz - |00-UL 0.0
F506 62 | Unterer Wert der S-Rampe % - 10-50 10
F507 62 | Oberer Wert der S-Rampe - - 10-50 10
F601 47 | Strombegrenzung des Motors %IA - [10-110% 110%
i 0 | Geldscht
F602 99 Fehlerspelchgr des R 0
== | Frequenzumrichters 1 | Beibehalten
0 | Freier Auslauf
F603 92 | Externer Fehler im Stop-Modus - 1 | Rampenstopp 0
2 | DC-Bremsung
F604 92 | Externer Fehler — DC-Bremszeit s - 10,0-20,0 1,0
0 | Deaktiviert
1 | Beim ersten Start
F60s | 101 | Ausgangsphasenfehler- ) 2 | Beijedem Start 3
’ — | Erkennungsmodus 3 | Wahrend des Betriebs
4 | Beim Start und wéahrend des Betriebs
5 | Lasttrennschalter-Modus
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
F607 48 | Zeitdauer der Motoruberlast s - 10 — 2400 300
- 0 Deaktiviert
F608 29 Netzphasenfehler- R 1
Erkennungsmodus 1 Aktiviert
F609 102 Unterlast.erkennungsnlveau - % R 1_20 10
Bandbreite
0 Alarm
F610 102 | Unterlastfehler/-alarm-Auswahl - 0
1 Fehler
F611 102 | Unterlasterkennungsniveau %IA - 0-100% 0
F612 102 | Unterlasterkennungszeit s - 0-255 10
0 Jedes Mal (Standardimpuls)
1 Nur einmal nach Einschalten der
iti Stromversorgung (Standardimpuls
F613 103 Ausgangsseitige B gung ( ) 0
Kurzschlusserkennung 2 Jedes Mal (Kurzimpuls)
Nur einmal nach Einschalten der
3 .
Stromversorgung (Kurzimpuls)
() » - 0 Alarm
F615S 104 Uberdrehmomentfehler/-alarm: B 0
— | Auswahl 1 | Fehler
Fol6 | 104 | Doerdrehmoment % | - |o-200 130
Erkennungsniveau
Fols | 104 | perdrehmoment- s | - |00-100 05
Erkennungszeit
619 104 U.berdrehmoment.-Erkennungs % R 0-100% 10
niveau - Bandbreite
Einstellung fiir 0,0 -999,9 (0,1 = 1 Stunde, 100 =
vl -
Fo21 o4 Betriebsstundenalarm h 1000 Stunden) 6100
Betriebsniveau 100 bis 150 % der
262 - 0,
F626 100 Uberspannungsfehler K 1 DC-Bus-Nennspannung 140
0 Nur Alarm (Erkennungsniveau unter
60 %)
Betriebsmodus -
F627 100 - 1 Fehler (Erkennungsniveau unter 60 %) 0
Unterspannungsfehler
2 Nur Alarm (Erkennungsniveau unter
50 %)
0 Geldscht
F632 99 | Motorlberlastspeicher - 0
1 Beibehalten
0 Deaktiviert
F633 103 | Verlust des VIA-Analogsignals % 0
1-100 | Fehlererkennungsniveau
1 -10-10°C
2 11-20°C
Umgebungstemperatur fiir 3 21-30°C
F634 105 | Wartungsalarm des - - 3
Frequenzumrichters 4 31-40°C
5 41-50°C
6 51-60°C
0 deaktiviert
) Thermischer Motorschutz tber —
F645 87 PTC-Fiihler aktiviert - 1 Aktiviert (Fehlermodus) 0
2 Aktiviert (Alarmmodus)
F646 87 | PTC-Widerstandswert Q - 0-9999 3000
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
0 Deaktiviert
F650 57 | Forced-Drehzahl aktivieren - 0
1 Aktiviert
0 Negative Steigung
F691 85 | Steigung Analogausgang - 1
1 Positive Steigung
F692 85 | Bias des Analogausgangs % - 0-100% 0
Alle Parameter sind entsperrt und
kénnen geandert werden.
0 Die Tabelle auf Seite 23 enthalt die
. Parameter, die bei aktivem
F700 43 | Parametersperre - Frequenzumrichter allerdings nicht 0
geandert werden kénnen.
Nur der Parameter F700 kann
1 x
geandert werden.
i i ige: 0 %
F701 93 G.raflk.teormlnalanzelge. R o 1
Einheit % oder AV 1 A (Ampere) oder V (Volt)
Benutzerdefinierte 0 Frequenz in Hz
F702 94 | Frequenzanzeige — - 0,01 — 0
Umrechnungsfaktor 200,0 Umrechnungsfaktor
Benutzerdefinierte 0 Negative Steigung
F705 95 | Frequenzanzeige — Steigung - ” - 1
fiir Umrechnung 1 Positive Steigung
Benutzerdefinierte
F706 95 | Frequenzanzeige — Bias flr Hz - 0,00 - FH 0,00
Umrechnung
Schrittweise Anderung des Deaktiviert | 0,00
F707 55 | Frequenzsollwerts im lokalen | Hz 0,00
Modus Aktiviert | 0,01 — FH
o 0 Deaktiviert — 0,1 Hz-Schritte
F708 93 Freq.uenza_uflosung. der R 0
Grafikterminalanzeige 1-255 | Siehe Formel auf Seite 94
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
Betriebsfrequenz des Motors, (Hz oder
0 | benutzerdefinierte Anzeige, siehe F702
Seite 94)
Frequenzsollwert, (Hz oder
1 | benutzerdefinierte Anzeige, siehe F702 auf
Seite 94)
Motorstrom, (% oder A, siehe F701 Seite
2
93)
3 | Nennstrom des Frequenzumrichters (A)
4 Thermischer Frequenzumrichterzustand
o,
F710 23 Standardbetriebswert der R (%) 0
== | Grafikterminalanzeige 5 | Ausgangsleistung (kW)
Interner Frequenzsollwert (nach
6 | PID-Funktion), (Hz oder benutzerdefinierte
Anzeige, siehe F702 Seite 94)
7 | Daten fiir die serielle Kommunikation
8 Ausgangsdrehzahl (U/min, siehe F417
Seite 48)
Zeigt die Zahlerwerte der gesamten
9 .
Kommunikation im Netz an.
1 | Zeigt die Zahlerwerte der gesamten
0 | Kommunikation im normalen Status im an.
i 0 | Rampensto
1 55 Motor anhalten im lokalen B P! PP 0
Modus 1 | Freier Auslauf
Tasten des Grafikterminals zur 0 | Aktiviert
F730 58 | Anderung des - — 0
Frequenzsollwerts deaktivieren 1 | Deaktiviert
- 0 | Aktiviert
732 58 LOC./REM .Taste des. ) R 0
Grafikterminals deaktivieren 1 | Deaktiviert
Deaktivieren der RUN- und der 0 | Aktiviert
o STOP-Taste des
F733 58 Grafikterminals im lokalen : 1 | Deaktiviert 0
Modus
STOP-Taste des 0 | Aktiviert
F734 58 | Grafikterminals im dezentralen - . 0
Modus deaktivieren 1 | Deaktiviert
¥ 1 i 0 | Aktiviert
F735 58 Fehlerrgset fir Grafikterminal R 0
deaktivieren 1 | Deaktiviert
0 | AUF angezeigt
F738 43 | Anzeige des Untermenls AUF - 0
1 | AUF nicht angezeigt
0 | Deaktiviert
F748 94 | Gesamtverbrauchspeicher - 1
1 | Aktiviert
0 | 1kWh
igeeinheit fii 110,1kWh
F749 04 Anzeigeeinheit fur KWh Modell-
= | Gesamtverbrauch 2 0,01 kwWh abhangig
3 | 0,001 kWh
0 | 9600 bps
F800 109 | Baudrate - 1
1 119200 bps
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name E"]- Einstellbereich / Funktion ULl ?edlener-
heit stellung | einstellung
0 | Keine Paritat
F801 109 | Paritat - 1 | Gerade Paritat 1
2 | Ungerade Paritat
F802 109 | Adresse - - | 0-247 1
0 | Kommunikationsfehlererkennung deaktiviert
F803 109 | Timeout s 3
1-100| sekunden
F805 109 | Kommunikationswartezeit S - 10,00-2,00 0,00
Slave — Frequenzumrichter fahrt herunter,
0 | wenn die Kommunikation mit dem Master
unterbrochen ist
Slave — letzter Befehl wird ausgefiihrt, wenn
1 | die Kommunikation mit dem Master
F806 109 Kommunikation zwischen Slave R unterbrochen ist 0
ovo — | und Master Slave — Frequenzumrichterfehler, wenn die
2 | Kommunikation mit dem Master
unterbrochen ist
3 | Master — Ubertragung von Frequenzbefehlen
4 | Master— Ubertragung von
Ausgangsfrequenzsignalen
. Kommunikations- o
F81l 110 Frequenzsollwert Niveau 1 % | - |0-100 0
Fs12 | 110 | Kommunikations- Hz | - |00-2000 0,0
— | Ausgangsfrequenz Niveau 1
A Kommunikations- o
F813 | 110 Frequenzsollwert Niveau 2 & - |0-100 100
Fgia | 119 | Kommunikations- Hz | - |0,0-2000 50,0
— | Ausgangsfrequenz Niveau 2
0 | NICHT VERWENDEN
1 | Modbus RTU
F829 110 | Protokoll - 2 | Metasys N2 1
3 | Apogee P1 FLN
4 | BACnet
Frequenzumrichter fahrt herunter. Die
0 serielle Steuerung wird wieder an die durch
FNOd und CNOd definierten Quellen
Ubergeben.
1 | Der letzte Befehl wird ausgefiihrt
Einstellung fir 2 Frequenzumrichter fahrt herunter. Serielle
F851 109 ,g X - Steuerung wird beibehalten. 4
Kommunikationsfehler
Frequenzumrichter stellt den Betrieb des
3 | Motors ein, der herunterfahrt. Serielle
Steuerung wird beibehalten.
Frequenzumrichter gibt einen
4 | Kommunikationsfehler Err5 oder einen

Netzwerkfehler Err8 aus.
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name Ein- Einstellbereich / Funktion Werks- | Bediener-
heit einstellung | einstellung

2 Pole
4 Pole
6 Pole
8 Pole
10 Pole
12 Pole
14 Pole
16 Pole

Motorpole fiir die

F836 Kommunikation

Keine Auswahl
Befehl 1
Befehl 2

F870 11 | Block Write-Daten 1 - Frequenzbefehl 0

Ausgangsdaten an der Klemmenleiste

Analogausgang fir Kommunikation
Motordrehzahl-Befehl

Keine Auswahl
Befehl 1
Befehl 2
Frequenzbefehl 0

F871

Block Write-Daten 2 -

Ausgangsdaten an der Klemmenleiste

Analogausgang fiir Kommunikation
Motordrehzahl-Befehl

Keine Auswahl

Statusinformationen

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Ausgangsspannung

Alarminformationen

Istwert PID

F875 Block Read-Daten 1 -

Uberwachung Eingangsklemmenleiste

Uberwachung Ausgangsklemmenleiste

ol Nl bW N 2ojloalbd N 2|l sl W N aOojoN|O|Ol b W N =

Uberwachung VIA-Klemmenleiste

Uberwachung VIB-Klemmenleiste

ol o
S| o

Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

Code | Seite | Name Al Einstellbereich / Funktion e Bediener-
heit einstellung | einstellung

Keine Auswahl

Statusinformationen

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Ausgangsspannung

Alarminformationen
Istwert PID

F876

Block Read-Daten 2 -

Uberwachung Eingangsklemmenleiste

Uberwachung Ausgangsklemmenleiste

Ol oo Nl | W N = O

Uberwachung VIA-Klemmenleiste

o

Uberwachung VIB-Klemmenleiste

[

Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

Keine Auswahl

Statusinformationen

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Ausgangsspannung

Alarminformationen

Istwert PID

F877 Block Read-Daten 3 -

Uberwachung Eingangsklemmenleiste

Uberwachung Ausgangsklemmenleiste

O | N~ W N 2| O

Uberwachung VIA-Klemmenleiste

-
o

Uberwachung VIB-Klemmenleiste

N

Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl

Keine Auswahl

Statusinformationen

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Ausgangsspannung

Alarminformationen
Istwert PID

F878

Block Read-Daten 4 -

Uberwachung Eingangsklemmenleiste

Uberwachung Ausgangsklemmenleiste

Ol oo Nl | W N =O

Uberwachung VIA-Klemmenleiste

o

Uberwachung VIB-Klemmenleiste

[

Uberwachung Ausgangsmotordrehzahl
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Tabellen mit Bedienereinstellungen

(PM-Motor)

Code | Seite | Name E".‘- Einstellbereich / Funktion .Werks- ?edlener-
heit einstellung | einstellung
0 Keine Auswahl
1 Statusinformationen
2 Ausgangsfrequenz
3 Ausgangsstrom
4 Ausgangsspannung
5 Alarminformationen
6 Istwert PID
F879 113 | Block Read-Daten 5 - —~ 0
Uberwachung
7 . .
Eingangsklemmenleiste
8 Uberwachung
Ausgangsklemmenleiste
9 Uberwachung VIA-Klemmenleiste
10 Uberwachung VIB-Klemmenleiste
" Uberwachung
Ausgangsmotordrehzahl
F880 113 | Freier Wert - - 0 - 65535 0
F890 117 | Parameter fir Option 1 - - 0 - 65535 0
F891 117 | Parameter fiir Option 2 - - 0 - 65535 0
F892 117 | Parameter fiir Option 3 - - 0 - 65535 0
F893 117 | Parameter fiir Option 4 - - 0 - 65535 0
F894 117 | Parameter fiir Option 5 - - 0-65535 0
F895 117 | Parameter fir Option 6 - - 0 - 65535 0
F896 117 | Parameter fiir Option 7 - - 0 - 65535 0
F897 117 | Parameter fiir Option 8 - - 0 - 65535 0
F898 117 | Parameter fiir Option 9 - - 0 - 65535 0
F899 117 | Parameter fiir Option 10 - - 0 - 65535 0
Stromniveau fir Erkennung von
[ L - — 0,
FO10- 1 116 | Gyeichiauffehler (PM-Motor) A 10-150% 100
Zeitdauer der 0 Deaktiviert
Fo11 116 | Gleichlauferkennung s 0,00
(PM-Motor) 0,01-25 | Aktiviert
Drehmomenteinstellungs-
Fo12 116 | koeffizient bei hoher Drehzahl - - NICHT ANPASSEN 0,00

143




BLEMO® Frequenzumrichter Tel.: 06106/8295-0

SiemensstraBe 4 Fax: 06106/8295-20
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Internet: www.blemo.com
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