Anderungen vorbehalten




Betriebsdaten (MON

S . 1 Fehler und Warnungen o
[Code[  Betriebsdaten Einheit . - | Code . Fehler
tat ..AuSQahgs'tr§QUénz ‘ - Hz '_ " _ i ;:1 Q’ﬁefstr’a;ﬁ T R ——
in2 ;M_otordrehzahi 1/min lE2 Uberspannung

n3 |Motorstrom A 1 IF3 Erdschiu
|n4 (Motordrehmoment % L F4 Waechselricht.fahler
n5 |Motorleistung Yo LF 5 Ladeschitz
n6 Motorspannung \Y - F 9 Unterspannung
107 {DC-Spannung v F10 Netzphaseniberwachung
n8 |Temperatur oc F 11 Motorphasenﬁbgrwachung
n9 |Betriebstagezahi. DD.dd F 12 Sremsﬁhopperuberwachung
'n 10 |"Set"-Betriebsstd.- HH.hh-Zahler ,E 13 v2§§2 Ugtertemperatur
i g ertamperatur
n 11 \MWh-Zahler MWh F15 Motor blockiert
n12 |"Set"-MWh-Zahler MWh F 16 Motor Ubertemperatur
n 13 |Analogeingang U, Vv F17 Motor Unterlast
n 14 |Analogeingang | mA F18 Analogeing. Hardwarefehler
n 15 [Status Dig.eing. A siehe F19 Identifikation Optionskarte
n 16 |Status Dig.eipg. 8 Bild F 20 10 V Sollwert Hilfsspannung
n 17 |Status Dig.-u Rel.- unten F 21 24 V Hiltsspannung
i« Fa2 EEPROM
Ausgdnge F 23 Fehler
n 18 |Programmversion F 24
n 19 Geréternennieistung kW F o5 Prozessorfehler
n 20 |Motor-Ubertemp. % F 26 Kommunikationsfehler
__ __[NurbeiPl-Regler | -1 |Feas Thermistorschutz
n20 [PI- -Regl.-Sollwert % F 36 Analogeingang I, 4-20 mA <4 mA
n 21 [Pl-Regler-istwert % F 41 Externer Fehier
1n 22 |PI-Rgl.-Reg.abwchag. %
n23 Pl- Regler-Ausgang Hz
n 24 |Motor-Ubertemp. % Warnungen
1.) DD=volle Tage, dd=Dezimalteileines Tages A15 Motor Q‘OCklen
2.} HH=volle Stunden, hh=Dezimalteil siner Stunde A6 Motor-Ubertemperatur
A7 Motor-Unterlastschutz
Status Big;talemgange und Digital- und nelaisausgangev A 24 Datenfehler im MWh-, Betriebs-
0 = Elngang offeny . .
V15 /|1 » Eingang geschiossen (akiiv) tagenzéhier und Fehlerspeicher
Stat.dig.Eing. A Beiapiel: A28 Anderer Applikationsfehler
fo. 011 =/ s v A 30 Disbalance-Fehier
bt owt, A45 Vacon-Ubertemperatur
;ju = A4 Analogeing. |, 4-20 mA <4 mA
geschiossen A 47 Externe Warnung
W

Programmierbarer Taster (BTNS) ENTER-Taste @

Taster- Tastername Funktion Zustandsinformation
nummer v N 1 Bemnerkung
b1 Rickwarts Anden die Drehrichtung | Drehrichtung | Drehrichtung | Die Zustandsinformation
- Nur aktiv, wenn die Steuer- | vorwéris rickwarts biinkt solage die Drehrichtung
tatel der aktive Steuer- vom steuerbefeh! abweicht
platz ist _
b2 | . Aktiver Auswaht des Steuerplatzes Steuerung Steuerung von der Steuertafs!
Steuerplatz zwisch. Steuertafel und ) Gber Klernmi.
Klermmt. ‘
b3 Rucksetzen Riicksetz. des ricksetzba- | Keine Riick- | Wenn die Rlcksetzung von der Software
h-Zéhler ren Batriebsstundenzéhlers | setzung akzeptiert ist, ist die Anzeige 1
b4 Ricksetzen Rucksetz. des riicksetzba- | Keine Riick- | Wenn die Riicksetzung von der Software
MWh-Z3hl, ren MWh-Zahlers setzung akzeptien ist, ist die Anzeige 1
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Allgemeines

A Aligemeines

Dieses Manual enthélt die notwendigen
Informationen zur Aktivierung des Applika-
tionspaketes.

B Applikationsauswahl

Um Zugang zum Parameter fir die Appli-
kationsauswahl zu bekommen, muf3 zuerst
der Parameter 1. 15 der Basis Applikation,
"Applikationspaket 6ffnen" auf 0 gestellt

Jede Applikation wird in eigenen Kapiteln
komplett beschrieben. Kapitel B enthalt
Informationen zur Auswahl der einzelnen
Applikationen.

werden. Durch Andern des Parameters 0. 1
kann dann einfach die gewlnschte Appli-
kation nach Betatigung der ENTER-Taste
aktiviert werden, siehe Tabelle B-1.

Nummer Parameter Bereich

Beschreibung

0.1 Applikation 1—7

1 = Basis Applikation

2 = Standard Applikation

3 = Fern/Ort Applikation

4 = Multi-Festdrehzahl Applikation

5 = PI-Regler Applikation

6 = Joystick Applikation

7 = Pumpen- und Lifterregelung Appl.

Tabelle B-1 Parameter "Applikationsauswahl”

Neben der Parametergruppe 1 haben die
Applikationen 2—7 zusétzliche Parameter-
gruppen 2—38, siehe Bild B-1.

Die Parameter der einzelnen Gruppen kdn-
nen nacheinander mit den Auf/Ab-Tasten
durchrolliert werden. Dabei wird automatisch
vom letzten Parameter einer Gruppe zum
ersten Parameter der nachsten Gruppe
gewechselt und umgekehrt.

Gruppen 2—8

Gruppe 1

00

Gruppe 0
Applikationsauswahl
Parameter O. 1

Bild B-1 Parametergruppen.

C Riickspeicherung der Werksvor-
gaben der Applikationsparameter

Die Werksvorgaben der Applikationspara-
meter kdnnen riickgespeichert werden, wenn
die jeweilige Applikation unter Parameter 0.
1 nochmals aktiviert wird.

Ist Parametergruppe O nicht zugénglich, ist
wiefolgt vorzugehen:

1. lIst die Parametersperre, Par. 1. 16, ein-
geschaltet (1), setzen Sie diesen Para-
meter auf 0 und drlicken ENTER.

2. Ist der Parameter 1. 15, Parameteranzei-
ge (nicht in Basis-Applikation), auf 1 ge-
stellt, setzen Sie den Parameter auf O
(ENTER). Parametergruppe 0 ist jetzt zu-
ganglich.

3. Wabhlen Sie unter Par. 0. 1 die Appli-
kation, in die die Wersvorgaben rlck-
gespeichert werden sollen, siehe Tabelle
B-1.

4, Nach Betéatigen der ENTER-Taste sind die
Werksvorgaben riickgespeichert.
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Fern/Ort Applikation

(Par. 0.1 = 3)
INHALT
2 Fern/Ort Applikation..........cecuuuu...... 2-1
2.1 Allgemeines ....cccceevvveneveeeininnns 2-2
2.2 Steuerklemmleiste .................... 2-2
2.3 Signalfunktionsplan .................. 2-3
2.4 Parametergruppe 1......ccceeen.n.. 2-4
2.4.1 Parametertabelle ............. 2-4
2.4.2 Beschreibung der
Parametergruppe 1 ......... 2-5
2.5 Spezialparameter........cc.c......... 2-8
2.5.1 Parametertabellen ........... 2-8

2.5.2 Beschreibung der
Parametergruppen 2—8 2-15
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2.1 ALLGEMEINES

Mit der Fern/Ort Applikation ist es mdglich den
Frequenzumrichter von 2 externen Steuer-
platzen wechselweise anzusteuern. Welcher
der Frequenzsollwerteingédnge den Steuer-
platzen zugeordnet wird ist programmierbar.
Welcher:der externen Steuerplatze aktiv ist
wird mit Digitaleingang DIB6 vorgewahlt.

2.2 STEUERKLEMMLEISTE

Die Fern/Ort Applikation wird aktiviert durch
Einstellen des Parameters 0. 1 auf 3, siehe
Kapitel 7.4.1. B, Seite 2.

Die Werkseinstellung der Steuerklemm-
leistenbelegung ist in Bild 2.2-1 dargestelit.
Den Signalfunktionsplan zeigt Bild 2.3-1. Die
Programmierung der Steuerklemmleiste wird
in Kapitel 2.5, Spezialparameter, erlautert.

BEACHTE! Vergessen Sie nicht CMA und CMB
mit Masse, GND, zu verbinden.

Sollwertpotentiometer, ORT

Klemme Signal Beschreibung
—1 1 | +10 Vref| Referenzspg. U-Sollwert | Referenzspannung fir ein Poti usw.
| 2 | Uin+ Spannungssollwert- Steuerplatz B Frequenzsollwert

— Eingang (programmierb.) |Bereich 0—10V DC

I—-— ————— 3 | GND Masse

Masseanschl. f. Sollw. u. Steuersig.

Sollwert, FERN — — 4 |lin+ Stromsollwert- Steuerplatz A Frequenzsollwert
0(4)—20 mA — — 5 |lin- Eingang (programmierb.) |Bereich 0—20 mA

6 | +24V Referenzspg.-Steuersig. |Ref.spg. f. pot.freie Kontakte usw.,

max. 0,1 A

Steuerung, FERN

24V 7 | GND Masse Masseanschl. f. Sollw. u. Steuersig.
| e 8 | DIA1 Steuerpl. A: Start vorwa. |Kontakt geschl. = Start vorwérts

| (programmierbar)

I——/ ————— 9 | DIA2 Steuerpl. A: Start riickw. |Kontakt geschl. = Start riickwarts

(Programmierbar)

L~ 10 | DIA3 Externe Fehlerquittierg. Kontakt offen = Keine Quittierung
Masseanschl. f. DIA1—DIA3 (programmierbar) Kontakt geschl. = Fehlerquittierung
————"—"—~———11 | CMA | Gem. Bzg. f. DIA1—DIA3

- 12 | +24V Referenzspg.-Steuersig. | Ref.spg. f. Kontakte, (wie #6)

Masseanschl. f. Sollw. u. Steuersig.

| I— —113 | GND Masse
I_/ — —

- 'T - 14 | DIB4 Steuerpl. B: Start vorwd. |Kontakt geschl. = Start vorwarts ::
| | (programmierbar) ) !
I"——" T ——|15 | DIB5 Steuerpl. B: Start rickw. |Kontakt geschl. = Start riickwérts
| A (programmierbar)
| - JI' — |16 | DIB6 Steuerpl. A/B Vorwahl Kontakt offen = Steuerpl. A ist aktiv
| Kontakt geschl. = Steuerpl. B ist aktiv
| L =117 | CMB Gem. Bzg. f. DIB4—DIB6
| r 18 | lout+ Ausgangsfrequenz Programmierbar (Par. 3. 1)
| BETRIEBSBR. | 19 | lout- Analogausgang Bereich 0—20 mA/R; max. 500 Q
— T —l20 | DOt Digitalausg. Programmierbar (Par. 3. 6)

BETRIEBSBEREIT Offnr. Kollektor, 1<50 mA, U<48 VDC

|

} I 21 | RO1 | Relaisausgang 1 Programmierbar (Par. 3. 7)
22 | RO1 BETRIEB

| L

— (X~ — — —{23 | ROt

220 — T T = T 25 | RO2

FEHLER 24 | RO2 7 Relaisausgang 2 Programmierbar (Par. 3. 8)
-

FEHLER

VAC ———-B— —26_| RO?

Bild 2.2-1 Werkseinstellung der Klemmleistenbelegung der Fern/Ort

Applikation.
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2.3 SIGNALFUNKTIONSPLAN
BASISPARAMETER
Gruppe 1
—— 1. 5 Steuerplatz A Sollwertausw. |4
: — 1. 6 Steuerplatz B Sollwertausw.
b 1
R - |
. t PROGRAMMIER- |
Analog. i BARER TASTER 2 |
Uain+ P ! P I—— I
v I T ool e ©
~ / . ['—°| A /C >
® I M9 mfc aB | Interner
loind I F Frequenz-
ein= P | | sollwert
S
lu | |
IR i
o] )
M | |
Schneller | Motor
A B Sollw.-
r%?is | Langsam. | Potentio-
“@ meter |
N | Interner
~ |DIA1 § Start VW [Programmierba | P Steaf(rat{]?top
A Dﬁz Start/Stop und B —
Start RW. | prehrichtungs- ° | — >
® : — A /]
logik Platz A La 4+ AR Interne
. | P Drehricht.
DIB4 § Start VW [ Programmierbar LI >
® Start/Stop und : —-—o/l/'
B|DIB5 § start RW. | Drehrichtungs- Aot G
® logik Platz B |
Dgﬁ_ _________________________ ] Interne
Steuerplatz A/B Vorwahl Fehlerquitt.
DIA3 § Externe Fehlerquittierung =1 >
=¥ (Programmierbar) ’
T —-- = Steuereitung
= Signalleitung UD012K02

Bild 2.3-1  Signalfunktionsplan der Fern/Ort Applikation.
Die dargestellten Schalterpositionen entsprechen der Werkseinstellung.
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Fern/Ort Applikation

2.4 BASISPARAMETER, GRUPPE 1

2.4.1 Parametertabelle

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. . lésg. vorg.
1.1 Minimalfrequenz 0—120/500 Hz| 1 Hz 0 Hz 2-5
1.2 | Maximalfrequenz 0—120/500 Hz| 1 Hz 50Hz | %) 2-5
1. 3 |.Beschleunig.zeit 1 0,1—3000s | 0,1s 3s Zeit von fin (1. 1) 2uU fae (1. 2) | 2-5
1.4 | Bremszeit 1 0,1—3000s | 0,1s 3s Zeit von fpax (1. 2) zu fpin (1. 1) | 2-5
1.5 | Steuerplatz A, 0—4 1 1 0 = Analogeingang U (Kl. 2) 2-5
Sollwertsignal 1 = Analogeingang Strom (K. 4)
2 = Steuertafelsollwert
3 = Sollwert vom int. Motorpoti
4 = Sollwert vom int. Motorpoti,
rickgesetzt auf f,, bei
STOPR-Befehl
1.6 | Steuerplatz B, 0—4 1 0 0 = Analogeingang U (Kl. 2) 2-5
Sollwertsignal 1 = Analogeingang Strom (KI. 4)
2 = Steuertafelsollwert
3 = Sollwert vom int. Motorpoti
4 = Sollwert vom int. Motorpoti,
riackgesetzt auf f, bei
STOP-Befehl
1.7 | Stromgrenze 0,1—2,5x lpry| 0,1 A | 1,5 x I;pu| Ausgangsstromgrenze [A] 2-5
1. 8 | U/f Verhalt. Ausw. 0—2 1 0 0 = Linear 2-5
1 = quadratisch
2 = Programmierb. U/f Verhalt.
1.9 | U/f Optimierung 0—1 1 0 0 = Keine 2-7
1 = Autom. Momentanhebung
1. 10 | Nennspannung 180, 200, 220, 400V Reihe DE4 2-7
des Motors 230, 240, 250, -
380, 400, 415, 500V | Reihe DES
440, 460, 480,
500, 525, 575, 230V | Reihe DE2
600, 660, 690 »
1. 11 | Nennfrequenz 30—500 Hz 1 Hz 50 Hz | T vom Typenschild 2-7
des Motors des Motors
1. 12 | Nenndrehzaht 1—20000 UpM{ 1 UpM | 1440 UpM| n_  vom Typenschild 2-7
des Motors **) des Motors
1. 13 | Nennstrom 0,1—650 A 0,1A lheu I, vom Typenschild 2-7
des Motors , des Motors '
1. 14 | Netzspannung 380—440 400 V Reihe DE4/DER4 2-7
380—500 500V | Reihe DES/DERS :
180—250 230V | Reihe DE2/DER2
1.15 Parameteranzeigev 0—1 1 0 Anzeige der Parameter;
0 = alle Parametergr. sichtbar 2-7
_ 1 = Nur Gruppe 1 ist sichtbar '
1. 16 | Parametersperre 0—1 1 0 Verhindert Parameterdnderungen: 2-7
0 = Anderungen méglich
1 = Anderungen verhindert

Beachte! % *} Wenn Par. 1. 2 > Motor-Synchrondrehz., priifen
ob dies flir Motor u. Arbeitsmaschine erlaubt ist.

Auswahl 120 Hz/500 Hz Bereich, siehe Seite 2-5.

**) Werkseinstellung flr einen 4-polig{en Motor und einen
dazu passenden Frequenzumrichter.

= Parameter kénnen nur bei gestoptem
Frequenzumrichter verdndert werden.

Tabelle 2.4-1 Basisparameter der Gruppe 1.
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2.4.2 Beschreibung der Parametergruppe 1

1.1, 1. 2 Minimal- / Maximalfrequenz

Festlegung der Frequenzgrenzen des Frequenzumrichter.

Maximale Werksvorgabe flr die Parameter-1. 1 und 1. 2 ist 120 Hz. Wird Para-
meter 1. 2 bei gestoptem Frequenzumrichter (Leuchtdiode RUN leuchtet nicht) auf
120 Hz eingestellt, &ndert sich die maximale Werksvorgabe fiir die Parameter 1. 1
und 1. 2 auf 500 Hz und die Frequenzauflésung der Steuertafel &ndert sich von
0,01 Hz auf 0,1 Hz. Die Anderung von 500 Hz auf 120 Hz wird bei gestoptem
Frequenzumrichter vorgenommen, durch Programmierung des Par. 1. 2 auf 119
Hz.

1. 3, 1. 4 Beschleunigungszeit 1, Bremszeit 1:

1.5

1.6

1.7

1.8

Eingabe der Zeiten, die bendtigt werden, um von der eingegebenen Minimal-
frequenz (Par.1. 1) zur eingegebenen Maximalfrequenz (Par.1. 2) zu be-
schleunigen und umgekehrt.

Steuerplatz A Sollwertsignal

0 Spannungs-Analogeingang von den Klemmen 2 - 3, z.B. Potentiometer
1 Strom-Analogeingang von den Klemmen 4 und 5, z.B. ext. SPS
2 Steuertafelsollwert von der Sollwert-Seite (REF) der Steuertafel, siehe
Betriebsanleitung, Kapitel 7.5.
3 Der Motorpoti-Sollwert kann geéndert werden Uber die Digitaleingénge
DIA2 und DIAS.
- DIA2 geschlossen = Frequenz- bzw. Sollwerterhéhung
- DIA3 geschlossen = Frequenz- bzw. Sollwertverringerung
Die Sollwert-Anderungsgeschwindigkeit wird mit Par. 2. 20 vorgegeben.
4 Wie 3, jedoch wird der Motorpoti-Sollwert nach einem STOP-Befehl auf
die mit Par. 1. 1 eingestellte Minimalfrequenz zuriickgesetzt.
Werden die Parameter 1. 5 und 1. 6 auf 3 oder 4 eingestellt, werden
automatisch die Parameter 2. 1 auf 4 und 2. 2 auf 10 eingestelit.

Steuerplatz B Sollwertsignal
Wie Par. 1. 5.
Stromgrenze

Dieser Parameter bestimmt den maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichter
zum Motor.

Um eine Uberlastung des Motors zu vermeiden, ist dieser Parameter auf Motor-
nennstrom einzustellen.

U/f Verhialtnis Auswahl

Linear:  Die Motorspannung &ndert sich linear mit der Frequenz im Konstant-

0 fluBbereich von 0 bis zum Feldschwéchpunkt (Par. 6. 3). Bei Erreichen
des Feldschwachpunktes wird dem Motor die maximale Spannung
zugefihrt, siehe Bild 2.4-2.

Lineares U/f Verh&ltnis wird bei Antrieben mit konstantem Moment
eingesetzt.

Die Werkseinstellung solite nur bei Notwendigkeit oder speziellen
Anwendungen geéndert werden.
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Quadratisch: Die Spannung zum Motor in Abhangigkeit der Frequenz wird nach

1

Program-
mierb. U/f
Verhalt.

2

einer quadratischen Kurve von 0 bis zum Feldschwéchpunkt (Par.
6. 3) verandert. Die Maximalspannung wird beim Feldschwéachpunkt
erreicht, siehe Bild 2.4-2.

Unterhalb des Feldschwachpunktes wird der Motor untermagneti-
siert betrieben und erzeugt weniger elektromagnetische Gerdusche,
jedoch auch weniger Drehmoment. Quadratisches U/f Verhaltnis
kann in Anwendungen verwendet werden, bei denen sich das Dreh-
moment quadratisch zur Drehzahl verhalt, z.B. Lifter und Zentri-
fugalpumpen.

AUV
Un . o e
(Par 6. 4) | Werksvorg.: Feldschwachpunkt
Nennspannung

Linear

Quadratisch

Werksvorg.: Motor

1
i
1
i
1
i
I
1
1
|
1
|
1
|
|
1
!
!
: Nennfrequenz flHz]

i
(Par. 6. 3) UDO12K07

Bild 2.4-2 Lineares und quadratisches U/f Verhéltnis.

Die U/f Kurve kann durch 3 Punkte programmiert werden.

Die Parameter zur Programmierung sind in Kapitel 2.5.2 erlautert.
Programmierbares U/f Verhéltnis kann verwendet werden, falls die
anderen moglichen 2 Einstellungen nicht die gewiinschten Ergebnisse
erbringen, siehe Bild 2.4-3.

AUV

Un e oo e e oo
Werksvorg.: Motor
Paré. 4 Nennspannung

Feldschwiéchpunkt

Par. 6. 6
(Vorg. 10%)

1
1
4
I
1
I
t
t
]
]
b
'
1
1
I
I
1

Par. 6.7 ' Werk .+ Mot .

(Vorg. 1,3%) : N:nn?écggenzo o fiHz]
Par. 6.5 Par. 6. 3 -
(Vorg.. 5 Hz) UD012K08

Bild 2.4-3 Programmierbares U/f Verhéltnis.
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1.9 U/f Optimierung

Automatische Die Spannung zum Motor wird automatisch in der Weise

Moment- veréndert, dal® der Motor gentigend Anlaufmoment produziert, um

anhebung aus dem Stillstand heraus anzulaufen. Die Spannungsanhebung
héngt vom Motortyp und der Motorleistung ab. Automatische
Momentanhebung wird bei Anwendungen mit hohem Losbrech-
moment verwendet, wie z.B. bei Extrudern oder Férderb&ndern.

BEACHTE!  Wird der Motor bei kleinen Frequenzen und hoher Belastung
dauernd betrieben, kann bei eigenbeliifteten Motoren der Motor

A durch zu geringe Kihlung dberhitzen. Bei diesen Anwendungen
sollte die Motortemperatur iiberwacht werden und der Motor
eventuell mit Fremdliifter ausgertstet werden.

1.10 Nennspannung des Motors
Den einzustellenden Wert U, vom Typenschild des Motors entnehmen.

Durch Setzen dieses Parameters wird die maximale Ausgangsspannung beim
Feldschwéachpunkt, Par. 6. 4, auf 100% x Upmotor €ingestelit.

Beachte! Ist die Motornennspannung kleiner als die Netzspannung, ist zu
- prifen, ob die Motor-Wicklungsisolation ausreichend ist.

1. 11 Nennfrequenz des Motors
Den einzustellenden Wert f, vom Typenschild des Motors entnehmen.

Durch Setzen dieses Parameters wird der Feldschwéchpunkt, Par. 6. 3 auf den
gleichen Wert gesetzt.

1.12 Nenndrehzahl des Motors

Den einzustellenden Wert n, vom Typenschild des Motors entnehmen.
1.13 Nennstrom des Motors

Den einzustellenden Wert |,, vom Typenschild des Motors entnehmen.
1. 14 Netzspannung

Den Wert entsprechend der Netzspannung einstellen. Die méglichen
Spannungen sind fur die Typen DE4/DER4, DE5/DERS und DE2/DER2
vorgegeben, siehe Tabelle 2.4-1.

1. 15 Parameteranzeige

Legt fest, welche Parametergruppen angezeigt werden kénnen, bzw. zu
welchen
Parametergruppen Zugriff besteht:

0 = alle Parametergruppen werden angezeigt
1 = nur Gruppe 1 wird angezeigt

1.16 Parametersperre

0 = Parameterdnderungen mdglich
1 = Parameterédnderungen nicht mdéglich.

Sind weitere Umrichterfunktionen erwtinscht oder erforderlich, sind in den
Parametergruppen 2—8 weitere Einstellméglichkeiten vorhanden, siehe Kapitel 2.5.
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2.5 SPEZIAL PARAMETER, GRUPPEN 2—38
2.5.1 Parametertabellen, Gruppe 2, Eingangssignal-Parameter

0 = Skalierung Aus
>0 = Skalierter Maximalwert

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. l6sg. | vorg.
DIA1 DIA2
2.1 | Steuerpl. A Start/Stop 0—4 1 0- | 0=Start vorwarts | Start riickwarts | 2-15
Auswahl » 1 = Start/Stop Drehrichtung
2 = Start/Stop Start Freigabe
3 = Start Puls Stop Puls
. 4 = Start vorwarts | Mot.pot: schnell.
2.2 | DIA3 Funktion 0—10 1 7 | 0= Nicht benutzt 2-16
(Klemme 10) 1 = Ext. Fehler, SchlieBerkontakt
2 = Ext. Fehler, Offnerkontakt
3 = Start Freigabe
4 = Wahl Beschl/Bremszeit
5 = Drehrichtg. (falls Par. 2. 1 = 3)
6 = Jogging-Frequenz
7 = Ext. Fehlerquittierung
= 8 = Beschl./Bremsen Freigabe
i3 9 = DC-Bremsung bei STOP
ﬂ 10 = Motorpoti: langsamer
2.3 | U,_ Signalbereich 0—1 R 0 |0=0—10V 2-17
; 1 = Kundenspezifisch
2.4 U, Kundenspezif. min. 0—100% | 0,01%| 0,00% 2-17
U, Kundenspezif. max. 0—100% | 0,01%100,00% 2-17
2.6 U,, Signalinversion 0—1 1 0 0 = Nicht invertiert 2-18
; 1 = Invertiert
2.7 U,, Filterzeitkonstante 0,01—10s| 0,01 | 0,10 2-18
I, Signalbereich 0—2 1 0 0=0—20 mA 2-19
1 =4—20 mA
2 = Kundenspezifisch
2.9 |, Kundenspezif. min. 0—100% | 0,01%| 0,00% 2-19
2.10 | | Kundenspezif. max. 0—100% | 0,01%|100,00% 2-19
2. 1 I, Signalinversion 0—1 1 0 0 = Nicht invertiert 2-19
1 = Invertient
2.12 I, Filterzeitkonstante 0,01—10s| 0,01 | 0,10 2-19
2. 13 | Steuerpl. B Start/Stop 0—4 1 o] DiB4 Di1B5
Auswahi 0 = Start vorwarts | Start riickwarts | 2-20
1 = Start/Stop Drehrichtung
2 = Start/Stop Start Freigabe
3 = Start Puls Stop Puls
2. 14 | Steuerpl. A Sollwertskal. 0—f, . 1Hz | OHz Bestimmt die Ausgangsfrequenz 2-20
Minimalwert (1. 2) bei minimalem Sollwert
2. 15 | Steuerpl. A Sollwertskal. 0—f 1Hz | OHz Bestimmt die Ausgangsfrequenz 2-20
Maximalwert (1.2) bei maximalem Soliwert
0 = Skalierung Aus
>0 = Skalierter Maximalwert
2. 16 | Steuerpl. B Sollwertskal. 0—f ., 1Hz | OHz Bestimmt die Ausgangsfrequenz 2-20
Minimalwert (1.2) bei minimalem Sollwert
2. 17 | Steuerpl. B Sollwertskal. L 1Hz | OHz Bestimmt die Ausgangsfrequenz 2-20
Maximalwert (1. 2) bei maximalem Sollwent

(wird fortgesetzt)
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Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- | Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
2. 18 | Freier Analogeingang 0—2 1 0 0 = Nicht benutzt 2-20
Signalauswahl 1 = U, (Analog Spannungseingang)
2 = li, (Analog Stromeingang)
2.19 | Freier Analogeingang 0—4 1 0 0 = Keine Funktion 2-20
Funktion 1 = Reduzierung Stromberenzung

2 = Reduzierung DC-Bremsstrom

3 = Reduzierung Beschleunigungs-
und Verzdgerungszeiten

4 = Reduzierung Drehmoment-
Uberwachungsgrenze

2. 20 | Motorpotentiometer 0,1—2000,0| 0,1 }10,0 2-20
Rampenzeit Hz/s Hz/s | Hz/s

Gruppe 3, Ausgangssignal- und Uberwachungs-Parameter

Par. Parameter Bereich Auf-  (Werks- {Beschreibung Seite
Nr. I6sg. |vorg.
3.1 Inhalt Analogausgang C0—7 1 1 0 = Nicht benutzt  Skal. 100% 2-22

1 = Ausgangsfreq. (0—fnayx)

2 = Motordrehzahl (0—qx. Drehz.)
3 = Ausgangsstrom (0—2,0 X I,ry)
4 = Motordrehmom.(0—2 x M,ry)

5 = Motorleistung  (0—2 x Ppgy)

6 = Motorspannung (0—100% xUnn)
7 = DC-Spannung (0—1000 V)

3.2 Analogausg. Filt.zeitko. 0,01—10s 0,01 1,00 2-22
3.3 Analogausg. Invertierg. 0—1 1 0 0 = Keine Invertierg. 2-22
1 = Invertiert
3.4 Analogausg. Live zero 0—1 1 0 0=0mA 2-22
1=4mA
3.5 Analogausg. Skalierung | 10—1000%) 1% |100% ' 2-22
3.6 inhalt Digitalausgang 0—21 1 1 0 = Nicht benutzt 2-23
1 = Betriebsbereit
2 = Betrieb
3= Fehler
4 = Fehler invertiert
5= FU Ubertemp.-
Warnung

6 = Externer Fehler 0. Warnung
7 = Sollwertfehler 0. -warnung
= Warnung
= Drehrichtung
10 =Jogging-Frequenz gewahlt
11 = Auf Drehzahl
12 = Motorregler aktiviert
13 = Ausg. frequenzgrenzeniberw. 1
14 = Ausg. frequenzgrenzeniiberw. 2
15 = Drehmomentgrenzeniiberwach.
16 = Sollwertgrenzen-Uberwachung
17 = Steuerung externe Bremse
18 = Steuerung Uber Klemmleiste
19 = Frequenzumrichter Tempera-
turgrenzen Uberw.
20 = Drehrichtung nicht wie verlangt
21 =Steuerung externe Bremse
invertiert

Beachte! &) = Parameter kénnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verandert werden. (wird fortgesetzt)
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Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. I6sg. |vorg.
3.7 Inhalt Relaisausg. 1 0—21 1 2 Wie Parameter 3. 6 2-23
3.8 | Inhalt Relaisausg. 2 0—21 1 3 Wie Parameter 3. 6 2-23
3.9 :Funktion Ausgangsfre- 0—2 1 0] 0 = Keine 2-23
“quenzgrenzen-Uberw. 1 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
3. 10 | -Ausg.freq.grenze- 0—f .. 0,1 Hz| O Hz 2-23
“Uberwachungswert 1 (Par. 1. 2)
3. 11 | .Funktion Ausgangsfre- 0—2 1 0 0 = Keine 2-23
quenzgrenzen-Uberw. 2 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
3. 12 | Ausg.freq. grenze- 0—f .. |0,1Hz{ OHz 2-23
Uberwachungswert 2 (Par. 1. 2)
3. 13 | Funktion Drehmoment- 0—2 1 0 0 = Keine 2-24
grenze-Uberwachung 1 = Untere Grenze
- 2 = Obere Grenze
3. 14 -:l:_)rehmomentgrenze- 0—200%xM,_ [ 0,1% |100,0% 2-24
Uberwachungswert :
3. 15 | "Funktion Aktiv. Soll- 0—2 1 0] 0 = Keine 2-24
‘wertgrenzen-Uberw. 1 = Untere Grenze
o 2 = Obere Grenze
3. 16 | Aktiv. Sollwertgrenze- 0—f .. |0,1Hz{OHz 2-24
Uberwachungswert (Par. 1. 2)
3. 17 | AUS-Verzég. ext. Bremse| 0—100,0s |0,1s |0,5s 2-24
3. 18 | EIN-Verzodg. ext. Bremse | 0—100,0s |0,1s |1,56s 2-24
3. 19 | Funktion Frequenzum- 0—2 1 0] 0 = keine 2-24
richter -Temperat. 1 = Untere Grenze
Grenze Uberwachung 2 = Obere Grenze :
3.20 | Frequenzumrichter_ -10—+75°C | 1 +40°C 2-24
Tempereturgrenze Uber- -
wachungswert .
3. 21 | I/O-Expander Zusatzkarte 0—7 1 3 Siehe Parameter 3. 1 2-22
Inhalt Analogausgang(&z]
3. 22 | I/0-Expander Zusatzkarte| 0.01—10 s {0,01 s | 1.00 Siehe Parameter 3. 2 2-22
Analogausg. Filt.zeitko.
3. 23 | I/O-Expander Zusatzkarte 0—1 1 0 Siehe Parameter 3. 3 2-22
Analogausg. Invertierg. ‘
3. 24 | 1/O-Expander Zusatzkarte 0—1 1 0 Siehe Parameter 3. 4 2-22
Analogausg. Live zero
3. 25 | 1/O-Expander Zusatzkarte| 10—1000% 1 100% Siehe Parameter 3. 5 2-22
Analogausg. Skalierung
Beachte! Parameter kénnen nur bei gestopptem Frequenzumrichter verandert werden.
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Gruppe 4, Antriebs-Parameter

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
4,1 Rampe 1 Verschliff 0—10s |0,1s 0 0 = Linear 2-25
>0 = S-Verschliff
4.2 Rampe 2 Verschiliff 0—10s [0O,1s 0] 0 = Linear 2-25
>0 = S-Verschliff
Beschleunigungszeit 2 0,1—3000s|0,1s| 10s 2-25
Bremszeit 2 0,1—3000s{0,1s| 10s 2-25
4.5 Brems-Chopper 0—1 1 0 0 = Kein Brems-Chopper 2-26
_ 1 = Mit Brems-Chopper
4.6 Start-Funktion 0—1 1 0 0 = Rampe 2-26
1 = Fliegender Start
4,7 Stop-Funktion 0—1 1 0] 0 = Leer-Auslauf 2-26
1 = Rampe
4.8 Gleichstrom- 0,15—1,5x| 0,1 | 0,56 x I5ry 2-26
bremsstrom Ihru (A)
.9 | DC-Bremszeit bei Stop 0—250,0s (0,18} Os 0 =DC-Bremsung aus bei Stop 2-26
. 10 | Einsetzfrequenz der 0,1—10 Hz |0,1 Hz| 1,5 Hz 2-27
DC-Brem. b. Stop-Ram.
4, 11 DC-Bremszeit bei Start 0,0—250s|0,1s| Os 0 = DC-Bremsung aus bei Start | 2-28
4,12 | Jogging-Freq.sollw. fmin —fmax |0,1 Hz| 10,0 Hz 2-28
(1.1) (1.2)
Gruppe 5, Parameter fiir Frequenzausblendung
Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. I16sg. | vorg.
5.1 Frequenzausblendg. . 0 —fmax | 0,1 Hz| OHz 2-28
- Untere Grenze 1 (1.2)
5.2 Frequenzausblendg. 0 —fmax | 0,1 Hz| OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 1| 2-28
..Obere Grenze 1 (1.2) ’
5.3 Frequenzausblendg. 0 —fmax | 0,1 Hz| OHz 2-28
Untere Grenze 2 (1.2)
54 Frequenzausblendg. 0 —fmax 0,1 Hz| OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 2 | 2-28
Obere Grenze 2 (1.2)
5.5 Frequenzausblendg. 0 —fmax 10,1 Hz| OHz 2-28
Untere Grenze 3 (1.2)
5.6 Frequenzausblendg. 0 —fmnax |0,1Hz| OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 3| 2-28
Obere Grenze 3 (1.2)
Beachte! Parameter kénnen nur bei gestopptem Frequenzumrichter verdndert werden.
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Gruppe 6, Parameter zur Motorregelung

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. _ 16sg. |vorg.
6.1 Motorregelungsart 0—1 1 0 0 = Frequenzregelung 2-28
1 = Drehzahlregelung
6.2 ':'Schaltfrequenz 1—16 kHz |0,1kHz [ 10/3,6 kHz| 3,6 kHz >30 kW Geréate 2-29
6.3 Feldschwéchpunkt 30—500 Hz| 1 Hz {Param. ‘ 2-29
N 1. 11
6.4 Spannung beim 15—200% | 1% |100% 2-29
Feldschwéachpunkt X UnMot ,
6.5 | U/t-Kurve 0—500Hz | 1Hz | 5Hz 2-29
Mittenpunktfreq.
6.6 UA-Kurve 0—100% | 0,01%{10 % 2-29
Mittenpunktspg. x UnMot
6.7 | .Ausgangsspannun 0—100% | 0,01% (1,3 % 2-29
.bei Frequenz 0 Hz X Unmot
6.8 -Uberspannungsregler 0—1 1 1 0 = Regler ausgeschaltet 2-30
) 1 = Regler eingeschaltet
6.9 Unterspannungsregler 0—1 1 1 0 = Regler ausgeschaltet 2-30
1 = Regler eingeschaltet

= Parameter kénnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verdndert werden.

Beachte! |
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Gruppe 7, Schutzfunktionen
Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg.| vorg.
7.1 Reaktion auf 0—3 1 0] 0 = Keine Reaktion 2-30
Sollwertfehier 1 = Warnung
2 = Fehler, stop entsprechend
Par. 4.7
3 = Fehler, stop immer mit
) Leerauslauf
7.2 Reaktion auf 0—3 1 0 0 = Keine Reaktion 2-30
externen Fehler 1 = Warnung
2 = Fehler, stop entsprechend
Par. 4.7
3 = Fehler, stop immer mit
Leerauslauf
7.3 | Motorphasen- 0—2 2 2 0 = Keine Reaktion 2-30
Uberwachung 2 = Fehler
7.4 | Erdschlu3schutz 0—2 2 2 0 = Keine Reaktion 2-30
2 = Fehler
7.5 Thermischer 0—2 1 2 0 = Keine Reaktion 2-31
Motorschutz 1 = Warnung
2 = Fehler
7.6 Therm. Mot.schutz 50,0—150%| 1,0%{ 100,0% Bestimmt den max. Strom IT 2-32
Max. Dauerstrom x In Motor oberhalb der Knickfreq. (P 7.9)
7.7 Therm. Mot.schutz 10,0—150%] 1,0%| 45% Bestimmt den Strom bei 2-32
Nullfrequenz-Strom x In Motor Frequenz Null Hz
7.8 Therm. Mot.schutz 0,56—300,0) 0,5 Die Werksvorgabe wird 2-33
Motorzeitkonstante autom. entsprechend dem
Motornennstrom eingestellt
7.9 Therm. Mot.schutz 10—500 Hz| 1 Hz | 35 Hz 2-33
Knickfrequenz
7.10 | Blockierschutz 0—2 1 1 0 = Keine Reaktion 2-34|
1 = Warnung
» 2 = Fehler
7. 11 Blockierstrom-Grenze 10,0—200%| 1,0%| 130,0% Uberschreitet der Motorstrom 2-34
x In Motor diese Grenze, wird dies als
Blockierung angesehen
7.12 | Blockierzeit 2,0—120s | 1,0s| 150s Nach der eingestellten Zeit 2-34
erfolgt eine Reaktion entspr.
Par. 7.10
7.13 | Blockierfrequenz . 1Hz—fmax | 1Hz | 25Hz Frequenzbereich des Blockier- | 2-34
schutzes
7.14 | Unterlastschutz 0—2 1 0 0 = Keine Reaktion 2-35
1 = Warnung
2 = Fehler
7.15 Unterlastschutz 20,0—150%]| 1,0%| 50% 2-35
Drehmoment bei fn x Mn Motor
7. 16 | Unterlastschutz 10,0—150%1 1,0%| 10,0% 2-35
Drehmoment bei f=0Hz x Mn Motor
7.17 | Unterlast-Zeit 2,0—600s| 1,0s| 20,0s Nach der eingestellten Zeit 2-36

erfolgt eine Reaktion entspr.
Par. 7.14
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Gruppe 8, Autoneustart Parameter

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. I6sg.] vorg.
8.1 Automatischer Neustart: 0—10 1 0 2-36
Anzahl der Versuche
8.2 Automatischer Neustart: 1—6000 s 1s 30s 2-36
Zeitraum
8.3 Automatischer Neustart: 0—1 1 0 0 = Rampe 2-37
Start Funktion 1 = Fliegender Start
8.4 Automatischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 2-37
“‘nach Unterspannung 1=Ja
8.5 | Automatischer Neustart 0—1 1] o 0 = Nein 2-37
nach Uberspannung 1=Ja
8.6 Autom__atischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 2-37
nach Uberstrom 1=Ja
8.7 Automatischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 2-37
‘nach Sollwertfehler 1=Ja
8.8 Autom_gtischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 2-37
- nach Uber-/Untertemp.- 1=Ja
fehler

Tabelle 2.5-1 Spezialparameter, Gruppen 2—8.
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2.5.2 Beschreibung der Parametergruppen 2—8
2. 1 Steuerplatz A Start/Stop-Logik Auswahl

0:

© O

DIA1: geschlossener Kontakt = Start vorwarts
DIA2: geschlossener Kontakt = Start riickwarts,

siehe Bild 2.5-1
A
Vorw. |Ausgangs- Stop-Funktion
frequenz (par4.7)

= Leer-Auslauf

—
A

Rickw.

DIA1 -

) S

DIA2 e e e g -

1
O UDO012K0g

Bild 2.5-1 Start vorwéarts/Start riickwarts.

Die zuerst gewahlte Drehrichtung hat immer héchste Prioritat

Wenn der DIA1 Kontakt gedffnet wird und DIA2 geschlossen ist, wird die
Drehrichtung geéndert.

Wenn Start vorwarts (DIA1) und Start rickwérts (DIA2) gleichzeitig aktiviert
werden, hat das Start vorwéarts Kommando (DIA1) Vorrang. -

DIA1: geschl. Kontakt = Start offener Kontakt = Stop
DIA2: geschl. Kontakt = Riickwarts offener Kontakt = Vorwérts
Siehe Bild 2.5-2. '
F
Vorw. | Ausgangs- Stop-Funktion
frequenz (par 4.7)

= Leer-Auslauf

Rickw.
A

—_—
——

DIAY —-----

R I T

UD012K10

[0]7. V-SSR Ry gy U I P

Bild 2.5-2 Start, Stop, Drehrichtung.
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4:Wahl! Beschl./ Kontakt offen

DIA1: geschl. Kontakt = Start, offener Kontakt = Stop
DIA2: geschl. Kontakt = Start-Freigabe, offener Kontakt = Keine Start
Freigabe

Puls-Steuerung:

DIA1: geschl. Kontakt = Start-Puls

DIA2: geschl. Kontakt = Stop-Puls

(DIA3 kann programmiert werden fiir Drehrichtungs-Befehl) Siehe Bild 2.5-3.

DIA1: geschl. Kontakt = Start vorwérts
DIA2: geschl. Kontakt = Sollwert steigt (Motorpoti-Sollwert, Par. 2.1
wird automatisch auf 4 gesetzt, falls Par. 1.5 auf 3 oder 4 gesetzt wird).

A

Vorw. | Ausgangs- Stop-Funktion  Werden Start- und Stop-

frequenz (par4.7) Puls gleichzeitig aktiviert,
= Leer-Auslauf  hat der Stop-Puls Vorrang

|l

-

1
1
]
' |
! !
Rickw. : '

1
1
. !
| —
_| !
]
DIA1 L - .-
Start ! —
> min. 50 ms I_]

DIA2
Stop

UD012K11

Bild 2.5-3 Start/Stop Pulssteuerung.

DIA3 Funktion
1: Externer Fehler, SchilieBerkontakt = Fehlermeldung wird ange-

zeigt und der Motor wird gestopt, wenn
der Kontakt geschlossen ist.

2: Externer Fehler, Offnerkontakt = Fehlermeldung wird angezeigt und der
Motor wird gestopt, wenn der Kontakt
gedffnet ist

3. Start-Freigabe, Kontakt offen = Start des Motors ist nicht méglich

Kontakt geschl. Start des Motors ist mdglich

Beschleunigungs-/Bremszeit 1 ist gewahit

Bremszeit Kontakt geschl. Beschleunigungs-/Bremszeit 2 ist gewahit
5: Drehrichtung, Kontakt offen = Vorwarts Kann flr Drehrichtungs-
befehl genutzt werden,
Kontakt geschl. = Ruckwarts || falls Par. 2. 1=3
6: Jogging-Freq. Kontakt geschl. = Jogging-Frequenz ist der Frequenz-
sollwert

7: Ext. Fehlerquitt. Kontakt geschl. = Quittiert alle Fehler
8: Beschl./Bre. Freigabe

Kontakt geschl. = Keine Beschl. und Bremsung solange
der Kontakt geschlossen ist
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2.

.

3

o~

9: DC-Bremsung bei Stop
Kontakt geschl. = Bei Stop Befeh! wird mit Gleichstrom ge-
bremst, solange der Kontakt geschlossen
ist, siehe Bild 2.5-4. Der Bremsstrom wird
mit Par. 4. 8 vorgegeben.

»

3

Ausgangs-
frequenz

Param. 4. 10
e

t

ous | L

BETRIEB | I
STOP UD012K32

Bild a).

A

Ausgangs-
frequenz

t

>

DIA3 | I
BETRIEB l l
STOP UDQ12K32

Bild b).

Bild 2.5-4 DIA3 als DC-Brems-Befehl: a.) Stop-Modus = Rampe,
b.) Stop-Modus = Leer-Auslauf

10: Motorpoti LANGSAMER A _
Kontakt geschl. = Sollwert wird verringert, solange der
Kontakt geschlossen ist

Ui, Signalbereich

0 = Signalbereich 0—10 V
1 = Kundenspezifischer Bereich von kundenspezif. min. (Par.2. 4) bis
kundenspezif. max. (Par.2. 5).

U;, Kundenspezifisch Minimum/Maximum

Mit diesen Parametern kann jede beliebige Skalierung des U-Sollwerteinganges

vorgenommen werden zwischen 0—10 V.

Minimum-Einstllg.: U-Sollwert auf minimalen Wert einstellen, Par.2. 4 anwéhlen
und ENTER driicken.

Maximum-Einstllg.: U-Sollwert auf maximalen Wert einstellen, Par.2. 5 anwahlen
und ENTER drtcken.

Die Parameter kénnen nur Uber diese Vorgehensweise eingestellt werden (nicht

mit den Auf/Ab-Tasten), siehe Bild 2.5-5.
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2.6

2.7

U, Signalinversion

U;,-Sollwert ist der Sollwert fur
Steuerplatz B, Par.1.6 =0
(Werksvorg.).

Par. 2. 6 = 0, keine Signal-
inversion.

Bild 2.5-5 Keine Inversion von Up,.

Par.2. 6 = 1, Signalinversion des
U;,-Sollwertes

max. U;,-Sollwert = Minimal-
frequenz

min. Ujy-Sollwert = Maximal-
frequenz

Bild 2.5-6 Signalinversion von Uj,.

U, Filterzeitkonstante

Zum Ausfiltern von Stérungen
auf dem U;,-Sollwertsignal.
Lange Filterzeitkonstanten
verlangsamen die Sollwert-
anregelzeiten.

Siehe Bild 2.5-7.

Bild 2.5-7 Filterung des Uj;-
Sollwertes.

A
Ausgangs-
frequenz

Par.2.3=0
Uin=0—10V

Par. 2,17

Par. 2.3 =1

Par. 2. 161~ -~~~ Uin = Kundsp.

(

Uillq

2)

>

1
0 Par. 2. 4 Par. 2.5 0V

UD012K46

A

Ausgangs-
frequenz

Par. 2. 17

Par.2.3=0
Uin = 0—10V

Par.2.3=1
Uin = Kundesp.

Par. 2. 16T -~~~

U A

Ujn
K" 2)

Par. 2.5

0 Par. 2. 4

v

UDQ12K47

%

Eingangssignal

100% 1--

Sollwert
63% --t-=----A--- SN, L

t[s]

Par. 2.7

E

UD012K15
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2.8 l;, Signalbereich

0=0—20mA
1 =4—20 mA A
2 = Kundenspezifische Skal. Al

Siehe Bild 2.5-8.

Par 2. 14t -~ - - === - mm - m e -

l;, Kundenspezifisch
0 Minimum/Maximum

pd
- ©

Mit diesen Parametern kann der
lin-Sollwert der Minimal- und Par. 2. 13477 <
Maximalfrequenz zugeordnet !
werden, siehe Bild 2.5-8. ]

lin = 4—20 mA
lin
(KI. 3,4

!
)
i
1
!
1
i
!
1
1
1
1
1
1
1
1
1

faod

A

1
20 mA

Par. 2. 10 U0012K28

Bild 2.5-8 Skalierung Ii,-Sollwert.

2.1 lin Signalinversion

li ist der Sollwert fir Steuer-
platz A, Par. 1. 5 = 1 (Werks- “ Ausgangs-
Vorg_) frequenz
Par. 2. 11 = 0, keine Signalinver-
sion Par. 2. 14hg -~ =no == ==—m——m—— - )
Par. 2. 11 = 1, Signalinversion des oAk
li-Sollwertes, siehe Bild 2.5-9.

~Par.2.8=1
« |in=4—20 mA
max. lj;-Sollwert = Minimal-
frequenz
min. l;,-Sollwert = Maximal-
frequenz

Par.2. 137 - - I

(®1.3.4)

>

R PR P e S

0 20 mA
Par. 2.9 Par, 2. 10
UDO12K29

Bild 2.5-9 Signalinversion von I,.

2.12 li, Filterzeitkonstante % 4

Zum Ausfiltern von Stérungen Eingangsignal
auf dem l;-Sollwertsignal.
Lange Filterzeitkonstanten ver-
langsamen die Sollwertanregel-
zeiten. Sollwertsignal

Siehe Bild 2.5-10. 68% e e b omem e e

100% 4--

1
i
1
1
1
1
i
1
I
t
1
|
T

t[s]
Bild 2.5-10 Filterung des lin- o212 >

Sollwertes. UD012K30
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2.13 Steuerplatz B Start/Stop-Logik Auswahl
Siehe Parameter 2. 1, Einstellungen 0—3

14, Steuerplatz A Sollwertskalierung, Minimum-/Maximumwert
.15 Einstellgrenzen: 0 < Par. 2. 14 < Par. 2. 15 < Par. 1. 2.
Ist Par. 2. 15 = 0, ist die Skalierung ausgeschaltet, siehe Bilder 2.5-11 und 2.5-12.

(auf den Bildern ist der Spannungssollwert Uin mit Bereich 0—10 V der Sollwert flir Steuerpl. A)

4
Ausgangs- A Ausgangs-
frequenz frequenz
_|_Max. Frequenz, Par 1.2
Par. 2. 15
Par. 2. 14- '
Analog- 1 .
- = Min. Frequenz, Par 1. 1 : eingang v} -+"Min. Freq. par 1. 1 ' Eic‘a_:lgv:ng ™
0 o 0 o
Bild 2.5-11 Sollwertskalierung. Bild 2.5-12 Sollwertskalierung
Par2. 15=0.

2. 16, Steuerplatz B Sollwertskalierung,
2.17 Minimum-/Maximumwert

Siehe Parameter 2. 14 und 2. 15.
2.18 Signal am freien Analogeingang

Auswahl des Eingangssignales am freien Analogeingang (einer der 2 Analogeingan-
ge, der nicht zur Frequenz- oder Drehzahlsollwertvorgabe genutzt wird):

0 = Nicht benutzt

1 = Spannungssignal U,

2 = Stromsignal ||

2.19 Funktion des freien Analogein-
ganges

Mit diesem Parameter wird die
Funktion des Signales am freien
Analogeingang bestimmt.

100% —|-=-===--===---=-===----

0 = Keine Funktion Par.1.7

1= Reduzierung der Strom-
grenze (Par. 1.7)

Mit dem Eingangssignal des
freien Analogeinganges
kann jetzt die Motorstrom-
grenze zwischen 0 und dem

Analog
Eingang

mit Par. 1.7 eingestellten v Signalgebiet Y Uoozke
N 20 mA
Wert verandert werden, P Ere

siehe bild 2.5-13. Bild 2.5-13 Reduzierung der Stromgrenze.
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2=

Reduzierung Gleichstrom-
Bremsstrom.

Mit dem Eingangssignal des
freien Analogeinganges kann
jetzt der Gleichstrom-Brems-
strom zwischen 0,15 x| .,
und dem mit Par. 4. 8 ge-
setzten Wert verédndert wer-
den, siehe Bild 2.5-14.

Bild 2.5-14 Reduzierung
Gleichstrom-Bremsstrom.

Reduzierung der Beschleu-
nigungs-/Bremszeiten.

Die Beschleunigungs- und
Bremszeiten kdnnen jetzt
mit dem Signal des freien
Analogeinganges entspre-
chend der folgenden For-
mel reduziert werden:

Reduzierte Zeit = Beschleu-
nigungs-/Bremszeit (Par.
1.3, 1.4, 4. 3, 4. 4) dividiert
durch R aus Bild 2.5-15.

Bild 2.5-15 Reduzierung
Beschleunigungs- und
Bremszeiten.

Reduzierung der Drehmo-
ment-Uberwachungsgrenze.

Mit dem Eingangssignal des
freien Analogeinganges kann
jetzt die Drehmoment-Uber-
wachungsgrenze zwischen O
und dem mit Par. 3. 14 einge-
stellten Wert veréndert wer-
den, siehe Bild 2.5-16.

Bild 2.5-16 Reduzierung Dreh-

moment-Uberwachungsgrenze.

4 Bremsstrom

100% -
Par. 4.8

0,15 X lngx

I Freier
: Analogeingang

0 Signalgebiet

UDO12Ks8

R
Multiplikator

Freier
Analegeingang

Signalgebist

»

UD012K59

Momentgrenze

100% |- —EEEE . SRR - e -
Par. 3. 14

Freler
Analogeingang

0 Signalgebiet

UD012KE0
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3.1

3.3 ¢

3.4

3.5

Motorpotentiometer Rampenzeit

Bestimmt die Anderungsgeschwindigkeit des internen Motorpotentiometers.

Inhalt Analogausgang

Siehe Tabelle auf Seite
2-9, Par. 3. 1.

Analogausgang Filterzeit-
konstante

Filtert das Analogausgangs-
signal.

Siehe Bild 2.5-17.

Bild 2.5-17 Filterung Analogaus-
gang.

Analogausgang-Invertierung

Invertiert das Analogausgangs-
signal:

max. Ausgangssignal = Minimaler
Istwert

min. Ausgangssignal = Maximaler
Istwert

Bild 2.5-18 Invertierung Analogaus-
gang.

Analogausgang Live zero

Bestimmt den min. Signalwert,
entweder O mA oder 4 mA

Siehe Bild 2.5-19.
Skalierung Analogausg.

Skalierungsfaktor des Analog-
ausgang. Siehe Bild 2.5-19.

%

100% -

63% -

Istwertsignal

Ausgang

t [sl

] Par. 3.2 i

uDo12K16

3

Analog-
ausgang

'
Vlnhalt Analogaus-
1 gang {par. 3. 1)

b
0.5 1.0 UDo12K17

Signal Max. wert des Signales

Maximalfrequenz
(Par1.2)
Maximaldrehzahl
(Pn X frmax/ fn)

2Xx [nFU

2 X Mpey

2 X Ppry

100% x UnM
1000 V

Ausgangsfre-
quenz
Motordrehzah!

Ausgangsstrom
Motordrehmom
Motorleistung
Motorspannung
DC-Spannung

Bild 2.5-19 Skalierung Analogaus-
gang.

Anatog-
ausgang

0MA]- === = mm e

12mA

10mA

Par.3.4=1 |t
4 mA ¥

Par.3.4=0
omA

1
I Inhalt Analogaus-
1 gang (par. 3. 1)

t max. Went

P
T el

0 0.5 10 upot2Kig
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Inhalt Digitalausgang
Inhalt Relaisausgang 1
Inhalt Relaisausgang 2

Einstellwert

Signalinhalt

IAuf3er Betrieb
Digitalausgang DO1 fithrt Strom und die program-

mierten Relais (RO1, RO2) ziehen an wenn:

0 = nicht benutzt

1 = Betriebsbereit Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit
2 = Betrieb Der Frequenzumrichter ist in Betrieb
3 = Fehler Ein Fehler ist aufgetreten
4 = Fehler invertiert Es ist kein Fehler vorhanden
5 = FU Ubertemp.-Warng. Die Kuhlkérpertemp. Oberschreitet +70°C
6 = Externer Fehler o. Warnung Fehler oder Warnung, abhangig von Par. 7. 2
7 = Sollwertfehler 0. Warnung Fehler oder Warnung, abhangig von Par. 7. 1
- falls Sollwert 4—20 mA und das Signal ist <4 mA
8 = Warnung immer wenn Warnung ansteht
9 = Drehrichtung Es wurde ein Drehrichtungsbefehl gegeben
10 = Multi-Festdr. oder Jog.Freq. Eine Multi-Festdrehzah! oder die Jogging Frequenz
gewahlt ' wurde aktiviert

11 = Auf Drehzahl

12 = Motorregler aktiviert

13 = Ausgangsfrequenzgrenzen-
Uberwachung 1

14 = Ausgangsfrequenzgrenzen-

Die Ausgangsfrequenz hat den Sollwert erreicht
Uberspannungs- oder Uberstromregler ist aktiviert
Die Ausgangsfrequenz ist auBerhalb der eingestellten
Untere/Obere Grenzen (Par. 3. 9 und 3. 10)

Die Ausgangsfrequenz ist auBerhalb der eingesteliten

Uberwachung 2 Untere/Obere Grenzen (Par.3. 11 und 3. 12)

15 = Drehmomentgrenzen- Das Motordrehmoment ist auBerhalb der eingestellten
Uberwachung Untere/Obere Grenzen (Par.3. 13 und 3. 14)

16 = Soliwertgrenzen- Der aktive Sollwert ist auBerhalb der eingesteliten
Uberwachung Untere/Obere Grenzen (Par.3. 15 und 3. 16)

EIN/AUS-Steuerung einer externen Bremse mit
programmierbarer Verzégerung (Par. 3. 17 und 3. 18)
Steuerplatz ist die Frequenzumrichter Klemmieiste
Die Kahlkérpertemperatur des Frequenzumrichter ist
auB3erhalb der eingesteliten Untere/Obere Grenze.
(Par. 3. 19 und 3. 20)

Drehrichtung des Motors ist anders als vorgew&hlt
EIN/AUS Steuerung ext. Bremse (Par 3. 17 und 3. 18),
Ausgang aktiv, wenn Bremssteuerung AUS

17 = Steuerung externe Bremse

18 = Steuerung Uber Klemmieiste
19 = Frequenzumrichter Tempera-
turgrenzen Uberwachung

20 = Drehrichtung nicht wie verlangt
21 = Steuerung externe Bremse
invertiert

Tabelle 2.5-2 Ausgangssignale von Digitalausgang DO1 und Relaisausgdngen RO1/RO2.

Funktion Ausgangsfrequenzgrenzen-l}berwachung 1
Funktion Ausgangsfrequenzgrenzen-Uberwachung 2

0 = Keine Uberwachung
1 = Untere Grenze wird Uberwacht
2 = Obe