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I Betriebsdaten (MON) - Fehler und Warnungen
|Code|  Betriebsdaten | Einheit . - Code | o ' ~ Fehler
| :n1 1Ausgangsf.-rgquenz ‘ Hz co | TRy Oberstrom T
{n2 |Motordrehzahl 1/min lF2 Uberspanniung
{n3 [Motorstrom A { tr3 Erdschiufd _
|n4  Motordrehmoment % | | F4 Waechselricht.fehler
n5 Motorleistung % ‘F5 Ladeschtz
n6 |Motorspannung V 'F9 Unterspannung
In7 |DC-Spannung v F 10 Netzphaseriiberwachung
n8 |Temperatur oC Fi Motorphasenubgrwachung
n9 |Betriebstagezahi. DD.dd F :2 Srems-ghopperubemachung
n 10 |"Set"-Betriebsstd.- HH.hh-zahler| | £ 19 o e tamparatur
M -Ubertemperatur
n 11 |MWh-Zéhler - MWh F15 Motor blockiert
n 12 |"Set"-MWh-Zahler MWh F 16 Motor Ubertemperatur
n 13 |Analogeingang U, A F17 Motor Unterlast
n 14 |Analogeingang | mA F18 Analogeing. Hardwarefehler
n 15 |Status Dig.eing. A siehe F19 Identifikation Optionskarte
n 16 |Status Dig.eing. B Bild F 20 v Spllwen Hilfsspannung
n 17 |Status Dig.-u Rel.- unten F 21 24 V Hilfsspannung
5 F 22 EEPRCM
Ausgange F 23 Fehler
n 18 [Programmversion F 24
n 19 Gerdternennleistung kW F 25 Prozessorfehier
n 20 |Motor-Ubertemp. % F 26 Kommunikationsfehler
| __|NurbeiPl-Regler | | F29 Thermistorschutz
n 20 |Pl-Regl.-Soilwert % F 36 Analogeingang I, 4-20 mA <4 mA
n 21 |Pl-Regler-Istwert Y% F 41 Externer Fehier
n 22 |PI-Rgl.-Reg.abwchg. %
n 23 |Pl-Regler-Ausgang Hz
n 24 |Motor-Ubertemp. % Warnungen
1.) DD=volle Tage, dd=Dezimalteileines Tages A15 Motor blackiert
2.) HH=volle Stunden, hh=Dezimalteil siner Stunde A16 Motor-Ubertemperatur
— s " A17 Motor-Unterlastschutz
Stalgs Digitaleingénge gnd Digital- und Relalsausgar_lge‘ A24 Datenfehler im MWh-, Betriebs-
0 = Eingang offen 3 :
V15 /!1 » Eingang geschicasen (aktiv) tagenzahler und Fehlerspeicher
Stat.dig.Eing. A Beispiol: . A28 Anderer Applikationsfehler
0.011 ~————r’ noan * A 30 Disbalance-Fehler
. - _owt A 45 Vacon-Ubertemperatur
::a - A46 Analogeing. |, 4-20 mA <4 mA
geschlossen A 47 Externe Warnung
DIA3 10
oftan )
Programmierbarer Taster (BTNS) ENTER-Taste
Taster- Tastername Funktion Zustandsinformation
nummer ‘ _ N . 1 Bemerkung
b1 Rickwdérts Andert die Drehrichtung | Drehrichtung [ Drehrichtung | Die Zustandsinformation
- Nur aktiv, wenn die Steuer- | vorwans rickwéirts biinkt solage die Drehrichtung
tafel der aktive Steuer- vom steuerbefshl abweicht
, platz ist _
b2 | . Aktiver Auswahl des Steuerplatzes | Steuerung Steuerung von der Steuertafe!
Steuerplatz zwisch. Steuertafel und | @ber Klemml.
Kiermml. » :
b3 Rlcksetzen Ricksetz. des riicksetzba- | Keine Riick- | Wenn die Ricksetzung von der Software
h-Zahler ren Batriebsstundenzahlers | setzung akzeptier ist, ist die Anzeige 1
b4 RAlcksetzen Riicksetz. des ricksetzba- | Keine Rick- | Wenn die Ricksetzung von der Software
MWh-Z&hi, ren MWh-Zahlers setzung akzeptient ist, ist die Anzeige 1
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Allgemeines

A Aligemeines

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

B Applikationsauswahl

Um Zugang zum Parameter fur 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 gewlinschte Appli-
kation nach Betatigung der ENTER-Taste
aktiviert werden, siche 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 kén-
nen nacheinander mit den Auf/Ab-Tasten
durchrolliert werden. Dabei wird automatisch
vom letzten Parameter einer Gruppe zum
ersten Parameter der ndchsten Gruppe
gewechselt und umgekehrt.

Gruppen 2—8

Gruppe 1

<>

Gruppe 0
Applikationsauswahl
Parameter 0. 1

Bild B-1 Parametergruppen.

C Riickspeicherung der Werksvor-
gaben der Applikationsparameter

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

Ist Parametergruppe O nicht zugénglich, ist
wiefolgt vorzugehen:

1. Ist die Parametersperre, Par. 1. 16, ein-
geschaltet (1), setzen Sie diesen Para-
meter auf O und driicken ENTER.

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

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

4. Nach Betatigen der ENTER-Taste sind die
Werksvorgaben rlickgespeichert.
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Pl-Regler Applikation

(Par.0.1 =5) '
INHALT
4 Pl-Regler Applikation .........ccccceverrmvirnnece... 4-1
4.1 Allgemeines .....cccovvvvvieiiviiiiceeeeenan, 4-2
4.2 Steuerklemmleiste ...........uuuu......... 4-2
4.3 Signalfunktionsplan ......................... 4-3
4.4 Parametergruppe 1....ccooeeevevevvvnnnnn... 4-4
4.4.1 Parametertabelle..................... 4-4
4.4.2 Beschreibung der Parameter-
gruppe T ., 4-5
4.5 Spezialparameter, Gruppen 2—8.... 4-8

4.6
4.7

4.5.1 Parametertabellien,

Gruppen 2—8.........ueeevereveenene, 4-8
4.5.2 Beschreibung der Parameter-

gruppen 2—8 ......cccoeevevnnnnnnns 4-15
Betriebsdaten .......ccocveveveriivininnnnn, 4-37
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Pi-Regler Applikation

4.1 ALLGEMEINES

In der PI-Regler Applikation sind 2 externe
Steuerpldtze Uber die E/A-Klemmleiste
vorgesehen. Steuerplatz A beinhaltet den PI-
Regler und Uber Steuerplatz B kann ein
direkter Frequenzsoliwert vorgegeben
werden. Die Umschaltung der Steuerplatze
geschieht mit Digitaleingang DIB6. -

Der PI-R'égler-SoIlwert kann gewahlt werden

4.2 STEUERKLEMMLEISTE

zwischen Analogeingang, internes Motorpoti
oder Steuertafelsollwert. Der Istwert kann
Uber einen Analogeingang mit oder ohne
mathematischen Funktionsblock vorgegeben
werden.

Der direkie Frequenz-Sollwert von
Steuerplatz B kann zur Steuerung ohne PI-
Regler benutzt werden. Er kann zwischen
Steuertafel und Analogeingang ausgewahlt
werden.

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

Pl-Regelung - -
Sollwert Kiemme Signal Beschreibung
—| 1| +10V,, | Referenzspg. U-Sollwert | Referenzspannung fiir ein Poti usw.
2| U+ Spannungsanalog- Pl-Regler Sollwert
2 — Eingang (programmierb.) | Bereich 0—10V DC
9
R 3 | GND Masse Masseanschl. f. Sollw. u. Steuersig.
Pl-Regelung —— 4| L+ Stromanalog- Pl-Regler Istwert
istwert — — 5} - Eingang (programmierb.) | Bereich 0—20 mA
________ 6 | +24V Referenzspg.-Steuersig. | Ref.spg. f. pot.freie Kontakte usw.,
I max. 0,1 A
| [T 7| 7| GND Masse Masseanschl. f. Sollw. u. Steuersig.
'——/_ — 4 —— 8 | DIAT Start/Stop, Steuerpl. A Kontakt geschl. = Start
(PI-Regler) Kontakt offen = Stop
| I
s 9 | DIA2 Externer Fehler Kontakt offen = kein Fehler
{programmierbar) Kontakt geschl. = Fehler
L _:- — — 10 | DIA3 Externe Fehlerquittierg. Kontakt offen = Keine Quittierung
| (programmierbar) Kontakt geschl. = Fehlerquittieriing
— — 11 | CMA Gem. Bzg. f. DIA1—DIA3
s A —— 12 | +24V Referenzspg.-Steuersig. | Ref.spg. . Kontakte, (wie #6)
| [~ 13| GND Masse Masseanschl. f. Sollw. u. Steuetsig.
——"_ _ 4 _ |14 | DiB4 | StartStop, Steuerpl. B | Kontakt geschl = Star 5
(direkter Frequenzsollw.) | Kontakt offen = Sto
l | p
| _ 4] 15 | DIB5 Anwahl Jogging-Drehz. Kontakt geschl. = Jogging-Drehz.
| ‘ (programmierbar) Kontakt offen = keine Aktion
| . ___116 1 DIB6 Steuerpl. A/B Vorwahl Kontakt geschl. = Steuerplatz B
l —T[_ Kontakt offen = Steuerplatz A
— 17 | CMB Gem. Bzg. {. DIB4—DIB6
| BETRIEBS- | 18 | |+ Ausgangsfrequenz Programmierbar (Par. 3. 1
| | out
l BEREIT l 191 1. Analogausgang Bereich 0—20 mA/RL max. 500 Q
— _—®_ —— ——20 | DO Digitalausg. Programmierbar (Par. 3. 6)
I T BETRIEBSBEREIT Offener Kollekt., 1<50 mA, U<48VDC
{ BETRIES || 21 | RO1 7 Relaisausgang 1 Programmierbar (Par. 3. 7)
— — 22 | RO1 — BETRIEB
- R — — JROT —
FEHLER 24 | RO2 Relaisausgang 2 Programmierbar (Par. 3. 8)
220 — ~— o~ T ] 25 | RO2 FEHLER
VAC — — —B— — 26 [ RO2_ |—
———

Bild 4.2-1 Werkseinstellung der Klemmleistenbelegung der Pl-Regler Applikation.
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4.3 SIGNALFUNKTIONSPLAN

PARAMETER
2. 26 Piatz B Sollw. Vorw.§—"
2. 15 Platz A Soliw: Vorw.§7 |

1
!
4. 12 Jog-Drehzahl! Sollw.F—7
[ i
| : i
I - i
! e |
l O I
Uin+ © ! :
® o] Sollwert, PROGRAMMIER-
o . Platz B 11 1BARER TASTER 2
® .
| lin® L Sollwert, :
Platz A : . mplomer
requenz-
Jimiﬁu; Pl-Regler & sollwert
Uin © Lo
lin > ""/l
——1 Uin+ lin P _(‘/’—/(o- H
Uin - lin i I
lin - Uin | :
Uin x lin \ i |
DIA2 '
4 Schneller [Motor Istwert | |
DIA3 Solw.- || [ :
®—BLANGSAMEN potentio- | i I
meter | ] |
DBshogDrehzahisolwert |
Vorwahl! (Programmierbar) | Interne
DIB6Epiatz A/B Vorwahl | Fehlerquitt.
il bbb e — ¥ >
D£3 Externe Fehlerquitt. - | (Programmierbar) | P
; D£4 Start/Stop, PlatzB - | _:/[,o——>
Interner
‘DIA1 Start/Stop, Platz A / Start/Stop
| Befehl
DIAZ2§Externer Fehlereingang
& J(Programmierbar) —>
—-—- = Steuerleitung
——— = Signalleitung UD012K04

Bild 4.3-1  Signalfunktionsplan der Pi-Regler Applikation.
Die dargestellten Schalterpositionen entsprechen der Werkseinstellung.
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Pl-Regler Applikation

4.4 BASISPARAMETER, GRUPPE 1
4.4.1 Parametertabelle

Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. vorg.
1.1 [ ‘Minimalfrequenz 0—120/500 Hz| 1 Hz 0 Hz 4-5
1.2 | ‘Maximalfrequenz 0—120/500 Hz| 1 Hz S50Hz | *) 4-5
1.3 | Beschleunig.zeit 1 0,1—3000s | 0,1s 3s Zeit von foin (1. 1) 2u frae (1. 2) | 4-5
1.4 | Bremszeit 1 0,14—3000s | 0,1s 3s Zeit von fray (1. 2) zu fryn (1. 1) | 45
1.5 | Pl-Regler, P-Verst. 0—1000% 1% 100% P-Verstarkung des Pl-Reglers 4-5
1.6 | Pl-Regler, |-Zeitk. 0,01—320,00s| 0,01s | 10,00s | I-Zeitkonstante des Pl-Reglers | 4-5
1.7 étromgrenze 0,1—25x lry] 0,1 A | 1,5x lru| Ausgangsstromgrenze [A] 4-5
1.8 | U/f Verhalt. Ausw. 0—2 1 0 0 = Linear 4-5
1 = quadratisch
2 = Programmierb. Uf Verhalt.
1.9 | 8% Optimierung 0—1 1 0 0 = Keine )| 4-6
1 = Autom. Momentanhebung :
1. 10 | Nennspannung 180, 200, 220, 400V | Reihe DE4 4-7
des Motors 230, 240, 250, :
380, 400, 415, 500V | Reihe DE5S :
440, 460, 480, ;
500, 525, 575, 230V | Reihe DE2
600, 660, 690 o
1. 11 | Nennfrequenz 36—500 Hz | 1Hz | 50Hz | fn vom Typenschild
des Motors des Motors
1. 12 | Nenndrehzahl 1120000 UpM| 1 UpM 1440 UpM| nn vom Typenschild
des Motors - **) des Motors o
1.13 | Nennstrom - 0,1—650A | 01 A lnFu In vom Typenschild 4-
des Motors des Motors
1. 14 | Netzspannung 380—440 400V | Reihe DE4/DER4 4-7
380—500 500 V | Reihe DES/DERS5S
180—250 230V | Reihe DE2/DER?2
1. 15 | Parameteranzeige . 0—1 1 0 Anzeige der Parameter:
0 = alle Parametergr. sichtbar | 4-7
1 = Nur Gruppe 1 ist sichtbar %
1. 16 | Parametersperre 0—1 1 0 Verhindert Param. &nderungen: 4%7
0 = Anderungen méglich
1 = Anderungen verhindert
Beachte! = Parameter kénnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verandert werden.

Tabelle 4.4-1 Basisparameter der Gruppe 1.

") Wenn Par. 1. 2 > Motor-Synchrondrehz., priifen ob
dies fiir Motor u. Arbeitsmaschine eflaubt ist.
Auswahl 120 Hz/500 Hz Bereich, siche Seite 4-5.

**} Werkseinstellung fur einen 4-poligen Motor und

einen dazu passenden Frequenzumrichter.
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4.4.2 Beschreibung der Parametergruppe 1
1. 1, 1. 2 Minimal-/Maximalfrequenz
Festlegung der Frequenzgrenzen des Frequenzumrichter.

Maximale Werksvorgabe flir 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 dndert sich von

0,01 Hz auf 0,1 Hz. Die Anderung von 500 Hz auf 120 Hz wird bei gestoptem Frequ-
enzumrichter vorgenommen, durch Programmierung des Par. 1. 2 auf 119 Hz.

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

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

1.5 Pl-Regler, P-Verstarkung
Dieser Parameter bestimmt die P-Verstarkung des-Pl-Reglers.

Wird der Parameter auf 100% eingestellt, bewirkt eine: 10%ige Sollwertabwei-
chung eine Anderung der Ausgangsfrequenz um 1 Hz.

Wird der'Parameter auf 0 eingestellt, arbeitet der Pi-Regler als I-Regler.
1.6 PI-ReQIer, I-Zeitkonstante

Bestimmt die Integrationszeitkonstante des Pl-Reglers.
1.7 Stromgrenze

Dieser Parameter bestimmt den maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichter
zum Motor. Um eine Uberlastung des Motors zu vermeiden, ist dieser Parameter
auf Motornennstrom einzustellen.

1.8 U/f Verhéltnis 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 Feldschwéachpunktes wird dem Motor die maxi-
male Spannung zugefuhrt, siehe Bild 4.4-2.

Lineares U/f Verhaltnis wird bei Antrieben mit konstantem Moment
eingesetzt.

Die Werkseinstellung sollte nur bei Notwendigkeit oder speziellen Anwen-
dungen geandert werden.

Quadratisch: Die Spannung zum Motor in Abhéngigkeit der Frequenz wird nach

1 einer quadratischen Kurve von 0 bis zum Feldschwéachpunkt (Par.
6. 3) verandert. Die Maximalspannung wird beim Feldschwachpunkt
erreicht, siehe Bild 4.4-2.

Unterhalb des Feldschwéchpunktes wird der Motor untermagneti-
siert betrieben und erzeugt weniger elektromagnetische Gerausche,
jedoch auch weniger Drehmoment. Quadratisches U/f Verhaltnis
kann in Anwendungen verwendet werden, bei denen sich das Dreh-
moment quadratisch zur Drehzahl verhélt, z.B. Lifter und Zentrifugal-
pumpen.
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1.

9

#

[ o T Y

(Par6. ) | Werksvorg:

Nennspannung

Feldschwachpunkt

Linear

Quadratisch

Werksvorg.: Motor

1
!
1
]
1
i
i
1
1
1
1
]
1
1
i
!
1
1
: Nennfrequenz f[Hz)

>

]
(Par. 6. 3) UD012K07

Bild 4.4-2 Lineares und quadratisches U/f Verhéltnis

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

mierb. U/ Die Parameter zur Programmierung sind in Kapitel 4.5.2 erlautert.

Verhalt.  Programmierbares U/f Verhéltnis kann verwendet werden, falls die

2 anderen moglichen Einstellungen nicht die gewiinschten Ergebnisse
erbringen, siehe Bild 4.4-3.

AUV

L8 T
Par 6. 4 Werksvorg.: Motor
: Nennspannung

Feldschwéchpunkt

Par. 6.6
(Vorg. 10%) 1

Par. 6.7
(Vorg. 1,3%)

Werksvorg.: Motor
Nennfrequenz f(Hz}

]
1
]
[}
1
1
I
]
I
i
1
1
I
1
1
1
1
i
I
1

Par. 6. 5 Par. 6. 3 u
(Vorg.. 5 Hz) UDO012K08 -

Bild 4.4-3 Programmierbares U/f Verhdltnis

U/f Optimierung

Automat.  Die Spannung zum Motor wird automatisch in der Weise veréndert,

Moment-  daB der Motor geniligend Anlaufmoment produziert, um aus dem

anhebung Stillstand heraus anzulaufen. Die Spannungsanhebung hangt yom
Motortyp und der Motorleistung ab.

Automatische Momentanhebung wird bei Anwendungen mit hohem
Losbrechmoment verwendet, wie z.B. bei Extrudern oder Férder-
bandern.

BEACHTE! Wird der Motor bei kleinen Frequenzen und hoher Belastung
dauernd betrieben, kann bei eigenbeliifteten Motoren der Motor
A durch zu geringe Kihlung Gberhitzen.

Bei diesen Anwendungen sollte die Motortemperatur iberwacht
werden und der Motor eventuell mit Fremdlifter ausgertistet
werden.
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1.10 Nennspannung des Motors
Den einzustellenden Wert vom Typenschild des Motors entnehmen.

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

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

1. 11 Nennfrequenz des Motors
Den einzustellenden Wert 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 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 mdglichen Spannungen sind fir die Typen DE4/DER4, DE5S/DER5 und
DE2/DER2 vorgegeben, siehe Tabelle 4.4-1. *

1.15 Parameteranzeige

Legt fest, welche Parametergruppen angezeigf werden kéhnen, bzw. zu
- welchen
Parametergruppen Zugriff besteht:

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

1. 16 Parametersperre
Legt fest, welche Parameter veréndert werden kdnnen:

0 = Parameterénderungen méglich
1= Parameterdnderungen nicht méglich.

Sind weitere Umrichterfunktionen erwiinscht oder erforderlich, sind in den Parametergruppen
2—8 weitere Einstellméglichkeiten vorhanden; siehe Kapitel 4.5.
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PI-Regler Applikation

4.5 SPEZIAL PARAMETER, GRUPPEN 2—8
4.5.1 Parametertabellen Gruppe 2, Eingangssignal-Parameter

Par.
Nr.

Parameter

Bereich

Auf-
16sg.

Werks-
vorg.

Beschreibung Seite

2.1

DIA2 Funktion
(Klemme 9)

0—10

1

1

= Nicht benutzt

= Ext. Fehler, SchlieBerkontakt

= Ext. Fehler, Offnerkontakt

= Start Freigabe

= Wah!l Beschl/Bremszeit

= Drehrichtung

= Jogging-Frequenz

= Ext. Fehlerquittierung

= Beschl./Bremsen Freigabe

= DC-Bremsung bei STOP
0= Motorpoti SCHNELLER

4-15

2.2

DIA3 Funktion
(Ktemme 10)

-

B

0—10

CO~NOONPLPWN—2L2O| 0N DAWON=2O

1

= Nicht benutzt

= Ext. Fehler, SchlieBerkontakt

= Ext. Fehler, Offnerkontakt

= Start Freigabe

= Wah! Beschl/Bremszeit

= Drehrichtung

= Jogging-Frequenz

= Ext. Fehlerquittierung

= Beschl./Bremsen Freigabe

= DC-Bremsung bei STOP
0= Motorpoti LANGSAMER

4-16

U, Signalbereich

0—1

0
1

=0—10V
= Kundenspezifisch

4-16

U, Kundenspezif. min.

0—100%

0,01%

0,00%

4-16

U,, Kundenspezif. max.

0—100%

0,01%

100,00%

4-16

U,, Signalinversion

0—1

1

0

- O

Nicht inverttiert

= Invertiert

4-16

U, Filterzeitkonstante

0,01—10s

0,01

0,10

4-17

I, Signalbereich

0—2

N = O

= 0—20 mA
=4—20 mA

= Kundenspezifisch

4-17

| Kundenspezif. min.

0—100%

0,01%

0,00%

4-17

|, Kundenspezif. max.

0—100%

0,01%

100,00%

4-17

I.. Signalinversion
n

0—1

1

0

- 0O

= Nicht invertiert

= Invertiert

4-17

L Filterzeitkonstante

0,01—10 s

0,01

0,10

4-18

2.13

DIB5 Funktion
(Kiemme 15)

0—9

©CoOoO~NOOMWN—2O

= Nicht benutzt

= Ext. Fehler, SchlieBerkontakt
= Ext. Fehler, Offnerkontakt

= Start Freigabe

= Wah! Beschl/Bremszeit

= Drehrichtung

= Jogging-Frequenz

= Ext. Fehlerquittierung

= Beschl./Bremsen Freigabe
= DC-Bremsung bei STOP

418

Beachte! §

©) = Parameter kdnnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verdndert werden.

(wird fortgesetzt)
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Par. | Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
2. 14 | Motorpoti 0,1—2000,0{ 0,1 15 4-18
Rampenzeit Hz/s Hz/s | Hz/s
2. 15 | Pl-Regler 0—4 1 0 0 =.Spannungsanalogeing Uin (KL.2) 4-19
Sollwertsign. : 1 = Stromanalogeingang lin (KI. 4)
Steuerpl. A .2 = Steuertafelsoliwert (Sollwert 2)
‘| '8 = Internes Motorpoti
'|- 4 = Internes Motorpoti riickgesetzt
‘ nach Stop-Befeh!
2. 16 | Pi-Regler 0—3 1 0 0 = Istwert 1 4-19
Istwert 1 = Istwert 1 + Istwert 2
2 =Istwert 1 - Istwert 2
3 = Istwert 1 x Istwert 2
2. 17 | Istwert 1 Eingang 0—2 1 2 0 = Nicht belegt 4-19
1 = Spannungsanalogeing. Uin
‘ 2 = Stromanalogeingang lin
2. 18| Istwert 2 Eingang 0—2 1 0 0 = Nicht belegt 4-19
1-=:Spannungsanalogeingang Uin
2 = Stromanalogeingang lin
2.19 | Istwert 1 -320,00%— |0,01%| 0% | 0% .= Keine Minimumskalierung 4-19
Minimumskal. 320,00%
2.20 | Istwert 1 -320,00%—|0,01%| 100% | 100% =Keine Maximumskalierung | 4-19
Maximumskal. 320,00% ‘
2.21 | Istwert 2 -320,00%—|0,01%| 0% | 0% = Keine Minimumskalierung 4-19
Minimumskal. 320,00%
2.22 | Istwert 2 -320,00%— |0,01%| 100% | 100% = Keine Maximumskalierung | 4-19
Maximumskal. 320,00%
2. 23 | Invertierung 0—1 1 0 0 = Nein 4-19
Regelabweichg. - 1=Jda
2. 24 | Pl-Regler frnin—fmax 10,1Hz| fmin 4-20
Min. Begrenzung .. (1.1) (1.2)
2. 25 | Pl-Regler fmin—fmax  |0,1HZ| fmax 4-20
Max. Begrenzung - (1.1) (1.2)
2. 26 | Direkt. Frequenzsoliwert 0—4 1 0 0 = Spannungsanalogeing. U, (KI.2); 4-20
Steuerplatz B 1 = Stromanalogeingang I, (KI. 4)
2 = Internes Motorpoti
3 = Internes Motorpoti
riickgesetzt nach Stop-Befehl
4 = Internes Motorpoti riickgesetzt
nach Stop-Befehl
2. 27 |-Sollwertskalierung -~ | 0—Par. 2. 28} 1 Hz | 0Hz | Bestimmt die Ausgangsfrequenz 4-20
Min.wert, St.platz B bei minimalem Sollwert
2. 28 | Sollwertskalierung . Par.2.27 |1Hz | OHz | Bestimmt die Ausgangsfrequenz 4-20
Max.wert, St.platz B —fmax bei maximalem Sollwert
0 = Skalierung Aus
>0 = Skalierter Maximalwert
Beachte! = Parameter kdnnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter veréndert werden.

(wird fortgesetzt)
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Gruppe 3, Ausgangssignal- und Uberwachungs-Parameter

Berefch

Par. | Parameter Auf- |Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
3.1 Inhalt Analogausgang 0—7 1 1 0 =Nicht benutzt Skal. 100% 4-21
: 1 =Ausgangsfreq. (0—fnax)
2 =Motordrehzahl (0—max. Drehz.)
3 =Ausgangsstrom (0—2,0 X Iygy)
4 =Motordrehmom. (0—2 x M;gy)
5 =Motorleistung (0—2 x Ppgy)
@ 6 =Motorspannung (0—100% x Upm)
y 7 =DC-Spannung (0—1000 V)
3.2 Analogausg. Filt.zeitko. 0,01—10 s | 0,01 1,00 4-21
3.3 | Analogausg. Invertierg. 0—1 1 0 0 = Keine Invertierg. 4-21
1 = Invertiert
3.4 | Analogausg. Live zero 0—1 1 0 0 =0mA 4-21
1 =4mA
3.5 | Analogausg. Skalierung | 10—1000% | 1% | 100% 4-21
3.6 Inhalt Digitalausgang 0—21 1 1 0 =Nicht benutzt 4-22
Ed 1 =Betriebsbereit
2 =Betrieb
3 =Fehler
4 =Fehler invertiert
5 = FU Ubertemp.-
Warnung
6 = Externer Fehler 0. Warnung
7 = Soliwertfehler o. -warnung
8 = Warnung
9 = Drehrichtung
10 =Jogging-Frequenz gewahit
11 = Auf Drehzah!
12 = Motorregler aktiviert
13 = Ausgangsfrequenzgrenzen-
Uberw. 1
14 = Ausgangsfrequenzgrenzen-
Uberw. 2
15 =Drehmomentgrenzen-Uber-
wachung
16 = Sollwertgrenzen-Uberwachung
17 = Steuerung externe Bremse
18 = Steuerung Gber Klemmleiste
19 =Frequenzumrichter Temperatur-
grenzen Uberw.
20 = Drehrichtung nicht wie verlangt |-
21 = Steuerung externe Bremse |
invertiert
3.7 |Inhalt Relaisausgang 1 0—21 1 2 Wie Parameter 3. 6
3.8 Inhalt Relaisausgang 2 0—21 1 3 Wie Parameter 3. 6
3.9 Funktion Ausgangsfre- 0—2 1 0 0 = Keine
quenzgrenzen-Uberw. 1 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
3. 10 | Ausg.freq.grenze- 0—fmax 0,1 Hz| OHz 4-22
Uberwachungswert 1 (Par. 1. 2)
3. 11 | Funktion Ausgangsfre- 0—2 1 0 0= Keine 4-22
quenzgrenzen-Uberw. 2 1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze
Beachte! = Parameter kdnnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verandert werden. (wird fortgesetzt)
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Par. | Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. I6sg. | vorg.
3. 12 | Ausg.freq. grenze- O—fmax ' 0,1Hz| OHz 4-22
Uberwachungswert 2 (Par. 1. 2)
3. 13 | Funktion Drehmoment- 0—2 1 0 0 = Keine 4-23
grenze-Uberwachung 1= Untere Grenze
2 = Obere Grenze
3. 14| Drehmomentgrenze- 0—200% x M |0,1% | 100,0% 4-23
Uberwachungswert
3. 15 | Funktion Aktiv. Soll- 0—2 1 0 0 = Keine 4-23
wertgrenzen-Uberw. 1= Untere Grenze
2 = Obere Grenze
3. 16 | Aktiv. Sollwertgrenze- 0—fmax 0,1Hz| OHz 4-23
Uberwachungswert (Par. 1. 2)
3.17 | AUS-Verzdg. ext. Bremse{ 0—100,0s |0,1s [ 0,565 4-23
3. 18 | EIN-Verzdg. ext. Bremse | 0—100,0s |0,1s | 15s 4-23
3. 19 .}.Funktion Frequenz- 0—2 1 0 0 = keine 4-23
umrichter -Temperat. 1 = Untere Grenze - -
Grenze Uberwachung 2 = Obere Grenze
3. 20 | Frequenzumrichter -10—+75°C | 1 +40°C 4-23
Tempereturgrenze
Uberwachungswert
3. 21 |- 1O-Expander.Zusatzkarte 0—7 1 3 Siehe Parameter 3. 1 4-21
Inhalt Analogausgang@
3.22 | 1O-Expander Zusatzkarte] 0.01—10s | 0,01 s| 1.00 Siehe Parameter 3. 2 4-21
Analogausg. Filt.zeitko. | -
3.23 | I/O-Expander Zusatzkarte 0—1 1 0 Siehe Parameter 3. 3 4-21
Analogausg. Invertierg.
3.24 | VO-Expander Zusatzkarte| 0—1 1 0] Siehe Parameter 3. 4 4-21
Analogausg. Live zero _
3.25-| wO-Expander Zusatzkartel -10—1000% | 1 100% Siehe Parameter 3. 5 4-21
Analogausg. Skalierung:
Gruppe 4, Antriebs-Parameter
Par. - | Parameter Bereich Auf- |Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
4,1 Rampe 1 Verschliff 0—10 s 0,1s 0 0 = Linear 4-24
' >0 = S-Verschliff
4.2 Rampe 2 Verschiliff- 0—10s 0,1s 0 0 = Linear 4-24
>0 = S-Verschliff
4.3 - |Beschleunigungszeit-2-- | 0,1—3000s |0,1s 10s 4-24
4.4 Bremszeit 2 0,1—3000s |0,1s 10s 4-24
4.5 Brems-Chopper- 0—1 1 0 0 = Kein Brems-Chopper 4-25
1 = Mit Brems-Chopper
4.6 Start-Funktion 0—1 1 0 0 = Rampe . 4-25
‘ 1 = Fliegender Start

Beachte! @ = Parameter kénnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter veréndert werden. (wird fortgesetzt)
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Par. |Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. losg. | vorg.
4,7 Stop-Funktion 0—1 1 -0 0 = Leer-Auslauf 4-25
1 = Rampe
4,8 | Gleichstrom- 0,15—1,5x | 0.1 (0,5xIqru 4-25
bremsstrom “laru (A)
4,9 D;_C-Bremszeit bei Stop 0—250,0s | 0,1s Os 0 = Gleichstrombremsung aus |4-25
4. 10 | Einsetzfrequenz der 0,1—10 Hz | 0,1 Hz [1,5 Hz 4-27
DC-Brem. b. Stop-Ram.
4.11 |DC-Bremszeit bei Start [0,0—25,0s | 0,15 Os 0 = DC-Bremsung aus bei Start | 4-27
4,12 |Jogging-Frequenz fmin - fmax | 0,1Hz [10,0Hz 4-27
Soliwert (1.1) (1. 2)
Gruppe 5, Parameter fiir Frequenzausblendung
Par. | Parameter Bereich Auf-  [Werks- Beschreibung Seite
Nr. 16sg. | vorg.
5.1 Frequenzausblendg. 0—fmax | 0,1 Hz| OHz 4-27
Untere Grenze 1 (1. 2)
5.2 | Frequenzausblendg. 0—fmax | 0,1 Hz} OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 1| 4-27
Obere Grenze 1 (1. 2)
5.3 Frequenzausblendg. 0—fmax 0,1 Hz| OHz 4-27
Untere Grenze 2 (1. 2)
5.4 FF,equenzausbIendg. 0—fmax 0,1 Hz| OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 2 | 4-27
Obere Grenze 2 (1.2)
5.5 | Frequenzausblendg. 0—fmax | 0,1 Hz| O Hz 4-27
Untere Grenze 3 (1.2) :
5.6 | Frequenzausblendg. 0—fmax 0,1 Hz[ OHz 0 = kein Ausblendungsbereich 3 | 4-27
Obere Grenze 3 (1. 2) il
Gruppe 6, Parameter zur Motorregelung
Par. | Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. ' I6sg. | vorg. =
6. 1 Motorregelungsart 0—1 1 0 0 = Frequenzregelung 4-27
1 = Drehzahlregelung
6. Schaltfrequenz 1—16 kHz [0,1 kHZ4 10/3,6 kHz| 3,6 kHz >30 kW Gerate 4-28
6. Feldschwachpunkt 30—500 Hz | 1 Hz | Param. 4-28
1. 11
6.4 Spannung beim 15—200% | 1% 100% 4-28
Feldschwachpunkt X Unmot
6.5 U/f-Kurve 0-—500 Hz | 1 Hz OHz 4-28
Mittenpunktfreq. =
6.6 | U/f-Kurve 0—100% [0,01%{ 0% 4-28
Mittenpunktspg. X Unmot ,
6.7 Ausgangsspanng. 0—100% |0,01% 0% 4-28
bei Frequenz 0 Hz X Unmot k
6.8 Uberspannungsregler 0—1 1 1 0 = Regler ausgeschaltet 4-29
1 = Regler eingeschaltet
6.9 Unterspannungsregler 0—1 1 1 0 = Regler ausgeschaltet 4-29
1 = Regler eingeschaltet

Beachte! = Parameter kdnnen nur bei gestoptem Frequenzumrichter verandert werden.
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Gruppe 7, Schutzfunktionen
Par. Parameter Bereich Auf- | Werks- Beschreibung Seite
Nr. - |lésg.| vorg.
7.1 Reaktion auf 0—3 1 0 0 = Keine Reaktion 4-29
Sollwertfehler 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 4-29
externen Fehler 1 = Warnung
2 = Fehler, stop-entsprechend
Par. 4.7
3 = Fehler, stop immer mit
Leeraus!auf
7.3 l\_Aotorphasen- 0—2 2 2 0 = Keine Reaktion 4-29
_ Uberwachung 2 = Fehler
7.4 ErdschluBschutz 0—2 2 2 :0.=iKeine Reaktion 4-29
, 2 =Fehler
7.5 Thermischer 0—2 1 2 0 =Keine Reaktion 4-30
Motorschutz 1 = Warnung
. 2 = Fehler
7.6 |- Therm. Mot.schutz . 50,0—150% {1,0%| 100,0% | ' Bestimmt den -max. Strom [T 4-31
Max. Dauerstrom x |, Motor ©.-oberhalb der Knickfreq. (P 7.9)
7.7 '| Therm. Mot.schutz - 10,0—150% {1,0%| 45% Bestimmt-den Strom bei 4-31
‘ Nullfrequenz-Strom x 1 Motor Frequenz Null Hz
7.8 | Therm. Mot.schutz 0,56—300,0 | 0,5 Die Werksvorgabe wird- 4-32]
Motorzeitkonstante autom. entsprechend dem
Motornennstrom eingestelit
7.9 Therm:. Mot.schutz 10—500 Hz |1 Hz | 35 Hz
Knickfrequenz o
7.10 | Blockierschutz 0—-2 - 1 1 0 = Keine Reaktion - 4-33
: 1 = Warnung-
‘ 2 = Fehler
7. 11 | - Blockierstrom-Grenze -| .~ 10,0—200% [1,0%| 130,0% Uberschreitet der Motorstrom | 4-33
x I, Motor diese Grenze, wird dies als
Blockierung angesehen
7.12 | Blockierzeit 2,0—120s |1,0s| 15,08 Nach der eingestellten Zeit 4-33
erfolgt eine Reaktion entspr.
Par. 7.10
7. 13 | Blockierfrequenz 1Hz—fmax | 1Hz |- 25Hz . Frequenzbereich des Blockier- | -4-33}|
schutzes
7.14 | Unterlastschutz 0—2 1 0 0 = Keine Reaktion 4-34
1 = Warnung
, 2 = Fehler
7. 15 Unterlastschutz - - 20,0—150% |1,0%] 50% 4-34
Drehmoment bei fn - X M_ Motor
7. 16 | Unterlastschutz 10,0—150% |1,0%]| 10,0% 4-34
Drehmoment bei f=0Hz X M, Motor
7. 17 | Unterlast-Zeit 2,0—600s [(1,0s| 20,0s Nach der eingesteliten Zeit 4-35

erfolgt eine Reaktion entspr.
Par. 7.14




Seite 4-14 Pl-Regler Applikation

Gruppe 8, Autoneustart Parameter

Par. | Parameter Bereich Auf- |Werks- Beschreibung - | Seite

Nr. l6sg. | vorg.

8.1 Automatischer Neustart:| ~ 0—10 1 0 3-35
Anzahl der Versuche

8.2 | Automatischer Neustart:| 1—6000s | 1s 30s 3-35
Zeitraum )

8.3 | Automatischer Neustart: 0—1 1 0 0 = Rampe 3-36
Start Funktion 1 = Fliegender Start

8. 4 | -Automatischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 3-36
nach Unterspannung 1 =Ja

8.5 f‘Autom_atischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 3-36
nach Uberspannung 1 =Jda

8.6 Autom_atischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 3-36

nach Uberstrom 1 =Ja

8.7 | Automatischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 3-36
nach Sollwertfehler 1 =Ja

8.8 A"Utom.?tischer Neustart 0—1 1 0 0 = Nein 3-36
nach Uber-/Untertemp.- 1 =Jda
tehler

Tabelle 4.5-1 Spezialparameter, Gruppen 2—8.
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4.5.2 Beschreibung der Parametergruppen 2—8

2.1 DIA2 Funktion
1:
2:

3: Start-Freigabe
4: Wahl -Beschl./
Bremszeit
5: Drehrichtung
6: Jogging-Freq.
7: Ext. Fehlerquitt. :

8: Beschl./Bre:
Freigabe

9: DC-Bremsung
bei Stop

10: Motorpoti/
SCHNELLER

Bild 4.5-1 DIA3 als DC-Brems-Befehl:
a). Stop-Modus = Rampe,
b). Stop-Modus = Leer-Auslauf

Externer Fehler, SchlieBerkontakt =Fehlermeldung wird angezéigt und der

Externer Fehler, Offnerkontakt

~Kontakt offen

Kontakt offen
Kontakt geschl.

Kontakt geschl.
Kontakt offen
Kontakt geschl.

Motor wird gestopt; wenn der Kontakt
geschlossen ist.

= Fehlermeldung wird -angezeigt und der
‘Motor wird gestopt, wenn der Kontakt
gedfinet ist

= Start des Motors ist nicht mdglich

= Start des Motors ist mdglich

= Beschleunigungs-/Bremszeit 1 ist gew.
=Beschleunigungs-/Bremszeit 2 ist gew.

=Vorwarts ||Sind 2 oder mehr Eingange
= Rickwarts || fUr diese Funktion program-
miert, wird die Drehrichtung
geandert, wenn einer der
-~ ||Eingange:aktivist.

Kontakt geschl. .= Jogging-Frequenz ist-der Frequenz-

Kontakt geschl.
Kontakt geschl.

Kontakt-geschl. =

Kontakt geschl.

sollwert
= Quittiert-alle Fehler

=Keine:Beschl. und:Bremsung solange

der Kontakt geschlossen ist

= Bei-Stop-Befeh! wird-mit Gleichstrom ge-
bremst, solange der Kontakt geschl-
ossen ist, siehe Bild 4.5-1. Der Brems-
strom wird mit Par. 4. 8 vorgegeben.

= Der Sollwert wird erhdht solange der
Kontakt geschlossent ist.

4

Ausgangs-
frequenz

Param. 4. 10
7

t

DIA3

Bild a).

A

BETRIEB [
sTOP

L

UD012K32

Ausgangs-
frequenz

t

D1A3

Bild b).

BETRIEB
STOP

s

UDO012K32
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2.2 DIA3 Funktion
Auswah! wie Par. 2. 1, ausgenommen:
10: Motorpoti Kontakt geschl. = Sollwert wird verringert solange -
LANGSAMER der Kontakt geschlossen ist.
2.3 Uin Signalbereich
0 = Signalbereich 0—10V
1 = Kundenspezifischer Bereich von kundenspezif. min. (Par. 2. 4) bis
kundenspezif. max. (Par. 2. 5)
2.4 Uin Kundenspezifisch Minimum/Maximum
2.5 Mit diesen Parametern kann jede beliebige Skalierung des U-Sollwerteinganges
vorgenommen werden zwischen 0—10 V.
Minimum-Einstllg.: U-Soliwert auf minimalen Wert einstellen, Par.2. 4 anwéhlen
und ENTER drlcken.
Maximum-Einstllg.: U-Sollwert auf maximalen Wert einstellen, Par.2. 5 anwéhlen
und ENTER dricken.
Die Parameter kdnnen nur Uber diese Vorgehensweise eingestellt werden (nicht
mit den Auf/Ab-Tasten).
2.6

Ui, Signalinversion
Par. 2. 6 = 0, keine Signalinversion.
Par. 2. 6 = 1, Signalinversion des U, - Sollwertes.
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2.7

2.8

SN
- ©

Uin Filterzeitkonstante

Zum Ausfiltern von . Stdérungen
auf dem Uin-Sollwertsignal.

Lange Filterzeitkonstanten ver-
langsamen die Sollwertanregel-
zeiten.

Siehe Bild 4.5-2.

Bild 4.5-2  Filterung des Uj,-
Sollwertes.

lin Signalbereich

0=0—20mA
1=4—20mA
2 = Kuyndenspezifische Skal.

lin Kundenspezifisch
Minimum/Maximum

Mit diesen Parametern kann
jede beliebige l;,-Signalbereich
zwischen 0 und 20 mA
eingestellt werden.

lin Signalinversion

Par. 2. 11 = 0, keine Signalinver-

sion.

Par. 2. 11 = 1, Signalinversion
des l;,-Sollwertes.

100% 4

63% -

Eingangssignal

Sollwert

t{s]

UDO12K15
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2.12

2,

2.

13

14

lin Filterzeitkonstante : o 4

Zum Ausfiltern von Stérungen
auf dem lin-Sollwertsignal.

Eingangsignal

100% {--
Lange Filterzeitkonstanten ver-
langsamen die Sollwertanregel-
zeiten. Siehe Bild 4.5-3.

Sollwertsignal
63% - -f---m A m oo

1
1
]
]
]
1
1
t
]
I
i
]
1]

ts]

Bild 4.5-3  Srom-Analogeingang, Par. 2. 12

. . UD012K30
Filterzeitkonstante

DIB5 Funktion

1: Externer Fehler,

: Externer Fehler,

: Start-Freigabe

: Jogging-Freq.

7: Ext. Fehlerquitt.

8: Beschl./Brems.

Freigabe

: DC-Bremsung

bei Stop

SchlieBerkontakt

Offnerkontakt

Kontakt offen
Kontakt geschl.

Kontakt geschl.

Kontakt geschl.
Kontakt geschl.

Kontakt geschl.

Fehlermeldung wird angezeigt und
der Motor wird gestopt, wenn der
Kontakt geschlossen ist.

Fehlermeldung wird angezeigt und
der Motor wird gestopt, wenn der
Kontakt gedffnet ist

Start des Motors ist nicht mdglich
Start des Motors ist méglich

: Wahl Beschl./ Kontakt offen = Beschleunigungs-/Bremszeit 1 ist |
gew.
Bremszeit Kontakt geschl. = Beschleunigungs-/Bremszeit 2 ist
gew.
: Drehrichtung Kontakt offen = Vorwarts || Sind 2 oder mehr Ein-:
Kontakt geschl. = Ruickwarts || génge flr diese Funktion

programmiert, wird die’
Drehrichtung geandert;
wenn einer der Eingénge
aktiv ist. “

Jogging-Frequenz ist der Frequenz-
sollwert

Quittiert alle Fehler

Keine Beschl. und Bremsung solange
der Kontakt geschlossen ist

v

Bei Stop Befehl wird mit Gleichstrom
gebremst, solange der Kontakt ge-
schlossen ist, siehe Bild 4.5-1. Der
Bremsstrom wird mit Par. 4. 8
vorgegeben.

Motorpoti Rampenzeit

Dieser Parameter bestimmt die Sollwert-Anderungsgeschwindigkeit des internen
Motorpotentiometers.
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2.15

2.16

2.17

2.18

2.19

2.20

2. 21

2.22

2.23

Pl-Regler Applikation

Pi-Regler, Sollwertsignal
0 Spannungsanalogeingang Uin, KI. 2—3, z.B. ein Potentiometer
1 Stromanalogeingang lin, KI. 4—5, z.B. ein SPS-Ausgang |

2 Steuertafelsoliwert, welcher in der Sollwertseite. (REF) eingestellt wird.
Der Sollwert r2 ist der Pl-Regler-Sollwert, siehe Kapitel 4.7.

3 Der Sollwert wird verandert durch die Digitaleingange DIA2 und DIA3
(Motorpoti).
-'DIA2 geschlossen = Sollwert wird erhdht
- DIA3 geschlossen = Sollwert wird verringert
Die Anderungsgeschwindigkeit des Sollwertes kann mit Par. 2. 14 vorge-
geben werden.

4 Wie Einstellung 3, jedoch wird der Sollwert auf die Minimalfrequenz fmin,
Par. 1. 1, zurlickgesetzt bei Stop-Befehl. Wird der Parameter 2. 15 auf 3
oder 4 eingestellt, werden die Parameter 2. 1 und 2. 2 automatisch auf 10
gesetzt.

Pl-Regler, Istwert

Istwert 1 Eingang

Istwert 2 Eingang

Diese Parameter bestimmen den Istwerteingang des Pl-Reglers
Istwert 1, Minimumskalierung
Minimumskalierung fir Istwert 1. Siehe Bild 4.5-4.
Istwert 1, Maximumskalierung
Maximumskalierung fir Istwert 1. Siehe Bild 4.5-4.
Istwert 2, Minimumskalierung
Minimumskalierung fur Istwert 2. Siehe Bild 4.5-4.
Istwert 2, Maximumskalierung
Maximumskalierung fur Istwert 2. Siehe Bild 4.5-4.
Invertierung Regelabweichung

Dieser Parameter erlaubt die Invertierung der Pl-Regler-Regelabweichung (und
somit die Invertierung der Pi-Regler-Funktion).

4 Skaliertes 4 .
Eingangs- Skaliertes
sinal{%; Eingangs-
sinal[%,
100 d---mmmmemmmrnmc e e 100+[=r~=- - - e e m e m oo - -

Par. 2. 19 = 30%
Par.2.20=80%  / , |  (183mA})| """ TTTTTTTTTTTTTTo S
Par. 2. 19 = -30%
Par. 2.20 = 140%

76,5 |
(15,3 mA}

1 [}
' Analog- - Anal
. 3 80 100 sing. (] 30" o 1 140 emg.of’%l
T t t -+ >
0 3.0 80 10,0V 0 100V
o 6,0 16,0 20,0 mA L) 20,0 mA
4 8.8 168 20,0mA 4 20,0 mA uDo12K34

Bild 4.5-4 Beispiel fur Skalierung des PIl-Regler-Istwertes.
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2.24 Pl-Regler, Minimumbegrenzung
2.25 Pl-Regler, Maximumbegrenzung

Diese Parameter begrenzen den Ausgang des Pl-Reglers. Parametergrenzen:
Par. 1. 1 < Par. 2. 24 < Par. 2. 25.

2.26 Direkter Frequenzsollwert, Steuerplatz B

0
1
2

Spannungsanalogeingang Uin, KI. 2—3, z.B. ein Potentiometer
Stromanalogeingang lin, KI. 4—5, z.B. ein SPS-Ausgang

Steuertafelsollwert, welcher in der Sollwertseite (REF) eingestellt wird.
Der Sollwert 11 ist der Sollwert flir Steuerplatz B, siehe Kapitel 4.7.

Der Sollwert wird verandert durch die Digitaleingdnge DIA2 und DIA3
(Motorpoti).

- DIA2 geschlossen = Sollwert wird erhdht

- DIA3 geschlossen = Sollwert wird verringert

Die Anderungsgeschwindigkeit des Sollwertes kann mit Par. 2. 14
vorgegeben werden.

Wie Einstellung 3, jedoch wird der Sollwert auf die Minimalfrequenz fmin,
Par. 1. 1, zuriickgesetzt bei Stop-Befehl. Wird der Parameter 2. 26 auf 3
oder 4 eingestellt, werden die Parameter 2. 1 und 2. 2 automatisch auf 10
gesetzt.

2.27 Sollwertskalierung, Minimum-/Maximumwert, Steuerplatz B

2.28 - Einstellgrenzen: 0 < Par. 2. 27 < Par. 2. 28 < Par. 1. 2.
Ist Par. 2. 28 = 0, ist die Skalierung ausgeschaltet, siehe Bilder 4.5-5 und 4.5-6.

A Ausgangs-
4 Ausgangs- frequenz
frequenz
| Max.freq.part.2 ___________. \
Par. 2. 28 .
t
'
I
!
t
]
i
¥
'
1
1
:
Par. 2. 27 - | Soltw.-
og —+Min. freq. par 1. 1 YEi
T Min. freq. par 1. 1 reingang [V] P : Elngan;g M
) 10 upotaxss 0 10 KRetas

Bild 4.5-5 Sollwertskalierung. Bild 4.5-6 Sollwertskalierung, Par.2. 28 =0.

(In der Bildern 4.5-5 und 4.5-6 ist als Sollwert der Spannungs-Analogeingang Uy,
gewdhit far Steuerplatz B mit dem Signalbereich 0—10 V).

Bild 4.5-9a
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3.1

3.2

3.3

3.4

3.5

Inhalt Analogausgang

Siehe Tabelle auf Seite 4-10,
Par. 3. 1.

Analogausgang Filterzeit-
konstante

Filtert das Analogausgangssig-
nal. Siehe Bild 4.5-7.

Bild 4.5-7 Filterung Analogaus-
gang.

Analogausgang-invertierung

Invertiert das Analogausgangs-
signal:

max. Ausgangssignal = Min. Istwert
min: Ausgangssignal = Max. Istwert

Bild 4.5-8 Invertierung Analogaus-
gang.
Analogausgang. Live zero

Bestimmt den min. Signalwert,
entweder 0 mA oder 4 mA.
Siehe Bild 4.5-9.

Skalierung Analogausg.

Skalierungsfaktor des Analog-
ausgang. Siehe Bild 4.5-9.

Signal .- Max. wert des Signaleg

Ausgangsfre- | Maximalfreq.(Par. 1. 2)
quenz
Motordrehzahl | Maximaldrehzahl
(Nn X fmax/fn)
Ausgangsstrom 2 X lary

Mot. drehmomJ 2 x Mry

Motorleistung
Mot. spannung
DC-Spannung

2 X Ppru
100% xUnm
1000V

Bild 4.5-9 Skalierung Analogaus-

gang.

Seite 4-21
A
%
100% {--
s Ausgang
63% -~ f == oL,
t(s]
T -
[ Par. 3.2 l
: UDo12K16
4
Analog-
ausgang
MA N T T T T T T T T s s s e —
1ZmA e AT TR T T T T “-Par. 3.5
=50%
10mA = = = = =\ R AN it =
N Par, 3.5
L R e e e -----~,—=’°°°"
' 1
tInhalt Analogaus-
Igang (par. 3. 1)
omA T *
¢ 05 10 uDo12K17
A
Analog-
pofi- 208 Par. 3.5 Par3.5
=200% = 100%
L e
-, 1
1
1
1
1
1
s . 1
mA p e e T M T
e =50%
RLCE bl aiciely el ot |
, T Sl '
R A o 1
Par3.4=1 | sl fe '
4mA 1
t Inhalt Analogaus-
1gang {par. 3. 1)
Par.3.4=0 1 max. Wert
OmA 1 + >
0 05 10 ypo12K18
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3.6 Inhalt Digitalausgang
3.7 Inhalt Relaisausgang 1
3.8 Inhalt Relaisausgang 2
Einstellwert Signalinhalt
0 = Nicht benutzt AuBer Betrieb
Digitalausgang DO1 fihrt Strom und die program-
mierten Relais (RO1, RO2) ziehen an wenn:
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 Kihlkérpertemp. Gberschreitet +70°C
6 = Extemner Fehler o. Warnung Fehler oder Warnung, abhangig von Par. 7. 2
7 = Sollwertfehler o. 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. o. ‘ Eine Multi-Festdrehzahl o. die Jogging Frequenz wurde
Jog.Freq. gewéhlt aktiviert
11 = Auf Drehzahl Die Ausgangsfrequenz hat den Sollwert erreicht
12 = Motorregler aktiviert Uberspannungs- oder Uberstromregler ist aktiviert
13 = Ausgangsfrequenzgrenzen- Die Ausgangsfrequenz ist auBerhalb der eingesteliten
Uberwachung 1 Untere/Obere Grenzen (Par. 3. 9 und 3. 10)
14 = Ausgangsfrequenzgrenzen- Die Ausgangsfrequenz ist auBerhalb der eingestellten
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 = Sollwertgrenzen- Der aktive Sollwert ist auBerhalb der eingesteliten
Uberwachung Untere/Obere Grenzen (Par.3. 15 und 3. 16)
17 = Steuerung externe Bremse EIN/AUS-Steuerung einer externen Bremse mit
. programmierbar Verzdégerung (Par. 3. 17 und 3. 18)
18 = Steuerung lUber Klemmleiste Steuerplatz ist die Frequenzumrichter Klemmleiste
19 = FrequenzumrichterTempera- Die Kuhikérpertemperatur des Frequenzumrichter ist.
turgrenzen Uberwachung auBerhalb der eingestellten Untere/Obere Grenze
(Par. 3. 19 und 3. 20) :
20 = Drehrichtung nicht wie verlangt | Drehrichtung des Motors ist anders als vorgewahlt |
21 = Steuerung externe Bremse EIN/AUS Steuerung ext. Bremse (par. 3. 17 und 3. 18),
invertiert Ausgang aktiv, wenn Bremssteuerung AUS

Tabelle 4.5-2 Ausgangssignale von Digitalausgang DO1 und Relaisausgéngen

RO1 and RO2.
3.9 Funktion Ausgangsfrequenzgrenzen-l}lberwachung 1
3.1 Funktion Ausgangsfrequenzgrenzen-Uberwachung 2

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

Geht die Ausgangsfrequenz Uber/unter die eingesteliten Grenzen (3. 10, 3. 12)
wird eine Warnung generiert Uber Digitalausgang DO1 oder (iber die Relaisaus-
gange RO1 oder RO2, abhangig von der Einstellung der Parameter 3. 6—3. 8.

3.10 Ausgangsfrequenzgrenzen-@berwachungswert 1
3.12 Ausgangsfrequenzgrenzen-Uberwachungswert 2

Der Frequenzwert, welcher mit Par. 3. 9 (3. 11) Gberwacht wird.
Siehe Bild 4.5-10.
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3.

3.

13

14

3.15

3.

3.

19

20

Funktion Drehmomentgrenzen-Uberwachung

0 = Keine Uberwachung
1 = Untere Grenze wird Uberwacht
2 = Obere Grenze wird Gberwacht

Geht das berechnete Drehmo- | v Par3.9=2
ment. Gber/unter die eingestelite ' y
Grenze (Par. 3. 14), wird eine Par3. 10 ---mrmmmm oo N
Wamung generiert Gber Digital- :

ausgang DO1 oder die Relais- :
ausgange RO1 oder RO2, ab- ;

hangig von der Einstellung der footzie £
Parameter 3. 6—3. 8. Beispiel: [ ij  [21]rot— |21 RO1j

3 22/ RO1 22| RO1 22{RO1
Bild 4.5-10 AUSgangSffequenZ' 23| RO—— 23 RO‘I:l 23| RO1——

grenzen-Uberwachung.

Drehmomentgrenzen-Uberwachungswert
Der berechnete Dreh'momentwert, welcher mit Par. 3..13 (berwacht wird.
Funktion Sollwertgrenzen-Uberwachung

0 = Keine Uberwachung
1 = Uritere Grenze wird berwacht
2 = Obere Grenze wird Uberwacht

Geht der aktive Sollwert Gber/unter die eingestelite Grenze (Par. 3. 16), wird eine
Wamung generiert ber Digitalausgang DO1 oder iber die Relaisausgange RO1
oder RO2, abhangig von der Einstellung der Parameter: 3. 6—3. 8. Der Uber-
wachte Sollwert ist der derzeit aktive Sollwert. Dies kann der Sollwert von Steuer-
platz A oder B sein, abhéngig von Digitaleingang DIB6, oder es kann der Steuer-
tafelsollwert sein, falls die Steuertafel der aktive Steuerplatz ist.

SolIwertgrenzen-Uberwachungswert
Der Wert des Sollwertes, welcher mit Par. 3. 15 Gberwacht wird.

AUS-Verzég. ext. Bremse .
EIN-Verzdg. ext Bremse

Mit disem Parametern kann die Ein- u. Ausschaltung einer externen Bremse
zeitlich auf die START/STOP - Befehle des Frequenzumrichter abgestimmt werden,
siehe Bild 4.5-11.

Das Steuersignal der ext. Bremse kann auf den Digitalausgang DO1 oder die
Relaisausgange RO1 oder RO2 programmiert werden, siehe Par. 3. 6—3. 8.

Funktion Frequenzumrichter Temperaturgrenze Uberwachung

0 = Keine
1 = Untere Grenze
2 = Obere Grenze

Geht die Frequenzumrichter Kihlkdrpertemperatur Uber/unter die eingestellte
Grenze (Par. 3. 20), wird eine Warnung generiert Uber Digitalausgang DO1 oder
die Relaisausgédnge RO1/R0O2, abhéngig von Einstellung der Parameter 3. 6—
3. 8.

Frequenzumrichter Temperaturgrenze Uberwachungswert

Der Temperaturwert, welcher mit Parameter 3. 19 Uberwacht wird.
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s
N -

&
W

a)
tys = Par.3.17 tey, = Par. 3. 18
Externe | | .
1 T
BREMSE: AUS ' ' Digital- oder
EIN ' : Relaisausgang
' ]
DIA{: Start vorw.
Stop
DIA2: Start riickw.
. Stop t
>
UDO12K4S
b)
ts = Par. 3.17 t.y=Par.3.18
Externe | I N l
1
BREMSE: AUS 1 : Digital- oder
EIN ' : Relaisausgang
! i
DIA1: Start '
Puls i
]
DIA2: Stop
Puls
t
>

a) Auswahl Start/Stop Logik Par. 2. 1 =0, 1
oder 2
b) Auswahl Start/Stop Logik Par. 2. 1 = 3.

Bild 4.5-11 Steuerung externe Bremse:

‘Rampe 1 Verschliff
Rampe 2 Verschliff

Mit diesen Parametern kann am Anfang und Ende der Beschleunigungs-/Brems-
phase ein weiches Ubergangsverhalten erreicht werden. Werden die Parameter
auf 0 gesetzt, setzt die Beschleunigung/Bremsung sofort nach Andern des Soll-
wertes mit den eingesteliten
Zeiten mit Par. 1. 3/ 1. 4 (4. 3/ 4 1z
4. 4) ein. Durch Einstellen der
Werte zwischen 0,1-10 Sekunden i
fur Par. 4. 1 (4. 2) folgt die .
Beschleunigung/Bremsung bei
Sollwertdnderung einer S-Kurve.
Par. 1. 3/ 1. 4 (4. 3/ 4. 4) bestim-
men die Zeitkonstante der Ver-
zdgerung in der Mitte der Kurve.
Siehe Bild 4.5-12. I

'—
4.1(4.2)

[t]:"

UD012K20

Bild 4.5-12 S-Verschliff Beschl./
Brems-Rampen.

Beschleunigungszeit 2
Bremszeit 2

Diese Parameter bestimmen die Beschleunigungs-/Bremszeit von der eingestell-
ten Minimalfrequenz (Par. 1. 1) zur eingestellten Maximalfrequenz (Par. 1. 2) und
umgekehrt. Bei hoher Belastung und hohen Tréagheitsmomenten kénnen die
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4.5

4.6

4.7

4.8

4.9

Zeiten durch die interne Stromregelung verlangert werden. Mit diesen Parame-
tern kdnnen zwei verschiedene Verzégerungszeiten innerhalb einer Applikation
verwendet werden. Die Aktivierung der Zeiten kann mit DIA3 erfolgen, siehe Par.
2.2.

Brems-Chopper

0 = Kein Brems-Chopper
1 = Brems-Chopper und:Bremswiderstand installiert

Beim Bremsen des Motors wird die kinetische Energie des Antriebes vom Frequenz-

umrichter dem externen Bremswiderstand zugefihrt. Dies erméglicht das Bremsen

des Antriebes in gleicher Zeit wie das Beschleunigen, vorausgesetzt der Brems-
widerstand wurde entsprechend den Anweisungen dimensioniert, siehe separates
Manual fir Bremswiderstéande

Start-Funktion
Rampe:

0 Der Frequenzumrichter beschleunigt von 0:Hz bis zum eingestellten Sollwert
mit der eingestellten Beschleunigungszeit (Trédgheitsmoment und Belastung
der Arbeitsmaschine kénnen langere Zeiten verursachen).

Fliegender Start:

1 Mit dieser Funktion kann der Frequenzumrichter auf einen sich drehenden
‘Motor aufsynchronisieren. Dies wird erreicht durch Speisen des Motors mit
einer geringen Spannung wahrend des Frequenzsuchlaufes, welcher von der
Maximalfrequenz beginnt. Nach Finden der korrekten Drehzahl wird mit der
eingestellten Beschleunigungszeit der derzeitige Sollwert wieder ange-
fahren. Fliegender Start wird benutzt, wenn der Start erfolgen soll, auch
wenn der Motor noch dreht.

Stop-Funktion
Leer-Auslauf:

0 Der Motor lauft nach dem STOP Befehl leer aus ohne Steuerung (ber den
Frequenzumrichter.

Rampe:

1 Nach dem STOP Befehl wird der Motor an der eingestellten Bremsrampe
abgebremst. Besitzt der Antrieb hohe Tragheitsmomente kann die Brems-
zeit verlangert werden und es sollte ein Brems-Chopper mit Bremswider-
stand eingesetzt werden.

Gleichstrom-Bremsstrom
Bestimmt den Gleichstrom zum Motor wahrend der Bremsung.
DC-Bremszeit bei Stop

Bestimmt die Funktion der Gleichstrombremsung und die Einschaltdauer nach
dem Stop-Befehl. Siehe Bild 4.5-12.

0 Gleichstrombremsung AUS

>0 Gleichstrombremsung ist EIN und die Funktion hédngt ab von der Stop-
Funktion (Par. 4. 7). Die Dauer der Gleichstrombremsung hangt von Par.
4.9 ab:
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Stop-Funktion = 0 (Leer-Auslauf):

Nach dem STOP-Befeh! lauft der Motor leer aus ohne Steuerung durch den
Umrichter.

Mit Gleichstrombremsung wird der Motor in kurzer Zeit gestopt, ohne die
Verwendung von Brems-Chopper und Bremswiderstand. Die Bremszeit wird
automatisch veradndert entsprechend der jeweiligen Ausgangsfrequenz
zur Zeit wenn die Gleichstrombremsung einsetzt. Ist die Ausgangsfrequenz
> 10% der Nennfrequenz des Motors, ist die Dauer der Geichstrombrem-
sung wie der Wert des Parameters 4. 9. Ist die Ausgangsfrequenz <10%
der Nennfrequenz, betragt die DC-Bremszeit 10% des Wertes von Parame-
ter 4. 9, siehe Bild 4.5-13

A \
tausg fAusg

fn fn
N N Ausgangsfrequenz

— \\ Motor-Drehzahl
N
: AN
N

\ Ausgangsfrequenz
Grslchstrom-
eichstrom- Motor-Drehzahl
bremsung N 0.1xt /
7 Dauer
N /{ bremsung .
4 t=1xpar.4.9 ‘} L >|[t=0,1xpar.4.9
BETRIEB | BETRIEB | woo
STOP sTOP =

Bild 4.5-13 Gleichstrombremsung bei Stop-Modus = Leer-Auslauf.

Stop-Funktion = 1 (Rampe):

Nach dem Stop-Befehl wird der Motor an der Bremsrampe abgebremst b|s
bei dem mit Par. 4. 10 eingestellten Wert die Gleichstrombremsung elnsetzt

Die Dauer der Gleichstrom- )
bremsung ist der Wert des | fAusg.
Parameters 4. 9. Bei
hohen Tragheitsmoment-
ten der Arbeitsmaschine
wird der Einsatz eines

Dauer

AN — Ausgangsfrequenz
'
"
Brems-Choppers emp- ! \\  Gleichstrom-
H
i

\\ Motor-Drehzaht

fohlen. Siehe Bild 4.5-14. \ bremsung

Par. 4,10 -------~-

t

—

N\\{

Bild 4.5-14 Gleichstrom- | t=Par. 4.9
Bremszeit bei Stop-Funktion serrEs ]

= Rampe. SICE

UD012K23
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4.10 Einsetzfrequenz der Gleichstrombremsung bei Stop mit Rampe
Siehe Bild 4.5-14.

4, 11 Gleichstrombremszeit bei Start

0 Keine Gleichstrombrem- A
sung Ausgangs-
>0 Die Gleichstrombremsung frequenz
wird aktiv nach Start-
Befeh! und Par. 4. 11 be-
stimmt die Zeit, nach der
die Bremsung endet. Nach
der Bremsung wird die
Frequenz auf den einge-

stellten Sollwert erhoht ge- %// t
mafn der Start-Funktion, " par4. 11! >
Par. 4. 6 und den gewéhl- | ».

ten  Beschleunigungs- g%’; UDO12K22

zeiten, (Par. 1. 3, 4. 1 oder
4.2, 4. 3), siehe Bild 4.5-15.

Bild 4.5-15 Gleichstrombremszeit
bei Start.

4.12 Jogging-Frequenzsoliwert

Dieser Parameter bestimmt den Wert der Jogging-Frequenz, welche mit Digital-
eingang (DIA2, DIA3 oder DIB5) angewahit werden kann.

5.1 Frequenzausblendung, Untere/ 4
usgangs-
ObereGrenze frequenz [Hz]
5.2
5.3 Aufgrund von mechanischen } D
5.4 Resonanzerscheinungen kann e
5.5 es erforderlich sein, bestimmte | ) SN
5.6 Frequenzbereiche auszusparen. : !
Mit diesen Parametern ist es ! !
moglich, 3 Frequenzbereiche 51 | 5.2
zwischen 0 und 120/500Hz zu 5.3 | 5.4
Uberspringen. Genauigkeit der 5'|5 5',6
Einstellungist 0,1/1Hz. Siehe Bild : \  Sollwert[Hz]
4.5-16. Die obere Grenze ist ' ‘ UDO12K3S

immer zuerst einzustellen.

Bild 4.5-16 Beispiel der Program-
mierung der Frequenzausblendg.

6.1 Motorregelungsart

0 = Frequenzregelung: Die Analog-Sollwerteingdnge und der Steuertafel-Soll-
wert sind Frequenzsollwerte und der Frequenzumrichter
steuert die Ausgangsfrequenz (Auflésung 0,01Hz).

1 = Drehzahlregelung: Die Analog-Sollwerteingdnge und der Steuertafel-Soll-
wert sind Drehzahlsollwerte und der Frequenzumrichter
regelt die Motordrehzah! (Genauigkeit + 0,5%).
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6.2

6.3
6.4

6.5

6.6

6.7

Schaltfrequenz

Die Motorzusatzgeradusche kénnen durch Erhdhen der Schaltfrequenz reduziert
werden, wobei jedoch gleichzeitig die Verluste im Frequenzumrichter steigen. Bevor
die Schaltfrequenz abweichend zur Werkseinstellung, 10 kHz (3,6 kHz >30 kW),
erhoht wird, ist die zuldssige Belastbarkeit des Frequenzumrichter geman den Bil-
dern 5.2-3, Kapitel 5.2 der Betriebsanleitung zu tberprifen.

Feldschwachpunkt
Spannung beim Feldschwachpunkt

Der Feldschwachpunkt ist die Frequenz, bei der die Ausgangsspannung den
eingestellten Maximalwert erreicht (Par. 6. 4, in % der Motornennspannung).
Oberhalb dieser Frequenz bleibt die Ausgangsspannung konstant auf dem
maximalen Wert. Unterhalb dem Feldschwachpunkt hangt die Spannung von den
Einstellungen des U/f Verhéltnisses ab, Par. 1. 8, 1. 9, 6. 5, 6. 6 und 6. 7, siehe
Bild 4.5-17.

Wenn die Parameter 1. 10 und 1. 11, Nennspannung und -frequenz des Motors
gesetzt wurden, werden die Parameter 6. 3 und 6. 4 automatisch auf diese Werte
eingestellt. Werden abweichende Werte flr Feldschwéachpunkt und Maximal-
spannung benotigt, Parameter 6. 3 und 6. 4 erst nach den Parametern 1. 10 und
1. 11 einstellen.

U/f-Kurve, Mittenpunktfrequenz

Wurde mit Parameter 1. 8 die programmierbare U/f-Kurve gewéhit, bestimmt
dieser Parameter die Mittenpunktfrequenz der Kurve, siehe Bild 4.5-17.

U/f-Kurve, Mittenpunktspannung

Wurde mit Parameter 1. 8 die programmierbare U/f-Kurve gewahlt, bestimmt
dieser Parameter die Mittenpunktspannung (in % der Motornennspannung) der
Kurve, siehe Bild 4.5-17.

Ausgangsspannung bei Frequenz 0 Hz.

Wurde mit Parameter 1. 8 die programmierbare U/f-Kurve gewahlt, bestimmt
dieser Parameter die Spannung bei Frequenz 0 Hz (in % der Motornennspan-
nung) der Kurve, siehe Bild 4.5-17.

A ULV]
Un -~ -—-—- TR R
Par 6. 4 m’rﬁi\ggﬁ]ﬁhwmr | Feldschwachpunkt
:
1
1
1
|
]
!
I
Par. 6. 6 '
(Vorg. 10%) 1 I X
i
Par. 6.7 ! ! Werksvorg.: Motor
(Vorg. 1,3%)1 : ',/Nennfrquenz f(Hz]
Par. 6. 5 Par. 6. 3 i
(Vorg.. 5 Hz) UD012K08

Bild 4.5-17 Programmierbare U/f-Kurve.
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7.1

7.2

7.3

7.4

Uberspannungsregler
Unterspannungsregler

Mit diesen Parametern kénnen die Uber- und Unterspannungsregler éusgeschaltet
werden. Dies kann z.B. erforderlich sein, wenn die Netzspannung um mehr als
-15%—+10% schwankt, und die Andwendung es. nicht erlaubt, daB die Ausgangs-
frequenz entsprechend der Netzschwankung nachgeregelt wird.

Beiausgeschalteten Reglern kdnnen Uber- oder Unterspannungsauslésungen auf-
treten.

Reaktion auf Sollwertfehler

0 = Keine Reaktion

1 = Warnung

2 = Fehler, Stopmodus nach Fehler entsprechend Par 4. 7
3 = Fehler, Stopmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Eine Warnung- oder Fehleraktivitat mit Meldung wird generiert, falls der. Live zero
Sollwert 4—20 mA genutzt wird und der Sollwert unter 4 mA sinkt. Die Meldung
kann auch auf den Digitalausgang DO1 oder die Relaisausgange RO1.oder RO2
gegeben werden.

Reaktion auf externen Fehler

0 = Keine Reaktion

1 = Warnung

2 = Fehler, Stopmodus nach Fehler entsprechend Par 4. 7
3 = Fehler, Stopmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Eine Warnung- oder Fehleraktivitat mit Meldung wird generiert durch das externe
Fehlersignal tber Digitaleingang DIA3. Die Meldung kann auch auf den Digital-
ausgang DO1 oder die Relaisausgdnge RO1 oder RO2 programmiert werden.

Motorphasen-Uberwachung

0 = Keine Reaktion -

2 = Fehler -

Phasensymetrie-Uberwachung des Motors und der Motorzuleitungen.
Erdschliufischutz

0 = Keine Reaktion
2 = Fehler

ErdschluBUberwachung durch Messung des Summenstromes der drei Motorphasen.

Die Uberstrom-Uberwachung des Frequenzumrichter zum Schutz. gegen hohe
Uber- und Erdstrome ist standig wirksam.
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Parameters 7. 5—7. 9, thermischer Motorschutz
Allgemeines

Der thermische Motorschutz schiitzt den Motor vor Uberhitzung. Durch zu hohe Belastung,
besonders bei kleinen Frequenzen, kann der Motor thermisch tberlastet werden. Bei kleiner
Drehzahl*ist die Kihlung des Motors stark reduziert und somit die zuldssige Belastbarkeit
eingeschrankt. Bei Motoren mit Fremdiifter ist die Reduzierung der Belastbarkeit geringer.

Der thermische Motorschutz basiert auf einem  |st der Motorstrom gleich dem Wert der Grenz-
Rechenmodell und nutzt den Motorstrom als Maf3 kurve |1 wird eine Erwarmung auf Nenntempe-
far die Belastung des Motors. Nach dem  ratur angenommen. Der thermische Zustand des
Einschalten der Netzspannung des Umrichters wird  \1tors andert sich mit dem Quadrat des Stromes.
als Anfangstemperatur die Umrichterkihlkorper- Bei einem Motorstrom von 75% |+ wird eine
Temperatur verwendet. Als Umgebungstemperatur Erwdrmung von 56%, bei 120%Twird eine

wird 40°C angenommen. Erwarmung von 144% der Nennerwéarmung
erreicht. Ein Ansprechen des Motorschutzes mit
einer Reaktion entsprechend Par. 7.5 erfolgt bei
105%. Die Temperatur-Anderungsgeschwindig-
keit wird durch die thermische Motorzeitkonstante
bestimmt. Je gréBer der Motor, umso groBer ist
die Zeitkonstante.

Die Abstimmung auf den verwendeten Motor erfolgt
durch Pdrametereinstellung. Der maximale
Dauerstrom [T bestimmt den Laststrom, bei dessen
Uberschreitung der Motor Uberlastet ist. Dieser
Strom ist éine Funktion der Ausgangsfrequenz. Die
Grenzkurve fur |t kann mit den Parametern 7.6,
7.7 und 7.9 programmiert werden, siehe Bild 4.5-  par thermische Zustand des Motors wird am
18. Die Werksvorgaben der Parameter werden aus Umrichter-Display angezeigt, siehe Betriebs-
den Motortypenschilddaten abgeleitet. datenanzeige in der Betriebsanleitung.

Kihluftstrom des Motors durch Schmutz, Staub oder Sonstiges

f ACHTUNG! Das thermische Motormodell schiitzt den Motor nicht, wenn der
beeintrdchtigt ist.

7.5 Thermischer Motorschuiz

0 = Schutzfunktion ausgeschaltet
1 = Schutzfunktion meldet Warnsignal
2 = Schutzfunktion meldet Fehlersignal und schaltet den Antrieb aus

Fehlerauslosung und Warnung haben den gleichen Display-Code. Eine Fehlerthel-
dung wird in den Fehlerspeicher lbertragen.

Eine Ausschaltung der Schutzfunktion, Par. 7.5 auf 0, setzt den thermischen""
Zustand des Motors zurlick auf 0%.
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7.6

7.7

Thermischer Motorschutz, maximaler Dauerstrom

Dieser Parameter bestimmt den maximalen Dauerstrom oberhalb der
Knickfrequenz der thermischen Grenzstromkurve, siehe Bild 4.5-18.

Der Parameterwert wird in Prozent des"Motornennstromes vom Typenschild ein-
gegeben. Der Motornennstrom ist der Strom, mit- dem der Motor direkt am Netz
betrieben werden kann, ohne zu Uberhitzen.

Wird Parameter 1.13, Motornennstrom, geéndert, wird Parameter 7.6 automatisch
auf Werksvorgabe gesetzt.

Die Einstellung dieses Parameters (oder Parameter 1.13) beeinfluBt nicht die
Strombegrenzung, Par. 1. 7, des Umrichters.

Stromgrenze
par. 1.7

i Par’ 7! IT

Par.7.7

Bild 4.5-18 Einstellung der Motor- Par.7.9 e
belastbarkeit.

Thermischer Motorschutz, Nullfrequenz-Strom

Dieser Parameter bestimmt den thermischen Grenzstrom bei Ausgangsfrequenz
Null Hz, siehe Bild 4.5-18. Bei dem Wert der Werksvorgabe wird von einem eigen-
belufteten Motor ausgegangen. Wird ein Motor mit FremdlGfter eingesetzt, kann
der Parameter auf 90% oder sogar héher eingestellt werden. Diesbeziiglich sollte
der Motorlieferant befragt werden.

Der Parameterwert wird in Prozent des Motornennstromes vom Typenschild einge-
geben. Der Motornennstrom ist der Strom, mit dem der Motor direkt am Netz
betrieben werden kann, ohne zu Gberhitzen.

Wird Parameter 1.13, Motornennstrom, geédndert, wird Parameter 7.7 automatisch
auf Werksvorgabe gesetzt.

Die Einstellung dieses Parameters (oder Parameter 1.13) beeinfluBt nicht die
Strombegrenzung, Par. 1.7, des Umrichters.
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7.8

7.9

Thermischer Motorschutz, Motorzeitkonstante

Das ist die thermische Zeitkonstante des Motors.Je gréBer der Motor um so gréBer
die Zeitkonstante.Die Zeitkonstante stellt die Zeit dar in der der errechnete
thermische Zustand 63% seines Endwertes erreicht hat.

Die thermische Zeitkonstante ist spezifisch fur jeden Motor und unterschiedlich fir
unterschiedliche Motorhersteller.

Die Werksvorgabe fiir die Zeitkonstante ist errechnet aufgrund der Typenschildda-
ten, eingegeben durch die Parameter 1.12 und 1.13.Wenn einer dieser Parameter
verdndert wird, stellt sich die Zeitkonstante auf Werkseinstellung.

Falls fur den Motor die Zeit t, bekannt ist (angegeben vom Motorhersteller), dann
kann der Zeitkonstanten Parameter aufgrund dieser Zeit t, eingestellt werden.Grob
abgeschatzt ist die thermische Zeitkonstante des Motors in Minuten gleich 2xt(t,
in Sekunden, ist die Zeit, die ein Motor sicher betrieben werden kann bei
sechsfachen Nennstrom).

Wenn der Antrieb gestoppt ist, wird die Zeitkonstante intern auf 3x Parameterwert
erhoht. Die Kiihlung des gestoppten Motors wird durch Konvektion vorausgesetzt.

Thermischer Motorschutz, Knickpunktfrequenz

Dies ist der Knickpunkt der thermischen Belastungskurve.Bei Frequenzen oberhalb
dieses Punktes ist die thermische Belastbarkeit des Motors als konstant zu
betrachten, siehe Abb. 4.5-18.

Die Werkseinstellung basiert auf Typenschilddaten-Parameter 1.11.Sie betréagt 35
Hz fir einen 50 Hz Motor und 42 Hz fiir einen 60 Hz Motor.Im Allgemeinen ist sie
70% der Feldschwéachpunktfrequenz(Parameter 6.3). Falls die Parameter 1.11 oder
6.3 verandert werden, wird dieser Parameter automatisch auf Werkseinsteliung
gesetzt. i

A Motortemperatur

105%
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oo
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Zeitkonstante T')
Motortemperatur © = (I/17)2 x (1-e¥T) Zeit

et
ot

UMCH?_32

" Verandert mit der Motorgrofe und
eingestellt mit Parameter 7.8

Bild 4.5-19 Berechnen der Motortemperatur.
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Parameters 7. 10—7. 13, Motorblockierschutz

Allgemeines

Der Motorblockierschutz.schiitzt den Motor vor kurzzeitigen Uberlastsituationen wie z.B.
blockierter Rotor.Die Reaktionszeit des Blockierschutzes kann kirzer eingestellt werden als
die des thermischen Schutzes. Der Blockierzustand ist durch 2 Parameter definiert: 7.11-
Blockierstrom und 7.13-Blockierfrequenz. Falls der Strom hoher und die Ausgangsfrequenz
Kleiner als die eingestellten Werte sind, wird dies als Blockierung angesehen. Der Blockier-
schutz ist eine Art Uberstromschutz.

7.10

7.11

7.12

7.13

Blockierschutz

0 = Schutzfunktion ausgeschaltet

1 = Schutzfunktion meldet Warnsignal
2 = Schutzfunktion meldet Fehlersignal und schaltet den Antrieb aus

Fehlerauslésung und Warnung haben den gleichen Display-Code. Eine Fehlermel-
dung wird in den Fehlerspeicher tibertragen.-Das-Ausschalten der:Schutzfunktion
“durch Setzen des Parameters auf O setzt den Zeitzéhler des Blockierschutzes

-ebenfalls auf 0 zur{ick.

Blockierschutz, Blockierstrom-
Grenze .

Im Blockierzustand muB der Strom
diese Grenze Uberschreiten,siehe
Bild 4.5-20. Der Wert wird einge-
stellt in Prozent des Motornenn-
stromes (Parameter 1.13). Wenn
man Parameter 1.13 verdndert,
wird Parameter 7.11 automatisch
auf Werkseinstellung zurtckge-
setzt.

‘Bild 4.5-20 Einstellen der Blockier-

parameter.

Blockierschutz, Blockierzeit

Dies ist die maximal zuldssige Zeit
fur den Blockierzustand.Es gibt
einen internen Zahler der die
Blockierzeit miRt, siehe Bild 4.5-21.
Wenn der gemessene Wert die
eingestellte Zeit Gberschreitet,
erfolgt eine Reaktion des Blockier-
schutzes entsprechend Parameter
7.10.

Blockierschutz, Blockier-
frequenz

Im Blockierzustand muf3 die Aus-
gangsfrequenz kleiner als dieser
Wert sein, siehe Bild 4.5-20.

Bild 4.5-21 Messen der Blockierzeit.

Par. 7. 11
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Par. 7.13 umchr_1t

Blockierzeitzahler

Par.7.12

\

Abschaltung/Warnung
Par. 7. 10

Blockierzustand SES
keine Blockierzustand ——J u
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Parameters 7. 14—7. 17, Unterlastschutz

Allgemeines

Der Zweck des Unterlastschutzes ist zu Gberwachen, ob der Motor wéhrend des Betriebes
belastet:ist. Ist der Motor wéhrend des Betriebes entlastet, kann es sein, daB ein Fehler an
der Arbeitsmaschine vorliegt, wie z.B. Riemenbruch oder Trockenlauf der Pumpe.

Der Unterlastschutz kann mit den Parametern 7.15
und 7.16-eingestellt werden.Die Unterlastkurve ist
eine quadratische Kurve zwischen Frequenz Null
und dem Feldschwachpunkt.Der Schutz ist
unterhalb 5 Hz nicht aktiviert (der Unterlastzahler
ist gestoppt).Siehe Bild 4.5-22.

Die Einstellwerte des Unterlastschutzes sind
Prozente vom Motornennmoment. Motornenn-
strom (Par. 1.13) und Umrichternennstrom lct
werden zur Berechnung des internen Momen-
tenwertes benutzt. Bei Motorwechsel muf3 der
Parameter 1.13 neu eingestellt werden, da sonst

die Genauigkeit der Momentenberechnung
reduziert wird,

7.14 Unterlastschutz

0 = Schutzfunktion ausgeschaltet
1 = Schutzfunktion meldet Warnsignal
2 = Schutzfunktion meldet Fehlersignal und schaltet den Antrieb aus

Fehlerausldsung und Warnung haben den gleichen Display-Code. Eine Fehlermel-
dung wird in den Fehlerspeicher tbertragen.

Wenn der Unterlastschutz deaktiviert wird (7. 14 = 0) erfolgt ein Rlicksetzen des
Zeitzéhlers.

7.15 Unterlastschutz, Drehmoment

. Drehmoment
bei Nennfrequenz A

Dieser Parameter bestimmt den
kleinsten zuldssigen Wert des
Drehmomentes bei Frequenzen
oberhalb des Feldschwéachpunk-
tes, siehe Bild 4.5-22.

Wird Par. 1.13 verandert, wird
Parameter 7.15 automatisch auf
Werkseinstellung gesetzt.

Par. 7. 15

Par. 7. 16

Bild 4.5-22 Einstellen der kleinsten 5 Hz
Belastung.

Feldschwachpunkt
Par. 6.3

7.16 Unterlastschutz, Drehmoment bei Frequenz OHz

Dieser Parameter bestimmt den kleinsten zulassigen Wert des Drehmomentes bei
Frequenz OHz, siehe Bild 4.5-22.

Wird Par. 1.13 verandert, wird Parameter 7.16 automatisch auf Werkseinstellung
gesetzt.
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7.17 Unterlastschutz, Unterlast-Zeit

Dieser Parameter bestimmt die
hdchst zulédssige Zeit fir einen
Unterlastzustand.Die Zeit wird mit
einem internen Auf/Ab Zahler
gemessen, siehe Bild 4.5-23. - _
Wenn die Zeit des Unterlastzu- PR
standes die eingestelite Grenze
Uberschreitet, erfolgt eine Reak-
tion des Unterlastschutzes ent-
sprechend Parameter 7.14.

Wird der Antrieb abgeschaltet,

Unterlastzeitzihler

.Abschaltung/Wamun,
Par. 7. 14 Ca :

wird der Zahler auf 0 zur(ick- . Zett
Unted. d -
gesetzt. et L] ——

Bild 4.5-23 Messen der Unterlast-
zeit.

Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche
Automatischer Neustart: Zeitraum

Somca
N -2

Die Fﬁnktion ‘Automatischer Neustart startet den: Frequenzumrichter automatisch
nach den mit Par. 8. 4—8. 8 ausgewahlten Fehlern. Die Start-Funktion bei Neustart
wird gewahlt mit Par. 8. 3, siehe Bild 4.5-24.

Parameter 8. 1 bestimmt, wieviele Neustartversuche der Frequenzumrichter unter-
nimmt wahrend des Zeitraumes von Parameter 8..2. Die Zeit (Par. 8. 2) beginnt
mit dem ersten Neustart-Versuch. Ist die Anzahl der Versuche kleiner als der Wert
von Parameter 8. 1 (ist also der Fehler beseitigt) wahrend des Neustart-Zeitraumes,
wird der Zeitzahler zurtickgesetzt und der néchste Fehler startet den Zeitzahler von
Null.

A
Anzahl! der Fehler
wahrend t =ty

ttrial ttrial |

4 4+ | E 4
1
! t
]
2 -+ X ! Par.8.1=3
1
| 1

Yriqy=Par. 8.2

Y

N Y

Drei Fehler Vier Fehler

START ‘ UD012K25
STOP _ _ o o

Bild 4.5-24 Automatischer Neustart.
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8.3 Automatischer Neustart, Start-Funktion
Dieser Parameter bestimmt den Start-Modus:

0 =Start mit Rampe
1 =Fliegender Start, siehe Par. 4. 6.

e 8.4 Automatischer Neustart nach Unterspannungsfehler

0 =Kein automatischer Neustart nach Unterspannungsfehler
1 =Automatischer Neustart, nachdem die Fehlerursache nicht mehr
vorhanden ist (Zwischenkreisspannung wieder auf normaler Hohe)

8.5 Automatischer Neustart nach Uberspannungsfehler

0 =Kein automatischer Neustart nach Uberspannungsfehler
1 =Automatischer Neustart, nachdem die Fehlerursache nicht mehr vorhanden
ist (Zwischenkreisspannung wieder auf normaler Héhe)

8.6 Automatischer Neustart nach Uberstromauslésung

-~ 0 =Kein automatischer Neustart nach Uberstromauslésung
1 =Automatischer Neustart nach Uberstromauslésung

8.7 Automatischer Neustart nach Sollwertfehler

0 =Kein automatischer Neustart nach Sollwertfehler
1 = Automatischer Neustart, nachdem das Strom-Analogeingangssignal
(4—20 mA) wieder >4 mA ist.

" Ein Sollwertfehler fiihrt bei Autoneustart nicht zur Abschaltung des Umrichters, erst
wenn er haufiger als die mit Par. 8.1 eingestellte Anzahl innerhalb des mit Par. 8.2
eingestellten Zeitraumes auftritt oder wenn er langer ansteht als der Neustart-
Zeitraum wird eine Fehlermeldung mit Abschaltung erzeugt, welche manuell quittiert
werden muB.

8.8 Automatischer Neustart nach Uber-/Untertemperaturfehler

0 =Kein automatischer Neustart nach Temperaturfehler
1 =Automatischer Neustart, nachdem die FU-KUhlkérpertemperatur wieder 7,
innerhalb der zulassigen Werte liegt, -10°C-—+75°C.
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4.6 BETRIEBSDATEN

Die Pl-Regler Applikation besitzt zusétzliche Anzeigen in den Betriebsdaten (n20—n23), siehe
Tabelle 4.6-1. '

Anzeigen+ Betriebsdaten Einheit . Beschreibung
nummer | name

ni Ausgangsfrequenz Hz | Frequenz zum Motor
n2 Motordrehzahl o 1/min | Berechnete Motordrehzahl
n3 Motorstrom : A |- Gemessener Motorstrom
n4 Motordrehmoment ' © % |Berechnetes Ist-Drehmoment/Nenn-Drehmoment
ns Motoreistung % | Berechnete. Ist-Leistung/Nennleistung-des FU
neé Motorspannung V | Berechnete Motorspannung
nv DC-Spannung V | Gemessene Zwischenkreisspannung
ns Temperatur °C | Kihlkbrpertemperatur des FU
n9 ‘Betriebstagezéhler ) DD.dd | Gesamt-Betriebstage 1), nicht rlicksetzbar
n10 Set-Betriebsstunden- - 'HH;hh | Ricksetzbarer: B-etni'ébs-stundenzéhler2), mit
zahler I programmierbarem Drucktaster #3
n 11 MWh-Zahler ‘MWh»» Gesamt MWh-Verbrauch, nicht.ricksetzbar
niz2 Set-MWh-Zahler MWh | MWh-Verbrauch, riicksetzbar mit
programmierbarem Drucktaster #4
n1i3 Analogeingang Uin 1 -V | Analogeingangsspannung:an Kl. Uin+ (KI. #2)
n14 - Analogeingang lin ' ‘mA »‘Analc;geingangsstrom:an‘KI.;Iin+ und lin- (Kl. #4, #5)

ni5 Status Digitaleing.; Gr. A
nie Status Digitaleing., Gr. B
n1i7 Status Digital- u. Relais-

ausgange
n1i8 Programmversion: Nummer der Software-Programmversion
nig - Gekétenennleistung kW | Geratenennleistung des FU
n 20 Pi-Regler-Sollwert % | Anzeige in % des max. Sollwertes
n 21 Pl-Regler-Istwert % | Anzeige in % des max. Istwertes
n22 Pl-Regl.-Regelabweichg. % | Anzeige in % der max. Regelabweichung
n23 Pl-Regler-Ausgang Hz
n24 Motor-Ubertemperatur % 100% = Die Motortemperatur ist Gber den Nennwert

gestiegen

1) DD = volle Tage, dd = Dezimalteil eines Tages
2) HH = volle Stunden, hh = Dezimalteil einer Stunde

Tabelle 4.6-1 Betriebsdaten.
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4.7 Steuertafel-Sollwert

Die Pi-Regler Applikation besitzt in der Sollwertseite (REF) der Steuertafel einen zusatzllchen

Sollwert (r2) als Sollwert fir den Pl-Regler, siehe Tabelle 4.7-1.

Sollwert- Sollwert- Bereich Auf- Funktion
nummer name 16sg.
1 Frequenz- fmin—fmax | 0,01 Hz Sollwert bei Steuertafelbetrieb und
sollwert Steuerplatz B Sollwert.
r2 Pl-Regler- 0—100% 0,1% Soliwert fir den Pl-Regler
soliwert (bei Steuertafelbetrieb)

Tabelle 4.7-1 Steuertafel-Sollwerte.

Bemerkungen:
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