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Pumpen- und Lufterapplikation

1. Einflihrung
Wahlen Sie die Pumpen und Lufterapplikation in Meni M6 auf Seite S6.1 aus.

Mit der Pumpen- und Lifterapplikation konnen ein Regelantrieb und bis zu vier Hilfsantriebe
gesteuert werden. Der interne PID-Regler des Frequenzumrichters steuert die Drehzahl des
Regelantriebs und gibt Steuersignale zum Starten und Stoppen der Hilfsantriebe, um den
Gesamtfluss zu regeln. Neben den acht standardmafiig bereitgestellten Parametergruppen
ist auch eine Parametergruppe fir Funktionen zur Regelung mehrerer Pumpen und Lifter
verfugbar.

Fur die Applikation sind zwei Steuerplatze an der E/A-Klemmleiste vorgesehen. Steuerplatz
A dient zur Pumpen und Lufterregelung, wéhrend Steuerplatz B den direkten
Frequenzsollwert liefert. Der Steuerplatz wird Giber den Eingang DIN6 ausgewahlt.

Wie der Name schon sagt, wird die Pumpen- und Lufterapplikation zum Regeln des
Betriebs von Pumpen und Liftern eingesetzt. Mit ihrer Hilfe kann z.B. der Foérderdruck in
Druckerh6hungsstationen gesenkt werden, wenn der gemessene Eingangsdruck unter
einen vom Benutzer festgelegten Grenzwert fallt.

Die Applikation verwendet externe Schitze, um zwischen den an den Frequenzumrichtern
angeschlossenen Motoren umzuschalten. Die AutowechselFunktion bietet die Mdglichkeit,
die Startreihenfolge der Hilfsantriebe zu &ndern.

Alle Ein- und Ausgénge sind frei programmierbar.
Weitere Funktionen:

Auswahl des Signalbereichs fur Analogausgange

Zwei Frequenzgrenzenuberwachungen
Drehmomentgrenzenuberwachung
Sollwertgrenzentiberwachung

Sekundéare Rampen und S-formige Rampenprogrammierung
Programmierbare Start/Stopp- und Ruckwarts-Signallogik
DC-Bremsung bei Start und Stopp

Drei Frequenzausblendungsbereiche

Programmierbare U/f-Kurve und Schaltfrequenz
Automatischer Neustart

Motortemperatur - und -blockierschutz: voll programmierbar (Aus, Warnung, Fehler)
Motorunterlastschutz

Eingangs- und Ausgangsphaseniiberwachung
Sleep-Funktion
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1.1 Kurzbeschreibung der Funktion und der hauptsachlichen Parameter
111 Automatischer Antriebswechsel (Autowechsel, P2.9.24)

Mit Hilfe der Autowechsel-Funktion kann der Start- und Stoppbefehl der von der Pumpen
und Lufterautomatik gesteuerten Antriebe in bestimmten Intervallen geéandert werden. Der
Uber den Frequenzumrichter gesteuerte Antrieb kann ebenfalls in die automatische
Anderungs- und Sperrsequenz eingeschlossen werden (Par. 2.9.25). Mit der Autowechsel-
Funktion konnen die Betriebszeiten der Motoren ausgeglichen werden. Aulerdem
verhindert sie z.B. das Blockieren von Pumpen aufgrund zu langer
Betriebsunterbrechungen.

Die Autowechsel-Funktion kann mit Parameter 2.9.24 (Autowechsel), aktiviert werden.

Der automatische Wechsel erfolgt, wenn die mit Parameter 2.9.26 (Autowechsel-
Intervall) eingestellte Zeit abgelaufen ist und die verwendete Kapazitat unter dem durch
Parameter 2.9.28 (Autowechsel-Frequenzgrenze) definierten Niveau liegt.

Die Antriebe werden gestoppt und in der neuen Reihenfolge neu gestartet.

Externe Schitze, die Uber die Relaisausgange des Frequenzumrichters angesteuert
werden, stellen die Verbindung zwischen den Antrieben und dem Frequenzumrichter
bzw. dem Versorgungsnetz dar. Wenn der vom Frequenzumrichter geregelte Motor in
die AutowechselSequenz einbezogen wird, wird er grundsatzlich Uber den zuerst
aktivierten Relaisausgang gesteuert. Die anderen, spater aktivierten Relais tibernehmen
die Steuerung der Hilfsantriebe (siehe Abbildung 7- 2 und Abbildung 7- 3).

Parameter 2.9.24, Autowechsel

0 Autowechsel deaktiviert
1 Autowechsel aktiviert

Der automatische Wechsel der Start- und Stoppreihenfolge wird aktiviert und je nach der

Einstellung fur Parameter 2.9.25 (Automatikwahl) entweder nur auf die Hilfsantriebe oder
auf die Hilfsantriebe und den vom Frequenzumrichter geregelten Antrieb angewendet.
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Parameter 2.9.25, Auswahl Autowechsel/Interlock-Automatik
0 Automatik (Autowechsel/Interlock) wird nur auf Hilfsantriebe angewendet

Der tber den Frequenzumrichter geregelte Antrieb bleibt unverandert. Das Netzschitz wird
daher nur fur einen Hilfsantrieb bendtigt.

1 Alle Antriebe werden in die Autowechsel/Interlock-Sequenz aufgenommen

Der Uber den Frequenzumrichter geregelte Antrieb wird in die Automatik eingeschlossen,
und es wird ein Schitz pro Antrieb fir den Anschluss an das Netz bzw. an den
Frequenzumrichter benétigt.

Parameter 2.9.26, Autowechsel-Intervall

Wenn die mit diesem Parameter festgelegte Zeit abgelaufen ist und die verwendete
Kapazitat unter dem durch Parameter 2.9.28 (Autowechsel-Frequenzgrenze) und 2.9.27
(Maximale Anzahl von Hilfsantrieben) definierten Niveau liegt, erfolgt der automatische
Wechsel. Sollte die Kapazitat den Wert von P2.9.28 tberschreiten, wird der
automatische Wechsel nicht durchgefihrt, bevor sie unter diesen Grenzwert sinkt.

Die Zeitzahlung wird nur aktiviert, wenn die Start/Stopp-Anforderung an Steuerplatz
A aktiv ist.

Nach dem automatischen Wechsel bzw. nach Entfernen der Start-Anforderung an
Steuerplatz A wird die Zeitzahlung zuriickgesetzt.

Parameter 2.9.27, Maximale Anzahl von Hilfsantrieben und
2.9.28, Autowechsel-Frequenzgrenze

Diese Parameter definieren das Niveau, unter dem die verwendete Kapazitat bleiben
muss, damit der automatische Wechsel erfolgen kann.

Dieses Niveau wird wie folgt definiert:

Wenn die Anzahl der laufenden Hilfsantriebe kleiner als der Wert von Parameter
2.9.27 ist, kann der automatische Wechsel durchgefuhrt werden.

Wenn die Anzahl der laufenden Antriebe dem Wert von Parameter 2.9.27 entspricht
und die Frequenz des geregelten Antriebs unterhalb des Werts von Parameter
2.9.28 liegt, kann der automatische Wechsel durchgefiihrt werden.

Wenn der Wert von Parameter 2.9.28 gleich 0,0 Hz ist, kann der automatische
Wechsel nur in Ruhestellung (Stopp und Sleep) erfolgen — unabhangig vom Wert
von Parameter 2.9.27.
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1.1.2 Interlock-Auswahl (P2.9.23)

Mit diesem Parameter werden die Interlock-Eingénge aktiviert (Interlock = Verriegelung).
Die Verriegelungssignale werden von den Motorschaltern ausgegeben. Die Signale
(Funktionen) werden mit den Digitaleingdngen verknilpft, die unter Verwendung der
entsprechenden Parameter als Interlock-Eingdnge programmiert werden. Die Automatik far
die Pumpen- und Lufterregelung steuert lediglich die Motoren mit aktiven
Verriegelungsdaten.

Die Verriegelungsdaten konnen auch dann verwendet werden, wenn die
Autowechsel-Funktion nicht aktiviert ist.

Wenn die Verriegelung eines Hilfsantriebs deaktiviert wird und ein anderer, nicht
verwendeter Hilfsantrieb verfugbar ist, wird dieser in Betrieb genommen, ohne den
Frequenzumrichter zu stoppen.

Wenn die Verriegelung des geregelten Antriebs deaktiviert wird, werden alle
Motoren gestoppt und dann mit der neuen Konfiguration gestartet.

Wenn die Verriegelung im Status ,Betrieb” reaktiviert wird, entspricht die Funktion
der Automatik Parameter 2.9.23 (Interlock-Auswahl):

0 Nicht verwendet
1 Aktualisierung bei Stopp

Es werden Verriegelungen verwendet. Der neue Antrieb wird am Ende der
Autowechsel-Sequenz platziert, ohne das System zu stoppen. Wenn der
automatische Wechsel momentan jedoch z.B. in der Reihenfolge [P1 > P3 2> P4 >
P2] erfolgt, wird er in der nachsten Ruhephase (Autowechsel, Sleep, Stopp usw.)
aktualisiert.

Beispiel:
[P1 > P3 > P4] > [P2 VERRIEGELT] >[P1 > P3 > P4 > P2] > [SLEEP] > [P1 > P2 > P3 > P4]
2 Stopp und Aktualisierung

Es werden Verriegelungen verwendet. Die Automatik stoppt sofort alle Motoren und
startet sie anschliel3end mit einer neuen Konfiguration.

Beispiel:
[P1 > P2 - P4] > [P3 VERRIEGELT] - [STOPP] = [P1 > P2 > P3 > P4]

Siehe Kapitel 1.1.3, ,Beispiele”.
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1.1.3 Beispiele

1131 Pumpen- und Lufterautomatik mit Verriegelungen und ohne automatischen
Wechsel

Situation: Ein geregelter Antrieb und drei Hilfsantriebe.
Parametereinstellungen: 2.9.1=3, 2.9.25=0
Verwendung von Verriegelungsriickmeldungssignalen, AutowechselFunktion
deaktiviert.
Parametereinstellungen: 2.9.23=1, 2.9.24=0
Die Verriegelungsrickmeldungssignale werden Uber die Digitaleingdnge
ausgegeben, die mit den Parametern 2.2.6.18 bis 2.2.6.21 ausgewahlt wurden.
Die Steuerung fur Hilfsantrieb 1 (Par. 2.3.1.27) wird Uber Interlock 1 (Par.
2.2.6.18), aktiviert, die Steuerung fur Hilfsantrieb 2 (Par. 2.3.1.28) Uber Interlock
2 (Par. 2.2.6.19) usw.

Phasen: 1) Das System und der Uber den Frequenzumrichter geregelte Antrieb werden
gestartet.

2) Hilfsantrieb 1 wird gestartet, wenn der Hauptantrieb die eingestellte
Startfrequenz (Par. 2.9.2) erreicht hat.

3) Die Drehzahl des Hauptantriebs sinkt auf die Stoppfrequenz von Hilfsantrieb
1 (Par. 2.9.3) und erhoht sich ggf. auf die Startfrequenz von Hilfsantrieb 2.

4) Hilfsantrieb 2 wird gestartet, wenn der Hauptantrieb die eingestellte
Startfrequenz (Par. 2.9.4) erreicht hat.

5) Die Verriegelungsrickmeldung wird aus Hilfsantrieb 2 entfernt. Da
Hilfsantrieb 3 nicht verwendet wird, wird er als Ersatz fir den entfernten
Hilfsantrieb 2 gestartet.

6) Die Drehzahl des Hauptantriebs steigt auf den HoOchstwert, da keine
Hilfsantriebe mehr verflugbar sind.

7) Der entfernte Hilfsantrieb 2 wird wieder angeschlossen und am Ende der
Startreihenfolge der Hilfsantriebe platziert, die nun 1-3-2 lautet. Die Drehzahl
des Hauptantriebs sinkt auf die eingestellte Stoppfrequenz. Die
Startreihenfolge der Hilfsantriebe wird entweder sofort oder in der nachsten
Ruhephase (Autowechsel, Sleep, Stopp usw.) entsprechend Par. 2.9.23
aktualisiert.

8) Wenn noch mehr Leistung bendtigt wird, steigt die Drehzahl des
Hauptantriebs auf die Ho6chstfrequenz, so dass dem System 100% der
Ausgangsleistung zur Verfigung stehen.

Wenn der Leistungsbedarf abnimmt, werden die Hilfsantriebe in umgekehrter
Reihenfolge (2-3-1, nach der Aktualisierung: 3-2-1) abgeschaltet.

1.1.3.2 Pumpen- und Lifterautomatik mit Verriegelungen und automatischem
Wechsel

Die oben stehende Beschreibung gilt auch, wenn die AutowechselFunktion aktiviert ist.
Neben der geanderten wund aktualisierten Startreihenfolge hangt auch die
Wechselreihenfolge der Hauptantriebe von Parameter 2.9.23 ab.
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Abbildung 7- 1. Beispiel fur die Funktion der Pumpen- und Lifterapplikation mit drei
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Pumpen-und Lifterapplikation
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Abbildung 7- 2. Beispiel fur den automatischen Wechsel zwischen zwei Pumpen,
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Abbildung 7- 3. Beispiel fir den automatischen Wechsel zwischen drei Pumpen,
Hauptschaltplan
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Pumpen-und Lifterapplikation

2. Programmierprinzip der Pumpen-und Lufterapplikation

Das Programmierprinzip fur die Eingangs- und Ausgangssignale in der Pumpen- und
Lafterapplikation und der Joystickapplikation (und teilweise auch in den anderen
Applikationen) unterscheidet sich von der Methode, die normalerweise in anderen BLEMO
DE-Applikationen verwendet wird.

Bei der konventionellen Programmiermethode, dem ,Function to Terminal Programming"®
(FTT), wird von einem festen Ein- oder Ausgang ausgegangen, fir den eine bestimmte
Funktion definiert wird. Fur die oben genannten Applikationen wird jedoch das , Terminal to
Function Programming“ (TTF) verwendet, bei dem der Programmiervorgang in umgekehrter
Richtung erfolgt: Funktionen werden als Parameter angezeigt, flr die der Bediener einen
bestimmten Ein- oder Ausgang definiert (siehe Warnung auf Seite 10).

2.1 Definition eines Ein-/Ausgangs flr eine bestimmte Funktion auf der Steuertafel

Ein Ein- oder Ausgang kann mit einer bestimmten Funktion (Parameter) verknupft werden,
indem dem Parameter ein entsprechender Wert zugeordnet wird. Der Wert setzt sich aus
dem Kartensteckplatz an der BLEMO DE-Steuerkarte (siehe BLEMO DE-Betriebsanleitung,
Kapitel 6.2) und der zugehoérigen Eingangs-/Ausgangsnummer zusammen (siehe unten).

&
P23 EED
Funktionsbezeichnung— | Al Sollw Feh/War
N | 7
DigOUT:A. 1L +
7/ | N
E[ECK?&[]ZA\I\Iemmen ummer
Klemmentyp

Beispiel: Die Digitalausgangsfunktion Sollwertfehler/Warnung (Parameter 2.3.1.7) soll mit dem
Digitalausgang DO1 auf der Basiskarte DEOPTA1l verkniupft werden (siehe BLEMO DE-
Betriebsanleitung, Kapitel 6.2).

Suchen Sie zundchst Parameter 2.3.1.7 auf der Steuertafel. Dricken Sie die MenUtaste (rechts), um
den Bearbeitungsmodus aufzurufen. In der Wertezeile sehen Sie links den Klemmentyp (DigIN,
DigOUT, An.IN, An.OUT) und rechts den Ein-/Ausgang, mit dem die Funktion derzeit verknupft ist
(B.3, A.2 usw.), bzw. einen Wert (0.#), falls keine Verknupfung vorhanden ist.

Wenn der Wert blinkt, halten Sie die Browsertaste (hach oben oder unten) gedrickt, um den
gewtlnschten Kartensteckplatz und die Eingangs-/Ausgangsnummer zu suchen. Das Programm
durchsucht die Kartensteckplatze von 0 tGber A bis E und die E/A-Nummern von 1 bis 10.

Nachdem Sie den gewitlinschten Wert eingestellt haben, driicken Sie die Enter-Taste, um die
Anderung zu bestatigen

A c» d &

PR D

Al Sollw Feh/\War
DigOuUT:0.0 +

PRI D

» |Al Sollw Feh/War

DigOUT::O:.O} +

Pra D

Al Sollw Feh/War
DIgOUT:A. 1- +
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2.2 Definition einer Anschlussklemme fir eine bestimmte Funktion mit dem
NCDrive-Programmiertool

Wenn Sie fur die Parametrisierung das NCDrive-Programmiertool verwenden, missen Sie
die Verknupfung zwischen der Funktion und dem Ein-/Ausgang in derselben Weise
vornehmen wie mit der Steuertafel. Wahlen Sie dazu einfach im Dropdownmenu in der
Spalte Wert den Adresscode aus (siehe Abbildung 7- 4).

=
LOADED Coompeie...
F (] G 225MMALDE NFUT 4 =] irce [ isishie Tew | ke Defud [kt § Hin [ Wa ]
¥ & 22E DIGITAL INPUTS FERERLET (DL T 1 | | Qg T:0.7 PagOUT:E 10
1 F237.4 |Faul, kwvesled | DighlT-01 I | DiglaiT:0.1 [gOUT:E G| [
E- Sl D23 NITEUT ST F2315 |uemng iz 101 [ [ DigraiT-0.1 [T E 10
=1 i G221 DIG OUT SIGMALS F231E |Ede 1 i DiglLM:0.1 igOUT:E 10
[® P231.7 Aesady P23lT (AR Dig0lT-0.1 [FoDUT:E.10
P221.2FAun
® P2313Fal |

[B P231.4Faul, Invmitzd

P 221 5 wianing

F 231 6 Evdemsl Faul

(B {27 7 8l P Faulisfaan]
F 231 6 OwerTemgwram
P 2319 Aeemrred

[3 P221 .10 Diect Dilfarenc
[B P231.11 2 Ad. Spend
P 221 12 Joonng Spesd
P 23113 ExlCeniiol Flace
P 221 14 Ext Brake Corl
=

F 231 15 ExBrakelnlime
§ P 23116 FregOu: SuzeLimt
[ P221.17 Flagiu Supd i
[® F231 18R LimSupme  X] -

Abbildung 7- 4. Screenshot des NCDrive-Programmiertools: Eingabe des Adresscodes

Stellen Sie sicher, dass Sie NUR EINE Funktion mit dem
jeweiligen Ausgang verknupfen, um Uberlauffehler zu
WARNING vermeiden und einen problemlosen Betrieb zu gewahrleisten.

Hinweis: Im Gegensatz zu den Ausgangen konnen die Eingédnge im Status
.Betrieb” nicht gedndert werden.
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2.3 Definition von unbelegten Ein-/Ausgangen

Allen unbelegten Ein- und Ausgangen muss der Kartensteckplatzwert 0 und die
Klemmennummer 1 zugeordnet werden. Die meisten Funktionen sind mit der
Werkseinstellung 0.1 belegt. Wenn Sie jedoch die Werte eines Digitaleingangssignals
z.B. lediglich fur Testzwecke verwenden mochten, kdnnen Sie den Kartensteckplatzwert auf
0 und die Klemmennummer auf einen beliebigen Wert zwischen 2 und 10 setzen, um dem
Eingang den Status TRUE zuzuweisen. Das heil3t, der Wert 1 entspricht dem Zustand
Loffener Kontakt” und die Werte 2 bis 10 entsprechen dem Wert ,geschlossener Kontakt".

Bei Analogeingadngen entspricht der Wert 1 fur die Klemmennummer 0%, der Wert 2
entspricht 20%, und jeder Wert zwischen 3 und 10 entspricht 100%.

BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com
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2.4 Steuerklemmleiste

PID- DEOPTA1
Reglersollwert Anschluss- Signal Beschreibung
klemme

P __ 1 1] +10V | Sollwertausgang Sollspannung fur Potentiom. usw.

| 2 All+ Analogeingang, Frequenzsollwert flr Spannungseingang

\ === Spannungsbereich 0 -

[ 10 VDC

\ 3 All- Masse Masseanschluss fur Sollwerte und

' Steuersignale
PID-Regleristwert [~ ————"- 4 Al2+ Analogeingang, Strombereich | Frequenzsollwert fiir Stromeingang
04) - 20 mMAF—————— 5 Al2- 0-20mA
e e ___ 6 +24V Steuerspannungsausgang Sollspannung fur Schalter usw., max. 0,1
! A
| 7 GND Masse Masseanschluss fir Sollwerte und
| Steuersignale
:_ _/ 8 DIN1 Start/Stopp; Steuerplatz A | Kontakt geschlossen = Start
- TTTTTT T (PID-Regler);
I / (programmierbar)
- T 9 DIN2 Interlock 1 Kontakt geschlossen=Verriegelung
| (programmierbar) aktiviert
1 / Kontakt offen=Verriegelung deaktiviert
[ ———— 10 DIN3 Interlock 2 Kontakt geschlossen=Verriegelung
I (programmierbar) aktiviert

Kontakt offen=Verriegelung deaktiviert

T T 0 0 = 11| CMA Gem. Bezug fir DIN1I — DIN3 | Anschiuss an Masse oder +24V
: 12 +24V Steuerspannungsausgang Sollspannung fiir Schalter (siehe 6)
| 13 GND Masse Masseanschluss fiir Sollwerte und
| r———- Steuersignale
| | 14 DIN4 Start/Stopp; Steuerplatz B Kontakt geschlossen = Start
| / | (direkter Frequenzsollwert)
L_ el __ (programmierbar)
' | 15 DIN5 Joggingdrehzahlauswahl Kontakt geschlossen=Joggingdrehzahl
:_ _ / L | _ (programmierbar) aktiv
| T 16 DING Auswahl Steuerplatz A/B Kontakt offen=Steuerplatz A ist aktiv
I : (programmierbar) Klt()tntakt geschlossen=Steuerplatz B st
I / aktiv
= -0~ ':' I Y C™MB Gemeinsamer Bezug fur DIN4 | Anschluss an Masse oder +24V
[ — DIN6
| !———— —| 18 AO1+ Ausgangsfrequenz Programmierbar, s. Kap. 3.4.3, 3.4.4 und
: 19 | AOI- | Analogausgang 3.4.5: Bereich 0 — 20 mA/R., max. 500 W
| FEHLER 20 DO1 Digitalausgang Programmierbar
I FEHLER Offener Kollektor, | £ 50 mA, U £ 48 VDC
|

DEOPTAZ2 / VORSICHT AB WERK WIRD D

EOPTA3 EINGEBAUT!!! Beschr. S.37

21 RO1 Relaisausgang 1 | Programmierbar, siehe Kapitel 3.4.3, 3.4.4
22 RO1 Hilfsantrieb/Autowechsel 1 | und 3.4.5
________ %_____ 73 RoT | —
24 RO2 Relaisausgang 2 | Programmierbar, siehe Kapitel 3.4.3, 3.4.4
_—— T }—-———- 25 RO2 Hilfsantrieb/Autowechsel 2 | und 3.4.5
- :|Z|: ————— 26 RO2 1

Tabelle 7- 1. Werkseitige Klemmleistenbelegung der Pumpen- und

Lufterapplikation und Anschlussbeispiel (mit Zweidrahtsender)

Steckbrickenblock X3:

Hinweis: Siehe unten stehende
Steckbriickenauswahl. Weitere

Informationen finden Sie in der

BLEMO DE-Betriebsanleitung,

Kapitel 6.2.2.2.

CMA- und CMB-Edung

@®[® | CMB von der Masse getrennt
@®[® | CMA von der Masse getrennt

o®
o

CMB und CMA intern

CMB an der Masse angeschlossen
CMA an der Masse angeschlossen

mit einander zusammengeschaltet,

von der Masse getrennt

BLEMO Frequenzumrichte

r Telefon:
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230VAC

.22
\ RrO1

.23

Autom. O Netz |
Sl et

M1/Vacon M1/Netz

24 VDC
N

BLEMO DEOPTA2 *

9 DIN2

DIN3 ¢ 10

Autom. O Netz

tr

K1
K1
K2.1 K2 7'
K2 K21
M2Nacon M2/Netz

NX12k105.dsf

Abbildung 7- 5. Autowechsel-System mit zwei Pumpen, Hauptregelplan

230VAC

22

BLEMO DEOPTAL
24 VDC DIN2
12 9

BLEMO DEOPTAL

DIN3
10

BLEMO DEOPTAL

DIN4.

BLEMO DEOPTB5

25

26

N

BLEMO DEOPTB5 { 28

A O Netz

K3 K3 K1
K2 K3 \ K1 K3
K2 K1 K2
K11 ( K1 /- K2.1 K2 7' K31 ( K3
K1 [SENy | | K2 K21 k3| | ke |
M1/Vacon M1/Netz M2/vacon M2/Netz M3/Vacon M3/Netz

DE12k106.dsf

Abbildung 7- 6. Autowechsel-System mit drei Pumpen, Hauptregelplan
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3. Pumpen-

und Lufterapplikation — Parameterliste

Auf den néchsten Seiten finden Sie die Listen der in den jeweiligen Parametergruppen
enthaltenen Parameter. Die Parameterbeschreibungen finden Sie auf den Seiten 33 bis 83.

Erlauterungen zu den Tabellenspalten:

Code =

Parameter
Min.

Max.

Einh.
Werkseinst.
Ben.def.

ID

Positionsangabe auf der Steuertafel: zeigt dem Bediener die aktuelle
Parameternummer an

Parameterbezeichnung

Mindestwert des Parameters

Hochstwert des Parameters

Einheit des Parameterwerts — wird je nach Verflgbarkeit angezeigt
Vom Hersteller voreingestellter Wert

Einstellung des Kunden

ID-Nummer des Parameters (bei Verwendung von PC-Tools)

= Parameterwerte kbnnen nur bei gestopptem Frequenzumrichter geéndert werden.

Wenden Sie die TTF-Methode (Terminal to Function) auf diese Parameter an
(siehe Kapitel 2).

3.1 Betriebsdaten (Steuertafel: Menu M1)

Bei den Betriebsdaten handelt es sich um die Istwerte von Parametern und Signalen sowie
um Statusinformationen und Messwerte. Betriebsdaten kdnnen nicht bearbeitet werden.
Weitere Informationen finden Sie in der BLEMO DE-Betriebsanleitung, Kapitel 7. Die

Betriebsdaten V1.15 bis V1.18 sind nur fir die Pumpen- und Lifterapplikation verflgbar.
Code Parameter Einh. ID Beschreibung
V1.1 Ausgangsfrequenz Hz 1 Ausgangsfrequenz zum Motor
V1.2 Frequenzsollwert Hz 25 | Frequenzsollwert zur Motorregelung
V1.3 Motordrehzahl 1/min 2 Motordrehzahl in 1/min
V14 Motorstrom A 3
V15 Motordrehmoment % 4 In % des Nenndrehmom. des Motors
V1.6 Motorleistung % 5 Motorwellenleistung
V1.7 Motorspannung \% 6
vig | P& v 7
Zwischenkreisspannung
V1.9 Geratetemperatur °c 8 Kihlkérpertemperatur
V1.10 | Analogeingang 1 V/mA 13 | All-Eingangswert
V1.11 | Analogeingang 2 V/mA 14 | AI2-Eingangswert
V1.12 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Digitaleingangsstatus
V1.13 | DIN4, DIN5, DIN6 16 | Digitaleingangsstatus
V1.14 | Analog lout mA 26 | AO1
V1.15 | Analogeingang 3 V/mA 27 | Al3-Eingangswert
V1.16 | Analogeingang 4 V/mA 28 | Al4-Eingangswert
V1.17 | PID-Sollwert % 20 | In Prozent der Hochstfrequenz
V1.18 | PID-Istwert % 21 | In Prozent des maximalen Istwerts
V1.19 | PID-Fehlerwert % oo | InProzent des maximalen
Fehlerwerts
V1.20 | PID-Ausgang % 23 In Prozent des max. Ausgangswerts
V1.21 | Laufende Hilfsantriebe 30 | Anzahl der laufenden Hilfsantriebe
V1.22 | Spezialanzeige fiir Istwert 29 | Siehe Parameter 2.9.29 bis 2.9.31
Tabelle 7- 2. Betriebsdaten
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20

Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 15
3.2 Basisparameter (Steuertafel: Meni M2 > G2.1)
Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- Ben.- ID Anmerkung
einst. def.
P2.1.1 Mindestfrequenz 0,00 (Par.2.1.2| Hz 0,00 101
HINWEIS: Wenn fmax gros-
ser als die synchrone
Dreh-zahl des Motors ist,
pP2.1.2 Héchstfrequenz  |Par. 2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | Uber-prifen Sie die
Eignung dieses Werts flr
das Motor- und
Antriebssystem.
P2.1.3 Beschleun.zeit 1 0,1 3000,0 s 1,0 103
P2.14 Bremszeit 1 0,1 3000,0 S 1,0 104
HINWEIS: Dies gilt fur Fre-
guenzumrichter bis Format
P2.15 Stromgrenze 01xh | 25xk | A 15x 1 107 | FRY7. Informationen zu
grés-seren Formaten
erhalten Sie beim
Hersteller.
DE2: 230V
P2.1.6 Nennsm’ggr‘gng des| 1g0 690 VvV  |DES: 400V 110
DE6: 690 V
P17 Nennfregenz des 30,00 320,00 Haz 50,00 111 Siehe Typenschild des
Motors Motors.
Die Voreinstellung gilt fir
pzagg | Nenndrehzahides |50 | 56000 | Umin| 1440 112 | €inen vierpoligen Motor
Motors und einen Frequenz-
umrichter in Nenngrolie.
P2 1.9 Nennstrom des 1xih 25x 1 A I 113 Siehe Typenschild des
Motors Motors.
Leistungsfaktor des Siehe Typenschild des
P2.1.10 Motors cos| 0,30 | 1,00 0,85 120 | Motors.
0=Al1 (2-23)
1=AI2 (4-5)
2=AI3
3=Al4
PID-Regler, _ .
P2l | Solwertsignal 0 6 4 332 | 47PID-Sollw. von
Steuertafelseite, Par.
(Steuerplatz A) 34
5=Sollwert vom Feldbus
(FBProcessDatalN1)
6=Motorpotentiometer
P2.1.12 PID-Regler, 00 | 20000 | % 100,0 118
Verstarkung
PID-Regler,
P2.1.13 I-Zeitkonstante 0,00 320,00 S 1,00 119
PID-Regler,
P2.1.14 D-Zeitkonstante 0,00 10,00 s 0,00 132
P2.1.15 | Sleep-Frequenz |Par.2.1.1 prrz' Hz 10,00 1016
P2.1.16 |Sleep-Verzdgerung 0 3600 s 30 1017
pP2.1.17 Wake-up-Pegel 0,00 100,00 % 25,00 1018
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com
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0=Wake-up bei Unter-

schreitung des Wake-
up-Pegels (2.1.17)

1=Wake-up bei Uber-

schreitung des Wake-
up-Pegels (2.1.17)

P2.1.18 | Wake-up-Funktion 0 3 0 1019 | 27Wake-up bei Unter-
schreitung des Wake-
up-Pegels (PID-
Sollwert)

3=Wake-up bei Uber-
schreitung des Wake-
up-Pegels (PID-
Sollwert)
Joggingdrehzahl,
P2.1.19 0,00 |[Par.2.1.1 Hz 10,00 517
Sollwert
Tabelle 7- 3. Basisparameter (G2.1)
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com
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3.3 Eingangssignale
331 Grundeinstellungen (Steuertafel: Ment M2 > G2.2.1)
Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- Ben.- ID Anmerkung
einst. def.
0=Al1
1=AI2
2=AI3
E/A-Klemmleiste B, 3=Al4
P2.2.1.1 Sollwertauswahl 0 6 B 343 4=Steuertafelsollwert
5=Feldbussollwert
(FBSpeedReference)
6=Motorpotentiometer
P2.2.1.2 Steuertatel, 0 6 4 121 | Wiein Par. 2.2.1.1
Sollwertauswahl
paoyg | Feldbussteverung, | 6 5 122 | Wiein Par. 2.2.1.1
Sollwertauswahl
0=Al1
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4=PID-Sollwert 1 von der
pP2.2.1.4 PID-Sollwert 2 0 7 7 371 Steuertafel
5=Feldbussollwert
(FBProcessDatalN3)
6=Motorpotentiometer
7=PID-Sollwert 2 von der
Steuertafel
P2215 PID_- ' 0 1 0 340 OfKeine_Inversion
Fehlerwertinversion 1=Inversion
PID-Sollwert, Zeitraum, in dem der Sw.
P2.2.16 Anstiegszeit 0.0 100,0 s 50 341 von 0% auf 100% steigt
PID-Sollwert, Zeitraum, in dem der Soll-
P2.2.1.7 Abfallzeit 0.0 100,0 s 50 342 wert von 100% auf 0% fallt
O=lIstwert 1
1=Istwert 1 + Istwert 2
2=Istwert 1 — Istwert 2
3=Istwert 1 * Istwert 2
P2.2.1.8 |PID-Istwertauswahl 0 7 0 333 | 4=Max.(Istwert 1,Istwert 2)
5=Min.(Istwert 1,Istwert 2)
6=Mittelwert(Istwl,Istw 2)
7=Wourzel(Istwert 1) +
Wurzel(Istwert 2)
0=Nicht verwendet
1=Al1 (Steuerkarte)
2=Al2 (Steuerkarte)
P2.2.1.9 Istwert 1, Eingang 0 5 2 334 | 3=AI3
4=Al4
5=Feldbus
(FBProcessDatalN2)
0=Nicht verwendet
1=Al1 (Steuerkarte)
2=AI2 (Steuerkarte)
P2.2.1.10 | Istwert 2, Eingang 0 5 0 335 | 3=A13
4=Al4
5=Feldbus
(FBProcessDatalN3)
Istwert 1, 0=Keine
P2.2.1.11 Mindestwertskalier. ~1000,0 1000,0 % 0.0 336 Mindestwertskalierung
Istwert 1, A
P2.2.1.12 Hdchstwegrtskalierun ~1000,0 | 1000,0 % 100,0 337 ﬁ%%ag&'fe‘ftska" eung
Istwert 2, 0=Keine
P2.2.1.13 Mindestwertskalier. ~1000,0 1000,0 % 0.0 338 Mindestwertskalierung
Istwert 2, 100=Keine
P2.2.1.14 Hochstwert- -1000,0 1000,0 % 100,0 339 Hoéchstwertskalierung
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com
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skalierung
P22115 |  roorPol, 01 | 20000 | Hzs | 100 331
ampenzeit
Motorpoti 0=Keine Ricksetzung
P2.2.1.16 | Freq.sollw.speicher 0 2 1 367 1:R(;Jcks%tzurr]19| bei Stopp
zurlicksetzen oder Absc altung
2=Riuicks etzung bei Absch.
: 0=Keine Ricksetzung
Motorpoti, PID- o .
P2.2.1.17 | Sollwertspeicher 0 2 0 370 1—R(;Jcks%tzurr]19| bei Stopp
zurlicksetzen oder Absc altung
2=Ricksetzung bei Absch.
Steuerplatz B R .
o 0=Keine Skalierung
P2.2.1.18 Sollwertskaherung, 0,0 P2.2.1.19 Hz 0,0 344 >0=Skalierter Mindestwert
Mindestwert
Steuerplatz B wa :
S 0=Keine Skalierung
P2.2.1.19 Sollwgrtskaherung, 0,0 320,0 Hz 0.0 345 | S o=skalierter Hochstwert
Hochstwert
Tabelle 7- 4. Eingangssignale, Grundeinstellungen
3.3.2 Analogeingang 1 (Steuertafel: Menli M2 > G2.2.2)
. . Werks- | Ben.-
Code Parameter Min. Max. Einh. — def. ID Anmerkung
P2.2.2.1 | All, Signalauswahl 0 Al 377
P2.2.2.2 | All, Filterzeitkonst. 0,00 10,00 S 0,10 324 | 0=Keine Filterung
0O=Signalbereich 0- 10V
P2.2.2.3 | AlL, Signalbereich 0 2 0 32p | 1=Signalbereich 2-10V
2=Benutzerdefinierter
Bereich
p2.2.2.4 | AL benutzerdefin. 1o 50 | pyoo5 | g 0,00 321
Mindestwert
p2.2.25 |AlL benutzerdefin. | o554 1 100,00 % 100,00 322
Hochstwert
P2226 |Al1, Signalinversion| 0 1 0 323 | O=Nichtinvertiert
1=Invertiert

Tabelle 7- 5. Eingangssignale, Analogeingang 1
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3.33 Analogeingang 2 (Steuertafel: Meni M2 > G2.2.3)
Code Parameter Min. Max. Einh. Wgrks- LU ID Anmerkung
einst. def.
P2.2.3.1 | Al2, Signalauswahl 0 A2 388
P2.2.3.2 | Al2, Filterzeitkonst. 0,00 10,00 S 0,10 329 [ O=Keine Filterung
0=0-20 mA
P2.2.3.3 | Al2, Signalbereich 0 2 1 325 [ 1=4-20mA
2=Benutzerdefiniert
p2.23.4 |Al% benutzerdefin. |00 | poo35 | 0 0,00 326
Mindestwert
Al2, benutzerdefin.
P2.2.3.5 Hochstwert p2.2.3.4 100,00 % 100,00 327
P2236 | A2, Inversion 0 1 0 3pg | O=Nichtinvertiert
1=Invertiert
Tabelle 7- 6. Eingangssignale, Analogeingang 2
334 Analogeingang 3 (Steuertafel: Meni M2 > G2.2.4)
Code Parameter Min. Max. Einh. W_erks- el ID Anmerkung
einst. def.
P2.2.4.1 | Al3, Signalauswahl 0 0.1 141
P2.2.4.2 | AI3, Filterzeitkonst. 0,00 10,00 S 0,10 142 | 0=Keine Filterung
0=0-20mA
P2.2.4.3 | AI3, Signalbereich 0 2 1 143 | 1=4-20 mA
2=Benutzerdefiniert
Al3, benutzerdefin.
P2.2.4.4 Mindestwert 0,00 P2.2.45 % 0,00 144
p22.45 |AlS benutzerdefin. | 0,5 01 100,00 | % | 100,00 145
Hoéchstwert
P2.2.46 | AI3, Inversion 0 1 0 151 | O=Nichtinvertiert
1=Invertiert
Tabelle 7- 7. Eingangssignale, Analogeingang 3
3.35 Analogeingang 4 (Steuertafel: Ment M2 > G2.2.5)
. . Werks- | Ben.-
Code Parameter Min. Max. Einh. B 2 ID Anmerkung
P2.2.5.1 | Al4, Signalauswahl 0 0.1 152
P2.2.5.2 | Al4, Filterzeitkonst. 0,00 10,00 s 0,10 153 | 0=Keine Filterung
0=0-20mA
P2.2.5.3 | Al4, Signalbereich 0 2 1 154 | 1=4-20mA
2=Benutzerdefiniert
p2.25.4 |Al4 benutzerdefin. |0yl poo55 | o 0,00 155
Mindestwert
p2255 |Al4 benutzerdefin | o500 1 100,00 | % | 100,00 156
Hochstwert
P2256 | Al4, Inversion 0 1 0 162 | 9=Nicht invertiert

1=Invertiert

Tabelle 7- 8. Eingangssignale, Analogeingang 4
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3.3.6 Digitaleingange (Steuertafel: Menl M2 > G2.2.4)
_ Werks- Ben.-
Code Parameter Min. einst. def. ID Anmerkung
P2.2.6.1 | Startsignal, Steuerplatz A 0 Al 423
P2.2.6.2 |Startsignal, Steuerplatz B 0 A4 424
Steuerplatz A (offener Kontakt)
P2.2.6.3 | Auswahl Steuerplatz A/B 0 A6 425 Steuerplatz B (geschl. Kontakt)
Externer Fehler Externer Fehler wird angezeigt
Flade (geschlossen) g oLl =05 (geschl. Kontakt)
P2.2.6.5 Externer Fehler (offen) 0 0.1 406 EpETEL (el G EneeZe Tt
(offener Kontakt)
P2.2.6.6 Startfreigabe 0 0.1 407 | Motorstart moglich (geschl. Kont.)
Beschl.-/Bremszeit 1 (offener
Auswabhl Kont.)
MRS Beschl.-/Bremszeit g G g Beschl.-/Bremszeit 2 (offener
Kont.)
Steuerung uber E/A- Zwangsumschaltung auf St.platz
AR Klemmleiste v o ) E/A-Klemmleiste (geschl. Kontakt)
Steuerung Uber Zwangsumschaltung auf Steuer-
P Steuertafel v v Y platz Steuertafel (geschl. Kontakt)
. Zwangsumschaltung auf Steuer-
P2.2.6.10 | Steuerung uber Feldbus 0 0.1 411 platz Feldbus (geschl. Kontakt)
) Drehrichtung vorwérts (OK)
P2.2.6.11 Drehrichtung 0 0.1 412 Drehrichtung riickwérts (GK)
Auswahl Joggingdrehzahl fur
P2.2.6.12 Joggingdrehzahl 0 A5 413 | Frequenzsollwert (geschl.
Kontakt)
P2.2.6.13 Fehlerquittierung 0 0.1 414 | Alle Fehler werden quittiert (GK)
P2.2.6.14 |Freigabe Beschl./Bremsen| 0 0.1 415 | Beschl./Bremsen deaktiviert (GK)
P2.2.6.15 DC-Bremsung 0 0.1 416 | DC-Bremsung aktiv (GK)
. Motorpoti-Sollwert wird reduziert
P2.2.6.16 Motorpoti langsamer 0 0.1 417 (geschl. Kontakt)
. Motorpoti-Sollwert wird erhéht
P2.2.6.17 Motorpoti schneller 0 0.1 418 (geschl. Kontakt)
P2.26.18 Autowechsel 1, 0 A2 426 Aktiviert, wenn Kontakt
Interlock geschlossen
P22 6.19 Autowechsel 2, 0 A3 497 Aktiviert, wenn Kontakt
Interlock geschlossen
P22 6.20 Autowechsel 3, 0 01 428 Aktiviert, wenn Kontakt
Interlock geschlossen
P22 6.21 Autowechsel 4, 0 01 429 Aktiviert, wenn Kontakt
Interlock geschlossen
Autowechsel 5, Aktiviert, wenn Kontakt
P2.2.6.22 Interlock o L 40 geschlossen
Auswahl Uiber 2.1.11 (OK)
P2.2.6.23 PID-Sollwert 2 0 0.1 431 Auswahl iiber 2.1.1.4 (OK)

Tabelle 7- 9. Eingangssignale, Digitaleingange

OK=offener Kontakt
GK=geschlossener Kontakt
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3.4 Ausgangssignale
34.1 Digitalausgangssignale (Steuertafel: Mentu M2 - G2.3.1)
; Ben.-
Code Parameter Min. Werks def. ID Anmerkung
einst.
P2.3.1.1 Bereit 0 0.1 432 | Siehe Seite 48
P2.3.1.2 Betrieb 0 0.1 433 | Siehe Seite 48
P2.3.1.3 Fehler 0 Al 434 | Siehe Seite 48
P2.3.14 Invertierter Fehler 0 0.1 435 | Siehe Seite 48
P2.3.15 Warnung 0 0.1 436 | Siehe Seite 48
P2.3.1.6 Externer Fehler 0 0.1 437 | Siehe Seite 48
P2.3.1.7 Sollwertfehler/ 0 01 438 | Siehe Seite 48
Warnung
P2.3.1.8 Ubertemp.warnung 0 0.1 439 | Siehe Seite 48
P2.3.1.9 Drehrichtung 0 0.1 440 | Siehe Seite 48
Drehrichtung nicht . .
P2.3.1.10 wie verlangt 0 0.1 441 | Siehe Seite 48
P2.3.1.11 Auf Drehzahl 0 0.1 442 | Siehe Seite 48
P2.3.1.12 Joggingdrehzahl 0 0.1 443 | Siehe Seite 48
P2.3.1.13  [Externer Steuerplatz 0 0.1 444 | Siehe Seite 48
P2.3.1.14 |Ext. Bremssteuerung 0 0.1 445 | Siehe Seite 48
Ext.
P2.3.1.15 Bremssteuerung, 0 0.1 446 | Siehe Seite 48
invertiert
P2.3.1.16 ISR, 0 0.1 447 | Siehe Seite 48
Ausg.freq.grenze 1
P2.3.1.17 Uberwachung 0 01 448 | Siehe Seite 48
Ausg.freq.grenze 2
p23.118 | Solwerigrenzen- | 01 449 | Siehe Seite 48
Uberwachung
Temp.grenzen- . .
P2.3.1.19 tiberwachung 0 0.1 450 | Siehe Seite 48
23120 | Drenhm.grenzen- 0 0.1 451 | Siehe Seite 48
Uberwachung
P2.3.1.21 Motortemp.schutz 0 0.1 452 | Siehe Seite 48
Analogeingang, . .
P2.3.1.22 Uberw.grenze 0 0.1 463 | Siehe Seite 48
P2.3.1.23 TR 0 01 454 | Siehe Seite 48
aktivierung
P2.3.1.24 Feldbus DIN1 0 0.1 455 | Siehe Seite 48
P2.3.1.25 Feldbus DIN2 0 0.1 456 | Siehe Seite 48
P2.3.1.26 Feldbus DIN3 0 0.1 457 | Siehe Seite 48
Steuerung . .
P2.3.1.27 Autow. 1/Hilfsan. 1 0 B.1 458 | Siehe Seite 48
Steuerung . .
P2.3.1.28 Autow. 2/Hilfsan. 2 0 B.2 459 | Siehe Seite 48
Steuerung . .
P2.3.1.29 Autow. 3/Hilfsan. 3 0 0.1 460 | Siehe Seite 48
Steuerung . .
P2.3.1.30 Autow. 4/Hilfsan. 4 0 0.1 461 | Siehe Seite 48
P2.3.1.31 Autowechsel 5 0 0.1 462 | Siehe Seite 48

Tabelle 7- 10. Ausgangssignale, Digitalausgange

BLEMO Frequenzumrichter

Telefon:
Service:

+49-6106-8295-0
+49-6106-8295-19

Fax:+49-6106-8295-20
Email: info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 22
34.2 Grenzwerteinstellungen (Steuertafel: Menti M2 > G2.3.2)
Code Parameter Min. Max. Einh. Wgrks- =i ID Anmerkung
einst. def.
. 0=Kein Grenzwert
pP2.3.2.1 AuLngb(:rr(\e/\(I]a;:]euan% 1 0 2 0 315 | 1=Uberw. untere Grenze
T 2=Uberw. obere Grenze
Ausg.freq.grenze 1, Par.
P2.3.2.2 Uberw wert 0,00 212 Hz 0,00 316
. 0=Kein Grenzwert
P2.3.2.3 Aug:?rg"(’]agrhe“n';% ) 0 2 0 346 | 1=Uberw. untere Grenze
T 2=Uberw. obere Grenze
Ausg.freq.grenze 2, Par.
P2.3.2.4 Uberw wert 0,00 219 Hz 0,00 347
0=Nicht verwendet
P2.3.2.5 Daeblgrrnv\./gz:ehnuznen- 0 2 0 348 | 1=Uberw. untere Grenze
9 2=Uberw. obere Grenze
p2326 | Drehmagrenze, 00 | 3000 % | 1000 349
Uberw.wert
0=Nicht verwendet
P2.3.2.7 Sﬁ't')"gfxg;ﬁﬂie”' 0 2 0 350 | 1=Untere Grenze
g 2=0bere Grenze
Sollwertgrenze, Par.
pP2.3.2.8 Oberw.wert 0,00 212 Hz 0,00 351
p2329 | Aus-Verzogerung 0,0 100,0 s 0,5 352
externe Bremse
Ein-Verzogerung
P2.3.2.10 externe Bremse 0,0 100,0 S 1,5 353
0=Nicht verwendet
Freq.umr.
P2.3.2.11 . 0 2 0 354 | 1=Untere Grenze
Temperaturiiberw. >=Obere Grenze
Freg.umr.temp., .
P2.3.2.12 Uberw.wert -10 75 C 40 355
0=Al1
Uberwachter 1=AI2
P23213 | A ciogeingang 0 3 0 372 | 5 aa
3=Al4
- 0=Kein Grenzwert
P2.3.2.14 Anglt())(;rt\a/\i/r?gcglsgr?ze 0 2 0 373 | 1=Uberw. untere Grenze
' 2=Uberw. obere Grenze
p2.3.215 | Analogeingang, 0,00 | 100,00 | % 0,00 374
Uberw.wert

Tabelle 7- 11. Ausgangssignale, Grenzwerteinstellungen
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343 Analogausgang 1 (Steuertafel: Menti M2 > G2.3.3)
Code Parameter Min. Max. Einh. Wgrks- L ID Anmerkung
einst. def.
p2.331 | Analogausgang, 0 Al 464
Signalauswahl
0=Nicht verwendet
1=Ausgangsfreq. (0 —
fma
2=Frequenzsollw. (0 -
fmay)
3=Motordrehzahl (0 —
Motornenndrehzahl)
4=Ausg.strom (0 —lnmotor)
5=Motordrehmoment
Analogausgang (0 = Towotor)
pP2.3.3.2 = ; ' 0 13 1 307 | 6=Motorleistng (0 —
unktion
PnMotor)
7=Motorspng (0 — Unwmotor)
8=DC-Zwischenkreis -
spannung (0 — Unwmotor)
9=PID-Regler, Sollwert
10=PID-Regler, Istwert 1
11=PID-Regler, Istwert 2
12=PID-Regler,
Fehlerwert
13=PID-Regler, Ausgang
p2333 | /nalogausgang, 0,00 10,00 s 1,00 308
Filterzeitkonstante
P2334 Analogau_sgang, 0 1 0 309 OiNlcht '|nvert|ert
Inversion 1=Invertiert
Analogausgang, 0=0 mA
P2.3.3.5 Mindestwert 0 1 0 310 1=4 mA
p2336 | AAnalogausgang, 10 1000 % 100 311
Skalierung
p2337 | Analogausgang, | 0650 | 100,00 % 0,00 375
Abweichung
Tabelle 7- 12. Ausgangssignale, Analogausgang 1
344 Analogausgang 2 (Steuertafel: Meni M2 > G2.3.4)
. . Werks- | Ben.-
Code Parameter Min. Max. Einh. oy e ID Anmerkung
p234. |/Analogausgang2, 0 0.1 471
Signalauswahl
p2342 |7AAnalogausgang 2, 0 13 0 472 | Siehe Par. 2.3.3.2
Funktion
2343 |Analogausgang2, | 4, 10,00 s 1,00 473
Filterzeitkonstante
P2344 Analogausgang 2, 0 1 0 474 Olecht .|nvert|ert
Inversion 1=Invertiert
Analogausgang 2, 0=0 mA
P2.3.4.5 Mindestwert 0 ! 0 475 | 1=amA
2346 |7/ANalogausgang 2, 10 1000 % 100 476
Skalierung
p23.47 |Analogausgang2, | 5050 | 16000 % 0,00 477
Abweichung

Tabelle 7- 13. Ausgangssignale, Analogausgang 2
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345 Analogausgang 3 (Steuertafel: Menu M2 > G2.3.5)
Code Parameter Min. Max. Einh. Wgrks- L ID Anmerkung
einst. def.
FRamd || ATEEEEUEGETE € 0 0.1 478
Signalauswahl
Analogausgang 3, .
P2.3.5.2 Funktion 0 13 0 479 | Siehe Par. 2.3.3.2
2353 |Analogausgangs, |44 | 1009 s 1,00 480
Filterzeitkonstante
P2 354 Analogausgang 3, 0 1 0 481 Olecht _mvertlert
Inversion 1=Invertiert
Analogausgang 3, 0=0 mA
P23.55 Mindestwert 0 L 0 482 1=4 mA
2356 |Analogausgangs, 10 1000 % 100 483
Skalierung
Analogausgang 3,
P2.3.5.7 Abweichung -100,00 100,00 % 0,00 484

Tabelle 7- 14. Ausgangssignale, Analogausgang 3
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3.5 Antriebsregelungsparameter (Steuertafel: Meni M2 2> G2.4)
Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- Ben.- ID Anmerkung
einst. def.
Rampe 1, O=Linear
P2.4.1 Verschliff 00 100 s 0.0 500 | - 0=s-verschiiff
Rampe 2, O=Linear
P2.4.2 Verschliff 0.0 10,0 S 0.0 501 >0=S-Verschliff
P2.4.3 Beschl.zeit 2 0,1 3000,0 S 10,0 502
P2.4.4 Bremszeit 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
O=Deaktiviert
1=Angeschlossen und im
Status ,Betrieb”
P2.4.5 Bremschopper 0 3 0 504 getestet
2=Externer Bremschopper
3=Angeschlossen und im
Status ,Bereit" getestet
. 0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 1 0 505 1=Fliegender Start
O=Leerauslauf
1=Rampe
P2.47 | Stoppfunktion 0 3 0 506 | 2=Rampe+Startireigabe
Leerauslauf
3=Leerauslauf +
Startfreigabe Rampe
P2.4.8 DC-Bremsstrom 0,15xIn | 1,5x 1 A Variiert 507
DC-Bremszeit bei 0=DC-Bremsung AUS bei
P2.4.9 Stopp 0,00 600,00 S 0,00 508 Stopp
Startfrequenz fur
P2.4.10 | DC-Bremsung bei 0,10 10,00 Hz 0,00 515
Rampenstopp
DC-Bremszeit bei 0=DC-Bremsung AUS bei
P2.4.11 Start 0,00 600,00 s 0,00 516 Start
P2.4.12 | Flussbremse 0 1 0 520 | O7AUS
1=Ein
0,1x
P2.4.13 | Flussbremsstrom P2 1.9 P2.1.5 A 0,0 519

Tabelle 7- 15. Antriebsregelungsparameter (G2.4)
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3.6 Frequenzausblendungsparameter (Steuertafel: Ment M2 2> G2.5)
Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- | Ben.- ID Anmerkung
einst. def.
Frequenz- Par. _
P2.5.1 ausbl.bereich 1, 0,0 259 Hz 0,0 509 [ O=Nicht verwendet
untere Grenze
Frequenz- Par _
pP2.5.2 ausbl.bereich 1, 0,0 21 2 Hz 0,0 510 [ O=Nicht verwendet
obere Grenze o
Frequenz- Par _
P2.5.3 ausbl.bereich 2, 0,0 2 54 Hz 0,0 511 | 0=Nicht verwendet
untere Grenze e
Frequenz- Par. _
P2.5.4 ausbl.bereich 2, 0,0 212 Hz 0,0 512 | 0=Nicht verwendet
obere Grenze o
Frequenz- Par _
P2.5.5 ausbl.bereich 3, 0,0 2.5_6 Hz 0,0 513 | 0=Nicht verwendet
untere Grenze
Frequenz- Par .
P2.5.6 ausbl.bereich 3, 0,0 21 2 Hz 0,0 514 | 0=Nicht verwendet
obere Grenze o
Frequenz-
P2.5.7 ausbl.bereiche, 0,1 10,0 Zeiten 1,0 518
Rampenskal.

Tabelle 7- 16. Frequenzausblendungsparameter (G2.5)
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3.7 Motorregelungsparameter (Steuertafel: Menl M2 > G2.6)

Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- Ben.- ID Anmerkung
einst. def.
P2.6.1 Motorregelungsart 0 1 0 600 O=Frequenzregelung

1=Drehzahlregelung

0=Nicht verwendet

P2.6.2 U/f-Optimierung 0 1 0 109 1=Autom. Momenterhsh.
O=Linear
U/f- 1=Quadratisch
P263 | Verhalnisauswahl 0 3 0 108 2=Programmierbar
3=Linear mit Flussoptim.
P2.6.4 Feldschwachpunkt | 30,00 320,00 Hz 50,00 602
Nn% X Unmot
P2.6.5 FeIS dps"’(‘;w;c%smkt 10,00 | 200,00 | % | 100,00 603 ;aGrimeterhOchstwertzpar_
U/f-Kurve, Par.
P2.6.6 Mittenfrequenz 0,00 P2 6.4 Hz 50,00 604
P267 | |\ oouve 0,00 | 10000 | % | 100,00 605 | % X Unmot
ittenspannung
paiilg |Ausg-spannungbei| g oy | 40 09 % 0,00 606 | N% x Unmot
Nullfrequenz
P2.6.9 Schaltfrequenz 1,0 16,0 kHz 6,0 601 | kW-abhangig
P2.6.10 Uberspannungs - 0 1 1 607 Olecht verwendet
regler 1=Verwendet
P2611 Unterspannungs - 0 1 1 608 Olecht verwendet
regler 1=Verwendet
Tabelle 7- 17. Motorregelungsparameter (G2.6)
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20

Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 28
3.8 Schutzfunktionen (Steuertafel: Ment M2 > G2.7)
Code Parameter Min. Max. Einh. W.erks- LU ID Anmerkung
einst. def.
0=Keine Reaktion
1=Warnung
2=Warnung+alte Frequenz
Reaktion auf 3=Warnung+Frequenz-
pP2.7.1 Sollwertfehler 0 5 0 700 einstellung 2.7.2
4=Fehler, Stopp
entsprechend 2.4.7
5=Fehl.,Stopp mit
Leerausl.
P2.7.2 | Sollwertfehlerfreq. 0,00 Par.2.1.2 Hz 0,00 728
Reakt. auf ext.
P2.7.3 Fehler 0 s 2 701 0=Keine Reaktion
P2.7.4 | Netzphaseniberw. 0 3 0 730 | 1=Warnung
Reaktion auf 2=Fehler, Stopp
P2.7.5 Unterspann.fehler 1 s 2 721 entsprechend 2.4.7
P2.7.6 [Motorphaseniberw. 0 3 2 702 | 3=Fehl.,Stopp mit
P2.7.7 | Erdschluss-Schutz 0 3 2 703 | Leerausl.
P2.7.8 | Motortemp.schutz 0 3 2 704
p27.9 |Motorumgebungs- | ;44 | 1999 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.10 |Motorkuhl.faktorbeil 150,0 % 40,0 706
Stillstand
Motortemperatur- .
P2.7.11 Zeitkonstante 200 min 45 707
pP2.7.12 Motorlastspiel 0 100 % 100 708
0=Keine Reaktion
1=Warnung
. 2=Fehler, Stopp
P2.7.13 Blockierschutz 0 3 1 709 entsprechend 2.4.7
3=Fehl.,Stopp mit
Leerausl.
P2.7.14 Blockierstrom 0,1 InMotor X 2 A 10,0 710
P2.7.15 [Blockierzeitkonstante 1,00 120,00 S 15,00 711
P2.7.16 Blockierfrequenz- 1.0 Par. Hyz 25.0 712
grenze 2.1.2
0=Keine Reaktion
1=Warnung
2=Fehler, Stopp
P2.7.17 Unterlastschutz 0 3 0 713 entsprechend 2.4.7
3=Fehl.,Stopp mit
Leerausl.
p2.7.1g [Unerlastschutz, Lasg ) 150 % 50 714
im Feldschwéchber.
p2.7.19 | Unterlastkurve bei | g 150,0 % 10,0 715
Nullfrequenz
p2.7.20 | Unterlastschutz- 2 600 s 20 716
Zeitkonstante
0=Keine Reaktion
1=Warnung
Reaktion auf 2=Fehler, Stopp
P2.7.21 | Thermistorfehler 0 3 0 732 entsprechend 2.4.7
3=Fehl.,Stopp mit
Leerausl.
Reaktion auf .
pP2.7.22 Feldbusfehler 0 3 2 733 | Siehe P2.7.21
p2.7.23 | Reaktionauf 0 3 2 734 | Siehe P2.7.21

Steckplatzfehler

Tabelle 7- 18. Schutzfunktionen (G2.7)
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3.9 Parameter flr automatischen Neustart (Steuertafel: Menli M2 > G2.8)

Werks- Ben.-

Code Parameter Min. Max. Einh. . ID Anmerkung
einst. def.
pP2.8.1 Wartezeit 0,10 10,00 S 0,50 717
pP2.8.2 Versuchszeit 0,00 60,00 S 30,00 718
O0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Fliegender Start

2=Entsprechend Par. 2.4.6

Anz.d.Versuche
P2.8.4 nach 0 10 1 720

Unterspann.fehler

Anz.d.Versuche
P2.8.5 nach 0 10 1 721

Uberspann.fehler

IAnzahl der Versuche
P2.8.6 nach 0 3 1 722
Uberstromfehler

IAnzahl der Versuche)
P2.8.7 nach Sollwertfehler 0 10 1 723

Anz.d.Versuche
P2.8.8 nach 0 10 1 726
Motortemp.fehler

IAnzahl der Versuche)
P2.8.9 nach externem 0 10 0 725
Fehler

Tabelle 7- 19. Parameter fir automatischen Neustart (G2.8)
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3.10 Pumpen-und Lufterregelungsparameter (Steuertafel: Mentu M2 > G2.9)

Code Parameter Min. Max. Einh. Wgrks- Eclls ID Anmerkung
einst. def.
P2.9.1 [|Anz.der Hilfsantriebe 0 4 1 1001
Startfrequenz, Par.
P2.9.2 Hilfsantrieb 1 293 320,00 Hz 51,00 1002
Stoppfrequenz, Par. Par.
P2.9.3 Hilfsantrieb 1 212 292 Hz | 10,00 1003
Startfrequenz, Par.
P2.9.4 Hilfsantrieb 2 295 320,00 Hz 51,00 1004
Stoppfrequenz, Par. Par.
P2.9.5 Hilfsantrieb 2 212 2.9.4 Hz 10,00 1005
Startfrequenz, Par.
P2.9.6 Hilfsantrieb 3 297 320,00 Hz 51,00 1006
Stoppfrequenz, Par. Par.
P2.9.7 Hilfsantrieb 3 2.1.2 2.9.6 Hz 10,00 1007
Startfrequenz, Par.
P2.9.8 Hilfsantrieb 4 299 320,00 Hz 51,00 1008
Stoppfrequenz, Par. Par.
P2.9.9 Hilfsantrieb 4 2.1.2 2.9.8 Hz 10,00 1009
Startverzdgerung,
P2.9.10 Hilfsantriebe 0,0 300,0 S 4,0 1010
p2.9.11 | Stoppverzogerung, | 300,0 s 2.0 1011
Hilfsantriebe
p2.9.12 | Sollwertsprung, 0,0 100,0 % 0,0 1012
Hilfsantrieb 1
p2.913 | Solwertsprung, |4 100,0 % 0,0 1013
Hilfsantrieb 2
p2.9.14 | Sollwertsprung, | 100,0 % 0.0 1014
Hilfsantrieb 3
Sollwertsprung,
P2.9.15 Hilfsantrieb 4 0,0 100,0 % 0,0 1015
P2.9.16 Uigtfuecﬁ’('s;’g 0 1 0 1020 | 1=PID-Regler tberbriickt
0=Nicht verwendet
1=Al1
Anal.eing.auswabhl 2=AI12
P2.9.17 far 0 5 0 1021 | 3=AI3
Eing.druckmessung 4=Al4
5=Feldbussignal
(FBProcessDatalN3)
p2.91g | Eingangsdruck, 0,0 100,0 % 30,00 1022
obere Grenze
p2.9.19 | Eingangsdruck, 0,0 100,0 % 20,00 1023
untere Grenze
P2.9.20 Ausg.druckabfall 0,0 100,0 % 30,00 1024
0=Keine Verzdgerung
P2.9.21 | Freq.abfallverzog. 0,0 300,0 S 0,0 1025 | 300=Weder Freq.abfall
noch Freq.erh6hung
: 0=Keine Verzdgerung
po.22 |  Freduenz, 0,0 300,0 s 00 1026 | 300=Weder Freg.abfall
9 9: noch Freq.erhéhung
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
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0=Keine Verriegelungen
1=Neue Verriegelung

ans Ende setzen;
Reihenfolge nach
Auto-wechsel-Intervall
P2.9.23 Interlock-Auswahl 0 2 1 1032 (Par. 2.9.26) oder
Stopp-status
aktualisieren
2=Stoppen und Reihen-
folge sofort aktuali-
sieren
0=Nicht verwendet
P2.9.24 Autowechsel 0 1 1 1027 1=Autowechsel aktiviert
Auswahl Autow./ 0=Nur Hilfsantriebe
P2.9.25 Interlock-Automatik 0 L L 1028 1=Alle Antriebe
p2.9.06 | Autowechsel- 00 30000 | h 48,0 1029 | 0,0=TEST=40's
Intervall
Autowechsel, Max.
P2.9.27 Anzahl von 0 4 1 1030
Hilfsantrieben
P2.9.28 Autowechsel- 0,00 Par. Hz 25,00 1031
Frequenzgrenze 212
Istwert-
P2.9.29 Spezialanzeige, 0 30000 0 1033
Mindestwert
Istwert-
P2.9.30 Spezialanzeige, 0 30000 100 1034
Hochstwert
Istwert-
P2.9.31 Spezialanzeige, 0 4 1 1035
Dezimalstellen

Tabelle 7- 20. Pumpen- und Lifterregelungsparameter

3.11 Steuerung uber Steuertafel (Steuertafel: Menli M3)

Die unten stehende Liste enthalt die Parameter fir die Auswahl des Steuerplatzes und der
Drehrichtung Uber die Steuertafel. Siehe Meniu ,Steuerung Uber die Steuertafel” in der
BLEMO DE-Betriebsanleitung.

Code Parameter Min. Max. Einh. Werks- | Ben.- ID Anmerkung
einst. def.

0=E/A-Klemmleiste

P3.1 Steuerplatz 1 3 1 125 | 1=Steuertafel
2=Feldbus

Par. Par.
R3.2 Steuertafelsollwert 211 212 Hz
Drehrichtung (tber 0=Vorwarts

P33 Steuertafel) 0 L 0 123 1=Rlckwarts

R3.4 PID-Sollwert 0,00 100,00 % 0,00

R3.5 PID-Sollwert 2 0,00 100,00 % 0,00
0=Beschrankte Funktion

R3.6 Stop-Taste 0 1 1 114 der Stop-Taste
1=Stop-Taste immer aktiv

Tabelle 7- 21. Parameter fur Steuerung tber Steuertafel (M3)
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3.12 System-Menu (Steuertafel: M6)

Parameter und Funktionen zur allgemeinen Verwendung des Frequenzumrichters (z.B.
Applikations- und Sprachenauswahl), benutzerdefinierte Parametersatze oder Hardware-
und Softwareinformationen finden Sie in Kapitel 7.3.6 der BLEMO DE-Betriebsanleitung.

3.13 Zusatzkarten (Steuertafel: Menlu M7)

Das Menlu M7 enthalt die an die Steuertafel angeschlossenen Erweiterungs- und
Zusatzkarten sowie kartenspezifische Informationen. Weitere Informationen finden Sie in
Kapitel 7.3.7 der BLEMO DE-Betriebsanleitung.
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4. Parameterbeschreibungen
41 BASISPARAMETER

2.1.1, 2.1.2 Mindest-/Ho6chstfrequenz
Dieser Parameter definiert die Frequenzgrenzen des Frequenzumrichters.
Der Hochstwert fur die Parameter 2.1.1 und 2.1.2 betragt 320 Hz.
2.1.3, 2.1.4 Beschleunigungszeit 1, Bremszeit 1
Diese Grenzwerte entsprechen der bendtigten Zeit, um von der Frequenz Null auf die
eingestellte Hochstfrequenz zu beschleunigen und umgekehrt (Par. 2.1.2).
2.15 Stromgrenze

Dieser Parameter bestimmt den maximalen Strom vom Frequenzumrichter zum Motor.
Um eine Uberlastung des Motors zu vermeiden, sollte dieser Parameter dem Nennstrom
des Motors entsprechend eingestellt werden. Die Stromgrenze ist werkseitig auf das 1,5-
fache des Nennstroms (l,) eingestellt.

2.16 Nennspannung des Motors

Dieser Wert (U, ) kann dem Typenschild des Motors entnommen werden. Mit diesem

Parameter wird die maximale Ausgangsspannung am Feldschwéachpunkt (Parameter
2.6.5) auf 100% X Uvotor €iNgestellt.

2.1.7 Nennfrequenz des Motors
Dieser Wert (f,) kann dem Typenschild des Motors entnommen werden. Mit diesem
Parameter wird der Feldschwéchpunkt (Parameter 2.6.4) auf denselben Wert gesetzt.

2.1.8 Nenndrehzahl des Motors
Dieser Wert (n,) kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

2.19 Nennstrom des Motors
Dieser Wert (I) kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

2.1.10 Leistungsfaktor des Motors (cos phi)

Dieser Wert (cos phi) kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.
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2.1.11 PID-Regler, Sollwertsignal (Steuerplatz A)

Dieser Parameter definiert, welche Frequenzsollwertquelle fir den PID-Regler
ausgewahlt wird.

Der Wert ist werkseitig auf 4 eingestellt.
0 = Analogspannungssollwert von Klemmen 2 — 3 (z.B. Potentiometer)

1 = Analogstromsollwert von Klemmen 4 — 5 (z.B. Signalgeber)

2 = Analogeingang 3

3 = Analogeingang 4

4 = PID-Sollwert von der Steuertafelseite (Gruppe M3, Parameter R3.4)
5 = Sollwert vom Feldbus (FBProcessDatalN1)

6 = Motorpotentiometer

2.1.12 PID-Regler, Verstarkung

Dieser Parameter bestimmt die Verstarkung des PID-Reglers. Wenn der Parameter auf
100% gesetzt wird, bewirkt eine 10%ige Fehlerwertabweichung eine Anderung der
Ausgangsfrequenz um 10%.

Wenn der Parameter auf O gesetzt wird, arbeitet der PID-Regler als I-Regler.

Siehe unten stehende Beispiele.

2.1.13 PID-Regler, I-Zeitkonstante

Der Parameter 2.1.13 bestimmt die Integrationszeit des PID-Reglers. Wenn dieser
Parameter auf 1,00 Sekunden gesetzt wird, bewirkt eine 10%ige Fehlerwertabweichung
eine Anderung der Ausgangsfrequenz um 10,00%/s. Wenn der Parameter auf 0,00 s
gesetzt wird, arbeitet der PID-Regler als PD-Regler.

Siehe unten stehende Beispiele.

2.1.14 PID-Regler, D-Zeitkonstante

Der Parameter 2.1.14 bestimmt die Derivationszeit des PID-Reglers. Wenn dieser
Parameter auf 1,00 Sekunden gesetzt wird, bewirkt eine 10%ige Fehlerwertabweichung
innerhalb 1,00 s eine Anderung der Ausgangsfrequenz um 10,00%. Wenn der
Parameter auf 0,00 s gesetzt wird, arbeitet der PID-Regler als PI-Regler.

Siehe unten stehende Beispiele.

Beispiel 1:
Um den Fehlerwert mit den vorgegebenen Werten auf Null zu reduzieren, verhalt sich
der Frequenzumrichter wie folgt:

Vorgegebene Werte:

Par.2.1.12, P = 0%

Par. 2.1.13, FZeitkonstante = 1,00 s

Par. 2.1.14, D-Zeitkonstante = 0,00 s Mindestfrequenz = 0 Hz
Fehlerwert (Sollwert — Prozesswert) = 10,00%  Hdchstfrequenz = 50 Hz

In diesem Beispiel arbeitet der PID-Regler praktisch nur als I-Regler.

Entsprechend dem durch Parameter 2.1.13 (I-Zeitkonstante) vorgegebenen Wert erhdht
sich die PID-Ausgangsfrequenz jede Sekunde um 5 Hz (10% der Differenz zwischen
Hochst- und Mindestfrequenz), bis der Fehlerwert 0 ist.
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Hz 4
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................. Fehlerwert
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Abbildung 7- 7. Funktion des PID-Reglers als I-Regler

Beispiel 2:
Vorgegebene Werte:

Par. 2.1.12, P = 100%

Par. 2.1.13, FZeitkonstante = 1,00 s
Par. 2.1.14, D-Zeitkonstante = 1,00 s

Fehlerwert (Sollwert — Prozesswert) = +10%

Mindestfrequenz = 0 Hz

Hochstfrequenz = 50 Hz

Wenn die Stromversorgung eingeschaltet wird, ermittelt das System die Differenz
zwischen dem Sollwert und dem Prozessistwert und erhoht bzw. senkt (falls der

Fehlerwert negativ ist) die PID-Ausgangsfrequenz entsprechend der FZeitkonstante.
Nachdem die Differenz zwischen dem Sollwert und dem Prozesswert auf O reduziert
wurde, wird die Ausgangsfrequenz um den mit Parameter 2.1.13 Gbereinstimmenden
Betrag gesenkt.

Wenn der Fehlerwert negativ ist, reagiert der Frequenzumrichter mit einer
entsprechenden Reduzierung der Ausgangsfrequenz (siehe Abbildung 7- 8).

Hz

,
A T b PID Ausg frequenz
............ .
'/ ................. Fehlerwert
D-Teil ’
,
R D-Teil .
! DiTeil
s S
pATETTITTTTT I TL TN YT T T T NTY, - S
% P-Teil=5 Hz I Fehlerwert=10% S
Fehlerwert= -10%] P-Teil=-5 Hz t

NX12k69

Abbildung 7- 8. PID-Ausgangskurve mit den Werten von Beispiel 2
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Beispiel 3:

Vorgegebene Werte:

Par. 2.1.12, P = 100%

Par. 2.1.13, FZeitkonstante = 0,00 s

Par. 2.1.14, D-Zeitkonstante = 1,00 s Mindestfrequenz = 0 Hz
Fehlerwert (Sollwert — Prozesswert) = £10%/s  Hdchstfrequenz = 50 Hz

Mit dem Anstieg des Fehlerwerts erhoht sich auch die PID-Ausgangsfrequenz
entsprechend den Einstellwerten (D-Zeitkonstante = 1,00s).

Abbildung 7- 9. PID-Ausgangsfrequenz mit den Werten von Beispiel 3

Hz‘

...... PID Ausg.frequenz
----------------------- Fehlerwert

I D-Teil=10%=5,00 Hz

’ §.l-u et A Rt W 1 R TR 4

{ D-Teil= -10%= -5,00 Hz

/' &y P-Teil=100% *PID-Fehler =5,00Hz/s '+
& |10% -y

1,00s NX12k72 a

2.1.15 Sleep-Frequenz

Der Frequenzumrichter stoppt automatisch, wenn die Frequenz des Antriebs fur einen
langeren als den durch Parameter 2.1.16 bestimmten Zeitraum unter den Sleep-Pegel
fallt, der durch diesen Parameter definiert wird. In der Stopp-Phase schaltet der PID-
Regler den Frequenzumrichter in den Betriebsstatus, wenn das Istwertsignal unter den
durch Parameter 2.1.17 festgelegten Wake-up-Pegel (siehe Par. 2.1.18) fallt bzw. diesen
Uberschreitet (Abbildung 7- 10).

2.1.16 Sleep-Verzégerung

Dieser Parameter bestimmt den Mindestzeitraum, in dem der Frequenzumrichter
unterhalb des Sleep-Pegels bleiben muss, bevor der Frequenzumrichter gestoppt wird
(siehe Abbildung 7- 10).

2.1.17 Wake-up-Pegel

Der Wake-up-Pegel definiert den Wert unter den der Istwert fallen bzw. den er

Uberschreiten muss, bevor der Betriebsstatus des Frequenzumrichters wiederhergestellt
wird (siehe Abbildung 7- 10).

BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com



Seite 37 ‘

BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation
Alstwert
oo Wele upPegel (Par 2117) \/
Zeit
>
AAusgangsfrequenz
\\
\ < (Par2.1.16) t£Par. 2.1.16)
R (=TT o R et SRR
(Pars.1.15)
Betrieb/slee Betrieb
.
richter
Abbildung 7- 10. Sleep-Funktion des Frequenzumrichters
2.1.18 Wake-up-Funktion
Mit diesem Parameter wird festgelegt, ob die Wiederherstellung des Betriebsstatus
erfolgt, wenn das Istwertsignal unter den Wake-up-Pegel (Par. 2.1.17) fallt oder diesen
Uberschreitet (siehe Abbildung 7- 10 und Tabelle 7- 22 auf Seite 38).
2.1.19 Joggingdrehzahlsollwert
Dieser Parameter definiert die Joggingdrehzahl fur den Antrieb. Die Joggingdrehzahl
kann durch Verknupfung von Parameter 2.2.6.12 mit einem der verfligbaren
Digitaleingange aktiviert werden.
BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20

Service: +49-6106-8295-19 Email:

info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 38
par. Funktion Grenze Beschreibung
w ert
0 Der Betriebsstatus | Der durch Para- Istwertsignal
wird wiederherge- | meter 2.1.17 be-
stellt, wenn das stimmte W ert wird [ 100%
Istwertsignal unter | in Prozent vom
den W ake-up Istwert-hochstwert
Pegel fallt. angegeben \
N\ Fer21.17=30%
\ Zeit
Start >
Stopp.
1 i Iswertsgnal
Der Betriebsstatus |Der durch Para-
wird wiederherge- |meter 2.1.17 be- 100%
stellt, wenn das stimmte W ert wird 4=
Istwertsignal den in Prozentvom
W ake-up-Pegel Istwerthochstwert | Par. 2.1.17=60%
Uberschreitet angegeben
- Zeit>
Sart
Stopp_|
. I ignal
2 Der Betrieb sstatus Der durch Para- swertsgna
wird wiederherge- | meter 2.1.17 be-
stellt, wenn das stimmte W ert wird _| 100%
Istwertsignal unter in Prozent vom
den Wake-up aktuellen Sollwert Sollwer=50%
Pegel fallt. angegeben. 1
Par.2.1.17=60%
Grenze=60%"* Sollwert=30%
~ Zeit
P
Start
Stopp
Iswertsgnal
3 Der Betriebsstatus Der durch Para-
wird wiederherge- | meter 2.1.17 be- 100%
stellt, wenn das stimmte Wert wird T Par2.1.17=140%
Istwertsignal den in Prozent vom Grenze=140% Sollwert=70%,
W ake-upPegel aktuellen Sollwert .
tberschreitet angegeben. - Soliwert=50%
Zeit
Start
Stopp
NX12k88.th8

Tabelle 7- 22. Wahlbare Wake-up-Funktionen
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4.2 EINGANGSSIGNALE
Die Eingangssignalparametergruppe setzt sich aus drei Untergruppen zusammen:

Grundeinstellungen
Signale Analogeingang 1 bis 4
Digitaleingangssignale

Alle Parameter der Gruppe Digitaleingangssignale und je ein Parameter der Gruppe Signale
Analogeingang 1 — 4 konnen in Ubereinstimmung mit der in Kapitel 2 erlauterten TTF-
Methode (Terminal to Function Programming) programmiert werden.

Alle anderen Parameter werden nach der konventionellen Methode (FTT) programmiert.

4.2.1 Grundeinstellungen
2211 E/A-Klemmleiste B, Sollwertauswahl

Dieser Parameter dient zur Definition der Frequenzsollwertquelle, wenn die Steuerung
des Antriebs Uber die E/A-Klemmleiste erfolgt und Steuerplatz B aktiv ist (DIN6 =
geschlossen).

All1-Sollwert (Klemmen 2 und 3, z.B. Potentiometer)
Al2-Sollwert (Klemmen 5 und 6, z.B. Signalgeber)
AI3-Sollwert

Al4-Sollwert

Steuertafelsollwert (Parameter R3.2)

Sollwert vom Feldbus (FBSpeedReference)
Motorpotisollwert

OO0~ wWNELO

Wenn flr diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt wird, missen die Funktionen
Motorpotentiometer langsamer und Motorpotentiometer schneller mit Digitaleingdngen
verknUpft werden (Parameter 2.2.6.16 und 2.2.6.17).

2.2.1.2 Steuertafel, Sollwertauswahl
Dieser Parameter dient zur Definition der Sollwertquelle, wenn die Steuerung des
Antriebs Uber die Steuertafel erfolgt.
Die Parameterwerte finden Sie unter Par. 2.2.1.1.

Wenn fur diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt wird, miissen die Funktionen
Motorpotentiometer langsamer und Motorpotentiometer schneller mit Digitaleingangen
verknupft werden (Parameter 2.2.6.16 und 2.2.6.17).

BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 40 ‘

2.2.1.3 Feldbussteuerung, Sollwertauswahl

Dieser Parameter dient zur Definition der Sollwertquelle, wenn die Steuerung des
Antriebs Uber den Feldbus erfolgt.
Die Parameterwerte finden Sie unter Par. 2.2.1.1.

Wenn fur diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt wird, miissen die Funktionen
Motorpotentiometer langsamer und Motorpotentiometer schneller mit Digitaleingangen
verknupft werden (Parameter 2.2.6.16 und 2.2.6.17).

22.14 PID-Sollwert 2 (Steuerplatz A, zusatzlicher Sollwert)

Wenn die Eingangsfunktion Aktivierung PID-Sollwert 2 = TRUE, wird Uber diesen
Parameter die Sollwertquelle definiert, die als PID-Reglersollwert dienen soll.

= Al1-Sollwert (Klemmen 2 und 3, z.B. Potentiometer)
= Al2-Sollwert (Klemmen 5 und 6, z.B. Signalgeber)

= AI3-Sollwert

= Al4-Sollwert

= PID-Sollwert 1 von der Steuertafel

= Sollwert vom Feldbus (FBProcessDatalN3)

= Motorpotentiometer

= PID-Sollwert 2 von der Steuertafel

~N~Noohk~,wWwNEFLO

Wenn fur diesen Parameter der Wert 6 ausgewahlt wird, missen die Funktionen
Motorpotentiometer langsamer und Motorpotentiometer schneller mit Digitaleingangen
verknUpft werden (Parameter 2.2.6.16 und 2.2.6.17).

2.2.15 PID-Fehlerwertinversion
Dieser Parameter ermdglicht die Inversion des Fehlerwerts des PID-Reglers (und somit
die Inversion der PID-Reglerfunktion).

0 Keine Inversion
1 Invertiert
2.2.1.6 PID-Sollwert, Anstiegszeit
Mit diesem Parameter wird der Zeitraum definiert, in dem der PID-Reglersollwert von 0%
auf 100% ansteigt.
2.2.1.7 PID-Sollwert, Abfallzeit

Mit diesem Parameter wird der Zeitraum definiert, in dem der PID-Reglersollwert von
100% auf 0% fallt.
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2.2.1.8 PID-Regler, Istwertauswahl
Mit diesem Parameter wird der Istwert des PID-Reglers ausgewabhit.

Istwert 1

Istwert 1 + Istwert 2

Istwert 1 — Istwert 2

Istwert 1 * Istwert 2

Der jeweils gréRere von Istwert 1 und Istwert 2

Der jeweils kleinere von Istwert 1 und Istwert 2

Mittelwert von Istwert 1 und Istwert 2

Quadratwurzel aus Istwert 1 + Quadratwurzel aus Istwert 2

~N~Nooah~,wWwNREFLO

2.2.1.9 Istwert 1, Auswahl
2.2.1.10 Istwert 2, Auswahl

Nicht verwendet

All (Steuerkarte)

Al2 (Steuerkarte)

AI3

Al4

Feldbus (Istwert 1: FBProcessDatalN2; Istwert 2: FBProcessDatalN3)

O~ WwWNEFO

2.2.1.11 Istwert 1, Mindestwertskalierung
Dieser Parameter dient zur Einstellung des kleinsten Skalierungspunkts fur Istwert 1
(siehe Abbildung 7- 11).

2.2.1.12 Istwert 1, Hochstwertskalierung
Dieser Parameter dient zur Einstellung des gréf3ten Skalierungspunkts fur Istwert 1
(siehe Abbildung 7- 11).

2.2.1.13 Istwert 2, Mindestwertskalierung
Dieser Parameter dient zur Einstellung des kleinsten Skalierungspunkts fur Istwert 2
(siehe Abbildung 7- 11).

2.2.1.14  Istwert 2, Hochstwertskalierung

Dieser Parameter dient zur Einstellung des grof3ten Skalierungspunkts fur Istwert 2
(siehe Abbildung 7- 11).
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2.2.1.15

2.2.1.16

2.2.1.17

2.2.1.18
2.2.1.19

A Skaliertes
Eingangs-
signal[%]

Skaliertes
Eingangs-
signal[%]

Par. 2.2.1.11 = 30%
Par. 22.1.12=80%

|
! ! ' Par. 22.113= -30%
Par. 22.1.14 =140%

100

__________________________________

!
| Analog-

! Analog-
80 100 eing. [%] 30 0
f > <« t
10,0 V
20,0 mA
20,0 mA

10,0V 0
200 mA 0

16,8 20,0 mA 4

4

140 €ing. [%]

NX12k34

Abbildung 7- 11. Beispiele fir die Skalierung des Istwertsignals

Motorpotentiometer, Rampenzeit

Dieser Parameter definiert die Anderungsgeschwindigkeit des Motorpotentiometerwerts.

Motorpotentiometerspeicher (Frequenzsollwert) zurticksetzen

0 Keine Ricksetzung
1 Ricksetzung des Speichers bei Stopp und Abschaltung
2 Ricksetzung des Speichers bei Abschaltung

Motorpotentiometerspeicher (PID-Sollwert) zurlicksetzen

0 Keine Rucksetzung
1 Ricksetzung des Speichers bei Stopp und Abschaltung
2 Riucksetzung des Speichers bei Abschaltung

Sollwertskalierung, Mindestwert, Steuerplatz B
Sollwertskalierung, Hochstwert, Steuerplatz B

Uber Steuerplatz B kann fir den Frequenzumrichter ein Skalierungsbereich zwischen

der Mindest- und Hochstfrequenz ausgewahlt werden.
Wenn keine Skalierung erfolgen soll, setzen Sie den Parameterwert auf

0.

In den unten stehenden Abbildungen wird fur Steuerplatz B der Eingang All mit dem

Signalbereich 0 — 100% als Sollwert ausgewahit.

A Ausgangs- Ausgangs-
frequenz frequenz
‘ _|-Max.freq.par2.12.2 _ _ ___ _______ '
: Par.221197" "~~~ """~ T
| I
I I
I I
I I
| I
| |
| |
| I
_ | Analog- Par. 2.2.1.18’_ _ ! Aralog-
Min. freq. par 2.1.1 ' eingang [V] Min. freq. par 2.1.1 | eingang [V]
0 100 0 100
NX12K35

Abbildung 7- 12. Links:
Sollwertskalierung

Par. 2.2.1.18 = 0 (keine Sollwertskalierung) Rechts:
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4.2.2 Analogeingang 1 bis 4, Signalauswabhl

2221 All, Signalauswahl
2231 Al2, Signalauswahl
224.1 Al3, Signalauswahl
2.25.1 Al4, Signalauswahl

Mit diesem Parameter kbnnen die Signale All bis Al4 mit dem gewunschten
Analogausgang verknlpft werden. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 2,

~Programmierprinzip der Pumpen- und Lifterapplikation”. Werkseitig ist das Al1-Signal
mit Eingang A.1 und das Al2-Signal mit A.2 verknUpft.

2222 All-Signal, Filterzeitkonstante
2.2.3.2 Al2-Signal, Filterzeitkonstante %
2242 AI3-Signal, Filterzeitkonstante Eingangssignal
2252  Al4-Signal, Filterzeitkonstante \ / \ NN

100% {--
Wenn diesem Parameter ein Wert
zugewiesen wird, der groRRer als 0 ist, wird
die Funktion zum Ausfiltern von Stérungen 63% |-~ |
aus dem eingehenden Analogsignal (U,)
aktiviert.

Sollwert

Lange Filterzeiten fuhren zu einer
Verzogerung der Regelzeiten (siehe L]

Abblldung 7- 13) L—»i NX12K77

Par.222.2

Abbildung 7- 13. Filterung des Al1-
Signals

2.2.2.3 All, Signalbereich
2.2.3.3 Al2, Signalbereich
2.2.4.3 Al3, Signalbereich
2.25.3 Al4, Signalbereich

Mit diesem Parameter kann der Signalbereich fur Al1l— Al4 ausgewahlt werden. Der
Bereich wird in Prozent des Eingangssignals angegeben.

0 Signalbereich 0 — 100%

1 Signalbereich 4 mA/20% — 100%

2 Der benutzerdefinierte Signalbereich wird tber die Parameter 2.2.2.4 und 2.2.2.5
(und den entsprechenden Parametern fir die anderen Analogeingénge) festgelegt.
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2224 All, benutzerdefinierter Mindestwert
2.2.25 All, benutzerdefinierter Hochstwert
2234 Al2, benutzerdefinierter Mindestwert
2.2.35 Al2, benutzerdefinierter Hochstwert
2244 AI3, benutzerdefinierter Mindestwert
2.2.45 Al3, benutzerdefinierter Hochstwert
2254 Al4, benutzerdefinierter Mindestwert
2255 Al4, benutzerdefinierter Hochstwert

Legen Sie den benutzerdefinierten Mindest- und Hochstwert des Signals fur All bis Al4
innerhalb eines Bereichs von 0O bis 100% fest.

2.2.2.6 All, Signalinversion
2.2.3.6 Al2, Signalinversion
2246 Al3, Signalinversion
2.25.6 Al4, Signalinversion

Wenn der Parameterwert auf 1 gesetzt wird, wird das Al-Signal invertiert.
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4.2.3 Digitaleingénge

Alle Parameter dieser Gruppe werden unter Verwendung der TTF-Methode (Terminal to
Function Programming) programmiert. Das heil3t, alle zu verwendenden Funktionen
(Parameter) werden mit einem bestimmten Eingang auf einer bestimmten Zusatzkarte
verknipft. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 2, ,Programmierprinzip der Pumpen-
und Lufterapplikation'.

2.26.1 Startsignal, Steuerplatz A
Startbefehl von Steuerplatz A.
Werkseitige Programmierung: A.1

2.2.6.2 Startsignal, Steuerplatz B
Startbefehl von Steuerplatz B.
Werkseitige Programmierung: A.4

2.2.6.3 Auswahl Steuerplatz A/B

Kontakt offen:  Steuerplatz A

Kontakt geschlossen:  Steuerplatz B

Werkseitige Programmierung: A.6
2.2.6.4 Externer Fehler (geschlossen)

Kontakt geschlossen:  Fehler wird angezeigt und Motor gestoppt.

2.2.6.5 Externer Fehler (offen)
Kontakt offen:  Fehler wird angezeigt und Motor gestoppt.

2.2.6.6 Startfreigabe
Kontakt offen:  Motorstart nicht moglich
Kontakt geschlossen:  Motor kann gestartet werden
2.2.6.7 Auswahl Beschleunigungs-/Bremszeit
Kontakt offen:  Auswahl Beschleunigungs-/Bremszeit 1
Kontakt geschlossen:  Auswahl Beschleunigungs-/Bremszeit 2
Stellen Sie die Beschleunigungs-/Bremszeiten mit den Parametern 2.1.3 und 2.1.4 ein.

2.2.6.8 Steuerung uber E/A-Klemmleiste

Kontakt geschlossen:  Zwangsumschaltung auf Steuerplatz E/A-Klemmleiste

2.2.6.9 Steuerung uber Steuertafel
Kontakt geschlossen:  Zwangsumschaltung auf Steuerplatz Steuertafel

2.2.6.10 Steuerung Uber Feldbus
Kontakt geschlossen:  Zwangsumschaltung auf Steuerplatz Feldbus

HINWEIS: Wenn eine Zwangsumschaltung des Steuerplatzes erfolgt, werden fur

Start/Stop, Drehrichtung und Sollwert die fur den jeweiligen Steuerplatz gultigen Werte
verwendet (Sollwert entspricht den Parametern 2.2.1.1, 2.2.1.2, 2.2.1.3 und 2.2.1.4).
Der Wert von Parameter 3.1 (Steuerplatz Steuertafel) wird nicht geandert.

BLEMO Frequenzumrichter Telefon: +49-6106-8295-0 Fax:+49-6106-8295-20
Service: +49-6106-8295-19 Email: info@blemo.com



BLEMO Pumpen-und Lifterapplikation Seite 46 ‘

Wenn der Eingang gedffnet wird, wird der Steuerplatz in Ubereinstimmung mit
Parameter 3.1 (Steuerung Uber Steuertafel) ausgewahlt.

2.2.6.11 Drehrichtung
Kontakt offen: Drehrichtung vorwarts
Kontakt geschlossen:  Drehrichtung rickwarts
2.2.6.12 Joggingdrehzahl

Kontakt geschlossen:  Auswahl Joggingdrehzahl fur Frequenzsollwert
(siehe Parameter 2.1.19.).
Werkseitige Programmierung: A.5

2.2.6.13  Fehlerquittierung

Kontakt geschlossen:  Alle Fehler werden quittiert.

2.2.6.14  Freigabe Beschleunigen/Bremsen
Kontakt geschlossen: Beschleunigen oder Bremsen nicht mdglich, bis Kontakt gedffnet
wird.
2.26.15 DC-Bremsung

Kontakt geschlossen:Im Stoppmodus ist die DC-Bremsung aktiviert, bis der Kontakt
geoffnet wird.

4 Ausgangs-

p Ausgangs- foaoand

frequenz

Param. 2.4.10

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
P |

t

>

BETRIEB BETRIEB |
STOP STOP

Abbildung 7- 14. Verkniipfung der DC-Bremsung mit einem Digitaleingang.
Links: Stoppmodus = Rampe; Rechts: Stoppmodus = Leerauslauf
(Par. 2.4.7)

2.2.6.16  Motorpotentiometer langsamer

Kontakt geschlossen:  Sollwert des Motorpotentiometers wird GESENKT, bis der
Kontakt gedffnet wird.

2.2.6.17 Motorpotentiometer schneller

Kontakt geschlossen:  Sollwert des Motorpotentiometers wird ERHOHT, bis der
Kontakt gedffnet wird.

2.2.6.18 Autowechsel 1, Interlock
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Kontakt geschlossen: Interlock (Verriegelung) von Autowechsel-Antrieb 1 oder
Hilfsantrieb 1 ist aktiviert.
Werkseitige Programmierung: A.2
2.2.6.19 Autowechsel 2, Interlock

Kontakt geschlossen: Interlock (Verriegelung) von Autowechsel-Antrieb 2 oder
Hilfsantrieb 2 ist aktiviert.
Werkseitige Programmierung: A.3
2.2.6.20 Autowechsel 3, Interlock
Kontakt geschlossen: Interlock (Verriegelung) von Autowechsel-Antrieb 3 oder
Hilfsantrieb 3 ist aktiviert.
2.2.6.21 Autowechsel 4, Interlock
Kontakt geschlossen: Interlock (Verriegelung) von Autowechsel-Antrieb 4 oder
Hilfsantrieb 4 ist aktiviert.
2.2.6.22  Autowechsel 5, Interlock
Kontakt geschlossen: Interlock (Verriegelung) von Antrieb 5 ist aktiviert.

2.2.6.23 PID-Sollwert 2

Kontakt offen: Auswahl des PID-Reglersollwerts mit Parameter 2.1.11.
Kontakt geschlossen:  Auswahl des Steuertafelsollwerts fur den PID-Regler mit
Parameter 2.2.1.4.
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4.3 AUSGANGSSIGNALE
4.3.1 Digitalausgangssignale

Alle Parameter dieser Gruppe werden unter Verwendung der TTF-Methode (Terminal to
Function Programming) programmiert. Das heil3t, alle zu verwendenden Funktionen
(Parameter) werden mit einem bestimmten Ausgang auf einer bestimmten Zusatzkarte
verknlpft. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 2, ,Programmierprinzip der Pumpen-
und Lufterapplikation®.

23.1.1 Bereit
Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.

2.3.1.2 Betrieb
Der Frequenzumrichter ist in Betrieb (Motor lauft).

2.3.1.3 Fehler

Es ist eine Fehlerauslésung erfolgt.
Werkseitige Programmierung: A.1

23.14 Invertierter Fehler
Es ist keine Fehlerauslosung erfolgt.

23.15 Warnung:
Allgemeines Warnsignal.

2.3.1.6 Externer Fehler oder Warnung

Fehler oder Warnung, abhangig von Parameter 2.7.3.

2.3.1.7 Sollwertfehler oder Warnung
Fehler oder Warnung, abhéngig von Parameter 2.7.1.

2.3.1.8 Ubertemperaturwarnung
Die Kuhlkorpertemperatur Gberschreitet +70°C.

2.3.1.9 Drehrichtung

Der Drehrichtungsbefehl wurde ausgewahlt.

2.3.1.10 Drehrichtung nicht wie verlangt
Die Drehrichtung des Motors ist nicht wie angefordert.

2.3.1.11 Auf Drehzahl
Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Sollwert erreicht.
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2.3.1.12 Joggingdrehzahl
Die Joggingdrehzahl wurde ausgewahlt.

2.3.1.13  Externer Steuerplatz
Die E/A-Klemmleiste wurde als Steuerplatz ausgewahlt (Meni M3; Par. 3.1).

2.3.1.14  Externe Bremssteuerung
EIN/AUS-Steuerung der externen Bremse mit programmierbarer Verzogerung.

2.3.1.15 Externe Bremssteuerung, invertiert
EIN/AUS-Steuerung der externen Bremse; Ausgang ist aktiv, wenn die Bremssteuerung
AUS ist.
2.3.1.16  Uberwachung Ausgangsfrequenzgrenze 1
Die Ausgangsfrequenz liegt auf3erhalb der eingestellten unteren/oberen
Uberwachungsgrenze (siehe unten stehende Parameter 2.3.2.1 und 2.3.2.2).
2.3.1.17 Uberwachung Ausgangsfrequenzgrenze 2
Die Ausgangsfrequenz liegt au3erhalb der eingestellten unteren/oberen
Uberwachungsgrenze (siehe unten stehende Parameter 2.3.2.3 und 2.3.2.4).
2.3.1.18 Sollwertgrenzentuberwachung
Der aktive Sollwert liegt auBBerhalb der eingestellten unteren/oberen
Uberwachungsgrenze (Par. 2.3.2.7 und 2.3.2.8).
2.3.1.19 Temperaturgrenzeniberwachung
Die Kuhlkorpertemperatur des Frequenzumrichters liegt auf3erhalb der eingestellten
Uberwachungsgrenzen (siehe Parameter 2.3.2.11 und 2.3.2.12).
2.3.1.20 Drehmomentgrenzeniberwachung
Der Drenmoment des Motors liegt auRerhalb der eingestellten Uberwachungsgrenzen
(siehe Parameter 2.3.2.5 und 2.3.2.6).
2.3.1.21 Motortemperaturschutz
Der Motorthermistor l6st ein Ubertemperatursignal aus, das an einen Digitalausgang
geleitet werden kann.

HINWEIS: Dieser Parameter funktioniert nur, wenn eine Karte mit Thermistorrelais (z.B.
BLEMO-DEOPTAS oder BLEMO-DEOPTB2) angeschlossen ist.

2.3.1.22 Analogeingang, Uberwachungsgrenze

Das ausgewahlte Analogeingangssignal liegt au3erhalb der eingestellten
Uberwachungsgrenzen (siehe Parameter 2.3.2.13, 2.3.2.14 und 2.3.2.15).
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2.3.1.23  Motorregleraktivierung
Der Uberspannungs- oder Uberstromregler wurde aktiviert.
2.3.1.24 Feldbus DIN1 (FBFixedControlWord, Bit 3)

2.3.1.25 Feldbus DIN2 (FBFixedControlWord, Bit 4)
2.3.1.26  Feldbus DIN3 (FBFixedControlWord, Bit 5)

Die Daten aus dem Feldbus (FBFixedControlWord) kénnen an die Digitalausgange des
Frequenzumrichters geleitet werden.
2.3.1.27  Steuerung Autowechsel 1/Hilfsantrieb 1
Steuersignal fur Autowechsel-/Hilfsantrieb 1.
Werkseitige Programmierung: B.1
2.3.1.28  Steuerung Autowechsel 2/Hilfsantrieb 2
Steuersignal fur Autowechsel-/Hilfsantrieb 2.
Werkseitige Programmierung: B.2
2.3.1.29 Steuerung Autowechsel 3/Hilfsantrieb 3

Steuersignal fur Autowechsel-/Hilfsantrieb 3. Bei Verwendung von drei (oder mehr)
Hilfsantrieben wird empfohlen, auch Nr. 3 an einen Relaisausgang anzuschlie3en. Da
die DEOPTA2-Karte nur zwei Relaisausgange besitzt, ist die Anschaffung einer E/A-
Zusatzkarte mit zusétzlichen Relaisausgangen (z.B. BLEMO DEOPTBS5) ratsam.

2.3.1.30 Steuerung Autowechsel 4/Hilfsantrieb 4

Steuersignal fur Autowechsel-/Hilfsantrieb 4. Bei Verwendung von drei (oder mehr)
Hilfsantrieben wird empfohlen, auch Nr. 3 und 4 an einen Relaisausgang anzuschlie3en.
Da die DEOPTA2-Karte nur zwei Relaisausgénge besitzt, ist die Anschaffung einer E/A-
Zusatzkarte mit zusatzlichen Relaisausgangen (z.B. BLEMO DEOPTB5) ratsam.

2.3.1.31  Steuerung Autowechsel 5

Steuersignal fur Autowechsel-Antrieb 5.
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4.3.2 Grenzwerteinstellungen

Die Parametergruppe Grenzwerteinstellungen setzt sich aus den Parametern zusammen,
die zum Einstellen von Grenzwerten fur die Digitalausgangssignale in Gruppe G2.3.1
verwendet werden.

2321 Qberwachung Ausgangsfrequenzgrenze 1
2.3.2.3 Uberwachung Ausgangsfrequenzgrenze 2

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung untere Grenze
2 Uberwachung obere Grenze

Wenn die Ausgangsfrequenz unter/iber den eingestellten Grenzwert (Par. 2.3.2.2 oder
2.3.2.4) fallt bzw. steigt, wird Uber den Digitalausgang oder die Relaisausgénge eine
Warnmeldung ausgegeben — je nachdem, mit welchem Ausgang die
Uberwachungsfunktionen (Par. 2.3.1.16 und 2.3.1.17) verknupft sind.

2.3.2.2 Ausgangsfrequenzgrenze 1, Uberwachungswert
23.24 Ausgangsfrequenzgrenze 2, Uberwachungswert

Mit diesen Parametern wird die Frequenz ausgewahlt, die durch Parameter 2.3.2.1 oder
2.3.2.3 Uberwacht werden soll.

Par2322 - - _ S ]

Beispiel: [ ROlj 21|ROI— |21 ROJj

22| RO 22 ROll 22| ROJ
23| ROI— 23|ROJ 23|ROI—

NX12K19

Abbildung 7- 15. Ausgangsfrequenziberwachung

2.3.25 Drehmomentgrenzeniberwachung

Wenn die Ausgangsfrequenz unter/Uber den eingestellten Grenzwert (Par. 2.3.2.6) fallt
bzw. steigt, wird Gber den Digitalausgang oder die Relaisausgange eine Warnmeldung
ausgegeben — je nachdem, mit welchem Ausgang die Uberwachungsfunktion (Par.
2.3.1.20) verknipft ist.

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung untere Grenze
2 Uberwachung obere Grenze

2.3.2.6 Drehmomentgrenze, Uberwachungswert

Mit diesem Parameter wird der Drehmomentwert definiert, der durch Parameter 2.3.2.5
Uberwacht werden soll.

2.3.2.7 Sollwertgrenzentberwachung
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Wenn die Ausgangsfrequenz unter/iber den eingestellten Grenzwert (Par. 2.3.2.8) fallt
bzw. steigt, wird Gber den Digitalausgang oder die Relaisausgange eine Warnmeldung
ausgegeben — je nachdem, mit welchem Ausgang die Uberwachungsfunktion (Par.
2.3.1.18) verknUpft ist.

Der derzeit aktive Sollwert wird Gberwacht. Er kann je nach der Verkniipfung des
Parameters 2.2.6.3 von Steuerplatz A oder B vorgegeben werden, d.h. von der
Steuertafel oder dem Feldbus, je nachdem, welcher von beiden aktiver Steuerplatz ist.

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung untere Grenze
2 Uberwachung obere Grenze

2.3.2.8 Sollwertgrenze, Uberwachungswert

Mit diesem Parameter wird der Sollwert definiert, der durch Parameter 2.3.2.7 Uiberwacht
werden soll.

2.3.2.9 Aus-Verzdgerung externe Bremse
2.3.2.10 Ein-Verzbgerung externe Bremse

Mit diesen beiden Parametern kann die Aktivierung der externen Bremse mit den Start-
und Stopp-Steuersignalen verknipft werden.

Die Parameter 2.3.2.9 und 2.3.2.10 definieren den Zeitraum, Uber den die externe
Bremse in ihrer urspringlichen Position verbleibt, bevor sie auf das Start/Stopp-Signal
reagiert (siehe Abbildung 7- 16).

Verknupfen Sie die Funktion Externe Bremssteuerung (Par. 2.3.1.14) mit einem der
verfiigbaren Digital- oder Relaisausgénge, um diese Funktion zu aktivieren.

torr = par. 2.3.2.9 ton = Par. 2.3.2.10

Externe | ’<—>‘

BREMSE: AUS
EIN

DO/RO

DIN1/ START

DIN4
STOP

t

>

NX12K79

Abbildung 7- 16. Externe Bremssteuerung
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2.3.2.11  Frequenzumrichter, Temperaturiberwachung

Wenn die Temperatur unter/iiber den eingestellten Grenzwert (Par. 2.3.2.12) fallt bzw.
steigt, wird Uber den Digitalausgang oder die Relaisausgange eine Warnmeldung
ausgegeben — je nachdem, mit welchem Ausgang die Uberwachungsfunktion (Par.
2.3.1.19) verknupft ist.

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung untere Grenze
2 Uberwachung obere Grenze

2.3.2.12 Frequenzumrichter, Temperaturgrenze

Mit diesem Parameter wird die Temperatur definiert, die durch Parameter 2.3.2.11
Uberwacht werden soll.

2.3.2.13 Uberwachter Analogeingang

0 = Analogsollwert von All (Klemmen 2 und 3, z.B. Potentiometer)
1 = Analogsollwert von Al2 (Klemmen 4 und 5, z.B. Signalgeber)

2 = Analogsollwert von AI3

3 = Analogsollwert von Al4

2.3.2.14 Uberwachung Analogeingangsgrenze

Wenn der Wert des ausgewdahlten Analogeingangs unter/iber den eingestellten
Grenzwert (Par. 2.3.2.15) fallt bzw. steigt, wird Uber den Digitalausgang oder die
Relaisausgange eine Warnmeldung ausgegeben — je nachdem, mit welchem Ausgang
die Uberwachungsfunktion (Par. 2.3.1.22) verknupft ist.

0 Keine Uberwachung
1 Uberwachung untere Grenze
2 Uberwachung obere Grenze

2.3.2.15 Analogeingang, Uberwachungswert

Mit diesem Parameter wird der Wert des ausgewdahlten Analogeingangs definiert, der
durch Parameter 2.3.2.14 tuberwacht werden soll.
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4.3.3 Analogausgang 1
2331 Analogausgang 1, Signalauswahl
Mit diesem Parameter kann das AO1-Signal mit dem gewtinschten Analogausgang
verknupft werden. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 2, ,Programmierprinzip
der Pumpen- und Lufterapplikation*.
2.3.3.2 Analogausgang 1, Funktion
Mit diesem Parameter wird die gewtinschte Funktion des Analogausgangssignals
ausgewanhlt.
Die Parameterwerte finden Sie in Tabelle 7- 12 auf Seite 23.
2.3.3.3 Analogausgang 1, Filterzeitkonstante
Dieser Parameter definiert die Filterzeit N
des Analogausgangssignals. %
Wenn dieser Parameter auf den Wert O \ Istwertsignal
gesetzt wird, wird die Filterung AN
deaktiviert. 100% + - '"\""\L’/ Aoes
\/ Ausgang
63% -~ f - Ao
tls]
Abbildung 7- 17. Filterung des
Analogausgangssignals
2334 Analogausgang, Inversion

Mit diesem Parameter wird das Analogausgangssignal invertiert:

Max. Ausgangssignal = Min. Einstellwert (Parameter 2.3.3.2)
Min. Ausgangssignal = Max. Einstellwert (Parameter 2.3.3.2)

O Nicht invertiert
1 Invertiert

Siehe unten stehenden Parameter

2.2.3.6.

0MA RS, """ T T T T T T T T T 1
— I

e e e *Param. 2.3.3.6
B . 1 =50%

10MAf====-==*-==2 --"‘-:; ------ -

~. | Param.
! s, 2.3.3.6=100%
AMA - - - - — -\ - AN -k °
\Param. 2.3.3.6 | Inhalt Analogaus-
= 200% ! gang (par. 2.3.32)
max. Wert
U + >

0mA
0.5 10

NX12K17

Abbildung 7- 18. Inversion des
Analogausgangssignals
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2.3.35

2.3.3.6

Tabelle 7- 23. Skalierung des Analogausgangs

2.3.3.7

434

Analogausgang, Mindestwert

Mit diesem Parameter wird der Signalmindestwert auf O oder 4 mA (versetzter Nullpunkt)
gesetzt. Beachten Sie die unterschiedliche Analogausgangsskalierung in Parameter

2.3.3.6.

Analogausgang, Skalierung

Skalierungsfaktor fur den Analogausgang.

Skalierungsfaktor fir den Analogausgang.

Signal Hoéchstwert des Signals
Ausgangsfrequenz 100% X fmax
Motordrehzahl 100% x Mot.nenndrehz.
Ausgangsstrom 100% X Inmotor
Motordrehmoment 100% X Tnmotor
Motorleistung 100% X Pnmotor
Motorspannung 100% X U nmotor
DC-Zw.kreisspg. 1000V

PI-Sollwert 100% x Sollwertmax.
Pl-Istwert 1 100% x Istwertmax.
Pl-Istwert 2 100% x Istwertmax.
Pl-Fehlerwert 100% x Fehlerwertmax.
PI-Ausgang 100% x Ausgangsmax.

Analogausgang 2

Analogausgang, Abweichung

20mA |

12mA
10 mA

Par 233.5=1| 5/ 7
4mA 1+

Par.2.335 =0

Analog-
ausgang

Param. 2.33.6
=200%

Param, 2.3.36
= 185%

Ammmmm -

Pagm. 2.33.6

1
rInhalt Analogaus-
1gang (par.2.3.3.2)
I'max. Wert

0OmA
0

0.5 1.0

NX12K18

Addieren Sie —100,0 bis 100,0% zum Analogausgang.

Analogausgangs

J

Parameterbeschreibungen und -funktionen finden Sie in Abschnitt 4.3.3.

4.3.5

Analogausgang 3

Parameterbeschreibungen und -funktionen finden Sie in Abschnitt 4.3.3.
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4.4 ANTRIEBSREGELUNG

241
242

243
244

245

Rampe 1, Verschliff
Rampe 2, Verschliff

Mit diesen Parametern kdnnen Anfang und Ende der Beschleunigungs-/ Bremsrampe
geglattet werden. Der Einstellwert 0 sorgt fur einen linearen Rampenverschliff, sodass
das Beschleunigungs- und Bremsverhalten unmittelbar auf Anderungen des
Sollwertsignals reagiert.
Wenn fir diesen Parameter der Wert 0,1 — 10 Sekunden eingestellt wird, folgt daraus ein
S-Verschliff der Beschleunigungs-/Bremsrampe. Die Beschleunigungszeit wird durch die
Parameter 2.1.3/2.1.4 (2.4.3/2.4.4) bestimmt.

Abbildung 7- 20. Beschleunigungs-/Bremsrampe (S-Verschliff)

A
[Hz]
I
213,214 !
(2.4.3, 2.4.4) .
-~
2.41(2.4.2)
: l
'«
2.412.4.2) It

NX12K20

Beschleunigungszeit 2
Bremszeit 2

Mit Hilfe dieser Parameter konnen fur dieselbe Applikation zwei verschiedene
Beschleunigungs-/Bremszeiten eingestellt werden. Verkntipfen Sie die Funktion
Beschleunigungszeitauswahl (Parameter 2.2.6.7) mit einem der Digitaleingange, und
wahlen Sie die aktive Beschleunigungs-/Bremszeit aus, indem Sie den Kontakt auf
,offen* (Beschl.-/Bremszeit 1) oder ,geschlossen” (Beschl.-/Bremszeit 2) einstellen.

Bremschopper

0 Kein Bremschopper angeschlossen

1 Bremschopper angeschlossen und im Status ,Betrieb” getestet
2 Externer Bremschopper

3 Angeschlossen und im Status ,Bereit* getestet

Wenn der Motor durch den Frequenzumrichter gebremst wird, werden das
Tragheitsmoment des Motors und die Last einem externen Bremswiderstand zugeflhrt.
Auf diese Weise kann der Frequenzumrichter die Last mit demselben Drehmoment
abbremsen, das bei der Beschleunigung verwendet wird (sofern der richtige
Bremswiderstand ausgewahlt wurde). Weitere Informationen finden Sie im
Installationshandbuch zu dem jeweiligen Bremswiderstand.
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2.4.6

Startfunktion

Rampe:
0

Der Frequenzumrichter startet bei 0 Hz und beschleunigt innerhalb der
eingestellten  Beschleunigungszeit auf die festgelegte Sollfrequenz
(Lasttragheit oder Anlaufreibung kdnnen zu langeren Beschleunigungszeiten
fihren).

Fliegender Start:

1

Der Frequenzumrichter kann bei laufendem Motor starten, indem er die
Frequenz unter Zufuhrung eines kleinen Drehmoments der Drehzahl des
Motors anpasst. Der korrekte Frequenzwert wird durch einen Suchlauf
ermittelt, der bei der Hochstfrequenz beginnt und bei der Istfrequenz endet.
AnschlieRend wird die Ausgangsfrequenz in Ubereinstimmung mit den
eingestellten Beschleuni-gungs-/Bremsparametern auf den festgelegten
Sollwert erhéht bzw. gesenkt.

Dieser Modus sollte verwendet werden, wenn der Motor bei Erteilung des
Startbefehls leer auslauft. Mit dem fliegenden Start ist ein Anfahren auch bei
kurzen Netzspannungsunterbrechungen méglich.

2.4.7 Stoppfunktion
Leerauslauf:
0 Der Motor lauft nach dem Stoppbefehl ohne Regelung tber den
Frequenzumrichter leer aus.
Rampe:
1 Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors entsprechend den
eingestellten Bremsparametern verringert.
Wenn die durch das generatorische Bremsen zuriickgewonnene Energie
relativ hoch ist, kann der Einsatz eines externen Bremswiderstands
erforderlich sein, um das Abbremsen zu beschleunigen.
Normaler Stopp: Rampe + Startfreigabe Stopp: Leerauslauf
2 Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors entsprechend den
eingestellten Bremsparametern verringert. Wenn jedoch die
Startfreigabefunktion (Par. 2.2.6.6) mit einem der Digitaleingange verknupft
wird, lauft der Motor ohne Regelung tber den Frequenzumrichter leer aus.
Normaler Stopp: Leerauslauf /Startfreigabe Stopp: Rampe
3 Der Motor lauft ohne Regelung tber den Frequenzumrichter leer aus. Wenn
jedoch die Startfreigabefunktion (Par. 2.2.6.6) mit einem der Digitaleingange
verknipft wird, wird der Motor entsprechend den eingestellten
Bremsparametern gebremst. Wenn die durch das generatorische Bremsen
zuriickgewonnene Energie relativ hoch ist, kann der Einsatz eines externen
Bremswiderstands erforderlich sein, um das Abbremsen zu beschleunigen.
2.4.8 DC-Bremsstrom
Dieser Parameter dient zur Definition des Stroms, der dem Motor wahrend der DC-
Bremsung zugefuhrt wird.
2.4.9 DC-Bremszeit bei Stopp
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Durch diesen Parameter werden der Bremsstatus (EIN oder AUS) und die Bremszeit der
DC-Bremsung beim Stoppen des Motors bestimmt. Die Funktion der DC-Bremsung
hangt von der Stoppfunktion ab (Parameter 2.4.7).

0 DC-Bremsung AUS
>0 DC-Bremsung EIN — Funktion abhangig von der Stoppfunktion (Par. 2.4.7).
Durch diesen Parameter wird die Bremszeit bestimmt.

Par. 2.4.7 = 0 (Stoppfunktion = Leerauslauf):

Nach dem Stoppbefehl lauft der Motor ohne Regelung Uber den Frequenzumrichter leer
aus.

Mit der DC-Bremsung kann der Motor in kiirzester Zeit ohne Verwendung eines
optionalen externen Bremswiderstands elektrisch gestoppt werden.

Die Bremszeit wird beim Starten der DC-Bremsung durch die Frequenz skaliert. Wenn
die Frequenz die Nennfrequenz des Motors Uberschreitet, wird die Bremszeit durch den
Istwert von Parameter 2.4.9 bestimmt. Wenn die Frequenz <10% des Nennwerts ist,
betragt die Bremszeit 10% des Einstellwerts von Parameter 2.4.9.

A A
fAusg fAusg
fn fn
AN Ausgangsfrequenz
- Motor-Drehzahl
~
N
Ausgangsfrequenz

o

Gleichstrom- '« Motordrehzahl

bremsung \ 0,1xfn _—

\ Dauer
AN Gleichstrom-
N t | bremsung t

le—t=1xPar24.9 ;I el t=01x Par 2.4.9
BETRIEB BETRIEB
sToP sToP

NX12K21

Abbildung 7- 21. DC-Bremszeit bei Stoppmodus = Leerauslauf
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Par. 2.4.7 =1 (Stoppfunktion = Rampe):

Nach dem Stoppbefehl wird die
Drehzahl des Motors in Ubereinstim- 4
mung mit den eingestellten Brems- | = p===== QA

parametern so schnell wie moglich N\ Ausgangsirequenz
auf die durch Parameter 2.4.10
definierte Drehzahl gesenkt, bei der
die DC-Bremsung einsetzt.

Die Bremszeit wird mit Parameter
2.4.9 festgelegt. Bei hohen Tragheits- ‘
momenten sollte ein externer Brems- par 24.10 Fo-=ommomgonmonoes v
widerstand eingesetzt werden, um : \\

den Bremsvorgang zu beschleunigen 1 . L

(siehe Abbildung 7- 22). | o | t=par2as

BETRIEB
STOP

Abbildung 7- 22. DC-Bremszeit bei
Stoppmodus = Rampe

Motor-Drehzahl

Dauer
Gleichstrom-
bremsung

NX12K23

2.4.10 DC-Bremsfrequenz bei Rampenstopp

Dieser Parameter bestimmt die Ausgangsfrequenz, bei der die DC-Bremsung einsetzt
(siehe Abbildung 7- 22).

2411 DC-Bremszeit bei Start

Die DC-Bremsung wird bei Erteilung A
des Startbefehls aktiviert. Mit diesem @ggggﬂgs'
Parameter wird die Zeit vor Auslosung
der Bremse definiert. Nach Auslésung
der Bremse steigt die Frequenz
entsprechend der durch Parameter
2.4.6 eingestellten Startfunktion an
(siehe Abbildung 7- 23).
t
Par 2.4.11 -
| —>
BETR.
STOP NX12K80

Abbildung 7- 23. DC-Bremszeit bei Start

24.12 Flussbremse
Die Flussbremse kann auf EIN oder AUS gesetzt werden.

0 = Flussbremse AUS
1 = Flussbremse EIN

2.4.13 Flussbremsstrom

Dieser Parameter definiert den Wert des Flussbremsstroms. Er kann auf einen Wert
zwischen 0,1 X l,we: UNd der Stromgrenze eingestellt werden.
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45 FREQUENZAUSBLENDUNG

251 Frequenzausblendungsbereiche 1 bis 3, obere/untere Grenze
2.5.2
253
25.4 A
2.5.5 frequens Hz]
2.5.6
In einigen Systemen kann es aufgrund | |77 T T T * z
von Problemen mit mechanischen
Reso-nanzen erforderlich sein, | ------------- X >
bestimmte Fre-quenzbereiche 1 !
auszusparen. Mit diesen Parametern | :
konnen die Grenzwerte fur die 51 | 250
Frequenzbereiche eingestellt werden, 253 | 254
die tibersprungen werden sollen (siehe 255 | 258
Abbildung 7- 24). ! | Sollwert Hz]
NX12K33
Abbildung 7- 24. Einstellung des
Frequenzausblendungsbereichs
2.5.7 Skalierungsverhaltnis der Rampengeschwindigkeit zwischen

Frequenzausblendungsgrenzen

Dieser Parameter dient zur Definition der Beschleunigungs-/Bremszeit flr
Ausgangsfrequenzen, die zwischen den ausgewahlten Frequenzausblendungsgrenzen
liegen (Parameter 2.5.1/2.5.3/2.5.5 und 2.5.2/2.5.4/2.5.6). Die Rampengeschwindigkeit
(ausgewahlte Beschleunigungs-/Bremszeit 1 oder 2) wird mit diesem Faktor multipliziert.
Bei Einstellung des Werts 0,1 ist die Bremszeit z.B. zehnmal kiirzer als au3erhalb der

Frequenzausblendungsgrenzen.

Abbildung 7- 25. Rampengeschwindigkeitsskalierung zwischen

fout [HZ]
R
e
R
/./
Par.2.5.7=0,2 P
e
v
g
Par. 252 [~""""""""7Tomtom oo =
(2.5.4; 2.5.6) A
v/ / \
Par. 251 f------------———-- 4 Par.25.7=12
(2.5.3;2.55)
Zeit [s]
NX12k 81

Frequenzausblendungsgrenzen
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4.6

2.6.1

2.6.2

2.6.3

MOTORREGELUNG

Motorregelungsart

0 Frequenzregelung: Die Sollwerte der E/A-Klemmleiste und der Steuertafel sind
Frequenzsollwerte, und der Frequenzumrichter regelt die
Ausgangsfrequenz (Ausgangsfrequenzauflésung = 0,01Hz).

1 Drehzahlregelung: Die Sollwerte der E/A-Klemmleiste und der Steuertafel sind
Drehzahlsollwerte, und der Frequenzumrichter regelt die
Motordrehzahl (Genauigkeit = 0,5%).

U/f- Optimierung
0 Nicht verwendet

1 Automatische Momenterhéhung
Die Spannung zum Motor wird automatisch geéandert, sodass der Motor
ein ausreichendes Drehmoment produziert, um bei niedrigen
Frequenzen anzulaufen. Der Spannungsanstieg hangt vom Motortyp
und von der Motorleistung ab. Die automatische Momenterhéhung kann
in Anwen-dungen mit hohem Losbrechmoment verwendet werden, wie
z.B. bei Forderern.

ACHTUNG! Bei Anwendungen mit hohem Drehmoment und kleinen Drehzahlen
besteht die Gefahr einer Uberhitzung des Motors. Wenn der Motor
bereits langere Zeit unter diesen Bedingungen betrieben wurde, sollte
insbesondere auf die Kiihlung des Motors geachtet werden. Bei zu
hohen Temperaturen sollte der Motor mit einem externen Kihlsystem
ausgestattet werden.

U/f-Verhaltnisauswabhl

Linear: Die Spannung des Motors andert sich innerhalb des konstanten Flussbereichs
0 (0 Hz bis Feldschwéchpunkt) linear zur Frequenz. Am Feldschwéachpunkt wird
dem Motor die Nennspannung zugefihrt. In Anwendungen mit konstantem
Drehmoment sollte ein lineares U/f-Verhaltnis verwendet werden (siehe
Abbildung 7- 26).
Die Werkseinstellung sollte nur geandert werden, wenn eine andere
Einstellung zwingend erforderlich ist.

Quadrat.: Die Spannung des Motors andert sich im Bereich von 0 Hz bis zum

1 Feldschwéachpunkt quadratisch zur Frequenz. Am Feldschwachpunkt wird
dem Motor die Nennspannung zugefuhrt. Unterhalb des Feldschwéachpunkts
wird der Motor untermagnetisiert betrieben und erzeugt weniger Drehmoment
und somit weniger elektromagnetische Gerdusche. Ein quadratisches U/f-
Verhéltnis kann in Anwendungen verwendet werden, bei denen sich das

Drehmoment quadratisch zur Drehzahl verhalt, z.B. in Fliehkraftltftern und
Zentrifugalpumpen.
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A Upv]

unjp - - - - -

par,2_6_5 Werkseinst.:

Motornennspannung Feldschwachpunkt

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
Linear !
1
1
1
1

Quadratisch '

I Werkseinst.: Motor-
:/nennfreq.jenz f[HZ]

NX12K07

Abbildung 7- 26. Lineare und quadratische Anderung der Motorspannung

Programmierbare U/f-Kurve:

2 Die U/f-Kurve kann mit drei verschiedenen Punkten programmiert werden. Die
programmierbare U/f-Kurve kann verwendet werden, wenn die anderen
Einstellungen die Anforderungen der Anwendung nicht erfdllen.

A UlV]

un - - - - oo - oo oo
Par2.6.5 Werkseinst.: Motorne nnspannung

: Feldschwachpunkt
1

Par. 2.6.7
(Werk: 10%)1

Par. 2.6.8
(Werk. 1,3%)

1
: Werksvorg.: Motor
1 / Nennfrequenz f[Hz]

Par. 2.6.6 Par. 2.6.4
(Werk: 5 Hz) NX12K08

Abbildung 7- 27. Programmierbare U/f-Kurve

Linear mit Flussoptimierung:

3 Der Frequenzumrichter sucht nach dem Motormindeststrom, um den St6r- und
Gerauschpegel zu senken und Energie zu sparen. Diese Option kann in
Anwendungen mit konstanter Motorlast verwendet werden (z.B. in Luftern und
Pumpen).

2.6.4 Feldschwachpunkt

Der Feldschwachpunkt ist die Ausgangsfrequenz, bei der die Ausgangsspannung den
eingestellten Hochstwert erreicht.
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2.6.5 Spannung am Feldschwachpunkt

Oberhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt bleibt die Ausgangsspannung auf dem
Hochstwert. Unterhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt hangt die
Ausgangsspannung von der Einstellung der U/f-Kurvenparameter ab (siehe Parameter
2.6.2,2.6.3,2.6.6 und 2.6.7 und Abbildung 7- 27).

Wenn die Parameter 2.1.6 und 2.1.7 (Nennspannung und Nennfrequenz des Motors)
eingestellt werden, werden die Parameter 2.6.4 und 2.6.5 automatisch auf die
entsprechenden Werte gesetzt. Wenn andere Werte fur den Feldschwachpunkt und die
maximale Ausgangsspannung erforderlich sind, sollten diese Parameter erst nach dem
Einstellen der Parameter 2.1.6 und 2.1.7 gesetzt werden.

2.6.6 U/f-Kurve, Mittenfrequenz
Dieser Parameter definiert die Frequenz am Mittelpunkt der programmierbaren U/f-
Kurve, sofern diese mit dem Parameter 2.6.3 ausgewahlt wurde (siehe Abbildung 7- 27).
2.6.7 U/f-Kurve, Mittenspannung
Dieser Parameter definiert die Spannung am Mittelpunkt der programmierbaren U/f-
Kurve, sofern diese mit dem Parameter 2.6.3 ausgewahlt wurde (siehe Abbildung 7- 27).
2.6.8 Ausgangsspannung bei Nullfrequenz
Dieser Parameter definiert die Nullfrequenzspannung der programmierbaren U/f-Kurve,
sofern diese mit dem Parameter 2.6.3 ausgewaéhlt wurde (siehe Abbildung 7- 27).
2.6.9 Schaltfrequenz

Durch Verwendung einer hohen Schaltfrequenz kénnen die Motorgerausche auf ein
Mindestmal3 reduziert werden. Das Erhdhen der Schaltfrequenz verringert jedoch die
Kapazitat des Frequenzumrichters.

Der Bereich dieses Parameters hangt von der Gro3e des Frequenzumrichters ab:

Bis zu DE 0061: 1 — 16 kHz
>DE 0072: 1 — 10 kHz

2.6.10 Uberspannungsregler
2.6.11 Unterspannungsregler

Mit diesen Parametern kénnen die Unter-/Uberspannungsregler deaktiviert werden. Dies
kann z.B. erforderlich sein, wenn die Netzspannung um mehr als —15% bis +10%
schwankt und die Applikation eine derartige Uber-/Unterspannung nicht erlaubt. Dieser
Regler regelt die Ausgangsfrequenz entsprechend den Spannungsschwankungen.

Hinweis: Bei deaktivierten Reglern konnen Uber-/Unterspannungsfehler auftreten.

0 Regler ausgeschaltet
1 Regler eingeschaltet
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4.7 SCHUTZFUNKTIONEN

2.7.1 Reaktion auf Sollwertfehler

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Warnung, die vor 10 Sekunden vorherrschende Frequenz wird als Sollwert
eingestellt

3 = Warnung, die voreingestellte Frequenz (Par. 2.7.2) wird als Sollwert eingestellt
4 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7

5 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Bei Verwendung des 4 — 20 mA-Sollwertsignals wird eine Warnung bzw. ein Fehler mit
einer Meldung ausgegeben, und das Signal fallt fir 5 Sekunden unter 3,5 mA bzw. fur
0,5 Sekunden unter 0,5 mA. Die Informationen kénnen bei entsprechender Program-
mierung auch Uber den Digitalausgang oder die Relaisausgange ausgegeben werden
(Par. 2.3.1.7).

2.7.2 4 mA-Fehler: eingestellter Frequenzsollwert

Wenn der Wert von Parameter 2.7.1 auf 3 gesetzt wird und der 4 mA-Fehler auftritt,
entspricht der Frequenzsollwert fir den Motor dem Wert dieses Parameters.

2.7.3 Reaktion auf externen Fehler

0 = Keine Reaktion

1 = Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Uber das externe Fehlersignal (Parameter 2.2.6.4 und 2.2.6.5) wird in dem
ausgewahlten Digitaleingang eine Warnung bzw. ein Fehler mit Meldung erzeugt. Die
Informationen kénnen bei entsprechender Programmierung auch tiber den
Digitalausgang oder die Relaisausgange ausgegeben werden (Par. 2.3.1.6).

2.7.4 Netzphasenuberwachung

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Durch die Netzphasenuberwachung wird sichergestellt, dass die Eingangsphasen des
Frequenzumrichters ungefahr die gleiche Strommenge fiihren.
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275 Reaktion auf Unterspannungsfehler

1 = Warnung
2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Die Unterspannungsgrenzen finden Sie in der BLEMO DE-Betriebsanleitung, Tabelle 4-
2.
Hinweis: Diese Schutzfunktion kann nicht deaktiviert werden.

2.7.6 Motorphaseniberwachung

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung
2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Durch die Motorphasentiberwachung wird sichergestellt, dass die Motorphasen ungefahr
die gleiche Strommenge fuhren.

2.7.7 Erdschluss-Schutz

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Durch die Erdschlusstiberwachung wird sichergestellt, dass die Summe der
Motorphasenstrome gleich Null ist. Der Uberstromschutz ist stdndig in Betrieb und
schitzt den Frequenzumrichter vor Erdschliissen mit hohen Stromen.

Parameter 2.7.8 — 2.7.12, Motortemperaturschutz:
Allgemeines

Der Motortemperaturschutz soll den Motor vor Uberhitzung schitzen. Der vom BLEMO -Antrieb
gelieferte Strom kann u.U. hoher als der Nennstrom des Motors sein. Wenn die Last einen derart
hohen Strom erfordert, besteht die Gefahr einer thermischen Uberlastung des Motors. Dies ist
insbesondere bei niedrigen Frequenzen der Fall. Bei niedrigen Frequenzen werden Kihlwirkung
und Kapazitdt des Motors gleichermal3en reduziert. Wenn der Motor mit einem externen
Luftungssystem ausgestattet ist, ist die Lastreduzierung bei niedrigen Drehzahlen gering.

Der Motortemperaturschutz basiert auf einem Rechenmodell und verwendet den Ausgangsstrom
des Antriebs zur Bestimmung der Motorlast.

Der Motortemperaturschutz kann tber Parameter eingestellt werden. Der thermische Strom I gibt
den Laststrom an, der den oberen Grenzwert der Motorlast darstellt. Dieser Grenzstrom ist eine
Funktion der Ausgangsfrequenz.

Kihlluftstrom zum Motor durch einen blockierten Lufteintritt

it ACHTUNG! Das Rechenmodell kann den Motor nicht schiitzen, wenn der
beeintrachtigt wird.
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2.7.8 Motortemperaturschutz

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Durch Ausschalten der Schutzfunktion wird der Antrieb gestoppt und der Fehlerzustand
ausgelost.

Wenn die Schutzfunktion deaktiviert und der Parameter somit auf O gesetzt wird, wird
der Warmestatus des Motors auf 0% zuriickgesetzt.

2.7.9 Motortemperaturschutz: Motorumgebungstemperaturfaktor

Wenn die Motorumgebungstemperatur bericksichtigt werden muss, sollte fur diesen
Parameter ein Wert eingestellt werden. Der Faktor kann auf einen Wert zwischen -
100,0% und 100,0% eingestellt werden, wobei -100,0% einer Temperatur von 0 °C und
100% der maximalen Betriebstemperatur des Motors entspricht. Wenn dieser
Parameterwert auf 0% gesetzt wird, wird von einer Umgebungstemperatur
ausgegangen, die der Temperatur des Kihlkdrpers bei eingeschalteter Stromversorgung
entspricht.

2.7.10 Motortemperaturschutz: Kihlungsleistung bei Nullfrequenz

Der Strom kann auf einen Wert von 0 — 150,0% x Kiihlungsleistung bei Nennfrequenz
gesetzt werden (siehe Abbildung 7- 28).

Die Werkseinstellung setzt einen Motor ohne externe Kihlung voraus. Wenn ein Lufter
verwendet wird, kann dieser Parameter auf 90% (oder héher) gesetzt werden.

Abbildung 7- 28. Motorkihlungsleistung
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2.7.11 Motortemperaturschutz: Zeitkonstante
Diese Zeitkonstante kann auf einen Wert zwischen 1 und 200 Minuten gesetzt werden.

Hierbei handelt es sich um die Temperaturzeitkonstante des Motors. Je gré3er der
Motor, desto grofRer die Zeitkonstante. Die Zeitkonstante bestimmt den Zeitraum, in dem
der berechnete Warmestatus 63% seines Endwerts erreicht hat.

Die Temperaturzeitkonstante hangt vom Motordesign ab und ist von Hersteller zu
Hersteller unterschiedlich.

Wenn die t6-Zeit des Motors (t6 ist der Zeitraum in Sekunden, Gber den der Motor bei
sechsfachem Nennstrom sicher betrieben werden kann) bekannt ist (beim Hersteller zu
erfahren), kdnnen die Zeitkonstantenparameter basierend auf diesem Wert gesetzt
werden. Gemal der Daumenregel entspricht die Temperaturzeitkonstante des Motors 2
X t6. Sobald der Antrieb gestoppt wird, wird die Zeitkonstante intern auf das Dreifache
des eingestellten Parameterwerts erhoht. In der Stopp-Phase basiert die Kihlung des
Motors auf Konvektion, und die Zeitkonstante wird erhéht (siehe auch Abbildung 7- 29).
Hinweis: Wenn die Nenndrehzahl (Par. 2.1.8) oder der Nennstrom des Motors (Par.
2.1.9) geéndert wird, wird dieser Parameter automatisch auf die Werkseinstellung (45)
zuruckgesetzt.

Abbildung 7- 29. Berechnung der Motortemperatur
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") Variieert nach Motorgrof3e und ez
wird mit Parameter 2.7.11 eingestellt
2.7.12 Motortemperaturschutz: Motorlastspiel

Dieser Parameter bestimmt, welcher Anteil der Motornennlast angelegt wird.
Der Wert kann auf 0% — 100% eingestellt werden.

Parameter 2.7.13 — 2.7.16, Blockierschutz:
Allgemeines

Der Motorblockierschutz schiitzt den Motor vor kurzzeitigen Uberlastungen, die z.B. durch eine
blockierte Welle verursacht werden kdnnen. Die Reaktionszeit des Blockierschutzes kann auf einen
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kleineren Wert als die des Motortemperaturschutzes gesetzt werden. Der Blockierzustand wird
durch zwei Parameter definiert: 2.7.14 (Blockierstrom) und 2.7.16 (Blockierfrequenz). Wenn der
Strom den eingestellten Grenzwert Uberschreitet und die Ausgangsfrequenz niedriger als der
eingestellte Grenzwert ist, tritt der Blockierzustand ein. Fur die Drehrichtung der Welle ist im Grunde
genommen keine richtige Anzeige vorhanden. Der Blockierschutz ist eine Art Uberstromschutz.

2.7.13 Blockierschutz

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Wenn der Parameter auf O gesetzt wird, wird die Schutzfunktion deaktiviert und der
Blockierzeitzéhler zuriickgesetzt.

2.7.14 Blockierstromgrenze

Der Strom kann auf 0,0 — lwotor*2 |
eingestellt werden. Eine Blockierung tritt
auf, wenn der Strom diesen Grenzwert
Uberschreitet (siehe Abbildung 7- 30).
Dieser Wert wird in Prozent
entsprechend den Angaben auf dem
Typenschild des Motors eingestellt LT AR
(Parameter 2.1.9). Wenn Parameter
2.1.9 (Nennstrom des Motors) geandert Par. 2.7.14
wird, wird dieser Para-meter automatisch
auf die Werks-einstellung zurtickgesetzt.

f

»

Par. 2.7.16 nxize3

Abbildung 7- 30. Blockierschutzeinstellungen
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2.7.15 Blockierzeit
Diese Zeitkonstante kann auf einen

Wert zwischen 1,0 und 120,0 { Blockierzeitzzhler
Sekunden gesetzt werden. Sie 5 -
bestimmt die zulas-sige Hochstdauer Auslosebereic
. . . . . Par. 2.7.15 1
fur eine Blockierung. Die Blockierzeit \
wird von einem internen Umkehrzé&hler Abschaltung/Wamung

Par.2.7.13

gezahlt. Wenn der Wert des
Blockierzeitzahlers diesen Grenz-wert
Uberschreitet, wird die Schutz-funktion
ausgelost (siehe Parameter 2.7.13).

Zeit

Blockierzustand =
keine Bloclderzustand—l u

NX12k64

Abbildung 7- 31. Blockierzeitzahlung

2.7.16 Blockierfrequenzgrenze

Die Frequenz kann auf einen Wert zwischen 1 und f__ gesetzt werden (Par. 2.1.2).
Eine Blockierung tritt auf, wenn die Frequenz diesen Grenzwert unterschreitet.

Parameter 2.7.17 — 2.7.20, Unterlastschutz:

Allgemeines

Der Motorunterlastschutz soll sicherstellen, dass der Motor belastet wird, wenn der Antrieb in
Betrieb ist. Eine Abnahme der Motorlast kann auf ein Problem mit der Arbeitsmaschine (z.B. einen
gerissenen Riemen oder eine trockengelaufene Pumpe) zuriickzufiihren sein.

Der Motorunterlastschutz kann tber die Unterlastkurve mit den Parametern 2.7.18 (Last im
Feldschwéchbereich) und 2.7.19 (Last bei Nullfrequenz) eingestellt werden (siehe unten). Die
Unterlastkurve ist eine quadratische Kurve zwischen der Nullfrequenz und dem Feldschwéachpunkt.
Unter 5 Hz ist die Schutzfunktion nicht aktiv (der Unterlastzeitzéhler wird gestoppt).

Die Drehmomentwerte fur die Einstellung der Unterlastkurve werden in Prozent angegeben und
beziehen sich auf die Nennfrequenz des Motors. Das Skalierungsverhéltnis fir den internen
Drehmomentwert wird anhand der Daten auf dem Typenschild des Motors, des Motornennstroms
und des Antriebsnennstroms kot €rmittelt. Wenn ein anderer als der Nennmotor mit dem Antrieb

verwendet wird, nimmt die Genauigkeit der Drehmomentberechnung ab.

2.7.17 Unterlastschutz

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Bei Auslésung der Schutzfunktion wird der Antrieb gestoppt und der Fehlerzustand
aktiviert.

Wenn der Parameter auf O gesetzt und der Unterlastschutz somit deaktiviert wird, wird
der Zeitzahler zurlickgesetzt.

2.7.18 Unterlastschutz, Last im Feldschwachbereich
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Die Drehnmomentgrenze kann auf einen Wert zwischen 10,0 und 150,0 % X Tmotor
gesetzt werden.

Dieser Parameter bestimmt den

kleinsten zulassigen Wert des A Drehmoment

Drehmoments, wenn die
Ausgangsfrequenz tber dem
Feldschwachpunkt liegt (siehe Par 2.7 18
Abbildung 7- 32).

nennstrom) gedndert wird, wird dieser

Parameter automatisch auf die Werks - Par. 2.7.19

einstellung zurtickgesetzt. Unterlastbereich
: f

. : -

5 Hz Feldschwachpunkt
Par. 2.6.4

Abbildung 7- 32. Einstellen der Mindestlast

:
Wenn Parameter 2.1.9 (Motor- E
:

NX12k65

2.7.19 Unterlastschutz, Last bei Nullfrequenz

Die Drehmomentgrenze kann auf einen Wert zwischen 5.0 und 150,0 % X Towotor g€SEtzt
werden.

Dieser Parameter bestimmt den kleinsten zulassigen Wert des Drehmoments bei
Nullfrequenz (siehe Abbildung 7- 32).

Wenn der Wert von Parameter 2.1.9 (Motornennstrom) geéndert wird, wird dieser
Parameter automatisch auf die Werkseinstellung zurtickgesetzt.
2.7.20 Unterlastzeit

Diese Zeitkonstante kann auf einen Wert zwischen 2,0 und 600,0 Sekunden gesetzt
werden. Sie bestimmt die zulassige

Hochstdauer fur einen Unter- A Blockierzeitzahler

lastzustand. Die Unterlastzeit wird von

einem Umkehrzahler gezahlt. Wenn Auslosebereich

der Wert des Unterlastzahlers diesen Par. 2.1.15 7 A

Grenz-wert Uberschreitet, wird die AbschaltungWamung

Par. 2.7.13

Schutz-funktion entsprechend

/

Parameter 2.7.17 ausgeltst. Wenn der

Antrieb gestoppt wird, wird der /

Unterlastzéhler auf O zurlickgesetzt

(siehe Abbildung 7- 33). Zeit

e g 1] —
Abbildung 7- 33. Funktion des
Unterlastzeitzahlers
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2.7.21 Reaktion auf Thermistorfehler

0 = Keine Reaktion

1 =Warnung

2 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler entsprechend Parameter 2.4.7
3 = Fehler, Stoppmodus nach Fehler immer mit Leerauslauf

Wenn der Parameter auf O gesetzt wird, wird die Schutzfunktion deaktiviert und der
Blockierzeitzahler zuriickgesetzt.
2.7.22 Reaktion auf Feldbusfehler

Mit diesem Parameter wird die Reaktion auf Feldbusfehler eingestellt, falls eine
Feldbuskarte verwendet wird. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch zu der
jeweiligen Feldbuskarte.

Siehe Parameter 2.7.21.

2.7.23 Reaktion auf Steckplatzfehler

Mit diesem Parameter wird die Reaktion auf Steckplatzfehler aufgrund von fehlenden
oder beschadigten Karten eingestellt.

Siehe Parameter 2.7.21.
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4.8 PARAMETER FUR AUTOMATISCHEN NEUSTART

2.8.1 Automatischer Neustart: Wartezeit
Dieser Parameter legt die Wartezeit fest, nach der der Frequenzumrichter nach
Beseitigung des Fehlers einen Neustart des Motors versucht.

2.8.2 Automatischer Neustart: Versuchszeit

Der Frequenzumrichter wird durch die automatische Neustartfunktion erneut gestartet,
wenn die mit den Parametern 2.8.4 bis 2.8.9 ausgewahlten Fehler beseitigt wurden und
die Wartezeit abgelaufen ist.

Wartezeit Wartezeit Warte zeit

rPar. 2.81 r Par.2.81 Par. 2.8.1
L <
Abschaltung T

Motor Stopp-Signal |_| r §|

Neustart. 1 A Neustart. 2
Motor Start-Signal —I ﬂ
Uberwachung ) Versuchszeit | E—
Par. 2.8.2

Fehlerzustand L

RESET/
Fehlerquittierung m

NX12k67

Autom. Neustart: (Versuche = 2)
Abbildung 7- 34. Beispiel eines automatischen Neustarts mit zwei Versuchen

Die Parameter 2.8.4 bis 2.8.9 bestimmen die maximale Anzahl der automatischen
Neustarts wahrend der durch diesen Parameter festgelegten Versuchszeit. Die
Zeitzahlung beginnt mit dem ersten automatischen Neustart. Wenn die Anzahl der
wahrend der Versuchszeit auftretenden Fehler die Werte der Parameter 2.8.4 bis 2.8.9
Uberschreitet, wird der Fehlerzustand aktiviert. Andernfalls wird der Fehler nach Ablauf
der Versuchszeit quittiert und die Versuchszeitzahlung mit dem nachsten Fehler neu
begonnen.

Wenn ein Fehler wahrend der Versuchszeit auch weiterhin bestehen bleibt, tritt ein
Fehlerzustand ein.
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2.8.3 Automatischer Neustart, Startfunktion

Mit diesem Parameter wird die Funktion des automatischen Neustarts ausgewabhilt.
Dieser Parameter bestimmt den Startmodus:

0 = Start mit Rampe
1 = Fliegender Start
2 = Start gemal Par. 2.4.6

2.8.4 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach Unterspannungsfehler

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts nach einem
Unterspannungsfehler wéhrend der durch Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit
durchgefihrt werden kdnnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach Unterspannungsfehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach Unterspannungsfehler.
Der Fehler wird quittiert, und der Antrieb wird automatisch gestartet,
nachdem die DC-Zwischenkreisspannung auf den normalen Pegel
zurlickgekehrt ist.
2.8.5 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach Uberspannungsfehler

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts nach einem
Uberspannungsfehler wahrend der durch Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit
durchgefihrt werden kdnnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach Uberspannungsfehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach Uberspannungsfehler
Der Fehler wird quittiert, und der Antrieb wird automatisch gestartet,
nachdem die DC-Zwischenkreisspannung auf den normalen Pegel
zurtckgekehrt ist.
2.8.6 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach Uberstromfehler

(ACHTUNG! Gilt auch fuir IGBT-Temperaturfehler!)
Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts wahrend der durch
Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit durchgefihrt werden kdnnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach Uberstro_mfehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach Uberstrom-, Sattigungs-
und IGBT-Temperaturfehlern
2.8.7 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach Sollwertfehler

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts wahrend der durch
Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit durchgefiihrt werden konnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach Sollwertfehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach Riickkehr des
Analogstromsignals (4 — 0 mA) auf den normalen Pegel (>4 mA)
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2.8.8 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach Motortemperaturfehler

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts wahrend der durch
Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit durchgefiihrt werden konnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach Motortemperaturfehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach Ruckkehr der
Motortemperatur auf den normalen Pegel
2.8.9 Automatischer Neustart: Anzahl der Versuche nach externem Fehler

Dieser Parameter bestimmt, wie viele automatische Neustarts wahrend der durch
Parameter 2.8.2 festgelegten Versuchszeit durchgefiihrt werden kénnen.

0 = Kein automatischer Neustart nach externem Fehler
>0 = Anzahl der automatischen Neustarts nach externem Fehler
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49 PARAMETER FUR DIE PUMPEN- UND LUFTERREGELUNG

29.1 Anzahl der Hilfsantriebe

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der eingesetzten Hilfsantriebe definiert. Die
Funktionen zur Steuerung der Hilfsantriebe (Parameter 2.3.1.27 bis 2.3.1.31) kdnnen mit
Relais- oder Digitalausgangen verknlpft werden. In der Werkseinstellung wird ein
Hilfsantrieb eingesetzt, der auf Relaisausgang RO1 an B.1 programmiert ist.

29.2 Startfrequenz, Hilfsantrieb 1
294 Startfrequenz, Hilfsantrieb 2
2.9.6 Startfrequenz, Hilfsantrieb 3
2.9.8 Startfrequenz, Hilfsantrieb 4

Der Antrieb wird gestartet, wenn die Frequenz des Uber den Frequenzumrichter
geregelten Antriebs den mit diesen Parametern definierten Grenzwert um 1Hz
uberschreitet. Die Uberfrequenz von 1 Hz bildet eine Hysterese, um ein unnétiges
Starten und Stoppen zu vermeiden (siehe Abbildung 7- 35). Siehe auch Parameter 2.1.1
und 2.1.2 auf Seite 15.

2.9.3 Stoppfrequenz, Hilfsantrieb 1
295 Stoppfrequenz, Hilfsantrieb 2
29.7 Stoppfrequenz, Hilfsantrieb 3
299 Stoppfrequenz, Hilfsantrieb 4

Der Hilfsantrieb wird gestoppt, wenn die Frequenz des tUber den Frequenzumrichter
geregelten Antriebs den mit diesen Parametern definierten Grenzwert um 1 Hz
unterschreitet. Die Stoppfrequenzgrenze definiert auRerdem den Wert, auf den die
Frequenz des lber den Frequenzumrichter geregelten Antriebs nach dem Starten des
Hilfsantriebs féllt (siehe Abbildung 7- 35).

2.9.10 Startverzégerung der Hilfsantriebe

Die Frequenz des uber den Frequenzumrichter geregelten Antriebs muss fur die Dauer
der mit diesem Parameter definierten Zeit oberhalb der Startfrequenz des Hilfsantriebs
bleiben, bevor dieser gestartet wird. Die eingestellte Verzogerung gilt fur alle
Hilfsantriebe. Dadurch werden unnétige Starts aufgrund kurzfristiger Uberschreitungen
der Startfrequenz vermieden (siehe Abbildung 7- 35).

29.11 Stoppverzégerung der Hilfsantriebe

Die Frequenz des Uber den Frequenzumrichter geregelten Antriebs muss fir die Dauer
der mit diesem Parameter definierten Zeit oberhalb der Stoppfrequenz des Hilfsantriebs
bleiben, bevor dieser gestoppt wird. Die eingestellte Verzégerung gilt fur alle
Hilfsantriebe. Dadurch werden unnétige Stopps aufgrund kurzzeitiger Unterschreitungen
der Stoppgrenze vermieden (siehe Abbildung 7- 35).
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Frequenz Frequenz
A Startverzogerung der
Hilfsantriebe (Par 2.9.10)
I
Frequenz-
Stalrlireg tieljz,_H_ilfs_aEtr_iek_) J; (E’al 2_.9_2)_+_ 1Hz Etzinf_re_qu_ezz,_ Hilfs_agtri_ek_) 1_ (E’ar 29.2) +1Hz . él: ;ﬁgeEEi

76 gerungs-
zeit

2.9.12
2.9.13
29.14
2.9.15

Frequenz nach
Stopp des
Hifsantriebs 1 =
Par.293-1Hz

Fmin
Par21)) = - mm -

Stoppfrequenz, Hilfsantrieb
1(Par2.9.3)- 1 Hz

Frequenz nach Start
des Hilfsantriebs 1 =
Par. 29.3+1 Hz

Stoppfrequenz,
Hilfsantrieb 1,
(Par. 2.9.3) - 1Hz

Frequenzverringe rung]:
bei Sopp- . -
verzdgerungszeit

Fmin
Par2.1.1

- Stoppverzogerung der

e

" Hilfsantrie be (Par 2.9.11)

>

Fluss

Fluss

Abbildung 7- 35. Beispiel fir Parametereinstellung: Regelantrieb und ein Hilfsantrieb

Sollwertsprung nach Start von Hilfsantrieb 1
Sollwertsprung nach Start von Hilfsantrieb 2
Sollwertsprung nach Start von Hilfsantrieb 3
Sollwertsprung nach Start von Hilfsantrieb 4

Der Sollwertsprung wird immer dann automatisch zum derzeitigen Sollwert addiert, wenn
der jeweilige Hilfsantrieb gestartet wird. Durch Sollwertspriinge konnen z.B. die
Druckverluste in der Rohrleitung kompensiert werden, die durch die grol3ere
Durchflussmenge entstehen (siehe Abbildung 7- 36).

Pl-Reglersollwert

Sollwertsprung 3
Par.29.14

Sollwertsprung 2 N
Par. 2.9.13

Sollwertsprung 1
Par. 2.9.12

¥

Sollwert
(Analogeingang)

Ein

Zeit

Hilfsantrieb 1 Aus

Ein

Hilfsantrieb 2 Aus

Hilfsantrieb 3 Aus‘

Ein

l

Abbildung 7- 36. Sollwertsprung nach dem Start der Hilfsantriebe
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2.9.16 PID-Regler, Uberbriickung

Mit diesem Parameter kann der PID-Regler Uberbrtickt werden. Die Frequenz des
geregelten Antriebs und die Startpunkte der Hilfsantriebe werden dann durch das
Istwertsignal bestimmt (siehe Abbildung 7- 37).

Ausgangsfrequenz
L0105y 1= U =Y o
(Par. 2.1.2) Startfrequenz,
Startfrequenz, Hilfsantrieb, 2 (Par.2.9.4)
Hilfsantrieb 1. (Par.2.9.2) )
) : Stoppfrequenz, H
Mindest- | i Stoppfrequenz, Hilfsantrieb 2 (Par.2.9.5) i Istwert
frequenz K Hilfsantrieb 1 (Par.2.9.3) :
(Par. 2.1.1) : |
: Istwert-
Istwert- maximum
minimum
Ein-/Aussteuerung Ein
des Frequenz-
umrichters Aus Ein
Hilfsantrieb 1 Aus | Ein
Hilfsantrieb 2 Aus

Abbildung 7- 37. Beispiel fur einen Regelantrieb und zwei Hilfsantriebe mit
Uberbrucktem PID-Regler

2.9.17 Analogeingangsauswahl fir Eingangsdruckmessung
2.9.18 Eingangsdruck, obere Grenze
2.9.19 Eingangsdruck, untere Grenze

2.9.20 Ausgangsdruckabfall

In Druckerhéhungsstationen kann eine Senkung des Ausgangsdrucks erforderlich sein,
wenn der Eingangsdruck unter einen bestimmten Grenzwert féllt. Die erforderliche
Eingangsdruckmessung wird mit dem tber Parameter 2.9.17 ausgewahlten
Analogeingang verknupft (siehe Abbildung 7- 38).
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Vacon NX

Messung des
Eingangs-
drucks,
Parameter
29.17

PID-Regler,
Istwertauswahl
Par. 2.2.1.8

yr7i

F 777

NX12k93.th8

Abbildung 7- 38. Eingangs- und Ausgangsdruckmessung

Mit den Parametern 2.9.18 und 2.9.19 kdnnen die Grenzwerte fur den Bereich des
Eingangsdrucks ausgewahlt werden, in dem der Ausgangsdruck gesenkt wird. Die
Werte werden in Prozent des Hochstwerts der Eingangsdruckmessung angegeben. Mit
Parameter 2.9.20 kann der Wert fur die Ausgangsdrucksenkung innerhalb dieses
Bereichs eingestellt werden. Der Wert wird in Prozent des Sollwertmaximums
angegeben (siehe Abbildung 7- 39).

Abbildung 7- 39. Verhalten des Ausgangsdruckverhaltens in Abhangigkeit vom

AUSGANGSDRUCK

Par.2.9.20
Ausgangs-
druckabfall

ZEIT

|
|
I
EING_._DRUCK |
|
I |
par.2.9.18 |

Eingangs- ]
druck, obere |

I
| |
| |
||
| |
Grenze ___ _____ _l__l____ _—
Par.2.9.19 } | |
Eingangs- 1 |
druck, untere | ZEIT

Grenze

PUMP631.DS4

Eingangsdruck und von den Parametereinstellungen
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29.21 Frequenzabfallverzégerung nach Start des Hilfsantriebs
2.9.22 Frequenzanstiegsverzdgerung nach Stopp des Hilfsantriebs

Wenn die Drehzahl des Hilfsantriebs langsam ansteigt (z.B. bei Sanftanlaufregelungen),
sorgt eine Verzoégerung zwischen dem Start des Hilfsantriebs und dem Frequenzabfall
des Regelantriebs fir eine gleichmafigere Regelung. Diese Verzégerung kann mit
Parameter 2.9.21 eingestellt werden.

In gleicher Weise kann mit Parameter 2.9.22 eine Verzégerung zwischen dem Stopp des
Hilfsantriebs und dem Frequenzanstieg des Regelantriebs programmiert werden, wenn
die Drehzahl des Hilfsantriebs langsam abfallt (siehe Abbildung 7- 40).

Wenn einer der Parameter 2.9.21 und 2.9.22 auf den Hochstwert (300,0 s) gesetzt wird,
erfolgt weder ein Abfall noch ein Anstieg der Frequenz.

Ausgangsfrequenz

Starfrequenz des Hilfs-
antiebs+ 1 Hz

Stoppfrequenz des
Hilfsantriebs - 1 Hz

' 1
] i Zeit >
T 1 1 '
: ' Frequenzabfall- ' : Freqpenzanst(iggs-

Starverzégerun «_ verzégerung | verzogerung (Par.

dor Hifsanmebe. 1 e (Par2.921) ' 29.22)

(Par 2.9.10) S ' Stoppverzogerung | :_h'
1 ' . der Hilfsantriebe ~**=~..1 1

, (Par.2.9.11) I'h', 1

Steuerung des l—

Hilfsantriebs

Hilfsantriebs-
drehzahl -

NX12k94.h3

Abbildung 7- 40. Frequenzabfall- und -anstiegsverzdgerung

2.9.23 Interlock-Auswahl

Mit diesem Parameter kann das Ruckmeldungssignal von den Antrieben aktiviert oder
deaktiviert werden. Die Interlock- bzw. Verriegelungsriickmeldungssignale werden von
den Schaltern ausgegeben, die die Motoren mit der automatischen Regelung
(Frequenzumrichter) bzw. direkt mit dem Stromversorgungsnetz verbinden oder sie in
den Aus-Status versetzen. Die Verriegelungsrickmeldungsfunktionen werden mit den
Digitaleingangen des Frequenzumrichters verknipft. Die Ruckmeldungsfunktionen
werden durch entsprechende Programmierung der Parameter 2.2.6.18 bis 2.2.6.22 mit
den Digitaleingangen verknupft. Jeder Antrieb muss an seinen eigenen Interlock-
Eingang angeschlossen sein. Die Pumpen- und Lufterregelung steuert nur die Motoren,
deren Interlock-Eingange aktiv sind.

0 Verriegelungsrickmeldung nicht aktiviert

Der Frequenzumrichter empfangt keine Verriegelungsrickmeldung von den Antrieben.

1 Aktualisierung der Autowechsel-Reihenfolge in Ruhephase
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Der Frequenzumrichter empféangt eine Verriegelungsriickmeldung von den Antrieben.
Falls einer der Antriebe aus irgendeinem Grund vom System getrennt und dann wieder
angeschlossen wird, wird er am Ende der Autowechsel-Sequenz platziert, ohne das
System zu stoppen. Wenn der automatische Wechsel momentan jedoch z.B. in der
Reihenfolge [P1 &> P3 > P4 > P2] erfolgt, wird er in der ndchsten Ruhephase
(Autowechsel, Sleep, Stopp usw.) aktualisiert.

Beispiel:
[P1 > P3 > P4] & [P2 VERRIEGELT] -[P1 - P3 = P4 > P2] & [SLEEP] - [P1 > P2 > P3
> P4

2 Sofortige Aktualisierung der Reihenfolge

Der Frequenzumrichter empféangt eine Verriegelungsriickmeldung von den Antrieben.
Beim erneuten Anschluss eines Antriebs an die Autowechsel-Sequenz stoppt die
Automatik sofort alle Motoren und startet sie anschlie3end mit einer neuen
Konfiguration.

Beispiel:
[P1 > P2 > P4] > [P3 VERRIEGELT] = [STOPP] 2 [P1 > P2 ©> P3 > P4]
2.9.24 Autowechsel

0 Autowechsel deaktiviert
1 Autowechsel aktiviert

2.9.25 Auswahl Autowechsel/Interlock-Automatik
0 Automatik (Autowechsel/Interlock) wird nur auf Hilfsantriebe angewendet

Der Uber den Frequenzumrichter geregelte Antrieb bleibt unverandert. Nur das
Hauptschitz wird fur die einzelnen Antriebe benétigt (siehe Abbildung 7- 41).

Vacon
{ LVl
O \%
éﬂ) (W)
Hilfsantrieb 1  Hilfsantrieb 2
\
, NX12k96.fh8
,\\\\- -

Abbildung 7- 41. Nur auf die Hilfsantriebe angewendeter automatischer Wechsel
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1 Alle Antriebe werden in die Autowechsel/Interlock-Sequenz aufgenommen

Der Uber den Frequenzumrichter geregelte Antrieb wird in die Automatik

eingeschlossen, und es werden zwei Schitze pro Antrieb fir den Anschluss an das Netz
bzw. an den Frequenzumrichter bendtigt (siehe Abbildung 7- 42).

Vacon

AN
AN
[

Hilfskontakt Hilfskontakt %

. . NX12k97.fh8
Antrieb 1 @ Antrieb 2 @

Abbildung 7- 42. Automatischer Wechsel mit allen Antrieben

2.9.26 Autowechsel-Intervall

Wenn die mit diesem Parameter festgelegte Zeit abgelaufen ist und die verwendete
Kapazitat unter dem durch Parameter 2.9.28 (Autowechsel-Frequenzgrenze) und 2.9.27
(Maximale Anzahl von Hilfsantrieben) definierten Niveau liegt, erfolgt der automatische
Wechsel. Sollte die Kapazitat den Wert von P2.9.28 tberschreiten, wird der
automatische Wechsel nicht durchgefihrt, bevor sie unter diesen Grenzwert sinkt.

Die Zeitzahlung wird nur aktiviert, wenn die Start/Stopp-Anforderung aktiv ist.
Die Zeitzéhlung wird nach dem automatischen Wechsel zuriickgesetzt.

Siehe Abbildung 7- 43.
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2.9.27
2.9.28

2.9.29
2.9.30
2.9.31

Maximale Anzahl von Hilfsantrieben
Autowechsel-Frequenzgrenze

Diese Parameter definieren das Niveau, unter dem die verwendete Kapazitat bleiben
muss, damit der automatische Wechsel erfolgen kann.

Dieses Niveau wird wie folgt definiert:

Wenn die Anzahl der laufenden Hilfsantriebe kleiner als der Wert von Parameter
2.9.27 ist, kann der automatische Wechsel durchgefihrt werden.

Wenn die Anzahl der laufenden Antriebe dem Wert von Parameter 2.9.27 entspricht
und die Frequenz des geregelten Antriebs unterhalb des Werts von Parameter
2.9.28 liegt, kann der automatische Wechsel durchgefihrt werden.

Wenn der Wert von Parameter 2.9.28 gleich 0,0 Hz ist, kann der automatische
Wechsel nur in Ruhestellung (Stopp und Sleep) erfolgen — unabhangig vom Wert
von Parameter 2.9.27.

Ausgangsfrequenz
Autowechsel

Par.2.827=1 \

Hifsantriebe,
maximale Anzahl

Par. 2.9.28

Autowechsel,
Frequenzgrenze

Par. 2.9.26 i Par. 2.9.26
4 P

Autowechsel-Intervall Autowechsekntervall

e L1 -
Iisantn

Ein-/Aus-
Steuerung von

Hilfsantrieb 2

NX12k98 fh3

Abbildung 7- 43. Autowechsel-Intervalle und -Grenzen

Istwert-Spezialanzeige, Mindestwert
Istwert-Spezialanzeige, Hochstwert
Istwert-Spezialanzeige, Dezimalstellen

Mit diesen Parametern kénnen der Mindest- und Hochstwert sowie die Anzahl der
Dezimalstellen der Istwert-Spezialanzeige eingestellt werden. Sie finden die Istwert-
Anzeige in Menlu M1, Betriebsdaten.
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4.10 STEUERTAFELPARAMETER

3.1 Steuerplatz
Mit diesem Parameter kann der aktive Steuerplatz gewechselt werden. Weitere
Informationen finden Sie in der BLEMO DE-Betriebsanleitung, Kapitel 7.3.3.1.

Durch drei Sekunden langes Driicken der Start-Taste kénnen Sie die Steuertafel als
aktiven Steuerplatz auswahlen und die Betriebsstatusinformationen (Betrieb/Stopp,
Drehrichtung und Sollwert) kopieren.

3.2 Steuertafelsollwert

Mit diesem Parameter kann der Frequenzsollwert Uber die Steuertafel eingestellt
werden.
Weitere Informationen finden Sie in der BLEMO DE-Betriebsanleitung, Kapitel 7.3.3.2.

Wenn Sie sich auf den Seiten von Menl M3 befinden und die Stop-Taste drei Sekunden
lang gedriickt halten, konnen Sie die Ausgangsfrequenz als Steuertafelsollwert kopieren.

3.3 Drehrichtung (Gber die Steuertafel)

0 Vorwarts: Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor vorwarts.
1 Ruckwarts: Wenn die Steuertafel aktiver Steuerplatz ist, dreht der Motor
rickwarts.

Weitere Informationen finden Sie in der BLEMO DE-Betriebsanleitung, Kapitel 7.3.3.3.

3.4 PID-Sollwert 1

Der Steuertafelsollwert 1 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0% und 100%
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist der aktive PID-Sollwert, wenn Parameter 2.1.11 =
4.

35 PID-Sollwert 2

Der Steuertafelsollwert 2 des PID-Reglers kann auf einen Wert zwischen 0% und 100%
eingestellt werden. Dieser Sollwert ist aktiv, wenn der Funktionsparameter 2.2.6.23 mit
einem Digitaleingang verknipft und der Kontakt geschlossen ist und der Parameter
2.2.1.4 dem Wert 7 entspricht.

3.6 Stop-Taste aktiviert

Wenn die Stop-Taste als ,Notaus” fungieren soll, Gber die der Antrieb unabhangig von
dem gewahlten Steuerplatz gestoppt werden kann, setzen Sie diesen Wert auf 1.

Siehe auch Parameter 3.1.
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5. Steuersignallogik in der Pumpen-und Lufterapplikation
DIN5 @- J -Joggingdrehzahl (programmierbar, Par. 2.2.6.12)_ __ _
DING @-} ~Auswahl Steuerplatz A/B (programmierhar, Par. 2.2 6.3)
DIN2 ® Interlock 1 (programmierbar, Par. 2.2.6.18) !
T
Interlock 2 (programmierbar, Par. 2.2.6.19) vl
DIN3 @ T
2.2.1.3 Sollwert 0. Feldbus X
2.2.1.2 Sollwert 0. St.tafel \
2.2.1.1 Sollwert ii. Klemml.B i
2.2.1.4 PID-Sollwert 2 :
2.1.11 PID-Sollwert 1 !
AlL 1 Berechn.der
. ! Sollwerte und —{ ASollwert | —
Al2 AD v Al [ Steuerlogik der
Ald . Istwert 1 PID Hilfsantriebe Autowechsel 1 RO1
PIDSollw. G.Fe dbus 22.19 | | [Autowechsel- |{(programmietbar),
(FBProcessDataIN2) C1>§ xll‘ihtverw. logik Autowechsel2 RQ 2
2= A2 (programmierbar)
- 3= A3
| EIéDfollwen 1 1- A4
- 5 = Feldbus
PID-Solwert 2 Istwert 2
R3.5 0 = Nichtverw.
PID-Sollw. G.Feldbus 2} ERIAT
(FBP rocessDatalN3) 3; A3
[Steuertarelsw. R3.2] 4= A4
5 = Feldbus
A Sollwert
® Voo l—:—|2.1.19 JoggingdrehzaH, Sdlwert]
Q potenﬁometer' !
0 r
A/B Interner
—=2 ] : Solwert
—egy ¢ .
[ = I
- [}
1
1
[}
Sollwert {i. Feldbus - i Reset Taste 1
Start/Stopp U. Feldbus :
Drehrichtung (. Feldbus ' Start-/Sbpp-Tasten
[} ¥
DIN1® Start; Stplatz A, progr. Par. 2.2.6.11 11 T Stopp Tast
Al opp-Taste
Ay ' tart'Stopp \‘.\, Interner Start/Stopp akiiv, P3.6=1
Start;St.platz B,progr. Par2.2.6.23 | Befehl L >1 ™
® !

|3.3

Drehrichtung U.
Steuertafel

|Quitlierung U. Feldbus !

&~ Interne Drehrichtung

=21

Interne Fehlerquittierung
-

A1l =PID-Sollwert (/0 A), A2 =PID-Sollwert 2 (/O A); B = Drekter Sollwert (/O B); K = Steuertafelsollwert; F = Sollw. Gber Feldbus

Abbildung 7- 44. Steuersignallogik der Pumpen- und Lifterapplikation
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