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Einfuhrung in das Handbuch

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden der Geltungsbereich, der angesprochene Leserkreis und
der Zweck dieses Handbuchs beschrieben. Es beschreibt den Inhalt dieses Hand-

buchs und verweist auf eine Liste ergdnzender Handblicher, die weitere Informatio-
nen enthalten.

Anwendbarkeit / Geltungsbereich

Dieses Handbuch gilt fiir den Frequenzumrichter ACS480 mit Standard-Regelungs-
programm (ASDKA-Version 2.02 oder spater).

Die Firmware-Version des benutzten Regelungsprogramms kdnnen Sie mit der
System-Info auf dem Bedienpanel anzeigen (wahlen Sie Meni - System-Info -
Antriebe) oder mit Parameter 07.05 Firmware-Version (siehe Seite 165).

Geltungsbereich

Dieses Handbuch gilt fir das Komfort-Bedienpanel ACS-AP-x, die Hardware-Version
C oder spater und die Panel-Softwareversion 5.02 oder spater.

Die Abbildungen und Beschreibungen gelten fiir die Verwendung des Komfort-Bedi-
enpanels mit einem Frequenzumrichter ACS480 mit dem Standard-Regelungspro-
gramm.
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Sicherheitsvorschriften

Befolgen Sie samtliche Sicherheitsvorschriften.

« Lesen Sie aufmerksam die kompletten Sicherheitsvorschriften im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters, bevor Sie den Frequenzumrichter installie-
ren, in Betrieb nehmen oder benutzen.

» Lesen Sie die spezifischen Warnungen und Hinweise der Firmware-Funktio-
nen bevor Parameterwerte geandert werden. Diese Warnungen und Hinweise
finden Sie jeweils bei den Parameterbeschreibungen in Kapitel Parameter ab
Seite 149.

Angesprochener Leserkreis

Vom Leser werden Kenntnisse Uber Elektrotechnik, Verdrahtung, elektrische Kompo-
nenten und elektrische Schaltungssymbole erwartet.

Dieses Handbuch wird weltweit verwendet. Es werden Sl- und amerikanisch/britische
Mafeinheiten angegeben.

Zweck dieses Handbuchs

Dieses Handbuch enthalt die erforderlichen Informationen fir die Planung, Inbetrieb-
nahme oder den Betrieb des Antriebssystems.

Inhalt dieses Handbuchs

Dieses Handbuch besteht aus den folgenden Kapiteln:

» Einfiihrung in das Handbuch (dieses Kapitel, Seite 77) erlautert den Geltungsbe-
reich, den angesprochenen Leserkreis sowie den Zweck und den Inhalt dieses
Handbuchs. Am Ende enthalt es eine Liste mit Begriffen und Abklrzungen.

* Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf (Seite 17) beschreibt, wie der Fre-
quenzumrichter in Betrieb genommen wird, wie der Motor gestartet, gestoppt und
die Drehrichtung geandert und die Motordrehzahl Gber die I/O-Schnittstelle einge-
stellt wird.

* Bedienpanel (Seite 37) enthalt Anweisungen zum Abnehmen und Wiederaufset-
zen des Komfort-Bedienpanels und eine kurze Beschreibung des Displays, der
Tasten und der Tastenkombinationen (Shortcuts).

» Einstellungen, I/0 und Diagnosen mit dem Bedienpanel (Seite 43) beschreibt die
vereinfachten Einstellungs- und Diagnose-Funktionen, die das Komfort-Bedien-
panel bietet.

* Regelungsmakros (Seite 63) enthalt eine Kurzbeschreibung jedes Makros
zusammen mit einem Anschlussdiagramm. Makros sind voreingestellte Parame-
tersatze, die dem Benutzer bei der Konfiguration des Frequenzumrichters Zeit
sparen.
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*  Programm-Merkmale (Seite 97) beschreibt die Programm-Merkmale mit Listen
der jeweiligen Benutzereinstellungen, Istwertsignale sowie Stérungs- und Warn-
meldungen.

» Parameter (Seite 149) enthalt eine Beschreibung der Parameter mit denen der
Frequenzumrichter programmiert wird.

» Zusétzliche Parameterdaten (Seite 339) enthalt weitere Informationen zu den
Parametern.

» Steuerung (ber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (Seite 395) enthalt die
Beschreibung der Feldbus-Kommunikation Uber die integrierte Feldbusschnitt-
stelle des Frequenzumrichters.

» Feldbussteuerung (iber einen Feldbusadapter (Seite 423) enthalt die Beschrei-
bung der Feldbus-Kommunikation bei Benutzung eines optionalen Feldbus-Adap-
termoduls.

»  Warn- und Stérmeldungen (Seite 371) enthalt eine Auflistung der Warn- und Stoér-
meldungen mit den méglichen Ursachen und den MaRnahmen zur Stérungsbehe-
bung.

» Blockdiagramme der Regelung / Steuerung (Seite 437) beschreibt die Parameter-
Struktur im Frequenzumrichter.

» Ergédnzende Informationen (auf der hinteren Einband-Innenseite, Seite 457) ent-
halt Hinweise zu Anfragen zu Produkten und Service sowie Informationen zur
Produktschulung, zum Feedback zu den Frequenzumrichter-Handbichern und
erlautert, wie Sie Dokumente im Internet finden.

Erganzende Dokumentation

Siehe die Liste ergdnzender Handblicher auf Seite 2 (vordere Einband-Innenseite).
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff/Abkiirzung | Beschreibung

ACS-BP-S Basis-Bedienpanel, Basis-Bedienertastatur fir die Kommunikation mit
dem Frequenzumrichter

ACS-AP-x Komfort-Bedienpanel, erweiterte Bedienertastatur fiir die Kommunika-
tion mit dem Frequenzumrichter
ACS480 unterstitzt die Typen ACS-AP-I, ACS-AP-S und ACS-AP-W
(mit Bluetooth Schnittstelle).

Al Analogeingang; Schnittstelle fiir analoge Eingangssignale

AO Analogausgang; Schnittstelle fiir analoge Ausgangssignale

Baugrofie Bezieht sich auf die physische Groe des Umrichters, zum Beispiel R1

und R2. Auf dem Typenschild, das am Frequenzumrichter angebracht
ist, wird die BaugréRe angegeben, siehe Kapitel Funktionsprinzip und
Hardware-Beschreibung, Abschnitt Typenschild im Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters.

Brems-Chopper

Leitet die Uberschiissige Energie des DC-Zwischenkreises bei zu hoher
DC-Spannung an die Bremswiderstéande ab. Der Chopper arbeitet, wenn
die DC-Zwischenkreisspannung einen bestimmten Maximalwert Gber-
schreitet. Der Spannungsanstieg wird normalerweise durch das Abbrem-
sen eines Motors mit hohem Massentragheitsmoment verursacht.

Bremswiderstand Wandelt die Uberschissige Bremsenergie, die vom Brems-Chopper
abgeleitet wird in Warme um. Wichtiger Bestandteil des Bremsstrom-
kreises. Siehe Kapitel Brems-Chopper im Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

CCA-01 Konfigurationsadapter

DC-Zwischenkreis

DC-Zwischenkreis zwischen Gleichrichter und Wechselrichter

DC-Zwischenkreis-

Energiespeicher zur Stabilisierung der DC-Zwischenkreisspannung

kondensatoren

DI Digitaleingang; Schnittstelle fiir digitale Eingangssignale

DO Digitalausgang; Schnittstelle fiir digitale Ausgangssignale

DPMP-01 Montageplattform fir das Bedienpanel ACS-AP (Flanschmontage)

DPMP-02/03 Montageplattform fur das Bedienpanel ACS-AP (zur Montage auf dem
Schrank)

EFB Integrierter Feldbus

FBA Feldbusadapter

FENA-11/-21 Optionales Ethernet-Adaptermodul fiir Protokolle des Typs EtherNet/IP,
Modbus TCP und PROFINET IO

FPBA-01 Optionales PROFIBUS DP-Adaptermodul

Frequenzumrichter | Frequenzumrichter fiir die Regelung von AC-Motoren

Gleichrichter Wandelt Wechselstrom und -spannung in Gleichstrom und -spannung

um.
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Begriff/Abkiirzung | Beschreibung

ID -Lauf Motor-ID-Lauf. Mit dem Identifizierungslauf identifiziert der Frequen-
zumrichter die Charakteristik des angeschlossenen Motors und ermég-
licht so eine optimale Motorregelung.

IGBT Bipolartransistor mit isolierter Gate-Elektrode

1/0 Eingang/Ausgang

LSW Least significant word (niedrigstwertiges Wort)

Makro Vordefinierte Standardwerte von Parametern im Regelungsprogramm
des Umrichters. Jedes Makro ist fur eine spezifische Anwendung vorge-
sehen. Siehe Kapitel Regelungsmakros auf Seite 63.

NETA-21 Tool fur die Ferniberwachung

Netzwerk- Bei Feldbus-Protokollen auf Basis des Common Industrial Protocol

Steuerung (CIP™), wie z. B. Ethernet/IP, wird der Frequenzumrichter mit Net Ctrl-
und Net Ref-Objekten des ODVA AC/DC Drive Profile gesteuert. Wei-
tere Informationen siehe www.odva.org und das folgende Handbuch:
* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual

(3AUA0000093568 [Englisch]).

Parameter Vom Benutzer einstellbarer Befehl an den Frequenzumrichter oder vom
Frequenzumrichter gemessenes oder berechnetes Signal

PID-Regler Proportional-Integral-Derivat-Regler. Die Antriebsdrehzahlregelung
basiert auf dem PID-Algorithmus.

PLC / SPS Programmable Logic Controller / Speicherprogrammierbare Steuerung

PROFIBUS, Eingetragene Warenzeichen von Pl - PROFIBUS & PROFINET Interna-

PROFIBUS DP, tional

PROFINET IO

PTC Positive Temperature Coefficient, Thermistor, dessen Widerstandswert
von der Temperatur abhangig ist,

R1, R2, ... Baugrél3e

Regelungseinheit

Elektronikkarte, in der das Regelungsprogramm ausgefuhrt wird.

RO

Relais-/Digitalausgang; Schnittstelle firr digitale Ausgangssignale Reali-
siert mit einem Relais.

STO

Sicher abgeschaltetes Drehmoment. Siehe Kapitel Die Funktion Sicher
abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Handbuch des Frequenzum-
richters.

Wechselrichter

Wandelt Gleichstrom und -spannung in Wechselstrom und -spannung um.

Zwischenkreis

Siehe DC-Zwischenkreis.
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Cyber-Sicherheit Haftungsausschluss

Dieses Produkt wurde fiir den Anschluss an und die Ubertragung von Informationen
und Daten Uber eine Netzwerk-Schnittstelle ausgelegt. Es liegt allein in der Verant-
wortlichkeit des Kunden, standig sicherzustellen, dass die Verbindung zwischen die-
sem Produkt und dem Netzwerk des Kunden oder einem anderen Netzwerk (wie es
auch der Fall sein kann) gesichert ist. Der Kunde muss ausreichende Sicherheits-
malnahmen treffen und auf dem aktuellen Stand halten (wie - und nicht darauf
beschrankt - die Installation von Firewalls, Anwendung von Authentifizierungsmaf3-
nahmen, Verschliisselung von Daten, Installation von Antivirus-Programmen usw.),
um das Produkt, das Netzwerk, sein System und die Schnittstellen vor Sicherheits-
verletzungen, unerlaubtem Zugriff, Eindringen, Sicherheitsliicken und/oder Diebstahl
von Daten oder Informationen zu schiitzen. ABB und seine Konzerngesellschaften
sind nicht haftbar fiir Schaden und/oder Verluste, die als Folge von Sicherheitsverlet-
zungen, unerlaubtem Zugriff, Stérungen, Eindringung, Sicherheitsliicken und/oder
Diebstahl von Daten und Informationen auftreten.
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Inbetriebnahme, I/0O-Steuerung
und ID-Lauf

Inhalt dieses Kapitels <>

In diesem Kapitel wird beschrieben,
» wie die Inbetriebnahme durchgefihrt wird

+ wie Start, Stopp, Wechsel der Drehrichtung und Regelung der Drehzahl des
Motors Uber die 1/O-Schnittstelle erfolgen

wie ein Motor-Identifikationslauf (ID-Lauf) durch den Frequenzumrichter ausge-
fihrt wird.



18 Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf

Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

Ausfiihrung der Inbetriebnahme mit dem First start assistant des
Komfort-Bedienpanels

Sicherheit

Die Inbetriebnahme des Frequenzumrichters darf nur von qualifiziertem Fachpersonal
durchgefiihrt werden.
Lesen und befolgen Sie die Anweisungen in Kapitel Sicherheitsvorschriften auf den ersten
Seiten des Hardware-Handbuchs des Frequenzumrichters. Die Nichtbeachtung der Anwei-
sungen kann zu Verletzungen, tédlichen Unfallen oder Schaden an der Einrichtung fiihren.

0 Priifen Sie die Installation. Siehe Kapitel Installations-Checkliste im Hardware-Handbuch
des Frequenzumrichters.

0 Stellen Sie sicher, dass kein Startbefehl aktiviert ist (D11 in Werkseinstellung bei
Makro ABB Standard). Der Frequenzumrichter startet automatisch beim Einschal-
ten, wenn der externe Startbefehl aktiviert ist und der Frequenzumrichter sich im
Modus Fernsteuerung befindet.
Prifen Sie, dass durch den Start des Motors keine Geféahrdungen entstehen.
Koppeln Sie die angetriebene Maschine ab, wenn
 durch eine falsche Drehrichtung des Motors eine Gefahrdung entstehen kann, oder
« bei der Inbetriebnahme des Antriebs ein ID-Lauf Normal erforderlich ist, wenn das
Lastmoment hoher als 20% ist oder die angetriebene Maschine den Lastwechseln mit
Nennmoment wahrend des ID-Laufs nicht standhalt.

Hinweise zur Verwendung des Komfort-Bedienpanels

Die zwei Befehle unten im Display (Optionen und
Menii in der Abbildung rechts) zeigen die Funktio-
nen der beiden Softkeys und befin-
den sich unten im Display. Die den
Funktionstasten zugeordneten Befehlsanzeigen

[Lokalo  * AC3430 200 He

[ﬁ:lsgangsfrequenz 0.00]

sind vom Betriebszustand abhangig. U U.UU]>
Mit den Tasten (<), (»), (4] und (v] kénnen Sie, [;ﬂ”‘””‘”"mm”t 0.0
je nach aktiver Ansicht, den Cursor bewegen Optionen 1544 Menii

und/oder Werte andern.
Taste |?| zeigt eine kontextsensitive Hilfe-Seite an.

Weitere Informationen enthalt das Handbuch
ACS-AP-x assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [Englisch]).

1 — Erste Inbetriebnahme mit dem Assistenten, Grundeinstellungen:
Sprache, Datum und Uhrzeit und Motor-Nennwerte

0 Zur Einstellung missen die Daten vom Motorty-
penschild verflugbar sein.

Den Frequenzumrichter einschalten.




Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf 19

Der First Start Assistant flihrt Sie durch die erste

Inbetriebnahme.
) . ) Deutsch
Der Assistent startet automatisch. Warten bis das Suomi
Bedienpanel die erste Ansicht, wie rechts darge- F .
. rancais
stellt, anzeigt. LT
) Italiano
Auswahl de_r Sprac_:he, die benutzt werdt_an soll, Medarlands
durch Markieren dieser Sprache (falls nicht Svanska
bereits markiert) und (OK) driicken.
Hinweis: Nach Auswahl der Sprache dauert es 0K »
wenige Minuten, bis die Sprachdatei in das Bedi-
enpanels geladen ist.
Wahlen Sie Setup starten und driicken Sie die Lokal =
Funktionstaste (Weiter). okal® @ ALSAED 00 He
Set-up Assistent — 1

Jetzt den Antrieb einstellen?
Grundeinstellung starten

Werlass.u. b, Einsch.nicht anzeig.
Micht jetzt

09:47 Machste(r]
Die gewlinschte Lokalisierung auswahlen und Lokal ¥ ACSA80 =070 Hz
Taste (Weiter) driicken. Lokalisiorang

Werkseinstellungen:
International [Sl)

USMorm (Imperial]

Zuriick 15:31 Weiter
Die auf dem Panel angezeigten Einheiten andern, Tokal® ™ ACSIE0 =0 2
falls erforderlich. — —

Einheiten | E—

« Durch Driicken von () zur Bearbeitungssicht
einer ausgewahlten Zeile wechseln.

« Blattern durch die Ansicht mit den Tasten @

Falls natig Anzeige-Einheiten andern.
Leistung:

. =]
und @ Temperatur: Cw
. . . . " Orehmament: M e
Weiter mit der nachsten Ansicht durch Betéatigen Wahrung: EURw
von (Weiter). il
Zuriick 15:31 Weiter
Datum und Uhrzeit sowie das Anzeigeformat von Toka & ™ ACSAn0 0 H=
Datum und Uhrzeit einstellen. - —
Datum & Zeit | m—

« Durch Driicken von () zur Bearbeitungssicht
einer ausgewahlten Zeile wechseln.

 Blattern durch die Ansicht mit den Tasten @
und @

Weiter mit der nachsten Ansicht durch Betéatigen

von (Weiter).

Bitte aktuelles Datum und Uhrzeit

eingeben.

Datum 0
Zeit 15:31:20m
Datum anzeigen als Tag.MonatJahre
Zuriick 15:31 Weiter
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0 In der Ansicht Edit/Bearbeiten kdnnen Sie: Lokal & 4 ACSA00 =00 H:
+ Mit den Tasten () und (»] den Cursor nach Datum
links und rechts bewegen.
* Mit den Tasten @ und @ den Einstellwert Tag Monat  Jahr
andern.
. SR (5.08.2014
« Mit der Taste (Speichern) die neue Ein- Di
stellung tibernehmen, oder mit Taste 1enstag
(Abbrechen) ohne Anderungen zur vorherge- -
henden Ansicht zuriickkehren. Abbrechen 15:31 Speichern
0 Um dem Frequenzumrichter einen Namen zu oo —
geben, der in der Kopfzeile angezeigt wird, die oka (% ACS480 0.0 He
Taste (»] driicken. Mame des Antriebs -_——

Wenn der Standardname (ACS580) nicht gean-

dert werden soll, direkt mit der Eingabe der Motor-

Nennwerte durch Driicken der Taste (Wei-
ter) fortfahren.

Der Mame wird in der Kopfzeile des
Panels angezeigt und erleichtert die
fuordnung des angetriebenen Motors.

Antriehsname

Weiter

Zuriick 15:31

Den Namen eingeben.
» Zur Auswahl der Zeichenart (Klein- / Grof3-

schreibung / Ziffern / Sonderzeichen), Taste @

driicken, bis Symbol < hervorgehoben wird
und dann die gewiinschte Zeichenart mit (<)
und () auswahlen. Jetzt kdnnen Sie mit der
Zeicheneingabe beginnen. Die Zeichenart
bleibt solange gleich bis Sie eine andere aus-
wahlen.

* Um ein Zeichen hinzuzufliigen, markieren Sie
es mit (4) und (v) und driicken dann (3.

+ Zum Entfernen eines Zeichens Taste (<) driic-
ken.

« Mit der Taste (Speichern) die neue Ein-
stellung ibernehmen, oder mit Taste
(Abbrechen) ohne Anderungen zur vorherge-
henden Ansicht zurtickkehren.

Lokal ¢ ™ ACS480 +0.0 Hz

Antriebsname

¥ abc [IE 123 17

z
acsqs0f

& Lange: 7./52
Abbrechen 15:31 Speichern
Lokal® (™ ACS480 +0.0 Hz
Antriebiname

z abc

“
Acs4a0 ]

a

b Lange: 7/52
Abbrechen 156:31 Speichern
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Fir die folgenden Einstellungen der Motordaten die Nenndaten vom Motor-Typenschild ver-
wenden. Die auf dem Motor-Typenschild angegeben Werte genau eingeben.

Beispiel fir ein Typenschild eines Asynchronmotors:

208 ABB Motors C€ -
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [
[ No
[Ins.cl. F IP_55
vV Hz [KW | r/min | A cos P|IAIN|E/s

690Y | 50 |30 |1475 [ 325 [0.83

400D [ 50 [30 [1475 | 56 |o0.83

660Y [ 50 [30 [1470 | 34 [0.83

380D | 50 |30 [1470 [ 59 [o0.83

415D | 50 | 30 |1475 | 54 |0.83

440D | 60 | 35 |1770 | 59 |0.83

Cat.no  3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 B 6210/C3 [ 180 ko
IEC 34-1
@ )
Wahlen Sie den Motortyp. LokalG ¢ ACS480 S00H:
Prifen Sie, ob die Motordaten korrekt eingegeben
? ; - 9¢eg Motornenndaten [ m—

wurden. Die Werte sind auf Basis der Frequen-

zumrichtergréRe voreingestellt und Sie missen
sicherstellen, dass sie mit den Daten auf dem
Motor-Typenschild Ubereinstimmen.

Auf dem Maotortypenschild
angegehene Werte hier eingeben:

Beginnen Sie mit dem Motornennstrom. Strom: 1.8A»
Wenn der Wert gedndert werden muss, gehen Sie Spannung: 4000 Ve
in die Anderungsansicht der gewahlten Zeile mit  ([Zuriick 1600 Weiter
Taste (») (wenn dieses Symbol am Ende der
Zeile angezeigt wird).
Stell.en Sie den korrekten Wert ein: Lokal® 4 ALSA00 =00 Hz
+ Mit den Tasten (<) und (») den Cursor nach S

; trom:

links und rechts bewegen.
* Mit den Tasten @ und @ den Einstellwert

andern. 1 A8 A
Mit der Taste (Speichern) die neue Einstel-
lung ibernehmen, oder mit Taste (Abbre- | i ¥ |
chen) ohne Anderungen zur vorhergehenden 1| 52
Ansicht zuriickkehren. Abbrechen 15:31 Speichern
Setzen Sie die Einstellungen mit der Pru- Lokal ACSA00 =
fung/Anderung der Nenndaten fort und wéhlen okal® i *00H:

Motornenndaten [ m—

Sie Skalar- oder Vektorregelung.

Motornenn-cos ® und Motornennmoment sind
optional.

Auf derm Motortypenschild
angegehene Werte hier eingeben:

Scrollen Sie nach unten mit (v), um die letzte Cos  [optional): 0.00m
Zeile in der Ansicht zu sehen. Drehmoment {optional):  0.000 MNmw
Nach Eingabe/Anderung der Daten der letzten Regelungsart: are

Zeile geht das Bedienpanel zur nachsten Ansicht.
Um direkt zur nachsten Ansicht zu gehen, driic-
ken Sie Taste (Weiter).

16:00 Weiter

Zuriick
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Die Prifung der Drehrichtung ist optional und
erfordert das Drehen des Motors. Diesen Schritt
nicht durchfiihren, wenn dadurch eine Gefahr ent-
stehen kann oder dieser Schritt aufgrund der
mechanischen Einrichtung nicht mdglich ist.

Fir einen Drehrichtungstest die Zeile Den Motor
drehen markieren und die Taste (Weiter)
driicken.

Lokal® ™ ACS480 =0.0 Hz

Drehrichtungstest? [

Motor zurm Prifen der Drehrichtung
drehen?

Micht jatzt
Den Motor drehen

Zuriick 15:31 Weiter

0 Mit Driicken der Starttaste | @ ) auf dem Bedien- LAl ® ™ ACSHAD =00 Fz
panel den Antrieb starten. ——

Start-Taste driicken | -]

Warnung: Bis zum Abschluss der
Einstellungen sind keine Sicherungen
aktv und der Motar dreht mit 5 Hz.

Zum Drehen des Motors Start
dricken und dann die Drehrichtung

Zuriick 15:31
0 Priifen Sie die Drehrichtung des Motors. LAl ® T ALSA00 50z
Falls die Drehrichtung vorwarts ist, Ja wahlen, Ist das vorwaris? r—

der Motor dreht vorwirts, und (Weiter)
driicken, um fortzufahren.

Falls die Drehrichtung nicht vorwarts ist, Nein
wahlen, Richtung korrigieren und

Wit Ausw. “Mein, Drehrichtung
gndern” wechselt d. Antrieh die
Orehrichtung u. interpretiert die
Richtung als "vorwars®™.

(Weiter) driicken, um fortzufahren. Ja, Motor dreht worwires U
Maoin Nrehrichtiung dndarn

[Zuriick 1532 Weiter |

Drehrichtung vorwarts Drehrichtung
rickwarts
O Wenn. fur die bis hier vorgenommenen Einstelll{n- Lokal® ¥ ACSARD =00 Hz

gen ein Backup erstellt werden soll, Backup wah- 2
len und dann die Taste (Weiter) driicken.  ||Backup erstellen?

Wenn kein Backup erstellt werden soll, Nicht jetzt
wahlen und dann die Taste (Weiter) driic-
ken.

Kopiert alle Einstellungen als Backup-
Diatel in das Bedienpanel.
Wiederherstellen [Restore] des
Backups mit Menil = Backups.

Micht jetzt U

Baclin

[Zuriick

15:44 Weiter
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Die Erstinbetriebnahme ist nun komplett und der

Lokal =0
Frequenzumrichter betriebsbereit. I oha @ ; I:q Ai8480d 00 He
(Fertig) driicken, um die Startansicht aufzu- | " etriebnahme beendet
rufen. Antrieh ist jetzt betniehsherait
Start/ stopp: oI
Drehrichtung: oz
Sollwert [Freq): Al skaliert
Zuriick 15:44 Fertig
Mlt der Stz.artanswht kénnen d|.e Werte der ausge- Lokal® % ACS4a0 =00 Hz
wabhlten Signale auf dem Bedienpanel angezeigt = -
usgangsfraquenz
werden. he U 00 ‘
Matorstrom
<. 0.00)!
Motordrehmoment
% 0.0
Optionen 15:44 Menii
2 - Zusitzliche Einstellungen im Menii Grundeinstellungen
Zusatzliche Einstellungen., z.B. Makros,"Ram.pen Lokal & 4 ACSA00 =00 Hz
und Grenzwerte erfolgen im Hauptmen( — mit Haunt m
Taste (Menii) wird das Hauptmenii aufge- auptmenu
rufen. E: Grundeinstellungen [
Wahlen Sie Grundeinstellungen und driicken §° E/A .
Sie Taste (Auswihlen) (oder (»)). o>
Es wird empfohlen, zumindest die folgenden EE Diagnose L4
zusatzlichen Einstellungen vorzunehmen: | I s -
+ Ein Makro auswahlen oder Start, Stopp und Beenden 15:44  Auswihlen
Sollwerte einzeln einstellen Lokal & ™ ACSAE0 +0.0Hz
* Rampen Grundeinstellungen
« Grenzen A Makra: ;
Mit dem Menii Grundeinstellungen kinnen auch || Mator -
Einstellungen fiir den Motor, PID / Prozessrege- Start, Stopp, Sollwert -
lung, Feldbus-Kommunikation, erweiterte Funktio- Rampen -
nen, Uhrzeit, Region und Anzeige vorgenommen || Grenzen -
werden. Auerdem enthalt es einen Menlipunkt — ¥TE s
Zuriick 15:44  Auswihlen

zum Zurlicksetzen der Startansicht.

Weitere Informationen zu den Meniipunkten im
Meni Grundeinstellungen erhalten Sie auf der
Hilfe-Seite, die durch Drucken der Taste @ aufge-
rufen wird.
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2 — Zusitzliche Einstellungen: Makro

Makro: wihlen und (Auswihlen) driicken
(oder (»)).

Lokal ¢ ™ ACS480 +0.0 Hz

Grundeinstellungen

AMakro:
Matar S
start, stopp, Sollwert 3
Rampen -
Grenzen -
Zuriick 15:44 Auswihlen
Zum Wechseln des benutzten Makros wahlen Sie Lokaldr ™ ACS480 =00 Hz

das neue Makro mit Taste (Auswahlen)
oder Sie gehen ohne Anderungen zuriick mit
Taste (Zuriick).

Hinweise:

» Bei einem Makrowechsel werden alle Einstellun-
gen mit Ausnahme der Motordaten auf die Stan-
dardwerte des ausgewahlten Makros gesetzt.

» Wenn das Makro gewechselt wird, wird auch
die Verwendung der E/A-Signale des Frequen-
zumrichters geandert. Stellen Sie sicher, dass
die E/A-Verdrahtung und die Verwendung der
E/A im Regelungsprogramm aufeinander abge-
stimmt sind. Die aktuelle Verwendung der E/A
kann im Menipunkt I/O des Hauptmenis
Hauptmenii gepriift werden (siehe Seite 26).
Informationen Uber ein ausgewahltes Makro
erhalten Sie mit Taste |?| . Die Hilfeseite zeigt
die Verwendung der Signale und E/A-
Anschlusse. Detaillierte E/A-Anschlussplane
enthalt Kapitel Regelungsmakros auf Seite 63.
Blattern Sie durch die Seiten mit den Tasten @
und @

Zuruckkehren zum Untermenl Regelungsma-
kro mit Taste (Zuriick).

* Alle Makros mit Ausnahme des Makros ABB
Standard (Vektor) verwenden standardmaRig
die Skalar-Motorregelung. Bei ersten Start kon-
nen Sie auswahlen, ob die Skalar- oder Vektor-
Motorregelung benutzt werden soll. Wenn Sie
spater die Auswahl andern méchten, wahlen Sie
Menii - Grundeinstellungen - Motor - Motor-
Regelmodus und folgen Sie dann der Anleitung.

Hinweis: Die meisten Makros verwenden EAs, die

nur bei installiertem EA-Modul vorhanden sind.

Wenn Sie dieses nicht einsetzen, wahlen Sie ein

eingeschranktes ABB-Makro oder éandern Sie die

Standardverwendung der EAs durch Parameter.

Regelungsmakro

Taste [7] fur Verdraht.-Beschreib.
WARMUNG: Reset aller Einstellungen.

ABB Standard

Hand/Auto
Hand /PID
Zuriick 09:48 Auswiihlen
Lokal ¢ ™ ACS480 0.0 Hz

@ ABB Standard

Ein Signal fiir Start/Stopp; ein
anderes fir die Drehrichtung. Dies
ist die Werkseinstellung.

Esa-Anschlisse fir dieses
Regelungsmakro:

Beenden 15:44

Lokal ¢ { ACS480 +0.0 Hz

@ ABB Standard

E/A-Anschlisse tir dieses
Regelungsmakra:
DI Start/Stopp
DIZ2: Vorwars Rickwirts
DI3: Konstantdrehzahl-Auswahl
D14: Konstantdrehzahl-Ausweahl

Beenden 15:44




Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf 25

2 — Zusatzliche Einstellungen: Start, Stopp und Sollwerte

Wenn Sie kein Makro verwenden méchten, stellen

Lokal 20
Sie Start, Stopp und Sollwerte wie folgt ein: ckal® - (% ACS450 0.0 Ae
Wahlen Sie Start. St Soltwert und driick Grundeinstellungen —
ahlen Sie Start, Stopp, Sollwert und driicken x )
Sie die Taste (Auswihlen) (oder (¥)). ﬁuﬂfm' ABB Sta”darf
Sta 3
Rampen -
Grenzen -
Zuriick 15:45  Auswihlen
Stellen Sie die Pgrameter entsprechend lhren Lokal® 4 ACSAED TR
Anforderungen ein.
Start, Stopp, Sollwert

Wahlen Sie den Parameter und driicken Sie Taste
(Auswihlen).

Durch Anderung der Einstellungen wird auch die
Verwendung der E/A-Signale im Frequenzumrich-

Al direkt /&

wert-Ouelle:

AlT Skalierung -
Start/stop/Drehr. . DIT Start/S..

ter geandert. Stellen Sie sicher, dass die E/A-Ver- iwmtertSFteuerplatz AEU.S :
drahtung und die Verwendung der E/A im ,D,ns.tan. req’uenlzenﬁ . "
Regelungsprogramm aufeinander abgestimmt Zuriick 15:45 Bearbeiten
sind. Die aktuelle Verwendung der E/A kann im
Menupunkt I/O des Hauptmenis Hauptmenii
geprift werden (siehe Seite 26).
Nachdem die Einstellungen vorgenommen wur-
den, zum Meni Grundeinstellungen durch Driic-
ken der Taste (Zuriick) zuriickkehren.
2 — Zusitzliche Einstellungen: Rampen
(Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten fiir den Motor)
Wahlen Sie Rampen und driicken Sie die Taste Lokal® AL SARD =0 H
(Auswihlen) (oder (»)). - [ ARl
Grundeinstellungegn —
A Makra: ABB Standard
Motor -
atart, stopp, Sollwert 3
Rampen -
Grenzen -
Zuriick 15:45  Auswihlen
Stellen Sie die Parameter entsprechend Ihren Lokal® ™ ACS480 %010 Hz
Anforderungen ein. o ——
ampen
Einen Parameter auswahlen und die Taste EIP-=-I'||»=ur|iqu
(Bearbelte|'1) dr.ucken. Yerzigerungszeit: 20000 s
Nachdem die Einstellungen vorgenommen wur- Frequenz-Skalierung fur R 50.00 He
den, zum Menl Grundeinstellungen durch Driic- Verschliffait Dl'l 00's
ken der Taste (Zuriick) zurlickkehren. Stopp Methode: Aystrudeln
Zuriick 03:449 Bearbeiten
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2 — Zusitzliche Einstellungen: Grenzen

Wahlen Sie Grenzen und driicken Sie Taste

(Auswihlen) (oder ().

Lokal<g ™ ACS4R0 00 Hz
Grundeinstellungen ——
A Makro: ABB Standard
Motor 3
Start, Stopp, Sollwert 3
Rampen 3
Grenzen .

545

|Z:|riick

Auswiihlen
0 itneflcl)ergesnl:ang;enz?r:ameter entsprechend lhren Cokal® % ACSARD e
' Grenzen

Einen Parameter auswahlen und die Taste
(Auswahlen) dricken.

5000 Hz

Minimum-Frequenz:

e Maimum Frequenz: 50.00 Hz
Nachdem die Einstellungen vorgenommen wur- Maximal-Smrom: 174 A
den, zum MenUl Grundeinstellungen durch Driic- ’ ’
ken der Taste (Zuriick) zuriickkehren.
Zuriick 15:45 Bearbeiten
3 - 1/0 Menii
Nach den zuséatzlichen Einstellungen stellen Sie Lokal® ASAAD =0 H
U sicher, dass die tatsachliche I/O-Verdrahtung der Haoot — o o
Verwendung der I/0 im Regelungsprogramm ent- auptment
spricht. E Grundeinstellungen -
Im Hauptmenii wahlen Sie eine /0 und 6ffnen =-@ E/A .
mit Taste (Auswihlen) das 1/0-Mendi. -l
r"! Diagnose .
sl
[Ca I .
Beenden 15:45  Auswihlen
Wabhlen Sie einen Anschluss, den Sie prifen wol- Lokal T =
L1 ien, und driicken Sie Taste (Auswahlen) Ei‘.: ¢ ¢ 200 He

(oder (»)).

Opp ™
Orehrichtung »
DI3: 0 An mehreren Platzen henutzt »
Dl4: 0 An mehreren Platzen henutze »
D15: 0 Umschalten auf Rampensat.. »

DIZ: 4

Zurﬁék

15:44 Auswiihlen
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Zur Anzeige der Details eines Parameters, der

“ ele ; Lokal® ™ ACS4E0 +0.0 Hz
Gber das I/0-Men nicht eingestellt werden kann, DI
driicken Sie Taste (Ansicht). I--r----rr-
Benutzt fur: Start/Stopp
Werwendung hinzufiig...: Micht benutzt
Zuriick 15:48 Ansicht
Einstellen eines Parameterwerts mit Auswahl
Lakal & ACS480 S00H
(Bearbeiten) und den Tasten (&), (v), ([© DDI‘IE-I = :
und (), danach driicken Sie (Speichern). | : 0
strert:

Beachten Sie, dass die aktuelle Verdrahtung mit
dem Wert Gibereinstimmt.

Zuriick zum Hauptmenii durch wiederholtes
Driicken der Taste (Zuriick).

Benutzt fur; :
Yerwendung hinzufug.... Nlc:ht benutzt

Zuriick

15:49

Bearbeiten

Lokal ¢ (™ ACS480

+0.0Hz

Benutzt fiir:

Micht henutet
on Start;’Stopp
I opp, D12 Orehrichtung

DI worwarts, D12 rickwarts

OIP Start, DI2 Stopp
Abbrechen 15:44 Speichern
4 — Diagnose-Menii
Nach den zuséatzlichen Einstellungen und der Pri- okl —
fung der 1/0O-Anschlisse, stellen Sie mit dem okal & . (™ ACS480 <00 H
Meni Diagnose sicher, dass alle Einstellungen Hauptmenii
korrekt funktionieren. E Grundeinste"ungen -
Im Hauptmenii wéahlen Sie Diagnose und drtic- ® /A
ken die Taste (Auswihlen) (oder (7). i r
:5 Diagnose 8
15:49  Auswihlen
Wahlen Sie das Diagnose-Kriterium, das ange- Lokal =
zeigt werden soll, und driicken Sie Taste DD_ o ( ACS480 Z00 A
iagnose

(Auswahlen).
Zuriick zum Menu Diagnose gelangen Sie mit

Taste (Zuriick).

Grenzwertst

atus

Zuriick

B0

Auswihlen
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ken (Auswahlen) (oder (»)).

0 Nach dem Abschluss der Inbetriebnahme-Einstel-
lungen sollten Sie ein Backup erstellen.

Im Hauptmenii wahlen Sie Backups und driic-

Lokal ¢ ™ ACS480 +0.0 Hz

Hauptmenii

s -
ﬂ System-Info -
g Energieeffizienz -

Beenden 15:48

Auswihlen

Backup.

0 Mit Taste (Auswahlen) starten Sie das

Lokal® (™ ACS480 +0.0Hz

Backups

M
[a] ACS580 (2) 05.08.2014 Autarn....
[y ACS580 05.08.2014

[

Zuriick 15:50

Auswihlen
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Steuerung des Frequenzumrichters tiber die 1/0O-

Schnittstelle

In der folgenden Tabelle wird dargestellt, wie der Frequenzumrichter Gber die Digital-

und Analogeingéange gesteuert wird, wenn:

+ die Motordaten vollstandig eingegeben wurden und

+ die Standard-Parametereinstellungen des Makros ABB Standard verwendet werden.

Vorbereitende Einstellungen

Wenn Sie die Drehrichtung andern wollen, prifen Sie,
ob die Grenzen die Drehrichtung riickwarts zulassen:
Rufen Sie die Menifolge Menii - Grundeinstellungen
- Grenzen auf und stellen Sie sicher, dass die Mini-
mal-Grenze einen negativen Wert und die Maximal-
Grenze einen positiven Wert hat.

Stellen Sie sicher, dass die Steueranschliisse entspre-
chend dem Anschlussplan fir das Makro ABB Stan-
dard verdrahtet sind.

Hinweis: Die meisten Makros verwenden EAs, die nur
bei installiertem EA-Modul vorhanden sind. Wenn Sie
dieses nicht einsetzen, wahlen Sie ein eingeschrank-
tes ABB-Makro oder andern Sie die Standardverwen-
dung der EAs durch Parameter.

Der Frequenzumrichter muss auf Fernsteuerung (REM)
eingestellt sein. Mit Taste wird zwischen Fern-
steuerung und lokaler Steuerung umgeschaltet.

Siehe Abschnitt Makro ABB Standard
auf Seite 65.

Bei Fernsteuerung zeigt das Panel-
Display den Text Fernstrg. in der
oberen linken Ecke an.

Start des Motors und Regelung der Motor-Drehzahl

Start durch Aktivierung von Digitaleingang DI1.

Der Plail b drehon. E ol bis d Fernstrg. M ACS480 20.3 Hz
er Pfeil beginnt zu drehen. Er ist gestrichelt, bis der
Sollwert erreicht ist. ﬁH\LZJsgangsfrequenz 1 420 ‘
Regeln Sie die Ausgangsfrequenz des Frequenzum- Motoron
richters (Motor-Drehzahl) durch Einstellen der Span- |4 AD pratrom 0 3 g ‘}
nung von Analogeingang Al1. .
Motardrehmoment 1 4 ‘
% .
Optionen 12:40 Menii
Wechseln der Drehrichtung des Motors
gD;igrisrztung rickwarts: Aktivierung von Digitalein- Fernstrg. . ACS4ED 03 He
Drehrichtung vorwarts: Deaktivierung von Digitalein- ﬁssgangsfrequenz _1 4 g 0 ‘
gang DI2. .
Motorstram 0 39
q. ) b
Motordrehrmoment
5 -0.9
Optionen 12:41 Menii
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Stoppen des Motors

Deaktivierung von Digitaleingang DI1. Der Pfeil hort

auch auf zu drehen.

Fernstrg. 7y ACS480

-20.3 Hz

J:I«;Jsgangsfrequenz UUU‘
‘Lﬂotorstrnm UUU"
;ﬂotordrehmoment 00

Optionen 12:38

Menii
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Ausfiihrung des ID-Laufs

Der Frequenzumrichter berechnet die Motorcharakteristik automatisch mit dem ID-
Lauf Stillstand, wenn der Antrieb zum ersten Mal mit Vektorregelung gestartet wird
und nach Anderung eines Motor-Parameters (Gruppe 99 Motordaten). Dieses gilt,
wenn

» Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus auf Stillstand eingestellt ist und

+ Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor eingestellt ist.

Fur die meisten Anwendungen ist es nicht erforderlich, einen gesonderten ID-Lauf
durchzufihren. Der ID-Lauf sollte manuell ausgefiihrt werden, wenn:

+ die Vektorregelung verwendet wird (Parameter 99.04 Motor-Regelmodus ist auf
Vektor eingestellt) und

» ein Permanentmagnetmotor (PM) verwendet wird (Parameter 99.03 Motorart ist
auf Permanentmagnetmotor eingestellt) oder

» ein Permanentmagnetmotor (PM) verwendet wird (Parameter 99.03 Motorart ist
auf SynRM eingestellt) oder

» der Antrieb arbeitet mit einem Drehzahlsollwert nahe null oder <>

» der Betrieb in einem Drehmomentbereich oberhalb des Motor-Nennmoments
Uber einen grofRen Drehzahlbereich erforderlich ist.

Fihren Sie den ID-Lauf mit dem ID-Lauf-Assistenten durch, indem Sie auswahlen:
Menii - Grundeinstellungen - Motor - ID-Lauf (siehe Seite 32) oder mit Parameter
99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus (siehe Seite 34).

Hinweis: Werden Motor-Parameter (Gruppe 99 Motordaten) nach dem ID-Lauf geén-
dert, muss dieser wiederholt werden.

Hinweis: Wenn Sie Ihre Applikation bereits mit Skalarregelung parametriert haben
(99.04 Motor-Regelmodus ist auf Skalar gesetzt) und Sie wollen die Regelungsart auf
Vektor andern,

» fiihren Sie diese Anderung der Betriebsart auf Vektor mit dem Assistenten
Betriebsart durch (aufrufen Gber Menifolge Menii - Grundeinstellungen -
Motor - Betriebsart) und befolgen Sie die Anweisungen. Der ID-Lauf Assistent
fuhrt Sie dann durch den ID-Lauf.

oder

» Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor einstellen und

» fir I/0O-gesteuerte Antriebe die Parameter in den Gruppen 22 Drehzahl-Soll-
wert, 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen, 12 Standard Al, 30 Grenzen und 46 Ein-
stellungen Uberwachung/Skalierung priifen.
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Durchfiihrung des ID-Laufs

Mit dem ID-Lauf-Assistenten

Vorpriifung

2 2 WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des ID-Laufs auf etwa 50...80%

der Nenndrehzahl. Der Motor dreht in Drehrichtung vorwarts. Stellen Sie vor
dem ID-Lauf sicher, dass der Motor ohne Gefdahrdungen angetrieben wer-

den kann!
[] | Koppeln Sie angetriebene Einrichtungen vom Motor ab.
Prifen Sie, dass die Werte der Motordaten-Parameter die gleichen sind, wie auf dem
Motor-Typenschild.
Prifen Sie, ob der STO-Schaltkreis geschlossen ist.
Der Assistent fragt Sie, ob Sie vorlaufige Motorgrenzwerte benutzen méchten. Diese
mussen folgende Bedingungen erflllen:
[ | Mindestdrehzahl < 0 U/min
O | Maximaldrehzahl = Motornenndrehzahl (der ID-Lauf Normal muss den Motor auf 100%-
Drehzahl regeln.)
O | Maximalstrom > 0,5 x Motornennstrom
O | Maximalmoment > 50%
0 Das Bedienpanel muss auf Lokalsteuerung eingestellt sein (Lokal wird oben links im Dis-
play angezeigt). Mit Taste wird zwischen Lokal- und Fernsteuerung umgeschaltet.
ID-Lauf
0 Gehen Sie in das Hauptmenii mit Taste Cokal & 0 ACS400 =00 Fz
(Menil) in der Startansicht. — ——
N . . . Hauptmenii
Wahlen Sie Grundeinstellungen und driicken .
Sie Taste (Auswihlen) (oder (»)). E] Grundeinstellungen *
@
S E/a .
EE Diagnose -
[ n N Lo
Beenden 15:44  Auswiihlen
0 Wabhlen Sie Motor und driicken Sie die Taste Lokal® ™ ACSAAD =00 Hz

(Auswihlen) (oder (%))

Grundeinstellungen

A Makro: ABB Standard

Motar -
Start, Stopp, sollwert >
Rampen -
Grenzen [

Zuriick 12.:51.1 I Ausw'éll'lnlen
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Wahlen Sie ID-Lauf (wird nur angezeigt, wenn
der Frequenzumrichter auf Vektorregelung einge-
stellt ist) und driicken Sie die Taste (Aus-
wihlen) (oder (»)).

Wahlen Sie den Typ des ID-Laufs und drucken
Sie die Taste (Auswihlen) (oder (»]).

Lakal¢ ™ ACS480 +0.0 Umin
Motor

A Betrighsart Yektor

AENenndaten

AAID-Lauf

Thermischer Schutz berech.. 28°Cw

Thermischer Schutz gemessen -

Zuriick 16:00 Auswiihlen
Lakal¢ ™ ACS480 +0.0 Umin
ID-Lauf? | S—

Auswahl der Art des |D-Laufs. Mehr

Informationen mit Taste [7].

Stillstands-1D-Lauf

Mormaler |D-Laof

Reduzierter ID-Lauf

Z-u-riick 16:00 Weiter

Die Warnmeldung Identifikationslauf wird oben
fur einige Sekunden angezeigt.

Die Panel-LED beginnt griin zu blinken, um eine
aktive Warnung anzuzeigen.

Prifen Sie die Motorgrenzwerte, die auf dem
Bedienpanel angezeigt werden. Wenn Sie fiir
den ID-Lauf andere Grenzwerte benétigen, kon-
nen Sie diese hier eingeben. Die Original-

Lokal¢® (™ ACS480 = 0.0 Urnin

Temporire Motorgrenzen EEET—

Wenn b, |D-Lauf spez. Grenzwerte
nitig sind, Werte |etzt sinstellen. Akt
Wyerte werden nach d. [D-Lauf

wiederhergest.

Minirmal-Orehzahl

150000 Urnin w \il

Movican! Dieabo-bl TORN 0N | lemin -

Grenzwerte werden nach dem ID-Lauf wieder Zuriick 16:00 Weiter
hergestellt.
Driicken Sie Taste (Weiter).
Die Starttaste driicken (), um den ID-Lauf Cokal® 4 ACSIE0 200 Urmin
zu starten.

Taste Start fiir ID-Lauf  oo——

Waéhrend des ID-Laufs sollte keine Taste des
Bedienpanels betatigt werden. Ein Stoppen des
ID-Laufs ist jedoch jederzeit mit Taste ( )
maoglich.

Wahrend des ID-Laufs erscheint eine Fort-
schrittsanzeige.

Nach Abschluss des ID-Laufs wird der Text ID-Lauf
fertig angezeigt. Die LED hort auf zu blinken.
Wenn der ID-Lauf nicht erfolgreich ausgefihrt
wird, wird die Stérmeldung FF61 ID-Lauf ange-
zeigt. Weitere Informationen enthalt Kapitel
Warn- und Stérmeldungen auf Seite 371.

Mach Start wird ca 1 Min. DC-5trom
i.d. Mot. gespeist [evtl. halbe Umdreh.).
Mach dem |D-Laut stoppt der Antrieh.

Zuriick 14:03
Lokal® ™ ACS480 0.0 Urnin
ID-Lauf lauft

Dies kann einige Minuten dauern.
Matardrehzahl benutze 1329.57 Urnin
Maotorstrom a5 A
Matardrehmaoment 0.0 %

16:00
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Mit Parameter 99.713 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus

Vorpriifung

2 2 WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des ID-Laufs auf etwa 50...80%

der Nenndrehzahl. Der Motor dreht in Drehrichtung vorwarts. Stellen Sie vor
dem ID-Lauf sicher, dass der Motor ohne Gefadhrdungen angetrieben wer-

den kann!

[] | Koppeln Sie angetriebene Einrichtungen vom Motor ab.
Prifen Sie, dass die Werte der Motordaten-Parameter die gleichen sind, wie auf dem
Motor-Typenschild.
Priifen Sie, ob der STO-Schaltkreis geschlossen ist.
Werden Parametereinstellungen (von Gruppe 10 Standard DI, RO bis Gruppe 99 Motor-
daten) vor dem ID-Lauf geandert, priifen Sie, dass die Einstellungen die folgenden
Bedingungen erfiillen:

O | 30.11 Minimal-Drehzahl < 0 U/min

O | 30.12 Maximal-Drehzahl = Motor-Nenndrehzahl (Normal-ID-Lauf erfordert das Drehen
des Motors mit 100% Drehzahl.)

O | 30.17 Maximal-Strom > 0,5 x Motor-Nennstrom

O | 30.20 Maximal-Moment 1 > 50% oder 30.24 Maximal-Moment 2 > 50%, abhangig davon,
welcher Drehmoment-Grenzwert gemaR Parameter 30.718 Ausw. Drehm.-Grenze ver-
wendet wird.
Prifen und sicherstellen, dass folgende Signale aktiv sind:

O | Reglerfreigabe (Parameter 20.12 Reglerfreig.1 Quel) ist aktiv

O | Startfreigabe (Parameter 20.19 Startfreigabe-Quelle) ist aktiv

O | Freigabe zum Drehen (Parameter 20.22 Drehen freigeben) ist aktiv.

0 Das Bedienpanel muss auf Lokalsteuerung eingestellt sein (Lokal wird oben links im Dis-
play angezeigt). Mit Taste wird zwischen Lokal- und Fernsteuerung umgeschaltet.

ID-Lauf
[] | Gehen Sie in das Hauptmenii mit Taste [kl ® ¥ ACS400 e

(Menii) in der Startansicht. -
Hauptmenii

Driicken Sie Taste (4.
@ E] Grundeinstellungen -

o
S E/A >
EE Diagnose 3
| = N

Beenden .175:44 Auswiihlen
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Wahlen Sie Parameter und driicken Sie die Lokald

Taste (Auswihlen) (oder (3)). (T ACS4B0 <00 Umin

Hauptmenu

g Energieeffizienz 3
Backups -

Beenden 16:00 Auswiihlen

Wahlen Sie Komplette Liste und driicken Sie die

Taste (Auswahlen) (oder (3)). Lokal$ ™ ACS5480 0.0 Urnin

Parameter
Kam p lette Liste

Favoriten
Gesndert

Zuriick 16:00 Auswihlen

Scrollen Sie durch die Seite mit (4] und [v], und

wabhlen Sie die Parametergruppe 99 Motordaten Lokal® {* ACS480 = 0.0 Umin

und driicken Sie die Taste (Auswihlen) Komplette Liste

(oder (). 85 Hardware-Konfiguration >
86 System (S
87 Motarregelung (3
98 I'\-"Iuturparameter [Anwender] -

Zuriick 16:00 Auswihlen

Scjrollen $|e durch die Seite mit @ und @ und Lokal® o ACSARD =00 U
wabhlen Sie Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID- TR 3
Laufmodus (99.73 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus) otordaten

und driicken Sie die Taste (Auswahlen)  [[99.10 Motor-Mennleistung 018 kW
(oder (»)). 99.17 Motornenn Cos ¢ 0.00
99 12 Motnr Nenndrehmnm 0.000 Mm

Zuriick 'IE:DU Bearbeiten

Wahlen Sie den Typ des ID-Laufs und driicken Lokal

Sie Taste (Speichern) (oder (). (Z ACS460__ <00 Umin

9913 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus
(0] Micht ausgewshle

[2] Reduziert
[3] Stillstand
[6] Erwertert

Abbrechen 16:00 Speichern




36 Inbetriebnahme, I/O-Steuerung und ID-Lauf

O

Das Bedienpanel kehrt zur vorhergehenden
Ansicht zuriick und die Warnmeldung Identifikati-
onslauf wird oben fiir einige Sekunden angezeigt.
Die Panel-LED beginnt griin zu blinken, um eine
aktive Warnung anzuzeigen (AFF6).

Die AFF6 Warnanzeige erscheint, wenn fiir eine
Minute keine Taste gedriickt worden ist. Uber die
Taste (Hilfe) wird der Text angezeigt, der
daruber informiert, dass der ID-Lauf beim nach-
sten Start durchgefiihrt wird. Die Warnmeldung
kann mit Taste (ausblenden) ausgeblen-
det werden.

Die Starttaste driicken (), um den ID-Lauf
zu starten.

Wahrend des ID-Laufs sollte keine Taste des
Bedienpanels betatigt werden. Ein Stoppen des

D [dentifikationslauf

49 Motordaten

0.8 kv
0.00

99.10 Mator-Mennleistung
9811 Motornenn Cos ¢

99.12 Maotor-Menndrehrmom... 0.000 Nm

9913 Ausw. Mot4D-Laufmodus

Marrnal
Zuriick 16:00 Bearbeiten
Lokal< ™ ACS480 0.0 Urnin

Warnung AFFG

Hilfscode: 0000 Q000
Identifikationslauf 17:03:48
Motor-1D-Lauf wird ausgefihr

Wenn der ID-Lauf nicht erfolgreich ausgefiihrt
wird, wird die Stérmeldung FF61 ID-Lauf ange-
zeigt. Weitere Informationen enthalt Kapitel
Warn- und Stérmeldungen auf Seite 371.

ID-Laufs ist jedoch jederzeit mit Taste () Ausblenden 1704 Hilfe
moglich.
Waéhrend des ID-Laufs wird in der oberen Zeile ] Y -
= des Displays ein drehender Pfeil angezeigt. ;;k:!l@t 3 ;" ACS460 =0.0 Urnin
Nach Abschluss des ID-Laufs wird der Text ID-Lauf otordaten )
fertig angezeigt. Die LED hort auf zu blinken. 4810 Mator-Mennleistung 018 ki
8911 Motornenn Cos ¢ 0.00

8912 Motor-Nenndrehmaom... 0.000 Mm
Mot D-Laufmodus

Marmal

Zuriick 16:00 Bearbeiten
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Bedienpanel

Inhalt dieses Kapitels

Diese Kapitel enthalt Anweisungen zum Abnehmen und Wiederanbringen des Kom-
fort-Bedienpanels und eine Kurzbeschreibung seines Displays, der Tasten und
Tasten-Shortcuts. Weitere Informationen enthalt das Handbuch ACS-AP-x assistant
control panels user’s manual (3AUA0000085685 [Englisch]).

Das Bedienpanel abnehmen und wieder einsetzen.

Driicken Sie zum Abnehmen des Bedienpanels den Halteclip oben (1a) ein und zie-
hen Sie es an der oberen Kante (1b) nach vorne.
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Zum Wiedereinsetzen des Bedienpanels das Gehause unten ausrichten und einset-
zen (1a), den Halteclip oben etwas eindrticken (1b) und das Bedienpanel an der obe-
ren Kante hineindrticken (1c).

0) .
)
SN

1 | Layout des Bedienpanel-Displays 6 | Die Pfeiltasten
2 | Linke Funktionstaste 7 | Stopp (siehe Start und Stopp)
3 | Rechte Funktionstaste 8 | Start (siehe Start und Stopp)
4 | Status LED, siehe Kapitel Wartung 9 | Lokal-/Fernsteuerung (siehe
und Hardware-Diagnose, Abschnitt Loc/Rem)
LEDs im Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.

5 | Hilfe 10 | USB-Anschluss
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Layout des Bedienpanel-Displays

In den meisten Ansichten werden die folgenden Elemente auf dem Display angezeigt:

O\ [ o

Lokal® g2 € ACS480 $144 Hz

:ﬁgsgangsfrequenz 1 44 9
Oany (Motarstrom

A 066h

Fy

:Mnturdrehmument 1
95
Optionen 10:07 Menii

o—" o 0

1. Steuerplatz und entsprechende Symbole: Anzeige, wie der Antrieb gesteuert
wird:

* Kein Text: Der Frequenzumrichter ist in Lokalsteuerung, wird jedoch von
einem anderen Geréat gesteuert. Die Symbole im oberen Feld zeigen an, wel-
che Aktionen zulassig sind:

Text/Symbole Start mit diesem Stopp mit diesem Sollwert-Eingabe
Bedienpanel Bedienpanel mit diesem
Bedienpanel
Nicht zulassig Nicht zulassig Nicht zulassig

» Lokal: Der Frequenzumrichter ist in Lokalsteuerung und wird mit diesem
Bedienpanel gesteuert. Die Symbole im oberen Feld zeigen an, welche Aktio-
nen zuldssig sind:

Text/Symbole Start mit diesem Stopp mit diesem Sollwert-Eingabe
Bedienpanel Bedienpanel mit diesem
Bedienpanel
Lokal g & | Zulassig Zulassig Zulassig
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* Fernstrg.: Der Frequenzumrichter ist in Fernsteuerung und wird tiber E/A
oder Feldbus gesteuert. Die Symbole im oberen Feld zeigen an, welche Aktio-
nen mit dem Bedienpanel zul&ssig sind:

Text/Symbole Start mit diesem Stopp mit diesem Sollwert-Eingabe
Bedienpanel Bedienpanel mit diesem

Bedienpanel

Fernsteue- Nicht zulassig Nicht zulassig Nicht zulassig

rung

Fernsteue- L0 Zulassig Zulassig Nicht zulassig

rung

Fernsteue- + | Nicht zulassig Zulassig Zulassig

rung

Fernsteue- 4, & | Zulassig Zulassig Zulassig

rung

2. Panelbus: Zeigt an, dass mehr als ein Frequenzumrichter an dieses Bedienpanel
angeschlossen ist. Um auf einen anderen Frequenzumrichter umzuschalten wéah-
len Sie Optionen - Antrieb auswahlen.

3. Status-Symbol: Anzeige des Status von Frequenzumrichter und Motor. Richtung
des drehenden Pfeils zeigt die Drehrichtung vorwarts (im Uhrzeigersinn) oder riic-
kwarts (gegen den Uhrzeigersinn) an.

Status-Symbol | Animation Antriebsstatus

e - Gestoppt

& - Gestoppt und Start gesperrt

et Blinkt Gestoppt, Startbefehl aktiv aber Start gesperrt. Siehe
Menii - Diagnose auf dem Bedienpanel.

To Blinkt Stérung

e Blinkt Lauft mit Sollwert, jedoch ist der Sollwert 0.

(e Drehend Lauft nicht mit Sollwert

M) Drehend Lauft mit Sollwert

4. Antriebsname: Wenn ein Name eingegeben wurde, wird dieser im oberen Feld
angezeigt. Der Standardname ist ,ACS480“. Der Name kann mit dem Bedien-
panel durch Auswahl Menii - Grundeinstellungen - Uhr, Region, Anzeige geéan-
dert werden (siehe Seite 57).

5. Sollwert: Drehzahl, Frequenz usw. wird mit der Einheit angezeigt. Informationen
zur Anderung des Sollwerts im Menii Grundeinstellungen (siehe Seite 48).

6. Inhaltsbereich: Der aktuelle Inhalt der Ansichten wird in diesem Bereich ange-
zeigt. Der Inhalt unterscheidet sich bei den verschiedenen Ansichten. Die Bei-
spiel-Ansicht auf Seite 39 ist die Haupt-Ansicht des Bedienpanels, die
Startansicht.

7. Funktionstasten und Auswahlmaoglichkeiten: Anzeigen der Funktionen der
Funktionstasten ((—=° und (—)) in einem bestimmten Kontext.
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8. Uhr: Die Uhr zeigt die aktuelle Zeit an. Die Uhrzeit und das Zeit-Anzeigeformat
auf dem Bedienpanel kénnen durch Auswahl Menii - Grundeinstellungen - Uhr,
Region, Anzeige geandert werden (siehe Seite 57).

Der Display-Kontrast und die Hintergrund-Helligkeit auf dem Bedienpanel kénnen
durch Auswahl Menii - Grundeinstellungen - Uhr, Region, Anzeige gedndert wer-
den (siehe Seite 57).

Tasten

Die Tasten des Bedienpanels werden nachfolgend beschrieben:

Stop [ Loc/Rem

Linke Funktionstaste

Die linke Funktionstaste ((—) wird tblicherweise fiir das Ausfihren und das Abbre-
chen von Funktionen benutzt. lhre Funktion in einer bestimmten Situation wird in der
linken unteren Ecke des Displays als Auswahl fur diese Funktion angezeigt.

Durch gedruckt halten der Taste verlassen Sie nacheinander die Ansichten und
gelangen zurlck zur Startansicht. Bei einigen speziellen Ansichten hat die Taste eine
andere Funktion.

Rechte Funktionstaste

Die rechte Funktionstaste (&=)) wird Ublicherweise fiir die Auswahl, Annahme und
Bestatigung verwendet. Die Funktion der rechten Funktionstaste in einer bestimmten
Situation wird in der rechten unteren Ecke des Displays als Auswahl fiir diese Funk-
tion angezeigt.

Die Pfeiltasten

Die Auf- und Ab-Pfeiltasten ([4) und (v)) werden zum Markieren von Auswahlen in
MenuUs und Auswahllisten, zum auf- und abwarts Blattern auf Textseiten und zum
Andern von Werten benutzt, wenn z.B. die Uhrzeit eingestellt, ein Passwort eingeben
oder ein Parameterwert geandert wird.

Die Pfeiltasten links und rechts ((©) und (»)) werden zum Bewegen des Cursors nach
links und rechts beim Bearbeiten von Parametern und in den Assistenten zum Vor-
und Zuriickgehen benutzt. In Mens funktionieren die Tasten (<) und (*) genauso wie
bei und ().

Hilfe
Die Hilfetaste ( ) 6ffnet eine Hilfeseite. Die Hilfeseite ist kontext-sensitiv. Das heil3t,
der Inhalt der Seite bezieht sich auf das Menu oder die Ansicht, die gerade gedffnet ist.
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Start und Stopp
In der Lokalsteuerung starten und stoppen die Starttaste () und die Stopptaste

(@) den Antrieb.

Loc/Rem

Mit der LOC/REM-Taste () wird die Steuerung zwischen Lokalsteuerung mit
den Tasten des Bedienpanels (Lokal) und Fernsteuerung tber Fernsteueranschllsse
(REMote). umgeschaltet. Beim Umschalten von Fern und Lokalsteuerung, wahrend der
Antrieb lauft, andert der Antrieb die aktuelle Drehzahl nicht. Beim Umschalten von
Lokalsteuerung auf Fernsteuerung andert sich der Status auf den der Fernsteuerung.

Tasten-Kombinationen (Shortcuts)

In der folgenden Tabelle sind die Shortcuts und Tasten-Kombinationen aufgelistet.
Das gleichzeitige Druicken von Tasten ist mit einem Pluszeichen (+) gekennzeichnet.

halten)

Shortcut Verfiigbar in Wirkung
+ jede Ansicht Speichern eines Screenshots. Bis zu flinfzehn Bilder kon-
+ @ nen im Speicher des Bedienpanels abgelegt werden.
Zur Ubertragung der Bilder auf einen PC muss das Kom-
fort-Bedienpanel mit einem USB-Kabel angeschlossen
werden und das Panel installiert sich als ein MTP (media
transfer protocol) Gerat. Die Bilder werden im Verzeichnis
Screenshots abgelegt.
Weitere Anweisungen enthalt das Handbuch ACS-AP-x
assistant control panels user’s manual (3AUA0000085685
[englisch]).
+ @, jede Ansicht Einstellen der Hintergrund-Helligkeit.
+ (v
+ @ jede Ansicht Einstellen des Display-Kontrasts.
+ (9
@ oder @ Startansicht Einstellen des Sollwerts
@ + @ Ansichten zur Setzt einen &nderbaren Parameter auf seinen Standard-
Parameter- wert.
Bearbeitung
O+ Ansicht mit einer Anzeigen/Ausblenden der Indexnummern der Auswahl.
Liste von Auswahl-
moglichkeiten fiir
einen Parameter
jede Ansicht Riickkehr zur Startansicht durch Driicken und Halten der
(gedriickt Taste bis die Startansicht angezeigt wird.
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Diagnosen mit dem

Bedienpanel

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt detaillierte Informationen Gber die Menis Grundeinstellungen,
1/0 und Diagnose auf dem Bedienpanel.

Um die MenUs Grundeinstellungen, I/O oder Diagnose von der Startansicht aufzu-
rufen, wahlen Sie zuerst Menii, gehen dann zum Hauptmenii und im Hauptmenii
wahlen Sie Grundeinstellungen, 1/0 oder Diagnose.

Local & ™ ACS5ED #00Hz| |Local® ™ ACSHB0 0.0 Hz
Cutput frequency Main menu
: 0.00
Motor current

4 0.00 ‘P =S 10 .
Motar torque U U EE Diagnostics 3
% . e ..

Options 16:00 Menu| |Exit 16:00 Select
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Grundeinstellungen
Local ® (™ ALS5E0 +0.0 Hz
Primary settings
A Macro: ABB standard
Matar -
Start, stop, reference 3
Ramps -
Limits 3
Back 16:00 Select

Das Aufrufen des Menis Grundeinstellungen erfolgt tUber die Startansicht durch
Auswahl von Menii - Grundeinstellungen.

Im Meni Grundeinstellungen kdnnen Sie zusatzliche Einstellungen des Frequen-
zumrichters vornehmen und andern.

Nach den geflihrten Einstellungen mit dem Inbetriebnahme-Assistenten empfehlen
wir, mindestens die folgenden zusatzlichen Einstellungen:

» Ein Makro auswahlen oder die Werte flr Start, Stopp, Sollwert einstellen
* Rampen
* Grenzwerte

Mit dem Menul Grundeinstellungen kénnen auch Einstellungen fir den Motor, PID,
Feldbus, erweiterte Funktionen, Uhrzeit, Region und Anzeige vorgenommen werden.
Zusatzlich kénnen Sie die Stérungs- und Ereignisprotokolle, die Bedienpanel Startan-
sicht, Parameter, die sich nicht auf Hardware beziehen, Feldbuseinstellungen, Motor-
daten und ID-Lauf-Ergebnisse, alle Parameter, Kunden-Texte genauso, wie alles
andere auf Werkseinstellungen zurlicksetzen. Beachten Sie, dass im Menu Grund-
einstellungen nur einige der Einstellungen modifiziert werden kénnen: eine erwei-
terte Konfiguration wird mit den Parameter-Einstellungen vorgenommen: Wahlen Sie
Menii - Parameter. Weitere Informationen zu den verschiedenen Parametern enthalt
Kapitel Parameter auf Seite 149.

Im Menu Einstellungen zeigt das Symbol /M an, das mehrere Signale/Parameter
angeschlossen sind. Das Symbol % zeigt an, dass fir die Einstellung ein Assistent
fir die Anderung des Parameters verfiigbar ist.

Weitere Informationen zu den Menulpunkten der Grundeinstellungen erhalten Sie
durch Drucken der Taste , womit die Hilfeseite gedffnet wird.
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Die folgende Abbildung veranschaulicht die Navigation im Menl Grundeinstellungen.
Lokal® €™ ACS480 200 H:

e 0.00)
== 0.00p

Motordrehmarment
B 0.0]
Optionen 15:44 Menii
)
Lokal ¢ ™ ALS480 0.0 Hz
Hauptmenii —
E: Grundeinstellungen »
&
mS E/a .
EE Diagnose [
e BN . .
Beend 15:44  Auswihlen

= V&

Lokal ¢ £ ALS480 0.0 Hz
Grundei m
Lokal<r ™ ACS480 $0.0 Hz |
Motar Grundeinstellung I
Srart, Stopp| XMakro:  [Lokal® ¢ ACS480 S00Hz) ., [Lokald> ¢ ACS480 0.0 U/min @
Rampen Grundeinstellung Grundeinstellung
Grenzen Start, Stopp, | AMakra: ABB Standard Pumpen- und Lofterregelung Aus» @
Turick Rampan Maotor . Feldbus Aus e
Grenzen Erweiterte Funktionen .4
ZH”_:. m Rampen > Lhr, Region, Anzeige >
uruc Grenzen »
Zuriick 15:45  Auswihlen Zuriick 1402 Auswihlen
=N A
[Lokal® ¥ ACS480 +0.0 Hz ]
Start, StopfLokale (= ACS480 $0.0He |
Start, StopyfLokal® (¥ ACS480 20.0 Hz|
f;!rff;t':r; Sollwert-Ouf Start, Stopp| Lokal®® (™ ACS480 200 He|
g Sollwert-Quel” Start/StofLokal® (= ALS4a0 00 He
Zwrerer Ste

All Skalerr Micht ausq Start/Stop/Drehr. Quelle:

” St/ Micht ausgewshlt
DI Start/ ] Start/Stopp
Feldbus DI Srarc/Stwopp, DIZ Drehrichtung

zll:lrl'.'l[:k Bedienpar|  [SHETHS

Abbrechen| Bedienpanel
Abbrechen 08:04 Speichern
=2 V&=

Lokal®> ™ ACS480 +0.0 Hz

© 6

Konstantfre

Zuriick

Tuveiter Steu

Turiick

Start, Stopp, Sollwert

Sallwert-Cuelle: Al dirgkt /Ty
Al Skalierung >

Drehr. Quelle: s
Lweiter Sreuerplatz Aus e
Konstantfrequenzen Einw

/t Zu;l‘.iclk IDB:DH4 IBearheiten J\
= —J
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Die folgenden Abschnitte enthalten detaillierte Informationen tber die Inhalte der ver-
schiedenen Untermenus, die im Meniu Grundeinstellungen verfugbar sind.

Makro

Local® ™ ACSER0 0.0 Hz
Control macro

Prass [7] for wiring descriptions.
WARMNING: Resets all setungs.

ABB standard
J-wire

PID
Back 16:01 Select

Verwenden Sie das Untermeni Makro, um die Antriebsregelung und Sollwertquellen
schnell durch Auswahl eines Satzes voreingestellter Verdrahtungskonfigurationen
einzustellen.

Hinweis: Detaillierte Informationen uber die verfiigbaren Makros enthalt Kapitel
Regelungsmakros auf Seite 63.

Wenn Sie kein Makro verwenden méchten, miissen Sie die Einstellungen fir Start,
Stopp, Sollwert manuell vornehmen. Beachten Sie, dass bei Auswahl eines Makros,
auch die anderen Einstellungen entsprechend lhren Anforderungen geandert werden
kénnen.

Motor

Lakal¢ ™ ACS480 $00Hz| |Lokald ™ ACS480 0.0 Umin
Motor Motor

A Betrighsart : A Betrighsart

AENenndaten A Menndaten

Therrnischer Schutz barach.. 20°Cw AelD-Lauf Fertg
Thermischer Schutz gemessen * Thermischer Schutz berech... 28°Cw
Start-Methode: Mormal Thermischer Schutz gemessen -
Zuriick 168:00  Awswiihlen| |Zuriick 16:00  Awswihlen

Im Untermenii Motor werden die motorspezifischen Einstellungen, wie die Nennda-
ten, der Regelungsmodus oder fiir den thermischen Motorschutz vorgenommen.

Beachten Sie dass die Einstellungen, die angezeigt werden, von anderen Auswahlen
abhangig sind, z.B. Vektor- oder Skalar-Betriebsart, Motortyp oder der ausgewahlten
Start-Methode.

Drei Assistenten sind verfuigbar: Betriebsart, Nenndaten und ID-Lauf (nur fir
Betriebsart Vektorregelung).
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Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen tber die verfligbaren Einstel-
lungskriterien im Meni Motor.

Menu-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Motor-Regelmodus [Auswahl, ob der Motor-Regelmodus Skalar oder  |99.04 Motor-Regelmo-
Vektor benutzt werden soll. dus
Informationen Uber die Betriebsart Skalar enthalt
Abschnitt Drehzahl-kompensierter Stopp auf
Seite 131.
Nenndaten Eingabe der Nenndaten des Motors vom Motor-  [99.06 Motor-Nennstrom
Typenschild.
99.12 Motor-
Nenndrehmoment

Thermischer
Motorschutz
berechnet

Die Einstellungen in diesem Untermeni betreffen
den Schutz des Motors vor Uberhitzung durch ein
automatisches Auslésen einer Stér- oder Warnmel-
dung oberhalb einer bestimmten Temperatur.

Der thermische Motorschutz ist standardmaRig
aktiviert. Die eingestellten Werte fir den Motor-
schutz mussen geprift werden, damit der Schutz
korrekt funktioniert.

Weitere Informationen enthalt Abschnitt Thermi-
scher Motorschutz auf Seite 137.

35 Thermischer Motor-
schutz

Thermischer
Motorschutz
gemessen

Die Einstellungen in diesem Untermeni betreffen
den Schutz des Motors vor Uberhitzung durch eine
Temperaturmessung und ein automatisches Auslo-
sen einer Stér- oder Warnmeldung oberhalb einer
bestimmten Temperatur.

Weitere Informationen enthalt Abschnitt Thermi-
scher Motorschutz auf Seite 137.

35 Thermischer Motor-
schutz

Start-Methode

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den Motor
startet (z.B. mit oder ohne Vormagnetisierung).

21 Start/Stopp-Art

Flussbremsung

Einstellung, wieviel Strom fiir das Bremsen benutzt
wird, d. h. wie der Motor vor dem Start magnetisiert
wird. Weitere Informationen enthalt Abschnitt
Flussbremsung auf Seite 124.

97.05 Flussbremsung

U/f-Verhaltnis

Wahlt die Form fiir das Spannungs-Frequenz-Ver-
haltnis unterhalb des Feldschwachepunktes aus.
Weitere Informationen enthalt Abschnitt Drehzahl-
kompensierter Stopp auf Seite 131.

97.20 U/f-Relation

IR-Kompensation

Einstellung, um wieviel die Spannung bei Nulldreh-
zahl erhéht wird. Der Wert muss fur ein hdheres
Anlaufdrehmoment erhoht werden. Weitere Infor-
mationen enthalt Abschnitt /R-Kompensation fiir
Skalar-Motorregelung auf Seite 122.

97.13 IR-Kompensation
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gestoppten Motor verhindern, indem ein fester
Strom (% des Motornennstroms) in den Motor
gespeist wird. Wird zur Verhinderung von Konden-
sation in einer feuchten oder kalten Umgebung
benutzt.

Menii-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Stillstandsheizung Schaltet das Vorheizen Ein oder Aus. Der Fre- 21.14 Quelle Eing. Still-
quenzumrichter kann die Kondensation in einem  |Standsheizung

21.16 Vorheiz-Strom

Phasenfolge

Wenn der Motor in die falsche Richtung dreht, wird
mit dieser Einstellung die Drehrichtung gewechselt
anstatt die Phasenfolge des Motorkabels im Moto-

ranschluss zu andern.

99.16 Phasenfolge

Start, Stopp, Sollwert

Lakal ¢ ™ ACS480 +0.0Hz
Sollwert-Q Al direkt ¢y
Al Skalierung 3
Start/Stop/Drehr. Q.0 DIT Starc/s
Jweiter Steuerplatz Aus w
Konstantfrequenzen Ein w

Zuriick 15:45 Bearbeiten

Mit dem Untermeni Start, Stopp, Sollwert werden die Start/Stopp-Befehle, der Soll-
wert und verwandte Merkmale, wie Konstantdrehzahlen oder Erlaubnisse fiir den

Betrieb eingestellt.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen lber die verfligbaren Einstel-
lungskriterien im MenU Start, Stopp, Sollwert.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Sollwert von

Einstellung, von welcher Quelle der Frequenzum-
richter den Sollwert bekommt, wenn die Fern-
steuerung (Ext1) aktiviert ist.

Sollwert-bezogene
Einstellungen (wie
Al1-Skalierung, Al2-
Skalierung, Motorpo-
tentiometer-Einstel-
lungen), abhangig
vom ausgewahlten
Sollwert

Die Spannung oder der Strom, die zum Eingang
Ubertragen werden, werden in einen Wert umge-
wandelt, den der Frequenzumrichter verarbeiten
kann (z. B. den Sollwert).

28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw. 1 oder

22.11 Ext1 Drehzahl-
Sollw. 1

12.19 Al1 skaliert Al1 min

12.20 Al1 skaliert AI1 max

Start/Stopp/
Drehrichtung von

Einstellung, von welcher Quelle der Frequenzum-
richter die Start-, Stopp- und (optional) Drehrich-
tungsbefehle bekommt, wenn die Fernsteuerung

(Ext1) aktiviert ist.

20.01 Ext1 Befehlsquellen
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Sekundar-Steuer-
platz

Einstellung fiir die Fernsteuerung tber den
Sekundar-Steuerplatz Ext2. Diese Einstellungen
betreffen die Quelle des Sollwerts und die Start-,
Stopp-, Drehrichtungs-Befehlsquellen fiir Ext2.

Ext2 ist standardmaRig auf Aus gesetzt.

19.11 Auswahl Ext1/Ext2
28.15 Ext2 Frequenz-
Sollw. 1 oder

22.18 Ext2 Drehzahl-
Sollw.1

12.17 Al1 min

12.18 Al1 max

12.27 Al2 min

12.28 Al2 max

20.06 Ext2 Befehlsquellen
20.08 Ext2 Eing.1 Quel
20.09 Ext2 Eing.2 Quel
20.10 Ext2 Eing.3 Quel

Konstantdrehzahlen/

Mit diesen Einstellungen wird ein konstanter Wert

28.21 Konstantfreq.-Funk-
tion oder

Konstantfrequenzen |als Sollwert eingestellt. Er ist standardmaRig auf
. . . . 22.21 Konstantdrehzahl-
Ein gesetzt. Weitere Informationen enthalt Funktion
Abschnitt Konstantdrehzahlen/-frequenzen auf  |5g 26 konstantfrequenz 1
Seite 708. 28.27 Konstantfrequenz 2
28.28 Konstantfrequenz 3
22.26 Konstantdrehzahl 1
22.27 Konstantdrehzahl 2
22.28 Konstantdrehzahl 3
Tippen Mit diesen Einstellungen kann durch Verwen- 20.25 Freigabe Tippen

dung eines Digitaleingangs der Motor mit vorein-
gestellter/en Drehzahl und Beschleunigungs-
/Verzdgerungsrampen kurzzeitig gedreht wer-
den. Der Tippbetrieb ist standardmaRig deakti-
viert und er kann nur bei Vektorregelung benutzt
werden. Weitere Informationen enthalt Abschnitt
Tippbetrieb auf Seite 128.

22.42 Drehz.-Sollw. Tipp-
funkt. 1

22.43 Drehz.-Sollw. Tipp-
funkt. 2

23.20 Beschleun.Zeit Tip-
pen

23.21 Verzéger.Zeit Tip-
pen

Erlaubnisse fiir den
Betrieb

Einstellungen zur Verhinderung des Betriebs
oder Starts des Antriebs, wenn ein spezieller
Digitaleingang nicht gesetzt ist.

20.12 Reglerfreig.1 Quel
20.11 Reglerfreig. Stopp-
modus

20.19 Startfreigabe-Quelle
20.22 Drehen freigeben
21.05 Notstopp-Quelle
21.04 Notstopp-Methode
23.23 Notstopp-Zeit

Rampen
Lokald (™ ACS480 20.0H:
Rampen

leunigun
Verzigerungszeit:

Werschliffzeir:
stopp-Methode:

Frequenz-Skalierung for A...

20000 s
50.00 Hz

0100 s
Austrudeln

Zuriick

540

Bearbeiten
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Mit dem Untermeni Rampen werden die Beschleunigungs- und Verzdgerungs-Ein-
stellungen vorgenommen.

Hinweis: Zum Setzen von Rampen miissen Parameter spezifiziert werden 46.01
Drehzahl-Skalierung (im Drehzahlregelungsmodus) oder 46.02 Frequenz-Skalierung
(im Frequenzregelungsmodus).

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Uber die verfigbaren Einstel-
lungskriterien im Mentu Rampen.

Menu-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Beschleunigungszeit

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl*
und Stillstand, wenn die Standardrampen (Satz 1)
benutzt werden.

23.12 Beschleunigungs-
zeit 1

28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

Verzégerungszeit

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl*
und Stillstand, wenn die Standardrampen (Satz 1)
benutzt werden.

23.13 Verzégerungszeit 1
28.73 Freq.Verzégerungs-
zeit 1

Verschliffzeit

Einstellung der Form der Standardrampen (Satz 1).

23.32 Verschliffzeit 1
28.82 Verschliffzeit 1

Stopp-Methode

Einstellung, wie der Frequenzumrichter den
Motor stoppt.

21.03 Stopp-Methode

Zwei Rampensatze
benutzen

Freigabe der Benutzung eines zweiten Beschleuni-
gungs-/Verzdgerungs-Rampensatzes. Wenn nicht
ausgewahlt, wird nur ein Rampensatz benutzt.
Beachten Sie, dass diese Auswahl nicht freigege-
ben ist, die folgende Auswahl ist nicht verfligbar.

Aktivierung v.
Ramp.satz 2

Zum Umschalten zwischen Rampensatzen kon-
nen Sie:
+ einen Digitaleingang benutzen (0 = Satz 1;
1 = Satz 2) oder
» automatisch auf Satz 2 oberhalb einer
bestimmten Frequenz/Drehzahl umschalten.

23.11 Auswahl Ram-
peneinstell.

28.71 Ausw. Freq.Ram-
peneinstell.

Beschleunigungszeit
2

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl*
und Stillstand, wenn Rampensatz 2 benutzt wird.

23.14 Beschleunigungs-
zeit 2

28.74 Freq.Beschleuni-
gungszeit 2

Verzdgerungszeit 2

Das ist die Zeit zwischen ,skalierter Drehzahl®
und Stillstand, wenn Rampensatz 2 benutzt wird.

23.15 Verzégerungszeit 2

28.75 Freq.Verzégerungs-
zeit 2

Verschliffzeit 2

Einstellung der Form der Rampen in Satz 2.

23.33 Verschliffzeit 2
28.83 Verschliffzeit 2

Grenzen
Lokal & ™ ACS480 +0.0 Hz
Grenzen
Minimum-Frequenz: 50,00 Hz
Maximum Frequenz: 50.00 Hz
Maximnal-Stram: 324 A
Zuriick 15:45 Bearheiten
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Im Untermenii Grenzen werden die Grenzen eingestellt, in denen der Betrieb zulas-
sig ist. Mit dieser Funktion werden der Motor, angeschlossene Hardware und Mecha-
nik geschitzt. Der Antrieb halt die eingestellten Grenzen ein, unabhangig von
Sollwertvorgaben.

Hinweis: Zum Setzen von Rampen missen Parameter spezifiziert werden 46.01
Drehzahl-Skalierung (im Drehzahlregelungsmodus) oder 46.02 Frequenz-Skalierung
(im Frequenzregelungsmodus); diese Grenzparameter haben keine Auswirkungen
auf Rampen

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Uber die verfligbaren Einstel-
lungskriterien im Menl Grenzen.

Menii-Auswahl Einstellbare

Parameter

Beschreibung

Minimum-Frequenz |Einstellung der Mindestfrequenz fiir den Betrieb.

Betrifft nur die Skalarregelung.

30.13 Minimal-Frequenz

Maximal-Frequenz  [Einstellung der Maximalfrequenz fiir den Betrieb.

Betrifft nur die Skalarregelung.

30.14 Maximal-Frequenz

Minimal-Drehzahl Einstellung der Mindestdrehzahl fir den Betrieb. [30.717 Minimal-Drehzahl

Betrifft nur die Vektorregelung.

Maximal-Drehzahl  |Einstellung der Maximaldrehzahl fir den Betrieb. |30.72 Maximal-Drehzahl

Betrifft nur die Vektorregelung.

Minimal-Moment Einstellung des Mindestdrehmoments fiir den 30.19 Minimal-Moment 1

Betrieb. Betrifft nur die Vektorregelung.

Maximal-Moment Einstellung des maximalen Drehmoments fiir den |30.20 Maximal-Moment 1

Betrieb. Betrifft nur die Vektorregelung.

Maximal-Strom Einstellung des maximalen Ausgangsstroms. 30.17 Maximal-Strom

PID

Lokal< (™ ACS480 0.0 Hz
PID

PID-Steuerung:  Frequenz-Sollwert
Proz.reg. Ausg: 0.00 % w
Einheit: FID unir 1
Abweichung: DODPID unic T w
Setzwert: 0.00 PID unit 1 =
Zuriick 0G:58 Bearbeiten

Das Untermeni PID-Steuerung enthalt Einstellungen und Istwerte fur die Prozessre-
gelung. Die Prozessregelung wird nur bei Fernsteuerung benutzt.
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Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Gber die verfligbaren Auswahl-
kriterien im Menu PID-Steuerung.

(PID)

wird:

* Nicht ausgewahit: Die Prozessregelung wird
nicht benutzt.

* Frequenz-Sollwert (oder Drehzahl-Sollwert,
abhangig von der Motor-Betriebsart): Benutzt
den Prozessreglerausgang (PID) als Frequenz-
(Drehzahl-) Sollwert bei aktivierter Fernsteue-
rung (Ext1).

Menii-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter

Prozessregelung Auswahl, woflir der Prozessreglerausgang benutzt 40.07 Proz.reg. PID
Betriebsart

Proz.reg. Ausg.

Anzeigen des Prozessregler-Ausgangs oder Ein-
stellen seines Bereichs.

40.01 Proz.reg.ausg.
Istwert

40.36 Satz 1 Proz.reg.
Ausg. min

40.37 Satz 1 Proz.reg.
Ausg. max

zur Verstarkung, Integrationszeit und Differenzier-
zeit.

1. Stellen Sie sicher, dass der Motor und der aktu-
elle Prozess ohne Gefahrdungen gestartet wer-
den koénnen.

Starten Sie den Motor mit der Fernsteuerung.
Andern Sie den Sollwert um einen kleinen Wert.
Beobachten Sie, wie der Istwert sich andert.

Stellen Sie die Verstarkung/Integration/Differen-
zZierung ein.
6. Wiederholen Sie die Schritte 3-5 bis sich der Ist-

ok owbn

wert wie gewuinscht andert.

Einheit Prozessregler- (PID) Kunden-Einheit (Bezeich-
nung) Auswahl des Textes, der als Einheit von
Sollwert, Istwert und Abweichung angezeigt wird.
Abweichung Anzeigen oder Invertieren der Prozessregler- 40.04 Proz.reg. Regel-
Abweichung. abw.
40.31 Satz 1 Invertier.
Regelabw.
Sollwert Anzeigen oder Konfigurieren des Prozess-Soll- 40.03 Proz.reg Sollwert
werts, d. h. des Prozess-Zielwerts. 40.16 Satz 1 Proz.-Setz-
Es kann auch ein konstanter Sollwert anstelle (oder wert 1 Quelle
zusatzlich zu) einer externen Sollwert -Quelle benutzt
werden. Wenn ein konstanter Sollwert aktiviert ist, hat
dieser Vorrang vor dem normalen Sollwert.
Istwert/Rickfiihrung |Anzeigen oder Konfigurieren des Prozess-Istwerts, [40.02 Proz.reg Istwert
d. h. des gemessenen Werts. 40.08 Satz 1 Proz.-
Istw.1 Quelle
40.11 Satz 1 Proz.-Istw.
Filterzeit
Abgleich Das Untermeni Abgleich enthalt die Einstellungen |40.32 Satz 1 P-Verstér-

kung

40.33 Satz 1 Integrati-
onszeit

40.34 Satz 1 Differen-
zierzeit

40.35 Satz 1 Differen-
zier-Filterzeit
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Menu-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Schlaffunktion Die Schlaffunktion kann durch Stoppen des Motors |40.43 Satz 1 Schiafpe-
bei geringen Anforderungen zur Energieeinsparung gel
benutzt werden. StandardmaRig ist die Schlaffunk- jg‘g"e‘iuiztz 1 Schiaf-Ver-
tion deaktiviert. Bei Aktivierung stoppt der Motor 40.45 Satz 1 Schiaf-Ver-
automatisch, wenn die Anforderung niedrig ist, und |iznger. zeit
startet den Motor wieder, wenn die Abweichung zu [40.46 Satz 1 Schliaf-
grol wird. Das spart Energie, wenn das Drehen des |Sollw.-Erhéh.
Motors fiir den Prozess nicht nétig ist. 40.47 Satz 1 Aufwach-
Abweichung
Siehe Abschnitt Schiaf- und Erhéhungsfunktion fiir | 40 48 Satz 1 Aufwach-
den Prozessregler auf Seite 112. Verzégerung
Feldbus
Lokalg ™ ACS480 +00Hz| [Lokald ™ ACS4R0 *00Hz
Feldbus Feldbus

Feldbus-A Micht aus Feldhus-Au

riertes Madhus RTU
Einstellungen f. die Kommunikation =
Einstellungen f.d. Antriehssteusrung »
Empfangena Daten vom Master -

16:00

Zuriick

Bearbeiten| |Zuriick 16:00 . Bearbeiten

Mit den Einstellungen im Unterment Feldbus kann der Antrieb Uber einen Feldbus
gesteuert werden.

Alle Einstellungen fiir die Feldbus-Steuerung kénnen auch tber die Parameter (Para-
metergruppen 50 Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A Einstellungen, 52 FBA A data in,
53 FBA A data out, 58 Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus)) vorgenommen wer-
den, der Zweck des Ments Feldbus ist es jedoch, die Protokoll-Konfigurationen zu
vereinfachen.

Beachten Sie, dass Modbus RTU in das E/A-Modul integriert ist und die anderen
Feldbusmodule optionale Feldbusadapter sind. ACS480 unterstiitzt die folgenden
optionalen Module mit den jeweils erforderlichen Protokollen:

» Ethernet IP (FENA-11/-21)

* Modbus TCP (FENA-11/-21)

+ PROFINET IO (FENA-11/-21)

+ PROFIBUS: FPBA-01

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen UGber die verfigbaren Auswahl-

kriterien im MenU Feldbus. Beachten Sie, dass einige der Einstellungen erst nach
Aktivierung der Feldbus-Kommunikation angezeigt werden.
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Feldbus-Auswahl

Auswahlen, wenn der Antrieb iber einen Feldbus
gesteuert werden soll.

51.01 FBA A Typ
58.01 Protokoll freigeben

Einstellungen fir die
Kommunikation

Diese Einstellungen mussen fiir die Kommunika-
tion zwischen Frequenzumrichter und dem Feld-
bus-Master vorgenommen und dann mit der
Auswahl Einstellungen auf das Feldbusmodul
anwenden tUbernommen werden.

51 FBA A Einstellungen
51.01 FBA A Typ

51.02 FBA A Par2

51.27 FBA A Par aktuali-
sieren

51.31 D2FBA A Komm.-
Status

50.13 FBA A Steuerwort
50.16 FBA A Statuswort
58 Integrierter Feldbus
(Embedded fieldbus)
58.01 Protokoll freigeben
58.03 Knotenadresse
58.04 Baudrate

58.05 Paritat

58.25 Steuerungsprofil

Antriebssteuerung
Setup

Einstellung, wie ein Feldbus-Master den Antrieb
steuern kann, und wie der Antrieb reagiert, wenn
die Feldbus-Kommunikation ausfallt.

20.01 Ext1 Befehlsquel-
len

19.11 Auswahl Ext1/Ext2
22.11 Ext1 Drehzahl-
Sollw.1

28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw.1

22.41 Sicherer
Drehz.Sollw.

28.41 Sicherer
Freq.Sollw.

50.03 FBA A
Komm.ausf. T-out

46.01 Drehzahl-Skalie-
rung

46.02 Frequenz-Skalie-
rung

23.12 Beschleunigungs-
zeit 1

23.13 Verzégerungszeit 1
28.72 Freq.Beschleuni-
gungszeit 1

28.73 Freq.Verzége-
rungszeit 1

51.27 FBA A Par aktuali-
sieren

58.14 Reaktion
Komm.ausfall

58.15 Komm.ausfall-Art
58.16 Komm.ausfall-Zeit

Vom Master
empfangene Daten

Einstellung der vom Feldbusmodul des Frequen-
zumrichters zu empfangenen Daten, die vom
Feldbus-Master (SPS) gesendet werden. Nach
Anderung dieser Einstellungen wéhlen Sie Ein-
stellungen auf das Feldbusmodul anwenden.

50.13 FBA A Steuerwort
53 FBA A data out
51.27 FBA A Par aktuali-
sieren

58.18 Intern 1

03.09 Integr.Feldbus
Sollw.1
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

An den Master
gesendete Daten

Einstellung der Daten, die das Feldbusmodul des
Frequenzumrichters an den Feldbus-Master
(SPS) sendet. Nach Anderung dieser Einstellun-
gen wahlen Sie Einstellungen auf das Feldbus-
modul anwenden.

50.16 FBA A Statuswort
52 FBA A data in

51.27 FBA A Par aktuali-
sieren

58.19 Intern 2

Einstellungen auf
das Feldbusmodul
anwenden

Aktiviert die geanderten Einstellungen fiir das
Feldbusmodul.

51.27 FBA A Par aktuali-
sieren
58.06 Kommunikations-

steuerung

Erweiterte Funktionen

Lokal¢

! ACS480

+0.0Hz

Externa Ereign

Erweiterte Funktionen

O Zusatzliche Stirungsquittierung

Aus w

Stirungen autom. quittieren
Uberwachung -
Zuriick 16:00 Awswihlen

Das Untermeni Erweiterte Funktionen enthalt Einstellungen flr erweiterte Funktio-
nen, wie das Auslésen oder Quittieren von Stérungen Uber E/A, Signaliiberwachung,
Verwendung von zeitgesteuerten Antriebsfunktionen oder das Umschalten zwischen
verschiedenen Séatzen von Einstellungen.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Uber die verfigbaren Auswahl-
kriterien im Menu Erweiterte Funktionen.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Externe Ereignisse

Ermdglicht die Definition Anwender-spezifischer
Stérungen oder Warnungen, die tber Digitalein-
gang ausgeldst werden. Die Texte dieser Mel-
dungen konnen frei gewahlt werden.

31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle

31.02 Ext. Ereignis 1 Typ
31.03 Ext. Ereignis 2
Quelle

31.04 Ext. Ereignis 2 Typ
31.05 Ext. Ereignis 3
Quelle

31.06 Ext. Ereignis 3 Typ

Zusétzliche
Stérungs-
quittierungen

Eine aktive Stérung kann tber 1/0O quittiert wer-
den: ein Impuls am gewahlten Eingang bedeutet
Quittierung.

Eine Stérung kann uber den Feldbus auch quit-
tiert werden, wenn Stérungen manuell quittie-
ren nicht ausgewahlt ist.

31.11 Stérungsquitt.Quelle

Quittierung mit der
Tastatur und...

Einstellung, von welcher Quelle die Stérung
manuell quittiert werden soll. Beachten Sie, dass
dieses Untermeni nur aktiv ist, wenn Sie Stérun-

gen manuell quittieren ausgewahlt haben.

31.11 Stérungsquitt. Quelle
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wacht werden. Wenn ein Signal voreingestellte
Grenzwerte Uberschreitet, wird eine Stérungs-
oder Warnmeldung ausgegeben. Die vollstandi-
gen Einstellungen enthalt Parametergruppe 32
Uberwachung auf Seite 242.

Menii-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Stérungen Quittiert Stérungen automatisch. Weitere Infor- |37.12 Wahl fiir autom.
automatisch mationen enthalt Abschnitt Automatische Quittie-|Quitt )
quittieren rung von Stérungen auf Seite 141. ZZ;:nAnzahl Wiederho-
31.15 Wiederholzeit
gesamt
31.16 Verzdgerungszeit
Uberwachung Sie kénnen drei Signale auswahlen, die Gber- 32.01 Uberwachungssta-

tus

32.05 Uberw. 1 Funktion
32.06 Uberw. 1 Reaktion
32.07 Uberw. 1 Signal
32.09 Uberw. 1 Unter-
grenze

32.10 Uberw. 1 Ober-
grenze

32.11 Uberw. 1 Hysterese

32.25 Uberw. 3 Funktion
32.26 Uberw. 3 Reaktion
32.27 Uberw. 3 Signal
32.29 Uberw. 3 Unter-
grenze

32.30 Uberw. 3 Ober-
grenze

32.31 Uberw. 3 Hysterese

Blockierschutz

Der Frequenzumrichter kann einen blockierten
Motor erkennen und dann automatisch eine Stor-
oder Warnmeldung anzeigen.

Die Blockierbedingung wir erkannt, wenn:

« der Strom hoch ist (liber einem bestimmten %-
Satz des Motornennstroms) und

« die Ausgangsfrequenz (Skalarregelung) oder
Motordrehzahl (Vektorregelung) unter einem
bestimmten Grenzwert liegt und

« die oben genannten Bedingungen sind fiir eine
bestimmte Mindestdauer wahr

31.24 Mot.-Blockierfunk-
tion

31.25 Blockierstrom-
grenze

31.26 Blockierdrehzahl-
grenze

31.27 Blockierfrequenz-
grenze

31.28 Blockierzeit

Timer-Funktionen

Ermdglicht zeitgesteuerte Funktionen des Fre-
quenzumrichters zu verwenden. Die vollstandi-
gen Einstellungen enthalt Parametergruppe 34
Timer-Funktionen auf Seite 249.

34.100 Zeitgesteuerte
Funktion 1

34.101 Zeitgesteuerte
Funktion 2

34.102 Zeitgesteuerte
Funktion 3

34.11 Timer 1 Konfigura-
tion

34.12 Timer 1 Startzeit
34.13 Timer 1 Dauer ...
34.44 Timer 12 Konfigura-
tion

34.45 Timer 12 Startzeit
34.46 Timer 12 Dauer
34.111 Quelle Extra-Zeit-
Aktivierung

34.112 Boost-Zeit Dauer
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Menu-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Kundeneinstellungen |Dieses Untermenl ermdglicht, verschiedene vor-|96.77 Param.satz
eingestellte Parametersitze zu erstellen, und  [Speich-/laden

zwischen diesen einfach umzuschalten. Weitere fuim Parametersatz Sta-
Infon_'_manoner?_uber kunc_ienspezmsche Parame- |g6 15 param.satz 1/O-
tersatze enthalt Abschnitt Benutzer-Parameter-  |Modus Eing.1

sétze auf Seite 146.

Uhr, Region, Anzeige

Lokal¢ ™ ACS480 =0.0Hz

Uhr, Region, Anzeige

Sprache

Datum & Uhrzeit 2

Einheiten 2

Antriehsname AL3480

Kontakt-Info in Stérungsanzeige Aus »
Zuriick na:04 Auswiihlen

Das Untermenil Uhr, Region, Anzeige enthalt die Einstellungen fir die Auswahl von
Sprache, Datum und Uhrzeit, Display-Einstellungen (z. B. Helligkeit) und Einstellung
fur die Anzeige von Informationen auf dem Display.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen Uber die verfligbaren Auswahl-
kriterien im Men( Uhr, Region, Anzeige.

Menu-Auswahl Beschreibung Einstellbare
Parameter
Sprache Anderung der Sprache der Bedienpanel-Anzeige |96.01 Auswahl Sprache

Beachten Sie, dass die Sprache aus dem Frequen-
zumrichter geladen wird und einige Zeit dauert.

Datum und Uhrzeit |Einstellung der Uhrzeit, des Datums und der Anzei-

geformate.
Einheiten Auswahl der Einheit der Parameter zur Anzeige der
Leistung, der Temperatur und des Drehmoments.
Antriebsname: Der hiermit eingestellte Antriebsname wird bei laufen-

dem Betrieb in der Statuszeile im Display oben ange-
zeigt. Wenn mehrere Frequenzumrichter an das
Bedienpanel angeschlossen sind, kann uber den
Antriebsnamen jeder Frequenzumrichter eindeutig
identifiziert werden. Er kennzeichnet auch die Bac-
kups, die fur die Frequenzumrichter erstellt wurden.

Kontakt-Info in Eingabe eines festen Textes, der bei Stérungen
Stérungsanzeige angezeigt wird (z.B. wer bei einer Stérung gerufen
werden muss).

Bei Auftreten einer Stérung wird diese Information
auf dem Panel-Display angezeigt (zusatzlich zur
Anzeige der Stérmeldung).
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Menii-Auswahl Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Display- Einstellungen von Helligkeit, Kontrast und Display-
Energieeinsparung oder Schwarz/WeilR-Umkehrung.

Einstellungen

In Listen anzeigen  |Anzeigen oder Verbergen der numerischen IDs von:

* Parametern und Gruppen
* Optionslisten-Punkten
+ Bits

» Gerate in Optionen > Antrieb auswahlen

Anzeige von Pop-up- |Aktiviert oder deaktiviert Pop-up-Anzeigen flr
Anzeigen flr Sperren |Sperren, wenn Sie zum Beispiel versuchen, den
Frequenzumrichter zu starten, der Start aber

gesperrt ist.

Auf Werkseinstellung zuriicksetzen
Lokal< ™ ACS480 *00Hz

Reset auf Werkseinstellungen —_—

Ulﬂeset d. La\,routs der Startansmht
wafeset der Mon-HvW-Parameter
WAFeset aller Feldbuseinstellungen
Ulﬂeset der Maotor- u. |D-Lauf-Daten

Zuruck 16:00 l Auswihlen

Im Untermeni Auf Werkseinstellung zuriicksetzen kénnen Sie Parameter und

andere Einstellungen zurlicksetzen.

Menii-Auswahl Beschreibung

Einstellbare
Parameter

rungen und Zurlck- |nisprotokollen.
setzen von
Ereignisprotokollen

Quittieren von Sto-  |Ldscht alle Meldungen in den Stérungs- und Ereig-

96.51 Stér-/Ereign.spei-
cher I6sch

Zurlicksetzen des
Layouts der Startan-
sicht

Setzt das Layout der Startansicht auf die Anzeige
der Standard-Parameter des benutzten Rege-
lungsmakros zuriick.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset
der Startansicht
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Menii-Auswahl

Beschreibung

Einstellbare
Parameter

Zuriicksetzen von
Nicht-Hardware-
Parametern

Setzt alle &nderbaren Parameterwerte auf ihre
Standardwerte zuriick, mit Ausnahme von

» Motordaten und ID-Lauf-Ergebnissen

« Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule

« Kunden-Texten, wie kundenspezifische Warn-
und Stérmeldungen und des Antriebsnamens

 Einstellungen der Bedienpanel-/PC-Kommunika-
tion

» Feldbusadapter-Einstellungen

* Auswahl des Regelungsmakros und der damit
voreingestellten Parameter

« Parameter 95.02 HW-Optionen Wort 1 und die
damit differenzierten Standardwerte.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl einge-
schr. Werkseinstellung

Zuriicksetzen aller
Feldbus-Einstellun-
gen

Setzt alle Feldbus- und darauf bezogene Kommu-
nikationseinstellungen auf ihre Standardwerte.
Hinweis: Die Feldbus-, Bedienpanel und PC-Tool-
Kommunikation werden wahrend des Zurlickset-
zens unterbrochen.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset
aller Feldbuseinstellun-
gen

Motordaten und ID-
Lauf-Ergebnisse

Setzt alle Motornenndaten und Motor-ID-Lauf-
Ergebnisse auf Standardwerte zurtick.

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset

. der Motordaten
zurlicksetzen
Alle Parameter Alle anderbaren Parameterwerte werden auf ihnre |96.06 Parameter
zuriicksetzen Standardwerte zuriickgesetzt, auRer Restore, Auswahl Alles

» Kunden-Texte, wie z.B. kundenspezifische Warn-
und Stoérmeldungen und der Antriebsname

* Auswahl des Regelungsmakros und der damit
voreingestellten Parameter

» Parameter 95.02 HW-Optionen Wort 1 und die
damit getroffenen verschiedenen Standardein-
stellungen.

» Gruppe49 Bedienpanel-Kommunikation Para-
meter.

I6schen

Kunden-Texte zurtic-
ksetzen

Setzt alle Kunden-Texte auf Standardwerte, ein-
schliellich des Antriebsnamens, der Kontakt-Infor-

96.06 Parameter
Restore, Auswahl Reset

) . . der Benutzertexte
mationen und kundenspezifischer Stérungs- und
Warnungstexte.
Alles auf Werksein- |Setzt alle Antriebsparameter und Einstellungen auf [96.06 Parameter
stellung zuriickset- |die urspriinglichen Werkseinstellungswerte, auer |festore, Auswahl Alles
9 prung 9 ! auf Werkseinstellungen

zen

* Parameter 95.02 HW-Optionen Wort 1 und die
damit implementierten differenzierten Standard-
werte.
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I/0 Menii
Lokal® €™ ACS4E0 00 Hz
E/A

DIz 1 Orehrichtung »
DI3: 0 An mehreren Platzen henutze »
DI4: 0 An mehreren Platzen henutzt »
O15: 0 Umnschalten auf Rampensat., »

Zuriick 1549 Auswahlen

Zum Aufrufen des Menis I/O von der Startansicht wahlen Sie Menii - I/0.

Stellen Sie mit den Einstellungen im Menu /O sicher, dass die aktuelle E/A-Verdrah-
tung mit den E/A-Einstellungen des Regelungsprogramms Ubereinstimmt. Es beant-
wortet folgende Fragen:

»  Wofur wird jeder Eingang benutzt?
» Welches ist die Funktion der Ausgange?

Im Meni /0O enthélt jede Zeile die folgende Information:
* Anschlussname und Nummer

» Elektrischer Status

» Logische Bedeutung des Frequenzumrichters

Fir jede Zeile gibt es ein Untermen( mit weiteren Informationen zu den MenUpunkten
und lhren Anderungen der E/A-Anschliisse.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen tber die Inhalte der verschie-
denen Untermenis, die im Menu /O verfligbar sind.

Menii-Auswahl (Beschreibung

DI1 Dieses Untermenii listet die Funktionen auf, die DI1 als Eingang verwenden.
DI2 Dieses Untermenli listet die Funktionen auf, die DI2 als Eingang verwenden.
DI3 Dieses Untermendi listet die Funktionen auf, die DI3 als Eingang verwenden.
Dl4 Dieses Untermenli listet die Funktionen auf, die D14 als Eingang verwenden.
DI5 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die DI5 als Eingang verwenden.
DI6 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die DI6 oder den FI als Eingang

verwenden. Der Anschluss kann als Digitaleingang oder Frequenzeingang
benutzt werden.

Al1 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die Al1 als Eingang verwenden.

Al2 Dieses Untermenti listet die Funktionen auf, die Al2 als Eingang verwenden.

RO1 Dieses Untermenti listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 1
gehen.

RO2 Dieses Untermend listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 2 gehen

RO3 Dieses Untermenti listetet auf, welche Informationen an Relaisausgang 3 gehen

AO1 Dieses Unterment listetet auf, welche Informationen an AO1 gehen.

AO2 Dieses Untermenti listetet auf, welche Informationen an AO2 gehen.
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Diagnose-Menii

Lokald (™ ACS480 =0.0Hz

Diagnose

Grenzwertstatus

Furiick 1E:ﬁD“ Auswiihlen

Das Menu Diagnose rufen Sie Uber die Startansicht mit Auswahl Menii - Diagnose

auf.

Das Meni Diagnose enthalt Diagnose-Informationen, wie Stérungen und Warnun-
gen und hilft lhnen mégliche Probleme zu l6sen. Verwenden Sie dieses Menu, um
sicherzustellen, dass der Antrieb korrekt funktioniert.

Die folgende Tabelle enthalt detaillierte Informationen iber die Inhalte der verschie-
denen Ansichten, die im Menu Diagnose verfligbar sind.

Menii-Auswahl

Beschreibung

Start, Stopp, Sollwert
Zusammenfassung

Die Ansicht zeigt, von welchen Quellen der Antrieb aktuell die Start- und
Stoppbefehle und den Sollwert empféngt. Die Ansicht wird in Echtzeit
aktualisiert.

Wenn der Antrieb nicht wie erwartet startet oder stoppt oder nicht mit der
richtigen Drehzahl 1auft, kénnen Sie mit dieser Ansicht ermitteln, von wel-
chen Quellen die Steuerbefehle kommen.

Grenzwertstatus

Diese Ansicht zeigt die Grenzwerte, die aktuell fiir den Betrieb gelten.

Wenn der Antrieb nicht mit der gewlinschten Drehzahl lauft, kdnnen Sie
mit dieser Ansicht ermitteln, welche Grenzwerte aktiv sind.

Aktive Stérungen

Diese Ansicht zeigt die aktiven Stérungen an und bietet Informationen zur
Behebung und Quittierung.

Aktive Warnungen

Diese Ansicht zeigt die aktuell aktiven Warnungen an und bietet Informa-
tionen zur Behebung und Quittierung.

Aktive Sperren

Diese Ansicht zeigt die aktuell aktiven Startsperren an und bietet Informa-
tionen zur Aufhebung der Sperren.

Stoérungs- und
Ereignisprotokoll

Diese Ansicht enthélt eine Liste der Stérungen, Warnungen und anderer
Ereignisse, die im Antrieb aufgetreten sind.

Feldbus Diese Ansicht enthalt Statusinformationen und an den Feldbus gesen-
dete sowie vom Feldbus empfangene Daten fir die Stérungssuche.
Lastprofil Diese Ansicht enthalt Statusinformationen uber die Lastverteilung (d.h.

die Dauer der Laufzeit des Antriebs bei jedem einzelnen Lastpegel) und
die Spitzenlastpegel.
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Regelungsmakros

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die bestimmungsgemafle Verwendung, der Betrieb und die
Standardanschlisse der Applikationen beschrieben. Am Ende des Kapitels finden
Sie Tabellen, die die Parameter-Standardwerte enthalten, die nicht bei allen Makros
gleich sind.

Allgemein

Applikationsmakros sind Satze von Standard-Parameterwerten, die als Regelungs-
konfiguration fur bestimmte Applikationen geeignet sind. Bei der Inbetriebnahme des
Antriebs wahlt der Benutzer typischerweise das am besten geeignete Applikati-
onsmakro als Startpunkt, dann nimmt er die notwendigen Anderungen vor, um den
Frequenzumrichter an die Applikation anzupassen. Dadurch ergibt sich normaler-
weise eine sehr viel geringere Anzahl an Benutzeranpassungen im Vergleich zur her-
kdmmlichen Programmierung eines Frequenzumrichters.

Hinweis: Die meisten Makros verwenden EAs, die nur bei installiertem EA-Modul
vorhanden sind. Wenn Sie dieses nicht einsetzen, wahlen Sie ein eingeschranktes
ABB-Makro oder andern Sie die Standardverwendung der EAs durch Parameter.

Die Regelungsmakros kénnen im Menl Grundeinstellungen ausgewahlt werden.
Menii - Grundeinstellungen - Makro oder mit Parameter 96.04 Makroauswahl
(Seite 324).
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Hinweis: Alle Makros sind flr die Skalarrege-
lung voreingestellt, mit Ausnahme des Makros
ABB Standard, das in zwei Versionen existiert.
Wenn Sie die Vektorregelung verwenden méch-
ten, ist Folgendes erforderlich:

« Wahlen Sie das Makro.

* Prifen Sie die Nenndaten des Motors.
Menii - Grundeinstellungen - Motor -
Nenndaten.

M [dentification run

Check motor limits

These mator limits apply to vectar
contral, Adjust the values if needed:

Minirurn speed
Maximum speed
Maximum current

| E—

-1500.00 rprm -
1500.00 rpm »
324 Aw

Back 1602

Mext

+ Andern Sie den Motor-Regelmodus auf Vektor. Menii - Grundeinstellungen -
Motor - Betriebsart, und folgen Sie den Anweisungen (siehe Abbildung rechts).
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Makro ABB Standard

Dies ist das Standard-Makro. Es bietet eine 2-Draht E/A-Konfiguration mit drei Kon-
stantdrehzahlen fiir allgemeine Antriebsaufgaben. Ein Signal wird zum Starten und
Stoppen des Motors benutzt und ein anderes zur Auswahl der Drehrichtung. Das
Makro ABB Standard verwendet die Skalarregelung; fir die Vektorregelung benutzen
Sie das Makro ABB Standard (Vektor) auf Seite 67.

Dieses Makro verwendet EAs, die nur bei installiertem EA-Modul vorhanden sind.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro ABB Standard

Referenzspannungs- und Analogeingange und - | E/A in Basisein-
ausgidnge heit verfiigbar
1..-10 kOhm 1 SCR_[Steuerkabel-Schirm
2 Al1 Ausgangsfrequenz-Sollwert: 0...10 V
3 AGND [Masse Analogeingangskreis
4 +10 V_ |Referenzspannung 10V DC
5 Al2 Nicht konfiguriert
6 AGND |Masse Analogeingangskreis
7 AO1 Ausgangsfrequenz: 0...20 mA
8 AO2 Motorstrom: 0...20 mA
9 AGND |Masse Analogausgangskreis
Max. X2 und X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dls
500 Ohm +24 V| Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA X
DGND | Masse Hilfsspannungsausgang fiir Dis X
DCOM [Masse alle Digitaleingange X
DI1 Stopp (0) / Start (1) X
DI2 Vorwirts (0) / riickwarts (1) X
DI3  |Auswahl Konstantfrequenz”
D4 |Auswahl Konstantfrequenz”
DI5 |Rampensatz 1 (0) / Rampensatz 2 (1)
DI6 Nicht konfiguriert
5) X6, X7, X8 Relaisausgang
RO1C Betriebsbereit X
S RO1A :1 250 VAC/30VDC X
KHH ROTB |- 24 x
RO2C Lauft
b4 RO2A :x 250 VAC/30VDC
KII [ H RO2B [ 2A
RO3C Stoérung (-1)
S RO3A :1 250 VAC/30VDC
<+ RO3B > 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapi-
A- tel Steuerung tber die integrierte Feldbus-
DGND | Schnittstelle auf Seite 395.
_ TERM | Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter
Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND | Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werk- X
35 ouT seitig vorverdrahtet. Beide Kreise missen fir den X
4) E Start des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel
36 IN1 Sicher abgeschaltetes Drehmoment I6schen im X
37 IN2 Hardware-Handbuch des Antriebs. X
X11 Redundanz-Hilfsspannungsausgang
42 +24 V | Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
Siehe Hinweise auf 43 DGND | Masse flr Hilfsspannu_r_'ngsausgang
der nachsten Seite. 44 DCOM [Masse alle Digitaleingadnge
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:

1) Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Konstantfrequen-
zen oder Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert.

DI3 DI4 Funktion/Parameter
0 0 Setzen der Frequenz Gber Al1
1 0 28.26 Konstantfrequenz 1

0 1 28.27 Konstantfrequenz 2

1 1 28.28 Konstantfrequenz 3

2) Siehe Menii - Grundeinstellungen - Rampen oder Parametergruppe 28 Fre-
quenz-Sollwert.
DI5 [Rampensatz |Parameter

0 |1 28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1
28.73 Freq.Verzégerungszeit 1
1 12 28.74 Freq.Beschleunigungszeit 2

28.75 Freq.Verz6gerungszeit 2

3) Den aufieren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

4) Werksseitig mit Steckbrticken verbunden.

5) Verwenden Sie fur Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.
Eingangssignale

* Analoger Frequenz-Sollwert (Al1)
 Start/Stopp-Auswahl (DI1)

» Vorwarts/rickwarts (DI2)

* Auswahl Konstantdrehzahl (DI3, DI4)
* Rampensatzauswahl (DI5)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

* Relaisausgang 3: Stérung (-1)
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Makro ABB Standard (Vektor)

Das Makro ABB Standard (Vektor) verwendet die Vektorregelung; sonst ist es dem
Makro ABB Standard vergleichbar. Es bietet eine allgemeine 2-Draht-E/A-Konfigura-
tion mit drei Konstantdrehzahlen. Ein Signal wird zum Starten und Stoppen des
Motors benutzt und ein anderes zur Auswahl der Drehrichtung. Zur Aktivierung des
Makros wahlen Sie es im Meni Grundeinstellungen aus oder stellen Sie Parameter
96.04 Makroauswahl auf ABB Standard (Vektor) ein.

Dieses Makro verwendet EAs, die nur bei installiertem EA-Modul vorhanden sind.
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Standard-Steueranschliisse fiir das Makro ABB Standard (Vektor)

Referenzspannungs- und Analogeingédnge und -

E/A in Basisein-

ausgénge heit verfiigbar
1,10 kOhm, SCR [ Steuerkabel-Schirm
A1 |Ausgangsdrehzahl-Sollwert: 0...10 V')
AGND | Masse Analogeingangskreis
+10V__|Referenzspannung 10V DC
AlI2 Nicht konfiguriert
AGND | Masse Analogeingangskreis
AO1 Ausgangsfrequenz: 0...20 mA
AO2 Motorstrom: 0...20 mA
AGND |Masse Analogausgangskreis
Max n =
Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dis
+24 V | Hilfsspannungsausgang +24 VDC, max. 250 mA X
DGND | Masse Hilfsspannungsausgang fiir Dis X
DCOM | Masse alle Digitaleingénge X
" DI1 Stopp (0) / Start (1) X
" DI2 Vorwirts (0) / riickwarts (1) X
" DI3 Festdrehzahl 17
—" DI4 __ |Festdrehzahl 27
e DI5 [Rampe 1(0)/Rampe 2 (1)*/
5 L DI6__ |Nicht konfiguriert
1 ringe
RO1C Betriebsbereit X
ﬂ 250 VAC/30VDC X
! 2A X
Lauft
{| 250 VAC/30VDC
- 2A
Storung (-1)
{| 250 VAC/30VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Interne Modbus RTU (EIA-485), siehe Kapi-
30 A- tel Steuerung tiber die integrierte Feldbus-
31 DGND | Schnittstelle auf Seite 395.
TERM |Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND __|Funktion Sicher abgeschalt. Drehmoment. Werksei- X
35 ouT tig vorverdrahtet. Beide Kreise mussen fur den Start X
4) des Antriebs geschlossen sein. Siehe Funktion
E 36 IN1 Sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware- X
37 IN2 Handbuch des Frequenzumrichters. X
X1 Redundanz-
42 +24 V | Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
43 DGND | Masse fiir Hilfsspannungsausgang
44 DCOM |Masse alle Digitaleingénge
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Hinweise:

Klemmengréfen: 0,14...1,5 mm?

Anzugsmomente: 0,5 Nm (0,4 Ibf-ft).

Die Klemmen DGND, AGND und SGND sind intern an dasselbe Bezugspotenzial
angeschlossen.

Sollwert vom integrierten Bedienpanel.

1)Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Konstantdrehzah-
len oder Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert.

Den korrekten Regelungsmodus auf der Motordaten-Ansicht oder mit Parameter
99.04 Motor-Regelmodus auswahlen.

DI3 |DIl4 |Funktion/Parameter

0 0 Drehzahlsollwert durch Al1
1 0 22.26 Konstantdrehzahl 1
0 1 22.27 Konstantdrehzahl 2
1 1 22.28 Konstantdrehzahl 3

2) Siehe Menii - Grundeinstellungen - Rampen oder Parametergruppe 23 Dreh-
zahl-Sollwert-Rampen.

DI5 |Rampen-satz |Parameter
0 1 23.12 Beschleunigungszeit 1

23.13 Verzégerungszeit 1
1 2 23.14 Beschleunigungszeit 2

23.15 Verzégerungszeit 2

3) Den duReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fir die Steuerkabel erden. Den dufReren Kabelschirm des Kabels 360
Grad unter den Erdungsschellen des Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

“)\Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

%) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.
Eingangssignale

» Analoger Drehzahl-Sollwert (Al1)

» Auswabhl Start/Stopp (DI1)

» Vorwarts (0) / Rickwarts (1) (DI2)

* Drehzahlauswahl (DI3, DI4)

* Auswahl von Rampensatz 1 (0) / Rampensatz 2 (1) (DIO1)
Ausgangssignale

» Ausgangsfrequenz (AO1)

* Motorstrom (AO2)

» Betriebsbereit (0) / Nicht bereit (1) (DIO2)
» Keine Stérung [Stérung (-1)]
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Makro ABB begrenzt 2-Draht

Dieses Makro wird fir die begrenzte Zahl der EAs verwendet, die nur in der Basisein-
heit vorhanden sind.

Zur Aktivierung des Makros wéahlen Sie das Makro im Menl Grundeinstellungen
aus oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf ABB begrenzt 2-Draht ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das begrenzte ABB-Makro 2-Draht

X2, X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Digitaleingdnge
+24 V Hilfsspannungsausgang +24 VDC, max. 200 mA
DGND Masse Hilfsspannungsausgang fiir DIs
DCOM Masse alle Digitaleingdnge
" DI1 Stopp (0) / Start (1)
—" DI2 Drehzahl- (1) / Frequenzauswahl (2)
X6, X7, X8 Relaisausgdnge
RO1C .
P ROTA ﬂ Kei R;tl_e_nsausg?_ng 1 ]
2 3 I:] ROTB 1 eine Stérung [Stérung (-1)]
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND Funktion Sicher abgeschalt. Drehmoment.
85) ouT Werkseitig vorverdrahtet. Der Antrieb startet
1 E 36 IN1 nur, wenn beide STO-Schaltkreise geschlos-
37 IN2 sen sind.

Hinweise:
KlemmengroRen: 0,14...1,5 mm?2
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 Ibf-ft).

Die Klemmen DGND und SGND sind intern an dasselbe Bezugspotenzial ange-
schlossen.

1) Werksseitig mit Steckbrticken verbunden.
2) Verwenden Sie fir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale
+ Start/ Stopp (DI1)
» Ausgangsfrequenz oder Motordrehzahl-Sollwert (DI1)

Ausgangssignale
* Relaisausgang 1: Stérung (-1)
» Keine Stdérung [Stoérung (-1)]
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Dieses Makro wird verwendet, wenn der Antrieb mit Drucktasten gesteuert wird. Es bie-
tet drei Festdrehzahlen. Zur Aktivierung des Makros wahlen Sie es im Meni Grundein-
stellungen aus oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf 3-Draht ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro 3-Draht

Referenzspannungs- und Analogeingéange und -
ausgange

E/A in Basis-
einheit verfiig-
bar

1...10 kOhm

SCR

Steuerkabel-Schirm

All

Ext. Drehzahl-/[Frequenz-Sollw. 1: 0... 10 V7

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10 V DC

A2

Nicht konfiguriert

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...20 mA

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

oSN RWN=-

AGND

Masse Analogausgangskreis

Max.
500 Ohm

ungsausgang und programmierbare Digitaleingénge

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Hilfsspannungsausgang, Masse fiir DIs

DCOM

Masse alle Digitaleingdnge

DI1

Start (Impuls £ )

DI2

Stopp (Impuls V)

X |IX | X |X | X

DI3

Vorwirts (0) / riickwarts (1)

DI4

Konstantdrehz./-frequenz Auswahl?)

DI5

Konstantdrehz./-frequenz Auswahl?)

DI6

Nicht konfiguriert

X6, X7, X8 Relaisausgang

RO1C

Betriebsbereit

RO1A

250 VAC/30VDC

-

RO1B

2A

x

RO2C

Lauft

RO2A

250 VAC/30VDC

-

RO2B

2A

RO3C

Storung (-1)

RO3A

250 VAC/30VDC

=

RO3B

2A

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+

A-

Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel
Steuerung uber die integrierte Feldbus-

DGND

Schnittstelle, Seite 395.

SO0 TERM

Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

SGND

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werksei-

ouTt

tig vorverdrahtet. Beide Kreise missen fiir den Start

IN1

des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Sicher
abgeschaltetes Drehmoment I6schen im Hardware-

X4
s

IN2

Handbuch des Antriebs.

XXX [X

X11

Redundanz-Hilfsspannungsausgang

42 +24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

43 DGND

Masse flr Hilfsspannungsausgang

Siehe Hinweise auf 44 DCOM

Masse alle Digitaleingdnge

der nachsten Seite.
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 (0,4 Ibf-ft)

Hinweise:

) A1 wird bei Vektorregelung als Drehzahlsollwert benutzt.

2)Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp,

Sollwert - Konstantfrequenzen oder Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert.

Bei Vektorregelung: Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert -
Konstantdrehzahlen oder Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert.

DI4 |DI5 Funktion/Parameter
Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 0 Setzen der Frequenz Gber Al1 Setzen der Drehzahl Uber Al1
1 0 28.26 Konstantfrequenz 1 22.26 Konstantdrehzahl 1
0 1 28.27 Konstantfrequenz 2 22.27 Konstantdrehzahl 2
1 1 28.28 Konstantfrequenz 3 22.28 Konstantdrehzahl 3

3) Den 4uReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fir die Steuerkabel erden.

4) Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

5) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

» Analoger Drehzahl/Frequenz-Sollwert (Al1)

« Start, Impuls (DI1)

» Stopp, Impuls (DI2)

» Auswabhl der Drehrichtung (DI3)

» Auswahl der Konstantdrehzahl/-frequenz (Dl4, DI5)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

* Relaisausgang 3: Stérung (-1)
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Makro Drehrichtungswechsel

Dieses Makro bietet eine E/A-Konfiguration, bei der ein Signal den Motor in Drehrich-
tung vorwarts startet und ein anderes Signal den Motor in Drehrichtung riickwarts
startet. Zur Aktivierung des Makros wéahlen Sie es im Menu Grundeinstellungen aus
oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf Drehrichtungswechsel ein.

Standard-Steueranschlisse fiir das Makro Drehrichtungswechsel

1...10 kOhm

Referenzspannungs- und Analogeingénge und -
ausgénge

E/A in Basisein-
heit verfiigbar

SCR

Steuerkabel-Schirm

All

Externer Drehzahl-/Frequenz-Sollw. 1: 0...10 V

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10V DC

A2

Nicht konfiguriert

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...20 mA

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

©oOoNOOGORWN=

AGND

Masse Analogausgangskreis

nnungsausgang und programmierbare Dis

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Masse Hilfsspannungsausgang fiir DIs

DCOM

Masse alle Digitaleingédnge

DI1

Start vorwarts; wenn DI1 = DI2: Stop

DI2

Start riickwarts

X |IX | X X |X

DI3

Konstantdrehz./-frequenz Auswahl”)

DI4

Konstantdrehz./-frequenz Auswahl”)

DI5

Rampensatz 1 (0) / Rampensatz 2 (1)

DI6

Betrieb ist zuldssig; beim Wert 0 ist der
Betrieb untersagt.

X6, X7, X8 Relaisausgang

N

<H—H

RO1C

Betriebsbereit

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

4
N

LM

RO2C

Lauft

RO2A

250 VAC/30VDC

RO2B

2A

"o
37

Siehe Hinweise auf
der nachsten Seite.

e

RO3C

Storung (-1)

RO3A

250 VAC/30VDC

RO3B

dldd

—

2A

X5 EIA-485

Modbus RTU

B+

Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel

A-

Steuerung iber die integrierte Feldbus-

DGND

Schnittstelle auf Seite 395.

L ER

Bias-Widerstandsschalter f. serielle Datenverbindung

X4 Sicher a

bgeschaltetes Drehmoment (STO)

SGND

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werk-

ouT

seitig vorverdrahtet. Beide Kreise missen fiir den

IN1

Start des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel

IN2

Die Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment im
Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

XX | X | X

X11

Redundanz-Hilfsspannungsausgang

42 +24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

43 DGND

Masse fir Hilfsspannungsausgang

44 DCOM

Gemeinsame Masse fiir alle Digitaleingange
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)
Hinweise:

1)Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp,
Sollwert - Konstantfrequenzen oder Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert.

Bei Vektorregelung: Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert -
Konstantdrehzahlen oder Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert.

DI3 |Di4 Funktion/Parameter
Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 0 Setzen der Frequenz Gber Al1 Setzen der Drehzahl Uber Al1
1 0 28.26 Konstantfrequenz 1 22.26 Konstantdrehzahl 1
0 1 28.27 Konstantfrequenz 2 22.27 Konstantdrehzahl 2
1 1 28.28 Konstantfrequenz 3 22.28 Konstantdrehzahl 3

2)Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Menii - Grundeinstellungen - Rampen oder
Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert.

Bei Vektorregelung: Siehe Menii - Grundeinstellungen - Rampen oder Parameter-
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen.

DI5 |Rampen- Parameter
satz Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0o 1 28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1 | 23.12 Beschleunigungszeit 1
28.73 Freq.Verzégerungszeit 1 23.13 Verzégerungszeit 1
1 2 28.74 Freq.Beschleunigungszeit 2 | 23.14 Beschleunigungszeit 2
28.75 Freq.Verzb6gerungszeit 2 23.15 Verz6gerungszeit 2

3) Den &uReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

“\Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

5 Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

Analoger Drehzahl/Frequenz-Sollwert (Al1)
Startet den Motor vorwarts (DI1)

Startet den Motor ruckwarts (DI2)

Auswahl Konstantdrehzahl/-frequenz (DI3, DI4)
Auswahl Rampensatz (1 von 2) (DI5)
Startfreigabe (DI6)

Ausgangssignale

Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
Analogausgang AO2: Motorstrom
Relaisausgang 1: Startbereit
Relaisausgang 2: Lauft

Relaisausgang 3: Stoérung (-1)
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Makro Motorpotentiometer

Dieses Makro bietet die Mdglichkeit, die Drehzahl mit Hilfe von zwei Tasten einzustel-
len, oder eine kostengiinstige Schnittstelle zur SPS, die die Motordrehzahl nur mit
Digitalsignalen andert. Zur Aktivierung des Makros wahlen Sie es im Menu Grund-
einstellungen aus oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf Motorpoten-
tiometer ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro Motorpotentiometer

Referenzspannungs- und Analogeingédnge und - E/A in Basisein-
ausgénge heit verfiigbar
SCR [ Steuerkabel-Schirm
Al1 Nicht konfiguriert
AGND |Masse Analogeingangskreis
+10 V_|Referenzspannung 10V DC
Al2_ |Nicht konfiguriert
AGND |[Masse Analogeingangskreis
AO1 |Ausgangsfrequenz: 0...20 mA
AO2 |Motorstrom: 0...20 mA
T AGND |[Masse Analogausgangskreis
:3,) X2 und Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dls
+24 \V |Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND | Hilfsspannungsausgang, Masse fiir DIs
DCOM |Masse alle Digitaleingange
DI1  [Stopp (0) / Start (1)
DI2 |Vorwarts (0) /Riickwarts (1)
DI3__|Sollwert erhéhen™
DI4 [Sollwert verringern™
DI5 |Konstantfrequenz/-drehzahl 1%
DI6 | Startfreigabe; wenn 0, stoppt der Antrieb
X6, X7, X8 Relaisausgang
RO1C Betriebsbereit X
RO1A jk 250 VAC/30V DC
RO1B [ 2A X
RO2C Lauft
RO2A :L 250 VAC/30VDC
RO2B [ 2A
RO3C Storung (-1)
RO3A :1 250 VAC/30VDC
RO3B [ 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel
A- Steuerung dber die integrierte Feldbus-Schnitt-
DGND | stelle aufgSelte 395.
_ TERM |Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

34 SGND | Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werkseitig
35 OUT | vorverdrahtet. Beide Kreise missen fir den Start des
4) 36 INT Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Die Funktion

CoOoONOOORWN-

XXX [X[X

x

ST T

Sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Hand-
37 IN2 | buch des Frequenzumrichters.

X11 Redundanz-Hilfsspannungsausgang

42 +24 V| Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
Siehe Hinweise auf 43 DGND |Masse fiir Hilfsspannungsausgang

der nachsten Seite. 44 DCOM |Masse alle Digitaleingange

XX X X
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:

1) Wenn DI3 und DI4 beide aktiviert oder deaktiviert sind, bleibt der Frequenz-/Dreh-
zahl-Sollwert unverandert. Der aktuelle Frequenz/Drehzahl-Sollwert wird beim Stop-
pen und Abschalten gespeichert.

2)Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp,
Sollwert - Konstantfrequenzen oder Parameter 28.26 Konstantfrequenz 1.

Bei Vektorregelung: Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert -
Konstantdrehzahlen oder Parameter 22.26 Konstantdrehzahl 1.

3) Den 4uReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

“\Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

5) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

» Auswahl Start/Stopp (DI1)

* Auswahl Drehrichtung (DI2)

» Sollwert erhéhen (DI3)

» Sollwert verringern (DI4)

» Konstantfrequenz/-drehzahl 1 (DI5)
« Startfreigabe (DI6)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

* Relaisausgang 3: Stérung (-1)
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Makro Hand/Auto

Dieses Makro kann verwendet werden, wenn ein Umschalten zwischen zwei externen
Steuerungsgeraten erforderlich ist. Beide externe Steuergerate haben eigene Steuer-
und Sollwertsignale. Ein Signal wird zum Umschalten zwischen diesen zwei Steuerge-
raten benutzt. Zur Aktivierung des Makros wahlen Sie es im Meni Grundeinstellun-
gen aus oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf Hand/Auto ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro Hand/Auto

53;;?:;:pannungs und Analogeingédnge und eliiliﬁelirézgglusg_
SCR | Steuerkabel-Schirm

Al1 | Ausgang Drehz.-/Freq.-Sollwert (Hand): 0...10 V
AGND |Masse Analogeingangskreis
+10V_|Referenzspannung 10V DC

Al2 | Ausgang Drehz.-/Freq.-Sollwert (Auto): 4...20 mA )
AGND |Masse Analogeingangskreis

AO1 |Ausgangsfrequenz: 0...20 mA

AO2 |Motorstrom: 0...20 mA
Max AGND |Masse Analogausgangskreis
500 Ohm X2 und X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare DIs
+24V |Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND | Hilfsspannungsausgang, Masse fiir Dls
DCOM |Masse alle Digitaleingénge

DI1_|Stopp (0) / Start (1) (Hand)

DI2 |Vorwirts (0) / Riickwérts (1) (Hand)

DI3 |Hand-Steuerung (0) / Automatik-

DI4 | Startfreigabe; wenn 0, stoppt der Antrieb

DI5 |Vorwirts (0) / Riickwarts (1) (Auto)

DI6 | Stopp (0) / Start (1) (Auto)
X6, X7, X8 Relaisausgang

RO1C Betriebsbereit X
S RO1A :L 250 VAC/30VDC
1A —
~

H RO1B 2A x
LM

CoO~NOOGEWN=

XXX [X X

x

RO2C Lauft
RO2A : 250 V AC /30 V DC
o~ RO2B [ 2A

RO3C Stérung (-1)
S RO3A 4: 250 V AC /30 V DC
— RO3B 2A

X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ |Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapi-
A- |tel Steuerung lber die integrierte Feldbus-
DGND | Schnittstelle auf Seite 395.
_ TERM | Bias-Widerstandsschalter f. serielle Datenverbindung
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND | Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werk-
) 36 OUT | seitig vorverdrahtet. Beide Kreise mussen fur den

w

Start des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel
37 IN1 Die Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment
38 IN2 |im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

X11 Redundanz-Hilfsspannungsausgang
42 +24 \/ |Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

Siehe Hinweise auf 43 DGND | Masse fiir Hilfsspannungsausgang

der nachsten Seite. 44 DCOM |Masse alle Digitaleingénge

XX | X [X
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:

") Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisungen.

Informationen zur Verwendung von Sensoren, die Uber den Hilfsspannungsausgang
des Frequenzumrichters gespeist werden, enthalt Kapitel Elektrische Installation,
Abschnitt Anschlussbeispiele von 2-Draht- und 3-Draht-Sensoren im Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters.

2) Den 4uferen Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fir die Steuerkabel erden.

S)Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

4) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

» Zwei-Drehzahl/Frequenz Analog-Sollwert (Al1, Al2)
» Auswahl Steuerort (Hand oder Auto) (DI3)

* Auswabhl Start/Stopp, Hand (DI1)

» Auswahl Drehrichtung, Hand (DI2)

» Auswabhl Start/Stopp, Auto (DI6)

» Auswahl Drehrichtung, Auto (DI5)

» Startfreigabe (DI4)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

* Relaisausgang 3: Stérung (-1)
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Makro Hand/PID

Dieses Makro steuert den Antrieb mit dem integrierten Prozessregler (PID). Zusatzlich
hat dieses Makro einen zweiten Steuerplatz fiir die direkte Steuerung der Drehzahl/Fre-
quenz. Zur Aktivierung des Makros wahlen Sie es im Menl Grundeinstellungen aus
oder stellen Sie Parameter 96.04 Makroauswahl auf Hand/PID EIN.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro Hand/PID

Referenzspannungs- und Analogeingédnge und - | E/A in Basisein-
ausgénge heit verfiigbar
SCR | Steuerkabel-Schirm
Al Ext. Hand-Sollw. oder Ext. PID-Sollw.: 0...10 V)
AGND |Masse Analogeingangskreis
+10V_ |Referenzspannung 10V DC
A2 [Proz.regler Istwert: 4...20 mA ?
AGND |Masse Analogeingangskreis
AO1 |Ausgangsfrequenz: 0...20 mA
AO2 |Motorstrom: 0...20 mA
AGND |Masse Analogausgangskreis
X2 und X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dls
+24 \/ |Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
DGND |Masse Hilfsspannungsausgang fiir DIs
DCOM |Masse alle Digitaleingange
DI1 | Stopp (0) / Start (1) Hand
DI2 |Auswahl Hand (0) / PID (1)
DI3 | Auswahl Konstantfrequenz
DI4 |Auswahl Konstantfrequenz®)
DI5 | Startfreigabe; wenn 0, stoppt der Antrieb
DI6 | Stopp (0) / Start (1) PID
X6, X7, X8 Relaisausgang
RO1C
RO1A
RO1B
RO2C
RO2A
RO2B
RO3C Storung (-1)
RO3A 250 VAC/30VDC
RO3B [ 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapi-
A- tel Steuerung (ber die integrierte Feldbus-
DGND | Schnittstelle auf Seite 395.
_ TERM | Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND | Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werk-
5) E 35 OUT | seitig vorverdrahtet. Beide Kreise missen fir den

1...10 kOhm

OWoOO~NOOOAWN=

Max.
500 Ohm

XX X | X [x

3)

Betriebsbereit X
250 VAC/30VDC
2A X
Lauft

250 VAC/30V DC
2A

x

N

J |l

Ne |4

S

i

dldid

Start des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel
36 IN1 Die Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment
37 IN2 im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

X10 Redundanz-Hilfsspannungsausgang
42 +24 \/ | Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

Siehe Hinweise auf 43 DGND |Masse fiir Hilfsspannungsausgang

der nachsten Seite. 44 DCOM |Masse alle Digitaleingange

X [X X |x
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:

" Hand: 0...10 V -> Frequenzsollwert.
PID: 0...10 V -> 0...100% PID Sollwert.

2) Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisungen.

Informationen zur Verwendung von Sensoren, die Uber den Hilfsspannungsausgang
des Frequenzumrichters gespeist werden, enthalt Kapitel Elektrische Installation,
Abschnitt Anschlussbeispiele von 2-Draht- und 3-Draht-Sensoren im Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters.

3) Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp,

Sollwert - Konstantfrequenzen oder Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert.:

DI3 |DI4 |Betrieb (Parameter)

0 |0 |Setzen der Frequenz Uber Al1
1 0 |28.26 Konstantfrequenz 1

0 1 28.27 Konstantfrequenz 2

1 1 28.28 Konstantfrequenz 3

4) Den auReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des

Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.
S)Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

6) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

* Analog-Sollwert (Al1)

* Prozessregler-Istwert (Al2)

* Auswahl Steuerplatz (Hand oder PID) (DI2)
» Auswahl Start/Stopp, Hand (DI1)

» Auswahl Start/Stopp, PID (DI6)

» Auswahl Konstantfrequenz (DI3, DI4)

» Startfreigabe (DI5)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
» Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

» Relaisausgang 3: Stérung (-1)



Makro PID
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Dieses Makro bietet Parametereinstellungen fiir Systeme mit geschlossenem Regel-
kreis wie die Druckregelung, Durchflussregelung usw. Zur Aktivierung des Makros
wahlen Sie es im Meni Grundeinstellungen aus oder stellen Sie Parameter 96.04

Makroauswahl auf PID ein.

Standard-Steueranschlisse fiir das Makro Prozessregelung (PID)

1...10 kOhm

OWoO~NOOORLWN=

Referenzspannungs- und Analogeingange und

-ausgang

e

E/A in Basisein-
heit verfiigbar

SCR

Steuerkabel-Schirm

Al

Externer PID-Sollwert: 0...10 V

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10V DC

Al2

Proz.regler Istwert: 4..20 mA )

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...20 mA

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

AGND

Masse Analogausgangskreis

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Masse Hilfsspannungsausgang fiir DIs

DCOM

Masse alle Digitaleingange

DI1

Stopp (0) / Start (1) PID

XXX [X [X

DI2

Interne Sollwertauswahl 1°

DI3

Interner Sollwert 2°)

Di4

Konstantfrequenz 1%

DI5

Startfreigabe; wenn 0, stoppt der Antrieb

DI6

Nicht konfiguriert

X6, X7, X8 Relai

gang

RO1C

Betriebsbereit

RO1A

250 VAC/30V DC

RO1B

2A

x

RO2C

Lauft

RO2A

250 VAC/30V DC

RO2B

2A

RO3C

Stoérung (-1)

RO3A

didid

250 VAC/30VDC

RO3B

2A

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+

Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapi-

A-

tel Steuerung dber die integrierte Feldbus-

X4

DGND

Schnittstelle auf Seite 395.

INSIO0NN TERV

Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

SGND

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werk-

ouT

seitig vorverdrahtet. Beide Kreise missen fir den
Start des Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel

IN1

Sicher abgeschaltetes Drehmoment I6schen im

S)E

IN2

Hardware-Handbuch des Antriebs.

XX | X [X

Siehe Hinweise auf
der néchsten Seite.

X11
42
L X]
44

Redundanz-Hilfsspannungsausgang

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Hilfsspannungsausgang, Masse

DCOM

Masse alle Digitaleingange
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:

") Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisungen.

Informationen zur Verwendung von Sensoren, die Uber den Hilfsspannungsausgang
des Frequenzumrichters gespeist werden, enthalt Kapitel Elektrische Installation,
Abschnitt Anschlussbeispiele von 2-Draht- und 3-Draht-Sensoren im Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters.

2)Wenn eine Konstantfrequenz aktiviert ist, hat diese Vorrang vor dem Sollwert des
Prozessreglerausgangs.

3) Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1 und 40.20 Satz 1 Int. Setz-
wert Auswahl 2 Quellentabelle.

Quelle geman Quelle geman Interner Sollwert ist aktiv.
Par. 40.19 Par. 40.20
DI2 DI3
0 0 Sollwertquelle: Al1 (Par. 40.16)
1 0 1 (Parameter 40.21)
0 1 2 (Parameter 40.22)
1 1 3 (Parameter 40.23)

4) Den auBeren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

5)Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

6) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.

Eingangssignale

* Analog-Sollwert (Al1)

» Prozessregler-Istwert (Al2)

» Auswahl Start/Stopp, PID (DI1)
» Konstanter Sollwert 1 (DI2)

» Konstanter Sollwert 2 (DI3)

» Konstante Frequenz 1 (DI4)

+ Startfreigabe (DI5)

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:
* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Startbereit

* Relaisausgang 2: Lauft

* Relaisausgang 3: Stérung (-1)
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Makro PFC (Pumpen- und Liifterregelung)

Pumpen- und Lifter-Steuerungs-/Regelungslogik fur die Regelung mehrerer Pumpen
oder Lufter Uber die Relaisausgange des Frequenzumrichters. Zur Aktivierung des
Makros wahlen Sie es im Meni Grundeinstellungen aus oder stellen Sie Parameter

96.04 Makroauswahl auf PFC ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das Makro PFC

Referenzspannung und Analogeingang und -ausgang

E/A in Basisein-
heit verfiigbar

1...10 kOhm SCR

Steuerkabel-Schirm

All

Prozess-Sollw.-Quelle: 0...10 V

AGND

Masse Analogeingangskreis

+10V

Referenzspannung 10V DC

Al2

Proz.regler Istwert: 4..20 mA 7

AGND

Masse Analogeingangskreis

AO1

Ausgangsfrequenz: 0...20 mA

AO2

Motorstrom: 0...20 mA

OWoO~NOOARLWN=

AGND

Max.

Masse Analogausgangskreis

500 Ohm

X2 & X3 Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dls

+24 V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

DGND

Hilfsspannungsausgang, Masse fiir DIs

DCOM

Masse alle Digitaleingange

DI1

Stopp (0) / Start (1) (EXT1)

DI2

Betrieb zulissig; wenn der Wert 0 ist, endet die Ubertragung

XXX [X X

DI3

Nicht konfiguriert

Dl4

Nicht konfiguriert

DI5

Nicht konfiguriert

DI6

Stopp (0) / Start (1) (EXT2)

X6, X7, X8 Relaisau

sgang

RO1C

Lauft

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

N

2A

x

RO2C

Storung (-1)

250 VAC/30VDC

L
RO2A
[ -

RO2B

N

2A

RO3C

PFC2 (der 2. Motor = der erste

RO3A

Sy

Hilfsmotor)

RO3B

:

dld|d

250 VAC/30VDC

X5 EIA-485 Modbus RTU

B+

Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel

A-

DGND

Steuerun%uber die integrierte Feldbus-Schnitt-
stelle auf Seite 395.

[NSHO0NN TERV

Serielle Datenverbindung Abschluss-Schalter

X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

34 SGND

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werkseitig

vorverdrahtet. Beide Kreise miissen fiir den Start des

Antriebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Sicher abge-
schaltetes Drehmoment I6schen im Hardware-Handbuch

35 ouT
3) E 36 IN1
37 IN2

des Antriebs.

XX | X [X

Redundanz-Hilfsspannungsausgang

+24V

Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA

Siehe Hinweise auf 43 DGND

Masse fiir Hilfsspannungsausgang

der nachsten Seite. 44 DCOM

Masse alle Digitaleingange
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KlemmengrofRe: 0,14...1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:
") Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisungen.
Siehe Kapitel Elektrische Installation im Hardware-Handbuch, wenn die Spannungsver-

sorgung per Relais Gber den Hilfsspannungsausgang des Frequenzumrichters erfolgt.

2) Den &uRkeren Kabelschirm des Kabels tiber 360 Grad an den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

3)Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

4) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.
Eingangssignale

* Prozessregler-Sollwert (Al1)

» Istwert-Rickkopplung des PID (Al2)

» Auswabhl Start/Stopp, EXT1 (DI1)

» Aktivierung des Betriebs (DI2)

» Ext1/Ext2-Auswahl (DI3)

» Auswabhl Start/Stopp EXT2 (DI6)

Ausgangssignale

» Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz:

* Analogausgang AO2: Motorstrom

* Relaisausgang 1: Lauft

* Relaisausgang 2: Stérung (-1)

* Relaisausgang 3: PFC2 (erster PFC-Hilfsmotor)



SPFC-Makro
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Regelung der Steuerlogik mehrerer Pumpen und Lifter Gber den Relaisausgang des
Frequenzumrichters. Zur Aktivierung des Makros wahlen Sie es im Menl Grundein-
stellungen aus oder stellen Sie Parameter 96.04, Makroauswahl, auf SPFC ein.

Standard-Steueranschliisse fiir das SPFC-Makro

Referenzspannungs- und Analogeingange und E/A in Basisein-
-ausgéinge heit verfiigbar
1...10 kOhm -
1 SCR | Steuerkabel-Schirm
2 Al1 Prozessregelungs-Sollwert: 0...10 V
3 AGND [Masse Analogeingangskreis
4 +10V |10V DC Bezugsspannung
5 A2 [Proz.regler Istwert: 4...20 mA")
6 AGND | Masse Analogeingangskreis
7 AO1 Ausgangsfrequenz: 0...20 mA
8 AO2 Motorstrom 0...20 mA
9 AGND [Masse Analogausgangskreis
gﬂoac;bhm Hilfsspannungsausgang und programmierbare Dls
+24 V | Hilfsspannungsausgang +24 VDC, max. 250 mA X
DGND |Masse Hilfsspannungsausgang fiir DIs X
DCOM [Masse alle Digitaleingange X
DI1 Stopp (0) / Start (1) (EXT 1) X
DI2 Betrieb zuldssig; wenn der Wert 0 ist, X
DI3 EXT1 (0) / EXT 2 (1): Parameter 79.71
DI4 Nicht konfiguriert
DI5 Nicht konfiguriert
4 DI6  [Stopp (0) / Start (1) (EXT 2)
X6,X7, X8 Relaisausgédnge
RO1C Betrieb: Parameter 10.24 X
X RO1A {I 250 VAC/30VDC X
K RO1B [ 2A X
RO2C PFC1 (1. Hilfsmotor)
bt RO2A {| 250 VAC/30VDC
KH H RO2B [~ 2A
RO3C PFC2 (2. Hilfsmotor)
Vi RO3A ﬂ 250 VAC/30VDC
< H RO3B_ [ 2A
X5 Integrierter Feldbus (EFB)
B+ Interne Modbus-RTU (EIA-485). Siehe Steue-
A- rung Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle
DGND |auf Seite 395.
SHOEIN TERVB | Schalter fur Abschluss- und Bias-Widerstand
X4 Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
34 SGND  Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO): Werkseitig X
35 ouT vorverdrahtet. Beide Kreise missen fir den Start des X
3) E 36 INT ér_\lnebs geschlossen sein. Siehe Kapitel Die Funktion .
icher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-
37 IN2 Handbuch des Frequenzumrichters. X
X11 Redundanz-Hilfsspannungsausgang
42 +24 V | Hilfsspannungsausgang +24 V DC, max. 250 mA
43 DGND |Masse fiir Hilfsspannungsausgang
44 DCOM [Masse alle Digitaleingange
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KlemmengroRen: 0,14...1,5 mm?2
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 |bf-ft)

Hinweise:
") Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisungen.
Informationen zur Verwendung von Sensoren, die iber den Hilfsspannungsausgang
des Frequenzumrichters gespeist werden, enthalt Kapitel ,Elektrische Installation®,
Abschnitt ,Anschlussbeispiele von 2-Draht- und 3-Draht-Sensoren®, im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

2) Den 4uferen Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des
Erdungsblechs fiir die Steuerkabel erden.

3)Werksseitig mit Steckbriicken verbunden.

4) Verwenden Sie fiir Digitalsignale geschirmte Kabel mit zwei verdrillten Leitern.
Eingangssignale

+ PID-Sollwert (Al1)

* PID-Istwert (Al2)

» Start/Stopp-Auswahl, EXT 1 (DI1)

» Startfreigabe (DI2)

+ EXT1/EXT2-Auswahl (DI3)

» Start/Stopp-Auswahl, EXT 2 (DI6) - SPFC-Funktion aktivieren

Ausgangssignale

* Analogausgang AO1: Ausgangsfrequenz
» Analogausgang AO1 Motorstrom

* Relaisausgang 1: Lauft

* Relaisausgang 2: PFC 1-Motor

* Relaisausgang 3: PFC 2-Motor
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Parameter-Standardwerte der verschiedenen Makros

In Kapitel Parameter auf Seite 7149 sind die Standardwerte aller Parameter flr das
Makro ABB Standard (Werkseinstellung) angegeben. Einige Parameter haben fiir
andere Makros unterschiedliche Standardwerte. In der folgenden Tabelle sind die
Standardwerte dieser Parameter fir die einzelnen Makros angegeben.

Hinweis: Die meisten Makros verwenden EAs, die nur bei installiertem EA-Modul
vorhanden sind. Wenn Sie dieses nicht einsetzen, wahlen Sie ein eingeschranktes
ABB-Makro oder andern Sie die Standardverwendung der EAs durch Parameter.

96.04 Makroaus- 1= 17 = 1= 12= 13=
wahl ABB Standard | ABB Standard | 3-Draht Drehrichtungs- | Motorpotentio-
(Vektor) wechsel meter
10.24 RO1 Quelle 2 = Betriebsbereit | 2 = Betriebsbereit | 2 = Betriebsbereit |2 = Betriebsbereit |2 = Betriebsbereit
10.27 RO2 Quelle |7 = Running 7 = Running 7 = Running 7 = Running 7 = Running
10.30 RO3 Quelle |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1)
12.20 Al1 skaliert 50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000
Al1 max
13.12 AO1 Quelle 3 = Ausgangs- |1 = Motordreh- |3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs-
frequenz zahl benutzt frequenz frequenz frequenz
13.18 AO1 Quelle |50,0 1500.0 50.0 50.0 50.0
max
19.11 Auswahl 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
Ext1/Ext2
20.01 Ext1 Befehls- |2 = Quelt Start; |2=Quell Start; |5= Q1P Start; |3= Q1 Startvorw; |1 = Quelle1
quellen Quel2 Richt Quel2 Richt Q2 Stop; Q3 Ri | Q2 Start riickw Start
20.03 Ext1 Eing.1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 0 = Nicht aus-
Quel gewahit
20.04 Ext1Eing.2 |3=DI2 0 = Nicht aus- |3 =DI2 3=DI2 3=DI2
Quel gewahit
20.05 Ext1 Eing.3 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |4 = DI3 0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Quel gewahlt gewdhit waéhit gewéhit
20.06 Ext2 Befehls- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
quellen gewdhlt gewdhlt wéhit wéhit gewdhlt
20.08 Ext2 Eing.1 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Quel gewahlt gewdhit waéhit waéhit gewahit
20.09 Ext2 Eing.2 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Quel gewéhlt gewéhlt wéhit wéhit gewdhlt
20.12 Reglerfreig.1 |1 = 1= 1= Ausgewéhlt |7 = DI6 7 =DI6
Quel Ausgewdhit Ausgewdhit
22.11 Ext1Drehzahl- |1 = Al1 skaliert |1 = Al1 skaliert |1 = Al1 skaliert |1 = Al1 skaliert |15 = Motorpo-
Sollw.1 tentiometer
22.18 Ext2 Drehzahl- |0 = Null 0 = Null 0= Null 0= Null 0= Null
Sollw. 1
22.22 Konstantdrehz. |4 = DI3 4=DI3 5=DIl4 4=DI3 6 =DI5
Auswahl 1
22.23 Konstantdrehz. |5 = DI4 5=DIl4 6 =DI5 5=Dl4 0 = Nicht aus-
Auswahl 2

gewdhlt
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96.04 Makroauswahl |2 = 3= 14 = 15 = 16 =
Hand/Auto Hand/PID PID Panel PID PFC
10.24 RO1 Quelle 2 = Betriebsbereit | 2 = Betriebsbereit | 2 = Betriebsbereit | 2 = Betriebsbereit | 7 = Running
10.27 RO2 Quelle 7 = Running 7 = Running 7 = Running 7 = Running 15 = Fault (-1)
10.30 RO3 Quelle 15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |15 = Fault (-1) |44 = PFC2
12.20 Al1 skaliert A1 {50,000 50,000 50,000 50,000 50,000
max
13.12 AOT1 Quelle 3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs- |3 = Ausgangs-
frequenz frequenz frequenz frequenz frequenz
13.18 AO1 Quelle max |50,0 50.0 50.0 50.0 50.0
19.11 Auswahl 5=DI3 4=DI2 0= EXT1 0 = EXT1 1=EXT2
Ext1/Ext2
20.01 Ext1 2 =Quelt Start; |1 = Quelle1 1= Quelle1 1= Quellet 1 = Quelle1
Befehlsquellen | Quel2 Richt Start Start Start Start
20.03 Ext1 Eing.1 Quel|2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1 Eing.2 Quel |3 = DI2 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-
gewdhlt gewdhit gewdhlt gewdhit
20.05 Ext1 Eing.3 Quel |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-
gewahit gewdhlt gewahit gewdhlt gewdhlt
20.06 Ext2 2= Quel Start; |1 = Quelle1 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |1 = Quelle1
Befehlsquellen | Quel2 Richt Start gewahlt gewdhlt Start
20.08 Ext2 Eing.1 Quel |7 = DI6 7=DIl6 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |7 = DI6
gewdhit gewdhlt
20.09 Ext2 Eing.2 Quel |6 = DI5 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-
gewdhlt gewahit gewdhlt gewdhlt
20.12 Reglerfreig.1 5=Dl4 6 =DI5 6=DI5 6 =DI5 3=DI2
Quel
22.11 Ext1 Drehzahl- |1 = Al1 skaliert |1 = Al1 skaliert | 16 = PID-Reg- |16 = PID-Reg- |16 = PID-Reg-
Sollw.1 ler ler ler
22.18 Ext2 Drehzahl- |2 = Al2 skaliert |16 = PID-Reg- |0 = Null 0= Null 16 = PID-Reg-
Sollw.1 ler ler
22.22 Konstantdrehz. |0 = Nicht aus- |4 = DI3 5=Dl4 5=Dl4 0 = Nicht aus-
Auswahl 1 gewdhlt gewdhlt
22.23 Konstantdrehz. |0 = Nicht aus- |5 = DI4 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-
Auswahl 2 gewdhit gewdhit gewdhlt gewdhlt
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96.04 Makroauswahl 4 = ABB begrenzt 2-Draht 18 = SPFC

10.24 ROT1 Quelle 2 = Betriebsbereit 7 = Running

10.27 RO2 Quelle 7 = Running 45 = PFC1

10.30 RO3 Quelle 15 = Fault (-1) 46 = PFC2

12.20 Al1 skaliert AlIT max 50,000 50,000

13.12 AOT Quelle 3 = Ausgangsfrequenz 2 = Ausgangsfrequenz

13.18 AO1 Quelle max 50,0 50,0

19.11 Auswahl Ext1/Ext2 0=EXT1 5=DI3

20.01 Ext1 Befehlsquellen 1= Quelle1 Start 1= Quelle1 Start

20.03 Ext1 Eing.1 Quel 2=DI1 2=DI1

20.04 Ext1 Eing.2 Quel 0 = Nicht ausgewahlt 0 = Nicht ausgewéhlt

20.05 Ext1 Eing.3 Quel 0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt

20.06 Ext2 Befehlsquellen 0 = Nicht ausgewéhlt 1= Quelle1 Start

20.08 Ext2 Eing.1 Quel 0 = Nicht ausgewahlt 7=DI6

20.09 Ext2 Eing.2 Quel 0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt

20.12 Reglerfreig.1 Quel 1 = Ausgewéhlt 3=DI2

22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw. 1 18 = Bedienpanel (Sollw. 1= Al1 skaliert
gespeichert)

22.18 Ext2 Drehzahl-Sollw. 1 0 = Null 16 = PID-Regler

22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1 3=DI2 0 = Nicht ausgewéhit

22.23 Konstantdrehz. Auswahl 2 0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt
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96.04 Makroauswahl |1=ABB 17 = ABB 1= 12 = Dreh- 13 = Motorpoten-
Standard Standard 3-Draht richtungs- tiometer
(Vektor) wechsel
22.71 Motorpotentiome-|0 = Deaktiviert |0 = Deaktiviert| 0 = Deakti- 0 = Deaktiviert |1 = Freigabe (Initiali-
ter Funktion viert sieren bei Stopp
/Einschalten)
22.73 Motorpotentiom. |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |4 = DI3
Quelle hoch gewdhit gewdhit gewahit gewéhit
22.74 Motorpotentiom. |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |5 = DI4
Quelle ab gewdhlt gewdhlt gewdhlt gewdhlt
28.11 Ext1 Frequenz- |1=Al1ska- |1=AIl1ska- |1=AI1ska- |1=AI1ska- |15 = Motorpoten-
Sollw. 1 liert liert liert liert tiometer
28.15 Ext1 Frequenz- |0 = Null 0= Null 0= Null 0= Null 0= Null
Sollw.2
28.22 Konstantfreq. 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
Auswahl 1
28.23 Konstantfreq. 5=Dl4 5=DIl4 6 =DI5 5=DI4 0 = Nicht ausge-
Auswahl 2 wéhlt
28.71 Ausw. Freq.Ram- |6 = DI5 6 =DI5 O chleunV 6 =DI5 0 = Beschleun/Ver-
peneinstell. o0zttt o 269. zeit 1
40.07 Proz.reg. PID 0=Aus 0=Aus 0=Aus 0=Aus 0=Aus
Betriebsart
40.08 Satz 1 Proz.- 9=AI2Pro- [9=AI2Pro- |9=AI2Pro- 9=AI2Pro- |9=AI2Prozent
Istw.1 Quelle zent zent zent zent
40.16 Satz 1 Proz.- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Prozent
Setzwert 1 Quelle | zent zent zent zent
40.17 Satz 1 Proz.- 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge-
Setzwert 2 Quelle | gewéhlt gewdhit gewéhit gewdhit wéhlt
40.19 Satz 1 Int. 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-|0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge-
Setzwert gewaéhit gewdhit gewdéhit gewdhit wahlt
40.20 Satz 1 Int. 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-|0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge-
Setzwert gewdhlt gewdhlt gewdhlt gewdhlt wéhlt
40.32 Satz 1 P- 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
Verstéarkung
40.33 Satz 1 60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
Integrationszeit
41.08 Satz 2 Proz.- 9=AI2Pro- |9=AI2Pro- |9=AI2Pro- 9=AI2Pro- |9=AI2Prozent
Istw.1 Quelle zent zent zent zent
41.16 Satz 2 Proz.- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- (11 = Al1 Pro- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Prozent
Setzwert 1 Quelle | zent zent zent zent
50.01 FBA A freigeben |0 = Deaktivie- |0 = Deaktivie- |0 = Deaktivie- 0 = Deaktivie- |0 = Deaktivieren
ren ren ren ren
58.01 Protokoll 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- 0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge-
freigeben gewdhit gewdhlt gewdhlt gewdhlt wéhlt
71.08 Riickfiihrwert 1 9=AI2Pro- |9=AI2Pro- |9=AI2Pro- 9=AI2Pro- |9=AI2Prozent
Quelle zent zent zent zent
71.16 Setzwert 1 Quelle {11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Prozent
zent zent zent zent
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96.04 Makroauswahl |1=ABB 17 = ABB 1= 12 = Dreh- 13 = Motorpoten-
Standard Standard 3-Draht richtungs- tiometer
(Vektor) wechsel

76.21 PFC- 0=Aus 0=Aus 0=Aus 0=Aus 0= Aus
Konfiguration

76.25 Anzahl von 1 1 1 1 1
Motoren

76.27 Max.zuldss.Anz.v |1 1 1 1 1
.Motoren
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96.04 Makroauswahl |2 = 3= 14 = 15 = 16 =
Hand/Auto Hand/PID PID Panel PID PFC
22.71 Motorpotentiome- |0 = Deaktiviert|0 = Deaktiviert |0 = Deakti- 0 = Deaktiviert 0 = Deakti-
ter Funktion viert viert
22.73 Motorpotentiom. |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-|0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Quelle hoch gewdhlt gewdhit gewahit wéhit gewahlt
22.74 Motorpotentiom. |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus-|0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Quelle ab gewéhit gewéhit gewéhit wéhit gewdhlt
28.11 Ext1 Frequenz- 1=AI1ska- |1=Al1skaliert|16 = PID- 16 = PID-Regler |16 = PID-
Sollw.1 liert Regler Regler
28.15 Ext1 Frequenz- |2 = Al2 ska- |16 = PID-Reg- |0 = Null 0= Null 16 = PID-
Sollw.2 liert ler Regler
28.22 Konstantfreq. 0 = Nicht aus- |4 = DI3 5=DI4 5=DI4 0 = Nicht aus-
Auswahl 1 gewdhlt gewdhlt
28.23 Konstantfreq. 0 = Nicht aus- |5 = DI4 0 = Nicht aus- |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Auswahl 2 gewdhlt gewdhit wéhit gewdhlt
28.71 Ausw. Freq.Ram- (0= 0 = Beschleun/Ver- | 0 = 0 = Beschleun/Ver- =
peneinstell. ?55”?’5?’ pver | zag. zeit 1 Izsggscggtu pver |zog. zeit 1 ?ggscgéenu ver
40.07 Proz.reg. PID 0= Aus 2 =Einwenn |2 = Ein wenn |2 = Ein wenn 2 = Ein wenn
Betriebsart Antr. lauft Antr. lauft Antr. lauft Antr. lauft
40.08 Satz 1 Proz.- 9=AI2 Pro- |9 =AI2 Pro- 9=AI2 Pro- 9=AI2Prozent |9=AI2Pro-
Istw.1 Quelle zent zent zent zent
40.16 Satz 1 Proz.- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |13 = Bedienpanel 11 = Al1 Pro-
Setzwert 1 Quelle | zent zent zent (Sollw. gespeichert) | zent
40.17 Satz 1 Proz.- 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |2 = Interner |0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Setzwert 2 Quelle | gewéhit gewdéhit Sollwert wéhlt gewéhit
40.19 Satz 1 Int. 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |3 = DI2 0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
Setzwert Auswahl | gewéhlt gewdhlt wéhit gewdhlt
40.20 Satz 1 Int. Setz- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |4 = DI3 0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
wert Auswahl 2 gewahlt gewadhlt wéhlt gewahlt
40.32 Satz 1 P- 1,00 1,00 1,00 1,00 2,50
Verstéarkung
40.33 Satz 1 60,0 60,0 60,0 60,0 3,0
Integrationszeit
41.08 Satz 2 Proz.- 9=AI2 Pro- |9=AI2 Pro- 9=AI2 Pro- 9=AI2Prozent |9 =AI2Pro-
Istw.1 Quelle zent zent zent zent
41.16 Satz 2 Proz.- 11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- 11 =Al1 Prozent |11 = Al1 Pro-
Setzwert 1 Quelle | zent zent zent zent
50.01 FBA A freigeben |0 = Deaktivie- |0 = Deaktivie- |0 = Deaktivie- 0 = Deaktivieren |0 = Deaktivie-
ren ren ren ren
58.01 Protokoll 0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- |0 = Nicht aus- 0 = Nicht ausge- |0 = Nicht aus-
freigeben gewdhlt gewdhit gewdhit wéhit gewdhlt
71.08 Riickfihrwert 1 9=AI2 Pro- |9 =AI2 Pro- 9=AI2 Pro- 9=AI2Prozent |9=AI2 Pro-
Quelle zent zent zent zent
71.16 Setzwert 1 Quelle |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- |11 = Al1 Pro- 11 = Al1 Prozent |11 = Al1 Pro-
zent zent zent zent
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96.04 Makroauswahl (2= 3= 14 = 15 = 16 =
Hand/Auto Hand/PID PID Panel PID PFC
76.21 PFC- 0=Aus 0=Aus 0=Aus 0=Aus 2=PFC
Konfiguration
76.25 Anzahl von 1 1 1 1 2
Motoren
76.27 Max.zuldss.Anz.v. |1 1 1 1 2

Motoren
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96.04 Makroauswahl 4 = ABB begrenzt 2-Draht 18 = SPFC
22.71 Motorpotentiometer Funktion |0 = Deaktiviert 0 = Deaktiviert
22.73 Motorpotentiom. Quelle hoch |0 = Nicht ausgewéahlt 0 = Nicht ausgewéhlt
22.74 Motorpotentiom. Quelle ab 0 = Nicht ausgewahit 0 = Nicht ausgewéhlt
28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1 18 = Bedienpanel (Sollw. 1 = Al1 skaliert
gespeichert)
28.15 Ext1 Frequenz-Sollw.2 0= Null 16 = PID-Regler
28.22 Konstantfreq. Auswahl 1 3=DI2 0 = Nicht ausgewahlt
28.23 Konstantfreq. Auswahl 2 0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt
28.71 Ausw. Freq.Rampeneinstell. 0 = Beschleun/Verzég. zeit 1|0 = Beschleun/Verzég. zeit 1
40.07 Proz.reg. PID Betriebsart 0=Aus 2 = Ein wenn Antr. lauft
40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle 0 = Nicht ausgewahit 9 = AlI2 Prozent
40.16 Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle |0 = Nicht ausgewahit 11 = Al1 Prozent
40.17 Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle |0 = Nicht ausgewéhit 0 = Nicht ausgewahlt
40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1 |0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt
40.20 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 2 |0 = Nicht ausgewéhit 0 = Nicht ausgewéhlt
40.32 Satz 1 P-Verstérkung 1,00 2,50
40.33 Satz 1 Integrationszeit 60,0 3,0
41.08 Satz 2 Proz.-Istw.1 Quelle 0 = Nicht ausgewahit 9 = AlI2 Prozent
41.16 Satz 2 Proz.-Setzwert 1 Quelle |0 = Nicht ausgewéhlt 11 = Al1 Prozent
50.01 FBA A freigeben 1 = Aktiviert 0 = Deaktivieren
58.01 Protokoll freigeben 0 = Nicht ausgewéhlt 0 = Nicht ausgewéhlt
71.08 Riickfiihrwert 1 Quelle 0 = Nicht ausgewahlt 9 = Al2 Prozent
71.16 Setzwert 1 Quelle 0 = Nicht ausgewéahlt 11 = Al1 Prozent
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96.04 Makroauswahl 4 = ABB begrenzt 2-Draht 18 = SPFC
76.21 PFC-Konfiguration 0=Aus 3=SPFC
76.25 Anzahl von Motoren 1 2
76.27 Max.zuldss.Anz.v.Motoren 1 2
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Programm-Merkmale

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden einige wichtige Funktionen des Regelungsprogramms vor-
gestellt, und es wird beschrieben, wie sie programmiert und fur den Betrieb genutzt
werden. Es beschreibt auch die Steuerplatze und Betriebsarten.

Lokale Steuerung und externe Steuerung

Der ACS480 kann von zwei Haupt-Steuerplatzen gesteuert werden: Externe Steue-
rung und Lokalsteuerung. Die Lokalsteuerung wird mit der Taste LOC/REM des Bedi-
enpanels oder mit dem PC-Tool (Schaltflache LOC/REM, Lokalsteuerung
Ubernehmen) aktiviert.
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Frequenzumrichter

ek [
eSS

o SPS |

(= speicherprogram-
[ mierbare Steuerung)

+ mogiereronus [|[B[T
ntegrierte Feldbus-
i @ schnittstelle

Feldbusadapter (Fxxx)

Bedienpanel oder PC-Tool Drive
Composer (Option)

Lokalsteuerung

Die Eingabe der Steuerbefehle bei Lokalsteuerung erfolgt Giber die Tastatur des Bedi-
enpanels oder Uber einen PC mit dem Programm Drive Composer. Der Drehzahlre-
gelungsmodus ist bei Vektorregelung verfiigbar; bei Skalarregelung wird der
Frequenzregelungsmodus des Motors benutzt.

Die Lokalsteuerung wird hauptsachlich bei Inbetriebnahme und Wartung benutzt.
Das Bedienpanel hat bei Lokalsteuerung immer Vorrang vor externen Steuersignal-
quellen. Das Wechseln auf Lokalsteuerung kann mit Parameter 19.17 Lokalbetrieb
sperren verhindert werden.

Der Benutzer kann mit einem Parameter (49.05 Reaktion Komm.ausfall) die Reaktion
des Antriebs bei Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem PC-Tool
einstellen. (Der Parameter ist bei externer Steuerung unwirksam.)
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Externe Steuerung

Bei Fernsteuerung des Frequenzumrichters werden die Steuerbefehle iber folgende
Befehlsquellen gegeben:

+ die E/A-Anschliisse (Digital- und Analogeingange) oder optionale E/A-Erweite-
rungsmodule

+ die Feldbus-Schnittstelle (Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle oder ein optio-
nales Feldbus-Adaptermodul).

Es sind zwei externe Steuerplatze, EXT1 und EXT2, verflgbar. Der Benutzer kann
die Quellen der Start- und Stoppbefehle separat fiir jeden Steuerplatz im Grundein-
stellungsmenu (Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert) auswahlen
oder durch Einstellung der Parameter 20.01...20.10. Die Betriebsart kann separat fiir
jeden Steuerplatz ausgewahlt werden, womit ein schnelles Umschalten zwischen
verschiedenen Betriebsarten, z. B. Drehzahlregelung, ermoglicht wird. Die Auswahl
zwischen EXT1 und EXT2 erfolgt tiber eine Binarquelle wie einen Digitaleingang oder
das Feldbus-Steuerwort (Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert -
Zweiter Steuerplatz oder Parameter 79.11 Auswahl Ext1/Ext2). Die Sollwertquelle
kann fur jede Betriebsart separat ausgewahlt werden.

Kommunikationsausfallfunktion

Die Kommunikationsausfallfunktion sichert dauerhafte Prozessregelung ohne Unter-
brechungen. Bei Kommunikationsverlust, wechselt der Frequenzumrichter automa-
tisch den Steuerplatz von EXT1 zu EXT2. Dies ermdglicht den Prozess weiter zu
regeln, beispielsweise mit dem PID-Regler des Frequenzumrichters. Wenn der Origi-
nalsteuerplatz wiederhergestellt ist, schaltet der Frequenzumrichter automatisch
zuriick zum Kommunikationsnetzwerk (EXT1).

Blockdiagramm: EXT1/EXT2-Auswahl fiir Drehzahlregelung

Eingang 1) — Ext1 Drehzahl- Funktion
Eingang 2) — Sollw.1 Ext1 Drehzahl- EXT1
i Sollw.1 Oder mathe-
Eingang 3) 22.11 matische Funktion
Ei 1) o
Ingang 1) —— Ext1 Drehzahl- olw.1 und Ex
Eingang 2) — Sollw.2 Drehzahl-Sollw.2 e
Eingang 3) — 22.12 22.13
Standard =
C\ — EXT1
Eingang 1) — Ext2 Drehzahl- Funktion
Eingang 2) — Soliw. 1 Exi2 Drehaatl- 19.11
i ollw. 1 Oder mathe-
Eingang 3) —] 22.18 e Funkton Auswahl Ext1/Ext2
von Ext2 Drehzahl-
Eingang 1) — Ext2 Drehzahl- Sollw.1 und Ext2 EXT2
Eingang 2) — Sollw.2 Drehzahl-Sollw.2
Eingang 3) —] 22.19 22.20
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Blockschaltbild: EXT1/EXT2-Auswabhl fiir Frequenzregelung

Eingang 1) —| Ext1 Frequenz- Funktion
Eingang 2) —| Soliw.1 gxn Freoquenz- EXT1
i ollw.1 Oder mathe-
Bingang 3) — 26.71 matische Funktion
von Ext1 Frequenz-
Eingang 1) —| Ext1 Frequenz- Soliw. 1 und Ext1
Eingang 2) — Soliw.2 Frequenz-Soliw.2 TxTETYeT
Eingang 3) — 28.12 28.13
Standard =
6 — EXT1
Eingang 1) — Ext2 Frequenz- Funktion
Eingang 2) — Sollw.1 Ext2 Frequenz- 19.11
Eingang 3) —{ 28.15 Sollw. 1 Oder mathe- Auswahl Ext1/Ext2
matische Funktion
von Ext2 Frequenz-
Eingang 1) — Ext2 Frequenz- Sollw.1 und Ext2 EXT2
Eingang 2) — Sollw.2 Frequenz-Sollw.2
Eingang 3) —| 28.16 28.17

Blockschaltbild: Startfreigabe-Quelle fiir EXT1

Die folgende Abbildung zeigt die Parameter zur Auswahl der Schnittstelle fur die
Startfreigabe fur den externen Steuerplatz EXT1.

0 Nicht ausgewahit Auswahl

1 Ausgewdéhlt

oM E?” EXT1

: DI6 6 — Betrieb freig.
DI6

Integrierter Feldbus EFB HStrW Bit 3 s

Feldbusadapter FBA A HStrW Bit 3

Zeitgesteuerte Zeitgesteuerte Funktion 1...3

Funktion B

Uberwachung Uberwachung 1...3

Andere [Bit]

Ein Bit in einem
Parameter

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Zweiter Steuerplatz;
Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert

» Parameter 19.11 Auswahl Ext1/Ext2 (Seite 183); 20.01...20.10 (Seite 184).
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Betriebsarten des Frequenzumrichters

Der Frequenzumrichter kann in unterschiedlichen Betriebsarten mit verschiedenen
Sollwerttypen arbeiten. Der Modus ist fiir jede Steuerquelle (Lokal, EXT1 und EXT2)
in Parametergruppe 19 Betriebsart einstellbar. Das folgende Diagramm zeigt die ver-
schiedenen Sollwerttypen und Regelungsketten.

PID
1
| |

Drehzahl-Sollwert Frequenz-Sollwert
Parametergruppe 22 Parametergruppe 28

Drehzahl-Sollwert Frequenz-Sollwert

Jv7
Vektor-Motorregelung Skalar-Motorregelung
Drehzahlregelung Frequenzregelung

Das folgende Diagramm ist eine detailliertere Darstellung der Sollwerttypen und
Regelungsketten. Die Seitenangaben beziehen sich auf detaillierte Diagramme in
Kapitel Blockdiagramme der Regelung / Steuerung.
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Prozess-Sollwert (PID) und
Auswahl der Rickfiihrquelle
(S. 445)

X L

Prozess-Regelung (PID)
(S. 446)

Drehzahl- Sollwert
Quellenauswahl |
(S. 440)

7

Frequenz- Sollwert
Quellenauswahl und
Anderung
(S. 438...439)

Drehzahl-Sollwert
Quellenauswahl Il
(S. 441)

L

Drehzahlsollwert-Rampenzeit
und -form
(S. 442)

7

Drehzahldifferenz-
Berechnung
(S. 443)

7

Drehzahlregelung
(S. 444)

ﬁ

Sollwertauswahl fiir die
Drehzahlregelung
(S. 445)

7

Drehzahlbegrenzung
(S. 445)

Vektor-Motorregelung

Skalar-Motorregelung

Drehzahlregelung

Frequenzregelung
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Drehzahlregelung

Der Motor folgt einem Drehzahlsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Diese
Betriebsart ist entweder mit einer berechneten Drehzahl oder mit Drehgeber-RUick-
fihrung moglich.

Die Drehzahlregelung ist bei lokaler und externer Steuerung mdglich. Sie wird nur bei
Vektorregelung unterstutzt.

Drehzahlregelung verwendet Drehzahlsollwertketten. Der Drehzahlsollwert kann mit
Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert auf Seite 202 ausgewahlt werden.

Frequenzregelung

Der Motor folgt einem Frequenzsollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Fre-
quenzregelung ist bei Lokalsteuerung und bei Fernsteuerung verfugbar. Sie wird nur
bei Skalarregelung unterstitzt.

Frequenzregelung verwendet Sollwertketten Der Frequenzsollwert kann mit Parame-
tergruppe28 Frequenz-Sollwert auf Seite 2719 ausgewahlt werden.

Spezielle Steuerungs- und Regelungsarten

Zusatzlich zu den oben genannten Betriebsarten, sind die folgenden Steuerungs-
/Regelungsarten verfugbar:

* Prozess-Regelung (PID). Weitere Informationen siehe Abschnitt Prozess-Rege-
lung (PID) (Seite 111).

» Stoppen des Antriebs mit AUS1 und AUS3: Der Antrieb stoppt mit der eingestell-
ten Verzdgerungsrampe und die Modulation des Frequenzumrichters stoppt.

» Tipp-Betrieb: Der Antrieb startet und beschleunigt auf die eingestellte Drehzahl,
wenn das Signal fur den Tipp-Betrieb aktiviert wird. Weitere Informationen siehe
Abschnitt Tippbetrieb (Seite 128).

» Vormagnetisierung: Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung des
Motors vor dem Start. Weitere Informationen siehe Abschnitt Vormagnetisierung
(Seite 125).

+ DC-Haltung: Diese Funktion ermdglicht es, wahrend des normalen Betriebs den
Rotor bei (nahe) Drehzahl Null zu halten. Weitere Informationen siehe Abschnitt
DC-Haltung (Seite 125).

+ Stillstandsheizung (Motorheizung): Halt den Motor auf Betriebstemperatur, wenn

der Antrieb gestoppt wurde. Weitere Informationen siehe Abschnitt Stillstandshei-
zung (Motorheizung) (Seite 126).
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Konfiguration und Programmierung des Antriebs

Mit dem Regelungsprogramm werden die Haupt-Regelungsfunktionen ausgefiihrt,
einschlief3lich Drehzahl-, Drehmoment- und Frequenzregelung, Antriebssteuerung
(Start/Stopp), E/A, Signalrickfiihrung, Kommunikation und Schutzfunktionen. Die Rege-
lungsprogramm-Funktionen werden mit Parametern konfiguriert und programmiert.

Frequenzumrichter-

Drehzahlregelung
Frequenzregelung
Antriebssteuerung
E/A-Schnittstelle
Feldbus-Schnittstelle
Schutzfunktionen

Konfiguration durch Parametereinstellungen

Parameter konfigurieren alle Standard-Antriebsfunktionen und kénnen eingestellt
werden Uber

« dem Bedienpanel, Beschreibung siehe Kapitel Bedienpanel

» dem PC-Tool Drive Composer, Beschreibung siehe Handbuch Drive composer
user’s manual (3AUA0000094606 [englisch]), oder

» dem Feldbusanschluss, Beschreibung siehe Kapitel Steuerung (ber die inte-
grierte Feldbus-Schnittstelle und Feldbussteuerung (ber einen Feldbusadapter.

Alle Parametereinstellungen werden automatisch im Permanentspeicher des Fre-
quenzumrichters gespeichert. Wenn eine externe +24 V DC-Spannungsversorgung
der Regelungseinheit benutzt wird, wird dringend empfohlen, nach Parameterande-
rungen eine Sicherung mit Parameter 96.07 Parameter sichern durchzufiihren, bevor
die Regelungseinheit abgeschaltet wird.

Falls erforderlich, konnen die Standard-Parameterwerte mit Parameter 96.06 Para-
meter Restore wiederhergestellt werden.
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Steuerungsschnittstellen

Programmierbare Analogeingédnge

Die Regelungs- und E/A-Einheit besitzt standardmaRig zwei programmierbare Ana-
logeingange. Jeder Eingang kann unabhangig voneinander als Spannungseingang
(0/2...10 V) oder Stromeingang (0/4...20 mA) eingestellt werden; dies erfolgt tiber
Parameter. Jeder Eingang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Einstellungen

Parametergruppe 12 Standard Al (Seite 172).

Programmierbare Analogausgange

Die Regelungseinheit hat zwei Strom-Analogausgéange (0...20 mA). Analogausgang 1
kann als Spannungs- (0/2...10 V) oder Stromausgang (0/4...20 mA) eingestellt wer-
den; dies erfolgt tiber einen Parameter. Analogausgang 2 ist immer ein Stromausgang.
Jeder Ausgang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Einstellungen

Parametergruppe 13 Standard AO (Seite 177).

Programmierbare Digitaleingange und -ausgange
Die Regelungs- und E/A-Einheit hat sechs Digitaleingange.

Digitaleingang DI5 kann auch als Frequenzeingang benutzt werden. Das Panel zeigt
nur die entsprechende Auswahl an.

Einstellungen

Parametergruppen 10 Standard DI, RO (Seite 165) und 11 Standard DIO, Fl, FO
(Seite 170).
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Programmierbare Relaisausgéange
Die Regelungseinheit hat drei Relaisausgange. Das Ausgangssignal kann tber Para-
meter ausgewahlt werden.
Einstellungen

Parametergruppe 10 Standard DI, RO (Seite 165).

Feldbus-Steuerung

Der Frequenzumrichter kann an mehrere verschiedene Automatisierungssysteme
Uber seine Feldbusschnittstellen angeschlossen werden. Siehe Kapitel Steuerung
liber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (Seite 395) und Feldbussteuerung liber
einen Feldbusadapter (Seite 423).

Einstellungen

Parametergruppen 50 Feldbusadapter (FBA) (Seite 298), 51 FBA A Einstellungen
(Seite 302), 52 FBA A data in (Seite 303), und 53 FBA A data out (Seite 304) und 58
Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus) (Seite 304).
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Applikationsregelung

Sollwertrampen

Beschleunigungs- und Verzégerungsrampenzeiten kdnnen individuell fiir Drehzahl-
und Frequenzsollwerte eingestellt werden (Menii - Grundeinstellungen - Rampen).

Bei Drehzahl- oder Frequenzsollwerten werden die Rampen als die Zeit definiert, die
es dauert, von Drehzahl oder Frequenz Null auf einen mit Parameter 46.01 Drehzahl-
Skalierung oder 46.02 Frequenz-Skalierung eingestellten Wert zu beschleunigen
oder umgekehrt von diesen Werten auf Null zu verzégern. Der Benutzer kann zwi-
schen zwei voreingestellten Rampensatzen mit einer Binarquelle, wie z.B. einem
Digitaleingang, umschalten. Fir den Drehzahlsollwert kann ebenfalls die Rampen-
form eingestellt und geregelt werden.

Variable Beschleunigung

Regelt den Verlauf der Drehzahlrampe wahrend einer Sollwert-Anderung. Mit diesem
Merkmal kann eine konstant variable Rampe benutzt werden.

Die Funktion der variablen Beschleunigung wird nur bei externer Fernsteuerung
unterstitzt.

Einstellungen

Parameter 23.28 Freig. variable Steigung (Seite 212) und 23.29 Variable Steigungs-
rate (Seite 212).

Spezielle Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen

Die Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten fir den Tipp-Betrieb kdnnen separat ein-
gestellt werden; siehe Abschnitt Tippbetrieb (Seite 128).

Die Anderungsrate der Motorpotentiometer-Funktion (Seite 137) ist einstellbar. Fiir
beide Drehrichtungen gilt die gleiche Anderungsrate.

Fir den Notstopp (,AUS3") kann eine Verzégerungsrampe eingestellt werden.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Rampen

» Drehzahl-Sollwertrampen: Parameter 23.711...23.15 und 46.01 (Seiten 270 und 293).
» Frequenz-Sollwertrampen: Parameter 28.71...28.75 und 46.02 (Seiten 226 und 294).
» Tippbetrieb: Parameter 23.20 und 23.21 (Seite 211).

* Motorpotentiometer: Parameter 22.75 (Seite 209)

* Notstopp (,AUS3"): Parameter 23.23 Notstopp-Zeit (Seite 212).
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Konstantdrehzahlen/-frequenzen

Konstantdrehzahlen und -frequenzen sind voreingestellte Sollwerte, die schnell,

z.B. Uber Digitaleingénge, aktiviert werden kénnen. Fur die Drehzahlregelung kénnen
bis zu 7 Konstantdrehzahlen und fiir die Frequenzregelung bis zu 7 Konstantfrequen-
zen eingestellt werden.

WARNUNG: Konstantdrehzahlen und -frequenzen haben Vorrang vor dem
normalen Sollwert, unabhangig, von welcher Quelle der Sollwert gesendet
wird.

Einstellungen

* Meni - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Konstantfrequenzen,
Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Konstantdrehzahlen

» Parametergruppen 22 Drehzahl-Sollwert (Seite 202) und 28 Frequenz-Sollwert
(Seite 219).

Ausblendung kritischer Drehzahlen/Frequenzen

Die Funktion der Drehzahlausblendung steht fiir Anwendungen zur Verfiigung, bei
denen bestimmte Motordrehzahlen oder Drehzahlbereiche wegen mechanischer
Schwingungsprobleme vermieden werden missen.

Die Funktion Drehzahlausblendung verhindert, dass der Sollwert fir langere Zeiten in
einem kritischen Drehzahlbereich pendelt. Wenn ein sich andernder Sollwert

(22.87 Drehz.Sollw. 7 (Istw)) in einen kritischen Bereich geht, friert der Ausgang der
Funktion bei diesem Wert (22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt) ein, bis der Sollwert
den Bereich wieder verlésst. Jede schnelle Anderung des Ausgangs wird durch die
Rampenfunktion der Sollwertkette gedampft.

Wenn der Frequenzumrichter die zuldssigen Ausgangsdrehzahlen/-frequenzen
begrenzt, erfolgt dieses bei einer Beschleunigung aus dem Stillstand auf die absolut
niedrigste kritische Drehzahl (untere kritische Drehzahl oder untere kritische Fre-
quenz), unabhangig, auch wenn der Drehzahlsollwert Gber der oberen Grenze der
kritischen Drehzahl/Frequenz liegt.

Die Funktion ist auch fiir die Skalar-Motorregelung mit einem Frequenzsollwert ver-
fugbar. Der Eingang der Funktion wird angezeigt von 28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw).
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Beispiel

Ein Liufter hat Vibrationen im Bereich von 540...690 1/min und 1380...1560 1/min.

Damit der Frequenzumrichter die Vibration verursachenden Drehzahlbereiche tber-

springt,

» schalten Sie die Drehzahlausblendungsfunktion durch Aktivieren von Bit 0 von
Parameter 22.51 Kritische Drehzahl Funkt. ein und

+ stellen die kritischen Drehzahlbereiche gemaR der folgenden Abbildung ein.

22.01 Drehzahlsollwert unbegrenzt (U/min)
(Ausgang der Funktion)
1 Par. 22.52 = 540 1/min
1560 |- - - - - 2 | Par. 22.53 =690 1/min
1380 |- 3 | Par. 22.54 = 1380 1/min
! 4 | Par. 22.55 = 1560 1/min
690 | -
540 |- - /
.i 2 3 4 22.87 Drehz.Sollw. 7 (Istw) (U/min)
(Eingang der Funktion)

Einstellungen

» Kritische Drehzahlen: Parameter 22.51...22.57 (Seite 207)
» Kritische Frequenzen: Parameter 28.51...28.57 (Seite 225).

Benutzerlastkurve

Die Benutzerlastkurve bietet eine Uberwachungsfunktion, die ein Eingangssignal als
Funktion der Frequenz oder Drehzahl und Last Uberwacht. Sie zeigt den Status des
Uberwachten Signals an und kann eine Warn- oder Stérmeldung auf Basis der
Abweichung von einem benutzerdefinierten Profil auslésen.

Die Benutzer-Lastkurve besteht aus einer Uberlast- und einer Unterlastkurve, oder
auch nur einer der beiden Kurven. Jede Kurve wird aus finf Punkten gebildet, die fir
das uberwachte Signal als Funktion der Frequenz oder der Drehzahl stehen.

Im folgenden Beispiel wird die Benutzerlastkurve aus dem Motornennmoment gebildet,
zu dem eine 10%-Spanne hinzugerechnet und abgezogen wurde. Der Bereich zwi-
schen den Uber- und Unterlast-Kurven bildet den Arbeitsbereich des Motors, und das
Verlassen dieses Arbeitsbereichs kann erkannt und zeitmafig tberwacht werden.
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Motordrehmoment / Nenndrehmoment

12
} 7
0.6 /

0.4 //

0.2

e
0.0

-0.2 T T T T T T T T T T T T T T T

. Ausgangsfrequenz (Hz)
1 = Uberlastkurve (funf Punkte)

2 = Prozess-Nennlastkurve
3 = Unterlastkurve (finf Punkte)

Eine Uberlast-Warn- und/oder Stérmeldung kann aktiviert werden, wenn das iiber-
wachte Signal dauerhaft fiir eine eingestellte Zeit (iber der Uberlastkurve bleibt. Eine
Unterlast-Warn- und/oder Stérmeldung kann aktiviert werden, wenn das iberwachte
Signal dauerhaft fir eine eingestellte Zeit unter der Unterlastkurve bleibt.

Uberlast kann zum Beispiel zur Uberwachung eines Ségeblatts beim Schneiden
eines Astes oder wenn eine Lifterlast zu hoch wird, benutzt werden.

Unterlast kann zum Beispiel zur Uberwachung einer abfallenden Last oder eines
Reiflens des Lifterriemens benutzt werden.

Einstellungen

Parametergruppe 37 Benutzer-Lastkurve (Seite 266).

Regelungsmakros

Regelungsmakros sind voreingestellte Parametersatze und E/A-Konfigurationen.
Siehe Kapitel Regelungsmakros (Seite 63).
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Prozess-Regelung (PID)

Der Frequenzumrichter verfiigt iber zwei eingebaute Prozess PID-Regler (PID Satz
1 und PID Satz 2). Der Regler kann zur Regelung von Prozessvariablen wie Druck
oder Fluss im Rohr oder Flissigkeitsstand im Behalter verwendet werden.

Bei Aktivierung der Prozessregelung wird anstelle eines Drehzahl-Sollwertes ein Pro-
zess-Sollwert (Sollwert) auf den Frequenzumrichter geschaltet. Ein Istwert (Prozess-
Rickfihrung) wird an den Frequenzumrichter zurtickgefuhrt. Die Prozessregelung
regelt die Antriebsdrehzahl so, dass die gemessene Prozessmenge (Istwert) auf den
gewunschten Wert geregelt wird (Sollwert). Das heil’t, dass der Benutzer keinen Fre-
quenz-/Drehzahl-Sollwert einstellen muss, sondern der Frequenzumrichter regelt den
Betrieb mit dem Prozesswert.

Das vereinfachte Blockschaltbild veranschaulicht die Prozess-Regelung. Detaillier-
tere Blockdiagramme sind auf den Seiten 445 und 446 dargestellt.

Sollwert ——
Begrenzung
) Prozess- Drehzahl- oder
Filter regler —>7~£—> Frequenz-
Sollwertkette

Al1 —p| (PID)

Prozess- [P i
Al2 — Istwerte
FBA —p»|

Im Frequenzumrichter kdnnen zwei komplette Satze von Prozessregler-Einstellun-
gen parametriert werden, zwischen denen bei Bedarf umgeschaltet werden kann;
siehe Parameter 40.57 Auswahl Pregl.Satz1/Satz2.

Hinweis: Prozess-PID-Regelung ist nur an externem Steuerplatz EXT2 verfiigbar;
siehe Abschnitt Lokale Steuerung und externe Steuerung (Seite 97).
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Schnelle Konfiguration des Prozessreglers (PID).

1. Aktivieren des Prozessreglers: Menii - Grundeinstellungen - PID - PID-Steue-
rung

2. Quelle der Prozessrickfihrung auswéahlen: Menii - Grundeinstellungen - PID -
Riickfiihrung

3. Auswabhl einer Sollwertquelle: Menii - Grundeinstellungen - PID - Sollwert

4. Einstellen der Reglerverstarkung, Integrations- und Differenzierzeit: Menii -
Grundeinstellungen - PID - Abgleich

5. Einstellen der Grenzen des Prozessreglerausgangs: Menii - Grundeinstellun-
gen - PID - Proz.reg. Ausg

6. Wahlen Sie den Prozessregler-Ausgang als Quelle von beispielsweise 22.17 Ext1
Drehzahl-Sollw.1: Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Soll-
wert-Quelle

Schlaf- und Erhéhungsfunktion fiir den Prozessregler

Die Schlaf-Funktion ist fir Anwendungen der PID-Regelung geeignet, bei denen der
Verbrauch schwankt, z. B. in einem Wasserversorgungssystem. Bei Aktivierung die-
ser Funktion wird die Pumpe bei geringem Bedarf vollstandig gestoppt, anstatt sie
langsam unter einem effizienten Betriebsbereich laufen zu lassen. Das folgende Bei-
spiel veranschaulicht die Schlaf-Funktion.

Beispiel: Der Frequenzumrichter regelt eine Druckerhéhungspumpe. Der Wasser-
verbrauch sinkt wahrend der Nacht. Folglich senkt der Prozessregler die Motordreh-
zahl. Allerdings halt der Motor aufgrund natirlicher Verluste in den Leitungen und des
niedrigen Wirkungsgrads der Pumpen bei niedriger Drehzahl nicht an, sondern lauft
weiter. Die Schlaf-Funktion erfasst die niedrige Drehzahl und beendet nach Ablauf
der Anhaltverzdégerung den unnétigen Pumpvorgang. Der Antrieb wechselt in den
Schlaf-Modus, wobei der Druck weiterhin Gberwacht wird. Der Pumpvorgang setzt
wieder ein, sobald der Druck unter den eingestellten Mindestwert sinkt und die
Ansprechverzégerung abgelaufen ist.

Der Anwender kann die Schlafzeit der Prozessregelung mit der Erhéhungsfunktion
verlangern. Die Erhdhungsfunktion erhdht den Prozess-Sollwert fir eine voreinge-
stellte Zeit, bevor der Antrieb in den Schlafmodus wechselt.
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Soliwert Schlaf-Verlanger.zeit (40.45)
—
Schlaf-Sollw.-Erhsh. (40.46-)_1_ o
L L Zeit
Istwert ! ' Aufwachverzégerung
X (40.48)
Nicht invertiert ! - -
(40.31 = Nicht invertiert (Sollw. - Istw.)) ! ) !
Aufwach-Schwelle o] T A
(Sollwert - Aufwach-Abweichung [40.47]) ' ) X
T ; T ; Zeit
Istwert : : : :
Aufwach-Schwelle .. TN
(Sollwert + Aufwach-Abweichung [40.47]) '
Invertiert (40.31 = Invertiert (Istw. - Sollw.)) !
. Zeit
Motordrehzahl X : ! X
tsq = Schlafverzégerung : I Schlafmoéius I
(40.44) —
L t<tyqg tsq : :
| Schiafschwelle \ . /TN . __ . » :
(40.43)
. - Zeit
' STOP ' START

Verfolgungs-Modus

Im Verfolgungs-Modus wird der PID Bausteinausgang direkt auf den Wert von Para-
meter 40.50 (oder 41.50) Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle gesetzt. Der interne I-Anteil
des PID-Reglers wird gesetzt und Transienten werden nicht zum Ausgang Ubertra-
gen. So kann, wenn der Verfolgungs-Modus verlassen wird, der normale Prozessre-
gelbetrieb ohne einen signifikanten Druckstol} fortgesetzt werden.
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Einstellungen

* Meni - Grundeinstellungen - PID
» Parameter 96.04 Makroauswahl (Makroauswahl)

» Parametergruppen 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 270) und 41 Prozessregler
Satz 2 (Seite 282).

Pumpen- und Lifterregelung (PFC)

Die Pumpen- und Lifterregelung (PFC) wird fir Pumpen- oder Liftersysteme
benutzt, die aus einem Frequenzumrichter und mehreren Pumpen oder Luftern
bestehen. Der Frequenzumrichter regelt die Drehzahl einer/eines Pumpe/Llfters und
zusatzlich werden weitere Pumpen/Liifter mit direktem Netzanschluss (iber Schiitze
zugeschaltet (und abgeschaltet).

Die PFC-Steuerlogik schaltet Hilfsmotoren entsprechend den Kapazitatsanforderun-
gen des Prozesses ein und aus. Zum Beispiel regelt in einer Pumpenapplikation der
Frequenzumrichter die Drehzahl der ersten Pumpe und regelt damit die Ausgangslei-
stung der Pumpe. Diese Pumpe ist die drehzahlgeregelte Pumpe. Wenn der Lei-
stungsbedarf (Prozess- (PID-) Sollwert) die Kapazitat der ersten Pumpe Ubersteigt
(benutzerdefinierter Drehzahl-/Frequenz-Grenzwert), startet die PFC-Logik automa-
tisch eine Hilfspumpe. Die Logik reduziert dann auch die Drehzahl der ersten Pumpe,
die vom Frequenzumrichter geregelt wird, um den Wert der zusatzlichen Ausgangs-
leistung der Hilfspumpe, um die Gesamtsystemleistung auszugleichen. Die Pro-
zessregelung passt die Drehzahl/Frequenz der ersten Pumpe soweit an, dass die
Systemausgangsleistung der Prozessanforderung entspricht. Steigt der Leistungsbe-
darf weiter an, schaltet die PFC-Logik weitere Hilfspumpen hinzu und regelt die
Systemleistung wie beschrieben.

Wenn der Leistungsbedarf fallt und die Drehzahl der ersten Pumpe auf einen Mini-
mum-Grenzwert fallt (benutzerdefinierter Drehzahl-/Frequenz-Grenzwert), stoppt die
PFC-Logik automatisch eine Hilfspumpe. Entsprechend erhoht die PFC-Logik die
Drehzahl der drehzahlgeregelten Pumpe, um die fehlende Leistung der gestoppten
Hilfspumpe auszugleichen.

Die Pumpen- und Lufter-Regelung (PFC) wird nur am externen Steuerplatz EXT2
unterstitzt.

Autowechsel

Die Autowechsel-Funktion ist eine automatische Rotation der Startfolge, die in vielen
PFC-Konfigurationen zwei Hauptzwecken dient. Der eine Zweck ist die gleichmaRige
Verteilung der Betriebszeiten der Pumpen/Lifter um den Verschlei® auszugleichen.
Der andere Zweck ist, zu Verhindern, dass Pumpen/Lifter nicht zu lange stillstehen
und blockieren kénnten. In einigen Fallen kann es wiinschenswert sein, die Startfolge
nur zu andern, wenn alle Einheiten gestoppt sind, um z.B. die Auswirkungen auf den
Prozess zu minimieren.

Der Autowechsel kann auch von Timer-Funktionen (siehe Seite 7127) gesteuert werden.
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Verriegelung

Optional kann ein Verriegelungssignal fur jeden Motor im PFC-System definiert wer-
den. Wenn das Verriegelungssignal eines Motors in der PFC-Logik aktiviert ist,
nimmt der Motor an der PFC-Startfolge teil. Wenn das Verriegelungssignal eines
Motors nicht aktiviert ist, nimmt der Motor nicht an der PFC-Startfolge teil. Diese
Funktion kann dazu benutzt werden, der PFC-Logik mitzuteilen, dass ein Motor nicht
verfugbar ist (beispielsweise bei Wartungsarbeiten oder manuellem Start mit direk-
tem Netzanschluss).

Soft-Pumpen- und Liifterregelung (SPFC)

Die Soft-Pumpen- und Lufterregelung (SPFC) ist eine Variante der normalen
PFC-Regelung und Steuerung fiir Pumpen- und Lifterwechsel-Applikationen, mit der
starke DruckstdRe und Stromspitzen beim Starten eines neuen Hilfsmotors vermie-
den werden. Die Soft-Pumpen- und Lufterregelung ist ein unkompliziertes Verfahren,
um direkt an das Netz angeschlossene Motoren (Hilfsmotoren) sanft anzufahren.

Der Hauptunterschied zwischen konventioneller PFC-Regelung und SPFC-Regelung
ist die Art und Weise, wie bei der SPFC-Regelung die Hilfsmotoren direkt zugeschal-
tet werden. Wenn die Bedingung fiir das Starten eines neuen Motors erfillt ist (siehe
oben) schaltet die SPFC-Logik den vom Frequenzumrichter geregelten Motor mit flie-
gendem Start auf das Einspeisenetz, das heif3t, wahrend der Motor noch austrudelt.
Dann schaltet der Frequenzumrichter auf die nachste Pumpen-/Liiftereinheit die
gestartet werden soll und beginnt deren Drehzahl zu regeln, wahrend die vorher
geregelte Einheit jetzt Gber ein Schiitz direkt auf das Netz geschaltet wird. Weitere
(Hilfs-) Motoren werden auf gleiche Weise gestartet. Der Abschaltablauf der Motoren
entspricht dem normalen Ablauf bei der PFC-Regelung.

In einigen Fallen ist es durch die SPFC-Regelung méglich, beim direkten Zuschalten
der Hilfsmotoren den Anlaufstrom zu senken. Als Ergebnis kénnen geringere Druck-
spitzen bei Rohrleitungssystemen und Pumpen erreicht werden.

Einstellungen

» Parameter 96.04 Makroauswahl (Makroauswahl)
» Parametergruppe 70 Standard DI, RO (Seite 165).
» Parametergruppe 40 Prozessregler Satz 1 (Seite 270).

+ Parametergruppen 76 PFC-Konfiguration (Seite 314) und 77 PFC Wartung und
Uberwachung (Seite 320).

Timer-Funktionen
Siehe Parametergruppe 34 Timer-Funktionen

Einstellungen
Parametergruppe 34 Timer-Funktionen (Seite 249).

Motorpotentiometer

Der Motorpotentiometer ist in der Wirkung wie ein Zahler, dessen Wert mit zwei Digi-
talsignalen, ausgewahlt mit den Parametern 22.73 Motorpotentiom. Quelle hoch und
22.74 Motorpotentiom. Quelle ab, erhéht und verringert werden kann.
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Bei Freigabe der Funktion mit 22.71 Motorpotentiometer Funktion Gbernimmt das
Motorpotentiometer den mit 22.72 Motorpotentiom. Initialwert eingestellten Wert.
Abhangig vom Modus, der in 22.71 ausgewahlt wurde, wird der Motorpotentiometer-
wert entweder beibehalten oder Gber Aus- und Einschalten zurlickgesetzt.

Die Anderungsrate wird in 22.75 Motorpotentiom. Ramp.zeit als die Zeit eingestellt, in
der sich der Wert vom Minimum (22.76 Motorpotentiom. min Wert) zum Maximum
(22.77 Motorpotentiom. max Wert) oder umgekehrt andert. Wenn die Auf- und Ab-
Signale gleichzeitig aktiviert werden, wird der Motorpotentiometerwert nicht geéndert.

Der Ausgang der Funktion wird angezeigt von 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw., der
direkt als Sollwertquelle in den Hauptauswahl-Parametern eingestellt, oder als Ein-
gang fiir einen anderen Quellenauswahl-Parameter bei Skalar- und Vektorregelung
benutzt werden kann.

Das folgende Beispiel zeigt das Verhalten des Motorpotentiometerwerts.

1

22.73 4
00— |
1
22.74 *
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Einstellungen
Parameter 22.71...22.80 (Seite 208).

Mechanische Bremsenregelung

Die mechanische Bremse hat die Aufgabe, den Motor und die Arbeitsmaschinen bei
Drehzahl Null zu halten, wenn der Antrieb anhalt oder nicht mit Spannung versorgt
wird. Die Bremssteuerlogik prift die Einstellungen der Parametergruppe 44 Steue-
rung mech. Bremse sowie verschiedene externe Signale und wechselt die Zustande
entsprechend, siehe Diagramm auf Seite 777. In den Tabellen unterhalb des Status-
diagramms werden die Zustande und Ubergénge detailliert beschrieben. Das Zeit-
Diagramm auf Seite 1719 zeigt ein Beispiel einer Bremssequenz der Abfolge Schlie-
Ren-Offnen-SchlieRen.

Eingange der Bremssteuerlogik

Der Startbefehl des Frequenzumrichters (Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1) ist
die Hauptsteuerquelle der Bremssteuerlogik.
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Ausgéange der Bremssteuerlogik

Die mechanische Bremse muss von Bit 0 des Parameters 44.01 Status Bremssteue-
rung gesteuert werden. Dieses Bit sollte als die Quelle eines Relaisausgangs (oder

eines Digitaleingangs/-ausgangs im Ausgangsmodus) gewahlt werden, der dann mit
der Bremse (ber ein Schiitz verdrahtet wird. Siehe Anschlussbeispiel auf Seite 720.

Die Bremssteuerlogik fordert in den verschiedenen Zustanden von der Antriebsrege-
lung, den Motor zu halten oder die Drehzahl an der Rampe zu reduzieren. Diese
Anforderungen sind in Parameter 44.01 Status Bremssteuerung sichtbar.

Einstellungen

Parametergruppe 44 Steuerung mech. Bremse (Seite 287).

Brems-Statusabfolge

(aus jedem Zustand)

0

(aus jedem Zustand)

0

BREMSE
DEAKTIVIERT

— @

BREMSE GESCHLOSSEN BREMSE OFFNET

& Ve Q

BREMSE SCHLIESST BREMSE OFFEN

BREMSE SCHLIESST |||
VERZOGERUNG |4

©

BREMSE SCHLIESST |
WARTEN

o

Beschreibungen der Zusténde

Statusname Beschreibung
BREMSE DEAKTIVIERT |Die Bremssteuerung ist deaktiviert (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung
=0 und 44.01 Status Bremssteuerung B4 = 0). Das Offnen-Signal ist aktiv
(44.01 Status Bremssteuerung BO = 1).
BREMSE OFFNET: ,Bremse 6ffnen” wurde angefordert. (44.01 Status Bremssteuerung B2 = 1).

Das Offnen-Signal wurde aktiviert (44.01 Status Bremssteuerung BO ist
gesetzt). Die Last wird von der Drehzahlregelung des Frequenzumrichters
gehalten bis 44.08 Br.6ffnen Verzdg.zeit ablauft.




118 Programm-Merkmale

Statusname Beschreibung

BREMSE OFFEN Die Bremse ist gedffnet (44.01 Status Bremssteuerung BO = 1). Die Halte-
Anforderung wird geldscht (44.01 Status Bremssteuerung B2 = 0) und der
Antrieb kann wieder dem Sollwert folgen.

BREMSE SCHLIESST:

BREMSE SCHLIESST ,Bremse schlieRen” wurde angefordert. Die Antriebsregelung erhélt die Anfor-

WARTEN derung, die Drehzahl mit Rampe bis zum Stopp zu verringern (44.01 Status
Bremssteuerung B3 = 1). Das Offnen-Signal bleibt noch aktiv (44.01 Status
Bremssteuerung BO = 1). Die Bremsensteuerung bleibt in diesem Zustand bis
die Motordrehzahl unter 44.14 Br.schlieBen Schwellwert gefallen ist.

BREMSE SCHLIESST Die Bedingungen fiir Bremse schlieRen sind erfiillt. Das Offnen-Signal wird

VERZOGERUNG deaktiviert (44.01 Status Bremssteuerung BO — 0). Die Anforderung Verzdgern
mit Rampe bleibt aktiviert (44.01 Status Bremssteuerung B3 = 1). Die Brems-
steuerung bleibt in diesem Zustand bis die mit 44.13 Br.schlieBen Verzég.zeit
eingestellte Zeit abgelaufen ist.
An diesem Punkt wird die Steuerung fortgesetzt mit Zustand BREMSE
GESCHLOSSEN.

BREMSE GESCHLOSSEN |Die Bremse ist geschlossen (44.01 Status Bremssteuerung BO = 0). Der Fre-
quenzumrichter moduliert nicht notwendigerweise.

Bedingungen fir Statusédnderungen ( @ )

© 00 NOoO O~ WN =

Bremssteuerung deaktiviert (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung — 0).
06.11 Hauptstatuswort, Bit 2 = 0.

Bremse-Offnen wurde angefordert.

44.08 Br.6ffnen Verzég.zeit ist abgelaufen.

Bremse-SchlieRen wurde angefordert.

Motordrehzahl liegt unter SchlieRen-Drehzahl 44.14 Br.schlieBen Schwellwert.
44.13 Br.schlieBen Verz6g.zeit ist abgelaufen.

Bremse-Offnen wurde angefordert.

Bremssteuerung freigegeben (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung — 1).
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Zeitablaufdiagramm

Das vereinfachte Zeitablaufdiagramm veranschaulicht den Betrieb der Bremssteuer-
funktion. Siehe Statusdiagramm oben.

| | |
Startbefehl (06.16 bs), | T
|
T

|
Modulation (06.716 b6)| 'I Y
tmd |
Bereit fiir Sollw.
(06,11 b2y |

|
|
|
T
|
|
Drehzahlsollwert | | | | | N | |
f ! ! Nes . ¥ .
T T T
1

I
| —

Bremssteuersignal | |
|

(44.01 b0) tod
|
Haltestopp-Anforde- | T | | |
rung (44.01 b2
ung ( A — | ! | ! |
Rampenstopp-Anfor-
derung (44.01 b3) — | | I I L
I ! | -
Status GgggﬂLSOES- BREMSE OFFNET BREMSE OFFEN Bcw I BCD Eggﬂfgs
SEN BREMSE SCHLIESST SEN
1 2 3 4 5 6 7 8
td Motormagnetisierungsverzdgerung
tod Verzégerung beim Offnen der Bremse (Parameter 44.08 Br.6ffnen Verzég.zeit)
Nes Drehzahl, bei der die Bremse schlieRt (Parameter 44.14 Br.schlieBen Schwellwert)
teg Verzbdgerung beim SchlieRen der Bremse (Parameter 44.13 Br.schlieRen Verzdg.zeit)

BCW BREMSE SCHLIESST WARTEN
BCD BREMSE SCHLIESST VERZOGERUNG
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Verdrahtungsbeispiel

Die folgende Abbildung zeigt ein Verdrahtungsbeispiel der Bremssteuerung. Die
Bereitstellung und Installation der Hardware und Verdrahtung der Bremse muss
durch den Anwender erfolgen.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass die Anlage, in die der Frequenzumrichter

mit Bremssteuerungsfunktion integriert ist, den Unfallverhiitungs- und Sicher-
heitsvorschriften entspricht. Es ist zu beachten, dass der Frequenzumrichter (ein kom-
plettes Antriebsmodul oder ein Basis-Antriebsmodul nach IEC 61800-2) nicht als
Sicherheitseinrichtung nach EU-Maschinenrichtlinie und den zugehdérigen harmonisier-
ten Normen definiert wird. So basiert die Personensicherheit der gesamten Anlage
nicht auf eine Funktion des Frequenzumrichters (z. B. Bremssteuerung sondern muss
geman der anwendungsspezifischen Bestimmungen implementiert werden.

Die Bremse wird von Bit 0 des Parameters 44.01 Status Bremssteuerung gesteuert.
In diesem Beispiel wird Parameter 10.24RO1 Quelle auf Befehl Bremse eingestellt
(d.h. Bit 0 von 44.01 Status Bremssteuerung.

|—Bfem_sste_ueﬁng_s-—| | FU-Steuerungseinheit
Hardware | X8
. 115/230 V AC . ' [20 [ROTA

19 |RO1C 7

21 |[RO1B |
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Motorregelung

Motortypen

Der Frequenzumrichter unterstiitzt Asynchronmotoren, Permanentmagnetmotoren
(PM) und Synchronreluktanzmotoren (SynRM).

Motor-ldentifikation

Die Leistung der Vektorregelung basiert auf einem exakten, wahrend der Inbetrieb-
nahme des Motors festgelegten Motormodell.

Beim ersten Start des Frequenzumrichters erfolgt automatisch eine Motor-ID-Magne-
tisierung. Bei der ersten Inbetriebnahme wird der Motor bei Drehzahl Null mehrere
Sekunden lang magnetisiert und die Widerstandswerte des Motors und der Motorka-
bel werden gemessen, um die Erstellung des Motormodells zu ermdéglichen. Dieses
Identifikationsverfahren ist fir die meisten Anwendungen geeignet.

Bei anspruchsvollen Anwendungen kann ein separater ID-Lauf durchgefiihrt werden.

Einstellungen

99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus (Seite 335).

Skalar-Motorregelung

Die Skalar-Motorregelung ist die Standard-Motorregelungsmethode. Bei der Skalar-
regelung wird der Antrieb mit einem Frequenz-Sollwert geregelt. Die hervorragende
Leistung der Vektorregelung wird jedoch mit der Skalarregelung nicht erreicht.

Bei den folgenden Spezialanwendungen empfiehlt sich die Einstellung der Skalarre-

gelung:

+  Wenn die genauen Motornenndaten nicht verfligbar sind oder der Frequenzum-
richter treibt verschiedene Motoren nach der Inbetriebnahmephase an

» Wenn eine kurze Inbetriebnahmedauer erforderlich ist oder kein ID-Lauf gewollt
ist

* In Multimotor-Systemen: 1) Bei einer ungleichen Verteilung der Last zwischen

den Motoren, 2) bei unterschiedlicher GréRe der Motoren oder 3) bei Austausch
der Motoren nach der Motoridentifikation (ID-Lauf).

*  Wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des Nennausgangsstroms des
Frequenzumrichters betragt.

»  Wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen Motor benutzt wird (z.B. flr
Prifzwecke)

* Wenn der Frequenzumrichter einen Mittelspannungsmotor Uiber einen Step-up-
Transformator speist.

»  Wenn der Frequenzumrichter mit einem Sinusfilter ausgerustet ist.

Bei der Skalarregelung sind einige Standardfunktionen nicht verfligbar.
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Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters (Seite 107).

IR-Kompensation fiir Skalar-Motorregelung

IR-Kompensation (auch bekannt als
Spannungserhéhung) ist nur bei Skalar-
Motorregelung verfiigbar. Bei aktivier-
ter IR-Kompensation erhoht der Fre-
quenzumrichter bei niedriger Drehzahl
die Spannung am Motor. IR-Kompensa-
tion ist nutzlich in Anwendungen,

z. B. Verdrangerpumpen, die ein hohes
Anlaufdrehmoment erfordern.

Motorspannung

IR-Kompensation

/

~—— Keine Kompensation

|
Bei der Vektorregelung ist keine IR- f(Hz)

Kompensation méglich oder erforderlich, falls automatisch angewendet.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Motor - IR-Kompensation

« Parameter 97.13 IR-Kompensation (Seite 330) und 99.04 Motor-Regelmodus
(Seite 333)

« Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwert (Seite 219).

Vektorregelung

Vektorregelung ist der Motorsteuerungsmodus fiir Anwendungen, bei denen hohe
Regelungsgenauigkeit erforderlich ist. Dieser Regelungsmodus erfordert einen Iden-
tifikationslauf bei der Inbetriebnahme. Vektorregelung kann nicht fir alle Anwendun-
gen (z. B. Sinusfilter) verwendet werden.

Das Schalten der Ausgangshalbleiter wird so gesteuert, dass der erforderliche Sta-
torfluss und das Motordrehmoment erreicht werden. Die Ausgangsfrequenz wird nur
geandert, wenn die Istmoment- und Statorflusswerte von ihren Sollwerten um einen
héheren Wert als die zulassige Hysterese abweichen. Der Sollwert fir den Drehmo-
mentregler kommt vom Drehzahlregler.

Die Motorregelung erfordert die Messung der DC-Zwischenkreisspannung und von
zwei Motorphasenstrémen. Der Statorfluss wird durch Integration der Motorspannung
im Vektorraum berechnet. Das Motormoment wird als Kreuzprodukt von Statorfluss
und Rotorstrom berechnet. Durch die Verwendung des identifizierten Motormodells
(Motor-ID-Lauf) wird die Berechnung des Statorflusses verbessert. Die Istdrehzahl
der Motorwelle wird fur die Motorregelung nicht benétigt.

Der Hauptunterschied zwischen herkdmmlicher Regelung und Vektorregelung ist,
dass die Drehzahlregelung mit dem gleichen Zeitintervall arbeitet wie die Leistungs-
halbleiter-Schaltungen. Es gibt keinen separaten Spannungs- und Frequenz-gesteu-
erten Pulsweiten-Modulator (PWM); die Schaltung der Ausgangsstufe basiert allein
auf dem elektromagnetischen Status des Motors.

Die beste Genauigkeit der Motorregelung wird erreicht, wenn ein normaler Motor-
Identifikationslauf (ID-Lauf Normal) ausgefihrt wird.
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Siehe auch Abschnitt Drehzahl-kompensierter Stopp (Seite 131).

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Motor - Motor-Regelmodus

» Parameter 99.04 Motor-Regelmodus (Seite 333) und 99.13 Ausw. Mot.-ID-Lauf-
modus (Seite 335).

Leistungsdaten der Drehzahiregelung

Die folgende Tabelle enthalt die typischen Leistungsdaten der Drehzahlregelung.

?TN (%)
1 7-Ioad
Drehzahlregelung |Leistung 100
Statische 20% des Motor-Nenn-
Genauigkeit schlupfes
Dynamische <10% s mit 100% t (s)
Genauigkeit Drehmomentstufe (mit -
Standard-Drehzahl-reg-
lereinstellung MactMref [ Bereich < 10%
Abgestimmter <2% s bei 100% Mom- N
Drehzahlregler entsprung Ty = Motornenndrehmoment
ny = Motornenndrehzahl
Nt = Istdrehzahl
neef = Drehzahlsollwert

]

Netzausfall-Uberbriickung

Siehe Abschnitt Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung) auf Seite 132.

U/f-Verhaltnis

Die U/f-Funktion ist nur mit der Skalar-Motorregelung verfligbar, die mit der Fre-
quenzregelung arbeitet.

Die Funktion hat zwei Modi: linear und quadratisch.

Im Modus linear ist das Verhaltnis der Spannung zur Frequenz konstant unter dem
Feldschwachepunkt. Das wird bei Konstantmoment-Applikationen benutzt, bei denen
ein Drehmoment mit oder nahe dem Nenndrehmoment des Motors liber den ganzen
Frequenzbereich erforderlich ist.

Im Modus quadratisch (Standard) steigt das Verhaltnis von Spannung zu Frequenz als
Quadrat der Frequenz im Bereich unter dem Feldschwachepunkt an. Das wird typi-
scherweise bei Kreiselpumpen- oder Liifter-Applikationen benutzt. Bei diesen Applika-
tionen folgt das Drehmoment dem Quadrat der Frequenz. Deshalb arbeitet der Motor,
wenn die Spannung in einem quadratischen Verhaltnis verandert wird, bei diesen
Applikationen mit einem verbesserten Wirkungsgrad und niedrigerem Gerauschpegel.
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Die U/f-Funktion kann nicht mit der Energieoptimierung benutzt werden; wenn Para-
meter 45.11 Energieoptimierung auf Aktiviert gesetzt wird, wird Parameter 97.20 U/f-
Relation ignoriert.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Motor - U/f-Verhaltnis
» Parameter 97.20 U/f-Relation (Seite 330)

Flussbremsung

Durch eine héhere Magnetisierung des Motors kann der Frequenzumrichter fir eine
schnellere Bremsverzdgerung des Antriebs sorgen. Bei Erh6hung des Motorflusses
wird die vom Motor wahrend des Bremsens erzeugte Energie in thermische Energie
umgewandelt.

Motor- T
drehzahl B o) Tg, = Bremsmoment

=100 Nm
Keine Flussbremsung 60

a 40

20

Flussbremsung

Flussbremsung Keine Flussbremsung

. . . . ~ f(Hz)

t(s)

Der Frequenzumrichter (iberwacht stéandig - auch wahrend der Flussbremsung - den
Status des Motors. Deshalb kann die Flussbremsung sowohl fir das Bremsen des
Motors als auch fiir die Anderung der Drehzahl verwendet werden. Weitere Vorteile
der Flussbremsung sind:

» Der Bremsvorgang beginnt unmittelbar nach dem Stopp-Befehl. Zur Ausfiihrung
der Funktion muss die Flussreduzierung vor Beginn des Bremsvorgangs nicht
abgewartet werden.

» Die Kuhlung des Asynchronmotors ist effizient. Der Statorstrom des Motors
erhoht sich wahrend der Flussbremsung, nicht der Rotorstrom. Die Kiihlung des
Stators ist wirksamer als die des Rotors.

* Die Flussbremsung kann bei Asynchronmotoren und Permanentmagnet-Syn-
chronmotoren benutzt werden.

Es sind zwei Bremsstarken verfugbar:

+ Die Moderat-Bremsung bietet eine schnelle Verzégerung als bei deaktivierter
Flussbremsung. Die Flussstarke des Motors ist begrenzt, um eine Uberhitzung
des Motors zu verhindern.

» Bei voller Bremsung wird der gesamte verfigbare Strom genutzt, um die mecha-
nische Energie in thermische Energie umzuwandeln. Dabei ist die Bremszeit kir-
zer als bei der Moderat-Bremsung. Im zyklischen Betrieb kann der Motor stark
erhitzt werden.
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WARNUNG: Der Motor muss so ausgelegt sein, dass er die von der Fluss-
bremsung erzeugte Warme ableiten kann.

Einstellungen

* Meni - Grundeinstellungen - Motor - Flussbremsung
» Parameter 97.05 Flussbremsung (Seite 329)

DC-Magnetisierung

Der Frequenzumrichter hat verschiedene Magnetisierungsfunktionen fir die ver-
schiedenen Motorbetriebsphasen Start/Drehen/Stopp: Vormagnetisierung, DC-Hal-
tung, Nachmagnetisierung und Stillstandsheizung (Motorheizung).

Vormagnetisierung

Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung vor dem Start. Abhangig von der
ausgewahlten Startmethode (27.07 Startmodus oder 21.19 Startmodus Skalar) kann
die Vormagnetisierung benutzt werden, um das héchstmdgliche Anlaufmoment, bis
zu 200% des Motornennmoments, zu gewahrleisten. Durch Einstellung der Vorma-
gnetisierungszeit (21.02 Magnetisierungszeit) kdnnen der Start des Motors und

z. B. das Offnen einer mechanischen Bremse synchronisiert werden.

Einstellungen

Parameter 21.01 Startmodus, 21.19 Startmodus Skalar, 21.02 Magnetisierungszeit

DC-Haltung

Diese Funktion ermdglicht es, wahrend des normalen Betriebs den Rotor bei (nahe)
Drehzahl Null zu halten. Die DC-Haltung wird mit Parameter 21.08 DC-Strom-Rege-
lung aktiviert. Wenn sowohl der Sollwert als auch die Motordrehzahl unter einen
bestimmten Wert (Parameter 21.09 DC-Haltedrehzahl) fallen, stoppt der Frequen-
zumrichter die Erzeugung eines sinusférmigen Stroms und speist den DC-Haltestrom
in den Motor. Der Strom wird mit Parameter 27.70 DC-Strom-Sollwert eingestellt.
Wenn die Solldrehzahl den Wert von Parameter 21.09 DC-Haltedrehzahl iberschrei-
tet, wird der normale Betrieb fortgesetzt.



126 Programm-Merkmale

Motordrehzahl“ DC-Haltung

- fea

Sollwert

~Y

21.09 DC-Haltedrehzahl

~Y

Einstellungen

Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung und 21.09 DC-Haltedrehzahl

Nachmagnetisierung

Diese Funktion halt die Motormagnetisierung fiir eine bestimmte Zeit (Parameter
21.11 Nachmagnetisierungszeit) nach dem Stoppen aufrecht. Das verhindert, dass
die Antriebsmaschine durch eine Last bewegt wird, z.B. bevor eine mechanische
Bremse geschlossen werden kann. Die Vormagnetisierung wird mit Parameter 27.08
DC-Strom-Regelung aktiviert. Der Magnetisierungsstromwert wird im Parameter
21.10 DC-Strom-Sollwert eingestellt.

Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfiigbar, wenn der Stopp mit Rampe ein-
gestellt wurde (siehe Parameter 21.03 Stopp-Methode). Die Nachmagnetisierung
wird nur bei Vektorregelung unterstutzt.

Einstellungen

Parameter 21.03 Stopp-Methode (Seite 195), 21.08 DC-Strom-Regelung und 21.11
Quelle Eing. Stillstandsheizung.

Stillstandsheizung (Motorheizung)

Die Funktion Stillstandsheizung halt den Motor warm und verhindert Kondensation im
Motor durch Einspeisung von DC-Strom, wenn der Antrieb gestoppt wurde. Die Hei-
zung kann nur aktiv sein, wenn der Frequenzumrichter in gestopptem Zustand ist. Ein
Starten des Frequenzumrichters deaktiviert die Heizung.

Wenn Vorheizung aktiviert ist und der Stoppbefehl gegeben wurde, startet die Still-
standsheizung sofort, wenn der Frequenzumrichter unter Nulldrehzahl lauft (siehe Bit 0
in Parameter 06.19 Statuswort Drehzahlregel.). Lauft der Frequenzumrichter Gber
Nulldrehzahl, verzégert die Vorheizung um 60 Sekunden, um Uberstrom zu vermeiden.
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Die Funktion kann so eingestellt werden, dass sie immer aktiv ist, wenn der Antrieb

gestoppt ist, oder sie kann ber einen Digitaleingang, den Feldbus, eine zeitgesteu-
erte Funktion oder eine Uberwachungsfunktion aktiviert werden. Beispielsweise kann
die Heizung mit Hilfe der Signaltiberwachungsfunktion durch ein Temperaturmesssi-
gnal vom Motor aktiviert werden.

Der in den Motor gespeiste Vorheizstrom kann als Prozentsatz von 0...30% des
Motornennstroms eingestellt werden.

Hinweise:

* In Anwendungen bei denen der Motor noch eine langere Zeit dreht, nachdem die
Modulation gestoppt wurde, wird empfohlen, den Rampenstopp mit Vorheizung
zu benutzen, um einen plétzlichen Zug am Rotor zu verhindern, wenn die Still-
standsheizung aktiviert wird.

+ Fiir die Heizfunktion muss der STO-Schaltkreis geschlossen sein oder ein Offnen
darf nicht angefordert sein.

» Die Heizfunktion erfordert, dass keine Stérmeldung des Antriebs aktiv ist.
» Das Vorheizen benutzt die DC-Haltung, um Strom in den Motor zu speisen.

Einstellungen

* Meni - Grundeinstellungen - Motor - Vorheizung

» Parameter 21.14 Quelle Eing. Stillstandsheizung und 21.16 Vorheiz-Strom
(Seite 198).

Energieoptimierung

Die Funktion optimiert den Motorfluss so, dass der Gesamtenergieverbrauch und der
Motorgerduschpegel reduziert werden, wenn der Antrieb mit einer geringeren Last
als der Nennlast arbeitet. Der Gesamtwirkungsgrad (Motor und Frequenzumrichter)
kann, abhangig vom Lastmoment und der Drehzahl, um 1...20% erhdht werden.

Hinweis: Bei Permanentmagnet- und Synchronreluktanzmotoren ist die Energieopti-
mierung immer aktiviert.

Einstellungen

* Meni - Energiesparfunktionen
» Parameter 45.11 Energieoptimierung (Seite 290)

Schaltfrequenz

Der Frequenzumrichter hat zwei Schaltfrequenzen: Die Referenz-Schaltfrequenz und
die Minimum-Schaltfrequenz. Der Frequenzumrichter versucht, die héchste zulassige
Schaltfrequenz zu verwenden (= Referenz-Schaltfrequenz), wenn das thermisch
moglich ist, und passt dann die Schaltfrequenz dynamisch zwischen der Referenz-
und Minimum-Schaltfrequenz in Abhangigkeit der Frequenzumrichter-Temperatur an.
Wenn der Frequenzumrichter die Minimum-Schaltfrequenz (= niedrigste zulassige
Schaltfrequenz) erreicht, beginnt er den Ausgangsstrom zu begrenzen, wenn die
Temperatur weiter ansteigt.
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Weitere Informationen zur Leistungsminderung enthalt Kapitel Technische Daten,
Abschnitt Schaltfrequenz-Minderung im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

Beispiel 1: Wenn die Schaltfrequenz auf einen festen Wert eingestellt werden muss,
z.B. mit externen Filtern, setzen Sie beide, die Referenz- und die Minimum-Schaltfre-
quenz, auf diesen Wert und der Frequenzumrichter benutzt dann nur diese Schaltfre-
quenz.

Beispiel 2: Ist der Solltwert der Schaltfrequenz auf 12 kHz und die Mindestschaltfre-
quenz auf den kleinstméglichen Wert eingestellt, halt der Frequenzumrichter die
gréRtmogliche Schaltfrequenz aufrecht, um das Motorgerausch zu reduzieren, und
senkt die Schaltfrequenz erst, wenn der Frequenzumrichter aufheizt. Dieses ist zum
Beispiel in Anwendungen hilfreich, bei denen ein niedriger Gerduschpegel nétig ist,
jedoch ein hoherer Gerauschpegel toleriert wird, wenn der volle Ausgangsstrom
erforderlich ist.

Einstellungen

Parameter 97.01 Schaltfrequenz-Sollwert und 97.02 Minimale Schaltfrequenz
(Seite 3217).

Tippbetrieb

Die Tipp-Funktion ermdglicht das Verwenden eines Tasters fur das kurzzeitige Dre-
hen des Motors. Die Tipp-Funktion wird typischerweise bei Servicearbeiten oder
Inbetriebnahme zur vor-Ort-Steuerung der Maschine benutzt.

Zwei Tipp-Funktionen (1 und 2) sind verfiigbar, jede mit eigener Aktivierungsquelle
und eigenem Sollwert. Die Signalquellen werden mit den Parametern 20.26 Tippen 1
Start Quelle und 20.27 Tippen 2 Start Quelle gewahlt (Menii - Grundeinstellungen -
Start, Stopp, Sollwert - Tippen). Wenn die Tipp-Funktion aktiviert ist, startet der
Antrieb und beschleunigt mit der eingestellten Tipp-Drehzahl (Parameter 22.42
Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 1 oder 22.43 Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 2) gemaR der einge-
stellten Tipp-Beschleunigungsrampe (23.20 Beschleun.Zeit Tippen). Nach dem
Abschalten des Aktivierungssignals verzogert der Antrieb gemaf der eingestellten
Jogging-Verzdgerungsrampe und stoppt (23.21 Verzéger.Zeit Tippen).

Die folgende Abbildung und Tabelle sind ein Beispiel fur den Tippbetrieb des
Antriebs. In dem Beispiel wird ein Stopp mit Rampe verwendet (siehe Parameter
21.03 Stopp-Methode).
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Tipp cmd = Status der Quelle eingestellt von 20.26 Tippen 1 Start Quelle oder
20.27 Tippen 2 Start Quelle

Tipp = Status der Quelle eingestellt von 20.25 Freigabe Tippen

Start cmd = Status des Frequenzumrichter-Startbefehls.

. | I Lo I o |
Tlppbefehl | | L | | | | | | L Ll | L
I I I I I I I LI I
Tippen [ [ | [ || || | | | | | [ [
Startbefehl L | ' |
IR | I
Drehzahl R |
N I I N |
[ | |
[ | |
T T T 1 T T 1 T T L T T L T L »
12 34 56 78 9 10 1 12 13 1415 16 1718 t
Tipp- | Start- :
Phase befehl Tippen befehl Beschreibung
1-2 1 1 0 | Der Antrieb beschleunigt auf die Tipp-Drehzahl gemaf der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.
2-3 1 1 0 | Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.
3-4 0 1 0 | Antrieb verzdgert auf Drehzahl Null geman der Verzége-
rungsrampe der Tipp-Funktion.
4-5 0 1 0 | Der Antrieb ist gestoppt.
5-6 1 1 0 | Der Antrieb beschleunigt auf die Tipp-Drehzahl gemaf der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.
6-7 1 1 0 | Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.
7-8 0 1 0 | Antrieb verzdgert auf Drehzahl Null gemaR der Verzége-

rungsrampe der Tipp-Funktion.

8-9 0 1->0 0 | Der Antrieb ist gestoppt. Solange das Signal Freigabe Tip-
pen aktiviert ist, werden Startbefehle ignoriert. Nachdem das
Signal Freigabe Tippen deaktiviert worden ist, ist ein neuer
Startbefehl erforderlich.

9-10 X 0 1 Der Antrieb beschleunigt gemaf der aktiven Beschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.71...23.15) auf den Drehzahl-
Sollwert.

10-11 X 0 1 Antrieb folgt dem Drehzahl-Sollwert.

11-12 X 0 0 | Der Antrieb verzégert gemaR der aktiven Verzdgerungs-

rampe (Parameter 23.711...23.15) auf Drehzahl Null.

12-13 X 0 0 | Der Antrieb ist gestoppt.
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Phase l;r;?epl';l Tippen bst:?:h-l Beschreibung

13-14 X 0 1 Der Antrieb beschleunigt gemaf der aktiven Beschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.11...23.15) auf den Drehzahl-
Sollwert.

14-15 X 0->1 1 | Antrieb folgt dem Drehzahl-Sollwert. Solange der Startbefehl
aktiviert ist, wird das Signal Freigabe Tippen ignoriert. Wenn
das Signal Freigabe Tippen aktiviert wird, wenn der Startbe-
fehl abgeschaltet ist, wird der Tippbetrieb sofort freigegeben.

15-16 | 0->1 1 0 | Startbefehl schaltet ab. Der Antrieb beginnt die Verzégerung
gemal der aktiven Verzdgerungsrampe (Parameter
23.11...23.15).

Wenn der Tippen-Befehl aktiviert wird, passt sich der verzo-
gernde Antrieb an die Verzdgerungsrampe der Tippen-Funk-
tion an.

16-17 1 1 0 | Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.

17-18 0 1->0 0 | Antrieb verzogert auf Drehzahl Null gemag der Verzége-
rungsrampe der Tipp-Funktion.

Siehe auch das Blockdiagramm auf Seite 442.

Hinweise:

Der Tippbetrieb ist bei Lokalsteuerung des Antriebs nicht verfugbar.

Tippen kann nicht aktiviert werden, wenn der Startbefehl des Antriebs aktiviert ist,
oder der Antrieb kann nicht gestartet werden, wenn Tippen deaktiviert ist. Der
Start des Antriebs nach Abschalten des Tippbetriebs erfordert einen neuen Start-
befehl.

WARNUNG! Wenn der Tippbetrieb freigegeben und aktiviert wird, wahrend
der Startbefehl aktiv ist, startet der Tippbetrieb sofort nachdem der Startbefehl

abgeschaltet wird.

Wenn beide Tippen-Funktionen aktiviert worden sind, hat die zuerst aktivierte
Funktion Prioritat.

Der Tippbetrieb erfolgt mit Vektorregelung.

Die Uber Feldbus aktivierten Tippen-Funktionen (Inching) (siehe 06.01 Hauptsteu-
erwort, Bits 8...9) benutzen die Sollwerte und Rampenzeiten fur Tippen, erfordern
jedoch kein Signal Freigabe Tippen.

Einstellungen

Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Tippen

Parameter 20.25 Freigabe Tippen (Seite 192), 20.26 Tippen 1 Start Quelle
(Seite 193), 20.27 Tippen 2 Start Quelle (Seite 194), 22.42 Drehz.-Sollw. Tipp-
funkt. 1 (Seite 207), 22.43 Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 2 (Seite 207), 23.20
Beschleun.Zeit Tippen (Seite 211) und 23.21 Verzéger.Zeit Tippen (Seite 212).
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Drehzahl-kompensierter Stopp

Der Drehzahl-kompensierte Stopp kann z.B. fir Anwendungen verwendet werden, bei
denen ein Forderer noch eine bestimmte Strecke zuriicklegen muss, nachdem er den
Stoppbefehl empfangen hat. Bei Maximaldrehzahl stoppt der Motor normalerweise mit der
eingestellten Verzégerungsrampe nach Ablauf einer benutzerdefinierten Verzégerungs-
zeit zur Einstellung der zurlickzulegenden Strecke. Bei einem Stoppbefehl unter der Maxi-
maldrehzahl wird der Stopp etwas mehr verzogert, indem der Antrieb noch eine Zeit mit
der aktuellen Drehzahl weiterlauft, bevor der Motor dann rampengeregelt stoppt. Die
Abbildung zeigt, dass die nach dem Stoppbefehl zurlickgelegte Strecke in beiden Fallen
gleich ist, d.h. Bereich A + Bereich B entspricht Bereich C.

Motordrehzahl D1 = Verzégerung gemaf Einstel-
lung von Parameter 271.31

AStoppbefehl D2 = Zusatzliche Verzégerung
Max. | gemal Berechnung des Dreh-
Drehzahl - zahl-kompensierten Stopps
Bereich A + Bereich B = Bereich C
Ver-
wendete -
Dreh-
zahl |
1 (s)

Die Drehzahlkompensation berlicksichtigt nicht die Rampen-Verschliffzeiten (Para-
meter 23.32 Verschliffzeit 1 und 23.33 Verschliffzeit 2). Positive Verschliffzeiten ver-
langern die zurlickgelegte Strecke.

Die Drehzahlkompensation kann jeweils auf die Drehrichtung vorwarts oder riick-
warts beschrankt werden.

Die Drehzahlkompensation wird von der Vektor- und der Skalarregelung unterstiitzt.

Einstellungen

Parameter 21.30 Stopmodus m. Drehz.ausgl. (Seite 201), 21.31 Drehz.-Ausgl.
Stopp-Verzéger. (Seite 202) und 21.32 Drehzahl Ausgl. Stopp-Schwelle (Seite 202).
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Regelung der DC-Spannung

Uberspann.-Regelung

Die Uberspannungsregelung des DC-Zwischenkreises wird typischerweise bendtigt, wenn
der Motor im generatorischen Betrieb |&uft. Der Motor kann Energie erzeugen, wenn er
verzdgert oder wenn die Last die Motorwelle aktiv dreht, und dabei versucht, den Motor
Uber die eingestellte Drehzahl bzw. Frequenz zu beschleunigen. Damit die DC-Spannung
nicht den Uberspannungsgrenzwert libersteigt, senkt der Uberspannungsregler automa-
tisch das generatorische Moment, wenn der DC-Spannungsgrenzwert erreicht ist. Die
Uberspannungsregelung erhoht dabei auch die programmierten Verzégerungszeiten; fiir
klrzere Verzogerungszeiten werden ein Brems-Chopper und Bremswiderstande bendtigt.

Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Bei einem Ausfall der Einspeisespannung setzt der Frequenzumrichter den Betrieb fort,
indem er die kinetische Energie des drehenden Motors nutzt. Der Frequenzumrichter
arbeitet solange, wie der Motor dreht und Energie in den Frequenzumrichter speist. Der
Frequenzumrichter kann nach einem Ausfall bei Wiederkehr der Spannungsversorgung
den Betrieb fortsetzen, wenn das Netzschiitz (falls vorhanden) geschlossen bleibt.

Hinweis: Einheiten, die mit einem Netzschiitz ausgestattet sind, missen mit einem
Haltekreis (z.B. USV) ausgeriistet werden, der den Schiitz-Steuerkreis wahrend
eines kurzen Ausfalls der Spannungsversorgung geschlossen halt.

\\/ ANV —

(Nm) (Hz) (V DC) Up
160 80 520

\ H I "'\'\

[
il

120 60 390

Fouk
80 40 260 74// au

40 20 130 AN
// 4

L

t(s)
1,6 58 8 11,2 15,4

Upc = Zwischenkreis-Gleichspannung des Frequenzumrichters, f,; = Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters, Ty, = Motormoment

Spannungsausfall bei Nennlast (f,,s= 40 Hz). Die DC-Zwischenkreisspannung fallt auf den
unteren Grenzwert. Die Regelung halt die Spannung solange konstant, wie die Spannungs-
versorgung ausgefallen ist. Der Frequenzumrichter regelt den Motor im generatorischen Betrieb.
Die Motordrehzahl fallt zwar ab, aber der Frequenzumrichter bleibt solange betriebsfahig, wie der
Motor ausreichend kinetische Energie abgeben kann.
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Einstellungen der Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Stellen Sie die Funktion Unterspannungsregelung wie folgt ein:

» Prifen Sie, ob die Unterspannungsregelung mit Parameter 30.31 Unterspann.-
Regelung aktiviert wurde.

» Parameter 21.01 Startmodus muss auf Automatik (bei Vektorregelung) oder Para-
meter 21.19 Startmodus Skalar muss auf Automatik (bei Skalarregelung) einge-
stellt werden, um einen fliegenden Start (Start auf einen drehenden Motor) zu
ermoglichen.

Wenn die Installation mit einem Netzschiitz ausgestattet ist, verhindern Sie das
Ansprechen bei Netzausfall. Verwenden Sie beispielsweise ein Zeitverzégerungsre-
lais (Halten) im Schitz-Steuerschaltkreis.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass durch den fliegenden Start des Motors
keine Gefahrdungen entstehen. Wenn Zweifel bestehen, nutzen Sie die Funk-
tion der Unterspannungsregelung nicht.

Automatischer Neustart

Es ist moglich, den Antrieb automatisch nach einer kurzen (max. 5 Sekunden) Unter-
brechung der Spannungsversorgung mit der Funktion Automatischer Neustart wieder
zu starten, vorausgesetzt, es ist zuldssig, den Antrieb 5 Sekunden ohne Lifterbetrieb
laufen zu lassen.

Wenn die Funktion freigegeben wird, ermdglicht die folgende Funktionenabfolge bei
einem kurzen Spannungsabfall einen erfolgreichen Neustart:

» Die Unterspannungs-Stérmeldung wird unterdriickt (es wird jedoch eine Warn-
meldung generiert)

» Modulation und Lifterbetrieb werden gestoppt, um Restenergie zu sparen

» Das Vorladen des DC-Zwischenkreises wird freigegeben.

Wird die ausreichende DC-Spannung wieder erreicht, bevor die mit Parameter 21.18
Auto-Neustart-Zeit eingestellte Zeit abgelaufen ist, und das Startsignal ist noch akti-
viert, wird der normale Betrieb fortgesetzt. Ist zu diesem Zeitpunkt die DC-Spannung
jedoch noch zu niedrig, schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérmeldung 3220
DC-Unterspannung ab.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine
Vi ' \ gefahrlichen Situationen eintreten kénnen. Die Funktion startet den Frequenzum-
richter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einem Spannungsausfall fort.

Spannungsregelung und Abschaltgrenzwerte

Die Regelungs- und Auslésegrenzen des DC-Mittelspannungsreglers stehen im Ver-
haltnis zur Einspeisespannung und zum Frequenzumrichter-/Wechselrichtertyp. Die
DC-Spannung (Upc) betragt etwa das 1,35-fache der AuBenleiter-Einspeisespan-
nung und wird mit Parameter 01.77 DC voltage angezeigt.
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In der folgenden Tabelle sind die Werte der ausgewahlten DC-Spannungspegel auf-
gelistet. Beachten Sie, dass die absoluten Spannungen entsprechend Frequenzum-
richtertyp und AC-Einspeisespannungsbreich variieren.

DC-Spannungspegel [V]

Siehe 95.01 Einspeisespannung.

AC-Versorgungsspannungs-
bereich [V] 380...415

AC-Versorgungsspannungs-
bereich [V] 440...480

Uberspannungs-Stérgrenze 840 840
Uberspannungs-Regelungsgrenze 780 780
Startgrenze des internen Brems- 780 780
Choppers

Stoppgrenze des internen Brems- 760 760
Choppers

Uberspannungs-Warngrenze 745 745

Unterspannungs-Warngrenze

0,85x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,85x1,41x380 = 455 2)

0,85x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,85x1,41x440 = 527 2)

Unterspannungs-Regelungsgrenze

0,75%1,41xPar. 95.03 Wert )
0,75%1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,75x1,41x440 = 465 2)

Laderelais-SchlieRgrenze

0,75x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,75%1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,75x1,41x440 = 465 2

Laderelais-Offnungsgrenze

0,65x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,65%1,41x380 = 348 2)

0,65x1,41 xPar. 95.03 Wert ")
0,65x1,41x440 = 403 2

DC Spannung an der oberen Grenze des
Einspeisespannungsbereichs (Upcmax)

560

648

DC Spannung an der unteren Grenze des
Einspeisespannungsbereichs (Upcmax)

513

594

Ladeaktivierungs-/Standby-Grenze 3)

0,65x1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,65x1,41x380 = 348 2

0,65x1,41xPar. 95.03 Wert ")
0,65x1,41x440 = 403 2

Unterspannungs-Stérgrenze

0,45x1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,45x1,41x380 = 2412

0,45x1,41xPar. 95.03 Wert ")
0,45x1,41x440 = 279 2

benutzt,

benutzt.

) Wenn Parameter 95.01 Einspeisespannung auf Automatik / nicht ausgewéhlt und 95.02 Adapt. Span-
nungsgrenzen auf Aktiviert gesetzt wird, wird der Wert von Parameter 95.03 Berechn.AC-Einspeisespann

2) Sonst wird der untere Grenzwert des mit Parameter 95.07 Einspeisespannung ausgewahlten Bereichs
3) Wenn Standby aktiviert ist, wird die Frequenzumrichtermodulation gestoppt, der Lifter wird gestoppt und

der Vorladekreis wird aktiviert. Uberschreitet die Spannung wieder die Grenze, muss der Frequenzum-
richter vollstéandig laden bevor er automatisch den Betrieb aufnimmt.

Einstellungen

Parameter 01.11 DC voltage (Seite 153), 30.30 Uberspann.-Regelung (Seite 234),
30.31 Unterspann.-Regelung (Seite 234), 95.01 Einspeisespannung (Seite 321) und
95.02 Adapt. Spannungsgrenzen (Seite 321).
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Brems-Chopper

Ein Brems-Chopper kann benutzt werden, um die Energie, die von einem bremsen-
den Motor erzeugt wird, abzuleiten. Wenn die DC-Spannung zu hoch ansteigt, schal-
tet der Chopper den DC-Zwischenkreis auf externe Bremswiderstédnde. Der Chopper
arbeitet mit dem Prinzip der Pulsweitenmodulation.

Die internen Brems-Chopper der Frequenzumrichter (in den Baugroen R1...R3) star-
ten die Energieableitung, wenn die DC-Zwischenkreisspannung etwa 1,15 x Upcmax
erreicht. Die maximale 100% Pulsweite wird bei etwa 1,2 x Upcmax erreicht. (Upcmax
ist die DC-Spannung entsprechend dem Maximum des AC-Einspeisespannungsbe-
reichs.) Weitere Informationen zu externen Brems-Choppern enthalt ihre jeweilige
Dokumentation.

Hinweis: Fir die Benutzung des Brems-Choppers muss die Uberspannungsrege-
lung deaktiviert werden.

Einstellungen

Parameter 01.11 DC voltage (Seite 153); Parametergruppe 43 Brems-Chopper
(Seite 285).
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Sicherheits- und Schutzfunktionen

Feste/Standard-Schutzfunktionen

Uberstrom

Wenn der Ausgangsstrom den internen Uberstrom-Grenzwert libersteigt, werden die
IGBTSs sofort abgeschaltet, um den Frequenzumrichter zu schiitzen.

DC-Uberspannung
Siehe Abschnitt Uberspann.-Regelung auf Seite 132.

DC-Unterspannung
Siehe Abschnitt Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung) auf Seite 132.

Frequenzumrichter-Temperatur

Wenn die Temperatur hoch genug ansteigt, beginnt der Frequenzumrichter zum
Schutz zuerst die Schaltfrequenz zu reduzieren und dann den Strom zu begrenzen.
Wenn danach die Temperatur immer noch weiter ansteigt, zum Beispiel wegen eines
Lifterausfalls, wird eine Ubertemperatur-Stérung generiert.

Kurzschluss

Im Falle eines Kurzschlusses werden die IGBTs sofort abgeschaltet, um den Fre-
quenzumrichter zu schitzen.

Notstopp

Das Notstoppsignal wird an den Eingang angeschlossen, der mit Parameter 21.05
Notstopp-Quelle ausgewahlt wird. Ein Notstopp kann auch Uber Feldbus ausgel6st
werden (Parameter 06.01 Hauptsteuerwort, Bits 0...2).

Der Modus des Notstopps wird mit Parameter 27.04 Notstopp-Methode ausgewahlt.
Die folgenden Stopparten sind verfligbar:

» Aus1: Stopp mit der Standard-Verzégerungsrampe des jeweiligen benutzten Soll-
werttyps

* Aus 2: Stopp mit Austrudeln

» Aus 3: Stopp mit der mit Parameter 23.23 Notstopp-Zeit eingestellten Notstopp-
Rampe.

» Stopp-Moment

Hinweise:

» Der Errichter der Anlage ist verantwortlich fiir die Installation der Notstopp-Ein-
richtung und aller fir den Notstopp zusatzlich bendétigten Gerate zur Einhaltung
der erforderlichen Notstopp-Kategorien. Weitere Informationen erhalten Sie von
Ihrer ABB-Vertretung.
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Nachdem ein Notstopp-Signal erkannt wird, kann die Notstopp-Funktion nicht
deaktiviert werden, auch nicht, wenn das Signal geléscht worden ist.

Wenn der minimale (oder maximale) Drehmoment-Grenzwert auf 0% eingestellt
ist, ist die Notstopp-Funktion eventuell nicht in der Lage, den Antrieb zu stoppen.

Einstellungen

Menii - Grundeinstellungen - Start, Stopp, Sollwert - Erlaubnisse fiir den
Betrieb

Parameter 21.04 Notstopp-Methode (Seite 196), 21.05 Notstopp-Quelle (Seite
196), 23.23 Notstopp-Zeit (Seite 212).

Thermischer Motorschutz

Das Regelungsprogramm bietet zwei separate Motortemperatur-Uberwachungsfunk-
tionen. Die Temperaturdatenquellen und Warn-/Abschaltgrenzwerte kdnnen flr jede
Funktion gesondert eingestellt werden.

Die Motortemperatur kann Uberwacht werden mit

dem thermischen Motorschutzmodell (intern im Frequenzumrichter berechnete
Temperatur) oder

in den Motorwicklungen installierten Sensoren. Dies fiihrt zu einer héheren
Genauigkeit des Motormodells.

Thermisches Motorschutzmodell

Der Frequenzumrichter berechnet die Temperatur des Motors auf Basis der folgen-
den Annahmen:

1.

Wenn die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters zum ersten Mal einge-
schaltet wird, wird angenommen, dass der Motor Umgebungstemperatur hat (Ein-
stellung von Parameter 35.50 Motor-Umgebungstemp.). Danach wird beim
Einschalten der Spannungsversorgung des Frequenzumrichters von der berech-
neten Motortemperatur ausgegangen.

Die Motortemperatur wird aus der vom Benutzer einstellbaren thermischen Motor-
zeit- und der Motorlastkurve berechnet. Die Motorlastkurve sollte angepasst wer-
den, wenn die Umgebungstemperatur 30 °C Ubersteigt.

Hinweis: Das thermische Motormodell kann nur benutzt werden, wenn nur ein Motor
an den Wechselrichter angeschlossen ist.
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Isolierung

WARNUNG! IEC 60664 erfordert doppelte oder verstarkte Isolierung zwischen

den stromfuhrenden Teilen und der Oberflache der zuganglichen Teilen von

elektrischen Geraten, die entweder nicht leitfahig oder leitfahig sind jedoch an
Schutzerde angeschlossen sind.

Um diese Anforderung zu erfiillen, muss mit einer dieser Alternativen ein Thermistor
an die Regelungsklemmen des Frequenzumrichters angeschlossen werden.

» Den Thermistor von den spannungsfiihrenden Teilen des Motors mit einer dop-
pelten verstarkten Isolation trennen.

» Alle an die digitalen und analogen Eingange des Frequenzumrichters ange-
schlossenen Kreise schiitzen. Gegen Kontakt und andere Niederspannungs-
kreise mit Basisisolierung schiitzen (bemessen fir dieselbe Spannung des
Hauptkreises des Frequenzumrichters).

» Ein externes Thermistor-Relais verwenden. Die Relaisisolierung muss entspre-
chend der Spannung des Hauptkreises des Frequenzumrichters bemessen sein.

Temperaturiiberwachung mit Pt100-Sensoren

1...3 Pt100 Sensoren kénnen in Reihe geschaltet an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von
9,1 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male,
wie die am Sensor liegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung mit dem Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Es ist moglich, die Motortemperatur—Uberwaghungsgrenzen einzustellen, und auszu-
wahlen, wie der Antrieb reagiert, wenn eine Ubertemperatur erkannt wird.

Siehe Abschnitt /solierung auf Seite 138.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Motor - Thermischer Schutz berechnet,
Menii - Grundeinstellungen - Motor - Thermischer Schutz gemessen

« Parametergruppe 35 Thermischer Motorschutz (Seite 256).
Programmierbare Schutzfunktionen

Externe Ereignisse (Parameter 37.01...31.10)

Finf unterschiedliche Ereignissignale des Prozesses kdnnen an ausgewahlte Ein-
gange angeschlossen werden, um damit Warnmeldungen und Stérungsabschaltun-
gen des Antriebs zu generieren. Wenn das Signal abfallt, wird das externe Ereignis
(Stérung, Warnung oder ein Protokolleintrag) erzeugt. Die Inhalte der Meldungen
kénnen mit dem Bedienpanel durch Auswahl von Menii - Grundeinstellungen -
Erweiterte Funktionen - Externe Ereignisse individuell angepasst werden.
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Erkennung des Ausfalls einer Motorphase (Parameter 31.19)

Mit diesem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Motorphase eingestellt.

Erdschluss-Erkennung (Parameter 31.20)

Beachten Sie, dass

» ein Erdschlussfehler im Einspeisekabel nicht den Schutz aktiviert

* in einem geerdeten Einspeisenetz der Schutz in 2 Millisekunden anspricht

* in einem ungeerdeten Einspeisenetz, die Einspeisenetzkapazitat 1 Mikrofarad
oder mehr betragen muss

+ die kapazitiven Strdome durch geschirmte Motorkabel bis 300 Meter den Schutz
nicht aktivieren

» der Schutz deaktiviert ist, wenn der Antrieb gestoppt wurde.

Erkennung des Ausfalls einer Einspeisephase (Parameter 31.217)

Mit dem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Einspeisephase eingestellt.

Erkennung des sicher abgeschalteten Drehmoments (Parameter 37.22)

Der Frequenzumrichter Uberwacht den Status des Eingangs des sicher abgeschalte-
ten Drehmoments (STO). Mit diesem Parameter wird ausgewahlt, welche Anzeigen
ausgegeben werden, wenn die Signale abfallen. (Der Parameter selbst hat keine
Auswirkung auf die Funktion des sicher abgeschalteten Drehmoments). Weitere
Informationen Uber die Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment enthalt Kapitel
Planung der elektrischen Installation, Abschnitt Implementierung der Funktion Sicher
abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

Vertauschte Einspeise- und Motorkabel (Parameter 31.23)

Der Frequenzumrichter erkennt, wenn Einspeise- und Motorkabel versehentlich ver-
tauscht wurden (wenn z.B. das Einspeisekabel an die Motorklemmen angeschlossen
wurde). Mit dem Parameter wird gewahlt, ob eine Stérmeldung erzeugt wird oder
nicht.

Blockierschutz (Parameter 31.24...31.28)

Der Frequenzumrichter schiitzt den Motor im Falle einer Blockierung. Die Uberwa-
chungsgrenzwerte (Strom, Frequenz und Zeit) kdnnen eingestellt werden und die
Reaktion des Frequenzumrichters bei Erkennen einer Blockierbedingung kann
gewahlt werden.

Uberdrehzahlschutz (Parameter 31.30)

Der Benutzer kann Uberdrehzahl-Grenzen einstellen, die eine gewisse Spanne
Uber/unter den aktuell eingestellten Maximal- und Minimaldrehzahl-Grenzen liegen.
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Erkennung des Ausfalls der Lokalsteuerung (Parameter 49.05)

Der Benutzer kann mit einem Parameter die Reaktion des Antriebs bei Ausfall der
Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem PC-Tool einstellen.

Al-Uberwachung (Parameter 72.03...12.04)

Die Parameter wahlen die Reaktion des Frequenzumrichters fir die Falle aus, wenn
ein Analogeingangssignal die fur den Eingang eingestellten Minimum- und/oder
Maximumgrenzen Uberschreitet. Das kann bei beschadigter E/A-Verdrahtung oder
defektem Sensor auftreten.
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Automatische Quittierung von Stérungen

Der Frequenzumrichter kann selbst automatisch Uberspannungs-, Unterspannungs-
und externe Stérungen quittieren. Der Benutzer kann auch eine Stérung spezifizie-
ren, die automatisch quittiert wird.

StandardmaRig ist die automatische Quittierung abgeschaltet und muss vom Benut-
zer aktiviert werden.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine
gefahrlichen Situationen eintreten kdnnen. Die Funktion startet den Frequen-
zumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einer Stérung fort.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Erweiterte Funktionen - Stéorungen automa-
tisch quittieren

» Parameter 31.72...31.16 (Seite 236).
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Diagnosen

Signal-Uberwachung

Sechs Signale kénnen fiir die Uberwachung mit dieser Funktion ausgewahlt werden.
Wenn ein Uberwachtes Signal Gber/unter einen voreingestellten Grenzwert steigt/fallt,
wird ein Bit in 32.01 Uberwachungsstatus aktiviert und eine Warn- oder Stérmeldung
ausgelost.

Die Uberwachten Signale sind Tiefpass gefiltert.

Einstellungen

Parametergruppe 32 Uberwachung (Seite 242).

Energiesparrechner

Dieses Merkmal enthalt die folgenden Funktionen:

« Einen Energieoptimierer, der den Motorfluss so einstellt, dass der Gesamtwir-
kungsgrad des Antriebs maximiert wird

« Einen Zahler, der die verbrauchte und eingesparte Energie des Motors in kWh
ermittelt und in der eingestellten Wahrung oder in der entsprechenden Menge der
CO, Emission anzeigt und

» Einen Lastanalysator, der das Lastprofil des Antriebs darstellt (siehe separaten
Abschnitt auf Seite 742).

Es gibt zuséatzliche Zahler, die den Energieverbrauch in kWh der aktuellen und der
letzten Stunde sowie des aktuellen und des letzten Tages anzeigen.

Hinweis: Die Genauigkeit der Energieeinspar-Berechnung hangt direkt von der
Genauigkeit der Referenz-Motorleistung gemaR Parameter 45.19 Bezugswert Lei-
stung ab.

Einstellungen

* Menii - Energiesparfunktionen
» Parametergruppe 45 Energiesparfunktionen (Seite 288).

» Parameter 01.50 Laufende Stunde kWh, 01.51 Letzte Stunde kWh, 01.52 Laufen-
der Tag kWh und 01.53 Letzter Tag kWh auf Seite 154.

Last-Analysator

Spitzenwert-Speicher

Der Benutzer kann ein Signal auswahlen, das von einem Spitzenwert-Speicher auf-
gezeichnet werden soll. Im Speicher werden die Spitzenwerte des Signals mit dem
Ereigniszeitpunkt, dem dazugehérenden Motorstrom, der DC-Spannung und der
Motordrehzahl zum Zeitpunkt der Spitze aufgezeichnet. Der Spitzenwert wird in Inter-
vallen von 2 ms aktualisiert.
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Amplituden-Speicher
Das Regelungsprogramm hat zwei Amplituden-Speicher.

Fur Amplituden-Speicher 2 kann der Benutzer ein Signal auswahlen, das im Intervall
von 200 ms abgefragt wird und einen Wert spezifizieren, der 100% darstellt. Die
gespeicherten Abfragewerte werden in 10 ,read-only“-Parameter entsprechend ihrer
Amplitude sortiert und geschrieben. Jeder Parameter umfasst einen Amplitudenbe-
reich von 10 Prozentpunkten und zeigt den Prozentanteil der gesammelten Abfrage-
werte an, die auf diesen Bereich entfallen.

Das kann grafisch mit dem Komfort-Bedienpanel oder mit dem PC-Tool Drive compo-
ser angezeigt werden.

Prozentanteile der Abfragewerte

EN X EN X EN X EN X EN X
=) S =) = =) o <) o S =
- N « = 10 «© ~ x @ 2
o = o o =) o o o o

- N ® < et © ~ @

Amplitudenbereiche
(Parameter 36.40...36.49)

Der Amplituden-Speicher 1 ist fest auf die Uberwachung des Motorstroms eingestellt
und kann nicht zurtickgesetzt werden. Mit Amplituden-Speicher 1 entspricht 100%
dem maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichters (/,,4x), der im Hardware-
Handbuch aufgelistet ist. Der gemessene Strom wird kontinuierlich gespeichert. Die
Verteilung der Messpunkte wird mit Parameter 36.20...36.29 angezeigt.

Einstellungen

* Menii - Diagnose - Lastprofil
« Parametergruppe 36 Last-Analysator (Seite 263).
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Diagnose-Menii

Das Menu Diagnose bietet eine schnelle Information ber aktive Stérungen, War-
nungen und Sperren im Frequenzumrichter und wie diese behoben und quittiert wer-
den konnen. Es bietet auch eine Hilfestellung bei der Ermittlung, warum ein Antrieb
nicht startet, stoppt oder nicht mit der gewlinschten Drehzahl 13uft.

Lokal$ ™ ACS480 +0.0Hz

Diagnose
Start/Stopp/Sollwertliste
Grenzwerstatus -

Zuriick . 'IB:ﬁD" Auswihlen

Start, Stopp, Sollwert Zusammenfassung: Benutzen Sie diese Ansicht, um die
Quellen der Steuerbefehle zu ermitteln, wenn der Antrieb nicht wie erwartet star-
tet oder stoppt oder mit einer unerwarteten Drehzahl 1auft.

Grenzwertstatus: Benutzen Sie diese Ansicht, um aktiver Grenzwerte zu ermit-
teln, wenn der Antrieb mit einer unerwarteten Drehzahl |auft.

Aktive Stérungen: Benutzen Sie diese Ansicht, um die aktuell aktiven Stérungen
anzuzeigen, und wie diese behoben und quittiert werden kénnen.

Aktive Warnungen: Benutzen Sie diese Ansicht, um die aktuell aktiven Warnun-
gen anzuzeigen, und wie diese behoben werden kénnen.

Aktive Sperren: Benutzen Sie diese Ansicht, um die aktiven Sperren anzuzei-
gen, und wie diese aufgehoben werden kénnen. Im Men( Uhr, Region, Anzeige
kénnen Pop-Up-Ansichten deaktiviert werden (standardmaRig aktiviert), die Sper-
ren beim Versuch zu starten anzeigen.

Stérungs- und Ereignisprotokoll: Verwenden Sie diese Ansicht, um eine Liste
der Stérungen, Warnungen und sonstigen Ereignisse anzeigen zu lassen, die im
Antrieb aufgetreten sind.

Feldbus: Verwenden Sie diese Ansicht, um die Statusinformationen und an den
Feldbus gesendeten sowie vom Feldbus empfangene Daten fir die Stérungssu-
che anzeigen zu lassen.

Lastprofil: Verwenden Sie diese Ansicht, um die Statusinformationen tber die
Lastverteilung (d. h. die Dauer der Laufzeit des Antriebs bei jedem einzelnen
Lastpegel) und die Spitzenlastpegel anzeigen zu lassen.

Einstellungen

Menii - Diagnose
Menii - Grundeinstellungen - Uhr, Region, Anzeige - Show inhibit pop-up
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Weitere Angaben

Backup und Restore

Im Komfort-Bedienpanel kdnnen manuell Backups der Einstellungen gespeichert
werden. Das Komfort-Bedienpanel speichert ein automatisches Backup. Mit dem
Restore eines Backups kénnen die Parameter und Einstellungen in einen anderen
Frequenzumrichter oder in einen neuen Frequenzumrichter, der als Ersatz fir ein
gestortes Gerat eingesetzt werden soll, Gbertragen werden. Backups und Restore
kénnen mit dem Komfort-Bedienpanel oder dem PC-Tool Drive composer ausgefuhrt
werden.

Backup

Manuelles Backup

Erstellen Sie ein Backup bei Bedarf, zum Beispiel nach der Inbetriebnahme des Fre-
quenzumrichters oder wenn die Einstellungen in einen anderen Frequenzumrichter
Ubertragen werden sollen.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter mit Parameter 96.07 Parameter sichern durch-
gefihrt.

Automatisches Backup

Das Komfort-Bedienpanel hat einen dafiir vorgesehenen Speicherplatz fiir ein auto-
matisches Backup. Ein automatisches Backup wird zwei Stunden nach der letzten
Parameteranderung erstellt. Nach Abschluss des Backups priift das Bedienpanel
nach 24 Stunden erneut, ob weitere Parameteranderungen vorgenommen wurden.
Wenn das der Fall ist, wird ein neues Backup erstellt und das alte Giberschrieben,
wenn seit der letzten Anderung zwei Stunden vergangen sind.

Die Wartezeit kann nicht gedndert werden und die automatische Backup-Funktion
kann nicht deaktiviert werden.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter mit Parameter 96.07 Parameter sichern durch-
gefihrt.

Restore

Die Backups werden auf dem Bedienpanel angezeigt. Automatische Backups sind
mit [8) und manuelle Backups mit [ gekennzeichnet. Zum Wiederherstellen
(Restore) wahlen Sie das Backup aus und driicken die Taste (). In der folgenden
Ansicht kénnen Sie den Backup-Inhalt anzeigen und fir das Restore alle Parameter
oder nur bestimmte Parameter auswahlen, die wiederhergestellt werden sollen.

Hinweis: Zum Restore eines Backups muss der Frequenzumrichter auf Lokalsteue-
rung eingestellt sein.
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Hinweis: Es besteht ein Risiko, dass der Menueintrag fir den QR-Code dauerhaft
entfernt wird, wenn ein Backup von einem Frequenzumrichter mit alter Firmware oder
alter Panel-Firmware in einem Frequenzumrichter mit neuer Firmware wiederherge-
stellt wird.

Lokal® ™ ACS480 $00Hz| |Lokald ™ ACS480 20.0 Umin
Backups ACS480 19122016

Jackup erstellen

Fa
[a7 ACSH80 (2) 05.08.2014 Autorn.... » aa Alle Parameter zuriickspeichern

[ ACS580 05.08.2014 - Par. Restore Gruppe auswahlen  w
Parametersitze auswiahlen 3
Produkrdaten Punkte auswahlen  »
Zuriick 1550  Auswihlen| |Zurick 1246 Auswihien

Einstellungen

* Menii - Backups
» Parameter 96.07 Parameter sichern (Seite 325)

Benutzer-Parametersatze

Der Frequenzumrichter unterstiitzt vier Benutzer-Parametersatze, die im Permanent-
speicher gespeichert und mit Antriebsparametern aktiviert werden kdnnen. Es ist
auch mdglich, Uber die Digitaleingdnge zwischen den verschiedenen Benutzer-Para-
metersatzen umzuschalten. Zum Wechsel auf einen anderen Parametersatz muss
der Frequenzumrichter gestoppt werden.

Ein Benutzer-Parametersatz enthalt alle editierbaren Werte in den Parametergrup-
pen 10...99 ohne die

» erzwungenen E/A-Werte wie Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der D/ und 10.04
DI erzwungene Werte

» Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule (Gruppe 15)

» Datenspeicher-Parameter (Gruppe 47)

* Einstellungen der Feldbus-Kommunikation (Gruppen 50...53 und 58).

» Parameter 95.01 Einspeisespannung.

Da die Motoreinstellungen zu den Benutzer-Parametersatzen gehéren, muss sicher-
gestellt sein, dass die Einstellungen zu dem vorher in der Applikation benutzten
Motor passen, bevor der Benutzer-Parametersatz aktiviert wird. In Applikationen in
denen verschiedene Motoren von einem Frequenzumrichter geregelt werden, muss
der Motor-ID-Lauf fiir jeden Motor ausgefihrt und in verschiedenen Benutzer-Para-
metersatzen gespeichert werden. Der richtige Satz kann aktiviert werden, wenn der
Motor an den Frequenzumrichter zugeschaltet worden ist.

Einstellungen

* Menii - Grundeinstellungen - Erweiterte Funktionen - Parametersatz
» Parameter 96.70...96.13 (Seite 326).



Programm-Merkmale 147

Datenspeicher-Parameter

Zwolf (acht 32-Bit, vier 16-Bit) Parameter sind fiir die Datenspeicherung reserviert.
Die Parameter sind in der Werkseinstellung nicht miteinander verknupft; sie kdnnen
fur Verknipfungs-, Prif- und Inbetriebnahmezwecke verwendet werden. Diese Para-
meter kdnnen entsprechend der Quellen- oder Zieladressen-Auswahl anderer Para-
meter mit ausgewahlten Daten beschrieben und wieder ausgelesen werden.

Einstellungen

Parametergruppe 47 Datenspeicher (Seite 296).

Benutzerschloss

Fir bessere Cyber-Sicherheit sollten Sie ein Hauptpasswort festlegen, um zum Bei-
spiel zu verhindern, dass Parameterwerte verandert und/oder Firmware oder andere
Dateien geladen werden.

WARNUNG! ABB haftet nicht fir Schaden oder Datenverlust aufgrund fehlen-
der Aktivierung des Benutzerschlosses mit einem neuen Passwort. Siehe
Cyber-Sicherheit Haftungsausschluss (Seite 16).

Um das Benutzerschloss erstmalig zu aktivieren, geben Sie das Standardpasswort
10000000 in 96.02 Passwort ein.

Um das Benutzerschloss zu schlieRen, geben Sie ein ungliltiges Passwort in 96.02
Passwort ein, aktivieren Sie 96.08 Regelungseinheit booten oder schalten Sie die
Spannungsversorgung aus und wieder ein.

Um das Schloss wieder zu 6ffnen, geben Sie Ihr Passwort in 96.02 Passwort ein.
Einstellungen
Parameter 96.02 (Seite 323).
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Sinusfilter-Unterstiitzung

Das Regelungsprogramm hat eine Einstellung, mit der die Verwendung von ABB
Sinusfiltern (separat erhaltlich) aktiviert wird. Wenn am Ausgang des Frequenzum-
richters ein Sinusfilter angeschlossen ist, muss Bit 1 von 95.01 Spezielle HW-Einstel-
lungen eingeschaltet sein. Diese Einstellung zwingt den Frequenzumrichter zur
Verwendung der Skalar-Motorregelung und begrenzt die Schalt- und Ausgangsfre-
quenz, um

» zu verhindern, dass der Frequenzumrichter bei Filterresonanzfrequenzen lauft und

« den Filter vor Uberhitzung zu schiitzen.

Wenden Sie sich an |hre ABB-Vertretung, bevor Sie einen Sinusfilters eines anderen
Herstellers anschliefRen.

Einstellungen

Parameter 95.01 Spezielle HW-Einstellungen (Seite 321)
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Parameter

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die Parameter einschlieBlich der Istwertsignale des Rege-
lungsprogramms beschrieben. Am Ende dieses Kapitels, auf Seite 338, finden Sie
eine Liste von Parametern, deren Standardwerte sich zwischen den 50 Hz- und

60 Hz-Einspeisefrequenz-Einstellungen unterscheiden.
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff

Definition

Andere

Der Wert eines anderen Parameters wird benutzt.
Bei Auswahl von ,Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der
Benutzer den Quellen-Parameter angeben kann.

Andere [Bit]

Der Wert eines spezifischen Bits in einem anderen Parameter.
Bei Auswahl von ,Andere” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der
Benutzer den Quellen-Parameter und das Bit angeben kann.

FbEq16

(Wird in der folgenden Parametertabelle in der gleichen Zeile, wie der
Parameterbereich oder die jeweilige Einstellung gezeigt.)

16-Bit Feldbus-Entsprechung: Die Skalierung zwischen dem auf dem
Bedienpanel angezeigten Wert und dem in der Feldbus-Kommunikation
verwendeten Integerwert, wenn ein 16-Bit-Wert fiir die Ubertragung an
ein externes System ausgewahlt wird.

Ein Strich (-) weist darauf hin, dass der Parameter im 16-Bit-Format nicht
zuganglich ist.

Die entsprechenden 32-Bit-Skalierungen sind in Kapitel Zusétzliche
Parameterdaten (Seite 339) aufgelistet.

Istwertsignal

Typ eines parameters, der das Ergebnis einer Messung oder Berechnung
durch den Frequenzumrichter ist, oder der Statusinformationen enthalt.
Die meisten Istwertsignale kdnnen nur gelesen werden, einige kénnen
jedoch zuriickgesetzt werden (zum Beispiel Zahler-Istwerte).

Parameter

Entweder eine vom Benutzer einstellbare Betriebsanweisung fiir den
Antrieb oder ein istwertsignal.

p.u.

Per unit (pro Einheit)

(Parameternummer)

Wert des Parameters

Standard

(Wird in der folgenden Parametertabelle in der gleichen Zeile, wie der
Parametername gezeigt.)

Der Standardwert eines parameters fir das Makro Werkseinstellungen.
Weitere Informationen zu makrospezifischen Parameterwerten enthalt
Kapitel Regelungsmakros (Seite 63).
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Ubersicht iiber die Parametergruppen

Gruppe Inhalte Seite

01 Istwertsignale Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrichters/Antriebs. 153

03 Eingangssollwerte Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen 156
werden.

04 Warnungen und Stérungen | Information Gber Warnungen und Stérungen, die zuletzt aufgetre- 157
ten sind.

05 Diagnosen Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur Antriebswar- 157
tung.

06 Steuer- und Statusworte Antriebssteuerung und Statusworte. 160

07 System-Info Frequenzumrichter-Hardware und Firmware-Informationen. 165

10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingdnge und Relaisausgange. 165

11 Standard DIO, FI, FO Konfiguration des Frequenzeingangs. 170

12 Standard Al Konfiguration der Standard-Analogeingange. 172

13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgénge. 177

19 Betriebsart Einstellung der Quellen fir die Auswahl des lokalen und externen 183
Steuerplatzes (Fernsteuerung) und Betriebsarten.

20 Start/Stopp/Drehrichtung Auswahl der Signalquellen fiir Start/Stopp/Drehrichtung; Reg- 184
ler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen fiir posi-
tive/negative Sollwertfreigabe.

21 Start/Stopp-Art Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signalquelle; 194
DC-Magnetisierungseinstellungen.

22 Drehzahl-Sollwert Drehzahl-Sollwert-Auswahl; Motorpotentiometer-Einstellungen. 202

23 Drehzahl-Sollwert- Einstellung der Drehzahlsollwertrampen (Programmierung der 210

Rampen Beschleunigungs- und Verzégerungsraten des Antriebs).

24 Drehzahl-Sollwert- Berechnung der Drehzahl-Regelabweichung; Konfiguration der 214

Anpassung Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung; Drehzahlabwei-
chungsschritte.

25 Drehzahlregelung Einstellungen fur die Drehzahlregelung. 215

28 Frequenz-Sollwert Einstellungen der Frequenz-Sollwertkette. 219

30 Grenzen Grenzwerte des Frequenzumrichterbetriebs. 229

31 Stérungsfunktionen Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl des Verhaltens des 234
Antriebs bei Stérungen.

32 Uberwachung Konfiguration der Signalliberwachungsfunktionen 1...6. 242

34 Timer-Funktionen Konfiguration von zeitgesteuerten Funktionen. 249

35 Thermischer Motorschutz | Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie Konfiguration 256
der Temperaturmessung und der Lufterregelung sowie Festlegung
der Lastkurve und MotorlUfterregelung.

36 Last-Analysator Einstellungen fur Spitzenwert- und Amplituden-Speicher. 263

37 Benutzer-Lastkurve Einstellungen fur die Benutzer-Lastkurve ULC (User Load Curve). | 266

40 Prozessregler Satz 1 Parameterwerte fiir die Prozessregelung (PID). 270

41 Prozessregler Satz 2 Ein zweiter Satz von Parameterwerten fir die Prozessregelung. 282

43 Brems-Chopper Einstellungen fiir den internen Brems-Chopper. 285

44 Steuerung mech. Bremse | Konfiguration der Steuerung der mechanischen Bremse. 287

45 Energiesparfunktionen Einstellungen fir die Berechnungen von Energieeinsparungen. 288
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Gruppe Inhalte Seite
46 Einstellungen Einstellungen der Drehzahliiberwachung; Istwertsignal-Filterung 293
Uberwachung/Skalierung und allgemeine Skalierungseinstellungen.
47 Datenspeicher Datenspeicher-Parameter, in die andere Parameter entsprechend 296
ihrer Quellen- und Ziel-Einstellungen ausgewahlte Daten schrei-
ben und wieder auslesen kénnen.
49 Bedienpanel- Kommunikationseinstellungen fiir den Bedienpanelanschluss des 297
Kommunikation Frequenzumrichters.
50 Feldbusadapter (FBA) Konfiguration der Feldbus-Kommunikation. 298
51 FBA A Einstellungen Konfiguration von Feldbusadapter A. 302
52 FBA A data in Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus- 303
Controller Gber den Feldbus-Adapter A Ubertragen werden.
53 FBA A data out Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller (iber den Feldbu- 304
sadapter A zum Frequenzumrichter lbertragen werden.
58 Integrierter Feldbus Konfigurationsparameter fiir die integrierte Feldbusschnittstelle 304
(Embedded fieldbus) (EFB).
71 Externer PID-Regler 1 Konfiguration der externen Prozessregelung (PID). 312
76 PFC-Konfiguration Parameter der PFC (Pumpen- und Lufterregelung) und Autowech- | 374
sel-Konfiguration. Siehe auch Abschnitt Pumpen- und Lifterrege-
lung (PFC) auf Seite 114.
77 PFC Wartung und Parameter der PFC (Pumpen- und Lifterregelung) und Autowech- | 320
Uberwachung sel-Konfiguration. Siehe auch Abschnitt Pumpen- und Lifterrege-
lung (PFC) auf Seite 114.
95 Hardware-Konfiguration Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen. 321
96 System Sprachenauswabhl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Parameter 323
sichern und wiederherstellen; Neustart der Regelungseinheit;
Benutzer-Parametersatze; Auswahl von Einheiten.
97 Motorregelung Schaltfrequenz; Schlupf-Verstarkung; Spannungsreserve; Fluss- 328
bremsung; Signaleinkopplung; IR-Kompensation.
98 Motor-Parameter Die vom Benutzer eingegebenen Motordaten werden im Motormo- | 331
(Anwender) dell verwendet.
99 Motordaten Motor-Konfigurationseinstellungen. 332
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Parameter-Liste
| Nr. Name/Wert | Beschreibung Def/FbEq16
01 Istwertsignale Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrich-
ters/Antriebs.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.
Hinweis: Werte dieser Istwertsignale werden mit der in
Gruppe 46 Einstellungen Uberwachung/Skalierung einge-
stellten Filterzeit gefiltert. Die Auswahllisten fur Parameter in
anderen Gruppen enthalten stattdessen den Raw-Wert des
Istwertsignals. Zum Beispiel zeigt die Auswahl ,Ausgangsfre-
quenz® nicht auf den Wert von 01.06 Ausgangsfrequenz son-
dern auf den Raw-Wert.
01.01  Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl. Eine Filterzeitkonstante fur die- -
benutzt ses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motordrehzahl
eingestellt werden.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
01.02  Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl in U/min. Eine Filterzeitkonstante | -
berechnet fir dieses Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motor-
drehzahl eingestellt werden.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
01.03  Motordrehzahl % Motordrehzahl in Prozent der Synchron-Motordrehzahl. -
-1000,00... Motordrehzahl/ 10=1%
1000,00%
01.06  Ausgangsfrequenz | Berechnete Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz in Hz. -
Eine Filterzeitkonstante furr dieses Signal kann mit Parameter
46.12 Filterzeit Ausg.frequenz eingestellt werden.
-500,00... Berechnete Ausgangsfrequenz. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
01.07  Motorstrom Gemessener (absoluter) Motorstrom in A. -
0,00...30000,00 A | Motorstrom. 1=1A
01.08  Motorstrom in % d. | Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Prozent | -
Mot.-Nennstroms des Motornennstroms.
0,0...1000,0% Motorstrom. 1=1%
01.09  Motorstrom in % Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Prozent | -
des FU-Nenn- des Frequenzumrichter-Nennstroms.
stroms
0,0...1000,0% Motorstrom. 1=1%
01.10  Motordrehmoment | Motordrehmoment in Prozent des Motornenndrehmoments. | -
Siehe auch Parameter 01.30 Nenn-Drehmomentskalierung.
Eine Filterzeitkonstante fur dieses Signal kann mit Parameter
46.13 Filterzeit Motordrehmoment eingestellt werden.
-1600,0...1600,0% | Motordrehmoment. Siehe Par.
46.03
01.11  DC voltage Gemessene DC-Zwischenkreisspannung. -
0,00...2000,00 V DC-Zwischenkreisspannung 10=1V
01.13  Ausgangsspannung | Berechnete Motorspannung in V AC -
0...2000 V Motorspannung. 1=1V
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01.14  Ausgangsleistung Frequenzumrichter-Ausgangsleistung. Die Einheit wird mit -
Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausgewahlt. Eine Filterzeit-
konstante fiir dieses Signal kann mit Parameter 46.14 Filter-
zeit Ausgangsleistung eingestellt werden.
-32768,00... Ausgangsleistung. 1= 1 Einheit
32767,00 kW oder
hp
01.15  Ausg.leist. in % der | Ausgangsleistung in Prozent der Motornennleistung. -
Mot.-Nennleist.
-300,00... 300,00% | Ausgangsleistung. 1=1%
01.16  Ausgangsleist. in % | Ausgangsleistung in Prozent der Frequenzumrichter-Nennlei- | -
der FU-Nennleist. stung.
-300,00... 300,00% | Ausgangsleistung. 1=1%
01.17  Motorwellenleistung | Berechnete mechanische Leistung an der Motorwelle. -
-32768,00... Motorwellenleistung. 1 =1 Einheit
32767,00 kW oder
hp
01.18  Wechselrichter Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter gegan- | -
GWh-Zéhler gen ist (in beiden Richtungen), in vollen Gigawattstunden.
Der Mindestwert ist Null (0).
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
01.19  Wechselrichter Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter gegan- | -
MWh-Zé&hler gen ist (in beiden Richtungen), in vollen Megawattstunden.
Wenn der Zahler Uber springt, wird 01.18 Wechselrichter
GWh-Z&hler um 1 erhdht. Der Mindestwert ist Null (0).
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
01.20  Wechselrichter Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter gegan- | -
kWh-Z&hler gen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowattstunden.
Wenn der Zahler Uber springt, wird 01.19 Wechselrichter
MWh-Zé&hler um 1 erhéht. Der Mindestwert ist Null (0).
0...1000 kWh Energie in kWh. 10 =1 kWh
01.24  Fluss-Istwert % Benutzter Flusswert in Prozent des Nennflusses des Motors. | -
0...200% Flusswert. 1=1%
01.30  Nenn-Drehmo- Drehmoment, das 100% des Motornenndrehmoments ent- -
mentskalierung spricht. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
ausgewahlt.
Hinweis: Dieser Wert wird von Parameter 99.12 Motor-
Nenndrehmoment kopiert, falls eingegeben. Anderenfalls
wird der Wert aus anderen Motordaten berechnet.
0,000... Nenndrehmoment. 1 =100 Ein-
4000000 Nm oder heit
Ib-ft
01.50 Laufende Stunde Aktueller Energieverbrauch pro Stunde. Dieses ist der Ener- | -
kWh gieverbrauch der letzten 60 Minuten Betriebszeit des Fre-
quenzumrichters (nicht notwendigerweise standig) und nicht
der Energieverbrauch in einer Uhrzeit-Stunde. Dieser Wert
wird beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert,
wenn der Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh

1000000,00 kWh
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
01.51  Letzte Stunde kWh | Energieverbrauch der vorhergehenden Stunde. Der Wert -
01.50 Laufende Stunde kWh wird hier gespeichert, der inner-
halb der letzten 60 Minute aufaddiert wurde. Dieser Wert wird
beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert, wenn der
Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.52  Laufender Tag kWh | Energieverbrauch des aktuellen Tages. Dieses ist der Ener- | -
gieverbrauch der letzten 24 Stunden Betriebszeit des Fre-
quenzumrichters (nicht notwendigerweise stéandig) und nicht
der Energieverbrauch eines Kalendertages. Dieser Wert wird
beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert, wenn der
Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  Letzter Tag kWh Energieverbrauch des vorhergehenden Tages. Der Wert -
01.52 Laufender Tag kWh wird hier gespeichert, der inner-
halb der letzten 24 Stunden aufaddiert wurde. Dieser Wert
wird beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert,
wenn der Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Kumulativer Ener- | Kumulative Zahlung der vom Frequenzumrichter verbrauch-
gie-Zahlwert fiir den | ten bzw. erzeugten kWh.
Frequenzumrichter
-200000000,0... Kumulativer Energie-Zahlwert fir den Frequenzumrichter in kWh, | 1 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Wechselrichter Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter gegan-
GWh-Za&hler (riick- | gen ist (in beiden Richtungen), in vollen Gigawattstunden.
setzbar) Der Mindestwert ist Null (0).
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
01.56  Wechselrichter Betrag der Gesamtenergie, die durch den Frequenzumrichter
MWh-Z&hler (riick- | gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowattstun-
setzbar) den. Wenn der Zahler tber springt, wird 01.55 Wechselrichter
GWh-Zahler (riicksetzbar) um 1 erhéht. Der Mindestwert ist
Null (0).
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
01.57  Wechselrichter Betrag der Gesamtenergie, die durch den Frequenzumrichter
kWh-Zahler (riick- | gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowattstun-
setzbar) den. Bei jedem Uberlauf des Zahlers wird 01.56 Wechselrich-
ter MWh-Z&hler (riicksetzbar) um 1 erhéht. Der Mindestwert
ist Null (0).
0...1000 KWh Energie in kWh. 1=1kWh
01.58  Kumulativer Ener- | Kumulative Zahlung der vom Frequenzumrichter verbrauch-
gie-Zahlwert fiir den | ten bzw. erzeugten kWh (riicksetzbar).
Frequenzumrichter
(riicksetzbar)
-200000000,0... Kumulativer Energiewert fiir den Frequenzumrichter (riick- 1=1kWh
200000000,0 kWh | setzbar) in kWh.
01.61  Absolute Motor- Absoluter Wert von Parameter 01.017 Motordrehzahl benutzt. | -
drehzahl benutzt
0,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
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01.62  Abs. Motordreh- Absoluter Wert von Parameter 01.03 Motordrehzahl %. -
zahl %
0,00... 1000,00% Berechnete Motordrehzahl. 10=1%
01.63  Absolute Aus- Absoluter Wert von Parameter 01.06 Ausgangsfrequenz. -
gangsfrequenz
0,00...500,00 Hz Berechnete Ausgangsfrequenz. Siehe Par.
46.02
01.64  Abs. Motordrehmo- | Absoluter Wert von Parameter 01.70 Motordrehmoment. -
ment
0.0...1600.0% Motordrehmoment. Siehe Par.
46.03
01.65  Absolute Aus- Absoluter Wert von Parameter 01.74 Ausgangsleistung. -
gangsleistung
0,00... Ausgangsleistung. 1=1kW
32767,00 kW oder
hp
01.66  Absolute Aus- Absoluter Wert von Parameter 01.15 Ausg.leist. in % der -
gangsleistung in % | Mot.-Nennleist..
der Motor-Nennlei-
stung
0,00... 300,00% Ausgangsleistung. 1=1%
01.67  Abs. Ausg.leist. in | Absoluter Wert von Parameter 01.16 Ausgangsleist. in % der | -
% d. FU-Nennleist. | FU-Nennleist..
0,00... 300,00% Ausgangsleistung. 1=1%
01.68  Abs. Motorwellen- | Absoluter Wert von Parameter 01.17 Motorwellenleistung. -
leistung
0,00... Motorwellenleistung. 1=1kW
32767,00 kW oder
hp
03 Eingangssollwerte Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen emp-
fangen werden.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.
03.01  Bedienpanel-Soll- | Sollwert 1, gegeben liber das Bedienpanel oder PC-Tool. -
wert
-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1=10
100000,00
03.02  Panel-Sollw. b. Sollwert 2, gegeben lber das Bedienpanel oder PC-Tool. -
Fernsteuer.
-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1=10
100000,00
03.05  Feldbus A Sollwert | Sollwert 1, empfangen Uber Feldbusadapter A. -
1 Siehe auch Kapitel Feldbussteuerung tiber einen Feldbusad-
apter (Seite 423).
-100000,00... Sollwert 1 von Feldbusadapter A. 1=10
100000,00
03.06  Feldbus A Sollwert | Sollwert 2, empfangen Uber Feldbusadapter A. -
2
-100000,00... Sollwert 2 von Feldbusadapter A. 1=10

100000,00
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03.09 Integr.Feldbus Skalierter Sollwert 1, empfangen uber die integrierte Feldbus- | 1 =10
Sollw.1 Schnittstelle.
-30000,00... Skalierter Sollwert 1, empfangen tber die integrierte Feldbus- | 1 =10
30000,00 Schnittstelle.

03.10  Integr.Feldbus Skalierter Sollwert 2, empfangen uber die integrierte Feldbus- | 1 =10
Sollw.2 Schnittstelle.
-30000,00... Skalierter Sollwert 2, empfangen uber die integrierte Feldbus- | 1 =10
30000,00 Schnittstelle.

04 Warnungen und
Stérungen

Information Giber Warnungen und Stérungen, die zuletzt auf-
getreten sind.

Die Beschreibung der einzelnen Warn- und Stércodes enthalt
Kapitel Warn- und Stérmeldungen.

Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.

04.01

Abschalt-Stérung

Code der 1. aktiven Stérung (Stérung, die die aktuelle
Abschaltung verursacht hat).

0000h...FFFFh

1. aktive Stérung.

04.02  Aktive Stérung 2 Code der zweitletzten aktiven Stérung. -
0000h...FFFFh Zweitletzte aktive Stérung. 1=1
04.03  Aktive Stérung 3 Code der drittletzten aktiven Stérung. -
0000h...FFFFh Drittletzte aktive Stérung. 1=1
04.06  Aktive Warnung 1 Code der letzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Letzte aktive Warnung. 1=1
04.07  Aktive Warnung 2 Code der zweitletzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Zweitletzte aktive Warnung. 1=1
04.08  Aktive Warnung 3 Code der drittletzten aktiven Warnung. -
0000h...FFFFh Drittletzte aktive Warnung. 1=1
04.11  Letzte Stérung Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. -
0000h...FFFFh Letzte gespeicherte Stérung. 1=1
04.12  Zweitletzte Stérung | Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. | -
0000h...FFFFh Zweitletzte gespeicherte Stérung. 1=1
04.13  Drittletzte Stérung | Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Stérung. -
0000h...FFFFh Drittletzte gespeicherte Storung. 1=1
04.16  Letzte Warnung Code der letzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. -
0000h...FFFFh Letzte gespeicherte Warnung. 1=1
04.17  Zweitletzte War- Code der zweitletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. | -
nung
0000h...FFFFh Zweitletzte gespeicherte Warnung. 1=1
04.18  Drittletzte Warnung | Code der drittletzten gespeicherten (nicht aktiven) Warnung. | -

0000h...FFFFh

Drittletzte gespeicherte Warnung.

05 Diagnosen

Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur
Antriebswartung.

Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.

05.01

Einschaltzeitzéhler

Einschaltzeitzahler. Der Zahler lauft, wenn der Frequenzum-
richter eingeschaltet ist.

0...65535d

Einschaltzeitzahler.




158 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
05.02  Betriebszeitzdhler | Motor-Laufzeit-Zahler. Der Zahler lauft, wenn der Frequen- -
zumrichter moduliert.
0...65535d Motor-Laufzeit-Zahler. 1=1d
05.03  Betriebsstunden Motor-Laufzeit in Stunden. -
Der Zahler lauft, wenn der Frequenzumrichter moduliert.
0,0... Betriebsdauer in Stunden. 1=1Std.
429496729,5 h
05.04  Lifter-Laufzeitzdh- | Laufzeit des Frequenzumrichter-Lufters. Kann mit dem Bedi- | -
ler enpanel zuriickgesetzt werden, indem die Reset-Taste langer
als drei Sekunden gedriickt wird.
0...65535d Lifter-Laufzeitzahler. 1=1d
05.10  Temperatur Rege- | Gemessene Temperatur der Regelungseinheit -
lungseinh
-100... 300 °C oder | Temperatur der Regelungseinheit in Grad Celsius oder Fah- | 1 = Einheit
°F renheit.
05.11 Wechselrichter- Berechnete Wechselrichter-Temperatur in Prozent des Stor- | -
Temperatur grenzwerts. Der Stérgrenzwert ist, abhangig vom Typ des
Frequenzumrichters, unterschiedlich.
0,0% =0 °C (32 °F)
100,0% = Stérgrenze
-40,0...160,0% Wechselrichter-Temperatur in Prozent. 1=1%
05.20  Diagnosewort 1 Diagnose-Wort 1. Mégliche Ursachen und AbhilfemalRnah- -
men siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 3717).
Bit Name Wert
0 Beliebige Warnung oder 0
Stérung
1 Beliebige Warnung 0
2 Beliebige Stoérung 0
3 Uberstrom-Warnung 0
4 Uberstrom-Stérung 0
5 Kurzschluss 0
6 DC-Uberspannung 0
7 DC-Unterspannung 0
8 Gerate-Ubertemp.- 0
Warnung
9 Geréate-Ubertemp.-Stérung |0
10 Erdschluss 0
1 Netz-Phase 0
12 Netzwechselrichter-Stérung [0
13...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Diagnose-Wort 1. 1=1

05.21  Diagnosewort 2

Diagnose-Wort 2. Mdgliche Ursachen und Abhilfemafinah-
men siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 371).




Parameter 159

Nr. Name/Wert Beschreibung I Def/IFbEq16

Bit Name Wert

0 Kurzschl. Br.-Chopper 0

1 Ubertemp.-Warnung Br.-Chopper |0

2 Ubertemp.-Stérung Br.-Chopper |0

3 Ubertemp.-Warnung Br.-Widerst. |0

4 Ubertemp.-Stérung Br.-Widerst. |0

5 Brems-Widerst. defekt 0

6 Reserviert 0

7 Uberdrehzahl 0

8 Motor-Phase 0

9 Ubertemp.-Warnung Motor 0

10 Ubertemp.-Stérung Motor 0

1 Unterlast 0

12 Motor blockiert 0

13 MotorlUfter

14 Motorschutzschalter

15 Reserviert

0000h...FFFFh Diagnose-Wort 2. 1=1
05.22  Diagnosewort 3 Diagnose-Wort 3. Mégliche Ursachen und Abhilfemafinah- -

men siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen (Seite 3717).

Bit Name Wert
0 Hauptstromkreis  |ja = Hauptstromkreis-Spannungsversorgung ist eingeschaltet.
EIN
1 Ext. pwr supply ja= Die Regelungseinheit wird von einer externen Quelle mit Span-
nung versorgt, zum Beispiel einer 24-V-Spannungsversorgung des
Benutzers.
2 Programming ja = Die Regelungseinheit wird vom Tool Programming wand fiir die
wand Offline-Programmierung oder Parametrierung versorgt. Hauptstrom-
kreis / Leistungsteil ist ohne Spannung.
3 Panel port comm [ja = Panel-Kommunikation ist ausgefallen.
loss
4 Reserviert
5 Field bus force trip |ja = Stérungsabschaltung (angefordert) von einem Feldbus.
6 Startsperre ja = Start aus verschiedenen Griinden gesperrt, z. B. wegen einer
Startsperre.
7 Safe Torque Off  |ja = Das sicher abgeschaltete Drehmoment (STO) ist aktiviert.
8 STO broken ja = Der STO-Schaltkreis ist unterbrochen.
9 kWh Impulse ja = kWh Impulse ist aktiv.
10 Reserviert
1 Lufterbefehl Ein = FU-LUfter dreht oberhalb der Leerlauf-Drehzahl.
12 ... 15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Diagnose-Wort 3. 1=1
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06 Steuer- und Antriebssteuerung und Statusworte.
Statusworte
06.01  Hauptsteuerwort Das Hauptsteuerwort des Antriebs. Dieser Parameter zeigt -

die Steuersignale, die von den ausgewahlten Quellen (wie
Digitaleingange, Feldbus-Schnittstellen und Regelungspro-
gramm) empfangen werden.

Genauere Bit-Beschreibungen siehe Seite 429. Das entspre-
chende Statuswort und Statusdiagramm (Grundsteuerwerk)
werden auf den Seiten 437 und 432 erlautert/dargestellt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name

0 AUS1

1 AUS2

2 AUS3

3 Betrieb freig.

4 Rampenausgang Null
5 Rampe anhalten

6 Rampeneingang Null
7 Riicksetzen

8 Tippen 1

9 Tippen 2

10 Remote cmd

1 Externer Steuerplatz
12 Anwender-Bit 0

13 Anwender-Bit 1

14 Anwender-Bit 2

15 Anwender-Bit 3

0000h...FFFFh Hauptsteuerwort 1=1
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06.11  Hauptstatuswort Hauptstatuswort des Antriebs. -
Genauere Bit-Beschreibungen siehe Seite 437. Das entspre-
chende Steuerwort und Statusdiagramm werden auf den Sei-
ten 429 und 432 erlautert/dargestellt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name
0 Einschaltbereit
1 Betriebsbereit
2 Bereit fiir Sollwert
3 Stérung
4 AUS 2 nicht aktiv
5 AUS 3 nicht aktiv
6 Einschaltsperre
7 Warnung
8 Auf Sollwert
9 Fernsteuerung
10 Uber Grenzwert
1 Anwender-Bit 0
12 Anwender-Bit 1
13 Anwender-Bit 2
14 Anwender-Bit 3
15 Reserviert
0000h...FFFFh Hauptstatuswort. 1=1
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06.16  Umricht.-Status- Umricht.-Statuswort 1 -

wort 1 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Enabled 1 = Freigabe- (siehe Par. 20.12) und Startfreigabesignal (20.79) sind
beide aktiv. Hinweis: Dieses Bit ist nicht von einer aktiven Stérung
betroffen.

1 Gesperrt 1 = Start ist gesperrt. Zum Start des Antriebs muss das Sperrsignal
(siehe Par. 06.18) zurlickgesetzt und das Startsignal aktualisiert
werden.

2 DC geladen 1 = Der DC-Zwischenkreis ist aufgeladen

3 Startbereit 1 = Frequenzumrichter ist bereit, den Startbefehl zu empfangen

4 Folgt dem Sollwert|1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgen

5 Gestartet 1 = Der Antrieb ist gestartet

6 Moduliert 1 = Der Wechselrichter moduliert (Ausgangsstufe wird gesteuert)

7 Begrenzt 1 = Ein Betriebsgrenzwert (Drehzahl, Drehmoment usw.) ist aktiv

8 Lokalsteuerung 1 = Antrieb in Lokalsteuerung

9 Netzwerk- 1 = Der Frequenzumrichter ist in netzwerk-steuerung (siehe

Steuerung Seite 15).

10 Ext1 aktiv 1 = Steuerplatz EXT1 ist aktiv

11 Ext2 aktiv 1 = Steuerplatz EXT2 ist aktiv

12 Reserviert

13 Startanforderung |1 = Start angefordert. 0 = Wenn Parameter (siehe Abschnitt 20.22) = 0
ist (Drehen des Motors ist nicht freigegeben).

14 ... 15 [Reserviert

0000hTFFFFh Umricht.-Statuswort 1 1=1

06.17  Umricht.-Status- Umricht.-Statuswort 2 -

wort 2 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Identifikationslauf fertig|1 = Motor-Identifikationslauf (ID) ist ausgefiihrt worden

1 Magnetisiert 1 = Der Motor ist magnetisiert worden

2 Drehmomentregelung |1 = Drehmomentregelung ist aktiv

3 Drehzahlregelung 1 = Drehzahlregelung ist aktiv

4 Reserviert

5 Sicherer Sollwert aktiv |1 = Ein ,sicherer” Sollwert wird verwendet von Funktionen wie

Parameter 49.05 und 50.02
6 Letzte Drehzahl aktiv |1 = Ein Sollwert ,letzte Drehzahl” wird verwendet von Funktionen
wie Parameter 49.05 und 50.02
7 Sollwert verloren 1 = Sollwertsignal ist ausgefallen
8 Notstopp 1 = Notstopp ist fehlgeschlagen
fehlgeschlagen

9 Tippen aktiv 1 = Freigabesignal fir Tippen ist aktiv.

10...12 [Reserviert

13 Start Verzég. aktiv 1 = Start-Verzégerung (Par. 21.22) aktiv.

14...15 [Reserviert

0000h...FFFFh

Umricht.-Statuswort 2 1




Parameter 163

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
06.18  Startsperre-Status- | Startsperre-Statuswort. Dieses Statuswort spezifiziert die -
wort Quelle des Sperrsignals, das den Start des Antriebs sperrt.
Die mit einem Stern (*) gekennzeichneten Bedingungen
erfordern, dass der Startbefehl erneut gegeben wird. In allen
anderen Fallen muss die Sperrbedingung zuerst zurtickge-
setzt werden.
Siehe auch Parameter 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Nicht betriebsbereit 1 = DC-Spannung fehlt oder Antrieb wurde nicht korrekt
parametriert. Parameter in den Gruppen 95 und 99 prifen.
1 Steuerplatz geandert |* 1 = Steuerplatz wurde geéndert
2 SSW-Sperre 1 = Regelungsprogramm halt sich selbst im Sperrstatus
3 Stérungsquittierung * 1 = Eine Stérung wurde quittiert
4 Startfreigabe fehlt 1 = Startfreigabe-Signal fehlt
5 Reglerfreigabe fehlt 1 = Reglerfreigabe-Signal fehlt
6 Reserviert
7 STO 1 = Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment* (STO) ist
aktiviert.
8 Stromkalibr. beendet |* 1 = Stromkalibrierungsroutine ist beendet
9 ID-Lauf beendet * 1 = Motor-ldentifikationslauf ist beendet
10 Reserviert
11 Stopp Aus1 1 = Nothaltsignal (Modus Aus1)
12 Stopp Aus2 1 = Nothaltsignal (Modus Aus2)
13 Stopp Aus3 1 = Nothaltsignal (Modus Aus3)
14 Autom.Quitt.sperrt 1 = Die Funktion der automatischen Quittierung sperrt den
Betr. Betrieb
15 Tippen aktiv 1 = Das Signal Freigabe Tippen sperrt den Normalbetrieb
0000h...FFFFh Startsperre-Statuswort. 1=1
06.19  Statuswort Dreh- Statuswort Drehzahlregel. -
zahlregel. Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
1 = Frequenzumrichter Iauft unter dem Nulldrehzahl-Grenzwert
0 Nulldrehzahl (Abschnitt 21.06) fiir eine Uber Parameter definierte Zeit 21.07
Nulldrehz.-Verzégerung
1 \Vorwarts 1 = Der Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze vorwarts
(Par. 21.06)
9 Riickwarts 1__= Dg_r Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze
rickwarts (Par. 271.06)
3..6 Reserviert
7 Konst Drehz -Anforder. ;i:hiing%r;;aor'\tdrehzahl oder -frequenz wurde ausgewahilt;
8...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Statuswort Drehzahlregel. 1=1
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06.20  Konst.Drehz.-Sta- | Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort Anzeige, welche -
tuswort Konstantdrehzahl oder -frequenz aktiv ist (falls ausgewahit).
Siehe auch Parameter 06.19 Statuswort Drehzahlregel.,
Bit 7, und Abschnitt Konstantdrehzahlen/-frequenzen
(Seite 108).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Konstantdrehzahl 1 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 1 ausgewahlt
1 Konstantdrehzahl 2 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 2 ausgewahlt
2 Konstantdrehzahl 3 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 3 ausgewahit
3 Konstantdrehzahl 4 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 4 ausgewahlt
4 Konstantdrehzahl 5 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 5 ausgewahlt
5 Konstantdrehzahl 6 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 6 ausgewahit
6 Konstantdrehzahl 7 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 7 ausgewahlt
7...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort 1=1
06.21  Umricht.-Status- Umricht.-Statuswort 3 -
wort 3 Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 DC halten aktiv 1 =DC halten ist aktiv
1 Nachmagnetisie- |1 = Nachmagnetisierung ist aktiv
rung aktiv
2 Motor vorheizen |1 = Motor-Stillstandsheizung ist aktiv
aktiv
3 PM Sanftanlauf 1 = PM Sanftanlauf aktiv
aktiv
4...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Umricht.-Statuswort 3 1=1
06.30  Auswahl Anwender- | Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 11 (Anwen- Externer
Bit 11 der- Bit 0) von 06.71 Hauptstatuswort gesendet wird. Steuerplatz
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Externer Steuer- Bit 11 von 06.01 Hauptsteuerwort (siehe Seite 167). 2
platz
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
06.31  Auswahl Anwender- | Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 12 (Anwen-
Bit 12 der- Bit 1) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Ext Reglerfreigabe | Status des externen Reglerfreigabesignals (siehe Parameter |2
20.12 Reglerfreig.1 Quel).
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
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06.32  Auswahl Anwender- | Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 13 (Anwen- | Falsch
Bit 13 der- Bit 2) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
06.33  Auswahl Anwender- | Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 14 (Anwen- Falsch
Bit 14 der- Bit 3) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
07 System-Info Frequenzumrichter-Hardware und Firmware-Informationen.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen werden
(read-only).
07.03  Frequenzumrichter | Typ des Frequenzumrichters. (Nenndaten-ID in Klammern) -
Typ/ID
07.04  Firmware-Name Firmware-Identifikation. -
07.05  Firmware-Version Versionsnummer der Firmware. -
07.06  Kundenspezifi- Name der Fimware-Programmversion -
sches Softwarepa-
ket
07.07  Softwarepaket Ver- | Nummer der Fimware-Programmversion -
sion
07.11  CPU-Auslastung Auslastung des Mikroprozessors in Prozent. -
0... 100% Auslastung des Mikroprozessors. 1=1%
10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingédnge und Relaisausgange.
10.02 DI Status nach Ver- | Anzeigen des Status der Digitaleingange DI1...DI6. Bits 0...5 | -
zdgerung zeigen den Verzdgerungsstatus von DI1...DI6 an.
Beispiel: 1000000000010011b = DIIL, DI5, DI2 und DI1 sind
aktiviert, DI3, DI4 und DI6 sind nicht aktiviert.
Dieses Wort wird erst nach einer 2 ms Aktivierungs-/Deakti-
vierungsverzdgerung aktualisiert. Wenn der Wert eines Digi-
taleingangs sich andert, muss er zwei aufeinanderfolgende
Aktualisierungen gleich bleiben, d.h. fiir 2 ms, bevor der neue
Wert Gbernommen wird.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 DI1 1 = Digitaleingang 1 ist aktiviert.
1 DI2 1 = Digitaleingang 2 ist aktiviert.
2 DI3 1 = Digitaleingang 3 ist aktiviert.
3 Dl4 1 = Digitaleingang 4 ist aktiviert.
4 DI5 1 = Digitaleingang 5 ist aktiviert.
5 DI6 1 = Digitaleingang 6 ist aktiviert.
6 ... 15 |Reserviert
0000h...FFFFh Verzdgerungsstatus der Digitaleingange. 1=1
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10.03  erweiterte Ausw. Der elektrische Status der Digitaleingdnge kann liberschrie- | 0000h
der DI ben werden, z.B. flir Priifzwecke. Ein Bit in Parameter 10.04
DI erzwungene Werte steht jeweils fiir einen Digitaleingang,
dessen Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der erzwungenen Werte (Parameter 70.03 und
10.04) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Erzwingt DI1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
1 1 = Erzwingt DI2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
2 1 = Erzwingt DI3 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
3 1 = Erzwingt D14 auf den Wert von Bit 3 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
4 1 = Erzwingt DI5 auf den Wert von Bit 4 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
5 1 = Erzwingt DI6 auf den Wert von Bit 5 von Parameter 10.04 DI erzwungene Werte. 1 =
Normalmodus
6 ... 15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl der Digitaleingange, die mit erzwungenen Werten 1=1
Uberschrieben werden.
10.04 DI erzwungene Erlaubt, dass der Datenwert eines gesetzten Digitaleingang | 0000h
Werte von 0 auf 1 geéndert wird. Es kann nur ein Eingang gesetzt
werden, der in Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI aus-
gewahlt wurde.
Bit 0 ist der erzwungene Wert fiir DI1; Bit 5 ist der erzwun-
gene Wert fiir DI6.
Bit |Wert
0 Setzt den Wert dieses Bits auf DI1, falls so definiert in Parameter 70.03 erweiterte Ausw. der DI.
1 Setzt den Wert dieses Bits auf DI2, falls so definiert in Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI.
2 Setzt den Wert dieses Bits auf DI3, falls so definiert in Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI.
3 Setzt den Wert dieses Bits auf D14, falls so definiert in Parameter 70.03 erweiterte Ausw. der DI.
4 Setzt den Wert dieses Bits auf DI5, falls so definiert in Parameter 710.03 erweiterte Ausw. der DI.
5 Setzt den Wert dieses Bits auf DI6, falls so definiert in Parameter 10.03 erweiterte Ausw. der DI.
6...15|Reserviert
0000h...FFFFh Gesetzte Werte der Digitaleingénge. 1=1
10.21 RO Status Status der Relaisausgéange RO3...RO1. -
Bit Wert
0 1 = RO1 ist aktiviert.
1 1 = RO2 ist aktiviert.
2 1 =RO3 ist aktiviert.
3..15 |Reserviert

0000h...FFFFh Status der Relaisausgénge. 1=1
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10.22  Ausw.RO fiir erzw. | Die Signale, die an die Relaisausgénge angeschlossen sind, | 0000h
Werte koénnen Uberschrieben werden, z.B. fiir Priifzwecke. Ein Bit in
Parameter 10.23 RO erzwungene Werte steht jeweils fir
einen Relaisausgang, dessen Wert benutzt wird, wenn das
entsprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten wird
die Auswahl der erzwungenen Werte (Parameter 70.22 und
10.23) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Setzt RO1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.
1 = Normalmodus
1 1 = Setzt RO2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.
1 = Normalmodus
2 1 = Setzt RO3 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 10.23 RO erzwungene Werte.
1 = Normalmodus
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl der Relaisausgéange, die mit erzwungenen Werten 1=1
Uberschrieben werden.
10.23 RO erzwungene Enthalt die Werte der Relaisausgange die benutzt werden,
Werte anstelle der angeschlossenen Signale, falls mit Parameter
10.22 Ausw.RO fiir erzw. Werte ausgewahlt. Bit O ist der
gesetzte Wert fir RO1.
Bit Wert
0 Setzt den Wert dieses Bits auf RO1, falls so definiert in Parameter 710.22 Ausw.RO fiir
erzw. Werte.
1 Setzt den Wert dieses Bits auf RO2, falls so definiert in Parameter 10.22 Ausw.RO fiir
erzw. Werte.
2 Setzt den Wert dieses Bits auf RO3, falls so definiert in Parameter 10.22 Ausw.RO fiir
erzw. Werte.
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Erzwungene RO-Werte. 1=1
10.24  RO1 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fir den Anschluss an Relais- | Betriebsbe-
ausgang RO1. reit
Nicht angesteuert Ausgang ist nicht angesteuert. 0
Energized Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort (sieche Seite 167). 2
Enabled Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 162). 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 162). 5
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 162). 6
Running Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 162). 7
Ready ref Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). 9
Ruckwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 163). | 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel. (siehe Seite 163). | 11
Uber Grenze Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 162). 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). 13
Stérung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). 14
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Fault (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). | 15
Stérung/Warnung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort ODER Bit 7 von 06.11 Haupt- | 16

statuswort (siehe Seite 167).
Uberstrom Eine Stérung 2310 Uberstrom ist aufgetreten. 17
Uberspannung Eine Stérung 3210 DC-Uberspannung ist aufgetreten. 18
Frequenzumrichter- | Eine Stérung 2381 IGBT—Uber/ast"oder 4110 Temperatur 19
Temperatur Regelungseinh. oder 4210 IGBT-Ubertemperatur oder 4290
Kiihlung oder 42F1 IGBT-Temperatur oder 4310 Ubertempe-
ratur oder 4380 Hohe Temp.Differenz ist aufgetreten.
Unterspannung Eine Stérung 3220 DC-Unterspannung ist aufgetreten. 20
Motortemperatur Eine Stérung 4981 Externe Temperatur 1 oder 4982 Externe | 21
Temperatur 2 ist aufgetreten.
Befehl Bremse Bit 0 von 44.01 Status Bremssteuerung (siehe Seite 287). 22
Ext.2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (siehe Seite 162). 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort (siehe Seite 167). 24
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 27
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 28
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 29
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 35
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2 (siehe Seite 162). 39
RO/DIO Steuer- Bit 0 von 70.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 170). 40
wort Bit0
RO/DIO Steuer- Bit 1 von 70.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 170). 41
wort Bit1
RO/DIO Steuer- Bit 2 von 10.99 RO/DIO Steuerwort (siehe Seite 170). 42
wort Bit2
PFC1 Bit 0 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 314). 45
PFC2 Bit 1 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 314). 46
PFC3 Bit 2 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 314). 47
PFC4 Bit 3 von 76.01 PFC-Status (siehe Seite 314). 48
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
10.25 RO71 EIN-Verzége- | Definiert die Aktivierungsverzégerung fir Relaisausgang RO1. | 0,0 s

rung

1

Status der ! ' '
ausgewahlten Quelle : : :
| | | h T 0
' : ‘ ! : ] 1
RO-Status | : !
: ‘ ! 0
<> < > <> < > Zeit
tein taus tein taus
tein = 10.25 RO1 EIN-Verzégerung
taus = 10.26 RO1 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO1. 10=1s
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10.26  RO1 AUS-Verziége- | Definiert die Deaktivierungsverzégerung fir Relaisausgang 00s
rung RO1. Siehe Parameter 10.25 RO1 EIN-Verzdgerung.
0,0 ... 3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO1. 10=1s
10.27  RO2 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fir den Anschluss an Relais- | Running
ausgang RO2.
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 10.24
RO1 Quelle.
10.28  RO2 EIN-Verzége- | Definiert die Aktivierungsverzégerung fiir Relaisausgang RO2. | 0,0 s
rung
' ' 1
Status der ' ! !
ausgewahlten Quelle ! : :
- i T i i T 0
; — | — 1
RO-Status | } } }
: : | | 0
P N PN P Zeit
tein taus tein taus
tein = 10.28 RO2 EIN-Verzégerung
taus = 10.29 RO2 AUS-Verzdgerung
0,0 ... 3000,0 s Aktivierungsverzoégerung fir RO2. 10=1s
10.29 RO2 AUS-Verziége- | Definiert die Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisausgang 0,0s
rung RO2. Siehe Parameter 10.28 RO2 EIN-Verzdgerung.
0,0 ... 3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fiir RO2. 10=1s
10.30  RO3 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Relais- | Fault (-1)
ausgang RO3.
Verfugbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 710.24
RO1 Quelle.
10.31  RO3 EIN-Verzége- | Definiert die Aktivierungsverzdgerung fiir Relaisausgang 0,0s
rung RO3.
' ' 1
Status der ! ! !
ausgewahlten Quelle ' : :
- i 7 i I 7 0
| — | o 1
RO-Status | | 1 1
: : | | 0
N N <> N Zeit
tein taus tein taus
tgin = 10.31 RO3 EIN-Verzégerung
taus = 10.32 RO3 AUS-Verzégerung
0,0 ... 3000,0 s Aktivierungsverzégerung fiir RO3. 10=1s
10.32  RO3 AUS-Verziége- | Definiert die Deaktivierungsverzégerung fir Relaisausgang 00s
rung RO3. Siehe Parameter 10.31 RO3 EIN-Verzdgerung.
0,0 ... 3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fir RO3. 10=1s
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10.99  RO/DIO Steuerwort | Speicher-Parameter fiir die Steuerung der Relaisausgénge, | 0000h
d.h. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle. Zur Steuerung
der Relaisausgange (RO) des Frequenzumrichters wird ein
Steuerwort mit den Bit-Zuordnungen gesendet, die unten als
Modbus I/O-Daten gezeigt werden. Setzen Sie den Zielaus-
wahl-Parameter dieser speziellen Daten (58.1071...58.114)
auf RO/DIO Steuerwort. Im Quellenauswahl-Parameter des
gewlnschten Ausgangs dann das entsprechende Bit dieses
Worts auswahlen.
Bit Name Beschreibung
0 RO1 Quellbits fur die Relaisausgéange RO1...RO3 . Siehe Parameter 10.24,
1 RO2 10.27 und 10.30.
2 RO3
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh RO/DIO Steuerwort 1=1
10.1017 ROT1 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO1 geandert | -
Zahler wurde.
0...4294967000 Statusanderungs-Zahler. 1=1
10.102 RO2 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO2 geandert | -
Zéhler wurde.
0...4294967000 Statusanderungs-Zahler. 1=1
10.103 RO3 Schaltanzahl- | Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO3 geéandert | -
Zahler wurde.
0...4294967000 Statusanderungs-Zahler. 1=1
11 Standard DIO, FI, FO | Konfiguration des Frequenzeingangs.
11.21  DI5 Konfiguration (Nur sichtbar mit Firmware ASCD2 und ASCD4) Legt die Ver- | Digitalein-
wendung von Digitaleingang 5 fest. gang
Digitaleingang DI5 wird als Digitaleingang verwendet. 0
Frequenzeingang DI5 wird als Frequenzeingang verwendet. 1
11.38  Freq.Eing 1 Istwert | Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 (liber DI6, wenn | -
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) vor einer Skalie-
rung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0 ... 16000 Hz Nicht skalierter Wert von Frequenzeingang 1. 1=1Hz
11.39  Freq.Eing 1 skaliert | Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 (lber DI5, wenn | -
dieser als Frequenzeingang verwendet wird) nach der Skalie-
rung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Frequenzeingang 1(DI5). 1=1

32767,000
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11.42  Freq.Eing 1 min Einstellung der minimalen Eingangsfrequenz an Frequenzein- | 0 Hz
gang 1 (DI5, wenn dieser als Frequenzeingang benutzt wird).
Das eingehende Frequenzsignal (11.38 Freq.Eing 1 Istwert)
wird in ein internes Signal (11.39 Freq.Eing 1 skaliert) mit den
Parametern 11.42...11.45 folgendermafen skaliert:

11.39
A

11.45

11.44 |

» £, (11.38)

11.42 11.43
0 ... 16000 Hz Minimale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DI5). 1=1Hz
11.43  Freq.Eing 1 max Einstellung der maximalen Eingangsfrequenz fiir 16000 Hz

Frequenzeingang 1 (DI5, wenn dieser als Frequenzeingang
benutzt wird). Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.

0 ... 16000 Hz Maximale Frequenz von Frequenzeingang 1 (DI5). 1=1Hz
11.44  Freq.Eing 1 Einstellung des Werts, der der minimalen Eingangsfrequenz | 0,000
skal.min geman Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min entsprechen muss.
Siehe Diagramm bei Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
-32768,000... Wert entspricht dem Minimum von Frequenzeingang 1. 1=1
32767,000
11.45  Freq.Eing 1 Einstellung des Werts, der der maximalen Eingangsfrequenz | 50,000
skal.max geman Parameter 11.43 Freq.Eing 1 max entsprechen muss.

Siehe Diagramm bei Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.

-32768,000... Wert entspricht dem Maximum von Frequenzeingang 1. 1=1
32767,000
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12 Standard Al Konfiguration der Standard-Analogeingange.
12.02  Ausw.Al fiir erzw. Die echten Daten der Analogeingange kdnnen tiberschrieben | 0000h
Werte werden, z.B. fir Prifzwecke. Ein Parameter mit gesetztem
Wert wird fir jeden Analogeingang bereitgestellt, dessen
Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in diesem
Parameter = 1 ist.
Hinweis: Al Filterzeiten (Parameter 12.16 Al1 Filterzeit und
12.26 Al2 Filterzeit) haben keine Wirkung auf erzwungene Al-
Werte (Parameter 12.13 Al1 erzwungener Wert und 12.23
Al2 erzwungener Wert).
Hinweis: Mit neu booten und Aus-/Wiedereinschalten wird ie
Auswahl der erzwungenen Werte (Parameter 72.02 und
12.03) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Setzt Al1 auf den Wert von Parameter 12.13 Al1 erzwungener Wert.
1 1 = Setzt Al2 auf den Wert von Parameter 12.23 Al2 erzwungener Wert.
2..15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl gesetzter Werte fir Analogeingéange Al1 und Al2. 1=1
12.03 Al Uberwachungs- | Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn ein | Keine Aktion
funktion Analogeingangssignal die fir den Eingang eingestellten Mini-
mum- und/oder Maximumgrenzen Uberschreitet.
Die Eingénge und Grenzen, die Uberwacht werden sollen
werden mit Parameter 12.04 Auswahl Al Uberwachung aus-
gewahlt.
Keine Aktion Keine Reaktion. 0
Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérmeldung 80A0 Al 1
Uberwachung ab.
Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung ASAO Al | 2
Uberwachung.
Letzte Drehzahl Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung (A8A0 Al Uberwa- | 3
chung) aus und fixiert die Drehzahl (oder Frequenz) bei dem
Wert, mit dem der Frequenzumrichter zuletzt gearbeitet hat.
Die Drehzahl/Frequenz wird auf Basis der Istdrehzahl mit
850 ms Tiefpass-Filterung ermittelt.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Geféhrdungen fort-
gesetzt werden kann.
Sicherer Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A/ Uber- | 4
Drehz.Sollw. wachung A8A0 und setzt die Drehzahl auf den Wert von

Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41 Sicherer

Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert benutzt wird).
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Geféhrdungen fort-
gesetzt werden kann.
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12.04  Auswahl Al Uber- Einstellung der zu Uberwachenden Analogeingangsgrenzen. | 0000h
wachung Siehe Parameter 12.03 Al Uberwachungsfunktion.
Bit Name Beschreibung
0 Al1 < MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al1 ist aktiv.
1 Al1 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al1 ist aktiv.
2 Al2 < MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al2 ist aktiv.
3 Al2 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al2 ist aktiv.
4...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Aktivierung der Analogeingangsiiberwachung. 1=1
12.11 Al Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 in mA oder V -
(abhangig davon, ob der Eingang mit einer Hardware-Einstel-
lung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt wird).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...20,000 mA | Wert von Analogeingang Al1. 1000 = 1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.12 Al skalierter Ist- Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 nach der Skalie- | -
wert rung. Siehe Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min und 12.20
Al1 skaliert Al1 max.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Analogeingang Al1. 1=1
32767,000
12.13  Al1 erzwungener Gesetzter Wert, der anstelle des richtigen Einlesewerts des | -
Wert Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 12.02
Ausw.Al fiir erzw. Werte.
0,000...20,000 mA | Gesetzter Wert von Analogeingang Al1. 1000 = 1 Ein-
oder 0,000... heit
10,000 V
12.15  Al1 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von Analog- | V
eingang Al1.
Vv Volt. 2
mA Milliampere. 10
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12.16  Al1 Filterzeit Definiert die Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al1. 0,100 s
0,
% Ungefiltertes Signal
100
63 | D Gefiltertes Signal
- t
T
0=1x(1-¢™M
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t = Zeit
T = Filterzeitkonstante
Hinweis: Das Signal wird auch durch die Signal-Schnittstel-
lenhardware gefiltert (etwa 0,25 ms Zeitkonstante). Diese
Einstellung kann nicht Gber Parametereinstellungen geandert
werden.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
12.17  Al1 min Definiert den Mindestwert der Anlage fiir Analogeingang Al1. | 4,000 mA
Einstellung des Werts, der tatséchlich zum Frequenzumrich- | oder 0,000 V
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.
Siehe auch Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min.
0,000...20,000 mA | Minimaler Wert von Al1. 1000 =1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.18  Al1 max Definiert den Maximalwert der Anlage fir Analogeingang Al1. | 20,000 mA
Einstellung des Werts, der tatséchlich zum Frequenzumrich- | oder
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf | 10,000 V
seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.
Siehe auch Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min.
0,000...20,000 mA | Maximaler Wert von Al1. 1000 = 1 Ein-
oder heit

0,000...10,000 V
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12.19  Al1 skaliert Al1 min | Einstellung des reellen internen Werts,der dem Minimalwert | 0,000
von Analogeingang Al1 gemaR Parameter 12.17 Al1 min
entspricht. (Eine Anderung der Polaritatseinstellung von
12.19 und 72.20 kann den Analogeingang invertieren.)
Alskaliert (12.12)
A
12.20
I
I
I
Al (12.11
12.17 ! in (12.17)
‘ : >
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Reeller Wert, der dem Minimalwert von Al1 entspricht. 1=1
32767,000
12.20  Al1 skaliert Al1 max | Einstellung des reellen internen Werts, der dem Maximalwert | 50,000
von Analogeingang Al1 gemaR Parameter 12.18 Al1 max
entspricht. Siehe die Zeichnung zu Parameter 12.19 Al1 ska-
liert Al1 min.
-32768,000... Reeller Wert, der dem Maximalwert von Al1 entspricht. 1=1
32767,000
12.21  Al2 Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 in mA oder V -
(abhéngig davon, ob der Eingang mit einer Hardware-Einstel-
lung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt wird).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...20,000 mA | Wert von Analogeingang Al2. 1000 = 1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.22  Al2 skalierter Ist- Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 nach der Skalie- | -
wert rung. Siehe Parameter 12.29 Al2 skaliert AI2 min und 12.101
Al1 Prozentwert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Analogeingang Al2. 1=1
32767,000
12.23  Al2 erzwungener Gesetzter Wert, der anstelle des richtigen Einlesewerts des | -
Wert Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter 12.02
Ausw.Al fiir erzw. Werte.
0,000...20,000 mA | Gesetzter Wert von Analogeingang Al2. 1000 = 1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.25  Al2 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von Analog- | mA
eingang Al2.
\ Volt. 2
mA Milliampere. 10
12.26  Al2 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fir Analogeingang Al2. 0,100 s
Siehe Parameter 12.16 Al1 Filterzeit.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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12.27  Al2 min Einstellung des Minimum-Werts der Anlage fiir Analogein- 4,000 mA
gang Al2. oder 0,000 V
Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzumrich-
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...20,000 mA | Minimaler Wert von Al2. 1000 =1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.28  Al2 max Einstellung des Maximum-Werts der Anlage flr Analogein- 20,000 mA
gang Al2. oder
Einstellung des Werts, der tatséchlich zum Frequenzumrich- | 10,000 V
ter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der Anlage auf
seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...20,000 mA | Maximaler Wert von Al2. 1000 = 1 Ein-
oder heit
0,000...10,000 V
12.29  Al2 skaliert AI2 min | Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von Ana- | 0,000
logeingang Al2 gemaR Parameter 12.27 Al2 min entspricht.
(Eine Anderung der Polaritatseinstellung von 72.29 und
12.101 kann den Analogeingang invertieren.)
Alskaliert (12.22)
A
12101 — — — — —
I
I
I
Al (12.21
12.27 : in{ )
‘ : <
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Reeller Wert, der dem Minimalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.30  Al2 skaliert AI2 max | Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von Ana- | 50,000
logeingang Al2 gemaR Parameter 712.28 Al2 max entspricht.
Siehe Diagramm zu Parameter 12.29 Al2 skaliert Al2 min.
-32768,000... Reeller Wert, der dem Maximalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.101 Al1 Prozentwert Wert von Analogeingang Al1 in Prozent von Al1 skaliert -
(712.18 Al1 max - 12.17 Al1 min).
0,00...100,00% Al1 Wert 100 = 1%
12.102 AI2 Prozentwert Wert von Analogeingang Al2 in Prozent von Al2 skaliert -

(712.28 Al2 max - 12.27 Al2 min).

0,00...100,00%

A2 Wert

100 = 1%
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13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgénge.
13.02  Ausw.AO fiir erzw. | Die Quellsignale der Analogausgénge kénnen tiberschrieben | 0000h
Werte werden, z.B. fir Prifzwecke. Ein Parameter mit gesetztem
Wert wird fir jeden Analogausgang bereitgestellt, dessen
Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in diesem
Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit neu booten und Aus-/Wiedereinschalten wird ie
Auswahl der erzwungenen Werte (Parameter 73.02 und
13.11) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Setzt AO1 auf den Wert von Parameter 13.13 Al1 erzwungener Wert.
1 = Normalmodus
1 1 = Setzt AO2 auf den Wert von Parameter 13.23 AO2 erzwungener Wert.
1 = Normalmodus
2 ... 15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl gesetzter Werte flir Analogausgange AO1 und AO2. | 1 =1
13.11  AOfT1 Istwert Anzeige des Werts von AO1 in mA oder V. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...22,000 mA / | Wert von AO1. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  AO1 Quelle Auswahl eines Signals fiir den Anschluss an Analogausgang | Ausgangsfre-
AO 1. quenz
Zero Nicht ausgewahlt. 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt (Seite 153). 1
benutzt
Ausgangsfrequenz | 01.06 Ausgangsfrequenz (Seite 153).
Motorstrom 01.07 Motorstrom (Seite 153).
Motorstrom in % d. | 01.08 Motorstrom in % d. Mot.-Nennstroms (Seite 153). 5
Mot.-Nennstroms
Motordrehmoment | 07.70 Motordrehmoment (Seite 153). 6
DC voltage 01.11 DC voltage (Seite 153). 7
Ausgangsleistung 01.14 Ausgangsleistung (Seite 154). 8
Drehz.Sollw. vor 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 210). 10
Rampe
Drehz.Sollw. nach | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 210). 1
Rampe
Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 214). 12
benutzt
Frequenz-Sollw. 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 219). 14
benutzt
Prozess RegAusg | 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 270). 16
Temp.-Sensor 1 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor 1 20
Erregung mit einem Erregungsstrom zu speisen, siehe Parameter
35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle. Siehe auch Abschnitt Ther-
mischer Motorschutz (Seite 137).
Temp.-Sensor 2 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor 2 21
Erregung mit einem Erregungsstrom zu speisen, siche Parameter
35.21 Uberwach. Temp. 2 Quelle. Siehe auch Abschnitt Ther-
mischer Motorschutz (Seite 137).
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Absolute Motor- 01.61 Absolute Motordrehzahl benutzt (Seite 156). 26
drehzahl benutzt
Abs. Motordreh- 01.62 Abs. Motordrehzahl % (Seite 156). 27
zahl %

Absolute Aus- 01.63 Absolute Ausgangsfrequenz (Seite 156). 28

gangsfrequenz

Abs. Motordrehmo- | 01.64 Abs. Motordrehmoment (Seite 156). 30

ment

Absolute Aus- 01.65 Absolute Ausgangsleistung (Seite 156). 31

gangsleistung

Abs. Motorwellen- | 01.68 Abs. Motorwellenleistung (Seite 156). 32

leistung

Ext PID1-Ausgang | 71.01 Externer PID-Istwert (Seite 312). 33

AO1 Datenspeicher | 13.91 AO1 Datenspeicher (Seite 183). 37

AO2 Datenspeicher | 13.92 AO2 Datenspeicher (Seite 183). 38

Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

13.13  Al1 erzwungener Gesetzter Wert, der anstelle des gewéahlten Ausgangssignals | 0,000 mA

Wert verwendet werden kann. Siehe Parameter 13.02 Ausw.AO fiir
erzw. Werte.
0,000...22,000 mA / | Erzwungener Wert fiir AO1. 1 =1 Einheit
0,000...11,000 V
13.15  AO1 Wahl Einheit | Auswahl der Einheit fir das Lesen und Einstellen von Analog- | mA
eingang Al1.
\ Volt. 2
mA Milliampere. 10
13.16  AOfT Filterzeit Definiert die Filterzeitkonstante fir Analogausgang AO1. 0,100 s
0,
% Z Ungefiltertes Signal
100
63 | - Gefiltertes Signal
— t
T

0=1x(1-¢M

| = Filtereingang (Sprung)

O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante
0,000 ... 30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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13.17  AO1 Quelle min Einstellung des reellen Minimalwerts des Signals (ausgewahlt | 0,0

mit Parameter 13.72 AO1 Quelle) der dem minimalen Aus-
gangswert von AO1 (gemaR Parameter 13.19 AO1 Ausg auf
AOT1 Quel min) entspricht.

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

b
L
13.17 13.18 Signal (reell)
ausgewahlt mit
13.12

Programmierung 713.77 als Maximalwert und 73.78 als Mini-
malwert invertiert den Ausgang.

lao1 (MA)
A

13.20 |
[
[
[
[

13.19 :
| |

>
13.18 13.17 Signal (reell)

ausgewahlt mit
13.12
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AO hat eine automatische Skalierung. Jedes mal, wenn die Quelle fiir den AO geandert wird, wird
entsprechend auch der Skalierungsbereich geadndert. Vom Benutzer eingestellte Minimal- und
Maximalwerte Uberschreiben die automatischen Werte.

13.12 AO1 Quelle, 13.17 AO1 Quelle min, 13.18 AO1 Quelle max,
13.22 A02 Quelle 13.27 AO2 Quelle min 13.28 AO2 Quelle max
0 Zero Nicht verfligbar (Ausgang ist konstant Null.)
1 Motordrehzahl benutzt 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
3 Ausgangsfrequenz 0 46.02 Frequenz-Skalierung
4 Motorstrom 0 30.17 Maximal-Strom
5 Motorstrom in % d. Mot.- 0% 100%
Nennstroms
6 Motordrehmoment 0 46.03 Drehmoment-Skalierung.
7 DC voltage Min.-Wert von 01.11 DC voltage|Max.-Wert von 01.11 DC
voltage
8 Ausgangsleistung 0 46.04 Leistungs-Skalierung
10 Drehz.Sollw. vor Rampe 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
11 Drehz.Sollw. nach Rampe 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
12 Drehzahlsollwert benutzt 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
14 Frequenz-Sollw. benutzt 0 46.02 Frequenz-Skalierung
16  |Prozess RegAusg Min.-Wert von 40.01 Max.-Wert von 40.01
Proz.reg.ausg. Istwert Proz.reg.ausg. Istwert
20 Temp.-Sensor 1 Erregung Nicht verfugbar (Analogausgang ist nicht skaliert; wird bestimmt
21 Temp.-Sensor 2 Erregung durch die Ansprechspannung des Sensors.)
26  |Absolute Motordrehzahl 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
benutzt
27  |Abs. Motordrehzahl % 0 46.01 Drehzahl-Skalierung
28  |Absolute Ausgangsfrequenz |0 46.02 Frequenz-Skalierung
30  |Abs. Motordrehmoment 0 46.03 Drehmoment-Skalierung.
31 Absolute Ausgangsleistung |0 46.04 Leistungs-Skalierung
32  |Abs. Motorwellenleistung 0 46.04 Leistungs-Skalierung
33 Ext PID1-Ausgang Min.-Wert von 71.01 Externer |Max.-Wert von 71.01 Externer
PID-Istwert PID-Istwert
Andere Min.-Wert des ausgewahlten  |Max.-Wert des ausgewahlten
Parameters Parameters
-32768,0...32767,0 | Reeller Signalwert, der dem minimalen Ausgangswert von 1=1
AO1 entspricht.
13.18  AOT Quelle max Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge- 50,0
wahlt mit Parameter 13.72 AO1 Quelle) das dem maximalen
Ausgangswert von AO1 (gemaR Einstellung von Parameter
13.20 AOT Ausg auf AO1 Quel max) entspricht. Siehe
Parameter 13.17 AO1 Quelle min.
-32768,0...32767,0 | Reeller Signalwert, der dem maximalen Ausgangswert von 1=1
AO1 entspricht.

13.19  AO17 Ausg auf AO1 | Einstellung des minimalen Ausgangswerts fiir Analogaus- 0,000 mA
Quel min gang AO1.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.17 AO1 Quelle min.
0,000...22,000 mA / | Minimaler Ausgangswert von AO1. 1000 =1 mA
0,000...11,000 V
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13.20 AO1 Ausg auf AO1 | Einstellung des maximalen Ausgangswerts fiir Analogaus- 20,000 mA
Quel max gang AO1.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.77 AO1 Quelle min.
0,000...22,000 mA / | Maximaler Ausgangswert von AO1. 1000 = 1 mA
0,000...11,000 V

13.21  AO2 Istwert Anzeige des Werts von AO2 in mA. -

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0,000...22,000 mA | Wert von AO2. 1000 =1 mA
13.22  AO2 Quelle Auswahl eines Signals fir den Anschluss an Analogausgang | Motorstrom

AO2. Stellt alternativ den Ausgang auf Konstantstrom, um

einen Temperatursensor zu versorgen.

AuswahIimdglichkeiten siehe Parameter 13.72 AO1 Quelle.

13.23  AO2 erzwungener | Erzwungener Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssi- | 0,000 mA
Wert gnals verwendet werden kann. Siehe Parameter 13.02

Ausw.AO fiir erzw. Werte.

0,000...22,000 mA | Erzwungener Wert fiir AO2. 1000 =1 mA
13.26  AO2 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fir Analogausgang AO2. | 0,100 s

Siehe Parameter 13.16 AO1 Filterzeit.

0,000 ... 30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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13.27

AO2 Quelle min

Einstellung des reellen Minimalwerts des Signals (ausgewahit
mit Parameter 13.22 AO2 Quelle) der dem minimalen Aus-
gangswert von AO2 (gemaR Parameter 13.29 AO2 Ausg auf
AO2 Quel min) entspricht. Siehe Parameter 13.17 AO1
Quelle min Gber die automatische AO-Skalierung.

lao2 (MA)
A

13.30

13.29

»

Signal (reell)
ausgewahlt mit
13.22

Programmierung 13.27 als Maximalwert und 13.28 als Mini-
malwert invertiert den Ausgang.

lao2 (MA)
A
13.30 |

13.29

»

L8

Signal (reell)
ausgewahlt mit
13.22

0,0

-32768,0...32767,0

Reeller Signalwert, der dem minimalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

13.28

AO2 Quelle max

Einstellung des reellen Maximalwerts des Signals (ausge-
wahlt mit Parameter 13.22 AO2 Quelle) das dem maximalen
Ausgangswert von AO2 (gemaR Einstellung von Parameter
13.30 AO2 Ausg auf AO2 Quel max) entspricht. Siehe
Parameter 13.27 AO2 Quelle min. Siehe Parameter 13.17
AOT1 Quelle min Uber die automatische AO-Skalierung.

-32768,0...32767,0

Reeller Signalwert, der dem maximalen Ausgangswert von
AO2 entspricht.

13.29

AO2 Ausg auf AO2
Quel min

Einstellung des minimalen Ausgangswerts fiir Analogaus-
gang AO2.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle min.

0,000 mA

0,000...22,000 mA

Minimaler Ausgangswert von AO2.

1000 =1 mA
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13.30

AO2 Ausg auf AO2
Quel max

Einstellung des maximalen Ausgangswerts fiir Analogaus-
gang AO2.

Siehe auch die Zeichnung zu Parameter 13.27 AO2 Quelle min.

20,000 mA

0,000...22,000 mA

Maximaler Ausgangswert von AO2.

1000 = 1 mA

13.91

AO1 Datenspeicher

Speicher-Parameter zur Ansteuerung des Analogausgangs
AO1, z.B. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.

In Parameter 13.12 AO1 Quelle wahlen Sie AO1 Datenspei-
cher. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel der einge-
henden Wertdaten ein. Mit der integrierten Feldbus-
Schnittstelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter
der speziellen Daten (58.101...58.114) auf AO1 Datenspei-
cher ein.

0,00

-327,68...327,67

Speicher-Parameter fir AO1.

100 =1

13.92

AO2 Datenspeicher

Speicher-Parameter zur Steuerung des Analogausgangs
AO2, z.B. liber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.

In Parameter 13.22 AO2 Quelle wéhlen Sie AO2 Datenspei-
cher. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel der einge-
henden Wertdaten ein. Mit der integrierten Feldbus-
Schnittstelle stellen Sie einfach den Zielauswahl-Parameter
der speziellen Daten (58.101...58.114) auf AO2 Datenspei-
cher ein.

0,00

-327,68...327,67

Speicher-Parameter fir AO2.

100 = 1

19 Betriebsart

Einstellung der Quellen fiir die Auswahl des lokalen und
externen Steuerplatzes (Fernsteuerung) und Betriebsarten.
Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters
(Seite 107).

19.01

Aktuelle Betriebsart

Anzeige der aktuellen Betriebsart.
Siehe Parameter 719.71.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Null

Nicht ausgewahlt.

Drehzahl

Drehzahlregelung (mit Vektor-Motorregelung).

Min

Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment-Sollwert
vom Drehzahlregler-Ausgang (25.01 Drehm.Sollw.Drz.regl-
Ausg.) mit dem Drehmoment-Sollwert, und der kleinere von
beiden wird benutzt (bei Vektorregelung).

Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment-Sollwert
vom Drehzahlregler-Ausgang (25.01 Drehm.Sollw.Drz.regl-
Ausg.) mit dem Drehmoment-Sollwert, und der gréRere von
beiden wird benutzt (bei Vektorregelung).

Addieren

Der Drehmoment-Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang wird
zum Drehmoment-Sollwert nach der Drehmomentrampe
addiert (bei Vektorregelung).

Skalar (Hz)

Frequenzregelung bei Skalar-Motorregelung (Betriebsart
Skalarregelung).

10

Erzwung.Magn

Motor wird magnetisiert.

20

19.11

Auswahl Ext1/Ext2

Einstellung der Quelle fiir die Auswahl des externem Steuer-
platzes EXT1/ EXT2.

0 =EXT1

1=EXT2

EXT1

EXT1

EXT1 (permanent ausgewahlt).

EXT2

EXT2 (permanent ausgewahlt).

FBA A MCW Bit 11

Steuerwort Bit 11 empfangen ber Feldbusadapter A.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/lFbEq16
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 3
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 4
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 5
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 6
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 7
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 8
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 21
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 27
EFB HStrW Bit 11 Steuerwort Bit 11 empfangen Uber die integrierte Feldbus- 32
Schnittstelle.
FBA A Verbin- Von der Feldbus-Schnittstelle A erfasster Kommunikations- 33
dungsverlust ausfall andert Steuerungsmodus zu EXT2.
EFB Verbindungs- | Von eingebetteter Feldbus-Schnittstelle A erfasster Kommu- | 34
verlust nikationsausfall andert Steuerungsmodus zu EXT2.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
19.17  Lokalbetrieb sper- | Aktiviert/deaktiviert die Lokalsteuerung (Start- und Stoppta- Nein
ren sten auf dem Bedienpanel und die Lokalsteuerung tber das
PC-Tool).
WARNUNG! Bevor die Lokalsteuerung deaktiviert
wird, muss sichergestellt sein, dass zum Anhalten des
Antriebs das Bedienpanel nicht erforderlich ist.
Nein Lokalsteuerung freigegeben. 0
Ja Lokalsteuerung gesperrt. 1
20 Start/Stopp/Dreh- Auswahl der Signalquellen fiir Start/Stopp/Drehrichtung; Reg-
richtung ler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen fiir
positive/negative Sollwertfreigabe.
Weitere Informationen zu Steuerplatzen siehe Abschnitt
Lokale Steuerung und externe Steuerung (Seite 97).
20.01  Ext1 Befehlsquellen | Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungsbe- | Quel1 Start;
fehle fir den externen Steuerplatz 1 (EXT1). Quel2 Richt
Siehe auch Parameter 20.02...20.05. Siehe Parameter 20.21
zur Bestimmung der aktuellen Drehrichtung.
Nicht ausgewahlt Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt. 0

Quelle1 Start

Die Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle wird mit Parameter
20.03 Ext1 Eing.1 Quel eingestellt. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1

(20.03) Befehl

0-> 1(20.02 = Flanke)

1(20.02 = Schwellwert) Start

0 Stopp
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
Quel1 Start; Quel2 | Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das Start- | 2
Richt signal; die mit 20.04 Ext1 Eing.2 Quel gewahlte Quelle

bestimmt die Drehrichtung. Die Statuséanderungen der Quel-
lenbits werden wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0 Jede Stopp
_ Start
0->1 22(02320; flanke) 0 vorwirts
e Start
Schwellwert) 1 riickwarts
Q1 Start vorw; Q2 | Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das Start- | 3
Start rlickw signal fir Drehrichtung vorwarts, die mit 20.04 Ext1 Eing.2
Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fiir Drehrichtung riic-
kwarts. Die Statusanderungen der Quellenbits werden wie
folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0 0 Stopp
0->1(20.02 = Flanke) Start
1(20.02 = 0 vorwirts
Schwellwert)
o 0->1 22(0;320; flanke) Start
Schwellwert) rlckwarts
1 1 Stopp
In1P Start; In2 Stop | Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den 4

Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1 Eing.2
Quel eingestellt. Die Statusanderungen der Quellenbits wer-
den wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.03) (20.04) Befehl
0->1 1 Start
Jede 0 Stopp
Hinweise:

« Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser Ein-
stellung keine Wirkung.

* Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten auf
dem Bedienpanel deaktiviert.
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Nr. Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

Q1P Start; Q2 Stop;
Q3 Ri

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den
Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1 Eing.2
Quel eingestellt. Die mit 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 1 0 Start vorwarts

Start

0->1 1 1 riickwéirts

Jede 0 Jede Stopp

Hinweise:

» Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser Ein-
stellung keine Wirkung.

» Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten auf
dem Bedienpanel deaktiviert.

5

Q1P Strt v; Q2P
Strt r; Q3Stop

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den
Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel, 20.04 Ext1 Eing.2 Quel
und 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlt. Die mit 20.05 Ext1
Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt den Stopp. Die Sta-
tusanderungen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 Jede 1 Start vorwarts

Start

Jede 0->1 1 riickwarts

Jede Jede 0 Stopp

Hinweis: Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

Bedienpanel

Die Start- und Stoppbefehle werden vom Bedienpanel emp-
fangen (oder dem PC, der am Bedienpanel-Anschluss ange-
schlossen ist).

Fieldbus A

Die Start- und Stoppbefehle werden uber Feldbusadapter A
empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Schwellwert.

Integrierter Feldbus

Die Start- und Stoppbefehle werden Uber die integrierte Feld-
busschnittstelle empfangen.

Note: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Schwellwert.

20.02  Ext1 Start Signalart

Einstellung, ob das Startsignal fiir den externen Steuerplatz
EXT1 durch Flanke oder einen Pegel ausgeldst wird.
Hinweis: Dieser Parameter ist unwirksam, wenn ein Startsi-
gnal des Typs 'Impuls' ausgewahlt wurde. Siehe Beschrei-
bungen der Einstellungen von Parameter 20.01 Ext1
Befehlsquellen.

Schwellwert

Flanke

Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelost.

Schwellwert

Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelost.




Parameter 187

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
20.03  Ext1 Eing.1 Quel Auswahl Quelle 1 fir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | DI1
Nicht ausgewahlt 0 (immer Aus). 0
Ausgewanhlt 1 (immer Ein). 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Timer-Funktion 1 Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
20.04  Ext1 Eing.2 Quel Auswahl Quelle 2 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | DI2
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.
20.05 Ext1 Eing.3 Quel Auswahl Quelle 3 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | Nicht ausge-
Verfiigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03 wéhlt
Ext1 Eing.1 Quel.
20.06  Ext2 Befehlsquellen | Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungsbe- | Nicht ausge-
fehle fir den externen Steuerplatz 2 (EXT2). wéhlt
Siehe auch die Parameter 20.07...20.10. Siehe Parameter
20.21 zur Bestimmung der aktuellen Drehrichtung.
Nicht ausgewahlt Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt. 0
Quelle1 Start Die Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle wird mit Parameter | 1
20.08 Ext2 Eing.1 Quel eingestellt. Die Statusénderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:
Status(\;(z?og!)uelle 1 Befehl
0->1(20.07 =
1(20. 0(72 (=) (;Zhwl:ellal’vr;lst)) Start
0 Stopp
Quel1 Start; Quel2 | Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das Start- | 2

Richt

signal; die mit 20.09 Ext2 Eing.2 Quel gewahlte Quelle
bestimmt die Drehrichtung. Die Statusanderungen der Quel-
lenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0 Jede Stopp
Start
0->1 22(02370; flanke) 0 vorwrts
Schweliwert) 1  Start
rickwarts
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/lFbEq16
Q1 Start vorw; Q2 | Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das Start- | 3
Start rickw signal fir Drehrichtung vorwarts, die mit 20.09 Ext2 Eing.2

Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fiir Drehrichtung riic-
kwarts. Die Statuséanderungen der Quellenbits werden wie
folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0 0 Stopp
0 ->1(20.07 = Flanke) Start
1(20.07 = 0 vorwarts
Schwellwert)
o 0->1 22(02(())70; flanke) Start
Schwellwert) rlckwarts
1 1 Stopp
Q1P Start; Q2 Stop | Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den 4
Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext2 Eing.2
Quel eingestellt. Die Statusdnderungen der Quellenbits wer-
den wie folgt interpretiert:
Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2
(20.08) (20.09) Befehl
0->1 1 Start
Jede 0 Stopp
Hinweise:
» Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser Ein-
stellung keine Wirkung.
» Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten auf
dem Bedienpanel deaktiviert.
Q1P Start; Q2 Stop; | Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den 5

Q3 Ri

Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext2 Eing.2
Quel eingestellt. Die mit 20.70 Ext2 Eing.3 Quel ausgewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusanderungen der
Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von

Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 Start vorwarts

Start
0->1 1 1 riickwarts
Jede 0 Jede Stopp
Hinweise:

» Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser Ein-
stellung keine Wirkung.

* Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten auf
dem Bedienpanel deaktiviert.




Parameter 189

Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

Q1P Strt v; Q2P
Strt r; Q3Stop

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit den
Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel, 20.09 Ext2 Eing.2 Quel
und 20.10 Ext2 Eing.3 Quel ausgewahlt. Die mit 20.10 Ext2
Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt die Drehrichtung.
Die Statusédnderungen der Quellenbits werden wie folgt inter-
pretiert:

Status von | Status von
Quelle 2 Quelle 3

(20.09) (20.10)

Status von
Quelle 1
(20.08)

Befehl

0->1 Jede 1 Start vorwarts

Start

Jede ruckwarts

0->1 1

Jede Jede 0 Stopp

Hinweis: Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

6

Bedienpanel

Die Start- und Stoppbefehle werden vom Bedienpanel emp-
fangen (oder dem PC, der am Bedienpanel-Anschluss ange-
schlossen ist).

1"

Fieldbus A

Die Start- und Stoppbefehle werden tber Feldbusadapter A
empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Schwellwert.

12

Integrierter Feldbus

Die Start- und Stoppbefehle werden Uber die integrierte Feld-
busschnittstelle empfangen.

Note: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Schwellwert.

14

20.07

Ext2 Start Signalart

Einstellung, ob das Startsignal fiir den externen Steuerplatz
EXT2 durch Flanke oder einen Pegel ausgeldst wird.
Hinweis: Dieser Parameter ist unwirksam, wenn ein Startsi-
gnal des Typs ,Impuls® ausgewahlt wurde. Siehe Beschrei-
bungen der Einstellungen von Parameter 20.06 Ext2
Befehlsquellen.

Schwellwert

Flanke

Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgelost.

0

Schwellwert

Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelost.

1

20.08

Ext2 Eing.1 Quel

Auswahl Quelle 1 fir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfugbare Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wéhlt

20.09

Ext2 Eing.2 Quel

Auswahl Quelle 2 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.

Verfugbare Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wéhlt

20.10

Ext2 Eing.3 Quel

Auswahl Quelle 3 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wahlt

20.11

Reglerfreig. Stopp-
modus

Auswahl, wie der Motor gestoppt wird, wenn das Startfreiga-
besignal abschaltet.

Die Quelle des Freigabesignals wird mit Parameter 20.12
Reglerfreig.1 Quel ausgewahlt.

Austrudeln

Austrudeln

Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters. Der Motor trudelt aus.
WARNUNG! Wenn eine mechanische Bremse
benutzt wird, muss sichergestellt werden, dass durch
den Stopp des Antriebs mit Austrudeln keine Gefahr-
dungen verursacht werden.




190 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
Rampe Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe. 1
Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen auf
Seite 210.
20.12  Reglerfreig.1 Quel | Auswahl der Quelle fiir das externe Startfreigabe-Signal. Ausgewéhit
Wenn das Startfreigabe-Signal abgeschaltet ist, startet der
Frequenzumrichter nicht. Falls er bereits lauft, stoppt er ent-
sprechend der Einstellung von Parameter 20.11 Reglerfreig.
Stoppmodus.
1 = Startfreigabesignal aktiv.
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.
Siehe auch Parameter 20.19 Startfreigabe-Quelle.
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
FBA A HStrW Bit 3 | Steuerwort Bit 3 empfangen Uber Feldbusadapter A. 30
EFB HStrw Bit 3 Steuerwort Bit 3 empfangen Uber die integrierte Feldbus- 31
Schnittstelle.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
20.19  Startfreigabe- Einstellung der Quelle fiir das Startfreigabe-Signal. Ausgewéhit
Quelle 1 = Start-Freigabe.
Mit Abschalten des Signals wird jeder Startbefehl des
Antriebs gesperrt. (Durch Abschalten des Signal bei laufen-
dem Antrieb wird der Antrieb nicht gestoppt.)
Siehe auch Parameter 20.12 Reglerfreig.1 Quel.
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
DI4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf Seite | -

150).
20.21  Drehrichtung Verriegelung der Sollwert-Richtung. Einstellung der Drehrich- | Anforderung
tung des Antriebs anstelle des Sollwert-Vorzeichens, mit Aus-
nahme in einigen Fallen.
In der Tabelle wird die aktuelle Drehrichtung als Funktion von
Parameter 20.21 Drehrichtung und des Drehrichtungsbefehls
(von Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen oder 20.06 Ext2
Befehlsquellen) angegeben.
Drehrichtungsbefehl = Drehrichtungsbefehl = Drehrichtungsbefehl nicht
Vorwarts Ruckwarts definiert
Par. 20.21
Drehr_/ch- Vorwarts Vorwarts Vorwarts
tung = Vor-
waérts
Par. 20.21
Drefrich-  |gickwarts Riickwarts Riickwarts
tung = Riic-
kwiérts
Par. 20.21 [Vorwarts, jedoch Rickwarts, jedoch

Drehrich-  |e
tung =
Anforde-
rung

Wenn der Sollwert von |
Konstant, Motorpotentio-
meter, PID, Ausfall,
Letzte, Tippen oder

Wenn der Sollwert von
Konstant, Motorpotentio-
meter, PID, Ausfall,
Letzte, Tippen oder

Panel-Sollw. kommt, wird
der Sollwert verwendet,
wie er ist.

* Wenn der Sollwert vom
Netzwerk kommt, wird
der Sollwert verwendet,
wie er ist.

Panel-Sollw. kommt, wird
der Sollwert verwendet,
wie er ist.

* Wenn der Sollwert vom
Netzwerk kommt, wird
der Sollwert mit -1 multi-
pliziert.

Vorwérts

Anforderung

Bei Fernsteuerung wird die Drehrichtung mit einem Drehrich- | 0

tungsbefehl (Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen oder

20.06 Ext2 Befehlsquellen) ausgewahit.

Wenn der Sollwert von Konstant (Konstantdrehzahlen/-fre-

quenzen), Motorpotentiometer, PID, Sich.Drehz.Sollw., Letz-

ter Drehz.-Sollw., Tippen-Drehz. oder Panel-Sollw. kommt,

wird der Sollwert verwendet, wie er ist.

Wenn der Sollwert von einem Feldbus kommt:

« bei Drehrichtungsbefehl vorwarts wird der Sollwert ver-
wendet, wie er ist

* bei Drehrichtungsbefehl riickwarts wird der Sollwert mit -1
multipliziert.

Vorwarts

Der Motor dreht unabhangig vom Vorzeichen des Sollwerts in
Drehrichtung vorwarts. (Negative Sollwerte werden durch
Null ersetzt. Positive Sollwerte werden benutzt.)

Ruckwarts

Der Motor dreht unabhangig vom Vorzeichen des Sollwerts in
Drehrichtung riickwarts. (Negative Sollwerte werden durch
Null ersetzt. Positive Sollwerte werden mit -1 multipliziert.)
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20.22  Drehen freigeben Wird dieser Parameter auf 0 gesetzt, hort der Motor auf zu Ausgewéhlt
Drehen, was jedoch die weiteren Bedingungen fiir Drehen
nicht beeinflusst. Wird dieser Parameter wieder auf 1 gesetzt,
beginnt der Motor wieder zu Drehen.
Dieser Parameter kann zum Beispiel dazu benutzt werden,
mit einem Signal von einer externen Einrichtung das Drehen
des Motors zu verhindern, bevor die Einrichtung betriebsbe-
reit ist.
Wenn dieser Parameter auf 0 gesetzt ist (Drehen des Motors
wird verhindert), wird Bit 13 von Parameter 06.16 Umricht.-
Statuswort 1 auf 0 gesetzt.
Nicht ausgewahlt 0 (immer Aus). 0
Ausgewahlt 1 (immer Ein). 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
20.25  Freigabe Tippen Auswahl der Quelle fiir das Tippen-Freigabesignal. Nicht ausge-
(Die Quellen fur Tippen-Freigabe-Signale werden mit den wéhlt
Parametern 20.26 Tippen 1 Start Quelle und 20.27 Tippen 2
Start Quelle ausgewahlt.)
1 = Tippen ist freigegeben.
0 = Tippen ist deaktiviert.
Hinweise:
» Tippen wird nur bei Vektorregelung unterstutzt.
« Der Tippbetrieb kann nur freigegeben werden, wenn kein
Startbefehl von einem externen Steuerplatz aktiv ist. Ande-
rerseits kann, wenn Tippen bereits aktiviert ist, der Antrieb
nicht von einem externen Steuerplatz gestartet werden,
unabhangig von Tipp-Befehlen tber den Feldbus.
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
DI4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
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Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).

20.26  Tippen 1 Start Wenn freigegeben mit Parameter 20.25 Freigabe Tippen, Nicht ausge-

Quelle Auswahl der Quelle fiir die Aktivierung der Tippen-Funktion 1. | wéhit

(Die Aktivierung der Tippen-Funktion 1 kann auch tber Feld-

bus erfolgen, unabhéngig von der Einstellung von

Parameter 20.25.)

1 =Tippen 1 ist aktiviert.

Hinweise:

« Tippen wird nur bei Vektorregelung unterstitzt.

« Wenn beide Tipp-Funktionen 1 und 2 aktiviert worden sind,

hat die zuerst aktivierte Funktion Prioritat.
« Diese Parametereinstellung kann nicht geandert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).
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20.27  Tippen 2 Start
Quelle

Wenn freigegeben mit Parameter 20.25 Freigabe Tippen,

Auswahl der Quelle firr die Aktivierung der Tippen-Funktion 2.

(Die Aktivierung der Tippen-Funktion 2 kann auch Uber Feld-

bus erfolgen, unabhéngig von der Einstellung von

Parameter 20.25.)

1 = Tippen 2 ist aktiviert.

Auswahlmadglichkeiten siehe Parameter 20.26 Tippen 1 Start

Quelle.

Hinweise:

» Tippen wird nur bei Vektorregelung unterstutzt.

» Wenn beide Tipp-Funktionen 1 und 2 aktiviert worden sind,
hat die zuerst aktivierte Funktion Prioritat.

+ Diese Parametereinstellung kann nicht gedndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Nicht ausge-
wahlt

21 Start/Stopp-Art

Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signal-
quelle; DC-Magnetisierungseinstellungen.

21.01  Startmodus

Auswahlen der Motor-Startfunktion fur die Vektorregelung,
d.h. wenn 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor eingestellt
wird.

Hinweise:

+ Die Startfunktion fiir die Skalarregelung wird mit Parame-
ter 21.19 Startmodus Skalar ausgewahit.

+ Der Start auf einen drehenden Motor ist nicht mdglich,
wenn DC-Magnetisierung gewahlt ist (Schnell oder Kon-
stantzeit).

+ Bei Permanentmagnetmotoren muss die Start-Methode
Automatik benutzt werden.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geandert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Siehe auch Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 125).

Automatik

Schnell

Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeit wird automatisch einge-
stellt und betragt je nach MotorgréRe 200 ms bis 2 s. Dieser
Modus sollte eingestellt werden, wenn ein hohes Anlaufmo-
ment erforderlich ist.

Konstantzeit

Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parameter 271.02
Magnetisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte gewahlt
werden, wenn eine konstante Vormagnetisierungszeit erfor-
derlich ist (d.h., wenn der Motorstart mit dem Offnen einer
mechanischen Bremse synchronisiert werden muss). Diese
Einstellung garantiert auch das héchstmdgliche Anlaufmo-
ment, wenn die Vormagnetisierungszeit lang genug einge-
stellt worden ist.

WARNUNG! Der Antrieb startet nach Ablauf der ein-

gestellten Magnetisierungszeit, auch wenn die Motor-

magnetisierung noch nicht abgeschlossen ist. Bei
Anwendungen, die das volle Anlaufmoment erfordern, muss
die konstante Magnetisierungszeit lang genug eingestellt
werden, damit die volle Magnetisierung und das volle
Drehmoment erreicht werden.
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Automatik

Der automatische Start gewahrleistet ein optimales Anlaufen
des Motors unter allen Bedingungen. Er umfasst auch den
fliegenden Start (Start auf einen drehenden Motor) und die
automatische Neustart-Funktion. Die Motorregelung erkennt
sowohl den Fluss als auch den mechanischen Zustand des
Motors und startet den Motor unter allen Betriebsbedingun-
gen ohne Verzégerung.

Hinweis: Wenn Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf
Skalar eingestellt ist, ist kein fliegender Start oder automati-
scher Neustart moglich, es sei denn, Parameter 21.19 Start-
modus Skalar ist auf Automatik eingestellt.

2

21.02

Magnetisierungs-
zeit

Einstellung der Vormagnetisierungszeit, wenn

« Parameter 21.01 Startmodus auf Konstantzeit (bei Vektor-
regelung) eingestellt ist, oder

» Parameter 21.19 Startmodus Skalar auf Konstantzeit (bei
Skalarregelung) eingestellt ist.

Nach dem Start-Befehl flihrt der Frequenzumrichter automa-

tisch wahrend der eingestellten Zeit eine Vormagnetisierung

des Motors aus. Um eine volle Magnetisierung sicherzustel-

len, muss dieser Parameter auf den gleichen oder einen

hoheren Wert als die Rotorzeitkonstante des Motors einge-

stellt werden. Wenn diese nicht bekannt ist, kann der in der

folgenden Tabelle aufgefiihrte Faustregel-Wert verwendet

werden:

Motornennleistung

Konstante
Magnetisierungszeit

<1kW

> 50 bis 100 ms

1 bis 10 kW

> 100 bis 200 ms

10 bis 200 kW

> 200 bis 1000 ms

200 bis 1000 kW

> 1000 bis 2000 ms

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.

500 ms

0...10000 ms

Konstante DC-Magnetisierungszeit.

1=1ms

21.03

Stopp-Methode

Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird, wenn
ein Stopp-Befehl empfangen wird.

Zusatzliches Bremsen ist durch Auswahl der Flussbremsung
moglich (siehe Parameter 97.05 Flussbremsung).

Austrudeln

Austrudeln

Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters. Der Motor trudelt aus.
WARNUNG! Wenn eine mechanische Bremse
benutzt wird, muss sichergestellt werden, dass durch
den Stopp des Antriebs mit Austrudeln keine Gefahr-
dungen verursacht werden.

Rampe

Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe.
Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen auf
Seite 210 oder 28 Frequenz-Sollwert auf Seite 219.
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21.04

Notstopp-Methode

Auswahl der Methode, mit der der Motor gestoppt wird, wenn
ein Notstopp-Befehl empfangen wird.

Die Quelle des Notstopp-Signals wird mit Parameter 21.05
Notstopp-Quelle ausgewahlt.

Stopp
Rampe
(AUS1)

Stopp Rampe
(AUS1)

Bei laufendem Antrieb:

* 1 =Normaler Betrieb.

+ 0= Normaler Stopp gemaR der Standard-Verzégerungs-
rampe, die fir den bestimmten Sollwerttyp festgelegt ist.
Nachdem der Antrieb gestoppt worden ist kann durch Quit-
tieren des Nothalt-Signals und Umschalten des Startsi-
gnals von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:

» 1 = Starten zulassig.

+ 0 = Starten nicht zulassig.

Stopp Austrudeln
(AUS2)

Bei laufendem Antrieb:

» 1= Normaler Betrieb.

+ 0 = Stopp durch Austrudeln Der Antrieb kann durch Ruick-
setzen des Startsperresignals und Umschalten des Startsi-
gnals von 0 auf 1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:

+ 1 = Starten zulassig.

+ 0 = Starten nicht zulassig.

Stopp Nstopp-
Rampe (AUS3)

Bei laufendem Antrieb:

* 1= Normaler Betrieb.

* 0 = Stopp mit Rampe gemaR der mit Parameter 23.23 Not-
stopp-Zeit eingestellten Notstopp-Rampe. Nachdem der
Antrieb gestoppt worden ist kann durch Quittieren des
Nothalt-Signals und Umschalten des Startsignals von 0 auf
1 wieder gestartet werden.

Bei gestopptem Antrieb:

+ 1 = Starten zulassig.

« 0 = Starten nicht zulassig.

21.05

Notstopp-Quelle

Auswahl der Quelle fiir das Stopp-Signal AUS 3. Der Stopp-
modus wird mit Parameter 21.04 Notstopp-Methode einge-
stellt.

0 = Notstopp aktiv

1 = Normaler Betrieb.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geadndert
werden, wenn der Antrieb lauft.

Nicht aktiv
(wabhr)

Aktiv (falsch)

0.

Nicht aktiv (wahr)

1.

DI1

Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0).

DI2

Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1).

DI3

Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2).

DI4

Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3).

DI5

Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4).

DI6

Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5).

o N|O| O »f W 2] O

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).
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21.06  Nulldrehzahl- Einstellung des Nulldrehzahl-Grenzwerts. Der Motor wird ent- | 30,00 U/min
Grenze lang einer Drehzahlrampe gestoppt (bei Auswahl Rampen-

stopp oder mit Notstoppzeit), bis der Nulldrehzahl-Grenzwert
erreicht ist. Nach der Nulldrehzahl-Verzégerung trudelt der

Motor aus.
0,00... Nulldrehzahl-Grenzwert. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
21.07  Nulldrehz.-Verzége- | Einstellung der Verzdgerungszeit fiir die Null-Drehzahl-Ver- 0ms
rung z6gerungsfunktion. Die Funktion eignet sich fir Anwendun-

gen, bei denen eine sanfter und schneller Neustart wichtig ist.
Wahrend der Verzogerung kennt der Frequenzumrichter die
Position des Laufers genau.

Keine Nulldrehzahl-Verzdgerung:

Der Frequenzumrichter erhalt einen Stoppbefehl und verzé-
gert entlang einer Rampe. Wenn die aktuelle Motordrehzahl
unter den Wert des Parameters 21.06 Nulldrehzahl-Grenze
fallt, wird die Modulation des Wechselrichters gestoppt und

der Motor trudelt aus.

Drehzahl

Drehzahlregelung
abgeschaltet: Motor trudelt aus.

21.06 Nulldrehzahl-Grenze

Zeit

Mit Nulldrehzahl-Verzégerung:

Der Frequenzumrichter erhalt einen Stoppbefehl und verzo-
gert entlang einer Rampe. Wenn die Motor-Istdrehzahl unter
den Wert des Parameters 27.06 Nulldrehzahl-Grenze fallt,
wird die Null-Drehzahl-Verzégerung aktiviert. Wahrend der
Verzdgerung bleibt der Drehzahlregler durch die Funktion
aktiv: Der Wechselrichter moduliert, der Motor magnetisiert
und der Frequenzumrichter ist fiir einen schnellen Neustart
bereit. Die Nulldrehzahlverzégerung kann z. B. bei der Tipp-
Funktion benutzt werden.

Drehzahl

Der Drehzahlregler bleibt aktiv.
Der Motor verzdgert bis zur
Nulldrehzahl.

- 21.06 Nulldrehzahl-Grenze

el .
Verzégerung  Zeit

0...30000 ms Nulldrehzahl-Verzdgerungszeit. 1=1ms
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21.08 DC-Strom-Rege- Aktiviert/deaktiviert die Funktionen DC-Haltung und Nachma- | 0000b
lung gnetisierung. Siehe Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 125).

Hinweis: Durch die DC-Magnetisierung wird der Motor auf-
geheizt. Bei Anwendungen mit langer DC-Magnetisierungs-
zeit sollten fremdgekiihlte Motoren benutzt werden. Bei
langer DC-Magnetisierungszeit kann die DC-Magnetisierung
nicht verhindern, dass sich die Motorwelle dreht, wenn eine
konstante Last auf den Motor wirkt.

Bit Wert

0 1 = DC-Haltung freigeben. Siehe Abschnitt DC-Haltung (Seite 125).

Hinweis: Die DC-Haltung ist unwirksam, wenn das Startsignal abgeschaltet ist.

1 1 = Freigabe der Nachmagnetisierung. Siehe Abschnitt Einstellungen (Seite 126).
Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfigbar, wenn der Stopp mit Rampe
eingestellt wurde (siehe Parameter 21.03 Stopp-Methode).

Hinweis: Postmagnetisierung mit Skalarregelung wird momentan nicht unterstutzt.

2...15 |Reserviert

0000b...0011b Auswahl der DC-Magnetisierung. 1=1

21.09 DC-Haltedrehzahl | Einstellung der DC-Haltedrehzahl bei Drehzahlregelung. 5,00 U/min
Siehe Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung und Abschnitt
DC-Haltung (Seite 125).
0,00... DC-Haltedrehzahl. Siehe Par.
1000,00 U/min 46.01
21.10  DC-Strom-Sollwert | Einstellung des DC-Haltestroms in Prozent des Motornenn- 30,0%
stroms. Siehe Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung und
Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 125).
0,0...100,0% DC-Haltestrom. 1=1%
21.11  Nachmagnetisie- Einstellung der Zeit, wie lange die Nachmagnetisierung nach |0s
rungszeit Stoppen des Motors aktiv ist. Der Magnetisierungsstromwert
wird im Parameter 21.10 DC-Strom-Sollwert eingestellt.
Siehe Parameter 21.08 DC-Strom-Regelung.
0...3000 s Nachmagnetisierungszeit 1=1s
21.14  Quelle Eing. Still- Auswahl der Quelle fir die Aktivierung der Stillstandsheizung | Aus
standsheizung des Motors. Der Status der Stillstandsheizung wird als Bit 2
von 06.21 Umricht.-Statuswort 3 angezeigt.
Hinweise:
+ Die Heizfunktion erfordert, dass STO nicht ausgelost wor-
den ist.
+ Die Heizfunktion erfordert, dass keine Stérmeldung des
Antriebs aktiv ist.

Aus 0. Die Stillstandsheizung ist stédndig deaktiviert. 0

Ein 1. Die Stillstandsheizung ist stéandig aktiviert, wenn der Motor | 1

gestoppt ist.

DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2

DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3

DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4

Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5

DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6

DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7

Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 8
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Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 9
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 10

Timer-Funktion 1 Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 11

Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 12

Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 13

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
21.16  Vorheiz-Strom Einstellung des DC-Stroms zum Heizen des Motors. Wertin | 0,0%
Prozent des Motornennstroms.
0,0...30,0% Strom fir Stillstandsheizung. 1=1%

21.18  Auto-Neustart-Zeit | Der Motor kann nach einer kurzen Unterbrechung der DC- 10,0 s
Einspeisung beim Vorheizen mit der automatischen Neustart-
Funktion gestartet werden. Siehe Abschnitt Automatischer
Neustart (Seite 133).
Wenn dieser Parameter auf 0,0 Sekunden gesetzt ist, ist der
automatische Neustart deaktiviert. Sonst wird mit dem Para-
meter die maximale Dauer des Spannungsausfalls einge-
stellt, nach der ein Neustart versucht wird. Beachten Sie,
dass diese Zeit auch die DC-Vorladeverzégerung enthalt.
WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser
Funktion sicher, dass keine gefahrlichen Situationen
eintreten kdnnen. Die Funktion startet den Frequen-
zumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach
einem Spannungsausfall fort.

00s Automatischer Neustart deaktiviert. 0

0,1...10,0 s Maximale Dauer des Spannungsausfalls. 1=1s

21.19  Startmodus Skalar | Auswahl der Motor-Startfunktion fir die Skalarregelung, d.h. | Normal

wenn 99.04 Motor-Regelmodus auf Skalar eingestellt ist.

Hinweise:

« Die Startfunktion fir die Vektorregelung wird mit Parame-
ter 21.01 Startmodus ausgewahlt.

« Bei Permanentmagnetmotoren muss die Start-Methode
Automatik benutzt werden.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geéndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Siehe auch Abschnitt DC-Magnetisierung (Seite 125).

Normal Sofortiger Start ab Drehzahl Null. 0

N

Konstantzeit Der Frequenzumrichter magnetisiert den Motor vor dem
Start. Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parameter 271.02
Magnetisierungszeit eingestellt. Dieser Modus sollte gewahlt
werden, wenn eine konstante Vormagnetisierungszeit erfor-
derlich ist (d.h., wenn der Motorstart mit dem Offnen einer
mechanischen Bremse synchronisiert werden muss). Diese
Einstellung garantiert auch das hochstmdégliche Anlaufmo-
ment, wenn die Vormagnetisierungszeit lang genug einge-
stellt worden ist.
Hinweis: Diese Methode kann nicht fiir den Start auf einen
drehenden Motors benutzt werden.

WARNUNG! Der Frequenzumrichter startet nach

Ablauf der eingestellten Magnetisierungszeit, auch

wenn die Motormagnetisierung noch nicht abge-
schlossen ist. Bei Anwendungen, die das volle Anlaufmoment
erfordern, muss die konstante Magnetisierungszeit lang
genug eingestellt werden, damit die volle Magnetisierung und
das volle Drehmoment erreicht werden.
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Automatik

Der Frequenzumrichter wahlt automatisch die richtige Aus-
gangsfrequenz, um einen drehenden Motor zu starten. Das
ist nitzlich, wenn der Motor bereits dreht und der Antrieb
sanft mit der momentanen Frequenz gestartet werden soll.
Hinweis: Kann in Mehrmotorsystemen nicht verwendet wer-
den.

2

Drehmoment-Erho-
hung

Der Frequenzumrichter fiilhrt vor dem Start eine Vormagneti-
sierung durch. Die Vormagnetisierungszeit wird mit Parame-
ter 21.02 Magnetisierungszeit eingestellt.
Der Start erfolgt mit der Drehmoment-Erhéhung. Sie wird
gestoppt, wenn die Ausgangsfrequenz 20 Hz lbersteigt oder
dem Sollwert entspricht. Siehe Parameter 21.26 Drehmom.-
Erhéh.-Strom.
Dieser Modus sollte eingestellt werden, wenn ein hohes
Anlaufmoment erforderlich ist.
Hinweis: Diese Methode kann nicht fiir den Start auf einen
drehenden Motors benutzt werden.
WARNUNG! Der Frequenzumrichter startet nach
Ablauf der eingestellten Magnetisierungszeit, auch
wenn die Motormagnetisierung noch nicht abge-
schlossen ist. Bei Anwendungen, die das volle Anlaufmoment
erfordern, muss die konstante Magnetisierungszeit lang
genug eingestellt werden, damit die volle Magnetisierung und
das volle Drehmoment erreicht werden.

Automatik + Boost

Automatischer Start mit Drehmoment-Erhéhung.

Zuerst wird der automatische Start durchgefiihrt und dann der
Motor magnetisiert. Bei Drehzahl Null wird die Drehmoment-
Erhéhung aktiviert.

21.21

DC-Haltefrequenz

Einstellung der DC-Haltefrequenz, die anstelle von Parame-
ter 21.09 DC-Haltedrehzahl benutzt wird, wenn der Motor im
Skalar-Frequenzmodus geregelt wird. Siehe Parameter 27.08
DC-Strom-Regelung und Abschnitt DC-Haltung (Seite 125).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

DC-Haltefrequenz.

1=1Hz

21.22

Startverzégerung

Einstellen der Startverzégerung. Nach der Erfiillung der Start-
bedingungen wartet der Frequenzumrichter, bis die Verzége-
rungszeit abgelaufen ist und startet dann den Motor.
Wahrend der Startverzégerung wird die Warnmeldung AFE9
Startverzégerung angezeigt.

Die Startverzégerung kann bei allen Start-Methoden verwen-
det werden.

0,00s

0,00...60,00 s

Startverzégerung

1=1s

21.23

Sanft-Start

Auswahl des erzwungenen Stromvektor-Drehmodus bei nied-
rigen Drehzahlen. Wenn der Modus Sanft-Start ausgewahit
worden ist, wird die Beschleunigungsrate durch die Beschleu-
nigungs- und Verzégerungs-Rampenzeiten begrenzt. Wenn
der von einem Permanentmagnet-Synchronmotor angetrie-
bene Prozess ein hohes Tragheitsmoment aufweist, werden
langsame Rampenzeiten empfohlen.

Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

Deaktiviert

Deaktiviert

Deaktiviert.

Immer aktiviert

Immer aktiviert.

Nur Start

Nur beim Start des Motors aktiviert.
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21.24

Sanft-Start Strom

Benutzter Strom in der Stromvektor-Drehung bei niedrigen
Drehzahlen. Erhoht den Sanft-Start-Strom, wenn die Anwen-
dung erfordert, dass Motorwellenschwingungen minimiert
werden miissen.

Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

50,0%

10,0...100,0%

Wert in Prozent des Motornennstroms.

1=1%

21.25

Sanft-Start Dreh-
zahl

Ausgangsfrequenz bis zu der die Stromvektor-Drehung
benutzt wird. Siehe Parameter 21.19 Startmodus Skalar.
Nur bei Permanentmagnet-Synchronmotoren anwendbar.

10,0%

2,0...100,0%

Der Wert ist ein Prozentsatz der Motornennfrequenz.

1=1%

21.26

Drehmom.-Erhéh.-
Strom

Einstellung des maximalen Stroms, der an den Motor geliefert
wird, wenn der Parameter 21.19 Startmodus Skalar auf
Drehmoment-Erhéhung eingestellt ist (Seite 200).
Parameterwert in Prozent des Motornennstroms. Nennwert
des Parameters ist 100%.

Die Drehmomentverstarkung wird nur beim Anfahren verwen-
det und endet, wenn die Ausgangsfrequenz 40% der Nenn-
frequenz Uberschreitet oder die Ausgangsfrequenz dem
Sollwert entspricht.

Kann nur im Skalarbetrieb verwendet werden.

100,0%

15,0...300,0%

Wert in Prozent des Motornennstroms.

1=1%

21.30

Stopmodus m.
Drehz.ausgl.

Auswahl der Stopp-Methode fiir das Anhalten des Antriebs
Siehe auch Abschnitt Drehzahl-kompensierter Stopp
(Seite 137).
Der Stoppmodus mit Drehzahlausgleich ist nur aktiv, wenn
« die Betriebsart nicht Drehmomentregelung ist, und
» Parameter 21.03 Stopp-Methode auf Rampe gesetzt ist
Parameter 20.11 Reglerfreig. Stoppmodus auf Rampe
gesetzt ist (falls die Startfreigabe fehlt).

Aus

Aus

Stopp gemaR Parameter 21.03 Stopp-Methode, Stopp mit
Drehzahlausgleich.

Drehz.-Ausgl. Vor-
warts

Bei Drehrichtung vorwarts wird der Drehzahlausgleich fiir
konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-Differenz
(zwischen benutzter Drehzahl und maximaler Drehzahl) wird
kompensiert durch Beibehalten der aktuellen Drehzahl bevor
der Motor mit Rampe gestoppt wird.

Bei Drehrichtung riickwarts wird der Antrieb mit Rampe
gestoppt.

Drehz.-Ausgl. Riic-
kwarts

Bei Drehrichtung riickwarts wird der Drehzahlausgleich fiir
konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-Differenz
(zwischen benutzter Drehzahl und maximaler Drehzahl) wird
kompensiert durch Beibehalten der aktuellen Drehzahl bevor
der Motor mit Rampe gestoppt wird.

Bei Drehrichtung vorwarts wird der Antrieb mit Rampe
gestoppt.

Drehz.-Ausgl. Bipo-
lar

Unabhéngig von der Drehrichtung wird der Drehzahlaus-
gleich fir konstante Bremsstrecken benutzt. Die Drehzahl-
Differenz (zwischen benutzter Drehzahl und maximaler Dreh-
zahl) wird kompensiert durch Beibehalten der aktuellen Dreh-
zahl bevor der Motor mit Rampe gestoppt wird.
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21.31  Drehz.-Ausgl. Diese Verzdgerung addiert Strecke zu der zurlickgelegten 0,00s
Stopp-Verzéger. Gesamtstrecke bei einem Stopp bei Maximaldrehzahl. Dieses

wird zur Einstellung der Strecke benutzt, damit die Anforde-
rungen nicht alleinig durch die Verzégerungsrampe erfiillt
werden missen.
0,00...1000,00 s Drehzahl-Verzégerung. 1=1s
21.32  Drehzahl Ausgl. Mit diesem Parameter wird eine Drehzahlschwelle eingestellt, | 10%
Stopp-Schwelle unter der ein Stopp mit Drehzahlausgleich nicht aktiv ist. In
diesem Drehzahlbereich wird ein Stopp mit Drehzahlaus-
gleich nicht versucht, und der Antrieb stoppt wie mit der nor-
malen Rampenoption.
0...100% Drehzahl-Schwelle in Prozent der Motornenndrehzahl 1=1%
21.34  Automatischen Beugt einer Unterspannungsstérung vor und erzwingt beim Deaktiviert
Neustart erzwingen | Frequenzumrichter einen Neustart nach einem Netzausfall.
Enable Erzwungener automatischer Neustart ist aktiviert. 1
Deaktiviert Erzwungener automatischer Neustart ist deaktiviert. 0
22 Drehzahl-Sollwert Drehzahl-Sollwert-Auswahl; Motorpotentiometer-Einstellungen.
Siehe die Sollwert-Ketten-Diagramme auf den Seiten 438...442.
22.01  Drehzahlsollwert Anzeige des Ausgangs des Drehzahlsollwert-Auswahlbau- -
unbegrenzt steins. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 441.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Wert des ausgewahlten Drehzahl-Sollwerts. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.11  Ext1 Drehzahl- Auswahl von Quelle 1 fiir den Ext1 Drehzahl-Sollwert. Al1 skaliert
Soliw. 1 Mit diesem Parameter und 22.12 Ext1 Drehzahl-Sollw.2 kén-
nen zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine mathemati-
sche Funktion (22.13 Ext1 Drehzahl-Funkt.) der zwei Signale
bildet den Ext1 Sollwert (A in der folgenden Abbildung).Eine
digitale Quelle, ausgewahlt mit 79.71 Auswahl Ext1/Ext2 kann
zum Umschalten zwischen Ext1 Sollwert und dem entspre-
chenden Ext2 Sollwert gemaR den Parametern 22.18 Ext2
Drehzahl-Sollw.1, 22.19 Ext2 Drehzahl-Sollw.2 und 22.20
Ext2 Drehzahl-Funkt. (B in der folgenden Abbildung), benutzt
werden.
Null Nicht ausgewabhlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 4
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 5
EFB Sollw. 1 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 157). 8
IFB Sollw. 2 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 157). 9
Motorpotentiometer | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang des Motorpoten- | 15
tiometers).
PID-Regler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 16
(PID)).
Frequenzeingang 11.38 Freq.Eing 1 Istwert (wenn DI5 als Frequenzeingang 17

benutzt wird).
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Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, sieche 18
gespeichert) Seite 156) wird vom Steuerungssystem fiir den Steuerplatz

gespeichert und bei Wiederkehr als Sollwert benutzt.
Sollwert
A | ® Ext1 Sollwert
X- X- =% - ﬂ(—x—x- X Ext2 Sollwert
=— Aktiver Sollwert
—o—o—¢-0-- + + Inaktiver Sollwert
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.07 Bedienpanel-Sollwert, siehe 19
kopiert) Seite 156 fur den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-
wert benutzt, wenn der Steuerplatz wechselt und die Sollwerte
der Steuerplatze vom gleichen Typ sind (z.B. Frequenz/Dreh-
zahl/Drehmoment/PID); anderenfalls wird das Istwertsignal als
neuer Sollwert benutzt.
Sollwert
| @ Ext1 Sollwert
% Ext2 Sollwert
- — Aktiver Sollwert
‘e . 9. + + Inaktiver Sollwert
T -t
Ext1 -> Ext2
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

22.12  Ext1 Drehzahl- Auswahl von Quelle 2 fiir den Ext1 Drehzahl-Sollwert. Null

Soliw.2 Zu den Auswahiméglichkeiten und einem Diagramm der Soll-
wertquellen-Auswahl siehe Parameter 22.11 Ext1 Drehzahl-
Sollw. 1.

22.13  Ext1 Drehzahl- Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Sollw.1

Funkt. len, die mit den Parametern 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1 und
22.12 Ext1 Drehzahl-Sollw.2 ausgewahlt wurden. Siehe Dia-
gramm zu 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1.

Sollw. 1 Das mit 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1 ausgewahlte Signal 0
selbst wird als Drehzahlsollwert 1 benutzt (keine Funktion).

Add (Sollw.1 + Die Summe der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 1

Sollw.2) benutzt.

Sub (Sollw.1 - Die Differenz ([22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw. 1] - [22.12 Ext1 2

Sollw.2) Drehzahl-Sollw.2]) der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll-
wert 1 benutzt.

Mul (Sollw.1 x Die Multiplikation der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll- 3

Sollw.2) wert 1 benutzt.

Min (Sollw.1, Die kleinere der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 4

Sollw.2) benutzt.

Max (Sollw.1, Die groRere der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 5

Sollw.2) benutzt.

22.18  Ext2 Drehzahl- Auswahl von Quelle 1 fiir den Ext2 Drehzahl-Sollwert. Null

Sollw. 1 Mit diesem Parameter und 22.19 Ext2 Drehzahl-Sollw.2 kén-
nen zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine mathemati-
sche Funktion (22.20 Ext2 Drehzahl-Funkt.) der zwei Signale
bildet den Ext2 Sollwert. Siehe Diagramm zu 28.11 Ext1 Fre-
quenz-Sollw. 1.

Null Nicht ausgewahlt. 0

Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
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Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 4
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 5
EFB Sollw. 1 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 157). 8
IFB Sollw. 2 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 157). 9
Motorpotentiometer | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang des Motorpoten- | 15

tiometers).
PID-Regler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 16
(PID)).
Frequenzeingang 11.38 Freq.Eing 1 Istwert (wenn DI5 als Frequenzeingang 17
benutzt wird).
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 18
gespeichert) Seite 156) wird vom Steuerungssystem fiir den Steuerplatz
gespeichert und bei Wiederkehr als Sollwert benutzt.
Sollwert
A | ® Ext1 Sollwert
X- X- =% - T_“_“' x Ext2 Sollwert
— Aktiver Sollwert
—o—o—¢-o- o - Inaktiver Sollwert
- >t
Ext1 -> Ext2
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.071 Bedienpanel-Sollwert, siehe 19
kopiert) Seite 156 fur den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-
wert benutzt, wenn der Steuerplatz wechselt und die Sollwerte
der Steuerplatze vom gleichen Typ sind (z.B. Frequenz/Dreh-
zahl/Drehmoment/PID); anderenfalls wird das Istwertsignal als
neuer Sollwert benutzt.
Sollwert
| @ Ext1 Sollwert
% Ext2 Sollwert
- =— Aktiver Sollwert
‘e - 9. + Inaktiver Sollwert
T >
Ext1 -> Ext2
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

22.19  Ext2 Drehzahl- Auswahl von Quelle 2 fir den Ext2 Drehzahl-Sollwert. Null

Sollw.2 Zu den Auswahiméglichkeiten und einem Diagramm der Soll-
wertquellen-Auswahl siehe Parameter 22.18 Ext2 Drehzahl-
Sollw.1.

22.20  Ext2 Drehzahl- Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Sollw. 1

Funkt. len, die mit den Parametern 22.18 Ext2 Drehzahl-Sollw.1 und
22.19 Ext2 Drehzahl-Sollw.2 ausgewahlt wurden. Siehe Dia-
gramm zu 22.18 Ext2 Drehzahl-Sollw.1.

Sollw.1 Das mit Ext2 Drehzahl-Sollw. 1 ausgewahlte Signal selbst 0
wird als Drehzahlsollwert 1 benutzt (keine Funktion).

Add (Sollw.1 + Die Summe der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 1

Sollw.2) benutzt.

Sub (Sollw.1 - Die Differenz ([22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1] - [22.12 Ext1 2

Sollw.2) Drehzahl-Sollw.2]) der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll-
wert 1 benutzt.

Mul (Sollw.1 x Die Multiplikation der Sollwertquellen wird als Drehzahlsoll- 3

Sollw.2)

wert 1 benutzt.
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Min (Sollw.1, Die kleinere der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 4
Sollw.2) benutzt.
Max (Sollw.1, Die groRere der Sollwertquellen wird als Drehzahlsollwert 1 5
Sollw.2) benutzt.
22.21  Konstantdrehzahl- | Einstellung, wie Konstantdrehzahlen gewahlt werden und ob | 0001b
Funktion das Drehrichtungssignal einer Konstantdrehzahl beachtet
wird oder nicht.
Bit Name Information
0 Konst.Drehz.- |1 = Gepackt: 7 Konstantdrehzahlen sind mit drei Quellen gemaR Ein-
Modus stellung der Parameter 22.22, 22.23 und 22.24 wahlbar.
0 = Separat: Konstantdrehzahlen 1, 2 und 3 werden separat von den
Quellen gemaR den Parametern 22.22, 22.23 und 22.24 aktiviert. Bei
einem Konflikt hat die Konstantrehzahl mit der niedrigeren Nummer
Prioritat.
1 Drehrichtung |1 = Start Drehricht.: Zur Bestimmung der Drehrichtung flr eine Kon-
freigeben stantdrehzahl wird das Vorzeichen der Konstantdrehzahl-Einstellung

(Parameter 22.26...22.32) mit dem Drehrichtungssignal multipliziert
(vorwarts: +1, rickwarts: -1. Damit hat der Antrieb 14 (7 vorwarts, 7 riic-
kwarts) Konstantdrehzahlen, wenn alle Werte in 22.26...22.32 positiv
sind.
WARNUNG: Wenn das Drehrichtungssignal riickwarts ist und
die aktivierte Konstantdrehzahl negativ ist, dann lauft der Antrieb
in Drehrichtung vorwarts.
0 = Vorzeichen Drehz.: Die Drehrichtung der Konstantdrehzahl wird
festgelegt durch das Vorzeichen der Konstantdrehzahl-Einstellung
(in den Parametern 22.26...22.32).

2...15 |Reserviert

0000b...0001b Konfigurationswort der Konstantdrehzahl. 1=
22.22  Konstantdrehz. Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion | DI3
Auswahl 1 = 0 (Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle aus-
gewahlt, die Konstantdrehzahl 1 aktiviert.
Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion
=1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit
den Parametern 22.23 Konstantdrehz. Auswahl 2 und 22.24
Konstantdrehz. Auswahl 3 die drei Quellen fir die Auswahl
der aktiven Konstantdrehzahlen wie folgt:
Quelle gemaR | Quelle gemaR | Quelle gemal Aktivierte
Par. 22.22 Par. 22.23 Par. 22.24 Konstantdrehzahl
0 0 0 None
1 0 0 Konstantdrehzahl 1
0 1 0 Konstantdrehzahl 2
1 1 0 Konstantdrehzahl 3
0 0 1 Konstantdrehzahl 4
1 0 1 Konstantdrehzahl 5
0 1 1 Konstantdrehzahl 6
1 1 1 Konstantdrehzahl 7
Nicht ausgewahlt 0 (immer Aus). 0
Ausgewahlt 1 (immer Ein). 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
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DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
22.23  Konstantdrehz. Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion | DI4
Auswahl 2 = 0 (Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle aus-
gewahlt, die Konstantdrehzahl 2 aktiviert.
Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion
= 1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit
den Parametern 22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1 und 22.24
Konstantdrehz. Auswahl 3 die drei Quellen fir die Aktivierung
von Konstantdrehzahlen. Siehe Tabelle bei Parameter 22.22
Konstantdrehz. Auswahl 1.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 22.22 Konstant-
drehz. Auswahl 1.
22.24  Konstantdrehz. Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion | Nicht ausge-
Auswahl 3 = 0 (Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle aus- | wéhlt
gewabhlt, die Konstantdrehzahl 3 aktiviert.
Wenn Bit 0 von Parameter 22.21 Konstantdrehzahl-Funktion
= 1 (Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit
den Parametern 22.22 Konstantdrehz. Auswahl 1 und 22.23
Konstantdrehz. Auswahl 2 die drei Quellen fir die Aktivierung
von Konstantdrehzahlen. Siehe Tabelle bei Parameter 22.22
Konstantdrehz. Auswahl 1.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 22.22 Konstant-
drehz. Auswahl 1.
22.26  Konstantdrehzahl 1 | Einstellung von Konstantdrehzahl 1 (die Drehzahl, mit der der | 300,00 U/min
Motor lauft, wenn Konstantdrehzahl 1 gewahlt ist).
-30000,00... Konstantdrehzahl 1. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.27  Konstantdrehzahl 2 | Einstellung der Konstantdrehzahl 2. 600,00 U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 2. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.28 Konstantdrehzahl 3 | Einstellung der Konstantdrehzahl 3. 900,00 U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 3. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.29  Konstantdrehzahl 4 | Einstellung der Konstantdrehzahl 4. 1200,00 U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 4. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
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22.30  Konstantdrehzahl 5 | Einstellung der Konstantdrehzahl 5. 1500,00 U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 5. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.31  Konstantdrehzahl 6 | Einstellung der Konstantdrehzahl 6. 2400,00 U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 6. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.32  Konstantdrehzahl 7 | Einstellung der Konstantdrehzahl 7. 3000,00
U/min
-30000,00... Konstantdrehzahl 7. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.41  Sicherer Einstellung des Sollwerts fiir die sichere Drehzahl, die zusam- | 0,00 U/min
Drehz.Sollw. men mit den Uberwachungsfunktionen verwendet wird:
+ 12.03 Al Uberwachungsfunktion
* 49.05 Reaktion Komm.ausfall
« 50.02 FBA A Komm.ausf.Reakt.
-30000,00... Drehzahl-Sollwert der sicheren Drehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.42  Drehz.-Sollw. Tipp- | Definiert den Drehzahl-Sollwert fiir die Tippen-Funktion 1. 0,00 U/min
funkt. 1 Weitere Informationen zu der Tippen-Funktion siehe
Seite 7128.
-30000,00... Drehzahl-Sollwert fir die Tippen-Funktion 1. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.43  Drehz.-Sollw. Tipp- | Definiert den Drehzahl-Sollwert fiir die Tippen-Funktion 2. 0,00 U/min
funkt. 2 Weitere Informationen zu der Tippen-Funktion siehe
Seite 128.
-30000,00... Drehzahl-Sollwert fir die Tippen-Funktion 2. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.51  Kritische Drehzahl | Aktivierung/Deaktivierung der Funktion Drehzahlen-Ausblen- | 0000b
Funkt. dung. Es wird auch festgelegt, ob die eingestellten Bereiche
fir beide Drehrichtungen gelten, oder ob nicht.
Siehe auch Abschnitt Ausblendung kritischer Drehzah-
len/Frequenzen (Seite 108).
Bit Name Information
0 Aktivieren 1 = Aktiviert: Drehzahlausblendung aktiviert.
0 = Deaktiviert: Drehzahlausblendung nicht aktiviert.
1 \orz.-Modus 1 = Mit Vorzeichen: Die Vorzeichen der Parameter 22.52...22.57
werden beachtet.
0 = Absolut: Parameter 22.52...22.57 werden als absolute Werte
verarbeitet. Die Frequenzbereiche gelten fiir beide Drehrichtungen.
2...15 |Reserviert
0000b...0011b Konfigurationswort der kritischen Drehzahlen. 1=1
22.52  Krit.Drehz.1 unten | Legt den unteren Grenzwert fir Ausblendbereich 1 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
22.53 Krit.Drehz.1 oben sein.
-30000,00... Unterer Wert fiir Ausblendbereich 1. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
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22.53  Krit.Drehz.1 oben Legt den oberen Grenzwert fiir Ausblendbereich 1 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss groéRRer oder gleich dem Wert von
22.52 Krit.Drehz.1 unten sein.
-30000,00... Oberer Wert fir Ausblendbereich 1. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.54  Krit.Drehz.2 unten | Legt den unteren Grenzwert fiir Ausblendbereich 2 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
22.55 Krit.Drehz.2 oben sein.
-30000,00... Unterer Wert fiir Ausblendbereich 2. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.55  Krit.Drehz.2 oben Legt den oberen Grenzwert fir Ausblendbereich 2 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss gréfer oder gleich dem Wert von
22.54 Krit.Drehz.2 unten sein.
-30000,00... Oberer Wert fiir Ausblendbereich 2. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.56  Krit.Drehz.3 unten | Legt den unteren Grenzwert fiir Ausblendbereich 3 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
22.57 Krit.Drehz.3 oben sein.
-30000,00... Unterer Wert fiir Ausblendbereich 3. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.57  Krit.Drehz.3 oben Legt den oberen Grenzwert fur Ausblendbereich 3 fest. 0,00 U/min
Hinweis: Dieser Wert muss grof3er oder gleich dem Wert von
22.56 Krit.Drehz.3 unten sein.
-30000,00... Oberer Wert fiir Ausblendbereich 3. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.71  Motorpotentiome- Auswahl und Aktivierung der Betriebsart des Motorpotentio- | Deaktiviert
ter Funktion meters.
Siehe Abschnitt Drehzahl-kompensierter Stopp (Seite 137).
Deaktiviert Der Motorpotentiometer ist deaktiviert und sein Wert wird auf | 0
0 gesetzt.
Freigabe (Initialisie- | Wenn aktiviert, ibernimmt der Motorpotentiometer zunéachst | 1
ren bei Stopp /Ein- | den Wert gemafR Parameter 22.72 Motorpotentiom. Initialw-
schalten) ert. Der Wert kann dann mit den Quellen fir Auf und Ab ver-
andert werden, die mit den Parametern 22.73
Motorpotentiom. Quelle hoch und 22.74 Motorpotentiom.
Quelle ab eingestellt wurden.
Durch einen Stopp oder ein Aus- und Wiedereinschalten wird
das Motorpotentiometer auf seinen Ausgangswert zurtickge-
setzt (22.72).
Freigabe (immer Wie Freigabe (Initialisieren bei Stopp /Einschalten), jedoch 2
beibehalten) wird der Motorpotentiometerwert nach dem Aus- und Wieder-
einschalten beibehalten.
Freigabe (Initialisie- | Bei Auswahl einer anderen Sollwertquelle folgt der Motorpo- | 3
ren auf Istwert) tentiometerwert dem anderen Sollwert. Wird die Sollwert-
quelle wieder auf den Motorpotentiometer gesetzt, kann
dessen Wert wieder mit den Quellen fiir Auf und Ab (geman
22.73 und 22.74) verandert werden.
22.72  Motorpotentiom. Definiert einen Anfangswert (Startpunkt) fiir den Motorpoten- | 0,00
Initialwert tiometer. Siehe Einstellungen von Parameter 22.71 Motorpo-
tentiometer Funktion.
-32768,00... Anfangswert des Motorpotentiometers. 1=1

32767,00




Parameter 209

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
22.73  Motorpotentiom. Auswahl der Quelle des Motorpotentiometer Auf-Signals. Nicht ausge-
Quelle hoch 0 = Keine Anderung: waéhit
1 = Motorpotentiometer erhdhen. (Wenn beide Quellen
(Auf/Ab) aktiv sind, andert sich der Potentiometerwert nicht.)
Nicht ausgewahit 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
22.74  Motorpotentiom. Auswahl der Quelle des Motorpotentiometer Ab-Signals. Nicht ausge-
Quelle ab 0 = Keine Anderung: wéhit
1 = Motorpotentiometer reduzieren. (Wenn beide Quellen
(Auf/Ab) aktiv sind, andert sich der Potentiometerwert nicht.)
Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 22.73 Motorpotentiom.
Quelle hoch.
22.75  Motorpotentiom. Legt die Anderungsgeschwindigkeit des Motorpotentiometers | 40,0 s
Ramp.zeit fest. Dieser Parameter legt die von dem Motorpotentiometer
fir einen Wechsel vom Mindestwert (22.76) auf den Maximal-
wert (22.77) bendtigte Zeit fest. Fir beide Drehrichtungen gilt
die gleiche Anderungsrate.
0,0...3600,0 s Motorpotentiometer-Anderungsdauer. 10=1s
22.76  Motorpotentiom. Legt den Minimalwert des Motorpotentiometers fest. -50,00
min Wert Hinweis: Bei Vektorregelung muss der Wert dieses Parame-
ters gedndert werden.
-32768,00 ... Motorpotentiometer-Minimum 1=1
32767,00
22.77  Motorpotentiom. Legt den Maximalwert des Motorpotentiometers fest. 50,00
max Wert Hinweis: Bei Vektorregelung muss der Wert dieses Parame-
ters geadndert werden.
-32768,00... Motorpotentiometer-Maximum 1=1
32767,00
22.80  Motorpotentiom. Ausgang der Motorpotentiometer-Funktion. (Der Motorpoten- | -
akt.Sollw. tiometer wird mit den Parametern 22.71...22.74 konfiguriert.)
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,00... Motorpotentiometerwert. 1=1

32767,00
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22.86  Drehz.Sollw. 6 Anzeige des Drehzahlsollwerts (Ext1 oder Ext2), der mit -
(Istw) 19.11 Auswahl Ext1/Ext2 ausgewahlt wurde. Siehe Dia-
gramm zu 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1 oder das Sollwert-
Ketten-Diagramm auf Seite 438.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Drehzahlsollwert nach Zusatzwert 2. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
22.87  Drehz.Sollw. 7 Zeigt den Wert des Drehzahlsollwerts vor Anwendung der -
(Istw) Drehzahl-Ausblendbereiche. Siehe das Sollwert-Ketten-Dia-
gramm auf Seite 441.
Der Wert wird von 22.86 Drehz.Sollw. 6 (Istw) empfangen, es
sei denn, er wird Uberschrieben von
» einer Konstantdrehzahl
+ einem Tippbetriebs-Sollwertnetzwerk-steuerung-Sollwert
+ dem Bedienpanel-Sollwert
» dem Drehzahlsollwert der sicheren Drehzahl.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Drehzahlsollwert vor Anwendung der Drehzahlausblendberei- | Siehe Par.
30000,00 U/min che. 46.01
23 Drehzahl-Sollwert- Einstellung der Drehzahlsollwertrampen (Programmierung
Rampen der Beschleunigungs- und Verzégerungsraten des Antriebs).
Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 442.
23.01  Drehz.Sollw.Ram- | Anzeige des verwendeten Drehzahlsollwerts (in U/min) vor -
peneing. Eingang in die Rampen- und Rampenformfunktionen. Siehe
das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 442.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Drehzahlsollwert vor Rampen und Rampenform. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
23.02  Drehz.Sollw.Ram- | Anzeige des Drehzahlsollwerts in U/min mit Rampenzeit und | -
penausg. Rampenform. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf
Seite 442.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Drehzahlsollwert nach Rampen und Rampenform. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
23.11  Auswahl Ram- Auswahl der Quelle, die zwischen zwei Satzen fir Beschleu- | DI5
peneinstell. nigungs-/Verzégerungszeiten gemafR den Einstellungen der
Parameter 23.12...23.15 umschaltet.
0 = Beschleunigungszeit 1 und Verzégerungszeit 1 sind aktiv.
1 = Beschleunigungszeit 2 und Verzdgerungszeit 2 sind aktiv.
Beschleun/Ver- 0. 0
z06g.zeit 1
Beschleun/Verzég. | 1. 1
zeit 2
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
EFB DCU-Strw Nur fir das DCU-Profil. DCU-Steuerwort Bit 10, empfangen | 20

Bit 10

Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
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Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).

23.12

Beschleunigungs-
zeit 1

Einstellung der Beschleunigungszeit 1, in der der Antrieb von
Drehzahl Null auf den Drehzahlwert geman Einstellung von
Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung (nicht gemafR Para-
meter 30.12 Maximal-Drehzahl) beschleunigt.

Wenn der Drehzahl-Sollwert schneller ansteigt als die einge-
stellte Beschleunigung, folgt die Motordrehzahl der hier ein-
gestellten Beschleunigungsrate.

Wenn der Drehzahl-Sollwert langsamer erhéht wird, als die
eingestellte Beschleunigungsrampe, folgt die Motordrehzahl
dem Sollwert.

Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz eingestellt wird, ver-
langert der Frequenzumrichter automatisch die Beschleuni-
gung, damit die Antriebsdrehmomentgrenzen nicht
Uberschritten werden.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Beschleunigungszeit 1

10=1s

23.13

Verzdgerungszeit 1

Einstellung der Verzdgerungszeit 1, in der der Antrieb vom
Drehzahlwert gemaR Einstellung von Parameter 46.01 Dre-
hzahl-Skalierung (nicht gemaR Parameter 30.712 Maximal-
Drehzahl) auf Null verzdgert.

Wenn der Drehzahl-Sollwert langsamer vermindert wird, als
die eingestellte Verzégerungsrampe, folgt die Motordrehzahl
dem Sollwert.

Wenn der Drehzahl-Sollwert schneller vermindert wird, als
die eingestellte Verzdgerungsrampe, folgt die Motordrehzahl
der Verzégerungsrampe.

Wenn die Verzégerungszeit zu kurz eingestellt wird, verlan-
gert der Frequenzumrichter automatisch die Verzégerung,
damit die Antriebsdrehmomentgrenzen (oder eine sichere
DC-Zwischenkreisspannung) nicht tberschritten werden.
Wenn Zweifel bestehen, ob die Verzégerungszeit zu kurz ist,
stellen Sie sicher, dass die DC-Uberspannungsregelung akti-
viert ist (Parameter 30.30 Uberspann.-Regelung).

Hinweis: Wenn bei einer Anwendung mit einem hohen Mas-
sentragheitsmoment eine kurze Verzégerungszeit erforder-
lich ist, sollte der Frequenzumrichter mit einer
Bremseinrichtung, z. B. einem Brems-Chopper und Bremswi-
derstanden, ausgestattet werden.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Verzogerungszeit 1.

10=1s

23.14

Beschleunigungs-
zeit 2

Einstellung der Beschleunigungszeit 2. Siehe Parameter
23.12 Beschleunigungszeit 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Beschleunigungszeit 2

10=1s

23.15

Verzdgerungszeit 2

Einstellung der Verzégerungszeit 2. Siehe Parameter 23.13
Verzégerungszeit 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Verzogerungszeit 2.

10=1s

23.20

Beschleun.Zeit Tip-
pen

Einstellung der Beschleunigungszeit fir die Tipp-Funktion,
d.h. der Zeit, in der der Antrieb von Drehzahl Null auf den
Drehzahlwert gemaR Einstellung von Parameter 46.07 Dre-
hzahl-Skalierung beschleunigt.

Siehe Abschnitt Tippbetrieb (Seite 128).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Beschleunigungszeit fiir den Tipp-Betrieb.

10=1s
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23.21

Verzéger.Zeit Tip-
pen

Einstellung der Verzdgerungszeit fiir die Tipp-Funktion, d.h.
der Zeit, in der die Drehzahl vom Drehzahlwert gemag Para-
meter 46.01 Drehzahl-Skalierung auf Null verzdgert.

Siehe Abschnitt Tippbetrieb (Seite 128).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Verzdgerungszeit fiir den Tipp-Betrieb.

10=1s

23.23

Notstopp-Zeit

Einstellung der Zeit, in der der Antrieb gestoppt wird, wenn
ein Notstopp Aus3 aktiviert wird (d.h. die Zeit, in der die Dreh-
zahl vom Drehzahlwert gemaf Parameter 46.01 Drehzahl-
Skalierung oder 46.02 Frequenz-Skalierung auf Null verzo-
gert). Aus 3 und die Quelle fiir die Aktivierung werden mit den
Parametern 21.04 Notstopp-Methode und 21.05 Notstopp-
Quelle eingestellt. Aus 3 (Notstopp) kann auch lber Feldbus
aktiviert werden.
Hinweis:
+ Stopp mit Aus1 verwendet die mit den Parametern
23.11...23.15 eingestellte Standard-Verzégerungsrampe.
« Der gleiche Parameterwert wird auch bei Frequenzrege-
lung verwendet (Rampen-Parameter 28.71...28.75).

3,000 s

0,000...1800,000 s

Verzégerungszeit fiir Stopp-Methode Aus3.

10=1s

23.28

Freig. variable Stei-
gung

Aktiviert die Funktion variable Steigung, die die Steigung der
Drehzahlrampe wahrend einer Drehzahlsollwertanderung
regelt. Das ermdglicht die Bildung einer konstant variablen
Rampenrate anstelle der normalerweise verfiigbaren zwei
Standardrampen.

Wenn das Aktualisierungsintervall des Signals von einer
externen Steuerung und die variable Steigungsrate (23.29
Variable Steigungsrate) gleich sind, ist der Drehzahlsollwert
(23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg.) eine gerade Linie.

Drehzahlsollwert

Drehzahlsollwert

AR

23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg.

Zeit

t = Aktualisierungsintervall des Signals von der externen
Steuerung .
A = Drehzahl-Sollwert-Anderung in der Zeit t

Diese Funktion ist nur im Modus Fernsteuerung aktiv.

Aus

Aus

Variable Steigung nicht aktiv.

Ein

Variable Steigung aktiviert (nicht bei Lokalsteuerung verfligbar).

23.29

Variable Steigungs-
rate

Einstellung der Anderungsrate des Drehzahlsollwerts, wenn
die variable Steigung mit Parameter 23.28 Freig. variable
Steigung aktiviert wurde.

Beste Ergebnisse bietet die Einstellung des Sollwert-Aktuali-
sierungsintervalls mit diesem Parameter.

50 ms

2...30000 ms

Variable Steigungsrate.

1=1ms
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23.32  Verschliffzeit 1 Einstellung der Form der Beschleunigungs- und Verzdge- 0,100 s
rungsrampen, die mit dem Satz 1 benutzt werden.

0,000 s: Lineare Rampe. Geeignet fiir eine stetige Beschleu-
nigung oder Verzégerung und fiir langsame Rampen.
0,001...1000,000 s: Die Rampe ist S-férmig. S-Kurvenram-
pen sind ideal fiir Hub-Applikationen. Die S-Kurve besteht
aus symmetrischen Kurven an beiden Enden der Rampe und
einem linearen Teil dazwischen.

Beschleunigung:

Lineare Rampe:
23.32=0s
Drehzahl

Lineare Rampe:
23.32=0s

S-férmige Rampe:
23.32>0s

S-férmige Rampe:

/ 23.32>0s

Zeit

Verzégerung:

Drehzahl
S-férmige Rampe:

—2332>0s

Lineare Rampe:

23.32=0s

S-férmige Rampe:
23.32>0s

Lineare Rampe:

23.32=0 s\

Zeit

0,000...1800,000 s | Rampenform bei Beginn und Ende der Beschleunigungund | 10=1s
Verzdgerung.

23.33  Verschliffzeit 2 Einstellung der Form der Beschleunigungs- und Verzége- 0,100 s
rungsrampen, die mit dem Satz 2 benutzt werden. Siehe
Parameter 23.32 Verschliffzeit 1.

0,000...1800,000 s | Rampenform bei Beginn und Ende der Beschleunigungund | 10=1s
Verzdgerung.
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24 Drehzahl-Sollwert- Berechnung der Drehzahl-Regelabweichung; Konfiguration
Anpassung der Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung; Dreh-
zahlabweichungsschritte.
Siehe die Sollwert-Ketten-Diagramme auf den Seiten 443
und 444.
24.01  Drehz.-Sollw. Anzeige des korrigierten Drehzahlsollwerts nach Rampe (vor | -
benutzt Berechnung der Drehzahlabweichung). Siehe das Sollwert-
Ketten-Diagramm auf Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Benutzter Drehzahlsollwert fir die Berechnung der Drehzahl- | Siehe Par.
30000,00 U/min abweichung 46.01
24.02  Drehz.-Istw. benutzt | Anzeige der Drehzahlriickfiihrung firr die Berechnung der -
Drehzahlabweichung. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm
auf Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,00... Benutzter Drehzahlistwert fiir die Berechnung der Drehzahl- | Siehe Par.
30000,00 U/min abweichung 46.01
24.03  Drehz.Abw. gefiltert | Anzeige der gefilterten Drehzahlabweichung. Siehe das Soll- | -
wert-Ketten-Diagramm auf Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... Gefilterte Drehzahlabweichung. Siehe Par.
30000,0 U/min 46.01
24.04  Drehz.Abw. negativ | Anzeige der invertierten (ungefilterten) Drehzahlabweichung. | -
Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... Invertierte Drehzahlabweichung. Siehe Par.
30000,0 U/min 46.01
24.11  Drehzahl-Korrektur | Definiert eine Drehzahl-Sollwert-Korrektur, d.h. einen Zusatz- | 0,00 U/min
wert zum bestehenden Sollwert zwischen Rampen und
Begrenzung. Das ist niitzlich, um erforderlichenfalls die Dreh-
zahl zu justieren, beispielsweise zur Korrektur des Zugs zwi-
schen den Abschnitten einer Papiermaschine.
Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 443.
-10000,00... Drehzahl-Sollwert-Korrektur. Siehe Par.
10000,00 U/min 46.01
24.12  Drehz.Abw. Filter- Einstellung der Zeitkonstante des Drehzahlabweichungs-Tief- | 0 ms
zeit passfilters.
Wenn der benutzte Drehzahlsollwert sich schnell andert, kon-
nen Stérungen der Drehzahlmessung mit dem Drehzahlab-
weichungsfilter ausgefiltert werden. Eine mit diesem Filtern
verringerte Welligkeit kann jedoch Drehzahlregler-Probleme
verursachen. Eine lange Filterzeitkonstante und schnelle
Beschleunigungszeit widersprechen sich. Eine sehr lange Fil-
terzeit fuhrt zu einer instabilen Regelung.
0...10000 ms Filterzeitkonstante fiir die Drehzahlabweichung. 0 = Filter 1=1ms

nicht aktiviert.
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25 Drehzahlregelung

Einstellungen firr die Drehzahlregelung.
Siehe die Sollwert-Ketten-Diagramme auf den Seiten 443
und 444.

25.01  Drehm.Sollw.Drz.re
gl-Ausg.

Anzeige des Drehzahlreglerausgangs, der zum Drehmoment-
regler Ubertragen wird. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm
auf Seite 443.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-1600,0...1600,0%

Begrenztes Drehzahlregler-Ausgangsdrehmoment.

Siehe Par.
46.03

25.02  P-Verstdrkung

Reglerausgang
= Kp x e

%

Einstellung der Proportionalverstérkung (K;) des Drehzahl-
reglers. Eine zu hohe Verstarkung kann Drehzahlschwingun-
gen verursachen. Im folgenden Diagramm ist der
Drehzahlreglerausgang nach einem Sprunganstieg darge-
stellt, wenn die Regeldifferenz konstant bleibt.

Verstarkung = K, = 1
T, = Integrationszeit = 0
Tp= Differenzialzeit = 0

Regeldifferenz

Reglerausgang

-

" Zeit

Wird die Verstarkung auf 1 eingestellt, verursacht eine Ande-
rung der Regelabweichung von 10% (Sollwert - Istwert) eine
Anderung des Drehzahlreglerausgangs von 10%, d.h. Aus-
gangswert = Eingang x Verstarkung.

e = Regeldiffe-
renz

10,00

0,00...250,00

Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers.

100 =1
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

25.03

Integrationszeit

%

Kpxe

xe

Einstellung der Integrationszeit des Drehzahlreglers. Die Inte-
grationszeit wird als die Geschwindigkeit definiert, mit der
sich der Reglerausgang bei einer konstanten Regelabwei-
chung andert, wenn die Proportionalverstarkung des Dreh-
zahlreglers 1 ist. Je kirzer die Integrationszeit ist, desto
schneller wird die konstante Regeldifferenz ausgeglichen.
Diese Zeitkonstante muss auf die gleiche GroRenordnung
wie die Zeitkonstante (Ansprechzeit) des aktuellen geregelten
mechanischen Systems eingestellt werden, sonst entsteht
Instabilitat.

Einstellung der Integrationszeit auf Null deaktiviert den I-
Anteil des Reglers. Das zu tun, ist bei der Abstimmung der
Proportionalverstarkung nutzlich; zuerst die Proportionalver-
starkung einstellen, dann die Integrationszeit.

Die |-Verstarkungs-Unterdriickung (der Integrator integriert
nur bis 100%) stoppt die Integration, wenn der Regleraus-
gang begrenzt ist.

Im folgenden Diagramm ist der Drehzahlreglerausgang nach
einem Sprunganstieg dargestellt, wenn die Regeldifferenz
konstant bleibt.

Reglerausgang
Verstarkung = K, = 1
T, = Integrationszeit > 0

Tp= Differenzialzeit = 0

250s

0,00...1000,00 s

| Integrationszeit fiir den Drehzahlregler.

10=1s
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16

25.04  Differenzierzeit Einstellung der D-Zeit des Drehzahlreglers. Die Differenzie- | 0,000 s
rung erhdht das Ausgangssignal des Reglers bei einer Ande-
rung der Regeldifferenz. Je langer die D-Zeit ist, desto mehr
wird der Drehzahlreglerausgang wahrend der Anderung
erhoht. Wird die D-Zeit auf Null eingestellt, arbeitet der Regler
als PI-Regler, sonst als PID-Regler. Durch die Differenzierung
spricht die Regelung starker auf Storeinfliisse an. Fir einfa-
chere Anwendungen ist normalerweise keine D-Zeit erforder-
lich und sollte Null bleiben.

Die Differenzierung der Drehzahlabweichung muss mit einem
Tiefpassfilter gefiltert werden, um Stérungen zu vermeiden.
Im folgenden Diagramm ist der Drehzahlreglerausgang nach
einem Sprunganstieg dargestellt, wenn die Regeldifferenz
konstant bleibt.

%
Reglerausgang
A
Kp x TD X ?e
s Kpxe p
v,
’ Regeldifferenz
Kp x e e=
S — .

T

Verstarkung = K, = 1

T, = Integrationszeit > 0

Tp= Differenzialzeit > 0

Ts= Abfragezeitintervall = 250 ps

Ae = Anderungen der Regelabweichung zwischen zwei Abfragen

0,000...10,000 s D-Zeit fur den Drehzahlregler. 1000=1s
25.05 Differenzier-Filter- | Einstellung der Filterzeitkonstante der D-Zeit. Siehe Parame- | 8 ms

zeit ter 25.04 Differenzierzeit.

0...10000 ms Differenzier-Filterzeitkonstante. 1=1ms
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

25.06

Beschl.-Komp. Diff.-
Zeit

Einstellung der D-Zeit fiir die Kompensation der Beschleuni-
gung (/Verzégerung). Ein hohes Massentragheitsmoment der
Last wird wahrend der Beschleunigung durch Addieren der
Sollwert-Ableitung (D-Anteil) zum Drehzahlreglerausgang
kompensiert. Das Prinzip einer D-Anteil-Einstellung wird bei
Parameter 25.04 Differenzierzeit beschrieben.

Hinweis: Als Faustregel sollte fir diesen Parameter der Wert
zwischen 50 und 100% der Summe der mechanischen Zeit-
konstanten von Motor und angetriebener Maschine einge-
stellt werden.

In der folgenden Abbildung wird das Ansprechverhalten bei
rampenférmiger Beschleunigung einer Last mit hoher Tréag-
heit dargestellt.

Ohne Beschleunigungskompensation:

— = Drehzahlsollwert

Istdrehzahl

Zeit

Mit Beschleunigungskompensation:

~— Drehzahlsollwert

Istdrehzahl

Zeit

0,00s

0,00...1000,00 s

D-Zeit der Beschleunigungskompensation.

10=1s

25.07

Beschl.-Komp. Fil-
terzeit

Einstellung der Filterzeitkonstante der Beschleunigungs-
(oder Verzégerungs-) Kompensation. Siehe Parameter 25.04
Differenzierzeit und 25.06 Beschl.-Komp. Diff.-Zeit.

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Filterzeit fir Beschleunigungs-/Verzégerungszeit.

1=1ms

25.15

P-Verstérkung Not-
stopp

Einstellung der Proportionalverstarkung fiir den Drehzahlreg-
ler, wenn ein Notstopp aktiviert wird. Siehe Parameter 25.02
P-Verstérkung.

10,00

1,00...250,00

Proportionalverstérkung bei einem Notstopp.

100 = 1
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25.53  Drehm.-Sollw. P- Anzeige des Ausgangs des proportionalen (P-) Anteils des -
Anteil Drehzahlreglers. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf
Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... P-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. Siehe Par.
30000,0% 46.03
25.54  Drehm.-Sollw. I- Anzeige des Ausgangs des Integral- (I-) Anteils des Dreh- -
Anteil zahlreglers. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf
Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... I-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. Siehe Par.
30000,0% 46.03
25.55  Drehm.-Sollw. D- Anzeige des Ausgangs des Differenz- (D-) Anteils des Dreh- | -
Anteil zahlreglers. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf
Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... D-Anteil des Drehzahlreglerausgangs. Siehe Par.
30000,0% 46.03
25.56  Drehm.- Anzeige des Ausgangs der Beschleunigungskompensations- | -
Beschleun.Komp funktion. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 443.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-30000,0... Ausgang der Beschleunigungskompensationsfunktion. Siehe Par.
30000,0% 46.03
28 Frequenz-Sollwert Einstellungen der Frequenz-Sollwertkette.
Siehe die Sollwert-Ketten-Diagramme auf den Seiten 445
und 439.
28.01  Freq.-Sollw. Anzeige des benutzten Frequenzsollwerts vor Rampen. -
Ramp.eing. Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 445.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-500,00... Frequenzsollwert vor Rampen. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.02  Freq.-Sollw. Anzeige des finalen Frequenzsollwerts (nach Auswahl, -
Ramp.ausg. Begrenzung und Rampen). Siehe das Sollwert-Ketten-Dia-
gramm auf Seite 445.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-500,00... Finaler Frequenzsollwert. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.11  Ext1 Frequenz- Auswahl der Quelle 1 fiir den Ext1 Frequenz-Sollwert. Al1 skaliert

Sollw. 1

Mit diesem Parameter und 28.12 Ext1 Frequenz-Sollw.2 kén-
nen zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine mathemati-
sche Funktion (28.13 Ext1 Frequenz-Funkt.) der zwei Signale
bildet den Ext1 Sollwert (A in der folgenden Abbildung).

Eine digitale Quelle, ausgewahlt mit 19.717 Auswahl
Ext1/Ext2, kann zum Umschalten zwischen dem Ext1-Soll-
wert und dem entsprechenden Ext2-Sollwert gemafR den
Parametern 28.15 Ext2 Frequenz-Sollw.1, 28.16 Ext2 Fre-
quenz-Sollw.2 und 28.17 Ext2 Frequenz-Funkt. (B in der fol-
genden Abbildung) benutzt werden.

Null Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/lFbEq16
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 4
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 5
EFB Sollw. 1 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 157). 8
IFB Sollw. 2 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 157). 9
Motorpotentiometer | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang des Motorpoten- | 15

tiometers).
PID-Regler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 16
(PID)).
Frequenzeingang 11.38 Freq.Eing 1 Istwert (wenn DI5 als Frequenzeingang 17
benutzt wird).
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 18
gespeichert) Seite 156) wird vom Steuerungssystem fiir den Steuerplatz
gespeichert und bei Wiederkehr als Sollwert benutzt.
Sollwert
A | @ Ext1 Sollwert
X- X- =% - ﬂ‘_"_"' x Ext2 Sollwert
— Aktiver Sollwert
—o—o—¢-o- o - Inaktiver Sollwert
. >t
Ext1 -> Ext2
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 19
kopiert) Seite 156 fur den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-
wert benutzt, wenn der Steuerplatz wechselt und die Sollwerte
der Steuerplatze vom gleichen Typ sind (z.B. Frequenz/Dreh-
zahl/Drehmoment/PID); anderenfalls wird das Istwertsignal als
neuer Sollwert benutzt.
Sollwert
| @ Ext1 Sollwert
x Ext2 Sollwert
- — Aktiver Sollwert
‘e - 9. - Inaktiver Sollwert
. >t
Ext1 -> Ext2
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

28.12  Ext1 Frequenz- Auswahl der Quelle 2 fiir den Ext1 Frequenz-Sollwert. Null

Sollw.2 Zu den Auswahlméglichkeiten und einem Diagramm der Soll-
wertquellen-Auswahl siehe Parameter 28.11 Ext1 Frequenz-
Sollw.1.

28.13  Ext1 Frequenz- Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Sollw.1

Funkt. len, die mit den Parametern 28.11 Ext1 Frequenz-Sollw. 1 und
28.12 Ext1 Frequenz-Sollw.2 ausgewahlt wurden. Siehe Dia-
gramm zu 28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1.

Sollw.1 Das mit 28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1 ausgewahlte Signal 0
wird als Frequenzsollwert 1 benutzt.

Add (Sollw.1 + Die Summe der Werte der Sollwertquellen wird als Frequenz- | 1

Sollw.2) sollwert 1 benutzt.

Sub (Sollw.1 - Die Differenz ([28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1] - [28.12 Ext1 2

Sollw.2) Frequenz-Sollw.2]) der Sollwertquellen wird als Frequenzsoll-
wert 1 benutzt.

Mul (Sollw.1 x Das Produkt der Sollwertquellen wird als Frequenzsollwert 1 | 3

Sollw.2)

benutzt.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
Min (Sollw.1, Der niedrigere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenz- 4
Sollw.2) sollwert 1 benutzt.
Max (Sollw.1, Der gréRRere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenzsoll- |5
Sollw.2) wert 1 benutzt.
28.15  Ext2 Frequenz- Auswahl der Quelle 1 fiir den Ext2 Frequenz-Sollwert. Null
Sollw. 1 Mit diesem Parameter und 28.16 Ext2 Frequenz-Sollw.2 kén-

nen zwei Signalquellen eingestellt werden. Eine mathemati-
sche Funktion (28.17 Ext2 Frequenz-Funkt.) der zwei Signale
bildet den Ext2 Sollwert. Siehe Diagramm zu 28.11 Ext1 Fre-
quenz-Sollw.1.

Null Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 4
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 5
EFB Sollw. 1 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 157). 8
IFB Sollw. 2 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 157). 9
Motorpotentiometer | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang des Motorpoten- | 15
tiometers).
PID-Regler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 16
(PID)).

Frequenzeingang 11.38 Freq.Eing 1 Istwert (wenn DI5 als Frequenzeingang 17
benutzt wird).

Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.071 Bedienpanel-Sollwert, siehe Seite | 18
gespeichert) 156) wird vom Steuerungssystem fiir den Steuerplatz gespei-
chert und bei Wiederkehr als Sollwert benutzt.

Sollwert

A | @ Ext1 Sollwert

X - X--% - W x Ext2 Sollwert

— Aktiver Sollwert

—o—o—¢-o- o - - Inaktiver Sollwert
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Bedienpanel (Sollw. | Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 19
kopiert) Seite 156 fur den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-

wert benutzt, wenn der Steuerplatz wechselt und die Sollwerte
der Steuerplatze vom gleichen Typ sind (z.B. Frequenz/Dreh-
zahl/Drehmoment/PID); anderenfalls wird das Istwertsignal als
neuer Sollwert benutzt.

Sollwert

o Ext1 Sollwert
% Ext2 Sollwert
— Aktiver Sollwert

‘e - 9. - - Inaktiver Sollwert
] >t
Ext1 -> Ext2
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
28.16  Ext2 Frequenz- Auswahl der Quelle 2 fiir den Ext2 Frequenz-Sollwert. Null
Soliw.2 Zu den Auswahlmdglichkeiten und einem Diagramm der Soll-

wertquellen-Auswahl siehe Parameter 28.15 Ext2 Frequenz-
Sollw.1.
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28.17  Ext2 Frequenz- Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Sollw. 1
Funkt. len, die mit den Parametern 28.15 Ext2 Frequenz-Sollw. 1 und
28.16 Ext2 Frequenz-Sollw.2 ausgewahlt wurden. Siehe Dia-
gramm zu 28.15 Ext2 Frequenz-Sollw.1.

Sollw.1 Das mit 28.15 Ext2 Frequenz-Sollw.1 ausgewahlte Signal 0
wird als Frequenzsollwert 1 benutzt.

Add (Sollw.1 + Die Summe der Werte der Sollwertquellen wird als Frequenz- | 1

Sollw.2) sollwert 1 benutzt.

Sub (Sollw.1 - Die Differenz ([28.15 Ext2 Frequenz-Sollw. 1] - [28.16 Ext2 2

Sollw.2) Frequenz-Sollw.2]) der Sollwertquellen wird als Frequenzsoll-
wert 1 benutzt.

Mul (Sollw.1 x Das Produkt der Sollwertquellen wird als Frequenzsollwert 1 | 3

Sollw.2) benutzt.

Min (Sollw.1, Der niedrigere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenz- 4

Sollw.2) sollwert 1 benutzt.

Max (Sollw.1, Der groRere Wert der Sollwertquellen wird als Frequenzsoll- | 5

Sollw.2) wert 1 benutzt.

28.21  Konstantfreq.-Funk- | Einstellung, wie Konstantfrequenzen gewahlt werden und ob | 0001b

tion

das Drehrichtungssignal einer Konstantfrequenz beachtet
wird oder nicht.

Bit Name

Information

0 Konst.Freq.-

Modus

1 = Gepackt: 7 Konstantfrequenzen sind mit drei Quellen gemaR Ein-
stellung der Parameter 28.22, 28.23 und 28.24 wahlbar.

0 = Separat: Konstantfrequenzen 1, 2 und 3 werden separat von den
Quellen gemaRk den Parametern 28.22, 28.23 und 28.24 aktiviert. Bei
einem Konflikt hat die Konstantfrequenz mit der niedrigeren Nummer
Prioritat.

1 Drehrichtung

freigeben

1 = Vorz.u.D-Richt.sign Zur Bestimmung der Drehrichtung fiir eine Kon-
stantdrehzahl wird das Vorzeichen der Konstantdrehzahl-Einstellung
(in den Parametern 22.26...22.32) mit dem Drehrichtungssignal multipli-
ziert (vorwarts: +1, rickwarts: -1). Damit hat der Antrieb tatsachlich 14
(7 vorwarts, 7 riickwarts) Konstant drehzahlen, wenn alle Werte in
22.26...22.32 positiv sind.
WARNUNG: Wenn das Drehrichtungssignal riickwarts ist und
die aktivierte Konstantdrehzahl negativ ist, dann lauft der Antrieb
in Drehrichtung vorwarts.

0 = Vorzeichen Drehz.: Die Drehrichtung der Konstantdrehzahl wird
bestimmt durch das Vorzeichen der Konstantdrehzahl-Einstellung
(in den Parametern 22.26... 22.32).

2...15 |Reserviert

0000b...0011b

| Konfigurationswort der Konstantfrequenz.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
28.22  Konstantfreq. Aus- | Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =0 | DI3
wahl 1 (Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle ausge-
wabhlt, die Konstantfrequenz 1 aktiviert.
Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion = 1
(Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit den
Parametern 28.23 Konstantfreq. Auswahl 2 und 28.24 Kon-
stantfreq. Auswahl 3 die drei Quellen fir die Auswahl der akti-
ven Konstantfrequenzen wie folgt:
Quelle gemaR | Quelle gemaR | Quelle gemal Aktivierte
Par. 28.22 Par. 28.23 Par. 28.24 Konstantfrequenz
0 0 0 None
1 0 0 Konstantfrequenz 1
0 1 0 Konstantfrequenz 2
1 1 0 Konstantfrequenz 3
0 0 1 Konstantfrequenz 4
1 0 1 Konstantfrequenz 5
0 1 1 Konstantfrequenz 6
1 1 1 Konstantfrequenz 7
Nicht ausgewahit 0. 0
Ausgewahit 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 1
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
28.23  Konstantfreq. Aus- | Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion =0 | DI4

wahl 2

(Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle ausge-
wahlt, die Konstantfrequenz 2 aktiviert.

Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion = 1
(Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit den
Parametern 28.22 Konstantfreq. Auswahl 1 und 28.24 Kon-
stantfreq. Auswahl 3 die drei Quellen fir die Aktivierung von
Konstantfrequenzen. Siehe Tabelle bei Parameter 28.22 Kon-
stantfreq. Auswahl 1.

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 28.22 Konstantfreq.
Auswahl 1.
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28.24  Konstantfreq. Aus- | Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion = 0 | Nicht ausge-
wahl 3 (Separat) ist, wird mit diesem Parameter die Quelle ausge- wahit
wabhlt, die Konstantfrequenz 3 aktiviert.
Wenn Bit 0 von Parameter 28.21 Konstantfreq.-Funktion = 1
(Gepackt) ist, bestimmt dieser Parameter zusammen mit den
Parametern 28.22 Konstantfreq. Auswahl 1 und 28.23 Kon-
stantfreq. Auswahl 2 die drei Quellen fiir die Aktivierung von
Konstantfrequenzen. Siehe Tabelle bei Parameter 28.22 Kon-
stantfreq. Auswahl 1.
Auswahlmadglichkeiten siehe Parameter 28.22 Konstantfreq.
Auswahl 1.
28.26  Konstantfrequenz 1 | Definiert Konstantfrequenz 1 (die Frequenz, mit der der Motor | 5,00 Hz
lauft, wenn Konstantfrequenz 1 gewahlt ist).
-500,00... Konstantfrequenz 1. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.27  Konstantfrequenz 2 | Einstellung der Konstantfrequenz 2. 10,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 2. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.28  Konstantfrequenz 3 | Einstellung der Konstantfrequenz 3. 15,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 3. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.29  Konstantfrequenz 4 | Einstellung der Konstantfrequenz 4. 20,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 4. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.30  Konstantfrequenz 5 | Einstellung der Konstantfrequenz 5. 25,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 5. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.31  Konstantfrequenz 6 | Einstellung der Konstantfrequenz 6. 40,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 6. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.32  Konstantfrequenz 7 | Einstellung der Konstantfrequenz 7. 50,00 Hz
-500,00... Konstantfrequenz 7. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.41  Sicherer Einstellung dgs Sollwerts fiir die sichere Frequenz, die zusam- | 0,00 Hz
Freq.Sollw. men mit den Uberwachungsfunktionen verwendet wird:
« 12.03 Al Uberwachungsfunktion
¢ 49.05 Reaktion Komm.ausfall
» 50.02 FBA A Komm.ausf.Reakt.
-500,00... Sollwert der sicheren Frequenz. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
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28.51  Kritische Frequenz | Aktivierung/Deaktivierung der Funktion Frequenzen-Ausblen- | 0000b
Funkt. dung. Es wird auch festgelegt, ob die eingestellten Bereiche
fur beide Drehrichtungen gelten, oder ob nicht.
Siehe auch Abschnitt Ausblendung kritischer Drehzah-
len/Frequenzen (Seite 108).
Bit Name Information
0 Funktion 1 = Aktiviert: Frequenzausblendung aktiviert.
0 = Deaktiviert: Frequenzausblendung nicht aktiviert.
1 Vorz.-Modus |0 = GemaR Parameter: Die Vorzeichen der Parameter 28.52...28.57
werden beachtet.
0 = Absolut: Parameter 28.52...28.57 werden als absolute Werte
verarbeitet. Die Frequenzbereiche gelten fiir beide Drehrichtungen.
0000b...0011b Konfigurationswort der kritischen Frequenzen. 1=1
28.52  Krit.Freq.1 unten Legt den unteren Grenzwert fiir den Frequenz-Ausblendbe- | 0,00 Hz
reich 1 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
28.53 Krit.Freq.1 oben sein.
-500,00... Unterer Wert fiir Frequenz-Ausblendbereich 1. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.53  Krit.Freq.1 oben Legt den oberen Grenzwert fiir den Frequenz-Ausblendbe- 0,00 Hz
reich 1 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss groRRer oder gleich dem Wert von
28.52 Krit.Freq.1 unten sein.
-500,00... Oberer Wert fiir Frequenz-Ausblendbereich 1. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.54  Krit.Freq.2 unten Legt den unteren Grenzwert fir den Frequenz-Ausblendbe- | 0,00 Hz
reich 2 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
28.55 Krit.Freq.2 oben sein.
-500,00... Unterer Wert fiir Frequenz-Ausblendbereich 2. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.55  Krit.Freq.2 oben Legt den oberen Grenzwert fir den Frequenz-Ausblendbe- 0,00 Hz
reich 2 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss groRer oder gleich dem Wert von
28.54 Krit.Freq.2 unten sein.
-500,00... Oberer Wert fiir Frequenz-Ausblendbereich 2. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.56  Krit.Freq.3 unten Legt den unteren Grenzwert fiir den Frequenz-Ausblendbe- | 0,00 Hz
reich 3 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss kleiner oder gleich dem Wert von
28.57 Krit.Freq.3 oben sein.
-500,00... Unterer Wert furr Frequenz-Ausblendbereich 3. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
28.57  Krit.Freq.3 oben Legt den oberen Grenzwert fir den Frequenz-Ausblendbe- 0,00 Hz
reich 3 fest.
Hinweis: Dieser Wert muss groRer oder gleich dem Wert von
28.56 Krit.Freq.3 unten sein.
-500,00... Oberer Wert flir Frequenz-Ausblendbereich 3. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
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28.71  Ausw. Freq.Ram- Auswahl einer Quelle, die zwischen zwei Séatzen fir DI5
peneinstell. Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten gemaf den Einstel-
lungen der Parameter 28.72...28.75 umschaltet.
0 = Beschleunigungszeit 1 und Verzdgerungszeit 1
1 = Beschleunigungszeit 2 und Verzégerungszeit 2
Beschleun/Verzég. | 0. 0
zeit 1
Beschleun/Verzég. | 1. 1
zeit 2
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
EFB DCU-StrW Bit | Nur fiir das DCU-Profil. DCU-Steuerwort Bit 10, empfangen | 20
10 Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
28.72  Freq.Beschleuni- Einstellung der Beschleunigungszeit 1, in der der Antrieb von | 20,000 s
gungszeit 1 Frequenz Null auf die Frequenz gemaR Einstellung von Para-
meter 46.02 Frequenz-Skalierung beschleunigt. Nachdem
diese Frequenz erreicht worden ist, wird die Beschleunigung
mit der selben Rate auf den mit Parameter 30. 14 Maximal-
Frequenz eingestellten Wert fortgesetzt.
Wenn der Sollwert schneller erhéht wird, als die eingestellte
Beschleunigungsrate, folgt die Motorfrequenz der Beschleu-
nigungsrate.
Wenn sich der Sollwert langsamer als die eingestellte
Beschleunigungsrate erhoht, folgt die Motorfrequenz dem
Sollwert.
Wenn die Beschleunigungszeit zu kurz eingestellt wird, ver-
langert der Frequenzumrichter automatisch die Beschleuni-
gung, damit die Antriebsdrehmomentgrenzen nicht
Uberschritten werden.
0,000...1800,000 s | Beschleunigungszeit 1 10=1s
28.73  Freq.Verzégerungs- | Einstellung der Verzdgerungszeit 1, in der der Antrieb vom 20,000 s
zeit 1 Frequenzwert gemaR Einstellung von Parameter 46.02 Fre-
quenz-Skalierung (nicht von Parameter 30.74 Maximal-Fre-
quenz) auf Frequenz Null verzdgert.
Wenn Zweifel bestehen, ob die Verzégerungszeit zu kurz ist,
stellen Sie sicher, dass die DC-Uberspannungsregelung
(Parameter 30.30 Uberspann.-Regelung) aktiviert ist.
Hinweis: Wenn bei einer Anwendung mit einem hohen Mas-
sentragheitsmoment eine kurze Verzégerungszeit erforder-
lich ist, sollte der Frequenzumrichter mit einer
Bremseinrichtung, z. B. einem Brems-Chopper und Bremswi-
dersténden, ausgestattet werden.
0,000...1800,000 s | Verzégerungszeit 1. 10=1s
28.74  Freq.Beschleuni- Einstellung der Beschleunigungszeit 2. Siehe Parameter 60,000 s
gungszeit 2 28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1.
0,000...1800,000 s | Beschleunigungszeit 2 10=1s
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28.75  Freq.Verzégerungs- | Einstellung der Verzégerungszeit 2. Siehe Parameter 28.73 | 60,000 s
zeit 2 Freq.Verzégerungszeit 1.
0,000...1800,000 s | Verzdgerungszeit 2. 10=1s
28.76  Freq.Rampenein- Auswahl einer Quelle, die den Frequenzsollwert auf Null setzt. | Deaktiviert
gang Null 0 = Den Frequenzsollwert auf Null setzen
1 = Normaler Betrieb.
Aktiviert 0. 0
Deaktiviert 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
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28.82

Verschliffzeit 1

Einstellung der Form der Beschleunigungs- und Verzdge-
rungsrampen, die mit dem Satz 1 benutzt werden.

0,000 s: Lineare Rampe. Geeignet fiir eine stetige Beschleu-
nigung oder Verzégerung und fiir langsame Rampen.
0,001...1000,000 s: Die Rampe ist S-férmig. S-Kurvenram-
pen sind ideal fiir Hub-Applikationen. Die S-Kurve besteht
aus symmetrischen Kurven an beiden Enden der Rampe und
einem linearen Teil dazwischen.

Beschleunigung:

Lineare Rampe:

28.82=0s
Drehzahl

Lineare Rampe:
28.82=0s

S-férmige Rampe:
28.82>0s

S-férmige Rampe:

/ 28.82>0's

Zeit

Verzoégerung:

Drehzahl
S-férmige Rampe:

~—2882>0s

Lineare Rampe:

28.82=0s

S-férmige Rampe:
28.82>0s

Lineare Rampe:

28.82=0 s\

Zeit

0,100 s

0,000...1800,000 s

Rampenform bei Beginn und Ende der Beschleunigung und
Verzdgerung.

10=1s

28.83

Verschliffzeit 2

Einstellung der Form der Beschleunigungs- und Verzége-
rungsrampen, die mit dem Satz 2 benutzt werden. Siehe
Parameter 28.82 Verschliffzeit 1.

0,100 s

0,000...1800,000 s

Rampenform bei Beginn und Ende der Beschleunigung und
Verzdgerung.

10=1s
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28.92  Freq.Sollw. 3 (Istw) | Anzeige des Frequenzsollwerts nach Berechnung geman -
Parameter 28.13 Ext1 Frequenz-Funkt. (falls benutzt) und
nach der Auswahl (19.11 Auswahl Ext1/Ext2). Siehe das Soll-
wert-Ketten-Diagramm auf Seite 445.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-500,00... Frequenzsollwert nach Auswahl. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02

28.96  Freq.Sollw. 7 (Istw) | Anzeige des Frequenzsollwerts nach der Applikation von -
Konstantfrequenzen, Bedienpanel-Sollwert usw. Siehe auch
das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 445.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-500,00... Frequenzsollwert 7. Siehe Par.

500,00 Hz 46.02
28.97  Freq.-Sollw. unbe- | Anzeige des Frequenzsollwerts nach Anwendung von kriti- -

grenzt schen Frequenzen, jedoch vor Rampen und Begrenzung.

Siehe das Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 439.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-500,00... Frequenzsollwert vor Rampen und Begrenzung. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02

30 Grenzen Grenzwerte des Frequenzumrichterbetriebs.

30.01  Grenzenwort 1 Anzeige von Grenzenwort 1. -

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Drehm.-Grenze |1 = Das Antriebsdrehmoment wird durch die Motorregelung (Unter-
spannungsregelung, Stromregelung, Lastwinkelregelung oder Kipp-
momentregelung) oder durch die mit Parametern eingestellten
Drehmomentgrenzwerte begrenzt.

1..2 Reserviert

3 Mom.-Sollw. max 1 = Der Drehmomentsollwert wird begrenzt durch  30.20 Maximal-
Moment 1

4 Mom.-Sollw. min |1 = Der Drehmomentsollwert wird begrenzt durch  30.79 Minimal-
Moment 1

5 Mom.max Drehz. |1 = Der Drehmomentsollwert wird begrenzt durch den Begrenzungs-
regler, wegen des Maximaldrehzahl-Grenzwerts (30.72 Maximal-Dre-
hzahl)

6 Mom.min Drehz. |1 = Der Drehmomentsollwert wird begrenzt durch den Begrenzungs-
regler wegen des Minimaldrehzahl-Grenzwerts (30.77 Minimal-Dre-
hzahl)

7 Max.Drehz.Sollw. |1 = Der Drehzahlsollwert wird durch 30.712 begrenzt Maximal-Drehzahl

Gren
8 Min.Drehz.Sollw. |1 = Der Drehzahlsollwert wird durch 30. 71 begrenzt Minimal-Drehzahl
Gren

9 Max.Freq.soll. 1 = Der Frequenzsollwert wird durch 30.74 begrenzt Maximal-Frequenz

grenz

10 Min.Freq.soll. 1 = Der Frequenzsollwert wird durch 30.13 begrenzt Minimal-Frequenz

grenz

11...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Grenzenwort 1. 1=1
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30.02 Mom-Begrenz.Sta- | Anzeige des Statusworts der Drehmomentregler- -
tus Begrenzung.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Unterspannung |*1 = Unterspannung im DC-Zwischenkreis.
1 Uberspannung  [*1 = Uberspannung im DC-Zwischenkreis.
2 Minimal-Moment |*1 = Das Drehmoment wird durch 30.79 Minimal-Moment 1, 30.26
Leist.grenze mot oder 30.27 begrenzt. Leist.grenze gen
3 Maximal-Moment [*1 = Das Drehmoment wird durch 30.20 Maximal-Moment 1, 30.26
Leist.grenze mot oder 30.27 begrenzt. Leist.grenze gen
4 Int. Stromgrenze |1 = Eine Wechselrichter-Stromgrenze (identifiziert mit Bits 8...11)
ist aktiv
5 Lastwinkel (Nur bei Permanentmagnetmotoren und Reluktanzmotoren)
1 = Der Lastwinkel-Grenzwert ist aktiviert, d.h. der Motor kann nicht
mehr Drehmoment erzeugen.
6 Mot. Kippmoment|(Nur bei Asynchronmotoren)
Die Motor-Kippmoment-Begrenzung ist aktiviert, d.h. der Motor kann
nicht mehr Drehmoment erzeugen.
7 Reserviert
8 Therm. 1 = Der Eingangsstrom wird durch den thermischen Grenzwert des
Stromgrenze Hauptstromkreises begrenzt.
Maximal-Strom  |*1 = Der maximale Ausgangsstrom (/\yax) wird begrenzt.
10 Anwender *1 = Der Ausgangsstrom wird begrenzt durch 30.77 Maximal-Strom
Stromgrenz
1 Therm.Gre.IGBT [*1 = Der Ausgangsstrom wird durch einen berechneten thermischen
Stromwert begrenzt
12...15 |Reserviert
*Nur eines der Bits 0...3 und eines der Bits 9...11 kann gleichzeitig gesetzt sein. Es wird das Bit
des Grenzwerts angezeigt, der zuerst iberschritten wird.
0000h...FFFFh Drehmomentbegrenzung Statuswort. 1=1
30.11  Minimal-Drehzahl Definiert die zulassige Minimaldrehzahl. -1500,00 U/min
WARNUNG! Dieser Wert darf nicht héher sein als
30.12 Maximal-Drehzahl.
WARNUNG! Nur bei Drehzahlregelung. Bei Fre-
quenzregelung benutzen Sie die Frequenzgrenzen
(30.13 und 30.74).
-30000,00... Zulassige Minimal-Drehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
30.12  Maximal-Drehzahl | Definiert die zulassige Maximal-Drehzahl. 1500,00 U/min
Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nicht die Zeiten der
Drehzahlbeschleunigungs- und -verzdgerungsrampen. Siehe
Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung.
WARNUNG! Dieser Wert darf nicht niedriger sein als
30.11 Minimal-Drehzahl.
WARNUNG! Nur bei Drehzahlregelung. Bei Fre-
quenzregelung benutzen Sie die Frequenzgrenzen
(30.13 und 30.74).
-30000,00... Maximal-Drehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
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30.13  Minimal-Frequenz | Einstellung der zulassigen Minimal-Frequenz. -50,00 Hz
WARNUNG! Dieser Wert darf nicht hoher sein als
30.14 Maximal-Frequenz.
2 WARNUNG! Nur bei Frequenzregelung.
-500,00... Minimal-Frequenz. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
30.14  Maximal-Frequenz | Einstellung der zulassigen Maximal-Frequenz. 50,00 Hz
Hinweis: Dieser Parameter beeinflusst nicht die Zeiten der
Frequenzbeschleunigungs- und -verzégerungsrampen. Siehe
Parameter 46.02 Frequenz-Skalierung.
WARNUNG! Dieser Wert darf nicht niedriger sein als
30.13 Minimal-Frequenz.
2 WARNUNG! Nur bei Frequenzregelung.
-500,00... Maximal-Frequenz. Siehe Par.
500,00 Hz 46.02
30.17  Maximal-Strom Einstellung des maximal zulassigen Motorstroms. 0,00 A
0,00...30000,00 A | Maximaler Motorstrom. 1=1A
30.18  Ausw. Drehm.- Auswahl einer Quelle mit der zwischen zwei verschiedenen | Drehm.-

Grenze

voreingestellten Satzen von Minimalmoment-Grenzen umge-
schaltet wird.

0 = Minimalmoment-Grenze geman 30.79 und Maximalmo-
ment-Grenze geman 30.20 sind aktiv

1 = Minimalmoment-Grenze gemaR 30.27 und Maximalmo-
ment-Grenze gemal 30.22 sind aktiv

Der Benutzer kann zwei verschiedene Satze von Moment-
Grenzen definieren und zwischen den Satzen mit einer Binar-
quelle, wie einem Digitaleingang, umschalten.

Der erste Satz von Grenzen wird definiert mit den Parametern
30.19 und 30.20. Der zweite Satz hat Auswahl-Parameter fiir den
Minimal- (30.217) und den Maximal-Grenzwert (30.22), die die Aus-
wahl einer Analogquelle (wie einen Analogeingang) zulassen.

30.21
0 pu—
Al — 30.18
A2 — N\ 1
PID —
30.23 —| f)/ Benutzer-definierte
Andere —| Minimalmoment-
Grenze
30.19
30.22
0 —
A1 — 30.18
Al2 —
PID — \ —
30.24 — — Benutzer-definierte
Andere —] 0 Maximalmoment-
Grenze
30.20

Hinweis: Zusétzlich zu den Benutzer-definierten Grenzen
kann das Drehmoment aus anderen Griinden (wie z. B. Lei-
stungsgrenzen) begrenzt werden.

Grenze Satz
1

Drehm.-Grenze
Satz 1

0 (unterer Drehmoment-Grenzwert gemaf 30.79 und oberer
Drehmoment-Grenzwert gemaf 30.20 sind aktiv).
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Drehm.-Grenze 1 (unterer Drehmoment-Grenzwert gemaR 30.27 und oberer |1
Satz 2 Drehmoment-Grenzwert gemaf 30.22 sind aktiv).
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
EFB Nur fir das DCU-Profil. DCU-Steuerwort Bit 15, empfangen | 11
Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
30.19  Minimal-Moment 1 | Einstellen der Minimal-Moment-Grenze fiir den Antrieb (in -300,0%
Prozent des Motornennmoments). Siehe Diagramm bei Para-
meter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze.
Die Grenze ist wirksam, wenn
« die Quelle, ausgewahlt mit 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze = 0
ist oder
« 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 1 gesetzt ist.
-1600,0...0,0% Minimalmoment-Grenze 1. Siehe Par.
46.03
30.20 Maximal-Moment 1 | Einstellen der Maximal-Moment-Grenze fiir den Antrieb (in 300,0%
Prozent des Motornennmoments). Siehe Diagramm bei Para-
meter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze.
Die Grenze ist wirksam, wenn
« die Quelle, ausgewahlt mit 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze = 0
ist oder
« 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 1 gesetzt ist.
0.0...1600.0% Maximalmoment-Grenze 1. Siehe Par.
46.03
30.21  Min.-Moment 2 Definiert die Quelle der Minimal-Moment-Grenze fiir den Minimal-
Quelle Antrieb (in Prozent des Motornennmoments), wenn Moment 2
« die Quelle, ausgewahlt mit Parameter 30.718 Ausw.
Drehm.-Grenze = 0 ist oder
* 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 2 gesetzt ist.
Siehe Diagramm zu 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze.
Hinweis: Positive Werte, die von der ausgewahlten Quelle
empfangen werden, werden invertiert.
Null Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
PID 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 15
(PID)).
Minimal-Moment 2 | 30.23 Minimal-Moment 2. 16

Andere

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).
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30.22  Max.-Moment 2 Definiert die Quelle der Maximal-Moment-Grenze fiir den Maximal-
Quelle Antrieb (in Prozent des Motornennmoments), wenn Moment 2

« die Quelle, ausgewahlt mit Parameter 30.78 Ausw.
Drehm.-Grenze = 0 ist oder

« 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 2 gesetzt ist.

Siehe Diagramm zu 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze.

Hinweis: Negative Werte, die von der ausgewahlten Quelle

empfangen werden, werden invertiert.

Null Nicht ausgewahlt. 0

Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1

Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2

PID 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Ausgang des Prozessreglers 15
(PID)).

Maximal-Moment 2 | 30.24 Maximal-Moment 2. 16

Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

30.23  Minimal-Moment 2 | Einstellen der Minimal-Moment-Grenze fir den Antrieb -300,0%

(in Prozent des Motornennmoments), wenn

« die Quelle, ausgewahlt mit 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze = 1
ist oder

* 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 2 gesetzt ist

und

* 30.21 Min.-Moment 2 Quelle auf Minimal-Moment 2
gesetzt ist.

Siehe Diagramm zu 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze.

-1600,0...0,0% Minimalmoment-Grenze 2. Siehe Par.
46.03

30.24  Maximal-Moment 2 | Einstellen der Maximal-Moment-Grenze fiir den Antrieb (in 300,0%

Prozent des Motornennmoments).

Die Grenze ist wirksam, wenn

« die Quelle, ausgewahlt mit 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze = 1
ist oder

* 30.18 auf Drehm.-Grenze Satz 2 gesetzt ist

und

¢ 30.22 Max.-Moment 2 Quelle auf Maximal-Moment 2
gesetzt ist.

Siehe Diagramm zu 30.78 Ausw. Drehm.-Grenze.

0,0...1600,0% Maximalmoment Grenze 2. Siehe Par.
46.03

30.26 Leist.grenze mot Einstellung der maximal zulassigen Leistung, mit der der 300,00%
Motor gespeist wird, in Prozent der Motornennleistung.

0,00...600,00% Maximale motorische Leistung. 1=1%

30.27  Leist.grenze gen Einstellung der maximal zulassigen Leistung, die vom Motor | -300,00%
zum Wechselrichter gespeist wird, in Prozent der Motornenn-
leistung.

-600,00...0,00% Maximale generatorische Leistung. 1=1%
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30.30  Uberspann.-Rege- | Aktiviert die Uberspannungsregelung des DC-Zwischenkrei- | Aktiviert
lung ses. Beim schnellen Abbremsen einer Last mit hohem Mas-

sentragheitsmoment iberschreitet die Spannung den
Grenzwert des Uberspannungsreglers. Um eine Uberspan-
nungsabschaltung zu vermeiden, vermindert der Uberspan-
nungsregler das Bremsmoment automatisch.
Hinweis: Wenn der Antrieb mit einem Brems-Chopper und
Bremswiderstanden oder einer rickspeisefahigen Einspei-
seeinheit ausgestattet ist, muss die Uberspannungsregelung
abgeschaltet werden.
Disable Uberspannungsregelung ist deaktiviert. 0
Aktiviert Uberspannungsregelung ist aktiviert. 1

30.31  Unterspann.-Rege- | Aktiviert die Unterspannungsregelung des DC-Zwischenkrei- | Aktiviert

lung ses. Wenn die DC-Spannung wegen Ausfalls der Netzspan-
nung abféllt, senkt der Unterspannungsregler automatisch
das Motormoment um die Spannung iber dem unteren
Grenzwert zu halten. Durch die Verringerung des Motormo-
ments verursacht die Massentrégheit der Last ein Riickspei-
sen von Energie in den Frequenzumrichter, halt damit die
Ladung des Zwischenkreises aufrecht und verhindert eine
Unterspannungsabschaltung bis der Motor austrudelt. Dieses
wirkt wie eine Netzausfallregelung in Systemen mit hohem
Massentragheitsmoment, wie z.B. Zentrifugen oder Liftern.
Disable Die Unterspannungsregelung ist deaktiviert. 0
Aktiviert Unterspannungsregelung ist aktiviert. 1
31 Stérungsfunktionen | Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl des Verhaltens
des Antriebs bei Stérungen.
31.01  Ext. Ereignis 1 Einstellung der Quelle des externen Ereignisses 1. Nicht aktiv
Quelle Siehe auch Parameter 31.02 Ext. Ereignis 1 Typ. (wahr)
0 = Ereignis |6st aus
1 = Normaler Betrieb
Aktiv (falsch) 0. 0
Nicht aktiv (wahr) 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 3
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 4
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 5
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 6
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 7
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 8
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).

31.02  Ext. Ereignis 1 Typ | Auswahl des Typs des externen Ereignisses 1. Stérung
Stérung Das externe Ereignis erzeugt eine Stérmeldung. 0
Warnung Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung. 1

31.03  Ext. Ereignis 2 Einstellung der Quelle des externen Ereignisses 2. Siehe Nicht aktiv
Quelle auch Parameter 31.04 Ext. Ereignis 2 Typ. (wahr)

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle.

31.04  Ext. Ereignis 2 Typ | Auswahl des Typs des externen Ereignisses 2. Stérung
Stérung Das externe Ereignis erzeugt eine Stormeldung. 0
Warnung Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung. 1
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31.05  Ext. Ereignis 3 Einstellung der Quelle des externen Ereignisses 3. Siehe Nicht aktiv
Quelle auch Parameter 31.06 Ext. Ereignis 3 Typ. (wahr)

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 31.071 Ext. Ereignis 1
Quelle.

31.06  Ext. Ereignis 3 Typ | Auswahl des Typs des externen Ereignisses 3. Stérung
Stérung Das externe Ereignis erzeugt eine Stérmeldung. 0
Warnung Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung. 1

31.07  Ext. Ereignis 4 Einstellung der Quelle des externen Ereignisses 4. Siehe Nicht aktiv
Quelle auch Parameter 31.08 Ext. Ereignis 4 Typ. (wabhr)

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle.

31.08 Ext. Ereignis 4 Typ | Auswahl des Typs des externen Ereignisses 4. Stérung
Stoérung Das externe Ereignis erzeugt eine Stérmeldung. 0
Warnung Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung. 1

31.09  Ext. Ereignis 5 Einstellung der Quelle des externen Ereignisses 5. Siehe Nicht aktiv
Quelle auch Parameter 31.70 Ext. Ereignis 5 Typ. (wahr)

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle.

31.10  Ext. Ereignis 5 Typ | Auswahl des Typs des externen Ereignisses 5. Stérung
Stérung Das externe Ereignis erzeugt eine Stormeldung. 0
Warnung Das externe Ereignis erzeugt eine Warnmeldung. 1

31.11  Stérungs- Auswahl der Quelle fiir ein externes Strérungs-Quittiersignal. | Nicht ausge-
quitt. Quelle Mit dem Signal erfolgt eine Riicksetzung des Frequenzum- wéhlt

richters nach einer Stérabschaltung, wenn die Ursache der

Stdrung beseitigt ist.

0 -> 1 = Quittierung

Hinweis: Eine Stérungsquittierung tber die Feldbusschnitt-

stelle wird immer beachtet, unabhéngig von dieser Parame-

tereinstellung.
Nicht ausgewahit 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).




236 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/lFbEq16
31.12  Wahl fiir autom. Auswahl der Stérungen, die automatisch zuriickgesetzt/quit- | 0000h
Quitt. tiert werden. Der Parameter ist ein 16-Bit-Wort, bei dem jedes
Bit einem Stérungstyp entspricht. Wenn ein Bit auf 1 gesetzt
wird, wird die entsprechende Stérung automatisch quit-
tiert/zurlickgesetzt.
WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser
Funktion sicher, dass keine gefahrlichen Situationen
eintreten kdnnen. Die Funktion startet den Frequen-
zumrichter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einer
Stérung fort.
Die Bits dieses Binarwerts entsprechen den folgenden St6-
rungen:
Bit Storung
0 Uberstrom
1 Uberspannung
2 Unterspannung
3 Al Uberwachungsstérung
4...9 Reserviert
10 Wahlbare Stérung (siehe Parameter 31.13 Wéhlbare Stérung)
1 Externe Stérung 1 (von der mit Parameter 31.07 Ext. Ereignis 1 Quelle eingestellten
Quelle)
12 Externe Stérung 2 (von der mit Parameter 31.03 Ext. Ereignis 2 Quelle eingestellten
Quelle)
13 Externe Stérung 3 (von der mit Parameter 31.05 Ext. Ereignis 3 Quelle eingestellten
Quelle)
14 Externe Stérung 4 (von der mit Parameter 31.07 Ext. Ereignis 4 Quelle eingestellten
Quelle)
15 Externe Stérung 5 (von der mit Parameter 31.09 Ext. Ereignis 5 Quelle eingestellten
Quelle)
0000h...FFFFh Konfigurationswort der automatischen Quittierung. 1=1
31.13  Waéhlbare Stérung | Festlegung der Stérung, die mit Parameter 31.12 Wahl fiir 0000h
autom. Quitt., Bit 10, automatisch quittiert werden kann.
Die Stérmeldungen sind im Kapitel Warn- und Stérmeldungen
auf Seite 384 aufgelistet.
0000h...FFFFh Stoércode 10=1
31.14  Anzahl Wiederho- Definiert die Anzahl der automatischen Stérungsquittierun- 0
lungen gen, die der Frequenzumrichter innerhalb der mit Parameter
31.15 Wiederholzeit gesamt festgelegten Zeitspanne durch-
fuhrt.
0..5 Anzahl der automatischen Quittierungen. 10=1
31.15  Wiederholzeit Zeit, wahrend der die automatische Quittierfunktion versucht, [ 30,0 s
gesamt den Antrieb zu quittieren. In dieser Zeit wird die Anzahl der
automatischen Quittierungen geman Einstellung von 31.714
Anzahl Wiederholungen durchgefiihrt.
1,0...600,0 s Zeit fir automatische Quittierungen. 10=1s
31.16  Verzégerungszeit Definiert die Zeit, fiir die der Frequenzumrichter nach Auftre- |0,0s
ten einer Stérung wartet, bevor der Versuch einer automati-
schen Quittierung unternommen wird. Siehe Parameter 31.12
Wahl fiir autom. Quitt.
0,0...120,0 s Wartezeit der automatischen Quittierung. 10=1s
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31.19

Reaktion Ausfall
Motorphase

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn der
Ausfall einer Motorphase erkannt wird.

Fault

Keine Aktion

Keine Reaktion.

Fault

Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 3381
Motorphase fehlt ab.

-

31.20

Reaktion Erd-
schluss

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn ein
Erdschlussfehler oder Strom-Asymmetrie im Motor oder dem
Motorkabel erkannt werden.

Fault

Keine Aktion

Keine Reaktion.

Warnung

Der Frequenzumrichter erzeugt eine Warnmeldung A2B3
Erdschluss.

-

Fault

Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 2330
Erdschluss ab.

31.21

Reaktion Ausfall
Netzphase

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn der
Ausfall einer Netzphase erkannt wird.

Fault

Keine Aktion

Keine Reaktion.

Fault

Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 37130
Eingangsphase fehlt ab.

N

31.22

STO Anzeige
L&uft/Stopp

Auswahl der Anzeigen, wenn eines oder beide Signale fur
das sicher abgeschaltete Drehmoment (STO) abgeschaltet
sind oder wegfallen. Die Anzeigen hangen auch davon ab, ob
beim Auftreten dieses Phanomens der Frequenzumrichter
lauft oder gestoppt ist.

Die zu der jeweiligen Auswahl gehdrende Tabelle gibt die zu

der betreffenden Einstellung gehdrenden Anzeigen an.

Hinweise:

« Dieser Parameter beeinflusst nicht die Funktion des STO
selbst. Die STO-Funktion ist in Betrieb, unabhangig von
der Einstellung dieses Parameters: ein laufender Antrieb
stoppt, wenn eines oder beide STO-Signale fehlen, und
startet erst, wenn beide STO-Signale wiederhergestellt
und alle Stérungen quittiert sind.

« Das Fehlen nur eines STO-Signals erzeugt immer eine
Stoérmeldung, denn es wird als Stérung interpretiert.

Weitere Informationen tber die Funktion des sicher abge-

schalteten Drehmoments enthélt das Kapitel Die Funktion

sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-Handbuch
des Frequenzumrichters.

Stérung/Sté-
rung

Stérung/Stérung

Eingange . u
INT T IN2 Anzeige (Lauft oder Gestoppt)
0 0 Stérung 5091 Sicher abgeschaltetes
Dreh t
rehmomen
Stérungen 5091 Sicher abgeschaltetes
0 1 Drehmoment und
FA81 Sich.abgesch Drehm. 1
Stérungen 5091 Sicher abgeschaltetes
1 0 Drehmoment und
FA82 Sich.abgesch Drehm.2
1 1 (Normalbetrieb)
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Stérung/Warnung 1
Eingédnge Anzeige
IN1 | IN2 Lauft Gestoppt
Stérung 5091 Sicher | Warnung A5A0 Sicher
0 0 abgeschaltetes abgeschaltetes
Drehmoment Drehmoment
Stérungen 5091 Sicher | Warnung A5A0 Sicher
abgeschaltetes abgeschaltetes
0 1 Drehmoment und Drehmoment und
FA81 Sich.abgesch Storung FA81
Drehm.1 Sich.abgesch Drehm.1
Stérungen 5091 Sicher | Warnung A5A0 Sicher
abgeschaltetes abgeschaltetes
1 0 Drehmoment und Drehmoment und
FA82 Sich.abgesch Stérung FA82
Drehm.2 Sich.abgesch Drehm.2
1 1 (Normalbetrieb)
Stoérung/Ereignis 2
Eingdnge Anzeige
IN1 | IN2 Lauft Gestoppt
Stérung 5091 Sicher Ereignis B5A0 Sicher
0 0 abgeschaltetes abgeschaltetes
Drehmoment Drehmoment
Storungen 5091 Sicher | EreI9Nis BSAO Sicher
0 1 abgeschaltetes D abgescnalteles
Drehmoment und FA81 ’ehmome.nt und Strung
. FA81 Sich.abgesch
9!
Sich.abgesch Drehm. 1 D
rehm.1
Stérungen 5091 Sicher |  Ereidnis BSAO Sicher
abgeschaltetes
1 0 abgeschaltetes Drehmoment und Stérun
9
Drehmoment und FA82 FA82 Sich.ab. h
Sich.abgesch Drehm.2 lch.abgesc
Drehm.2
1 1 (Normalbetrieb)
Warnung/Warnung 3
Einoa
"‘::ga':z: Anzeige (Lauft oder Gestoppt)
0 0 Warnung A5A0 Sicher abgeschaltetes
Drehmoment
Warnung A5A0 Sicher abgeschaltetes
0 1 | Drehmoment und Stérung FA81 Sich.abgesch
Drehm.1
Warnung A5A0 Sicher abgeschaltetes
1 0 | Drehmoment und Stérung FA82 Sich.abgesch
Drehm.2
1 1 (Normalbetrieb)
31.23  Kabelfeh. od. Erd- | Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters bei nicht Fault
schl. korrekten Einspeise- und Motorkabel-Anschliissen (d.h. Ein-
speisekabel an Motoranschlissen).
Keine Aktion Keine Reaktion. 0
Fault Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 37181 1

Kabelfeh. od. Erdschl. ab.
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31.24  Mot.-Blockierfunk- | Wahlt die Reaktion des Frequenzumrichters bei einer Bloc- Keine Aktion
tion kierung des Motors aus.
Eine Blockierbedingung wird folgendermafien definiert:
« Der Frequenzumrichter hat den Blockierstrom-Grenzwert
erreicht (31.25 Blockierstromgrenze), und
« die Ausgangsfrequenz liegt unter dem mit Parameter
31.27 Blockierfrequenzgrenze eingestellten Wert oder die
Motordrehzahl ist unter dem mit Parameter 31.26 Blockier-
drehzahlgrenze eingestellten Wert und
« die oben genannten Bedingungen dauerten langer an, als
die Zeit, die mit Parameter 31.28 Blockierzeit eingestellt ist.
Keine Aktion Nicht ausgewahlt (Blockierliberwachung deaktiviert). 0
Warnung Der Frequenzumrichter erzeugt eine Warnmeldung A780 1
Motor blockiert.
Fault Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 77121 2
Motor blockiert ab.
31.25  Blockierstrom- Blockierstrom-Grenzwert in Prozent des Motornennstroms. 200,0%
grenze Siehe Parameter 31.24 Mot.-Blockierfunktion.
0,0...1600,0% Blockierstrom-Grenzwert. -
31.26  Blockierdrehzahl- Blockierdrehzahl-Grenzwert in U/min. Siehe Parameter 37.24 | 150,00 U/min
grenze Mot.-Blockierfunktion.
0,00... Blockierdrehzahl-Grenzwert. Siehe Par.
10000,00 U/min 46.01
31.27  Blockierfrequenz- Blockierfrequenz-Grenzwert. Siehe Parameter 37.24 Mot.- 15,00 Hz
grenze Blockierfunktion.
Hinweis: Eine Einstellung des Grenzwerts unterhalb von 10
Hz wird nicht empfohlen.
0,00...1000,00 Hz Blockierfrequenz-Grenzwert. Siehe Par.
46.02
31.28  Blockierzeit Blockierzeit. Siehe Parameter 31.24 Mot.-Blockierfunktion. 20s

0...3600 s

Blockierzeit.
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31.30

Uberdrehzahlab-
stand

Einstellung der maximal zulassigen Drehzahl des Motors
(Uberdrehzahlschutz), gemeinsam mit 30. 11 Minimal-Dre-
hzahl und 30.12 Maximal-Drehzahl. Wenn die Drehzahl
(24.02 Drehz.-Istw. benutzt) den Drehzahl-Grenzwert gemaR
Parameter 30.771 oder 30.12 um mehr als den Wert: dieses
Parameters Uberschreitet, schaltet der Frequenzumrichter mit
der Stérmeldung 7310 Uberdrehzahl ab.

WARNUNG! Mit dieser Funktion wird der Drehzahl-

sollwert nur bei der Vektor-Motorregelung liberwacht.

Die Funktion ist bei der Skalar-Motorregelung nicht
aktiv.
Beispiel: Wenn die Maximaldrehzahl 1420 U/min und die
Toleranz fiir die Uberdrehzahl-Abschaltgrenze 300 U/min
betragt, schaltet der Frequenzumrichter bei 1720 U/min ab.

Drehzahl (24.02)
Uberdrehzahl-Abschaltgrenzwert

30.12

Zeit

30.11

Uberdrehzahl-Abschaltgrenzwert

500,00 U/min

0,00...
10000,00 U/min

Uberdrehzahl-Abschalttoleranzbereich.

Siehe Par.
46.01
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31.32  Uberwachung Not- | Die Parameter 31.32 Uberwachung Notstopprampe und 0%
stopprampe 31.33 Uberwach.Verz6g.Nstp.rampe, bilden zusammen mit

dem Differenzierwert von 24.02 Drehz.-Istw. benutzt eine

Uberwachungsfunktion fiir die (Not-) Stopparten Aus1 und

Aus3.

Die Uberwachung basiert entweder auf

« der Uberwachung der Zeit, innerhalb der der Motor stoppt,
oder

« einem Vergleich des Verzdgerungsistwerts mit der erwar-
teten Verzégerungsrate.

Wenn dieser Parameter auf 0% gesetzt wird, wird die maxi-

male Stoppzeit direkt in Parameter 31.33 eingestellt. Sonst

definiert 31.32 die maximal zulassige Abweichung von der

erwarteten Verzégerungsrate, die aus den Parametern

23.11...23.15 (Aus1) oder 23.23 Notstopp-Zeit (Aus3)

berechnet wird. Wenn die Istverzégerungsrate (24.02) zu viel

von der erwarteten Rate abweicht, stoppt der Antrieb mit

Stérmeldung 73B0 Stérung Notstopp-Rampe, setzt Bit 8 von

06.17 Umricht.-Statuswort 2, und trudelt aus.

Wenn 31.32 auf 0% gesetzt und 37.33 auf 0 s eingestellt wer-

den, ist die Uberwachung der Notstopp-Rampe deaktiviert.

Siehe auch Parameter 271.04 Notstopp-Methode.

0 ... 300% Maximale Abweichung von der erwarteten Verzdgerungsrate. | 1= 1%
31.33  Uberwach.Ver- Wenn Parameter 31.32 Uberwachung Notstopprampe auf0% | 0 s
z6g.Nstp.rampe gesetzt wird, legt dieser Parameter die maximale Zeit fest, die

ein Notstopp (Modus Aus1 oder Aus3) dauern darf. Wurde
der Motor nicht gestoppt, wenn die Zeit abgelaufen ist, schal-
tet der Frequenzumrichter mit Stérung 73B0 Stérung Not-
stopp-Rampe ab, setzt Bit 8 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2
und der Antrieb trudelt aus.

Wenn 317.32 auf einen anderen Wert als 0% gesetzt wird,
stellt dieser Parameter eine Verzégerung zwischen dem
Empfang des Notstopp-Befehls und der Aktivierung der Uber-
wachung ein. Es wird die Vorgabe einer kurzen Verzégerung
empfohlen, damit sich die Drehzahlédnderungsrate stabilisie-
ren kann.

0...100 s Maximale Rampenzeit (Rampe ab) oder Verzogerung der 1=1s
Uberwachungsaktivierung.
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31.36

Hilfsliifter Fehler
liberbrtickt

Unterdriickt voriibergehend Stérungen des Hilfslifters.

Bei einigen Frequenzumrichter-Typen (besonders jene mit

Schutzart IP55) ist in der vorderen Abdeckung standardma-

Rig ein Hilfsllfter eingebaut. Wenn der Lufter blockiert oder

nicht mit Spannung versorgt wird, generiert das Regelungs-

programm zuerst eine

Stérmeldung 5081 Hilfsliifter defekt

Wenn es erforderlich ist, den Frequenzumrichter ohne vor-

dere Abdeckung zu betreiben (z. B. wahrend der Inbetrieb-

nahme), kann dieser Parameter voriibergehend aktiviert
werden, um eine Warnmeldung (A582 Hilfsliifter fehlt) anstatt
einer Stérmeldung zu generieren.

Hinweise:

» Der Parameter muss innerhalb von 2 Minuten vom Neu-
start der Regelungseinheit aktiviert werden (entweder
nach dem Aus- und Wiedereinschalten oder mit Parameter
96.08).

« Der Parameter bleibt aktiv, bis der Hilfslifter wieder mit
Spannung versorgt und erkannt wird oder der nachste
Neustart der Regelungseinheit stattfindet.

Aus

Aus

Normalbetrieb. Die Hilfsliifter-Uberwachung generiert eine
Stérmeldung.

Temporarer Bypass

Die Hilfslifter-Stérmeldung wird temporéar durch eine Warn-
meldung ersetzt.
Die Einstellung wird automatisch auf Aus zuriickgesetzt.

32 Uberwachung

Konfiguration der Signaliiberwachungsfunktionen 1...6.

Zur Uberwachung kénnen sechs Werte ausgewahlt werden.
Eine Warn- oder Stérmeldung wird erzeugt, wenn voreinge-
stellte Grenzwerte (iberschritten werden.

Siehe auch Abschnitt Signal-Uberwachung (Seite 142).

32.01

Uberwachungssta-

tus

Signalliberwachung Statuswort.

Anzeige, ob die von der Signaliiberwachungsfunktion tiber-
wachten Werte innerhalb oder auRerhalb der jeweiligen
Grenzen liegen.

Hinweis: Dieses Statuswort ist von den mit den Parametern
32.06, 32.16, 32.26, 32.36, 32.46 und 32.56 eingestellten
Reaktionen unabhangig.

0000b

Bit

Name

Beschreibung

Uberwachung 1 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.07 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

Uberwachung 2 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.17 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

Uberwachung 3 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.27 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

Uberwachung 4 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.37 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

Uberwachung 5 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.47 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

Uberwachung 6 aktiv

Grenzen.

1 = Das mit 32.27 ausgewahlte Signal liegt auRerhalb der

6...15

Reserviert

0000...0111b

Signaliiberwachung Statuswort.
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32.05 Uberw. 1 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 1. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das Uberwachte Signal (siehe Parameter 32.07)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.09 bzw. 32.10). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfiillt
wird, wird mit 32.06 ausgewahlt.

Deaktiviert Signaliiberwachung 1 nicht aktiviert. 0

Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1

Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze Uberschreitet. 2

Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.

Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) | 4
obere Grenze (iberschreitet.

Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder |5
die obere Grenze Uberschreitet.

Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze fallt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.

Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal (iber den 7
Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.11 Uberw. 1 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.

32.06  Uberw. 1 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stoérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaluber-
wachung 1 Giberwachte Wert seine Grenzen Uberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den durch
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.

Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0

Warnung Die Warnmeldung A8B0 Signal 1 Uberwachung wird gene- 1
riert.

Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 80B0 | 2
Signal 1 Uberwachung ab.

Stérung, wenn in Wenn in Betrieb, schaltet der Freguenzumrichter schaltet mit | 3

Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.

32.07  Uberw. 1 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signaliiberwachungsfunk- | Frequenz
tion 1 Gberwacht wird.

Null Nicht ausgewahlt. 0

Drehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt (Seite 153). 1

Frequenz 01.06 Ausgangsfrequenz (Seite 153). 3

Strom 01.07 Motorstrom (Seite 153). 4

Drehmoment 01.10 Motordrehmoment (Seite 153). 6

DC-Spannung 01.11 DC voltage (Seite 153). 7

Ausgangsleistung 01.14 Ausgangsleistung (Seite 154). 8

Al1 12.11 Al1 Istwert (Seite 173). 9

AlI2 12.21 Al2 Istwert (Seite 175). 10

Drehz.Sollw.Ram- | 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 210). 18

peneing.

Drehz.Sollw.Ram- | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 210). 19

penausg.

Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 214). 20

benutzt
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Frequenz Sollwert | 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 219). 22
benutzt
Wechselrichter- 05.11 Wechselrichter-Temperatur (Seite 158). 23
Temperatur
Prozessregler Aus- | 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 270). 24
gang
Proz.reg Istwert 40.02 Proz.reg Istwert (Seite 270). 25
Proz.reg Sollwert. 40.03 Proz.reg Sollwert (Seite 270). 26
Proz.reg Regelabw. | 40.04 Proz.reg. Regelabw. (Seite 270). 27
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).
32.08 Uberw. 1 Filterzeit | Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaliiberwa- | 0,000 s
chung 1 Uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s

32.09 Uberw. 1 Unter- Einstellung der unteren Grenze fir die Signaliiberwachung 1. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00

32.10  Uberw. 1 Ober- Einstellung der oberen Grenze fiir Signalliberwachung 1. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00

32.11  Uberw. 1 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 1 | 0,00

Uberwachte Signal.
0,00...100000,00 Hysterese -
32.15  Uberw. 2 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 2. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das tUberwachte Signal (sieche Parameter 32.17)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.19 bzw. 32.20). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfillt
wird, wird mit 32.76 ausgewahlt.
Deaktiviert Signaliiberwachung 2 nicht aktiviert. 0
Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1
Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze Uberschreitet. 2
Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.
Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) | 4
obere Grenze liberschreitet.
Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder |5
die obere Grenze Uberschreitet.
Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze féllt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.
Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal tber den 7

Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.21 Uberw. 2 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.
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32.16  Uberw. 2 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaliiber-
wachung 2 liberwachte Wert seine Grenzen Uberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den mit
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.
Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0
Warnung Die Warnmeldung A8B1 Signal 2 Uberwachung wird generiert. | 1
Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 8087 | 2
Signal 2 Uberwachung ab.
Stérung, wenn in Wenn in Betrieb, schaltet der Fre_guenzumrichter schaltet mit | 3
Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.
32.17  Uberw. 2 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signaliiberwachungsfunk- | Strom
tion 2 Gberwacht wird.
Verfugbare Auswahiméglichkeiten siehe Parameter 32.07
Uberw. 1 Signal.
32.18  Uberw. 2 Filterzeit Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaliiberwa- | 0,000 s
chung 2 Uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s
32.19  Uberw. 2 Unter- Einstellung der unteren Grenze fiir die Signaliberwachung 2. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00
32.20  Uberw. 2 Ober- Einstellung der oberen Grenze fir Signalliberwachung 2. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00
32.21  Uberw. 2 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 2 | 0,00
Uberwachte Signal.
0,00...100000,00 Hysterese -
32.25  Uberw. 3 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 3. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das liberwachte Signal (siehe Parameter 32.27)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.29 bzw. 32.30). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfiillt
wird, wird mit 32.26 ausgewahlt.
Deaktiviert Signaliiberwachung 3 nicht aktiviert. 0
Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1
Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze Uberschreitet. | 2
Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.
Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) | 4
obere Grenze Uberschreitet.
Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder | 5
die obere Grenze Uberschreitet.
Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze fallt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.
Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal Gber den 7

Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.37 Uberw. 3 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.
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32.26  Uberw. 3 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaluber-
wachung 3 liberwachte Wert seine Grenzen liberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den durch
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.
Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0
Warnung Die Warnmeldung A8B2 Signal 3 Uberwachung wird gene- 1
riert.
Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 8082 | 2
Signal 3 Uberwachung ab.
Stdérung, wenn in Wenn in Betrieb, schaltet der Freguenzumrichter schaltet mit | 3
Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.
32.27  Uberw. 3 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signalliberwachungsfunk- | Drehmoment
tion 3 Gberwacht wird.
Verfugbare Auswahiméglichkeiten siehe Parameter 32.07
Uberw. 1 Signal.
32.28  Uberw. 3 Filterzeit Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaliiberwa- | 0,000 s
chung 3 Uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s
32.29  Uberw. 3 Unter- Einstellung der unteren Grenze fiir die Signaltiiberwachung 3. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00
32.30  Uberw. 3 Ober- Einstellung der oberen Grenze fiir Signaliiberwachung 3. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00
32.31  Uberw. 3 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 3 | 0,00
Uberwachte Signal.
0,00...100000,00 Hysterese -
32.35 Uberw. 4 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 4. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das Uberwachte Signal (sieche Parameter 32.37)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.39 bzw. 32.30). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfiillt
wird, wird mit 32.36 ausgewahlt.
Deaktiviert Signalliberwachung 4 nicht aktiviert. 0
Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1
Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze lberschreitet. 2
Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.
Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) |4
obere Grenze Uberschreitet.
Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder |5
die obere Grenze Uberschreitet.
Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze fallt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.
Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal tber den 7

Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.47 Uberw. 4 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.
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32.36  Uberw. 4 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaliiber-
wachung 4 Giberwachte Wert seine Grenzen Uberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den durch
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.
Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0
Warnung Die Warnmeldung A8B3 Signal 4 Uberwachung wird gene- 1
riert.
Stoérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 80B3 | 2
Signal 4 Uberwachung ab.
Stérung, wenn in Wenn Motor in Betrieb, schaltet qer Frequenzumrichter mit 3
Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.
32.37  Uberw. 4 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signaliiberwachungsfunk- | Null
tion 4 Gberwacht wird.
Verfugbare Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 32.07
Uberw. 1 Signal.
32.38  Uberw. 4 Filterzeit Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaliiberwa- | 0,000 s
chung 4 uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s
32.39  Uberw. 4 Unter- Einstellung der unteren Grenze fiir die Signaliiberwachung 4. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00
32.40  Uberw. 4 Ober- Einstellung der oberen Grenze flr Signalliberwachung 4. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00
32.41  Uberw. 4 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 4 | 0,00
Uberwachte Signal.
0,00...100000,00 Hysterese -
32.45  Uberw. 5 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 5. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das Uberwachte Signal (siehe Parameter 32.47)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.49 bzw. 32.40). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfiillt
wird, wird mit 32.46 ausgewahlt.
Deaktiviert Signaliiberwachung 5 nicht aktiviert. 0
Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1
Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze Uberschreitet. 2
Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.
Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) | 4
obere Grenze uberschreitet.
Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder |5
die obere Grenze Uberschreitet.
Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze fallt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.
Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal Gber den 7

Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.57 Uberw. 5 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.
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32.46  Uberw. 5 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaluber-
wachung 5 liberwachte Wert seine Grenzen liberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den durch
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.
Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0
Warnung Die Warnmeldung A8B4 Signaliiberwachung 5 wird generiert. | 1
Stérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stdrungsmeldung 8084 | 2
Signal 5 Uberwachung ab.
Stérung, wenn in Wenn Motor in Betrieb, schaltet qer Frequenzumrichter mit 3
Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.
32.47  Uberw. 5 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signalliberwachungsfunk- | Null
tion 5 Giberwacht wird.
Verfugbare Auswahiméglichkeiten siehe Parameter 32.07
Uberw. 1 Signal.
32.48  Uberw. 5 Filterzeit Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaltiberwa- | 0,000 s
chung 5 Uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s
32.49  Uberw. 5 Unter- Einstellung der unteren Grenze fiir die Signaliberwachung 5. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00
32.50  Uberw. 5 Ober- Einstellung der oberen Grenze fiir Signalliberwachung 5. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00
32.51  Uberw. 5 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 5 | 0,00
Uberwachte Signal.
0.00...100000.00 Hysterese -
32.55  Uberw. 6 Funktion | Auswahl des Modus von Signaliiberwachungsfunktion 6. Ein- | Deaktiviert
stellung, wie das tiberwachte Signal (siehe Parameter 32.57)
mit seinen oberen und unteren Grenzen verglichen wird
(32.59 bzw. 32.50). Die Reaktion, wenn die Bedingung erfillt
wird, wird mit 32.56 ausgewahlt.
Deaktiviert Signaliiberwachung 6 nicht aktiviert. 0
Uberw.U-Gren Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt. 1
Uberw.O-Gren Reaktion, wenn das Signal die obere Grenze lberschreitet. | 2
Ub.abs U-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 3
(absolute) untere Grenze fallt.
Ub.abs O-Gr Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals die (absolute) | 4
obere Grenze liberschreitet.
Beide Reaktion, wenn das Signal unter die untere Grenze fallt oder |5
die obere Grenze Uberschreitet.
Beide Grenzen abs. | Reaktion, wenn der absolute Wert des Signals unter die 6
(absolute) untere Grenze fallt oder die (absolute) obere
Grenze Uberschreitet.
Hysterese Eine Aktion erfolgt immer dann, wenn das Signal tber den 7

Wert ansteigt, der von dem Grenzwert Hysteresebereich + 0,5
festgelegt ist (32.67 Uberw. 6 Hysterese). Die Aktion wird
deaktiviert, wenn das Signal unter den Wert absinkt, der von
dem Grenzwert Hysteresebereich - 0,5 festgelegt ist.




Parameter 249

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
32.56  Uberw. 6 Reaktion | Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters, Warnung, Keine Aktion
Stérung oder keine Reaktion, wenn der durch die Signaliiber-
wachung 6 liberwachte Wert seine Grenzen Uberschreitet.
Hinweis: Dieser Parameter wirkt sich nicht auf den durch
32.01 Uberwachungsstatus angezeigten Status aus.
Keine Aktion Es wird keine Warn- oder Stérmeldung generiert. 0
Warnung Die Warnmeldung A8B5 Signal 6 Uberwachung wird gene- 1
riert.
Stoérung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérungsmeldung 80B5 | 2
Signal 6 Uberwachung ab.
Stérung, wenn in Wenn Motor in Betrieb, schaltet qer Frequenzumrichter mit 3
Betrieb der Stérmeldung 80B0 Signal 1 Uberwachung ab.
32.57  Uberw. 6 Signal Auswahl des Signals, das mit der Signaliiberwachungsfunk- | Null
tion 6 Gberwacht wird.
Verfugbare Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 32.07
Uberw. 1 Signal.
32.58  Uberw. 6 Filterzeit Einstellen einer Filterzeitkonstante fiir das mit Signaliiberwa- | 0,000 s
chung 6 Uberwachte Signal.
0,000...30,000 s Signalfilterzeit. 1000=1s
32.59  Uberw. 6 Unter- Einstellung der unteren Grenze fiir die Signaliiberwachung 6. | 0,00
grenze
-21474836,00... Untere Grenze. -
21474836,00
32.60 Uberw. 6 Ober- Einstellung der oberen Grenze flr Signalliberwachung 6. 0,00
grenze
-21474836,00... Obere Grenze. -
21474836,00
32.61  Uberw. 6 Hysterese | Einstellen einer Hysterese fiir das mit Signaliiberwachung 6 | 0,00
Uberwachte Signal.
0,00...100000,00 Hysterese -
34 Timer-Funktionen Konfiguration von zeitgesteuerten Funktionen.
Siehe auch Abschnitt Motorregelung (Seite 121).
34.01  Status zeitgesteu- | Status der kombinierten Timer. Der Status eines kombinierten | -
erte Funkt Timers ist die logische Funktion OR (ODER) aller an den
Timer angeschlossenen zeitgesteuerten Funktionen.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Timer-Funktion 1 1 = Aktiv.
1 Timer-Funktion 2 1 = Aktiv.
2 Timer-Funktion 3 1 = Aktiv.
3...15 |Reserviert
0000h...0FFFFh Status der kombinierten Timer 1...3. 1=1




250 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Def/FbEq16
34.02  Timer Status Status der Timer 1...12. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Timer 1 1 = Aktiv.
1 Timer 2 1 = Aktiv.
2 Timer 3 1 = Aktiv.
3 Timer 4 1 = Aktiv.
4 Timer 5 1 = Aktiv.
5 Timer 6 1 = Aktiv.
6 Timer 7 1 = Aktiv.
7 Timer 8 1 = Aktiv.
8 Timer 9 1 = Aktiv.
9 Timer 10 1 = Aktiv.
10 Timer 11 1 = Aktiv.
1 Timer 12 1 = Aktiv.
12...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Timer Status. 1=1
34.04  Saison/Ausn.-Tag | Status der Ausnahme Wochentag und Ausnahme Feiertag -
Status von Saison 1...3. Es kann immer nur ein Feiertag aktiv sein.
Ein Tag kann zur selben Zeit entweder Werktag oder Feiertag
sein.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Saison 1 1 = Aktiv.
1 Saison 2 1 = Aktiv.
2 Saison 3 1 = Aktiv.
3 Saison 4 1 = Aktiv.
4...9 Reserviert
10 Ausnahme Werktag 1 = Aktiv.
1 Ausnahme Feiertag 1 = Aktiv.
12...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status der Saison-Zeiten und Ausnahmen Wochentag und 1=1
Feiertag.
34.10  Freig. zeitgesteu- Auswahl der Quelle fiir das Freigabesignal der zeitgesteuer- | Nicht ausge-
erte Funkt ten Funktionen (Timer). wéhlt
0 = Deaktiviert.
1 = Aktiviert.
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI Digitaleingang DI1 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
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Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
34.11  Timer 1 Konfigura- | Einstellung, wann Timer 1 aktiv ist. 0111 1000
tion 0000b
Bit Name Beschreibung
0 Montag 1 = Montag ist ein aktiver Starttag.
1 Dienstag 1 = Dienstag ist ein aktiver Starttag.
2 Mittwoch 1 = Mittwoch ist ein aktiver Starttag.
3 Donnerstag 1 = Donnerstag ist ein aktiver Starttag.
4 Freitag 1 = Freitag ist ein aktiver Starttag.
5 Samstag 1 = Samstag ist ein aktiver Starttag.
6 Sonntag 1 = Sonntag ist ein aktiver Starttag.
7 Saison 1 1 = Timer ist aktiv in Saison 1.
8 Saison 2 1 = Timer ist aktiv in Saison 2.
9 Saison 3 1 = Timer ist aktiv in Saison 3.
10 Saison 4 1 = Timer ist aktiv in Saison 4.
1 Ausnahmen 0 = Ausnahmetage sind deaktiviert.
1 = Ausnahmetage sind freigegeben. Bits 12 und 13 sind
wirksam.
12 Feiertage 0 = Timer ist inaktiv an Ausnahme-Tagen, die als ,Feiertag”
konfiguriert sind.
1 = Timer ist aktiv an Ausnahme-Tagen, die als ,Feiertag”
konfiguriert sind.
13 Werktage 0 = Timer ist inaktiv an Ausnahme-Tagen, die als ,Werktag“
konfiguriert sind.
1 = Timer ist aktiv an Ausnahme-Tagen, die als ,Werktag“
konfiguriert sind.
14...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Konfiguration von Timer 1. 1=1
34.12  Timer 1 Startzeit Einstellung der taglichen Startzeit von Timer 1. Die Zeit kann | 00:00:00
in zweiten Schritten geéndert werden.
Der Timer kann zu einer anderen Zeit als der Startzeit gestar-
tet werden. Das bedeutet, wenn die Timer-Zeitdauer langer
als ein Tag ist, und die Aktivierung startet in dieser Zeit, wird
der Timer um 00:00 Uhr gestartet und gestoppt, wenn keine
Dauer angegeben ist.
00:00:00...23:59:59 | Tagliche Startzeit des Timers. 1=1
34.13  Timer 1 Dauer Einstellung der Dauer von Timer 1. Die Dauer kann in Minu- | 00 00:00
ten-Schritten geandert werden.
Die Dauer kann Uber den Tageswechsel hinaus andauern,
wird jedoch bei einem folgenden aktiven Ausnahmetag um
Mitternacht unterbrochen. In der gleichen Weise bleibt eine
an einem Ausnahmetag gestartete Timer-Periode nur bis
zum Ende des Tages aktiv, auch wenn die Dauer eigentlich
langer ist. Der Timer startet nach einer Unterbrechung wie-
der, wenn von der eingestellten Dauer noch Zeit verblieben
ist.
00 00:00...07 00:00 | Timer Dauer. 1=1
34.14  Timer 2 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.15  Timer 2 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
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34.16  Timer 2 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.17  Timer 3 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.18  Timer 3 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.19  Timer 3 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.20  Timer 4 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.21  Timer 4 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.22  Timer 4 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.23  Timer 5 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.24  Timer 5 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.25  Timer 5 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.26  Timer 6 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.27  Timer 6 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.28  Timer 6 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.29  Timer 7 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.30  Timer 7 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.31  Timer 7 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.32  Timer 8 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.33  Timer 8 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.34  Timer 8 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.35  Timer 9 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.36  Timer 9 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.37  Timer 9 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.38  Timer 10 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.39  Timer 10 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.40  Timer 10 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.41  Timer 11 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.42  Timer 11 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.43  Timer 11 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
34.44  Timer 12 Konfigura- | Siehe 34.11 Timer 1 Konfiguration. 0111 1000
tion 0000b
34.45  Timer 12 Startzeit Siehe 34.12 Timer 1 Startzeit. 00:00:00
34.46  Timer 12 Dauer Siehe 34.13 Timer 1 Dauer. 00 00:00
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34.60  Saison 1 Startda- Einstellung des Startdatums von Saison 1 im Format tt.mm, | 01,01.
tum dabei sind tt der Tag und mm der Monat.
Die Saison wechselt um Mitternacht. Es kann immer nur eine
Saison aktiviert werden. Timer werden an Ausnahmetagen
gestartet, auch wenn sie sich nicht in der aktiven Saison
befinden.
Zur Nutzung aller Saisoneinstellungen missen die Starttage
der Saison-Zeitbereiche (Saison 1...4) in aufsteigender Folge
angegeben werden. Der Standardwert wird interpretiert, als
ware die Saison nicht konfiguriert. Wenn die Saison-Starttage
(Startdatum) keine aufsteigende Folge bilden und der Wert
ein anderer als der Standardwert ist, wird eine Saison-Warn-
meldung generiert.
01.01...31.12 Saison Startdatum.
34.61  Saison 2 Startda- Einstellung des Startdatums von Saison 2. 01.01.
tum Siehe 34.60 Saison 1 Startdatum.
34.62  Saison 3 Startda- Einstellung des Startdatums von Saison 3. 01.01.
tum Siehe 34.60 Saison 1 Startdatum.
34.63  Saison 4 Startda- Einstellung des Startdatums von Saison 4. 01.01.
tum Siehe 34.60 Saison 1 Startdatum.
34.70  Anzahl aktiver Aus- | Definiert, wie viele der Ausnahmen aktiv sind durch Spezifi- 3
nahmen zierung der letzten aktiven Ausnahme. Alle vorhergehenden
Ausnahmen sind aktiv.
Ausnahmen 1...3 sind Perioden (Dauer ist einstellbar) und
Ausnahmen 4...16 sind Tage (Dauer immer 24 Stunden).
Beispiel: Bei dem eingestellten Wert 4, sind die Ausnahmen
1...4 aktiv, und die Ausnahmen 5...16 sind nicht aktiv.
0...16 Anzahl aktiver Ausnahme-Perioden oder Tage. -
34.71  Ausnahme-Typen Definitionen der Typen der Ausnahmen 1...16 als Werktag 0000b
oder Feiertag.
Ausnahmen 1...3 sind Perioden (Dauer ist einstellbar) und
Ausnahmen 4...16 sind Tage (Dauer immer 24 Stunden).
Bit Name Beschreibung
0 Ausnahme 1 0 = Werktag. 1 = Feiertag
1 Ausnahme 2 0 = Werktag. 1 = Feiertag
2 Ausnahme 3 0 = Werktag. 1 = Feiertag
3 Ausnahme 4 0 = Werktag. 1 = Feiertag
4 Ausnahme 5 0 = Werktag. 1 = Feiertag
5 Ausnahme 6 0 = Werktag. 1 = Feiertag
6 Ausnahme 7 0 = Werktag. 1 = Feiertag
7 Ausnahme 8 0 = Werktag. 1 = Feiertag
8 Ausnahme 9 0 = Werktag. 1 = Feiertag
9 Ausnahme 10 0 = Werktag. 1 = Feiertag
10 Ausnahme 11 0 = Werktag. 1 = Feiertag
11 Ausnahme 12 0 = Werktag. 1 = Feiertag
12 Ausnahme 13 0 = Werktag. 1 = Feiertag
13 Ausnahme 14 0 = Werktag. 1 = Feiertag
14 Ausnahme 15 0 = Werktag. 1 = Feiertag
15 Ausnahme 16 0 = Werktag. 1 = Feiertag
0000h...FFFFh Typen der Ausnahme-Perioden oder -Tage. 1=1
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34.72  Ausnahme 1 Start | Einstellung des Startdatums der Ausnahme-Periode im For- | 01.01.
mat tt.mm, dabei ist tt der Tag und mm ist der Monat.

Der Timer, der an einem Ausnahme-Tag startet, wird immer
um 23:59:59 Uhr gestoppt, auch wenn er langer eingestellt ist.
Das selbe Datum kann als Feiertag und Werktag konfiguriert
werden. Das Datum ist aktiv, wenn beliebige Ausnahme-Tage
aktiv sind.

01.01....31.12 Starttag von Ausnahme-Periode 1.

34.73  Ausnahme 1 Lénge | Einstellung der Lange der Ausnahme-Periode in Tagen. 0t
Eine Ausnahme-Periode wird verarbeitet wie eine Anzahl auf-
einander folgender Ausnahme-Tage.

0...60t Lénge der Ausnahme-Periode 1. 1=

34.74  Ausnahme 2 Start | Siehe 34.72 Ausnahme 1 Start. 01.01.

34.75  Ausnahme 2 Lénge | Siehe 34.73 Ausnahme 1 Lénge. 0t

34.76  Ausnahme 3 Start | Siehe 34.72 Ausnahme 1 Start. 01.01.

34.77  Ausnahme 3 Lédnge | Siehe 34.73 Ausnahme 1 Lénge. 0t

34.78  Ausnahme Tag 4 Einstellung des Datums von Ausnahme-Tag 4. 01.01.

01.01....31.12. Startdatum von Ausnahme-Tag 4.
Der Timer, der an einem Ausnahme-Tag startet, wird immer
um 23:59:59 Uhr gestoppt, auch wenn er langer eingestellt ist.

34.79  Ausnahme Tag 5 Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.80 Ausnahme Tag 6 Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.81  Ausnahme Tag 7 Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4 01.01

34.82  Ausnahme Tag 8 Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.83  Ausnahme Tag 9 Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.84 Ausnahme Tag 10 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.85 Ausnahme Tag 11 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.86  Ausnahme Tag 12 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.87  Ausnahme Tag 13 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.88 Ausnahme Tag 14 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.89  Ausnahme Tag 15 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01

34.90 Ausnahme Tag 16 | Siehe 34.79 Ausnahme Tag 4. 01.01
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34.100 Zeitgesteuerte Einstellung, welche Timer an den kombinierten Timer 1 ange- | 0000b
Funktion 1 schlossen werden.
0 = Nicht angeschlossen.
1 = Angeschlossen.
Siehe 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt.
Bit Name Beschreibung
0 Timer 1 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
1 Timer 2 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
2 Timer 3 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
3 Timer 4 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
4 Timer 5 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
5 Timer 6 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
6 Timer 7 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
7 Timer 8 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
8 Timer 9 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
9 Timer 10 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
10 Timer 11 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
1 Timer 12 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
12...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Timer, die an den kombinierten Timer 1 angeschlossen sind. |1 =1
34.101 Zeitgesteuerte Einstellung, welche Timer an den kombinierten Timer 2 ange- | 0000b
Funktion 2 schlossen werden.
Siehe 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt.
34.102 Zeitgesteuerte Einstellung, welche Timer an den kombinierten Timer 3 ange- | 0000b
Funktion 3 schlossen werden.
Siehe 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt.
34.110 Extra-Zeit-Funktion | Einstellung, welche kombinierten Timer (d.h. Timer, die an die | 0000b
kombinierten Timer angeschlossen sind) mit der Extra-Zeit
Funktion aktiviert worden sind.
Bit Name Beschreibung
0 Zeitgesteuerte Funktion 1 (0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
1 Timer-Funktion 2 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
2 Timer-Funktion 3 0 = Inaktiv. 1 = Aktiv.
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Kombinierte Timer einschlielich Extra-Zeit. 1=
34.111  Quelle Extra-Zeit- Auswahl der Quelle des Extra-Zeit Aktivierungssignals. Aus
Aktivierung 0 = Deaktiviert.
1 = Freigegeben.
Aus 0. 0
Ein 1. 1
DI Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
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Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
34.112 Boost-Zeit Dauer Einstellung der Zeit, in der die Extra-Zeit deaktiviert wird, 00 00:00
nachdem das Extra-Zeit Aktivierungssignal abgeschaltet
wurde.
Beispiel: Wenn Parameter 34.111 Quelle Extra-Zeit-Aktivie-
rung auf DI1 und 34.112 Boost-Zeit Dauer auf 00 01:30
gesetzt werden, ist die Extra-Zeit fir 1 Stunde und 30 Minu-
ten aktiv, nachdem Digitaleingang DI deaktiviert wird.
00 00:00...07 00:00 | Extra-Zeit Dauer. 1=1
35 Thermischer Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie Konfigura-
Motorschutz tion der Temperaturmessung und der Liifterregelung sowie
Festlegung der Lastkurve und Motorliifterregelung.
Siehe auch Abschnitt Thermischer Motorschutz (Seite 137).
35.01  Motortemperatur Anzeige der Motortemperatur wie vom internen thermischen -
berechnet Motorschutzmodell berechnet (siehe Parameter 35.50...35.55).
Die Einheit wird mit Parameter 96.76 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-60...1000 °C oder | Berechnete Motortemperatur. 1=1°
-76...1832 °F
35.02  Motortemp. 1 Anzeige der Temperatur, die von der mit Parameter 35.71 -
gemessen Uberwach. Temp. 1 Quelle eingestellten Quelle empfangen
wird. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
ausgewahlt.
Hinweis: Bei einem PTC-Sensor ist der angezeigte Wert kein
glltiger Messwert. Entweder 0 Ohm (Normaltemperatur) oder
der Wert von Parameter 35.22 Temperatur 2 Stérgrenzwert
(Ubertemperatur) wird angezeigt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-60...5000 °C oder | Gemessene Temperatur 1. 1 =1 Einheit
-76...9032 °F,
0 Ohm oder
[35.12] Ohm
35.03  Motortemp. 2 Anzeige der Temperatur, die von der mit Parameter 35.21 -
gemessen Uberwach.Temp. 2 Quelle eingestellten Quelle empfangen
wird. Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit
ausgewahlt.
Hinweis: Bei einem PTC-Sensor ist der angezeigte Wert kein
gultiger Messwert. Entweder 0 Ohm (Normaltemperatur) oder
der Wert von Parameter 35.22 Temperatur 2 Stérgrenzwert
(Ubertemperatur) wird angezeigt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-60...5000 °C oder | Gemessene Temperatur 2. 1= 1 Einheit

-76...9032 °F,
0 Ohm oder
[35.22] Ohm
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35.11

Uberwach. Temp. 1
Quelle

Auswahl der Quelle, von der die gemessene Temperatur 1
gelesen wird.

Diese Quelle stammt normalerweise von einem Sensor, der
an den von einem Frequenzumrichter geregelten Motor ange-
schlossen ist. Aber hiermit kdnnte auch eine Temperatur von
anderen Teilen des Prozesse gemessen und Uberwacht wer-
den, solange ein geeigneter Sensor von der Auswabhlliste ver-
wendet wird.

Berechnete
Temperatur

Deaktiviert

Nicht ausgewahlt. Temperaturiiberwachungsfunktion 1 ist
deaktiviert.

Berechnete Tempe-
ratur

Berechnete Motortemperatur (siehe Parameter 35.01 Motor-
temperatur berechnet).

Die Temperatur wird vom Frequenzumrichter intern berech-
net. Es ist wichtig, die Umgebungstemperatur des Motor in
35.50 Motor-Umgebungstemp. einzustellen.

1 x Pt100 Analog
[lfe}

Pt100-Sensor ist an den mit Parameter 35.14 Uber-
wach.Temp. 1 Al Quelle ausgewahlten Analogeingang und an
einen Analogausgang angeschlossen.

Die erforderlichen Einstellungen sind:

« Die Hardware-Steckbriicke (Jumper) oder -Schalter des
Analogeingangs auf U (Spannung) stellen. Jede Anderung
muss mit einem Neustart der Regelungseinheit bestatigt
werden.

« Den entsprechenden Analogeingangsparameter der Rege-
lungseinheit in Gruppe 12 Standard Al auf V setzen (Volt).

* In der Parametergruppe 13 Standard AO den Quellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Temp.-Sensor 1
Erregung setzen.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten

Strom. Da der Widerstand des Sensors entsprechend der

Sensortemperatur ansteigt, steigt die am Sensor abfallende

Spannung. Die Spannung wird vom Analogeingang gelesen

und in Grad umgewandelt.

2 x Pt100 Analog
lfe}

Wie Auswahl 1 x Pt100 Analog I/O, aber mit zwei in Reihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer Sensoren
verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt100 Analog
110

Wie Auswahl 1 x Pt100 Analog I/O, aber mit drei in Reihe
geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer Sensoren
verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

Direkte Temperatur

Die Temperatur wird aus der durch Parameter 35.14 Uber-
wach.Temp. 1 Al Quelle festgelegten Quelle gelesen. Der
Wert der Quelle sollte in Grad Celsius sein.

1
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35.12

Temperatur 1 Stér-
grenzwert

Einstellung des Stérgrenzwerts fiir
Temperaturiiberwachungsfunktion 1. Wenn die gemessene
Temperatur 1 den Grenzwert Uiberschreitet, schaltet der Fre-
quenzumrichter mit Stérungsmeldung 4981 Externe Tempe-
ratur 1 ab.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.

Hinweis: Bei einem PTC-Sensor hat die Anderung dieses
Parameterwertes keinen Einfluss auf die Generierung der
Stérungsmeldung. Wenn PTC die Ausléseschwelle von
CMOD-02 liberschritten hat (siehe das Hardware-Handbuch),
schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérungsmeldung ab,
und wenn PTC unter die Wiederherstellungsschwelle von
CMOD-02 abgefallen ist (siehe das Hardware-Handbuch)
wird die Stérung zuriickgesetzt.

130 °C oder
266 °F

-60...5000 °C oder
-76...9032 °F

Storgrenzwert fiir Temperaturiiberwachungsfunktion 1.

1 =1 Einheit

35.13

Temperatur 1 Warn-
grenzwert

Einstellung des Warngrenzwerts fir
Temperaturiiberwachungsfunktion 1. Wenn die gemessene
Temperatur 1 den Grenzwert liberschreitet, wird eine War-
nung (A491 Externe Temperatur 1) generiert.

Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.

Hinweis: Bei einem PTC-Sensor hat die Anderung dieses
Parameterwertes keinen Einfluss auf die Generierung der
Warnmeldung. Wenn PTC die Ausléseschwelle von
CMOD-02 liberschritten hat (siehe das Hardware-Handbuch),
schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérungsmeldung ab,
und wenn PTC unter die Wiederherstellungsschwelle von
CMOD-02 abgefallen ist (siehe das Hardware-Handbuch)
wird die Stérung zuriickgesetzt.

110 °C oder
230 °F

-60...5000 °C oder
-76...9032 °F

Warngrenzwert fur Temperaturiiberwachungsfunktion 1.

1= 1 Einheit

35.14

Uberwach. Temp. 1
Al Quelle

Spezifiziert den Analogeingang, wenn die Einstellung von
35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle die Messung liber einen
Analogeingang erfordert.

Nicht ausge-
wéhlt

Nicht ausgewahlt

Nicht ausgewahlt.

Al1 Istwert

Analogeingang Al1 der Regelungseinheit.

Al2 Istwert

Analogeingang Al2 der Regelungseinheit.

N =] O

Andere

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).

35.21

Uberwach. Temp. 2
Quelle

Auswahl der Quelle, von der die gemessene Temperatur 2
gelesen wird.

Diese Quelle stammt normalerweise von einem Sensor, der
an den von einem Frequenzumrichter geregelten Motor ange-
schlossen ist. Aber hiermit kdnnte auch eine Temperatur von
anderen Teilen des Prozesse gemessen und Uberwacht wer-
den, solange ein geeigneter Sensor von der Auswabhlliste ver-
wendet wird.

Deaktiviert

Deaktiviert

Nicht ausgewahlt. Temperaturiiberwachungsfunktion 2 ist
deaktiviert.

Berechnete Tempe-
ratur

Berechnete Motortemperatur (sieche Parameter 35.01 Motor-
temperatur berechnet).

Die Temperatur wird vom Frequenzumrichter intern berech-
net. Es ist wichtig, die Umgebungstemperatur des Motor in
35.50 Motor-Umgebungstemp. einzustellen.
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1 x Pt100 Analog Pt100-Sensor ist an den mit Parameter 35.24 Uber- 5
/10 wach.Temp. 2 Al Quelle ausgewéhlten Analogeingang und an

einen Analogausgang angeschlossen.

Die erforderlichen Einstellungen sind:

» Die Hardware-Steckbriicke (Jumper) oder -Schalter des
Analogeingangs auf U (Spannung) stellen. Jede Anderung
muss mit einem Neustart der Regelungseinheit bestatigt
werden.

« Den entsprechenden Analogeingangsparameter der Rege-
lungseinheit in Gruppe 12 Standard Al auf V setzen (Volt).

* In der Parametergruppe 13 Standard AO den Quellenaus-
wahl-Parameter des Analogausgangs auf Temp.-Sensor 2
Erregung setzen.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten

Strom. Da der Widerstand des Sensors entsprechend der

Sensortemperatur ansteigt, steigt die am Sensor abfallende

Spannung. Die Spannung wird vom Analogeingang gelesen

und in Grad umgewandelt.

2 x Pt100 Analog Wie Auswahl 1 x Pt100 Analog I/0O, aber mit zwei in Reihe 6
[lfe} geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer Sensoren
verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

3 x Pt100 Analog Wie Auswahl 7 x Pt100 Analog I/O, aber mit drei in Reihe 7
/10 geschalteten Sensoren. Die Verwendung mehrerer Sensoren
verbessert die Messgenauigkeit erheblich.

Direkte Temperatur | Die Temperatur wird aus der durch Parameter 35.24 Uber- 11
wach.Temp. 2 Al Quelle festgelegten Quelle gelesen. Der
Wert der Quelle sollte in Grad Celsius sein.

35.22  Temperatur 2 Stér- | Einstellung des Stérgrenzwerts fiir 130 °C oder
grenzwert Temperaturiiberwachungsfunktion 2. Wenn die gemessene 266 °F
Temperatur 1 den Grenzwert Uberschreitet, schaltet der Fre-
quenzumrichter mit Stérungsmeldung 4982 Externe Tempe-
ratur 2 ab.
Die Einheit wird mit Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.
Hinweis: Bei einem PTC-Sensor hat die Anderung dieses
Parameterwertes keinen Einfluss auf die Generierung der
Stérungsmeldung. Wenn PTC die Ausloseschwelle von
CMOD-02 uberschritten hat (siehe das Hardware-Handbuch),
schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérungsmeldung ab,
und wenn PTC unter die Wiederherstellungsschwelle von
CMOD-02 abgefallen ist (siehe das Hardware-Handbuch)
wird die Stérung zuriickgesetzt.

-60...5000 °C oder | Stérgrenzwert fiir Temperaturiiberwachungsfunktion 2. 1 =1 Einheit
-76...9032 °F
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35.23

Temperatur 2 Warn-
grenzwert

Einstellung des Warngrenzwerts fiir
Temperaturiiberwachungsfunktion 2. Wenn die gemessene
Temperatur 1 den Grenzwert Uberschreitet, wird eine War-
nung (A492 Externe Temperatur 2) generiert.

Die Einheit wird mit Parameter 96.76 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.

Hinweis: Bei einem PTC-Sensor hat die Anderung dieses
Parameterwertes keinen Einfluss auf die Generierung der
Warnmeldung. Wenn PTC die Ausléseschwelle von
CMOD-02 liberschritten hat (siehe das Hardware-Handbuch),
schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérungsmeldung ab,
und wenn PTC unter die Wiederherstellungsschwelle von
CMOD-02 abgefallen ist (siehe das Hardware-Handbuch)
wird die Stérung zuriickgesetzt.

110 °C oder
230 °F

-60...5000 °C oder
-76...9032 °F

Warngrenzwert fiir Temperaturiiberwachungsfunktion 2.

1 =1 Einheit

35.24

Uberwach. Temp. 2
Al Quelle

Spezifiziert den Analogeingang, wenn die Einstellung von
35.11 Uberwach. Temp. 1 Quelle die Messung uber einen
Analogeingang erfordert.

Nicht ausge-
wéhlt

Nicht ausgewahlt

Nicht ausgewahlt.

Al1 Istwert

Analogeingang Al1 der Regelungseinheit.

Al2 Istwert

Analogeingang Al2 der Regelungseinheit.

N =[O

Andere

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf
Seite 150).

35.50

Motor-Umge-
bungstemp.

Einstellung der Umgebungstemperatur des Motors flr das
thermische Motorschutzmodell. Die Einheit wird mit Parame-
ter 96.16 Auswahl Einheit ausgewahlt.
Das thermische Motorschutzmodell berechnet die Motortem-
peratur auf Basis der Parameter 35.50...35.55. Die Motor-
temperatur steigt wahrend des Betriebs, wenn der Motor
oberhalb der Lastkurve lauft, und sinkt beim Betrieb unterhalb
der Kurve ab.
WARNUNG! Das Modell kann den Motor nicht schiit-
zen, wenn der Motor wegen Staub, Schmutz usw.
nicht richtig gekuhlt wird.

20 °C oder
68 °F

-60...100 °C oder
-76 ... 212 °F

Umgebungstemperatur.
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35.51  Motorlastkurve Einstellung der Motorlastkurve zusammen mit den Parame- | 110%
tern 35.52 Max. Last Nulldrehzahl und 35.53 Knickpunkt-Fre-
quenz. Das thermische Motorschutzmodell benutzt die
Lastkurve zur Berechnung der Motortemperatur.

Wenn der Parameter auf 100% gesetzt wird, ist die Maximal-
last gleich dem Wert von Parameter 99.06 Motor-Nennstrom
(héhere Lasten heizen den Motor auf). Die Lastkurve sollte
eingestellt werden, wenn die Umgebungstemperatur vom
Nennwert gemaR 35.50 Motor-Umgebungstemp. abweicht.

1IN
(%) I = Motorstrom
Iy = Motornennstrom
150 +
35.51
100 +----------
50 + '
35.52 \
35.53 Frequenzumrichter
Ausgangsfrequenz
50...150% Maximallast furr die Motorlastkurve. 1=1%
35.52  Max. Last Nulldreh- | Einstellung der Motorlastkurve zusammen mit den Parame- | 100%
zahl tern 35.51 Motorlastkurve und 35.53 Knickpunkt-Frequenz.
Einstellung der maximalen Motorlast bei Drehzahl Null der
Lastkurve. Wenn der Motor einen externen Motorliifter
besitzt, um die Kuhlleistung zu verbessern, kann ein héherer
Wert eingestellt werden. Siehe Empfehlungen des Motoren-
herstellers.
Siehe Parameter 35.57 Motorlastkurve.
50...150% Max. Last Nulldrehzahl fir die Motorlastkurve. 1=1%
35.53  Knickpunkt-Fre- Einstellung der Motorlastkurve zusammen mit den Parame- | 45,00 Hz
quenz tern 35.51 Motorlastkurve und 35.52 Max. Last Nulldrehzahl.
Einstellung der Knickpunkt-Frequenz der Lastkurve, das ist
der Punkt an der die Motorlastkurve beginnt, vom Wert von
Parameter 35.51 Motorlastkurve abzunehmen auf den Wert
von Parameter 35.52 Max. Last Nulldrehzahl.
Siehe Parameter 35.51 Motorlastkurve.
1,00...500,00 Hz Knickpunkt der Motorlastkurve. Siehe Par.
46.02
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35.54  Mot.-Nenn-Temp.- | Einstellung des Temperaturanstiegs des Motors, wenn der 80 °C oder
Anstieg Motor mit Nennstrom belastet wird. Siehe Empfehlungen des | 176 °F
Motorenherstellers.
Die Einheit wird mit Parameter 96.76 Auswahl Einheit ausge-
wahlt.
Temperatur
Motor-
Nenntemperaturanstieg
Umgebungstemperatur
Zeit
0...300 °C oder Temperaturanstieg. 1=1°
32..572°F
35.55  Motor therm.Zeit- Einstellen der beim thermischen Motorschutzmodell verwen- | 256 s
konstante deten thermischen Zeitkonstante, die als die Zeit definiert ist,
die zum Erreichen von 63% der Motornenntemperatur bené-
tigt wird. Siehe Empfehlungen des Motorenherstellers.
Motorstrom
100% A
Zeit
Temperaturanstieg
100%
63%
Motorzeitkonstante Zeit
100...10000 s Thermische Motorzeitkonstante. 1=1s
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36 Last-Analysator Einstellungen fiir Spitzenwert- und Amplituden-Speicher.
Siehe auch Abschnitt Last-Analysator (Seite 142).
36.01  Spitz.wert.Sign.quel | Auswahl des Signals, das im Spitzenwert-Speicher gespei- Ausgangslei-
i chert werden soll. stung
Das Signal wird mit der Filterzeit gemag Einstellung von
Parameter 36.02 Spitz.wert.Filterzeit gefiltert.
Der Spitzenwert wird zusammen mit anderen ausgewahlten
Signalen gleichzeitig in den Parametern 36.70...36.15
gespeichert.
Der Spitzenwert-Speicher kann mit Parameter 36.09 Spe-
icher riicksetzen zurlickgesetzt werden. Der Speicher wird
auch immer zurlickgesetzt, wenn die Signalquelle geandert
wird. Datum und Zeit der letzten Ricksetzung werden in
Parameter 36.76 bzw. 36.77 gespeichert.
Nicht ausgewahlt Kein Signal gewahlt (Spitzenwert-Speicher deaktiviert). 0
Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt (Seite 153). 1
benutzt
Ausgangsfrequenz: | 01.06 Ausgangsfrequenz (Seite 153). 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom (Seite 153). 4
Motordrehmoment | 07.10 Motordrehmoment (Seite 153). 6
DC-Spannung 01.11 DC voltage (Seite 153). 7
Ausgangsleistung 01.14 Ausgangsleistung (Seite 154). 8
Drehz.Sollw.Ram- | 23.071 Drehz.Sollw.Rampeneing. (Seite 210). 10
peneing.
Drehz.Sollw.Ram- | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. (Seite 210). 1
penausg.
Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt (Seite 214). 12
benutzt
Drehmom.Sollw.be | - 13
nutzt
Frequenz Sollwert | 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. (Seite 219). 14
benutzt
Prozessregler Aus- | 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert (Seite 270). 16
gang
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
36.02  Spitz.wert.Filterzeit | Filterzeit des Spitzenwert-Speichers. Siehe Parameter 36.07 | 2,00 s
Spitz.wert.Sign.quell.
0,00...120,00 s Filterzeit des Spitzenwert-Speichers. 100=1s
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36.06 Ampl.Spei.2 Auswahl des Signals, das mit dem Amplitudenspeicher 2 Motor-
Sign.quell Uberwacht wird. Das Signal wird in Intervallen von 200 ms drehmoment
abgefragt.
Die Ergebnisse werden mit den Parametern 36.40...36.49
angezeigt. Jeder Parameter erfasst einen Amplituden-
Bereich und zeigt den Anteil der abgefragten Werte, die in
diesen Bereich fallen.
Der Signalwert, der 100% entspricht, wird mit Parameter
36.07 Ampl.Spei.2 Sign.skal. eingestellt.
Der Amplitudenspeicher 2 kann mit Parameter 36.09 Spe-
icher riicksetzen zurlickgesetzt werden. Der Speicher wird
auch immer zurlickgesetzt, wenn
die Signalquelle oder Skalierung geandert wird. Datum und
Zeit der letzten Rlcksetzung werden in Parameter 36.50 bzw.
36.51 gespeichert.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 36.01
Spitz.wert.Sign.quell.
36.07  Ampl.Spei.2 Einstellung des Signalwerts, der der 100%-Amplitude ent- 100,00
Sign.skal. spricht.
0,00...32767,00 Signalwert entsprechend 100%. 1=
36.09  Speicher riickset- Setzt den Spitzenwert-Speicher und/oder Amplitudenspei- Fertig
zen cher 2 zuriick. (Amplitudenspeicher 1 kann nicht zurilickge-
setzt werden.)
Fertig Rucksetzen beendet oder nicht angefordert (normaler 0
Betrieb).
Alle Spitzenwert-Speicher und Amplitudenspeicher 2 zuriicksetzen. | 1
PVL Spitzenwert-Speicher zurlicksetzen. 2
AL2 Amplitudenspeicher 2 zurlicksetzen. 3
36.10  Sp.Wert.Spei.Spit- | Spitzenwert, vom Spitzenwert-Speicher gespeichert. 0,00
zenwert
-32768,00... Spitzenwert. 1=1
32767,00
36.11  SWS Spitzenwert Datum, zu dem der Spitzenwert gespeichert wurde. 01.01.1980
Datum
1/1/1980...6/5/2159 | Datum des Spitzenwerts. -
36.12  SWS Spitzenwert Zeitpunkt, zu dem der Spitzenwert gespeichert wurde. 00:00:01
Zeit
- Zeitpunkt des Spitzenwerts. -
36.13  SWS Strom bei Motorstrom zum Zeitpunkt der Speicherung des Spitzen- 0,00 A
Spitzenwert werts.
-32768,00... Motorstrom bei Spitzenwert. 1=1A
32767,00 A
36.14 SWS DC- DC-Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichter zum 0,00V
Spann.b.Spitzenw. | Zeitpunkt der Speicherung des Spitzenwerts.
0,00...2000,00 V DC-Spannung bei Spitzenwert. 10=1V
36.15  SWS Drehz. bei Motordrehzahl zum Zeitpunkt der Speicherung des Spitzen- | 0,00 U/min
Spitzenw. werts.
-30000,00... Motordrehzahl bei Spitzenwert. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
36.16  SWS Riicksetzda- | Zeitpunkt, zu dem der Spitzenwert zurlickgesetzt wurde. 01.01.1980
tum

1/1/1980...6/5/2159

Datum der letzten Riicksetzung des Spitzenwert-Speichers.
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36.17  SWS Riicksetzzeit | Zeitpunkt, zu dem der Spitzenwert-Speicher zurlickgesetzt 00:00:01
wurde.
- Zeitpunkt der letzten Ricksetzung des Spitzenwert-Speichers. | -
36.20 AS10 bis 10% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 0 bis 10% fallen. 100% entsprechend dem
Wert 5« in der Nenndaten-Tabelle, die im Kapitel , Techni-
sche Daten“ des Hardware-Handbuchs enthalten ist.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 0 bis 10%. [1=1%
36.21  AS1 10 bis 20% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 10 bis 20% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 10 bis 20%. | 1 =1%
36.22 AS1 20 bis 30% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 20 bis 30% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 20 bis 30%. [ 1 =1%
36.23 AS1 30 bis 40% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 30 bis 40% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 30 bis 40%. | 1 =1%
36.24  AS1 40 bis 50% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 40 bis 50% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 40 bis 50%. [ 1 = 1%
36.25 AS1 50 bis 60% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 50 bis 60% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 50 bis 60%. | 1 = 1%
36.26 AS1 60 bis 70% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 60 bis 70% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 60 bis 70%. [ 1 = 1%
36.27 AS1 70 bis 80% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 70 bis 80% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 70 bis 80%. [ 1 = 1%
36.28 AS1 80 bis 90% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 1, | 0,00%
die in den Bereich 80 bis 90% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich 80 bis 90%. [ 1 =1%
36.29  AST1 iber 90% Prozentanteil der Abfragewerte, gespeichert im Amplituden- | 0,00%
Speicher 1, die in den Bereich tber 90% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 1, Abfragewerte im Bereich Gber 90%. |[1=1%
36.40 AS20 bis 10% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 0 bis 10% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 0 bis 10%. [1=1%
36.41  AS2 10 bis 20% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 10 bis 20% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 10 bis 20%. [ 1 = 1%
36.42 AS2 20 bis 30% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 20 bis 30% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 20 bis 30%. [ 1 =1%
36.43  AS2 30 bis 40% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 30 bis 40% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 30 bis 40%. | 1 =1%
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36.44  AS2 40 bis 50% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 40 bis 50% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 40 bis 50%. | 1 = 1%
36.45 AS2 50 bis 60% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 50 bis 60% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 50 bis 60%. | 1= 1%
36.46 AS2 60 bis 70% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 60 bis 70% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 60 bis 70%. | 1 = 1%
36.47 AS2 70 bis 80% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 70 bis 80% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 70 bis 80%. | 1= 1%
36.48 AS2 80 bis 90% Prozentanteil der Abfragewerte des Amplituden-Speichers 2, | 0,00%
die in den Bereich 80 bis 90% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich 80 bis 90%. | 1 = 1%
36.49  AS2 iiber 90% Prozentanteil der Abfragewerte, gespeichert im Amplituden- | 0,00%
Speicher 2, die in den Bereich Gber 90% fallen.
0,00...100,00% Amplituden-Speicher 2, Abfragewerte im Bereich Gber 90%. |1=1%
36.50 AS2 Riicksetzda- Datum der letzten Riicksetzung des Amplitudenspeichers 2. | 01.01.1980
tum
1/1/1980...6/5/2159 | Letztes Ricksetzdatum des Amplitudenspeichers 2. -
36.51  AS2 Riicksetzzeit Zeitpunkt der letzten Riicksetzung des Amplitudenspeichers 2. | 00:00:01
- Letzter Rucksetz-Zeitpunkt des Amplitudenspeichers 2. -
37 Benutzer-Lastkurve | Einstellungen fiir die Benutzer-Lastkurve ULC (User Load Curve).
Siehe auch Abschnitt Drehzahl-kompensierter Stopp
(Seite 137).
37.01 ULC Ausgang Sta- | Zeigt den Status des liberwachten Signals an. 0000h
tuswort
Bit Name Beschreibung
0 Unterlast Grenze 1 = Signal unterhalb der Unterlastkurve.
1 Im Lastbereich 1 = Signal zwischen der Unterlast und Uberlastkurve.
2 Uberlast Grenze 1 = Signal oberhalb der Uberlastkurve.
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status des liberwachten Signals. 1=1
37.02  ULC Uberw.-Signal | Auswahl des Signals, das iiberwacht werden soll. Motordrehmo-
ment %
Nicht ausgewahlt Kein Signal ausgewahlt. BLK nicht aktiviert. 0
Motordrehzahl % 01.03 Motordrehzahl % (Seite 153).
Motorstrom % 01.08 Motorstrom in % d. Mot.-Nennstroms (Seite 153). 2
Motordrehmoment % | 07.10 Motordrehmoment (Seite 153). 3
Ausgangsleistung 01.15 Ausg.leist. in % der Mot.-Nennleist. (Seite 154). 4
in % der Motor-
Nennleistung
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Ausgangsleistung | 01.16 Ausgangsleist. in % der FU-Nennleist. (Seite 154). 5
in % der Frequen-
zumrichter-Nennlei-
stung
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).

37.03  ULC Uberlast- Auswahl der Aktion, wenn das Signal fiir eine einstellbare Deaktiviert
Reaktion Zeit (iber der Uberlastkurve bleibt.

Deaktiviert Es wird keine Warn- oder Stérmeldung ausgegeben. 0

Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A8C1 1
ULC-Uberlast—Warpung, wenn das Signal fir eine mit Para-
meter 37.41 ULC Uberlast Timer eingestellte Zeit dauernd
Uber der Uberlastkurve liegt.

Stérung Der Frequenzumrichter generiert eine Stérmeldung 8002 2
ULC-Uberlast-St6érung, wenn das Signal fiir eine mit Parame-
ter 37.41 ULC Uberlast Timer eingestellte Zeit dauernd Uber
der Uberlastkurve liegt.

Warnung/Stérung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A8C1 3
ULC-Uberlast-Warnung, wenn das Signal fir die Hélfte der
mit Parameter 37.41 ULC Uberlast Timer eingestellten Zeit
tiber der Uberlastkurve liegt.

Der Frequenzumrichter generiert eine Stdrmeldung 8002
ULC-Uberlast-Stérung, wenn das Signal fiir eine mit Parame-
ter 37.41 ULC Uberlast Timer eingestellte Zeit dauernd iber
der Uberlastkurve liegt.

37.04  ULC Unterlast- Auswahl der Aktion, wenn das Signal fiir eine einstellbare Deaktiviert
Reaktion Zeit unter der Unterlastkurve bleibt.

Deaktiviert Es wird keine Warn- oder Stérmeldung ausgegeben. 0

Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A8C4 1
ULC-Unterlast-Warnung, wenn das Signal fur eine mit Para-
meter 37.42 ULC Unterlast Timer eingestellte Zeit dauernd
unter der Unterlastkurve liegt.

Stérung Der Frequenzumrichter generiert eine Stérmeldung 8001 2
ULC-Unterlast-Stérung, wenn das Signal fur eine mit Para-
meter 37.42 ULC Unterlast Timer eingestellte Zeit dauernd
unter der Unterlastkurve liegt.

Warnung/Stérung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A8C4 3

ULC-Unterlast-Warnung, wenn das Signal fur die Halfte der
mit Parameter 37.42 ULC Unterlast Timer eingestellten Zeit
unter der Unterlastkurve liegt.

Der Frequenzumrichter generiert eine Stérmeldung 8001
ULC-Unterlast-Stérung, wenn das Signal fir eine mit Para-
meter 37.42 ULC Unterlast Timer eingestellte Zeit dauernd
unter der Unterlastkurve liegt.
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37.11  ULC Drehz.-Tabelle | Einstellung des ersten von fiinf Drehzahlpunkten auf der X-Achse | 150,00 U/min
Punkt 1 der Benutzerlastkurve.
Die Werte der Parameter missen folgende Bedingungen
erfillen: -30000.0 U/min <37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1
< 37.12 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 2 < 37.13 ULC Drehz.-
Tabelle Punkt 3 < 37.14 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 4 < 37.15
ULC Drehz.-Tabelle Punkt 5 < 30000.0 U/min.
Drehzahlpunkte werden benutzt, wenn Parameter 99.04
Motor-Regelmodus auf Vektor gesetzt ist oder wenn 99.04
Motor-Regelmodus auf Skalar gesetzt ist und die Sollwert-
Einheit U/min ist.
-30000,0... Drehzahl 1=1U/min
30000,0 U/min
37.12  ULC Drehz.-Tabelle | Einstellung des zweiten Drehzahlpunkts. 750,0 U/min
Punkt 2 Siehe Parameter 37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1.
-30000,0... Drehzahl 1=1U/min
30000,0 U/min
37.13  ULC Drehz.-Tabelle | Einstellung des dritten Drehzahlpunkts. 1290,0 U/min
Punkt 3 Siehe Parameter 37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1.
-30000,0... Drehzahl 1=1U/min
30000,0 U/min
37.14  ULC Drehz.-Tabelle | Einstellung des vierten Drehzahlpunkts. 1500,0 U/min
Punkt 4 Siehe Parameter 37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1.
-30000,0... Drehzahl 1=1U/min
30000,0 U/min
37.15  ULC Drehz.-Tabelle | Einstellung des fiinften Drehzahlpunkts. 1800,0 U/min
Punkt 5 Siehe Parameter 37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1.
-30000,0... Drehzahl 1=1U/min
30000,0 U/min
37.16  ULC Freq.-Tabelle | Einstellung des ersten von fiinf Frequenzpunkten auf der X-Achse | 5,0 Hz
Punkt 1 der Benutzerlastkurve.
Die Werte der Parameter missen folgende Bedingungen
erflllen: -500,0 Hz < 37.16 ULC Freq.-Tabelle Punkt 1 <
37.17 ULC Freq.-Tabelle Punkt 2 < 37.18 ULC Freq.-Tabelle
Punkt 3 < 37.19 ULC Freq.-Tabelle Punkt 4 < 37.20 ULC
Freq.-Tabelle Punkt 5.< 500,0 Hz.
Frequenzpunkte werden benutzt, wenn Parameter 99.04
Motor-Regelmodus auf Skalar eingestellt und die Sollwert-
Einheit Hz ist.
-500,0...500,0 Hz Frequenz 1=1Hz
37.17  ULC Freq.-Tabelle | Einstellung des zweiten Frequenzpunkts. 25,0 Hz
Punkt 2 Siehe Parameter 37.16 ULC Freq.-Tabelle Punkt 1.
-500,0...500,0 Hz Frequenz 1=1Hz
37.18  ULC Freq.-Tabelle | Einstellung des dritten Frequenzpunkts 43,0 Hz
Punkt 3 Siehe Parameter 37.16 ULC Freq.-Tabelle Punkt 1.
-500,0...500,0 Hz Frequenz 1=1Hz
37.19  ULC Freq.-Tabelle | Einstellung des vierten Frequenzpunkts. 50,0 Hz
Punkt 4 Siehe Parameter 37.16 ULC Freq.-Tabelle Punkt 1.
-500,0...500,0 Hz Frequenz 1=1Hz
37.20 ULC Freq.-Tabelle | Einstellung des flinften Frequenzpunkts. 60,0 Hz
Punkt 5 Siehe Parameter 37.16 ULC Freq.-Tabelle Punkt 1.
-500,0...500,0 Hz Frequenz 1=1Hz
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37.21  ULC Unterlast Einstellung des ersten von fiinf Punkten auf der Y-Achse, der | 10,0%
Punkt 1 zusammen mit dem entsprechenden Punkt auf der X-Achse
(37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1...37.15 ULC Drehz.-
Tabelle Punkt 5 oder 37.15 ULC Drehz.-Tabelle Punkt
5...37.20 ULC Freq.-Tabelle Punkt 5) die Unterlastkurve bildet.
Die folgende Bedingungen missen erfiillt sein:
+ 37.21 ULC Unterlast Punkt 1 <= 37.31 ULC Uberlast Punkt 1
+ 37.22 ULC Unterlast Punkt 2 <= 37.32 ULC Uberlast Punkt 2
+ 37.23 ULC Unterlast Punkt 3 <= 37.33 ULC Uberlast Punkt 3
+ 37.24 ULC Unterlast Punkt 4 <= 37.34 ULC Uberlast Punkt 4
+ 37.25 ULC Unterlast Punkt 5 <= 37.35 ULC Uberlast Punkt 5
-1600,0...1600,0% | Unterlastpunkt. 1=1%
37.22  ULC Unterlast Einstellung des zweiten Unterlastpunkts. 15,0%
Punkt 2 Siehe Parameter 37.21 ULC Unterlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Unterlastpunkt. 1=1%
37.23  ULC Unterlast Einstellung des dritten Unterlastpunkts. 25,0%
Punkt 3 Siehe Parameter 37.21. ULC Unterlast Punkt 1
-1600,0...1600,0% | Unterlastpunkt. 1=1%
37.24  ULC Unterlast Einstellung des vierten Unterlastpunkts. 30,0%
Punkt 4 Siehe Parameter 37.21. ULC Unterlast Punkt 1
-1600,0...1600,0% | Unterlastpunkt. 1=1%
37.25 ULC Unterlast Einstellung de flinften Unterlastpunkts. 30,0%
Punkt 5 Siehe Parameter 37.21. ULC Unterlast Punkt 1
-1600,0...1600,0% | Unterlastpunkt. 1=1%
37.31  ULC Uberlast Punkt | Einstellung des ersten von fiinf Punkten auf der Y-Achse, der | 300,0%
1 zusammen mit den entsprechenden Punkten auf der X-Achse
(37.11 ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1...37.15 ULC Drehz.-
Tabelle Punkt 5 oder 37.15 ULC Drehz.-Tabelle Punkt
5...37.20 ULC Freq.-Tabelle Punkt 5) die Uberlastkurve bildet.
An jedem der funf Punkte muss der Wert der Unterlastkurven-
punkte gleich oder kleiner als der Wert der Uberlastkurven-
punkte sein. Siehe Parameter 37.21 ULC Unterlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Uberlastpunkt. 1=1%
37.32  ULC Uberlast Punkt | Einstellung des zweiten Uberlastpunkts. 300,0%
2 Siehe Parameter 37.31 ULC Uberlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Uberlastpunkt. 1=1%
37.33  ULC Uberlast Punkt | Einstellung des dritten Uberlastpunkts. 300,0%
3 Siehe Parameter 37.31 ULC Uberlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Uberlastpunkt. 1=1%
37.34  ULC Uberlast Punkt | Einstellung des vierten Uberlastpunkts. 300,0%
4 Siehe Parameter 37.31 ULC Uberlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Uberlastpunkt. 1=1%
37.35  ULC Uberlast Punkt | Einstellung des fiinften Uberlastpunkts. 300,0%
5 Siehe Parameter 37.31 ULC Uberlast Punkt 1.
-1600,0...1600,0% | Uberlastpunkt. 1=1%
37.41  ULC Uberlast Timer | Einstellung der Zeitdauer, die das iiberwachte Signal dauernd | 20,0 s

tiber der Uberlastkurve bleiben muss.

0,0...10000,0 s

Zeit

1=1s
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37.42  ULC Unterlast Einstellung der Zeitdauer, die das liberwachte Signal dauernd | 20,0 s
Timer unter der Unterlastkurve bleiben muss.
0,0...10000,0 s Zeit 1=1s
40 Prozessregler Satz 1 | Parameterwerte fiir die Prozessregelung (PID).
Der Frequenzumrichterausgang kann durch die Prozessrege-
lung (PID) geregelt werden. Bei aktivierter Prozessregelung
regelt der Frequenzumrichter den Sollwert auf Basis des Ist-
werts (Prozessrickfiihrung).
Fir die Prozessregelung kdnnen zwei verschiedene Parame-
tersatze eingestellt werden. Es kann immer nur ein Parame-
tersatz benutzt werden. Der erste Satz wird mit den
Parametern 40.07...40.50, der zweite Satz mit den Parame-
tern in Gruppe 41 Prozessregler Satz 2 eingestellt. Die Binar-
quelle, mit der eingestellt wird, welcher Parametersatz
benutzt wird, wird mit Parameter 40.57 Auswahl
P.regl.Satz1/Satz2 ausgewahlt.
Siehe die Sollwert-Ketten-Diagramme auf den Seiten 445
und 446.
Zum Einstellen der kundenspezifischen Einheit des Pro-
zessreglers (PID) wahlen Sie Menii - Grundeinstellungen -
Prozessregler - Einheit auf dem Bedienpanel.
40.01  Proz.reg.ausg. Ist- | Zeigt den Ausgang des Prozessreglers an. Siehe das Soll- -
wert wert-Ketten-Diagramm auf Seite 446.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-200000,00... Prozessregler-Ausgang. 1=1PID-
200000,00 PID- Kunden-ein-
Kundeneinheiten heit
40.02  Proz.reg Istwert Anzeige des Prozess-Istwerts nach Auswahl der Quelle, -
mathematischer Funktion (Parameter 40.70 Satz 1 Berechn.
Proz.-Istw.) und Filterung. Siehe das Sollwert-Ketten-Dia-
gramm auf Seite 445.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-200000,00... Prozess-Istwert (Riickfiihrsignal) 1=1PID
200000,00 PID- Kunden-ein-
Kundeneinheiten heit
40.03  Proz.reg Sollwert Anzeige des Prozess-Sollwerts nach Auswahl der Quelle, -
mathematischer Funktion (Parameter 40.18 Satz 1 Berechn.
Proz.-Setzwert), Begrenzung und Rampe. Siehe das Soll-
wert-Ketten-Diagramm auf Seite 446.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-200000,00... Sollwert fiir die Prozessregelung. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden-Ein-
Kundeneinheiten heit
40.04  Proz.reg. Regel- Anzeige der Prozess-Regelabweichung. StandardmaRig ist | -
abw. dieser Wert die Differenz Sollwert - Istwert, jedoch kann die
Regelabweichung mit Parameter 40.31 Satz 1 Invertier.
Regelabw. invertiert werden. Siehe das Sollwert-Ketten-Dia-
gramm auf Seite 446.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-200000,00... Prozess-Regelabweichung. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden-Ein-
Kundeneinheiten heit
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40.06  Proz.reg. Status- Anzeige der Statusinformation der Prozessregelung. -
wort Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Wert
0 Proz.reg. aktiv 1 = Prozessregelung ist aktiv.
1 Sollw. eingefroren |1 = Prozess-Sollwert ist eingefroren.
2 Ausg. eingefroren |1 = Prozessreglerausgang ist eingefroren.
3 Proz.reg. 1 = Schlafmodus ist aktiv.
Schlafmodus
4 Schlaf- 1 = Schlaf-Verlangerung aktiv.
Verlangerung
5 Reserviert
6 Verfolgungs- 1 = Verfolgungs-Funktion aktiv.
Modus
7 Ausg. Grenzw.ob. |1 = Prozessreglerausgang wird durch Par. 40.37 begrenzt.
8 Ausg. Grenzw.unt. |1 = Prozessreglerausgang wird durch Par. 40.36 begrenzt.
9 Reserviert
10 Proz.reg.-Satz 0 = Parametersatz 1 wird benutzt. 1 = Parametersatz 2 wird benutzt.
1" Reserviert
12 Interner Sollwert ist |1 = Interner Sollwert ist aktiv (siehe Par. 40.76...40.16)
aktiv.
13...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Statuswort der Prozessregelung. 1=
40.07  Proz.reg. PID Aktiviert/deaktiviert die Prozessregelung. Aus
Betriebsart Hinweis: Die Prozessregelung ist nur bei externer Steuerung
verfugbar; siehe Abschnitt Lokale Steuerung und externe
Steuerung (Seite 97).
Aus Prozessregelung (PID) deaktiviert 0
Ein Prozessregelung (PID) aktiviert 1
Ein wenn Antr. 1auft | Prozessregelung ist aktiv, wenn der Antrieb lauft. 2
40.08  Satz 1 Proz.-Istw.1 | Auswahl der ersten Quelle des Prozess-Istwerts. Siehe das | Al2 Prozent
Quelle Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 445.
Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
Freq.Eing skaliert 11.39 Freq.Eing 1 skaliert (siehe Seite 170). 3
Al1 Prozent 12.101 Al1 Prozentwert (siehe Seite 176) 8
Al2 Prozent 12.102 AI2 Prozentwert (siehe Seite 176) 9
Ruckfihrung 40.91 Riickfiihrung Datenspeicher (siehe Seite 282), 10
Datenspeicher
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
40.09  Satz 1 Proz.-Istw.2 | Auswahl der zweiten Quelle des Prozess-Istwerts. Die zweite | Nicht ausge-
Quelle Quelle wird nur benutzt, wenn die Sollwertfunktion zwei Ein- | wéhit

gange erfordert.
AuswahIimdglichkeiten siehe Parameter 40.08 Satz 1 Proz.-
Istw.1 Quelle.
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40.10  Satz 1 Berechn. Definition, wie das Prozess-Riickfiihrsignal aus den zwei Quelt
Proz.-Istw. Quellen berechnet wird, die mit den Parametern 40.08 Satz 1

Proz.-Istw.1 Quelle und 40.09 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle aus-
gewahlt wurden.
Quel1 Quelle 1. 0
Quelle1+Quelle2 Summe von Quelle 1 und Quelle 2. 1
Quelle1-Quelle2 Quelle 2 subtrahiert von Quelle 1. 2
Quelle1*Quelle2 Quelle 1 multipliziert mit Quelle 2. 3
Quelle1/Quelle2 Quelle 1 dividiert durch Quelle 2. 4
MIN(Quel1,Quel2) | Der kleinere Wert der zwei Quellen. 5
MAX(Quel1,Quel2) | Der groRere Wert der zwei Quellen. 6
AVE(Quel1,Quel2) | Der Durchschnittswert der zwei Quellen. 7
Qwurzel(Quell1) Quadratwurzel von Quelle 1. 8
Qwurzel(Quel1- Quadratwurzel von (Quelle 1 — Quelle 2). 9
Quel2)
Qwurzel(Quel1+Quel2) | Quadratwurzel von (Quelle 1 + Quelle 2). 10
Qwurzel(Quel1)+Qwur- | Quadratwurzel von Quelle 1 + Quadratwurzel von Quelle 2. 1"
zel(Quel2)
40.11 Satz 1 Proz.-Istw. Einstellung der Filterzeitkonstante fiir den Prozess-Istwert. 0,000 s
Filterzeit
0,000...30,000 s Filterzeit der Riickflhrung / des Istwerts. 1=1s
40.14  Satz 1 Sollw-Skal. | Verwendung in Verbindung mit Parameter 40.15 Satz 1 100,00
Basis Sollw.Skal. Ausg..
Ausgang der Prozessregelung = Ausgangs-Basis, wenn
Abweichung = Sollwert-Basis und Verstarkung = 1.
-200000,00... Satz 1 Sollw-Skal. Basis 1=1
200000,00
40.15  Satz 1 Sollw.Skal. | Verwendung in Verbindung mit Parameter 40.714 Satz 1 1500,00
Ausg. Sollw-Skal. Basis.
Ausgang der Prozessregelung = Ausgangs-Basis, wenn
Abweichung = Sollwert-Basis und Verstarkung = 1.
-200000,00... Satz 1 Sollw.Skal. Ausg.
200000,00
40.16  Satz 1 Proz.-Setz- | Auswahl der ersten Quelle des Prozess-Sollwerts. Siehe das | Al1 Prozent
wert 1 Quelle Sollwert-Ketten-Diagramm auf Seite 445.
Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0
Interner Sollwert Interner Sollwert. Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Setzwert | 2
Auswahl 1.
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 3
Al2 skaliert 12.22 A2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 4
Motorpotentiometer | 22.80 Motorpotentiom. akt.Sollw. (Ausgang des Motorpoten- | 8
tiometers).
Freq.Eing skaliert 11.39 Freq.Eing 1 skaliert (siehe Seite 170). 10
Al1 Prozent 12.101 Al1 Prozentwert (siehe Seite 176) 11
Al2 Prozent 12.102 Al2 Prozentwert (siehe Seite 176) 12
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Bedienpanel Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 13
(Sollw. gespeichert) | Seite 1756) wird vom Steuerungssystem fiir den Steuerplatz

gespeichert und bei Wiederkehr als Sollwert benutzt.
Sollwert
A | ® Ext1 Sollwert
X- X- =% - ﬂ(—x—x- X Ext2 Sollwert
=— Aktiver Sollwert
—o—o—¢-0-- + Inaktiver Sollwert
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Bedienpanel Der Panel-Sollwert (03.01 Bedienpanel-Sollwert, siehe 14
(Sollw. kopiert) Seite 7156 fir den vorhergehenden Steuerplatz wird als Soll-
wert benutzt, wenn der Steuerplatz wechselt und die Soll-
werte der Steuerplatze vom gleichen Typ sind (z.B.
Frequenz/Drehzahl/Drehmoment/PID); anderenfalls wird das
Istwertsignal als neuer Sollwert benutzt.
Sollwert
| @ Ext1 Sollwert
% Ext2 Sollwert
- — Aktiver Sollwert
‘e . 9. + Inaktiver Sollwert
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 15
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 16
IFB Sollw. 1 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 (siehe Seite 157). 19
IFB Sollw. 2 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 (siehe Seite 157). 20
Setzpunkt Daten- 40.92 Setzpunkt Datenspeicher (siehe Seite 282). 24
speicher
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf Seite -
150).

40.17  Satz 1 Proz.-Setz- | Auswahl der zweiten Quelle des Prozess-Sollwerts. Die Nicht ausge-

wert 2 Quelle zweite Quelle wird nur benutzt, wenn die Sollwertfunktion waéhlt
zwei Eingange erfordert.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 40.716 Satz 1 Proz.-
Setzwert 1 Quelle.

40.18  Satz 1 Berechn. Auswahl einer mathematischen Funktion der Sollwert-Quel- | Quel1

Proz.-Setzwert len, die mit den Parametern 40.716 Satz 1 Proz.-Setzwert 1
Quelle und 40.17 Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle ausgewahlt
wurden.

Quelt Quelle 1. 0

Quelle1+Quelle2 Summe von Quelle 1 und Quelle 2. 1

Quelle1-Quelle2 Quelle 2 subtrahiert von Quelle 1. 2

Quelle1*Quelle2 Quelle 1 multipliziert mit Quelle 2. 3

Quelle1/Quelle2 Quelle 1 dividiert durch Quelle 2. 4

MIN(Quel1,Quel2) | Der kleinere Wert der zwei Quellen. 5

MAX(Quel1,Quel2) | Der groRere Wert der zwei Quellen. 6

AVE(Quel1,Quel2) | Der Durchschnittswert der zwei Quellen. 7

Qwurzel(Quell1) Quadratwurzel von Quelle 1. 8

Qwurzel(Quel1- Quadratwurzel von (Quelle 1 — Quelle 2). 9

Quel2)

Qwurzel(Quel1+Quel2) | Quadratwurzel von (Quelle 1 + Quelle 2). 10
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Qwurzel(Quel1)+Qwur- | Quadratwurzel von Quelle 1 + Quadratwurzel von Quelle 2. 11
zel(Quel2)

40.19  Satz 1 Int. Setzwert | Auswahl, zusammen mit 40.20 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl | Nicht ausge-
Auswahl 1 2, des internen Sollwerts aus den Voreinstellungen gemafn wéhlt

den Parametern 40.21...40.23.
Hinweis: Parameter 40.16 Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle
and 40.17 Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle missen auf Inter-
ner Sollwert gesetzt sein.
Quelle gemaR | Quelle gemaB | Aktivierte Sollwert-
Par. 40.19 Par. 40.20 Voreinstellung
0 0 Sollwertquelle
1 0 1 (Par. 40.21)
0 1 2 (Par. 40.22)
1 1 3 (Par. 40.23)
Nicht ausgewahit 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

40.20  Satz 1 Int. Setzwert | Auswahl, zusammen mit 40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl | Nicht ausge-

Auswahl 2 1, des benutzten internen Sollwerts aus den drei internen wahlt

Sollwerten gemaR den Parametern 40.21...40.23. Siehe

Tabelle bei Parameter 40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1.
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
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Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).
40.21  Satz 1 Interner Interner Prozess-Sollwert 1. Siehe Parameter 40.19 Satz 1 0,00 PID-
Setzwert 1 Int. Setzwert Auswahl 1 (Seite 274). Kunden-Ein-
heiten
-200000,00... Interner Prozess-Sollwert 1. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden Ein-
Kunden-Einheiten heit
40.22  Satz 1 Interner Interner Prozess-Sollwert 2. Siehe Parameter 40.19 Satz 1 0,00 PID-
Setzwert 2 Int. Setzwert Auswahl 1 (Seite 274). Kunden-Ein-
heiten
-200000,00... Interner Prozess-Sollwert 2. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden Ein-
Kunden-Einheiten heit
40.23  Satz 1 Interner Interner Prozess-Sollwert 3. Siehe Parameter 40.19 Satz 1 0,00 PID-
Setzwert 3 Int. Setzwert Auswahl 1 (Seite 274). Kunden-Ein-
heiten
-200000,00... Interner Prozess-Sollwert 3. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden Ein-
Kunden-Einheiten heit
40.24  Satz 1 Interner Soll- | Interner Prozess-Sollwert 0. Siehe Parameter 40.719 Satz 1 0,00 PID-
wert 0 Int. Setzwert Auswahl 1 (Seite 274). Kunden-Ein-
heiten
-200000,00... Interner Prozess-Sollwert 0. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden Ein-
Kunden-Einheiten heit

40.26 ~ Satz 1 Proz.-Setz- | Definiert einen unteren Grenzwert fiir den Prozessregler-Soll- | 0,00
wert Min wert.

-200000,00... Unterer Grenzwert fiir den Prozessregler-Sollwert. 1=1
200000,00 PID-
Kunden-Einheiten

40.27  Satz 1 Proz.-Setz- | Definiert einen oberen Grenzwert fiir den Prozessregler-Soll- | 200000,00
wert Max wert.

-200000,00... Oberer Grenzwert fir den Prozessregler-Sollwert. 1=1
200000,00 PID-
Kunden-Einheiten

40.28  Satz 1 P-Setzwert | Einstellung der kiirzesten Zeit fiir das Ansteigen des Soll- 00s
Ramp.zeit auf werts von 0% auf 100%.
0,0...1800,0 s Sollwert-Rampen-Anstiegszeit. 1=

40.29  Satz 1 P-Setzwert | Einstellung der kirzesten Zeit fir das Vermindern des Soll- 00s
Ramp.zeit ab werts von 100% auf 0%.
0,0...1800,0 s Sollwert-Rampen-Verminderungszeit. 1=1
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40.30 Satz 1 Freigabe Friert den Prozess-Sollwert ein oder definiert eine Quelle, die | Nicht ausge-
Sollwert einfrieren | den Sollwert des Prozessreglers (PID) einfriert. Diese Funk- | wéhit
tion kann benutzt werden, wenn der Sollwert von einem lIst-
wert (Prozessriickflihrwert) abhangig und an einen
Analogeingang angeschlossen ist, und der Geber ohne Stop-
pen des Prozesses gewartet werden muss.
1 = Prozessregler-Sollwert ist eingefroren.
Siehe auch Parameter 40.38 S. 1 Freig.Reg.ausg.einfrier..
Nicht ausgewahlt Prozessregler-Sollwert ist nicht eingefroren. 0
Ausgewahlt Prozessregler-Sollwert ist eingefroren. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
40.31  Satz 1 Invertier. Invertiert den Eingang des Prozessreglers. Nicht inver-
Regelabw. 0 = Abweichung nicht invertiert (Abweichung = Sollwert - tiert
Ruckfiihrung) (Sollw. - Istw.
1 = Invertierte Regelabweichung (Ruickfliihrung - Sollwert) )
Siehe auch Abschnitt Schlaf- und Erh6hungsfunktion fiir den
Prozessregler (Seite 112).
Nicht invertiert 0. 0
(Sollw. - Istw.)
Invertiert (Istw. - Sollw.) | 1. 1
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -
Seite 150).
40.32  Satz 1 P-Verstér- Einstellung der Proportional-Verstarkung fiir den Prozessreg- | 1,00
kung ler. Siehe Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit.
0,01...100,00 Verstarkung flir den Prozessregler. 100 =1
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40.33  Satz 1 Integrations- | Einstellung der Integrationszeit fir den Prozessregler. Diese | 60,0 s
zeit Zeit muss auf die gleiche GroRenordnung wie die Reaktions-

zeit des zu regelnden Prozesses eingestellt werden, sonst
kommt es zu einer Instabilitat.

Stérung/Reglerausgang

| = Reglereingang (Regeldifferenz)
O = Reglerausgang

G = Reglerverstarkung

Ti = Integrationszeit

Zeit

Hinweis: Bei Einstellung dieses Werts auf 0 wird der ,|*-
Anteil deaktiviert und der PID- wird ein PD-Regler.

0,0...9999,0 s Integrationszeit. 1=1s
40.34  Satz 1 Differenzier- | Einstellung der Differenzierzeit der PID-Prozessregelung. Der | 0,000 s
zeit D-Anteil am Reglerausgang wird nach der folgenden Formel

auf Basis der beiden aufeinander folgenden Abweichungs-
werte (Ex_1 und Eg) berechnet:

Proz D-Zeit x (Ek - Ek.1)/Ts, dabei sind

Ts = 2 ms Abfrageintervall

E = Regelabweichung = Prozess-Sollwert - Prozess-Istwert.

0,000...10,000 s Differenzierzeit 1000=1s
40.35  Satz 1 Differenzier- | Definiert die Zeitkonstante eines 1-poligen Filters zur Glat- 0,0s
Filterzeit tung des D-Anteils des Prozessreglers
%
? Ungefiltertes Signal
100
63 | = Gefiltertes Signal
\W_/ t
T
0=1x(1-etM)

| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t=Zeit

T = Filterzeitkonstante

0,0...10,0 s Filterzeitkonstante. 10=1s
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40.36  Satz 1 Proz.reg. Einstellung des unteren Grenzwerts fir den Prozessregler- 0,0
Ausg. min Ausgang. Durch Verwendung der unteren und oberen
Grenzwerte kann der Betriebsbereich begrenzt werden.
-200000,00... Unterer Grenzwert fiir den Prozessregler-Ausgang. 1=1
200000,00
40.37  Satz 1 Proz.reg. Einstellung des oberen Grenzwerts fiir den Prozessregler- 100.0
Ausg. max Ausgang. Siehe Parameter 40.36 Satz 1 Proz.reg. Ausg. min.
-200000,00... Oberer Grenzwert fur den Prozessregler-Ausgang. 1=1
200000,00
40.38 S. 1 Einfrieren (oder Festlegen einer Quelle fir das Einfrieren) des | Nicht ausge-
Freig.Reg.ausg.ein- | Prozessregler-Ausgangs und den Ausgang auf dem Wert hal- | wéhit
frier. ten, der vor dem Einfrieren aktiv war. Diese Funktion kann
z. B. benutzt werden, wenn ein Sensor, der Prozess-Istwerte
liefert, gewartet werden muss, ohne dass der Prozess
gestoppt wird.
1 = Prozessreglerausgang ist eingefroren
Siehe auch Parameter 40.30 Satz 1 Freigabe Sollwert
einfrieren.
Nicht ausgewahlt Prozessreglerausgang ist nicht eingefroren. 0
Ausgewahlt Prozessreglerausgang ist eingefroren. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
40.39  Satz 1 Totband- Einstellung eines Totbandes um den Sollwert herum. Immer | 0,0
Bereich wenn der Prozess- Istwert in den Totbandbereich geht, startet
ein Verzégerungs-Zeitglied. Wenn der Istwert langer als die
Verzdgerungszeit im Totband-Bereich bleibt (40.40 Satz 1
Totband-Verzégerung), wird der Prozessregler-Ausgang ein-
gefroren. Der Normalbetrieb wird fortgesetzt, sobald der
Benutzer: den Totband-Bereich verlasst.
0,0...200000,0 Totband-Bereich. 1=1
40.40  Satz 1 Totband-Ver- | Totband-Verzégerung. Siehe Parameter 40.39 Satz 1 Tot- 0,0
zdgerung band-Bereich.
0,0...3600,0 s Verzdgerungszeit fur den Totband-Bereich. 1=1s
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40.43  Satz 1 Schlafpegel | Definiert den Start-Grenzwert fir die Schlaf-Funktion. Wenn | 0,0
der Wert 0,0 ist, ist Satz 1 der Schlaffunktion nicht aktiviert.
Die Schlaffunktion vergleicht den PID-Ausgang (Parameter
40.01 Proz.reg.ausg. Istwert) mit dem Wert dieses Parame-
ters. Wenn PID-Ausgang langer unter diesem Wert bleibt als
die Schlafverzégerung gemaR 40.44 Satz 1 Schlaf-Verzége-
rung, geht der Antrieb in den Schlafmodus und stoppt den
Motor.
0,0...200000,0 Schlaf-Startschwelle. 1=
40.44  Satz 1 Schlaf-Ver- Definieren einer Verzégerung, bevor die Schlaffunktion tat- 60,0 s
zbgerung sachlich aktiviert wird, um ein zu frilhes Schlafen zu verhin-
dern.
Der Verzégerungszeitzahler startet, wenn der Schlafmodus
mit Parameter 40.43 Satz 1 Schlafpegel aktiviert wird, und
wird zuriickgesetzt, wenn der Schlafmodus deaktiviert wird.
0,0...3600,0 s Schlafmodus-Startverzégerungszeit. 1=1s
40.45  Satz 1 Schlaf-Ver- | Definiert eine Verlangerungszeit fir die Schlaf-Verlange- 00s
lénger.zeit rungserhéhung Siehe Parameter 40.46 Satz 1 Schlaf-Sollw.-
Erhoh.
0,0...3600,0 s Zeit der Schlaf-Verlangerung. 1=1s
40.46  Satz 1 Schlaf- Wenn der Antrieb in den Schlafmodus geht, wird der Pro- 0,0 PID Kun-
Sollw.-Erhéh. zess-Sollwert um diesen Wert fir die mit Parameter 40.45 den Einhei-
Satz 1 Schlaf-Verldnger.zeit eingestellte Zeit erhoht. ten
Falls aktiviert, wird die Schlaf-Verlangerung/Sollwert-Erho-
hung beendet, wenn der Antrieb aufwacht.
0,0...200000,0 PID- | Schlaf-Sollwerterhéhung 1=1PID
Kunden-Einheiten Kunden Ein-
heit
40.47  Satz 1 Aufwach- Einstellung der Aufwach-Schwelle als Abweichung zwischen | 0,00 PID
Abweichung Prozess-Sollwert und -Istwert. Kunden Ein-
Wenn die Abweichung gréRer ist, als der Wert dieses Para- | heiten
meters, und fir die Dauer der Aufwach-Verzégerung
(40.48 Satz 1 Aufwach-Verzégerung) groRRer bleibt, wacht der
Antrieb auf.
Siehe auch Parameter 40.31 Satz 1 Invertier. Regelabw..
-200000,00... Aufwach-Schwelle (als Abweichung zwischen Prozess-Soll- |1 =1 PID
200000,00 PID- wert und -Istwert). Kunden Ein-
Kunden-Einheiten heit
40.48  Satz 1 Aufwach- Einstellung der Aufwach-Verzégerung der Schiaffunktion, um | 0,50 s
Verzégerung unnoétiges Aufwachen zu verhindern. Siehe Parameter 40.47
Satz 1 Aufwach-Abweichung.
Die Verzdgerungszeit beginnt, wenn die Abweichung groRer
ist, als die Aufwach-Schwelle (40.47 Satz 1 Aufwach-Abwei-
chung), und wird zurilickgesetzt, wenn die Abweichung unter
die Aufwach-Schwelle fallt.
0,00...60,00 s Aufwach-Verzdgerung. 1=1s
40.49  Satz 1 Verfolgungs- | Aktiviert den Verfolgungs-Modus (oder wahlt eine Quelle, die | Not selected

Modus

den Verfolgungs-Modus aktiviert. Im Verfolgungs-Modus wird
der mit Parameter 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle ausge-
wabhlte Wert Ersatz des Prozessregler-Ausgangs. Siehe auch
Abschnitt Verfolgungs-Modus (Seite 113).

1 = Verfolgungs-Modus aktiviert

Not selected

0.

Ausgewahit

1.
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DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen auf -

Seite 150).

40.50  Satz 1 Verfolg.- Auswahl der Quelle des Werts fiir den Verfolgungs-Modus. Nicht ausge-
Sollw. Quelle Siehe Parameter 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus. waéhlt
Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0
Al1 skaliert 12.12 Al1 skalierter Istwert (siehe Seite 173). 1
Al2 skaliert 12.22 Al2 skalierter Istwert (siehe Seite 175). 2
Feldbus A Sollw.1 03.05 Feldbus A Sollwert 1 (siehe Seite 156). 3
Feldbus A Sollw.2 | 03.06 Feldbus A Sollwert 2 (siehe Seite 156). 4
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).
40.57  Auswahl Auswahl der Quelle, mit der eingestellt wird, ob Prozess-PID- | PID Satz 1
Pregl.Satz1/Satz2 | Parametersatz 1 (Parameter 40.07...40.50) oder
Parametersatz 2 (Gruppe 41 Prozessregler Satz 2) benutzt
werden soll.
PID Satz 1 0. Prozess-PID-Parametersatz 1 wird verwendet. 0
PID Satz 2 1. Prozess-PID-Parametersatz 2 wird verwendet. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 21
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 22
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 23
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
40.58  Satz 1 Anstiegsver- | Verhinderung der Erhéhung des PID-Integrationswerts fir Nein

hinderung

PID-Satz 1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Def/IFbEq16
Nein Verhinderung der Erhéhung nicht aktiviert. 0
Begrenzt Der PID-Integrationswert wird nicht erhoht, wenn der Maxi- 1
malwert des Prozessreglerausgangs erreicht ist. Dieser Para-
meter gilt fir PID-Satz 1.

Ext. PID Min Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht erhdht, wenn der | 2

Grenze ext. PID-Ausgang seinen Mindestwert erreicht hat. Bei dieser
Konfiguration wird ein externer PID-Wert als Quelle fiir den
Prozess-PID benutzt. Dieser Parameter gilt fur PID-Satz 1.

Ext. PID Max Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht erhéht, wenn der | 3

Grenze ext. PID-Ausgang seinen Maximalwert erreicht hat. Bei dieser
Konfiguration wird ein externer PID-Wert als Quelle fiir den
Prozess-PID benutzt. Dieser Parameter gilt fir PID-Satz 1.

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

40.59  Satz 1 Absenkver- | Verhinderung der Verminderung des PID-Integrationswerts No
hinderung fir PID-Satz 1
No Verhinderung der Verminderung nicht aktiviert. 0
Begrenzt Der PID-Integrationswert wird nicht erhoht, wenn der Mini- 1

malwert des Prozessreglerausgangs erreicht ist. Dieser Para-
meter gilt fur PID-Satz 1.
Ext. PID Min Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht vermindert, 2
Grenze wenn der ext. PID-Ausgang seinen Mindestwert erreicht hat.
Bei dieser Konfiguration wird ein externer PID-Wert als
Quelle fiir den Prozess-PID benutzt. Dieser Parameter gilt fur
PID-Satz 1.
Ext. PID Max Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht vermindert, 3
Grenze wenn der ext. PID-Ausgang seinen Maximalwert erreicht hat.
Bei dieser Konfiguration wird ein externer PID-Wert als
Quelle fiir den Prozess-PID benutzt. Dieser Parameter gilt fur
PID-Satz 1.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

40.62  Aktueller interner Anzeige des Werts des internen Sollwerts. Siehe das Soll- 0,00

PID-Setzwert wert-Ketten-Diagramm auf Seite 446.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-200000,00... Prozess PID interner Sollwert. 1=1PID
200000,00 PID- Kunden Ein-
Kundeneinheiten heit

40.80  Satz 1 PID-Aus- Auswahl der Signalquelle fir den Minimalwert des PID-Aus- | Satz 1

gang Min.-Quelle gangs. Proz.reg.
Ausg. min
None Kein Grenzwert angewandt. 0
Satz 1 Proz.reg. 40.36 Satz 1 Proz.reg. Ausg. min. 1
Ausg. min
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

40.81  Satz 1 PID-Aus- Auswahl der Signalquelle fir den Maximalwert des PID-Aus- | Satz 1

gang Max.-Quelle gangs. Proz.reg.
Ausg. max

None Kein Grenzwert angewandt. 0

Satz 1 Proz.reg. 40.37 Satz 1 Proz.reg. Ausg. max. 1

Ausg. max
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Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
40.89  Satz 1 Sollwert- Einstellung des Mult8iplikators, mit dem das Ergebnis der von | 1,00
Multiplikator Parameter 40.18 Satz 1 Berechn. Proz.-Setzwert festgeleg-
ten Funktion multipliziert wird.
-200000,00... Satz 1 Sollwert-Multiplikator 1=1
200000,00
40.90  Satz 1 Ruckfiihr- Einstellung des Mult8iplikators, mit dem das Ergebnis der von | 1,00
wert-Multiplikator Parameter 40.10 Satz 1 Berechn. Proz.-Istw. festgelegten
Funktion multipliziert wird.
-200000,00... Satz 1 Ruckflihrwert-Multiplikator. 1=1
200000,00
40.91  Riickfiihrung Speicher-Parameter fiir einen empfangenen Prozess-Istwert, | -
Datenspeicher z.B. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
Der Wert kann als Modbus 1/0O Daten an den Frequenzum-
richter sendet werden. Setzen Sie den Zielauswahl-Parame-
ter dieser speziellen Daten (58.101...58.114) auf
Rickfiihrung Datenspeicher. In 40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1
Quelle (oder 40.09 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle), Auswahl Riic-
kfiihrung Datenspeicher.
-327,68...327,67 Speicher-Parameter fiir den Prozess-Istwert 100 =1
40.92  Setzpunkt Daten- Speicher-Parameter flir einen empfangenen Prozess-Set- -
speicher punktwert, z.B. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
Der Wert kann als Modbus 1/0O Daten an den Frequenzum-
richter sendet werden. Setzen Sie den Zielauswahl-Parame-
ter dieser speziellen Daten (58.101...58.114) auf Setzpunkt
Datenspeicher. In 40.16 Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle
(oder 40.17 Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle), Auswahl Setz-
punkt Datenspeicher.
-327,68...327,67 Speicher-Parameter fiir den Prozess-Setpunktwert. 100 =1
40.96  Prozessregler Aus- | Zeigt den Ausgang des Prozessreglers an. 0,00
gang % Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-100,00...100,00% | Prozessregler-Ausgang in %.
40.97  Prozessregler Ist- Anzeige des Prozess-Istwerts nach Auswahl von Quelle, 0,00
wert % mathematischer Funktion und Filterung.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-100,00...100,00% | Prozessregler- Istwert in %.
40.98  Prozess PID Soll- Anzeige des Prozess-Istwerts nach Auswahl von Quelle, 0,00
wert % mathematischer Funktion, Begrenzung und Rampe.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-100,00...100,00% | Prozessregler-Sollwert in %.
40.99  Prozess PID Abwei- | Anzeige der Prozess-Regelabweichung. 0,00
chung % Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-100,00...100,00% | Prozess-PID-Abweichung in %.
41 Prozessregler Satz 2 | Ein zweiter Satz von Parameterwerten fiir die Prozessregelung.
Die Auswahl zwischen diesem Satz und dem ersten Satz
(Parametergruppe 40 Prozessregler Satz 1) erfolgt mit Para-
meter 40.57 Auswahl Pregl.Satz1/Satz2.
Siehe auch die Parameter 40.017...40.06 und die Sollwert-
Ketten-Diagramme auf den Seiten 445 und 446.
41.08  Satz 2 Proz.-Istw.1 | Siehe Parameter 40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle. Al2 Prozent

Quelle
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41.09 Satz 2 Proz.-Istw.2 | Siehe Parameter 40.09 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle. Nicht ausge-
Quelle waéhlt
41.10  Satz 2 Berechn. Siehe Parameter 40.10 Satz 1 Berechn. Proz.-Istw. Quelt
Proz.-Istw.
41.11 Satz 2 Proz.-Istw. Siehe Parameter 40.11 Satz 1 Proz.-Istw. Filterzeit. 0,000 s
Filterzeit
41.14  Satz 2 Sollw-Skal. | Verwendung in Verbindung mit Parameter 41.15 Satz 2 100,00
Basis Sollw.Skal. Ausg.
Ausgang der Prozessregelung = Ausgangs-Basis, wenn
Abweichung = Sollwert-Basis und Verstarkung = 1.
-200000,00... Satz 2 Sollw-Skal. Basis
200000,00
41.15  Satz 2 Sollw.Skal. | Verwendung in Verbindung mit Parameter 41.714 Satz 2 1500,00
Ausg. Sollw-Skal. Basis.
-200000,00... Satz 2 Sollw.Skal. Ausg.
200000,00
41.16  Satz 2 Proz.-Setz- | Siehe Parameter 40.16 Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle. Al1 Prozent
wert 1 Quelle
41.17  Satz 2 Proz.-Setz- | Siehe Parameter 40.17 Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle. Nicht ausge-
wert 2 Quelle wahlt
41.18  Satz 2 Berechn. Siehe Parameter 40.18 Satz 1 Berechn. Proz.-Setzwert. Quelt
Proz.-Setzwert.
41.19  Satz 2 Int. Setzwert | Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1. Nicht ausge-
Auswahl 1 wéhlt
41.20  Satz 2 Int. Setzwert | Siehe Parameter 40.20 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 2. Nicht ausge-
Auswahl 2 wéhlt
41.21  Satz 2 Interner Soll- | Siehe Parameter 40.21 Satz 1 Interner Setzwert 1. 0,00 PID
wert 1 Kunden Ein-
heiten
41.22  Satz 2 Interner Soll- | Siehe Parameter 40.22 Satz 1 Interner Setzwert 2. 0,00 PID
wert 2 Kunden Ein-
heiten
41.23  Satz 2 Interner Soll- | Siehe Parameter 40.23 Satz 1 Interner Setzwert 3. 0,00 PID
wert 3 Kunden Ein-
heiten
41.24  Satz 2 Interner Soll- | Siehe Parameter 40.24 Satz 1 Interner Sollwert 0. 0,00 PID-
wert 0 Kunden-Ein-
heiten
41.26  Satz 2 Proz.-Setz- | Siehe Parameter 40.26 Satz 1 Proz.-Setzwert Min. 0.00
wert Min
41.27  Satz 2 Proz.-Setz- | Siehe Parameter 40.27 Satz 1 Proz.-Setzwert Max. 200000,00
wert Max
41.28 Satz 2 P-Setzwert | Siehe Parameter 40.28 Satz 1 P.-Setzwert Ramp.zeit auf. 0,0s
Ramp.zeit auf
41.29  Satz 2 P-Setzwert | Siehe Parameter 40.29 Satz 1 P.-Setzwert Ramp.zeit ab. 0,0s
Ramp.zeit ab
41.30  Satz 2 Freigabe Siehe Parameter 40.30 Satz 1 Freigabe Sollwert einfrieren. Nicht ausge-
Sollwert einfrieren waéhlt
41.31  Satz 2 Invertier. Siehe Parameter 40.31 Satz 1 Invertier. Regelabw.. Nicht inver-
Regelabw. tiert

(Sollw. - Istw.
)
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41.32  Satz 2 P-Verstér- Siehe Parameter 40.32 Satz 1 P-Verstérkung. 1,00
kung
41.33  Satz 2 Integrations- | Siehe Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit. 60,0 s
zeit
41.34  Satz 2 Differenzier- | Siehe Parameter 40.34 Satz 1 Differenzierzeit. 0,000 s
zeit
41.35  Satz 2 Differenzier- | Siehe Parameter 40.35 Satz 1 Differenzier-Filterzeit. 00s
Filterzeit
41.36  Satz 2 Proz.reg. Siehe Parameter 40.36 Satz 1 Proz.reg. Ausg. min. 0,0
Ausg. min
41.37  Satz 2 Proz.reg. Siehe Parameter 40.37 Satz 1 Proz.reg. Ausg. max. 100,0
Ausg. max
41.38 S.2 Siehe Parameter 40.38 S. 1 Freig.Reg.ausg.einfrier.. Nicht ausge-
Freig.Reg.ausg.ein- wéhlt
frier.
41.39  Satz 2 Totband- Siehe Parameter 40.39 Satz 1 Totband-Bereich. 0,0
Bereich
41.40  Satz 2 Totband-Ver- | Siehe Parameter 40.40 Satz 1 Totband-Verzégerung. 0,0
zbgerung
41.43  Satz 2 Schlafpegel | Siehe Parameter 40.43 Satz 1 Schlafpegel. 0.0
41.44  Satz 2 Schlaf-Ver- | Siehe Parameter 40.44 Satz 1 Schlaf-Verzdgerung. 60,0s
z6gerung
41.45  Satz 2 Schlaf-Ver- | Siehe Parameter 40.45 Satz 1 Schlaf-Verldnger.zeit. 0,0s
langer.zeit
41.46  Satz 2 Schiaf- Siehe Parameter 40.46 Satz 1 Schiaf-Sollw.-Erhéh.. 0,0 PID Kun-
Sollw.-Erhéh. den Einhei-
ten
41.47  Satz 2 Aufwach- Siehe Parameter 40.47 Satz 1 Aufwach-Abweichung. 0,00 PID
Abweichung Kunden Ein-
heiten
41.48  Satz 2 Aufwach- Siehe Parameter 40.48 Satz 1 Aufwach-Verzégerung. 0,50 s
Verzégerung
41.49  Satz 2 Verfolgungs- | Siehe Parameter 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus. Not selected
Modus
41.50  Satz 2 Verfolg.- Siehe Parameter 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle. Nicht ausge-
Sollw. Quell wéhlt
41.58  Satz 2 Anstiegsver- | Siehe Parameter 40.58 Satz 1 Anstiegsverhinderung. Nein
hinderung
41.59  Satz 2 Absenkver- | Siehe Parameter 40.59 Satz 1 Absenkverhinderung. No
hinderung
41.80 Satz 2 PID-Aus- Siehe Parameter 40.80 Satz 1 PID-Ausgang Min.-Quelle. Satz 1
gang Min.-Quelle Proz.reg.
Ausg. min
41.81  Satz 2 PID-Aus- Siehe Parameter 40.81 Satz 1 PID-Ausgang Max.-Quelle. Satz 1
gang Max.-Quelle Proz.reg.
Ausg. max
41.89  Satz 2 Sollwert- Siehe Parameter 40.89 Satz 1 Sollwert-Multiplikator. 1,00
Multiplikator
41.90 Satz 2 Riickfiihr- Siehe Parameter 40.90 Satz 1 Rlickfiihrwert-Multiplikator. 1,00

wert-Multiplikator
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43 Brems-Chopper

Einstellungen firr den internen Brems-Chopper.

43.01  Bremswiderst.
Temp.belast.

Anzeige aufgrund der berechneten Temperatur des Bremswi-
derstands, wie nahe der Bremswiderstand an dem Punkt ist,
dass dieser zu heil} ist.

Der Wert wird in Prozent angegeben, wobei 100% letztend-
lich die Temperatur ist, die der Widerstand erreicht, wenn er
lange genug seine maximale Nennlast aufnimmt (43.09
Br.widerst. Dauer-Pmax).

Die Temperaturberechnung basiert auf den Werten der Para-
meter 43.08, 43.09 und 43.10 sowie auf der Annahme, dass
der Widerstand gemaf Herstelleranleitung installiert wurde
(d. h., er kiihlt wie erwartet ab).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0,0...120,0%

Berechnete Temperatur des Bremswiderstands.

1=1%

43.06  Freigabe Brems-
Chopper

Aktivierung der Brems-Chopper-Steuerung und Auswahl des

Uberlast-Schutzverfahrens (Berechnung oder Messung) fiir

den Bremswiderstand

Hinweis: Stellen Sie vor Aktivierung der Brems-Chopper-

Steuerung sicher, dass

« ein Bremswiderstand angeschlossen ist

« die Uberspannungsregelung ausgeschaltet ist (Parameter
30.30 Uberspann.-Regelung)

« der Bereich der Einspeisespannung (Parameter 95.01 Ein-
speisespannung) korrekt ausgewahlt wurde.

Deaktiviert

Deaktiviert

Bremschopper-Steuerung ist deaktiviert.

Aktivieren mit
therm. Modell

Brems-Chopper-Steuerung mit Bremswiderstandsschutz auf
Basis des thermischen Modells aktiviert. Wenn Sie dies aus-
wabhlen, missen Sie auch die vom Modell benétigten Werte
spezifizieren, d.h. Parameter 43.08... 43.12. Siehe Datenblatt
des Widerstands.

N

Aktivieren ohne
therm. Modell

Brems-Chopper-Steuerung ohne Bremswiderstandsschutz
auf Basis des thermischen Modells aktiviert. Diese Einstel-
lung kann benutzt werden, wenn der Widerstand zum Bei-
spiel mit einem temperaturgesteuerten Schutzschalter
ausgestattet ist, der so verdrahtet ist, dass bei Uberhitzung
des Bremswiderstands der Netzschiitz gedffnet wird.
Weitere Informationen siehe Kapitel Widerstandsbremsung
im Hardware-Handbuch.

Uberspannungs-
spitzen Schutz

Brems-Chopper-Steuerung bei Uberspannung aktiviert.

Diese Einstellung ist fur Situationen, in denen

« der Brems-Chopper wahrend des Betriebs nicht benétigt
wird, um die Tragheitsenergie des Motors abzuleiten.

« der Motor einen betrachtlichen Teil der Magnetisierungse-
nergie in seinen Wicklungen speichern kann, und

« der Motor absichtlich oder unabsichtlich mit Austrudeln
gestoppt wird.

In einer solchen Situation gibt der Motor so viel magnetische

Energie an den Antrieb ab, dass Schaden hervorgerufen wer-

den. Zum Schutz des Antriebs kann der Brems-Chopper mit

einem kleinen Widerstand verwendet werden, der nur die

magnetische Energie (nicht die Tragheitsenergie) des Motors

ableitet.

Mit dieser Einstellung wird der Brems-Chopper nur aktiviert,

wenn die DC-Spannung die Uberspannungsgrenze iiber-

schreitet. Im Normalbetrieb ist der Brems-Chopper nicht aktiv.
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43.07

Freig. Br.-
Chopp.Modulation

Wahlt die Quelle fiir das schnelle Ein-/Ausschalten des
Brems-Choppers aus.

0 = Bremschopper IGBT-Pulse werden abgeschaltet

1 = Normale IGBT-Modulation des Brems-Choppers zulassig.
Mit diesem Parameter kann der Brems-Chopper so program-
miert werden, dass er nur arbeitet, wenn die Einspeisung eines
Antriebs mit riickspeisefahiger Einspeiseeinheit ausfallt.

Ein

Aus

0.

Ein

1.

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).

43.08

Br.widerst.therm.
Zeitkonst.

Einstellung der thermischen Zeitkonstante des thermischen
Modells fiir den Bremswiderstand.

0...10000 s

Thermische Zeitkonstante des Bremswiderstands, d. h. die
Bemessungszeit, in der 63% der Temperatur erreicht werden
sollen.

43.09

Br.widerst. Dauer-
Pmax

Festlegung der maximalen Dauerlast des Bremswiderstands,
die schlieBlich die Temperatur des Widerstands auf den
maximal zulassigen Wert erhoht (= kontinuierliches Warme-
ableitvermdgen des Widerstands in kW), jedoch nicht darliber
hinaus. Der Wert wird fiir den Uberlastschutz des Wider-
stands auf Grundlage des thermischen Modells verwendet.
Siehe Parameter 43.06 Freigabe Brems-Chopper und Daten-
blatt des verwendeten Bremswiderstands.

0,00 kW

0,00...
10000,00 kW

Maximale Dauerlast des Bremswiderstands.

1=1kW

43.10

Brems-Wider-
standswert

Einstellung des Widerstandswerts des Bremswiderstands.
Der Wert wird fiir den Schutz des Bremswiderstands auf
Grundlage des thermischen Modells verwendet. Siehe Para-
meter 43.06 Freigabe Brems-Chopper.

0,0 Ohm

0,0...1000,0 Ohm

Widerstandswert des Bremswiderstands.

1=10hm

43.11

Br.widerst. Temp-
StoérGre

Auswahl des Stérungsgrenzwerts fir den Schutz des Brems-
widerstands auf Grundlage des thermischen Modells. Siehe
Parameter 43.06 Freigabe Brems-Chopper. Der Frequen-
zumrichter schaltet mit der Stérmeldung 7783 Ubertemp.
Bremswiderst. ab, wenn der Grenzwert lberschritten wird.
Der Wert wird in Prozent der Temperatur angegeben, die der
Widerstand erreicht, wenn er die Energie geman Einstellung
von Parameter 43.09 Br.widerst. Dauer-Pmax aufnehmen
muss.

105%

0...150%

Stérgrenz-Temperatur des Bremswiderstands.

1=1%

43.12

Br.widerst.
TempWarnGre

Auswahl des Warnungsgrenzwerts fiir den Schutz des
Bremswiderstands auf Grundlage des thermischen Modells.
Siehe Parameter 43.06 Freigabe Brems-Chopper. Der Fre-
quenzumrichter gibt eine Warnmeldung A793 Ubertemp.
Bremswiderst. aus, wenn der Grenzwert Gberschritten wird.
Der Wert wird in Prozent der Temperatur angegeben, die der
Widerstand erreicht, wenn er die Energie geman Einstellung
von Parameter 43.09 Br.widerst. Dauer-Pmax aufnehmen
muss.

95%

0...150%

Warngrenzwert-Temperatur des Bremswiderstands.

1=1%
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44 Steuerung mech.

Konfiguration der Steuerung der mechanischen Bremse.

Bremse Siehe auch Abschnitt Mechanische Bremsenregelung
(Seite 116).
44.01  Status Bremssteue- | Anzeige des Statusworts der Steuerung der mechanischen -

rung

Bremse.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Information
0 Befehl Bremse 6ffnen|Befehl schlieRen/6ffnen an die Bremsenansteuerung (0 = schlie-
Ren, 1 = 6ffnen). Dieses Bit auf den gewiinschten Ausgang legen.
1 Br.6ffn.Drehm.Anford.|{1 = Drehmoment bei Bremse 6ffnen angefordert von der Antriebs-
steuerung
2 Anf. halten b. 1 = Gehalten bleiben angefordert von der Antriebssteuerung
gestoppt
3 Anf.Ramp.stopp 1 = Halt mit Rampe auf Drehzahl Null von der Antriebssteuerung
angefordert
4 Enabled 1 = Bremsensteuerung ist freigegeben
5 Brem.geschlos. 1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE GESCHLOSSEN
6 Bremse 6ffnet 1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE OFFNET
7 Bremse gedffnet 1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE OFFEN
8 Bremse schlief3t 1 = Bremsensteuerung in Status BREMSE SCHLIESST
9...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Statuswort der Steuerung der mechanischen Bremse. 1=1
44.06  Freig. Bremsen- Aktiviert/deaktiviert die Steuerung der mechanischen Bremse | Nicht ausge-
steuerung (oder wahlt eine Quelle mit der die Steuerung der mechani- | wéhit
schen Bremse aktiviert/deaktiviert wird).
0 = Bremsensteuerung deaktiviert
1 = Bremssteuerung aktiv
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (sieche Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.07 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
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44.08

Br.éffnen Ver-
zdg.zeit

Definiert die Verzogerungszeit fiir das Offnen der Bremse,
d.h. die Verzdgerung zwischen dem internen Bremse-Offnen-
Befehl und der Freigabe der Motor-Drehzahlregelung. Der
Verzdgerungs-Timer (Zeitglied) startet, wenn der Frequen-
zumrichter den Motor magnetisiert hat. Gleichzeitig mit dem
Start des Zeitglieds aktiviert die Bremsensteuerung den
Bremssteuer-Ausgang und das Offnen der Bremse beginnt.
Die Verzdgerungszeit, die in diesem Parameter eingestellt
wird, muss der Verzégerung fiir das mechanische Offnen der
Bremse laut Angabe des Bremsenherstellers entsprechen.

0,00s

0,00...5,00 s

Br.6ffnen Verzdg.zeit.

100=1s

44.13

Br.schlieBen Ver-
zdg.zeit

Einstellung einer Verzégerungszeit zwischen einem Befehl
Bremse schlielen (d.h., wenn das Ausgangssignal der
Bremssteuerung deaktiviert wird) und dem Stopp der Modula-
tion des Frequenzumrichters. Damit bleiben der Motor
magnetisiert und die Regelung aktiv, bis die Bremse tatsach-
lich schlief3t.

Setzen Sie diesen Parameter auf den gleichen Wert, wie er
vom Bremsenhersteller als mechanische Aufwachzeit fir die
Bremse angegeben wurde.

0,00s

0,00...60,00 s

Br.schlieRen Verzog.zeit.

100=1s

44.14

Br.schlieBen
Schwellwert

Einstellung der Drehzahl, bei der die Bremse schlief3t, als ein
absoluter Wert.

Nachdem die Motordrehzahl auf diesen Wert verzégert
wurde, wird ein Bremse-SchlieRbefehl gegeben.

100,00 U/min

0,00...
1000,00 U/min

Drehzahl fiir Bremse schlieRen.

Siehe Par.
46.01

45 Energiesparfunktio-

nen

Einstellungen fiir die Berechnungen von Energieeinsparungen.
Siehe auch Abschnitt Energiesparrechner (Seite 142).

45.01

Gesparte Energie in
GWh

Energieeinsparung in GWh im Vergleich zum direkten Netz-
betrieb des Motors. Dieser Parameter wird um eins (1)
erhoht, wenn 45.02 Gesparte Energie in MWh Uberlauft.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0...65535 GWh

Energieeinsparung in GWh.

1=1GWh

45.02

Gesparte Energie in
MWh

Energieeinsparung in MWh im Vergleich zum direkten Netz-
betrieb des Motors. Dieser Parameter wird um eins (1)
erhoht, wenn 45.03 Gesparte Energie in kWh Uberlauft.
Wenn dieser Parameter Uberlauft, wird Parameter 45.01
Gesparte Energie in GWh um eins (1) erhéht.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0...999 MWh

Energieeinsparung in MWh.

1=1MWh
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45.03

Gesparte Energie in
kWh

Energieeinsparung in kWh im Vergleich zum direktem Netz-
betrieb des Motors.

Wenn der interne Brems-Chopper des Frequenzumrichters
aktiviert ist, wird angenommen, dass die gesamte vom Motor
zum Frequenzumrichter zurlickgespeiste Energie in Warme
umgewandelt wird. Die Berechnung ermittelt jedoch immer
noch Einsparungen durch die Drehzahlregelung. Bei deakti-
viertem Brems-Chopper wird die vom Motor zuriickgespeiste
Energie auch erfasst.

Wenn dieser Parameter Uberlauft, wird Parameter 45.02
Gesparte Energie in MWh um eins (1) erhoht.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,0...999,9 kWh

Energieeinsparung in kWh.

10 =1 kWh

45.04

Gesparte Energie

Energieeinsparung in kWh im Vergleich zum direktem Netz-
betrieb des Motors.

Wenn der interne Brems-Chopper des Frequenzumrichters
aktiviert ist, wird angenommen, dass die gesamte vom Motor
zum Frequenzumrichter zuriick gespeiste Energie in Warme
umgewandelt wird.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,0...
214748368,0
kWh

Energieeinsparung in kWh.

1=1kWh

45.05

Gesparte Kosten
x1000

Finanzielle Einsparung in Tausend im Vergleich zum direkten
Netzbetrieb des Motors. Dieser Parameter wird um eins (1)
erhoht, wenn 45.06 Gesparte Kosten Uiberlauft.

Wahrung in Textformat spezifizieren in Hauptmenii - Grundein-
stellungen - Uhr, Region, Anzeige - Einheiten - Wahrung.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0...
4294967295 Tau-
send

Finanzielle Einsparung der Einheit Tausend.

1 =1 Einheit

45.06

Gesparte Kosten

Finanzielle Einsparung im Vergleich zum direkten Netzbetrieb
des Motors. Dieser Wert ist das Produkt aus eingesparter
Energie in kWh und dem aktuellen Energietarif (45.14 Aus-
wahl E-Tarif).

Wenn dieser Parameter Uberlauft, wird Parameter 45.05
Gesparte Kosten x1000 um eins (1) erhoht.

Waéhrung in Textformat spezifizieren in Hauptmenii - Grundein-
stellungen - Uhr, Region, Anzeige - Einheiten - Wahrung.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,00...999,99 Ein-
heiten

Finanzielle Einsparung.

1 =1 Einheit
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45.07

Gesparter Betrag

Finanzielle Einsparung im Vergleich zum direkten Netzbetrieb
des Motors. Dieser Wert ist das Produkt aus eingesparter
Energie in kWh und dem aktuellen Energietarif (45.74 Aus-
wahl E-Tarif).

Wahrung in Textformat spezifizieren in Hauptmenii - Grundein-
stellungen - Uhr, Region, Anzeige - Einheiten - Wahrung.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,00...
21474830,08 Ein-
heiten

Finanzielle Einsparung.

1 =1 Einheit

45.08

CO2 Einsp.in kt

Verringerung der CO,-Emissionen in metrischen Kilotonnen
im Vergleich zum direkten Netzbetrieb des Motors. Dieser
Parameter wird um eins (1) erhéht, wenn Parameter 45.09
CO2 Einsp.in t Gberlauft.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0...65535 metri-
sche Kilotonnnen

Reduzierung von CO,-Emissionen in metrischen Kilotonnen.

1 =1 metri-
sche Kilo-
tonne

45.09

CO2 Einsp.in t

Verringerung von CO, Emissionen in metrischen Tonnen im
Vergleich zum direkten Netzbetrieb des Motors. Berechneter
Wert durch Multiplizieren der eingesparten Energie in MWh
mit 45.18 CO2 Umrechnungsfaktor (Standard: 0,5 t/MWh).
Wenn dieser Parameter Uiberlauft, wird Parameter 45.08 CO2
Einsp.in kt um eins (1) erhoht.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,0...999,9 metri-
sche Tonnen

Reduzierung von CO,-Emissionen in metrischen Tonnen.

1 =1 metri-
sche Tonne

45.10

Summe CO2 Ein-
sparung

Verringerung von CO, Emissionen in metrischen Tonnen im
Vergleich zum direkten Netzbetrieb des Motors. Berechneter
Wert durch Multiplizieren der eingesparten Energie in MWh
mit 45.18 CO2 Umrechnungsfaktor (Standard: 0,5 t/MWh).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden (siehe Parameter
45.21 Einsparberech. riicksetzen).

0,0...
214748304,8 metri-
sche Tonnen

Reduzierung von CO,-Emissionen in metrischen Tonnen.

1 =1 metri-
sche Tonne

45.11

Energieoptimierung

Aktivierung/Deaktivierung der Energieoptimierungsfunktion.
Die Funktion optimiert den Motorfluss so, dass der Gesamte-
nergieverbrauch und der Motorgerduschpegel reduziert wer-
den, wenn der Antrieb mit einer geringeren Last als der
Nennlast arbeitet. Der Gesamtwirkungsgrad (Motor und Fre-
quenzumrichter) kann, abhangig vom Lastmoment und der
Drehzahl, um 1...20% erh&ht werden.

Hinweis: Bei einem Permanentmagnet- oder einem Syn-
chron- Reluktanzmotor ist die Energieoptimierung unabhan-
gig von diesem Parameter immer aktiviert.

Deaktivieren

Deaktivieren

Die Energieoptimierung ist deaktiviert.

Aktiviert

Die Energieoptimierung ist aktiviert.
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45.12  Energie-Tarif 1 Einstellung von Energie-Tarif 1 (Preis der Energie pro kWh). | 0,100 Einhei-
Je nach Einstellung von Parameter 45.14 Auswahl E-Tarif ten
wird entweder dieser Wert oder 45.13 Energie-Tarif 2 fur die
Berechnung der finanziellen Einsparungen benutzt.
Wahrung in Textformat spezifizieren in Hauptmenii - Grundein-
stellungen - Uhr, Region, Anzeige - Einheiten - Wahrung.
Hinweis: Tarife werden zum Zeitpunkt der Berechnung gele-
sen und kdnnen bei Anderung nicht das Ergebnis alterer
Berechnungen verandern.
0,000... Energie-Tarif 1. -
4294966,296 Ein-
heiten
45.13  Energie-Tarif 2 Einstellung von Energie-Tarif 2 (Preis der Energie pro kWh). | 0,200 Einhei-
Siehe Parameter 45.12 Energie-Tarif 1. ten
0,000... Energie-Tarif 2. -
4294966,296 Ein-
heiten
45.14  Auswahl E-Tarif Auswahl (oder Einstellung einer Quelle) des voreingestellten | Energie-Tarif
Energie-Tarifs, der benutzt wird. 1
0 = 45.12 Energie-Tarif 1
1 = 45.13 Energie-Tarif 2
Energie-Tarif 1 0. 0
Energie-Tarif 2. 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
45.17  Energie-Tarif Wéah- | Einstellung der Wahrung fiir die Berechnung der Einsparun- | Lokale W&h-
rung gen. rung
Lokale Wahrung Die Wahrung wird durch die Auswahl der Sprache bestimmt | 100
(siehe Parameter 96.01 Auswahl Sprache).
Euro Euro. 101
usD US-Dollar. 102
45.18  CO2 Umrechnungs- | Einstellung eines Umrechnungsfaktors fiir die Umrechnung 0,500 tn/MWh
faktor von eingesparter Energie in CO,-Emissionen (kg/kWh (metrische
oder tn/MWh). Tonne)
0,000... Umrechnungsfaktor fiir eingesparte Energie in CO,-Emissio- | 1 =1 tn/MWh

65,535 tn/MWh

nen.
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45.19  Bezugswert Lei- Tatsachliche Leistungsaufnahme des Motors bei direktem 0,00 kW
stung Netzanschluss und Betrieb der Applikation. Dieser Wert dient
als Referenz beim Berechnen der Energieeinsparung.
Hinweis: Die Genauigkeit der Berechnung der Energieeinspa-
rungen ist direkt abhangig von der Genauigkeit dieses Werts.
Wenn keine Eingabe gemacht wird, wird fiir die Berechnung
die Motornennleistung verwendet. Dies kann jedoch zu einer
zu hoch angegebenen Energieeinsparung fiihren, da viele
Motoren im Prozess eine geringere Leistungsaufnahme haben
als auf dem Leistungsschild angegeben.
0,00... Motorleistung. 1=1kwW
10000000,00 kW
45.21  Einsparberech. riic- | Ricksetzen der Zahler-Parameter 45.01...45.10 fur Einspa- | Fertig
ksetzen rungen.
Fertig Kein Riicksetzen angefordert (normaler Betrieb) oder Rick- |0
setzung abgeschlossen.
Reset Rucksetzen der Zahler-Parameter fir Einsparungen. Der 1
Wert: wird automatisch wieder auf Fertig gesetzt.
45.24  Stiindliche Spitzen- | Anzeige des Spitzenwerts der letzten Stunde. 0,00
leistungszeit.
-3000,00... Spitzenleistungswert. 1=1kW
3000,00 kW
45.25  Stiindliche Spitzen- | Anzeige des Zeitstempels der Spitzenleistung wahrend der 00:00:00
leistungszeit vergangenen Stunde.
- Stiindliche Spitzenleistungszeit.
45.26  Stiindliche Gesam- | Angabe des Gesamtenergieverbrauchs wahrend der letzten | 0,00
tenergie (riicksetz- | Stunde, d. h. wahrend der vergangenen 60 Minuten.
bar) Sie konnen den Wert zurlicksetzen, indem Sie ihn auf Null
einstellen.
-3000,00... Stundliche Gesamtenergie (riicksetzbar) 1=1kW
3000,00 kWh
45.27  Téglicher Spitzen- | Anzeige des Werts der Spitzenleistung seit Mitternacht des 0,00
leistungswert (riick- | vorausgegangenen Tages.
setzbar) Sie kénnen den Wert zuriicksetzen, indem Sie ihn auf Null
einstellen.
-3000,00... Taglicher Spitzenleistungswert (riicksetzbar). 1=1kW
3000,00 kW
45.28  Tégliche Spitzenlei- | Anzeige der Uhrzeit der Spitzenleistung seit Mitternacht des | 00:00:00
stungszeit aktuellen Tages.
- Tagliche Spitzenleistungszeit.
45.29  Téagliche Gesamte- | Anzeige des Gesamtenergieverbrauchs seit Mitternacht des | 0,00
nergie (rlicksetzbar) | aktuellen Tages.
-30000,00... Téagliche Gesamtenergie (riicksetzbar) 1=1kW
30000,00 kW
45.30  Gesamtenergie am | Anzeige des Gesamtenergieverbrauchs wahrend des voraus- | 0,00
letzten Tag gegangenen Tages, d. h. zwischen Mitternacht des voraus-
gegangenen Tages und Mitternacht des aktuellen Tages.
-30000,00... Gesamtenergie am letzten Tag in kW. 1=1kW

30000,00 kW
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45.31  Monatlicher Spit- Anzeige des Werts der Spitzenleistung wahrend des aktuel- | 0,00
zenleistungswert len Monats, d. h. seit Mitternacht des ersten Tages des aktu-
(riicksetzbar) ellen Monats.
Sie kénnen den Wert zuriicksetzen, indem Sie ihn auf Null
einstellen.
-3000,00... Monatlicher Spitzenleistungswert (ricksetzbar). 1=1kwW
3000,00 kW
45.32  Monatl. Spitzenlei- | Anzeige des Datums der Spitzenleistung wahrend des aktuel- | 1/1/1980
stungsdatum len Monats.
1/1/1980...6/5/2159 | Monatl. Spitzenleistungsdatum
45.33  Monatl. Spitzenlei- | Anzeige des Zeitpunkts der Spitzenleistung wahrend des 00:00:00
stungszeit aktuellen Monats.
00:00:00 Monatl. Spitzenleistungszeit
45.34  Monatliche Gesam- | Anzeige des Gesamtenergieverbrauchs seit Mitternacht des | 0,00
tenergie (riicksetz- | aktuellen Tages.
bar) Sie kdnnen den Wert zuriicksetzen, indem Sie ihn auf Null
einstellen.
-1000000,00... Monatliche Gesamtenergie (riicksetzbar) in kWh. 1=1kWh
1000000,00 kWh
45.35  Gesamtenergie im | Anzeige des Gesamtenergieverbrauchs wahrend des voraus- | 0,00
letzten Monat gegangenen Monats, d. h. zwischen Mitternacht des voraus-
gegangenen Monats und Mitternacht des ersten Tages des
aktuellen Monats.
-1000000,00... Gesamtenergie im letzten Monat in kWh. 1=1kWh
1000000,00 kWh
45.36  Lebensdauer-Spit- | Anzeige des Wertes der Spitzenleistung wahrend der 0,00
zenleistungswert Lebensdauer des Frequenzumrichters.
-3000,00... Lebensdauer-Spitzenleistungswert in kW. 1=1kwW
3000,00 kW
45.37  Lebensdauer-Spit- | Anzeige des Datums der Spitzenleistung wahrend der 1/1/1980
zenleistungsdatum | Lebensdauer des Frequenzumrichters.
1/1/1980...6/5/2159 | Lebensdauer-Spitzenleistungsdatum.
45.38 Lebensdauer-Spit- | Anzeige der Uhrzeit der Spitzenleistung wahrend der Lebens- | 00:00:00
zenleistungszeit dauer des Frequenzumrichters.
- Lebensdauer-Spitzenleistungszeit.
46 Einstellungen Uber- | Einstellungen der Drehzahliiberwachung; Istwertsignal-Filte-
wachung/Skalierung rung und allgemeine Skalierungseinstellungen.
46.01  Drehzahl-Skalie- Einstellen des maximalen Drehzahlwerts zur Festlegung der | 1500,00 U/min;
rung Beschleunigungsrampe und der Anfangsdrehzahl fir die 1800,00 U/min
Festlegung der Verzégerungsrampe (siehe Parameter- (95.20 b0)
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen). Die Drehzahl-
Beschleunigungs- und Verzégerungsrampenzeiten beziehen
sich deshalb auf diesen Wert (nicht auf Parameter 30.712
Maximal-Drehzahl).
Auch wird die 16-Bit-Skalierung der drehzahlbezogenen
Parameter festgelegt. Der Wert dieses Parameters entspricht
20000 bei z.B. der Feldbus-Kommunikation usw.
0,10... Beschleunigungs-Enddrehzahl/Verzégerungs-Anfangsdreh- | 1 =1 U/min

30000,00 U/min

zahl.
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46.02  Frequenz-Skalie- Einstellen des maximalen Frequenzwerts zur Festlegung der | 50,00 Hz;
rung Beschleunigungsrampe und der Anfangsfrequenz fur die 60,00 Hz
Festlegung der Verzégerungsrampe (siehe Parameter- (95.20 b0)
gruppe 28 Frequenz-Sollwert). Die Frequenz-Beschleuni-
gungs- und Verzdégerungsrampenzeiten beziehen sich
deshalb auf diesen Wert (nicht auf Parameter 30.74 Maxi-
mal-Frequenz).
Auch wird die 16-Bit-Skalierung der frequenzbezogenen
Parameter festgelegt. Der Wert dieses Parameters entspricht
20000 bei der Feldbus-Kommunikation usw.
0,10...1000,00 Hz | Beschleunigungs-Enddrehzahl/Verzégerungs-Anfangsfre- 10=1Hz
quenz.
46.03  Drehmoment-Ska- | Einstellung der 16-Bit-Skalierung der Drehmoment-Parame- | 100,0%
lierung. ter. Der Wert dieses Parameters (in Prozent des Motornenn-
moments) entspricht 10000 bei z.B. der Feldbus-
Kommunikation usw.
0,1...1000,0% Drehmomentwert, der 10000 bei Feldbuskommunikation ent- | 10 = 1%
spricht.
46.04  Leistungs-Skalie- Einstellung des Ausgangsleistungswerts, der 20000 bei z.B. | 1000,00 kW
rung der Feldbuskommunikation entspricht. Die Einheit wird mit oder hp
Parameter 96.16 Auswahl Einheit ausgewahlt.
0,10...30000,00 kW | Leistungswert, der 10000 bei der Feldbuskommunikation ent- | 1 = 1 Einheit
oder spricht.
0,10...40200,00 hp
46.05  Strom-Skalierung Einstellung der 16-Bit-Skalierung der aktuellen Parameter. 10000 A
Der Wert dieses Parameters entspricht 10000 bei der Feld-
bus-Kommunikation.
0...30000 A
46.06  Drehzahl Nullref.- Festlegung einer Drehzahl, die dem vom Feldbus (entweder | 0,00 U/min
Skalier. der integrierte Feldbus-Schnittstelle oder der Schnittstelle
FBA A) empfangenen Null-Sollwert entspricht. Bei einer Ein-
stellung von z. B. 500 entspricht der Feldbus-Sollwertbereich
von 0...20000 einer Drehzahl von 500...[46.07] U/min.
Hinweis: Dieser Parameter ist nur mit dem ABB Drives Kom-
munikationsprofil wirksam.
0,00 ... Drehzahl entsprechend dem minimalen Feldbus-Sollwert. 1=1U/min
30000,00 U/min
46.11  Filterzeit Motor- Einstellung einer Filterzeit fur die Signale 071.07 Motordreh- 500 ms
drehzahl zahl benutzt und 01.02 Motordrehzahl berechnet.
2...20000 ms Motordrehzahlsignal-Filterzeit. 1=1ms
46.12  Filterzeit Ausg.fre- | Einstellung einer Filterzeit fur das Signal 01.06 Ausgangsfre- | 500 ms
quenz quenz.
2...20000 ms Ausgangsfrequenzsignal-Filterzeit. 1=1ms
46.13  Filterzeit Motor- Einstellung einer Filterzeit fir das Signal 07.70 Motordrehmo- | 100 ms
drehmoment ment.
2...20000 ms Motordrehmomentsignal-Filterzeit. 1=1ms
46.14  Filterzeit Ausgangs- | Einstellung einer Filterzeit fur das Signal 01.74 Ausgangslei- | 100 ms
leistung stung.
2...20000 ms Ausgangsleistungssignal-Filterzeit. 1=1ms
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46.21  Erlaubte Definiert die ,Auf Sollwert“-Grenzen fiir die Drehzahlregelung | 50,00 U/min
Drehz.abweich. des Antriebs.

Wenn die Differenz zwischen Sollwert (22.87 Drehz.Sollw. 7
(Istw)) und der Drehzahl (24.02 Drehz.-Istw. benutzt) kleiner
als 46.21 Erlaubte Drehz.abweich. ist, gilt fir den Frequen-
zumrichter ,Auf Sollwert”. Das wird angezeigt durch Bit 8 von
06.11 Hauptstatuswort.

24.02 (U/min)

22.87 + 46.21 (Ulmin)

Antrieb auf Sollwert ;
22.87 (Ul
(06.11 Bit 8 = 1) (Ufmin)
22.87 - 46.21 (Umin)

0 U/min
0,00... Grenze fir die Anzeige ,Auf Sollwert“ bei Drehzahlregelung. | Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
46.22  Erlaubte Definiert die ,Auf Sollwert“-Grenzen fir die Frequenzregelung | 2,00 Hz
Freq.abweich. des Antriebs. Wenn die absolute Differenz zwischen Sollwert

(28.96 Freq.-Sollw. Ramp.eing.) und dem Frequenz-Istwert
(01.06 Ausgangsfrequenz) kleiner als 46.22 Erlaubte
Freq.abweich. ist, gilt fur den Frequenzumrichter ,Auf Soll-
wert". Das wird angezeigt durch Bit 8 von 06.7171 Hauptstatus-
wort.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Antrieb auf Sollwert
28.96 (H
(06.11 Bit 8 = 1) H2)
28.96 - 46.22 (Hz)

0 Hz

0,00...1000,00 Hz | Grenze fir die Anzeige ,Auf Sollwert” bei Frequenzregelung. | Siehe Par.

46.02
46.31  Grenzw.Drehz.iiberw. | Definiert die Aktivierungsschwelle fiir die Anzeige ,Uber 1500,00
Grenze" bei der Drehzahlregelung. Wenn die Istdrehzahl U/min
Uber den Grenzwert ansteigt, wird Bit 10 von 06.17 Umricht.-
Statuswort 2 gesetzt.
0,00... Anzeige der Aktivierungsschwelle ,Uber Grenze* bei der Siehe Par.
30000,00 U/min Drehzahlregelung. 46.01
46.32  Grenzw.Freq.iberw. | Definiert die Aktivierungsschwelle fir die Anzeige ,Uber 50,00 Hz

Grenze* bei der Frequenzregelung. Wenn die Istfrequenz
Uber den Grenzwert ansteigt, wird Bit 10 von 06.77 Umricht.-
Statuswort 2 gesetzt.

0,00...1000,00 Hz | Anzeige der Aktivierungsschwelle ,Uber Grenze® bei der Fre- | Siehe Par.
quenzregelung. 46.02
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46.33  Grenzw.Drehm.iberw. | Definiert die Aktivierungsschwelle fiir die Anzeige ,Uber 300,0%
Grenze" bei der Drehmomentregelung. Wenn das Istdrehmo-
ment Uber den Grenzwert ansteigt, wird Bit 10 von 06.717
Umricht.-Statuswort 2 gesetzt.
0,0...1600,0% Anzeige der Aktivierungsschwelle ,Uber Grenze* bei der Siehe Par.
Drehmomentregelung. 46.03
46.41  kWh Impuls-Skalie- | Einstellung der Ausléseschwelle fir ,kWh Impulse® Ein fur 50 | 1,000 kWh
rung ms. Der Ausgang fur Impulse ist Bit 9 von 05.22 Diagnose-
wort 3.
0,001... KWh Impulse” Ein Ausléseschwelle. 1=1kWh
1000,000 kWh
47 Datenspeicher Datenspeicher-Parameter, in die andere Parameter entspre-
chend ihrer Quellen- und Ziel-Einstellungen ausgewahlte
Daten schreiben und wieder auslesen kénnen.
Beachten Sie, dass es verschiedene Speicherparameter fir
verschiedene Datentypen gibt.
Siehe auch Abschnitt Datenspeicher-Parameter (Seite 147).
47.01  Datenspeicher 1 Datenspeicher-Parameter 1. 0,000
real32
-2147483,000... 32-Bit-Daten. -
2147483,000
47.02  Datenspeicher 2 Datenspeicher-Parameter 2. 0,000
real32
-2147483,000... 32-Bit-Daten. -
2147483,000
47.03  Datenspeicher 3 Datenspeicher-Parameter 3. 0,000
real32
-2147483,000... 32-Bit-Daten. -
2147483,000
47.04  Datenspeicher 4 Datenspeicher-Parameter 4. 0,000
real32
-2147483,000... 32-Bit-Daten. -
2147483,000
47.11  Datenspeicher 1 Datenspeicher-Parameter 9. 0
int32
-2147483648... 32-Bit-Daten. -
2147483647
47.12  Datenspeicher 2 Datenspeicher-Parameter 10. 0
int32
-2147483648... 32-Bit-Daten. -
2147483647
47.13  Datenspeicher 3 Datenspeicher-Parameter 11. 0
int32
-2147483648... 32-Bit-Daten. -
2147483647
47.14  Datenspeicher 4 Datenspeicher-Parameter 12. 0
int32
-2147483648... 32-Bit-Daten. -

2147483647
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47.21  Datenspeicher 1 Datenspeicher-Parameter 17. 0
int16
-32768...32767 16-Bit-Daten. 1=1
47.22  Datenspeicher 2 Datenspeicher-Parameter 18. 0
int16
-32768...32767 16-Bit-Daten. 1=1
47.23  Datenspeicher 3 Datenspeicher-Parameter 19. 0
int16
-32768...32767 16-Bit-Daten. 1=1
47.24  Datenspeicher 4 Datenspeicher-Parameter 20. 0
int16
-32768...32767 16-Bit-Daten. 1=1

49 Bedienpanel- Kommunikationseinstellungen fir den Bedienpanelanschluss

Kommunikation des Frequenzumrichters.

49.01  Knoten-ID-Nummer | Einstellung der Knoten-ID-Nummer des Frequenzumrichters. | 1
Alle Geréte, die an ein Kommunikationsnetz angeschlossen
werden, missen eine eindeutige Knoten-ID haben.

Hinweis: Bei Antrieben, die an ein Kommunikationsnetz
angeschlossen werden, ist es ratsam, die ID 1 flr Ersatz-
/Austausch-Frequenzumrichter zu reservieren.

1...32 Knoten-ID 1=1

49.03 Baudrate Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit der Verbin- 115,2 kbps
dung.

38,4 kBit/s 38,4 kBit/s. 1
57,6 kBit/s 57,6 kBit/s. 2
86,4 kBit/s 86,4 kBit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kBit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kBit/s. 5

49.04 Komm.ausfall-Zeit | Einstellung einer Zeitiiberschreitung bei der Bedienpanel- 10,0 s
(oder PC-Tool-) Kommunikation. Wenn eine Kommunikati-
onsunterbrechung langer als die eingestellte Zeit andauert,
erfolgt die durch Parameter 49.05 Reaktion Komm.ausfall
festgelegte Reaktion.

0,3...3000,0 s Zeitlberschreitung bei der Bedienpanel/PC -Tool-Kommuni- [10=1s
kation.

49.05  Reaktion Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters auf den Fault

Komm.ausfall Ausfall der Kommunikation mit dem Bedienpanel (oder dem
PC-Tool).

Keine Aktion Keine Reaktion. 0

Fault Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérmeldung 7087 Bedi- | 1
enpanel ab.

Letzte Drehzahl Der Frequenzumrichter gibt eine Warnmeldung A7EE Panel- | 2

Kommunikation aus und fixiert die Drehzahl bei dem Wert,
mit dem der Frequenzumrichter gearbeitet hat. Die Drehzahl
wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms Tiefpass-Filterung
ermittelt.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-
gesetzt werden kann.
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Sicherer
Drehz.Sollw

Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A7EE
Panel-Kommunikation und setzt die Drehzahl auf den Wert
von Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41
Sicherer Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert benutzt
wird).
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Geféhrdungen fort-
gesetzt werden kann.

3

49.06  Einstellungen
aktualisieren

Aktualisiert die Einstellungen der Parameter 49.017...49.05.
Hinweis: Die Aktualisierung kann eine Kommunikationsun-
terbrechung verursachen, ein Wiederanschluss der Panelver-
bindung zum Frequenzumrichter kdnnte erforderlich werden.

Fertig

Fertig

Aktualisieren durchgefiihrt oder nicht verlangt.

Configure

Aktualisiert die Parameter 49.01...49.05. Der Wert: wird auto-
matisch wieder auf Fertig gesetzt.

50 Feldbusadapter
(FBA)

Konfiguration der Feldbus-Kommunikation.
Siehe auch Kapitel Feldbussteuerung liber einen Feldbusad-
apter (Seite 423).

50.01  FBA A freigeben

Aktiviert/deaktiviert die Kommunikation zwischen dem Fre-
quenzumrichter und Feldbusadapter A, und spezifiziert den
Steckplatz, in dem der Adapter installiert ist.

Deaktivieren

Deaktivieren

Die Kommunikation zwischen dem Frequenzumrichter und
Feldbusadapter A ist deaktiviert.

Aktiviert

Die Kommunikation zwischen dem Frequenzumrichter und
Feldbusadapter A wird aktiviert. Der Adapter ist in Steckplatz 1.

50.02 FBAA
Komm.ausf.Reakt

Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters bei einer
Feldbus-Kommunikationsunterbrechung. Die Verzégerungs-
zeit wird mit Parameter 50.03 FBA A Komm.ausf. T-out einge-
stellt.

Keine Aktion

Keine Aktion

Keine Reaktion.

Fault

Die Erkennung der Kommunikationsunterbrechung ist akti-
viert. Bei einer Kommunikationsunterbrechung schaltet der
Frequenzumrichter mit der Stérmeldung 7570 FBA A Kom-
munikation ab und der Motor trudelt aus.

Letzte Drehzahl

Die Erkennung der Kommunikationsunterbrechung ist akti-
viert. Der Frequenzumrichter generiert bei einer Kommunika-
tionsunterbrechung die Warnmeldung A7C71 FBA A
Kommunikation und setzt den Betrieb mit der letzten Dreh-
zahl fort. Die Drehzahl wird auf Basis der Istdrehzahl mit 850
ms Tiefpass-Filterung ermittelt.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei

Ausfall der Kommunikation ohne Geféhrdungen fort-

gesetzt werden kann.

Sicherer
Drehz.Sollw.

Die Erkennung der Kommunikationsunterbrechung ist akti-
viert. Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung
A7C1 FBA A Kommunikation und setzt die Drehzahl auf den
Wert von Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41
Sicherer Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert benutzt
wird).

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei

Ausfall der Kommunikation ohne Geféhrdungen fort-

gesetzt werden kann.

Immer Stérung

Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérmeldung 7570 FBA A
Kommunikation ab. Dies geschieht auch, obwohl kein Steuer-
befehl vom Feldbus erwartet wird.
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Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A7C1 5
FBA A Kommunikation. Dies geschieht auch, obwohl kein
Steuerbefehl vom Feldbus erwartet wird.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-
gesetzt werden kann.
50.03 FBAA Einstellung einer Verzégerungszeit, bevor die mit Parameter | 0,3 s
Komm.ausf. T-out 50.02 FBA A Komm.ausf.Reakt eingestellte Aktion ausgefiihrt
wird. Die Zeitzahlung beginnt, wenn die Aktualisierung der
Kommunikations-Telegramme (iber die Kommunikationsver-
bindung abbricht.
0,3...6553,5 s Verzdgerung. 1=1s
50.04 FBA A Sollwert 1 Auswahl des Typs und der Skalierung des Sollwerts 1 der Drehzahl
Typ Uber Feldbusadapter A empfangen wird. Die Skalierung des | oder Fre-
Sollwerts wird mit den Parametern 46.01...46.04 eingestellt, | quenz
abhangig davon, welcher Sollwerttyp mit diesem Parameter
ausgewahlt wird.
Drehzahl oder Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
Frequenz aktuellen Regelungsart folgendermafen ausgewahlt:
Betriebsart
(siehe Par. 19.01) Typ von Sollwert 1
Drehzahlregelung Mot-Nenndrehzahl
Drehmomentregelung Mot-Nenndrehzahl
Frequenzregelung Frequenz
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. 2
Drehmoment Die Skalierung wird mit Parameter 46.03 Drehmoment-Ska- | 3
lierung. eingestellt.
Mot-Nenndrehzahl | Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 4
eingestellt.
Frequenz Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 Frequenz-Skalie- 5
rung eingestellt.
50.05 FBA A Sollwert 2 Auswahl des Typs und der Skalierung des Sollwerts 2 der Drehzahl
Typ Uber Feldbusadapter A empfangen wird. Die Skalierung des | oder Fre-
Sollwerts wird mit den Parametern 46.01...46.04 eingestellt, | quenz
abhangig davon, welcher Sollwerttyp mit diesem Parameter
ausgewahlt wird.
Drehzahl oder Fre- | Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
quenz aktuellen Regelungsart folgendermafen ausgewahlt:
Betriebsart
(siehe Par. 19.07) Typ von Sollwert 2
Drehzahlregelung Drehmoment
Drehmomentregelung Drehmoment
Frequenzregelung Drehmoment
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. 2
Drehmoment Die Skalierung wird mit Parameter 46.03 Drehmoment-Ska- | 3

lierung. eingestellt.
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Drehzahl Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 4
eingestellt.
Frequenz Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 Frequenz-Skalie- 5
rung eingestellt.
50.06 FBA A Statuswort Auswahl der Quelle des Statusworts, das Uber Feldbusadap- | Automatisch
Quelle ter A an das Feldbus-Netzwerk gesendet werden soll.
Automatisch Die Quelle des Statusworts wird automatisch gewahlt. 0
Transparent-Modus | Der Wert der mit Parameter 50.09 FBA A StatW 1 1
transp.Quelle ausgewahlten Quelle wird als Statuswort tiber
Feldbusadapter A an das Feldbus-Netzwerk Ubertragen.

50.07  FBA A Istwert 1 Typ | Auswahl des Typs und der Skalierung des Istwerts 1, der Drehzahl
Uber Feldbusadapter A an das Feldbus-Netzwerk libertragen | oder Fre-
wird. Die Skalierung des Werts wird mit den Parametern quenz
46.01...46.04 eingestellt, abhangig davon, welcher Istwerttyp
mit diesem Parameter ausgewahlt wird.

Drehzahl oder Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
Frequenz aktuellen Regelungsart folgendermafen ausgewahlt:
Betriebsart
(siehe Par. 19.07) Typ von Istwert 1
Drehzahlregelung Drehzahl
Drehmomentregelung Drehzahl
Frequenzregelung Frequenz
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. 2
Drehmoment Die Skalierung wird mit Parameter 46.03 Drehmoment-Ska- |3
lierung. eingestellt.
Drehzahl Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 4
eingestellt.
Frequenz Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 Frequenz-Skalie- 5
rung eingestellt.

50.08 FBA A Istwert 2 Typ | Auswahl des Typs und der Skalierung des Istwerts 2, der Drehzahl
Uber Feldbusadapter A an das Feldbus-Netzwerk Ubertragen | oder Fre-
wird. Die Skalierung des Werts wird mit den Parametern quenz
46.01...46.04 eingestellt, abhangig davon, welcher Istwerttyp
mit diesem Parameter ausgewahlt wird.

Drehzahl oder Fre- | Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
quenz aktuellen Regelungsart folgendermafen ausgewahlt:
Betriebsart
(siehe Par. 19.07) Typ von Istwert 2
Drehzahlregelung Drehmoment
Drehmomentregelung Drehmoment
Frequenzregelung Drehmoment
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. 2
Drehmoment Die Skalierung wird mit Parameter 46.03 Drehmoment-Ska- |3
lierung. eingestellt.
Drehzahl Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 4

eingestellt.
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Frequenz Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 Frequenz-Skalie- 5
rung eingestellt.
50.09 FBA A StatW 1 Auswahl der Quelle des Feldbus-Statusworts, wenn Parame- | Nicht ausge-
transp.Quelle ter 50.06 FBA A Statuswort Quelle auf Transparent-Modus wéhlt
eingestellt ist.
Nicht ausgewahlt Keine Quelle gewahlt. -
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
50.10 FBA A Istw.1 Wenn Parameter 50.07 FBA A Istwert 1 Typ auf Transparent | Nicht ausge-
transp.Quelle eingestellt ist, wird mit diesem Parameter die Quelle von Ist- | wéhit
wert 1 ausgewahlt, der Uber Feldbusadapter A an das Feld-
bus-Netzwerk tbertragen wird.
Nicht ausgewahlt Keine Quelle gewahlt. -
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
50.11  FBA A Istw.2 Wenn Parameter 50.08 FBA A Istwert 2 Typ auf Transparent | Nicht ausge-
transp.Quelle eingestellt ist, wird mit diesem Parameter die Quelle von Ist- | wéhit
wert 2 ausgewabhlt, der Uber Feldbusadapter A an das Feld-
bus-Netzwerk tbertragen wird.
Nicht ausgewahlt Keine Quelle gewahlt. -
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
50.12  FBA A Debug- Dieser Parameter aktiviert den Debug-Modus. Anzeige von Deaktiviert
Modus Raw-Daten (nicht modifiziert) in den Parametern 50.73...50.18,
die von/iber Feldbusadapter A empfangen oder gesendet
werden.
Deaktiviert Der Debug-Modus ist deaktiviert. 0
Schnell Der Debug-Modus ist aktiviert. Die zyklische Aktualisierung 1
der Daten erfolgt so schnell wie mdglich, wodurch die Bela-
stung der CPU des Frequenzumrichters erhéht wird.
50.13  FBA A Steuerwort | Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Steuerworts, das vom -
Master (SPS) zum Feldbusadapter A gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.712 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
00000000h... Steuerwort vom Master an Feldbusadapter A gesendet. -
FFFFFFFFh
50.14  FBA A Sollwert 1 Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Sollwerts 1, der vom -
Master (SPS) zum Feldbusadapter A gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.72 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-2147483648... Raw-Sollwert 1 vom Master an Feldbusadapter A gesendet. | -
2147483647
50.15  FBA A Sollwert 2 Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Sollwerts 1, der vom -

Master (SPS) zum Feldbusadapter A gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.712 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-2147483648...
2147483647

Raw-Sollwert 2 vom Master an Feldbusadapter A gesendet.
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50.16  FBA A Statuswort | Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Statusworts, das vom -
Feldbusadapter A zum Master (SPS) gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.712 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
00000000h... Statuswort, das vom Feldbusadapter A an den Master gesen- | -
FFFFFFFFh det wird.
50.17  FBA A Istwert 1 Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Istwerts 1, der vom -
Feldbusadapter A zum Master (SPS) gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.712 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-2147483648... Raw-Istwert 1, der vom Feldbusadapter A an den Master -
2147483647 gesendet wird.
50.18  FBA A Istwert 2 Anzeige des (nicht gednderten) Raw-Istwerts 1, der vom -
Feldbusadapter A zum Master (SPS) gesendet wird, wenn
die Fehlersuche (Debugging) mit Parameter 50.712 FBA A
Debug-Modus aktiviert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-2147483648... Raw-Istwert 2, der vom Feldbusadapter A an den Master -
2147483647 gesendet wird.
51 FBA A Einstellungen | Konfiguration von Feldbusadapter A.
51.01 FBAATyp Anzeige des Typs des angeschlossenen (eingesteckten) -
Feldbusadaptermoduls.
0 = Modul nicht gefunden oder nicht richtig angeschlossen
oder mit Parameter 50.07 FBA A freigeben deaktiviert;
0 = Nicht ausgewahlt; 1 = PROFIBUS DP; 32 = CANopen;
37 = DeviceNet; 128 = Ethernet; 132 = PROFINET IO;
135 = EtherCAT; 136 = ETH Powerlink; 485 = RS-485-Komm.;
101 = ControlNet
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
51.02 FBAA Par2 Parameter 51.02...51.26 sind Adaptermodul-spezifisch. Wei- | -
tere Informationen enthalt die Dokumentation des Feldbus-
Adaptermoduls. Es missen nicht unbedingt alle aufgefiihrten
Parameter verwendet werden.
0...65535 Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters. 1=1
51.26 FBA A Par26 Siehe Parameter 51.02 FBA A Par2. -
0...65535 Parameter zur Konfiguration des Feldbusadapters. 1=
51.27 FBA A Par aktuali- | Aktualisiert Anderungen der Parametereinstellungen bei der | Fertig
sieren Konfiguration der Adaptermodule. Nach der Aktualisierung
wird der Wert automatisch wieder auf Fertig gesetzt.
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.
Fertig Aktualisierung abgeschlossen. 0
Konfigurieren Aktualisierung lauft. 1
51.28 FBA A Ver. Para- Anzeige der Parametertabellen-Version der Feldbusadapter- | -
metertabelle modul-Mapping-Datei, die im Speicher des Frequenzumrich-

ters gespeichert ist.

Im Format axyz, dabei sind ax = Haupttabellenrevisionsnum-
mer; yz = nachgeordnete Tabellenrevisionsnummer.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Parametertabellen-Version des Adaptermoduls.
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51.29  FBA A Typcode FU | Anzeige des Frequenzumrichter-Typcodes der Feldbusadap- | -
termodul-Mapping-Datei, die im Frequenzumrichter gespei-
chert ist.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0...65535 Frequenzumrichter-Typcode in der Mapping-Datei gespei- 1=1
chert.

51.30 FBA A Version Anzeige der Version der Mapping-Datei des Feldbusadapter- | -

Mappingdatei moduls, die im Memory des Frequenzumrichters im Dezimal-
format gespeichert ist.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0...65535 Version der Mappingdatei. 1=1

51.31  D2FBA A Komm.- | Anzeige des Status der Feldbusadaptermodul-Kommunika- Nicht konfi-

Status tion. guriert
Nicht konfiguriert Das Adaptermodul ist nicht konfiguriert. 0
Initialisiert Das Adaptermodul wird initialisiert. 1

Time out Eine Unterbrechung ist bei der Kommunikation zwischen dem | 2
Adapter und dem Frequenzumrichter aufgetreten.

Konfig. Stérung Adapter-Konfigurationsfehler: Mapping-Datei im Datensy- 3
stem des Frequenzumrichters nicht gefunden oder das Hoch-
laden der Mapping-Datei ist mehr als dreimal fehlgeschlagen.

Offline Feldbuskommunikation ist off-line.

Online Feldbus-Kommunikation ist online oder Feldbusadapter
wurde so konfiguriert, dass er keine Kommunikationsunter-
brechung erkennt. Weitere Informationen enthalt die Doku-
mentation des Feldbus-Adapters.

Reset Der Adapter fiihrt einen Hardware-Reset aus. 6

51.32 FBA A Gem.Soft- Anzeige der allgemeinen Programm-Version des Adaptermo-

ware Vers. duls im Format axyz, dabei sind a = Ubergeordnete Versions-
nummer, xy = nachgeordnete Versionsnummern. z: =
Korrekturzahl oder Buchstabe.

Beispiel: 190A = Version 1,90A.
Allgemeine Programmversion des Adaptermoduls. -

51.33  FBA A Appl.Soft- Anzeige der Applikationsprogramm-Version des Adaptermo-

ware Vers. duls im Format axyz, dabei sind a = Uibergeordnete Versions-
nummer, Xy = nachgeordnete Versionsnummern. z: =
Korrekturbuchstabe.

Beispiel: 190A = Version 1,90A.
Applikationsprogramm-Version des Adaptermoduls. -

52 FBA A data in Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus-
Controller Uber den Feldbus-Adapter A Ubertragen werden.

Hinweis: 32-Bit-Werte erfordern zwei aufeinander folgende
Parameter. Wenn ein 32-Bit-Wert in einem Datenparameter
eingestellt wird, ist der darauffolgende Parameter automa-
tisch reserviert.

52.01 FBA A datain1 Mit den Parametern 52.01...52.12 werden die Daten ausge- | Nicht ausge-
wahlt, die vom Frequenzumrichter Uber Feldbusadapter A waéhlt
zum Feldbus-Controller gesendet werden.

Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0

CW 16bit Steuerwort (16 Bits) 1

Sollwert 1 16Bit Sollwert Sollw.1 (16 Bits) 2

Sollwert 2 16Bit Sollwert Sollw.2 (16 Bits) 3
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Statuswort 16Bit Statuswort (16 Bits) 4
Act1 16bit Istwert 1 (16 Bits) 5
Act2 16bit Istwert 2 (16 Bits) 6
CW 32bit Steuerwort (32 Bits) 11
Sollwert 1 32Bit Sollwert Sollw.1 (32 Bits) 12
Sollwert 2 32Bit Sollwert Sollw.2 (32 Bits) 13
SW 32bit Statuswort (32 Bits) 14
Istwert 1 32Bit Istwert 1 (32 Bits) 15
Istwert 2 32Bit Istwert 2 (32 Bits) 16
Statuswort 2 16Bit | Statuswort 2 (16 Bits) 24
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
52.12 FBA Adatain12 Siehe Parameter 52.01 FBA A data in1. Nicht ausge-
wéhlt
53 FBA A data out Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller tiber den Feld-
busadapter A zum Frequenzumrichter ibertragen werden.
Hinweis: 32-Bit-Werte erfordern zwei aufeinander folgende
Parameter. Wenn ein 32-Bit-Wert in einem Datenparameter
eingestellt wird, ist der darauffolgende Parameter automa-
tisch reserviert.
53.01 FBA A data out1 Mit den Parametern 53.07...53.12 werden die Daten ausge- | Nicht ausge-
wabhlt, die vom Feldbus-Controller Giber den Feldbusadapter A | wéhlt
zum Frequenzumrichter gesendet werden.
Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0
CW 16bit Steuerwort (16 Bits) 1
Sollwert 1 16Bit Sollwert Sollw.1 (16 Bits) 2
Sollwert 2 16Bit Sollwert Sollw.2 (16 Bits) 3
CW 32bit Steuerwort (32 Bits) 1
Sollwert 1 32Bit Sollwert Sollw.1 (32 Bits) 12
Sollwert 2 32Bit Sollwert Sollw.2 (32 Bits) 13
Steuerwort 2 16Bit | Steuerwort 2 (16 Bits) 21
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
53.12 FBA A data out12 Siehe Parameter 53.01 FBA A data out1. Nicht ausge-
wéhlt
58 Integrierter Feldbus | Konfigurationsparameter fiir die integrierte Feldbusschnitt-
(Embedded fieldbus) stelle (EFB).
Siehe auch Kapitel Steuerung tber die integrierte Feldbus-
Schnittstelle (Seite 395).
58.01  Protokoll freigeben | Aktiviert/deaktiviert die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) | Nicht ausge-
und wahlt das zu verwendende Protokoll aus. wéhlt
Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt (Kommunikation ist deaktiviert). 0

Modbus RTU

Die integrierte Feldbus-Schnittstelle ist freigegeben und
benutzt das Protokoll Modbus RTU.

1
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58.02  Protokoll-ID Zeigt die Protokoll-ID und Version an -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Protokoll-ID und Version 1=1
58.03  Knotenadresse Dieser Parameter definiert die Knotenadresse des Antriebs in | 1
der Feldbus-Verbindung.
Die Werte 1...247 sind zulassig. Online sind keine zwei
Gerate mit gleicher Adresse zulassig.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
0...255 Knotenadresse (Werte 1...247 sind zulassig). 1=1
58.04  Baudrate Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit der Feldbus- 19,2 kbps
Verbindung.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
Automatisch Die Baudrate wird automatisch erkannt 0
4,8 kBit/s 4,8 kBit/s 1
9,6 kBit/s 9,6 kBit/s. 2
19,2 kbps 19,2 kBit/s. 3
38,4 kBit/s 38,4 kBit/s. 4
57,6 kBit/s. 57,6 kBit/s. 5
76,8 kBit/s. 76,8 kBit/s. 6
115,2 kBit/s. 115,2 kBit/s. 7
58.05  Paritét Auswahl des Typs des Paritatsbits und der Anzahl der Stopp- | 8 EVEN 1
bits.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
8 NONE 1 8 Datenbits, kein Paritatsbit, ein Stoppbit 0
8 NONE 2 8 Datenbits, kein Paritatsbit, zwei Stoppbits 1
8 EVEN 1 8 Datenbits, gerades Paritatsbit, ein Stoppbit 2
8 ODD 1 8 Datenbits, ungerades Paritatsbit, ein Stoppbit 3
58.06 Kommunikations- Ubernimmt geénderte EFB-Einstellungen oder aktiviert den Freigegeben
steuerung Leise-Modus.
Freigegeben Normalbetrieb. 0
Einstellungen Aktualisiert die Einstellungen (Parameter 58.017...58.05, 1
aktualisieren 58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34) und Ubernimmt geén-
derte EFB-Konfigurationseinstellungen. Wird automatisch
wieder auf Freigegeben gesetzt.
Silent mode Aktiviert den Leise-Modus (es werden keine Meldungen 2

gesendet).
Der Leise-Modus kann durch Aktivierung der Auswahl Ein-
stellungen aktualisieren dieses Parameters beendet werden.
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58.07 Kommunikations- Zeigt den Status der EFB-Kommunikation an. -
diagnose Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Beachten Sie, dass der Name nur sichtbar ist, wenn der Feh-
ler vorliegt (Bitwert = 1).
Bit Name Beschreibung
0 Init fehlgeschlagen 1 = EFB Initialisierung fehlgeschlagen
1 Adr.-Konfig.-Fehler 1 = Die Knotenadresse ist in dem Protokoll nicht zulassig
2 Silent mode 1 = Der Frequenzumrichter darf keine Daten senden
0 = Der Frequenzumrichter darf Daten senden
3 Autobauding 1 = Automatische Erkennung der Baudrate wird verwendet
(siehe Parameter 58.04)
4 Verdrahtungsfehler 1 = Stérungen erkannt (mdoglicherweise sind A/B-Leiter
vertauscht)
5 Paritatsfehler 1 = Fehler erkannt: Prifen Sie Parameter 58.04 und 58.05
6 Baudratenfehler 1 = Fehler erkannt: Priifen Sie Parameter 58.05 und 58.04
7 Keine Busaktivitat 1 = In den letzten 5 Sekunden wurden 0 Bytes empfangen
8 Keine Datenpakete 1 =In den letzten 5 Sekunden wurden 0 Datenpakete (an ein
beliebiges Gerat adressiert) erkannt
9 Stor.od.Adr.-Fehler 1 = Fehler erkannt (Stérungen oder ein anderes Gerat ist mit der
selben Adresse online)
10 Komm.-Ausfall 1 = 0 Pakete, die an den Frequenzumrichter adressiert waren,
wurden innerhalb von Timeout empfangen (58.76)
1 Steuerw./Sollw.-Ausfall |1 = Kein Steuerwort oder Sollwerte wurden innerhalb von
Timeout empfangen (58.16)
12...14 |Reserviert
15 Interne Stérung. 1 = Problem mit Anfragen an das Frequenzumrichter-Rege-
lungsprogramm.
0000h...FFFFh EFB-Kommunikationsstatus. 1=1
58.08 Empfang. Datenpa- | Anzeige der Anzahl der giltigen Pakete, die an den Frequen- | -
kete zumrichter adressiert waren. Im normalen Betrieb steigt diese
Anzahl sténdig an.
Kann mit dem Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.
0...4294967295 Anzahl der empfangenen Pakete, die an den Frequenzum- 1=1
richter adressiert waren.
58.09  Gesendete Daten- | Anzeige der Anzahl der giltigen Pakete, die vom Frequen- -
pakete zumrichter gesendet wurden. Im normalen Betrieb steigt
diese Anzahl standig an.
Kann mit dem Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.
0...4294967295 Anzahl der gesendeten Pakete. 1=1
58.10  Alle Pakete Anzahl der giiltigen Pakete, die an ein beliebiges, an den Bus | -
angeschlossenes Gerat adressiert waren. Im normalen
Betrieb steigt die Anzahl standig an.
Kann mit dem Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.
0...4294967295 Anzahl aller empfangenen Pakete. 1=1
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58.11

UART-Fehler

Anzeige der Anzahl der Zeichenfehler, die vom Frequenzum-
richter empfangen wurden. Ein ansteigender Zahlerwert zeigt
ein Konfigurationsproblem am Bus an.

Kann mit dem Bedienpanel zurlickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.

0...4294967295

Anzahl der UART-Fehler.

58.12

CRC-Fehler

Anzeige der Anzahl der vom Frequenzumrichter mit einem
CRC-Fehler empfangenen Pakete. Ein ansteigender Zahler-
wert zeigt eine Stérung am Bus an.

Kann mit dem Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die
Reset-Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.

0...4294967295

Anzahl der CRC-Fehler.

1=1

58.14

Reaktion
Komm.ausfall

Auswahl der Reaktion des Frequenzumrichters auf einem
Ausfall der EFB-Kommunikation.

Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
Siehe auch Parameter 58.15 Komm.ausfall-Art und 58.16
Komm.ausfall-Zeit.

Keine Aktion

Keine Aktion

Keine Reaktion (Uberwachung nicht aktiv).

Fault

Der Frequenzumrichter Gberwacht die Verbindung auf Kom-
munikationsausfall, wenn Start/Stopp vom EFB am aktuell
aktiven Steuerplatz erwartet wird. Der Frequenzumrichter
schaltet mit 6687 EFB Komm.ausfall ab, wenn erwartet wird,
dass die Steuerung am aktuell aktiven Steuerplatz tiber EFB
oder der Nennwert Gber EFB kommt und die Kommunikation
ausgefallen ist.

Letzte Drehzahl

Der Frequenzumrichter gibt eine Warnmeldung A7CE EFB
Komm.ausfall aus und fixiert die Drehzahl bei dem Wert, mit
dem der Frequenzumrichter gearbeitet hat. Die Drehzahl wird
auf Basis der Istdrehzahl mit 850 ms Tiefpass-Filterung ermit-
telt. Dies tritt nur auf, wenn die Steuerung oder der Nennwert
Uber EFB erwartet wird.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei

Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-

gesetzt werden kann.

Sicherer
Drehz.Sollw

Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A7CE
EFB Komm.ausfall und setzt die Drehzahl auf den Wert von
Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder 28.41 Sicherer
Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert benutzt wird). Dies
tritt nur auf, wenn die Steuerung oder der Nennwert Giber EFB
erwartet wird.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei

Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-

gesetzt werden kann.

Immer Stérung

Der Frequenzumrichter tiberwacht die Verbindung sténdig
auf Kommunikationsausfalle. Der Frequenzumrichter schaltet
mit Stérmeldung 6681 EFB Komm.ausfall ab. Das geschieht
auch dann, wenn der Frequenzumrichter Gber einen Steuer-
platz gesteuert wird, an dem Start/Stopp oder Sollwert Gber
EFB nicht benutzt werden.
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Warnung

Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung A7CE
EFB Komm.ausfall. Das tritt auf, auch wenn keine Steuerung
Uber EFB erwartet wird.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb bei
Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdungen fort-
gesetzt werden kann.

5

58.15

Komm.ausfall-Art

Einstellung, welche Meldungstypen den Timeout-Zahler zur
Erkennung eines EFB-Kommunikationsausfalls zurlicksetzen.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
Siehe auch Parameter 58.14 Reaktion Komm.ausfall und
58.16 Komm.ausfall-Zeit.

Jede Mel-
dung

Jede Meldung

Jede Meldung, die an den Frequenzumrichter adressiert ist,
setzt Timeout zuriick.

Steuerw. / Sollw.1/
Sollw.2

Das Schreiben des Steuerworts oder eines Sollwerts setzt
Timeout zurtck.

58.16

Komm.ausfall-Zeit

Einstellung eines Grenzwerts fur die Zeit der Unterbrechung
(Timeout) bei der EFB-Kommunikation. Wenn eine Kommuni-
kationsunterbrechung langer als die eingestellte Zeit andau-
ert, erfolgt die durch Parameter 58. 14 Reaktion Komm.ausfall
festgelegte Reaktion.

Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).
Siehe auch Parameter 58.15 Komm.ausfall-Art.

30s

0,0...6000,0 s

Timeout der EFB-Kommunikation.

1=

58.17

Sende-Verzdge-
rung

Einstellung einer Mindestverzégerung fiir die Antwort zuséatz-
lich zu jeder festen Verzégerungszeit, die das Protokoll vor-
sieht.

Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).

0ms

0...65535 ms

Mindest-Antwort-Verzégerungszeit.

58.18

Intern 1

Anzeige der Raw-Daten (nicht modifiziert) des Statusworts,
das vom Frequenzumrichter zum Modbus-Controller gesen-
det wird. Nur zu Debugging-Zwecken.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0000h...FFFFh

Steuerwort, das vom Modbus-Controller zum Frequenzum-
richter gesendet wird.

58.19

Intern 2

Anzeige des Raw- (unverénderten) Statusworts fiir Debug-
ging-Zwecke.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0000h...FFFFh

Statuswort, das vom Frequenzumrichter zum Modbus-Con-
troller gesendet wird.

58.25

Steuerungsprofil

Einstellung des Kommunikationsprofils, das vom Protokoll
benutzt wird.

Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).

ABB Drives

ABB Drives

Steuerungsprofil ABB Drives (mit einem 16-Bit Steuerwort)
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DCU-Profil Steuerungsprofil DCU (mit einem 16- oder 32-Bit Steuerwort) | 5
58.26  EFB Sollwert 1 Typ | Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 1, der Uber | Drehzahl
die integriert Feldbus-Schnittstelle (EFB) empfangen wird. oder Fre-
Der skalierte Sollwert wird angezeigt mit 03.09 Integr.Feldbus | quenz
Sollw.1.
Drehzahl oder Fre- | Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
quenz aktuellen Betriebsart folgendermaflen ausgewahlt.
Betriebsart
(siehe Par. 19.01) Typ von Sollwert 1
Drehzahlregelung Drehzahl
Frequenzregelung Frequenz
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. Skalierung: 2
1=100.
Drehzahl Drehzahl-Sollwert. Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 | 4
Drehzahl-Skalierung eingestellt.
Frequenz Frequenz-Sollwert. Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 |5
Frequenz-Skalierung eingestellt.
58.27  EFB Sollwert 2 Typ | Auswahl des Typs und der Skalierung von Sollwert 2, emp-
fangen Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.
Der skalierte Sollwert wird angezeigt mit 03.10 Integr.Feldbus
Sollw.2.

58.28 EFB Istwert 1 Typ Auswahl des Typs von Istwert 1. Drehzahl
oder Fre-
quenz

Drehzahl oder Fre- | Typ und Skalierung werden automatisch entsprechend der 0
quenz aktuellen Betriebsart folgendermafen ausgewahlt.
Betriebsart
(siehe Par. 19.07) Typ von Istwert 1
Drehzahlregelung Drehzahl
Frequenzregelung Frequenz
Transparent Es wird keine Skalierung benutzt. 1
Allgemein Allgemeiner Sollwert ohne spezifische Einheit. Skalierung: 2
1=100.
Drehmoment Die Skalierung wird mit Parameter 46.03 Drehmoment-Ska- | 3
lierung. eingestellt.
Mot-Nenndrehzahl | Die Skalierung wird mit Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 4
eingestellt.
Frequenz Die Skalierung wird mit Parameter 46.02 Frequenz-Skalie- 5
rung eingestellt.
58.29 EFBIstwert 2 Typ Auswahl des Typs von Istwert 2. Drehzahl
Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 58.28 EFB Istwert 1 Typ. | oder Fre-
quenz
58.31 EFB Istw.1 Auswahl der Quelle von Istwert 1 wenn Parameter 58.28 EFB | Nicht ausge-
transp.Quelle Istwert 1 Typ auf Transparent eingestellt ist. waéhlt
Nicht ausgewahit Nicht ausgewahlt. 0

Andere

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf

Seite 150).
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58.32 EFBIstw.2 Auswahl der Quelle von Istwert 2, wenn Parameter 58.29 Nicht ausge-
transp.Quelle EFB Istwert 2 Typ auf Transparent eingestellt ist. waéhlt

Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0

Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).

58.33  Addressierungsart | Einstellung des Mapping zwischen Parametern und Haltere- | Modus 0
gistern im Modbus-Registerbereich 400101...465535.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).

Modus 0 16-Bit Werte (Gruppen 1...99, Index 1...99): 0
Registeradresse = 400000 + 100 x Parametergruppe + Para-
meterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zugeordnet zu
Register 400000 + 2200 + 80 = 402280.
32-Bit Werte (Gruppen 1...99, Index 1...99):

Registeradresse = 420000 + 200 x Parametergruppe +
2 x Parameterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zugeord-
net zu Register 420000 + 4400 + 160 = 424560.

Modus 1 16-Bit Werte (Gruppen 1...255, Index 1...255): 1
Registeradresse = 400000 + 256 x Parametergruppe + Para-
meterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zugeordnet zu
Register 400000 + 5632 + 80 = 405712.

Modus 2 32-Bit Werte (Gruppen 1...127. Index 1...255): 2
Registeradresse = 400000 + 512 x Parametergruppe +
2 x Parameterindex. Beispiel: Parameter 22.80 wird zugeord-
net zu Register 400000 + 11264 + 160 = 411424.

58.34  Wort-Reihenfolge Auswahl, in welcher Reihenfolge 16-Bit Register von 32-Bit LO-HI
Parametern tbertragen werden.
Fir jedes Register enthalt das erste Byte das héherwertige
Byte und das zweite Byte enthalt das niedrigstwertige Byte.
Anderungen dieses Parameters werden erst wirksam, nach-
dem die Regelungseinheit neu gebootet wurde oder durch
Ubernehmen der neuen Einstellungen mit Parameter 58.06
Kommunikationssteuerung (Einstellungen aktualisieren).

HI-LO Das erste Register enthalt das héherwertige Wort, das zweite | 0
enthalt das niedrigstwertige Wort.

LO-HI Das erste Register enthalt das niedrigstwertige Wort, das 1
zweite enthalt das hoherwertige Wort.

58.101 Daten I/O 1 Einstellung der Parameter-Adresse im Frequenzumrichter, Steuerwort
auf die der Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus den 16Bit
Register-Adressen liest oder in die Register-Adressen
schreibt, die dem Modbus-Register 1 (400001) entsprechen.
Der Modbus-Master bestimmt den Datentyp (Ein- oder Aus-
gang). Der Wert wird in einen Modbus-Frame bestehend aus
zwei 16-Bit-Worten gesendet. Ein 16-Bit-Wert wird im LSW
(least significant word) gesendet. Ist der Wert ein 32-Bit-Wert,
wird auch der folgende Parameter fiir ihn reserviert und muss
auf Nicht ausgewéhlt eingestellt werden.

Nicht ausgewahlt Kein Mapping, das Register ist immer null. 0

Steuerwort 16Bit ABB Drives Profil: 16-Bit ABB Drives Steuerwort; DCU-Profil: | 1
niederwertige 16 Bits des DCU-Steuerworts

Sollwert 1 16Bit Sollwert Sollw.1 (16 Bits) 2

Sollwert 2 16Bit Sollwert Sollw.2 (16 Bits) 3
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Statuswort 16Bit ABB Drives Profil: 16-Bit ABB Drives Statuswort; DCU-Profil: | 4
niederwertige 16 Bits des DCU-Statusworts
Istwert 1 16Bit Istwert 1 (16 Bits) 5
Istwert 2 16Bit Istwert 2 (16 Bits) 6
Steuerwort 32Bit Steuerwort (32 Bits) 11
Sollwert 1 32Bit Sollwert Sollw.1 (32 Bits) 12
Sollwert 2 32Bit Sollwert Sollw.2 (32 Bits) 13
Statuswort 32Bit Statuswort (32 Bits) 14
Istwert 1 32Bit Istwert 1 (32 Bits) 15
Istwert 2 32Bit Istwert 2 (32 Bits) 16
Steuerwort 2 16Bit | ABB Drives Profil: nicht benutzt; DCU-Profil: hdherwertige 16 | 21
Bits des DCU-Steuerworts
Statuswort 2 16Bit | ABB Drives Profil: nicht benutzt / immer null; DCU-Profil: 24
héherwertige 16 Bits des DCU-Statusworts
RO/DIO Steuerwort | Parameter 10.99 RO/DIO Steuerwort. 31
AO1 Datenspeicher | Parameter 13.97 AO1 Datenspeicher. 32
AO2 Datenspeicher | Parameter 13.92 AO2 Datenspeicher. 33
Ruckfihrung Parameter 40.91 Riickfiihrung Datenspeicher. 40
Datenspeicher
Setzpunkt Daten- Parameter 40.92 Setzpunkt Datenspeicher. 41
speicher
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
58.102 Daten I/O 2 Einstellung der Adresse im Frequenzumrichter, auf die der Sollwert 1
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register Adresse | 716Bit
400002 liest oder in die Register-Adresse 400006 schreibt.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten I/0 1.
58.103 Daten I/O 3 Einstellung der Adresse im Frequenzumrichter, auf die der Sollwert 2
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register Adresse | 16Bit
400003 liest oder in die Register-Adresse 400006 schreibt.
AuswahIimdglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten 1/O 1.
58.104 Daten I/O 4 Einstellung der Adresse im Frequenzumrichter, auf die der Statuswort
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register Adresse | 16Bit
400004 liest oder in die Register-Adresse 400006 schreibt.
AuswahIiméglichkeiten siehe Parameter 58.1071 Daten I/O 1.
58.105 Daten I/O 5 Einstellung der Adresse im Frequenzumrichter, auf die der Istwert 1
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register Adresse | 716Bit
400005 liest oder in die Register-Adresse 400006 schreibt.
AuswahIimdglichkeiten siehe Parameter 58.701 Daten 1/0 1.
58.106 Daten I/O 6 Einstellung der Adresse im Frequenzumrichter, auf die der Istwert 2
Modbus-Master zugreift, wenn er Daten aus Register Adresse | 716Bit
400006 liest oder in die Register-Adresse 400006 schreibt.
Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten I/0 1.
58.107 Daten I/O 7 Parameter-Selektor fiir Modbus Registeradresse 400007. Nicht ausge-
Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten I/O 1. | wéhit
58.114 Daten I/O 14 Parameter-Selektor fir Modbus Registeradresse 400014. Nicht ausge-
Auswahlméglichkeiten siehe Parameter 58.101 Daten I/O 1. | wéhit
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71 Externer PID-Regler

Konfiguration der externen Prozessregelung (PID).

rung

1
71.01  Externer PID-Ist- Siehe Parameter 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert. -
wert
71.02  Riickfithrung Istwert | Siehe Parameter 40.02 Proz.reg Istwert. -
71.03  Setzwert akt. Wert | Siehe Parameter 40.03 Proz.reg Sollwert. -
71.04  Abweichung akt. Siehe Parameter 40.04 Proz.reg. Regelabw.. -
Wert
71.06  PID Statuswort Anzeige der Statusinformation der externen Prozessregelung. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Wert
0 Proz.reg. aktiv 1 = Prozessregelung ist aktiv.
1 Reserviert
2 Ausg. eingefroren |1 = Prozessreglerausgang ist eingefroren. Das Bit wird gesetzt,
wenn Parameter 71.38 Freig. Ausg. einfrieren Wahr ist oder die
Totband-Funktion aktiv ist (Bit 9 ist gesetzt).
3..6 Reserviert
7 Ausg. Grenzw.ob. |1 = Prozessreglerausgang wird durch Par. 40.37 begrenzt.
8 Ausg. Grenzw.unt. |1 = Prozessreglerausgang wird durch Par. 40.36 begrenzt.
9 Totband aktiv 1 = Totband ist aktiv.
10...11 [Reserviert
12 Interner Sollwertist |1 = Interner Sollwert ist aktiv (siehe Par. 40.16...40.16)
aktiv.
13...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Statuswort der Prozessregelung. 1=1
71.07  PID Betriebsart Siehe Parameter 40.07 Proz.reg. PID Betriebsart. Aus
71.08  Riickfiihrwert 1 Siehe Parameter 40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle. Al2 Prozent
Quelle
71.11  Riickfiihrung Filter- | Siehe Parameter 40.11 Satz 1 Proz.-Istw. Filterzeit. 0,000 s
zeit
71.14  Sollwert Skalierung | Einstellung eines generellen Skalierungsfaktors fiir die 1500,00
Prozessregelungskette zusammen mit Parameter 71.15
Ausgang Skalierung. Die Skalierung ist hilfreich, wenn
z.B. der Sollwerteingang der Prozessregelung ein
Frequenzwert in Hz ist und der Ausgang der Prozessregelung
als U/min-Wert der Drehzahlregelung benutzt wird. In diesem
Fall kann dieser Parameter auf 50 gesetzt werden und
Parameter 71.15 auf die Motornenndrehzahl bei 50 Hz.
Effekt: Ausgang des Prozessreglers = [71.15] wenn die
Regelabweichung (Sollwert - Istwert) = [771.74] und
[71.32] = 1ist.
Hinweis: Die Skalierung basiert auf dem Verhaltnis von
71.14 und 71.15. Die Werte 50 und 1500 wiirden beispiels-
weise die gleiche Skalierung ergeben wie 1 und 3.
-200000,00... Prozess-Sollwert-Basis. 1=1
200000,00
71.15  Ausgang Skalie- Siehe Parameter 71.14 Sollwert Skalierung. 1500,00
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-200000,00... Prozessreglerausgang-Basis. 1=1
200000,00

71.16  Setzwert 1 Quelle | Siehe Parameter 40.16 Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle. Al1 Prozent

71.19  Interner Setzwert Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1. Nicht ausge-
Auswahl 1 wéhlt

71.20  Interner Setzwert Siehe Parameter 40.20 Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 2. Nicht ausge-
Auswahl 2 wéhlt

71.21  Interner Setzwert 1 | Siehe Parameter 40.21 Satz 1 Interner Setzwert 1. 0,00 PID

Kunden Ein-
heiten

71.22  Interner Setzwert 2 | Siehe Parameter 40.22 Satz 1 Interner Setzwert 2. 0,00 PID

Kunden Ein-
heiten

71.23  Interner Setzwert 3 | Siehe Parameter 40.23 Satz 1 Interner Setzwert 3. 0,00 PID

Kunden Ein-
heiten

71.26  Setzwert min Siehe Parameter 40.26 Satz 1 Proz.-Setzwert Min. 0,00

71.27  Setzwert max Siehe Parameter 40.27 Satz 1 Proz.-Setzwert Max. 200000,00

71.31  Invertierte Regelab- | Siehe Parameter 40.31 Satz 1 Invertier. Regelabw.. Nicht inver-
weichung tiert

(Sollw. - Istw.)

71.32  Verstérkung Siehe Parameter 40.32 Satz 1 P-Verstérkung. 1,00

71.33  Integrationszeit Siehe Parameter 40.33 Satz 1 Integrationszeit. 60,0 s

71.34  Differenzierzeit Siehe Parameter 40.34 Satz 1 Differenzierzeit. 0,000 s

71.35  Differenzier-Filter- Siehe Parameter 40.35 Satz 1 Differenzier-Filterzeit. 00s
zeit

71.36  Setzwert Ausgang | Siehe Parameter 40.36 Satz 1 Proz.reg. Ausg. min. -200000,00
min

71.37  Setzwert Ausgang | Siehe Parameter 40.37 Satz 1 Proz.reg. Ausg. max. 200000,00
max

71.38  Freig. Ausg. einfrie- | Siehe Parameter 40.38 S. 1 Freig.Reg.ausg.einfrier.. Nicht ausge-
ren wéhlt

71.39  Totband-Bereich Das Regelungsprogramm vergleicht den absoluten Wert von | 0,0

Parameter 71.04 Abweichung akt. Wert mit dem Totband-
Bereich, der mit diesem Parameter eingestellt wurde. Wenn
der absolute Wert innerhalb des Totband-Bereichs fiir die
Zeitperiode gemal Parameter 71.40 Totband-Verzdgerung
liegt, wird der Totband-Modus der PID-Regelung aktiviert und
71.06 PID Statuswort Bit 9 Totband aktiv wird gesetzt. Dann
wird der Ausgang des Prozessreglers eingefroren und 77.06
PID Statuswort Bit 2 Ausg. eingefroren gesetzt.
Wenn der absolute Wert gleich oder groRer als der Totband-
Bereich ist, wird der Totband-Modus deaktiviert.
0,0...200000,0 Bereich 1=

71.40  Totband-Verzége- Einstellung der Totband-Verzdgerung fir die Totband-Funk- | 0,0s
rung tion. Siehe Parameter 71.39 Totband-Bereich.
0,0...3600,0 s Verzbdgerungszeit 1=1s

71.58  Anstiegsverhinde- | Verhinderung der Erh6hung des PID-Integrationswerts. Siehe | No
rung Parameter 40.58 Satz 1 Anstiegsverhinderung.

No Verhinderung der Erhéhung nicht aktiviert. 0
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Begrenzt Der PID-Integrationswert wird nicht erhoht, wenn der Maxi- 1
malwert des Prozessreglerausgangs erreicht ist. Dieser Para-
meter gilt fir PID-Satz 1.
Prozessregler Min | Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht erhéht, wenn der | 2
Grenze ext. PID-Ausgang seinen Mindestwert erreicht hat. Bei dieser
Konfiguration wird ein externer PID-Wert als Quelle fiir den
Prozess-PID benutzt.
Prozessregler Max | Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht erhéht, wenn der | 3
Grenze ext. PID-Ausgang seinen Maximalwert erreicht hat. Bei dieser
Konfiguration wird ein externer PID-Wert als Quelle fiir den
Prozess-PID benutzt.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
71.69  Absenkverhinde- Verhinderung der Erhéhung des PID-Integrationswerts. Siehe | No
rung Parameter 40.59 Satz 1 Absenkverhinderung.
No Verhinderung der Verminderung nicht aktiviert. 0
Begrenzt Der PID-Integrationswert wird nicht vermindert, wenn der 1
Maximalwert des Prozessreglerausgangs erreicht ist. Dieser
Parameter gilt fur PID-Satz 1.
Prozessregler Min | Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht vermindert, 2
Grenze wenn der ext. PID-Ausgang seinen Mindestwert erreicht hat.
Bei dieser Konfiguration wird ein externer PID-Wert als
Quelle fir den Prozess-PID benutzt.
Prozessregler Max | Der Prozess-PID-Integrationswert wird nicht vermindert, 3
Grenze wenn der ext. PID-Ausgang seinen Maximalwert erreicht hat.
Bei dieser Konfiguration wird ein externer PID-Wert als
Quelle fiir den Prozess-PID benutzt.
71.62  Aktueller interner Siehe Parameter 40.62 Aktueller interner PID-Setzwert. -
Setzwert
76 PFC-Konfiguration Parameter der PFC (Pumpen- und Liifterregelung) und Auto-
wechsel-Konfiguration. Siehe auch Abschnitt Pumpen- und
Lifterregelung (PFC) auf Seite 114.
76.01  PFC-Status Anzeige des Staus Lauft/Gestoppt des PFC-Motors. PFC1, -
PFC2, PFC3 und PFC4 entsprechen immer dem 1. ...4.
Motor des PFC-Systems. Wenn 76.74 Autowechsel Hilfs-
PFC Hilfs-PFC auf Nur Hilfsmotoren gesetzt wird, ist PFC1
der Motor der an den Frequenzumrichter angeschlossen ist
und geregelt wird und PFC2 ist der erste Hilfsmotor (der
zweite Motor des Systems). Wenn 76.74 auf Alle Motoren
gesetzt wird, ist PFC1 der erste Motor, PFC2 der zweite usw.
Der Frequenzumrichter kann an jeden dieser Motoren ange-
schlossen werden, abhangig von der Autowechsel-Funktio-
nalitat.
Bit Name Wert
0 PFC 1 lauft 0 = Stopp, 1 = Start
1 PFC 2 lauft 0 = Stopp, 1 = Start
2 PFC 3 lauft 0 = Stopp, 1 = Start
3 PFC 4 lauft 0 = Stopp, 1 = Start
4...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status der PFC-Relaisausgange. 1=1
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76.02  PFC Systemstatus | Anzeigen des Status des PFC-Systems im Textformat. Bietet | PFC nicht
eine schnelle PFC-Systemibersicht z.B. wenn der Parameter | aktiviert
zur Startansicht des Bedienpanel hinzugefuigt wird.
76.11  Pumpen-/Lliifter- Anzeige des Status von Pumpe oder Lifter 1. -
Status 1
Bit Name Wert
0 Bereit 0 = Falsch, 1 = Wahr
2 Lauft 0 = Falsch, 1 = Wahr
5 In PFC-Regelung 0 = Falsch, 1 = Wahr
1,3, Reserviert
4...10
1" Gesperrt 0 = Falsch, 1 = Wahr
12...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Status von Pumpe oder Lifter 1. 1=1
76.12  Pumpen-/Liifter- Siehe Parameter 76.11 Pumpen-/Liifter-Status 1. -
Status 2
76.13  Pumpen-/Liifter- Siehe Parameter 76.11 Pumpen-/Liifter-Status 1. -
Status 3
76.14  Pumpen-/Lifter- Siehe Parameter 76.11 Pumpen-/Liifter-Status 1. -
Status 4
76.21  PFC-Konfiguration | Auswahlen des Mehrpumpen-/Lufterregelungs (PFC) Verfah- | Aus
rens.
Aus PFC nicht aktiviert. 0
PFC PFC aktiviert. Es wird immer nur eine Pumpe vom Frequenzum- | 2
richter geregelt. Die anderen Pumpen mit direktem Netzbetrieb
werden vom Frequenzumrichter gestartet und gestoppt.
Der Frequenz- (Gruppe 28 Frequenz-Sollwert) | Drehzahl-
(Gruppe 22 Drehzahl-Sollwert) Sollwert muss als PID fir die
PFC-Funktionalitat definiert werden, um richtig zu arbeiten.
SPFC SPFC aktiviert. Siehe Abschnitt Soft-Pumpen- und Liifterre- |3
gelung (SPFC) auf Seite 115.
76.25  Anzahl von Motoren | Gesamtzahl der Motoren, die in der Applikation benutzt wer- | 1
den, einschlieBlich des direkt vom Frequenzumrichter gere-
gelten Motors.
1..4 Anzahl der PFC-Motoren. 1=1
76.26  Mind.zuldss.Anz.v. | Mindestanzahl von Motoren, die gleichzeitig laufen. 1
Motoren
0...4 Mindestanzahl von Motoren. 1=1
76.27  Max.zuldss.Anz.v.M | Maximalanzahl von Motoren, die gleichzeitig laufen. 1
otoren
1..4 Maximalanzahl von Motoren. 1=1
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76.30  Startdrehzahl 1 Einstellung der Start-Drehzahl (Hz/U/min) des ersten Hilfsmo- | Vektor:
tors. Wenn die Motordrehzahl oder -frequenz den mit diesem | 1300 1/min;
Parameter eingestellten Grenzwert iberschreitet, wird ein Skalar48 Hz;
nachster Hilfsmotor gestartet. 58 Hz
Um unnétige Starts des zweiten Hilfsmotors zu vermeiden, (95.20 b0)
muss die Drehzahl des geregelten Motors fiir die mit Parame-
ter 76.55 Startverzégerung eingestellte Verzdgerungszeit
Uber der Start-Drehzahl liegen. Wenn die Drehzahl unter die
Start-Drehzahl fallt, wird der Hilfsmotor nicht gestartet.
Um die Prozessbedingungen wahrend des Starts des zweiten
Hilfsmotors stabil zu halten, kann mit Parameter 76.57 Dreh-
zahl halten Ein eine Drehzahl-Haltezeit eingestellt werden.
Bestimmte Pumpentypen erzeugen bei niedrigen Frequenzen
keinen ausreichenden Durchfluss. Die Drehzahl-Haltezeit
kann als Ausgleich fiir die Zeit benutzt werden, die fiir die
Beschleunigung des zweiten Hilfsmotors auf eine Drehzahl
erforderlich ist, mit der die Pumpe einen ausreichenden
Durchfluss erzeugt. Der Start des zweiten Hilfsmotors wird
nicht abgebrochen, wenn die Drehzahl des ersten Hilfsmotors
sinkt
Drehzahl . 76.55
A . 76.57
S Max.
Drehzahl
76.30
76.41
Min. Drehz.
Zeit
‘ |
ot ON |
g & AUS | f erhohter
3 g : Start Durchfluss
@ 9 ON
TN # verminderter
AUS Stopp Durchluss
0...32767 U/min/Hz | Drehzahl/Frequenz. 1 =1 Einheit
76.31  Startdrehzahl 2 Einstellung der Start-Drehzahl (Hz/U/min) fir den zweiten Vektor:
Hilfsmotor. Siehe Parameter 76.30 Startdrehzahl 1. 1300 1/min;
Skalar48 Hz;
58 Hz
(95.20 b0)
76.32  Startdrehzahl 3 Einstellung der Start-Drehzahl (Hz/U/min) fiir den dritten Vektor:
Hilfsmotor. Siehe Parameter 76.30 Startdrehzahl 1. 1300 1/min;
Skalar48 Hz;
58 Hz

(95.20 b0)
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76.41  Stoppdrehzahl 1 Einstellung der Stopp-Drehzahl (Hz/U/min) fiir den ersten Vektor:
Hilfsmotor. Wenn die Drehzahl des direkt vom Frequenzum- | 800 1/min;
richter geregelten Motors unter diesen Wert fallt, und ein Skalar 25 Hz;
Hilfsmotor 1auft, wird die Stoppverzégerung gemaf der Ein- | 30 Hz
stellung von Parameter 76.56 Stoppverzégerung) gestartet. | (95.20 b0)
Wenn nach Ablauf der Verzégerungszeit die Drehzahl noch
auf dem gleichen oder einem niedrigeren Wert ist, wird der
erste Hilfsmotor gestoppt.
Die Betriebsdrehzahl des geregelten Antriebs wird erhéht um
[Startdrehzahl 1 - Stoppdrehzahl 1] nachdem der Hilfsmotor
stoppt.
0...32767 U/min/Hz | Drehzahl/Frequenz 1 =1 Einheit
76.42  Stoppdrehzahl 2 Einstellung der Stopp-Drehzahl (Hz/U/min) fiir den zweiten Vektor:
Hilfsmotor. Siehe Parameter 76.41 Stoppdrehzahl 1. 800 1/min;
Skalar 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.43  Stoppdrehzahl 3 Einstellung der Stopp-Drehzahl (Hz/U/min) fiir den dritten Vektor:
Hilfsmotor. Siehe Parameter 76.41 Stoppdrehzahl 1. 800 1/min;
Skalar 25 Hz;
30 Hz
(95.20 b0)
76.55  Startverzégerung Einstellung einer Startverzdégerungszeit fur Hilfsmotoren. 10,00 s
Siehe Parameter 76.30 Startdrehzahl 1.
0,00...12600,00 s | Verzégerung. 1=1s
76.56  Stoppverzégerung | Einstellung einer Stoppverzdgerungszeit fir Hilfsmotoren. 10,00 s
Siehe Parameter 76.41 Stoppdrehzahl 1.
0,00...12600,00 s Verzdgerung. 1=1s
76.57  Drehzahl halten Ein | Haltezeit fir das Einschalten der Hilfsmotoren. Siehe Para- 0,00 s
meter 76.30 Startdrehzahl 1.
0,00...1000,00 s Zeit 1=1s
76.58  Drehz halten Aus Haltezeit fir das Abschalten der Hilfsmotoren. Siehe Parame- | 0,00 s
ter 76.41 Stoppdrehzahl 1.
0,00...1000,00 s Zeit 1=1s
76.59  PFC Schiitz-Verzé- | Startverzégerung fur den Motor, der vom Frequenzumrichter | 0,50 s
gerung direkt geregelt wird. Diese Startverzégerung beeinflusst nicht
das Starten der Hilfsmotoren.
WARNUNG! Eine Verzégerungszeit muss immer ein-
gestellt werden, wenn die Motoren mit Stern-Dreieck-
Startern ausgestattet sind. Die Verzégerungszeit
muss langer eingestellt werden als die Zeiteinstellung des
Starters. Wenn der Motor liber den Relaisausgang des Fre-
quenzumrichters eingeschaltet worden ist, muss genug Zeit
fur den Stern-Dreieck-Starter vorhanden sein, um zuerst auf
Stern und dann zurtick auf Dreieck zu schalten, bevor der
Motor mit dem Frequenzumrichter verbunden wird.
0,20...600,00 s Verzdgerung. 1=1s
76.60 PFC Ramp.- Einstellung einer Beschleunigungszeit fir den Drehzahlaus- | 1,00 s
Beschleun.zeit gleich des geregelten Motors beim Stopp eines Hilfsmotors.
Diese Rampenzeit wird auch zur Beschleunigung des gere-
gelten Motors nach einem Autowechsel benutzt.
Durch diesen Parameter wird die Hochlaufzeit in Sekunden
von Null auf die Maximalfrequenz eingestellt (nicht vom alten
Sollwert auf den neuen Sollwert).
0,00...1800,00 s Zeit 1=1s




318 Parameter

Nr. Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

76.61  PFC Rampen-Ver-
zdger.zeit

Einstellung einer Verzégerungszeit fiir den Drehzahlaus-
gleich des geregelten Motors beim Start eines Hilfsmotors.
Diese Rampenzeit wird auch zur Verzégerung des geregelten
Motors nach einem Autowechsel benutzt.

Durch diesen Parameter wird die Hochlaufzeit in Sekunden
von der Maximalfrequenz auf Null eingestellt (nicht vom alten
Sollwert auf den neuen Sollwert).

1,00 s

0,00...1800,00 s

Zeit

1=1s

76.70  Autowechsel

Einstellung flr das Triggern des Autowechsels.

In allen Fallen auBer Laufzeit-Ausgleich wird die Startfolge
bei einem Autowechsel um einen Schritt nach vorn geéndert.
Wenn die Ausgangsstartfolge 1-2-3-4 ist, dann wird sie bei
einem Autowechsel auf 2-3-4-1 gedndert usw.

Fir Laufzeit-Ausgleich wird die Startfolge so festgelegt, dass
die Betriebszeiten aller Motoren innerhalb der eingestellten
Grenzen bleiben.

Hinweis: Der Autowechsel wird nur durchgefiihrt, wenn die
Drehzahl des Antriebs unter der mit Parameter 76.73 Auto-
wechsel-Schwelle eingestellten Drehzahl liegt.

Siehe auch Abschnitt Autowechsel auf Seite 114.

Nicht ausge-
waéhlt

Nicht ausgewahlt

Autowechsel deaktiviert.

Ausgewahlt

Die steigende Flanke startet den Autowechsel, wenn die
Bedingungen fiir den Autowechsel erfillt sind.

DI

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0)
ausgelost.

DI2

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1)
ausgelost.

DI3

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 2)
ausgeldst.

DI4

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzdgerung, Bit 3)
ausgeldst.

DI5

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang DI5 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4)
ausgelost.

DI6

Der Autowechsel wird durch die steigende Flanke von Digi-
taleingang DI6 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5)
ausgelost.

Zeitgesteuerte
Funktion 1

Der Autowechsel wird ausgeldst durch Timer-Funktion 1 (Bit
0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249)).

Timer-Funktion 2

Der Autowechsel wird ausgeldst durch Timer-Funktion 2 (Bit
1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249)).

Timer-Funktion 3

Der Autowechsel wird ausgel6st durch Timer-Funktion 3 (Bit
2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249)).

Festes Intervall

Der Autowechsel erfolgt, wenn das mit Parameter 76.71
Autowechsel-Intervall eingestellte Intervall abgelaufen ist.

Alle Stopp

Der Autowechsel erfolgt, wenn alle Motoren gestoppt sind.
Die PID-Schlaffunktion (Parameter 40.43 Satz 1 Schlafpegel
... 40.48 Satz 1 Aufwach-Verzégerung) muss zum Stoppen
des Antriebs benutzt werden, wenn die Anforderungen an die
Prozessleistung sehr niedrig sind.
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Laufzeit-Ausgleich

Die Betriebszeiten der Motoren werden durch den Frequen-
zumrichter gleichmagig verteilt. Wenn die Differenz der
Betriebszeiten zwischen den Motoren mit den wenigsten und
meisten Betriebsstunden die mit Parameter 76.72 Max. Pum-
pen-Laufzeit-Diff. eingestellte Zeit Uberschreitet, erfolgt der
Autowechsel.

Die Betriebsstunden der Motoren werden in Gruppe 77 PFC
Wartung und Uberwachung angezeigt.

13

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf
Seite 150).

76.71

Autowechsel-Inter-
vall

Einstellung des Intervalls, das fiir die Einstellung von Festes
Intervall des Parameters 76.70 Autowechsel benutzt wird.

0,00...
42949672,95 h

Zeit

76.72

Max. Pumpen-Lauf-
zeit-Diff.

Einstellung des maximalen Betriebszeiten-Unterschieds oder
Differenz der Betriebsstunden zwischen Motoren, der/die fiir

die Einstellung Laufzeit-Ausgleich von Parameter 76.70 Auto-
wechsel benutzt wird.

0,00...
1000000,00 h

Zeit

76.73

Autowechsel-
Schwelle

Obere Drehzahlgrenze fiir die Durchfiihrung des Autowech-

sels. Der Autowechsel wird durchgefihrt, wenn:

+ die Bedingung gemaf 76.70 Autowechsel erfillt ist und

« die Drehzahl des geregelten Motors 01.03 Motordrehzahl %
unter der in diesem Parameter eingestellten Grenze liegt.

Hinweis: Wenn der Wert 0% ausgewahlt wurde, ist die Pri-

fung der Drehzahlgrenze nicht aktiv.

100,0%

0.0...300.0%

Drehzahl/Frequenz in Prozent der Nenndrehzahl oder -fre-
quenz des geregelten Motors.

1=1%

76.74

Autowechsel Hilfs-
PFC

Auswabhl, ob nur die Hilfsmotoren oder alle Motoren in die
Autowechsel-Funktion einbezogen werden.

Nur Hilfsmo-
toren

Alle Motoren

Alle Motoren einschlief3lich des vom Frequenzumrichter gere-
gelten Motors werden in den Autowechsel einbezogen. Die
Autowechsel-Steuerung schaltet die Frequenzumrichterrege-
lung auf jeden der Motoren entsprechend der Einstellung von
Parameter 76.70 Autowechsel.

Hinweis: Der erste Motor (PFC1) benétigt auch die entspre-
chenden Hardware-Schiitz-Anschlisse und PFC1 muss in
einem der Quellen-Parameter der Relaisausgénge eingestellt
worden sein.

0

Nur Hilfsmotoren

Nur Hilfsmotoren (mit direktem Netzanschluss) werden in die
Autowechsel-Funktion einbezogen.

Hinweis: PFC1 bezieht sich auf den Motor, der vom Fre-
quenzumrichter geregelt wird und muss nicht in einem der
Quellen-Parameter der Relaisausgénge ausgewahlt werden.
Bei der Rotation wird nur die Startfolge der Hilfsmotoren
geandert.

76.81

PFC 1 Sperre

Definiert, ob der PFC-Motor 1 gestartet werden kann. Ein
gesperrter PFC-Motor kann nicht gestartet werden.
0 = Gesperrt (nicht verfiigbar), 1 = Verflugbar.

Verfiigbar. Der
PFC-Motor ist
verfiigbar.

Gesperrt. Der
PFC-Motor wird
nicht benutzt.

Der PFC-Motor ist gesperrt und nicht verfiigbar.

0
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Verfligbar. Der Der PFC-Motor ist verfligbar. 1
PFC-Motor ist ver-
fugbar.

DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2

DI2 Digitaleingang DI2 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3

DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4

Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5

DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6

Dl6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7

Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 8

Funktion 1

Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 9

Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 10

Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -

Seite 150).
76.82 PFC 2 Sperre Siehe Parameter 76.81 PFC 1 Sperre. Verfiigbar.

Der PFC-
Motor ist ver-
fiigbar.

76.83 PFC 3 Sperre Siehe Parameter 76.81 PFC 1 Sperre. Verfiigbar.

Der PFC-
Motor ist ver-
fiigbar.

76.84  PFC 4 Sperre Siehe Parameter 76.87 PFC 1 Sperre. Verfiigbar.

Der PFC-
Motor ist ver-
fligbar.

76.95  Regler Bypass Aktivierung/Deaktivierung der Regler Bypass Steuerung. Deaktivieren
Steuerung
Deaktivieren Regler Bypass Steuerung wird deaktiviert. 0
Aktivieren Regler Bypass Steuerung wird aktiviert. 1

76.201 PFC-Pumpenfolge | Anzeige der Startreihenfolge bei der PFC-Pumpenregelung. | -
0...4294967295 PFC-Pumpenfolge

77 PFC Wartung und PFC (Pumpen- und Liifterregelung) Wartungs- und Uberwa-

Uberwachung chungsparameter.

77.10  Laufzeitwechsel Aktiviert das Riicksetzen oder beliebige Einstellung von 77.11 | Fertig

Pumpe/Liifter 1 Laufzeit ... 77.14 Pumpe/Liifter 4 Laufzeit.
Fertig Der Parameter wird automatisch auf diesen Wert zurlickge- |0
setzt.
Beliebige PFC- Ermaéglicht die Einstellung von 77.11 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit | 1
Betriebszeit einstel- | ... 77.14 Pumpe/Liifter 4 Laufzeit auf einen beliebigen Wert.
len
Riicksetzen der Riicksetzen des Parameters 77.11 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit. |2
PFC1 Betriebszeit
Riicksetzen der Ricksetzen des Parameters 77.12 Pumpe/Liifter 2 Laufzeit. |3
PFC2 Betriebszeit
Ricksetzen der Ricksetzen des Parameters 77.13 Pumpe/Liifter 3 Laufzeit. |4
PFC3 Betriebszeit
Riicksetzen der Ricksetzen des Parameters 77.14 Pumpe/Llifter 4 Laufzeit. |5

PFC4 Betriebszeit
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77.11  Pumpe/Liifter 1 Betriebszeitzahler von Pumpe/Lifter 1. Kann mit Parameter | 0,00 h
Laufzeit 77.10 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit eingestellt oder zurlickgesetzt

werden.
0,00... Zeit 1=1h
42949672,95 h
77.12  Pumpe/Liifter 2 Siehe Parameter 77.11 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit. 0,00 h
Laufzeit
77.13  Pumpe/Liifter 3 Siehe Parameter 77.11 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit. 0,00 h
Laufzeit
77.14  Pumpe/Liifter 4 Siehe Parameter 77.11 Pumpe/Liifter 1 Laufzeit. 0,00 h
Laufzeit
95 Hardware- Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen.
Konfiguration
95.01  Einspeisespannung | Einstellung des Einspeisespannungsbereichs. Dieser Para- | Automatik /
meter wird vom Frequenzumrichter benutzt, um die Nenn- nicht ausge-
spannung des Einspeisenetzes zu bestimmen. Dieser wéhlt
Parameter hat auch Einfluss auf die Stromkennwerte und die
DC-Spannungsregelung (Abschaltgrenzen fiir die Abschal-
tung und den Brems-Chopper) des Frequenzumrichters.
WARNUNG! Eine nicht korrekte Einstellung kann zu
einem unkontrollierten Motorbetrieb oder der Uberlast
des Brems-Choppers oder -Widerstands fiihren.
Hinweis: Die gezeigten Einstellmdglichkeiten sind von der
Frequenzumrichter-Hardware abhangig. Hat der Frequen-
zumrichter nur einen Spannungsbereich, wird dieser stan-
dardmaRig ausgewahit.
Automatik / nicht Kein Spannungsbereich ausgewahlt. Der Frequenzumrichter | 0
ausgewahlt startet die Modulation nicht, bevor ein Spannungsbereich
ausgewahlt wurde, es sei denn, Parameter 95.02 Adapt.
Spannungsgrenzen ist auf Aktiviert eingestellt, dann berech-
net der Frequenzumrichter die Einspeisespannung selbst.
380...415V 380...415V 2
95.02  Adapt. Spannungs- | Aktiviert die adaptiven Spannungsgrenzen. Aktiviert
grenzen Adaptive Spannungsgrenzen kénnen benutzt werden, wenn
z.B. mit einer IGBT-Einspeiseeinheit der DC-Spannungspe-
gel angehoben werden soll. Bei aktivierter Kommunikation
zwischen dem Wechselrichter und der IGBT-Einspeiseeinheit
beziehen sich die Spannungsgrenzen auf den DC-Span-
nungssollwert der IGBT-Einspeiseeinheit. Sonst werden die
Grenzen basierend auf der gemessenen DC-Spannung am
Ende der Vorlade-Sequenz berechnet.
Diese Funktion ist auch nitzlich, wenn die AC-Einspeise-
spannung des Frequenzumrichters hoch ist, da die Warn-
schwellen entsprechend angehoben werden.
Deaktiviert Adaptive Spannungsgrenzen sind deaktiviert. 0
Aktiviert Adaptive Spannungsgrenzen sind aktiviert. 1
95.03  Berechn.AC-Ein- Durch Berechnung ermittelte AC-Einspeisespannung. Die -
speisespann Berechnung wird jeweils beim Einschalten der Spannungs-
versorgung des Frequenzumrichters durchgefiihrt und basiert
auf der Anstiegsgeschwindigkeit des Spannungspegels des
DC-Zwischenkreises beim Laden des DC-Zwischenkreises.
0...65535 V Spannung 10=1V
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95.04  Spann.Vers. Rege- | Einstellung der Spannungsversorgung der Regelungseinheit. | Interne 24 V
lungseinh.
Interne 24 V Die Regelungseinheit wird Gber die Spannungsversorgung 0
des Frequenzumrichters gespeist.
95.15  Spezielle HW-Ein- | Enthalt Hardware-spezifische Einstellungen, die durch -
stellungen Umschalten der spezifischen Bits aktiviert und deaktiviert
werden kénnen.
Hinweis: Die Installation von mit diesem Parameter spezifi-
zierter Hardware kann eine Leistungsminderung des Fre-
quenzumrichterausgangs erfordern oder zu anderen
Begrenzungen fiihren. Siehe das Hardware-Handbuch des
Frequenzumrichters.
Bit Name Information
0 Reserviert
1 ABB Sinusfilter 1 = An den Ausgang des Frequenzumrichters ist ein ABB Sinusfilter
angeschlossen.
2...15 |Reserviert
0000b...0111b Konfigurationswort der Hardware-Optionen. 1=1
95.20 HW-Optionen Wort | Spezifikation Hardware-bezogener Optionen, die differen- -
1 zierte Parameter-Standardeinstellungen erfordern.
Dieser Parameter ist von einem Parameter-Restore nicht
betroffen.
Bit Name Wert
0 Einspeisefrequenz |Wenn Sie den Wert dieses Bits geandert haben, muss nach der
60 Hz Anderung ein kompletter Reset des Frequenzumrichters
durchgefiihrt werden. Nach dem Reset missen Sie das Makro, das
Sie benutzen wollen, erneut auswahlen.
Siehe Abschnitt Unterschiede der Standardwerte zwischen 50 Hz-
und 60 Hz-Einspeisefrequenz-Einstellungen auf Seite 338.
0=50Hz
1=60 Hz.
1...12 |Reserviert
13 du/dt Filter Wenn aktiv, ist an den Ausgang des
Aktivierung Frequenzumrichters/Wechselrichters ein du/dt-Filter angeschlossen.
Die Einstellung begrenzt die Ausgangsschaltfrequenz und schaltet
den Lufter des Frequenzumrichter-/Wechselrichtermoduls auf volle
Drehzahl.
0 = du/dt Filter nicht aktiviert
1 = du/dt Filter aktiviert
14...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Konfigurationswort der Hardware-Optionen. 1=1
95.21  HW-Optionen Wort | Spezifikation Hardware-bezogener Optionen, die differen- -

2

zierte Parameter-Standardeinstellungen erfordern. Siehe
Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1.
WARNUNG! Priifen Sie nach dem Andern von Bits in
diesem Wort erneut die Werte der betreffenden Para-
meter.
Dieser Parameter ist von einem Parameter-Restore nicht
betroffen.
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Bit Name [wert

0..4 Reserviert

5 Bypass vorhanden |1 = Bypass wird verwendet.
6 Umrichterschrank |0 = Inaktiv, 1 = aktiv.
7

8

Schrankliftertyp |0 = Inaktiv, 1 = aktiv.
...15 |Reserviert

96 System Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Parame-
ter sichern und wiederherstellen; Neustart der Regelungsein-
heit; Benutzer-Parametersatze; Auswahl von Einheiten.

96.01  Auswahl Sprache Auswahl der Sprache der Parameter-Schnittstelle und ande- | -

rer angezeigter Informationen, die auf dem Bedienpanel

angezeigt werden.

Hinweise:

« Es werden eventuell nicht alle aufgelisteten Sprachen
unterstitzt.

« Dieser Parameter wirkt sich nicht auf die Sprachen im
PC-Tool Drive Composer aus. (Die werden eingestellt
unter Vier — Settings — Drive default language.)

Nicht ausgewahlt Nicht ausgewahlt. 0
Englisch Englisch. 1033
Deutsch Deutsch. 1031
Italiano Italienisch. 1040
Espafiol Spanisch. 3082
Portugues Portugiesisch. 2070
Nederlands Niederlandisch. 1043
Frangais Franzésisch. 1036
Dansk Dénisch. 1030
Suomi Finnisch. 1035
Svenska Schwedisch. 1053
Russki Russisch. 1049
Polski Polnisch. 1045
Turkce Tdrkisch. 1055
96.02  Passwort In diesen Parameter kénnen Passworte eingegeben werden, | 0

um weitere Zugriffsebenen zu aktivieren (siehe Parameter
96.03 Zugriffsebenen-Status) oder das Anwender-/Parame-
terschloss zu konfigurieren.

Die Eingabe von 358 schaltet das Parameterschloss um,
wodurch die Anderung aller anderen Parameter iiber das
Bedienpanel oder das PC-Tool Drive composer verhindert
wird.

Hinweis: Das Standard-Benutzerpasswort so verandern,
dass es hochste Cyber-Sicherheit gewahrleistet. Das_
Passwort an einem sicheren Ort aufbewahren - der Schutz
kann auch von ABB nicht deaktiviert werden, wenn das
Passwort verloren geht.

Siehe auch Abschnitt Benutzerschloss (Seite 147).

0...99999999 Passwort. -
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96.03  Zugriffsebenen-Sta- | Anzeige der Zugriffsebenen, die durch Eingabe von Passwor- | 0001b
tus ten in Parameter 96.02 Passwort aktiviert wurden.
Bit Name
0 Kunde
1 Service
2 Fortgeschr. Programmierer
3...10 |Reserviert
11 OEM Zugriffsebene 1
12 OEM Zugriffsebene 2
13 OEM Zugriffsebene 3
14 Parameterschloss
15 Reserviert
0000b...0111b Aktivierte Zugriffsebenen. -
96.04  Makroauswahl Auswahl des Regelungsmakros Siehe Kapitel Regelungsma- | Fertig
kros (Seite 63) flir weitere Informationen.
Nachdem eine Auswahl getroffen wurde, schaltet der Para-
meter wieder automatisch auf Fertig.
Fertig Makro-Auswahl beendet; Normalbetrieb. 0
ABB Standard Makro Werkseinstellung (siehe Seite 65). Fiir die Skalar- 1
Motorregelung.
Hand/Auto Makro Hand/Auto (siehe Seite 77). 2
Hand/PID Makro Hand/PID (siehe Seite 79). 3
ABB begrenzt 2- Makro ABB begrenzt 2-Draht (siehe Seite 70). 4
Draht
3-Draht Makro 3-Draht (siehe Seite 77). 1
Drehrichtungs- Makro Drehrichtungswechsel (siehe Seite 73). 12
wechsel
Motorpotentiometer | Makro Motorpotentiometer (siehe Seite 75). 13
PID Makro PID (siehe Seite 87). 14
Panel PID Makro Panel PID 15
PFC Makro PFC (siehe Seite 83). 16
ABB Standard Makro ABB Standard (Vektor) (siehe Seite 67). Fir die Vek- | 17
(Vektor) tor-Motorregelung.
SPFC Makro SPFC (siehe Seite 85). 18
96.05  Aktives Makro Anzeige des aktuell gewahlten Regelungsmakros. Siehe ABB Stan-
Kapitel Regelungsmakros (Seite 63) fiir weitere Informatio- dard
nen.
Zum Wechsel des Makros verwenden Sie den Parameter
96.04 Makroauswahl.
ABB Standard Makro Werkseinstellung (siehe Seite 65). Fiir die Skalar- 1
Motorregelung.
Hand/Auto Makro Hand/Auto (siehe Seite 77). 2
Hand/PID Makro Hand/PID (siehe Seite 79). 3
ABB begrenzt 2- Makro ABB begrenzt 2-Draht (siehe Seite 70). 4
Draht
3-Draht Makro 3-Draht (siehe Seite 77). 1
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Drehrichtungs- Makro Drehrichtungswechsel (siehe Seite 73). 12
wechsel
Motorpotentiometer | Makro Motorpotentiometer (siehe Seite 75). 13
PID Makro PID (siehe Seite 87). 14
Panel PID Makro Panel PID 15
PFC Makro PFC (siehe Seite 83). 16
ABB Standard Makro ABB Standard (Vektor) (siehe Seite 67). Fiir die 17
(Vektor) Vektor-Motorregelung.

SPFC Makro SPFC (siehe Seite 85). 18

96.06 Parameter Restore | Wiederherstellen der Werkseinstellung des Regelungspro- Fertig

gramms, d.h. Standardeinstellungen der Parameterwerte.
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.
Fertig Wiederherstellung abgeschlossen. 0
eingeschr. Werk- Alle anderbaren Parameterwerte werden auf ihre Standard- | 8
seinstellung werte zuriickgesetzt, auller
* Motordaten und ID-Lauf-Ergebnisse
« Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule
« Benutzertexte, wie z.B. kundenspezif. Warn- und Stérmel-
dungen, und der Antriebsname
« Einstellungen der Bedienpanel/PC-Kommunikation
» Feldbusadapter-Einstellungen
« Auswahl des Regelungsmakros und der damit voreinge-
stellten Parameter
« Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1 und die damit
getroffenen verschiedenen Standardeinstellungen.
Alles l6schen Alle anderbaren Parameterwerte werden auf ihre Standard- | 62
werte zurlickgesetzt, aufier
« Benutzertexte, wie z.B. kundenspezif. Warn- und Stérmel-
dungen, und der Antriebsname
« Auswahl des Regelungsmakros und der damit voreinge-
stellten Parameter
« Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1 und die damit
getroffenen verschiedenen Standardeinstellungen.
« Gruppe49 Bedienpanel-Kkommunikation Parameter.
Reset aller Feld- Alle Feldbus- und Kommunikationseinstellungen werden auf | 32
buseinstellungen ihre Standardwerte zuriickgesetzt.
Hinweis: Wahrend des Zurlicksetzens werden alle Feldbus-,
Bedienpanel- und PC-Tool-Kommunikationsverbindungen
unterbrochen.
Reset der Startan- | Setzt die Startansicht auf die Anzeige der Standard-Parame- | 512
sicht terwerte des benutzten Makros zurlick.
Reset der Benut- Setzt alle Benutzertexte auf Standardwerte einschlieRlich des | 1024
zertexte Antriebsnamens, der Kontakt-Info, kundenspezifischer Stér-
und Warnmeldungstexte, PID-Einheit und Wahrungseinstel-
lung zurick.
Reset der Motorda- | Setzt alle Motornenndaten und Motor-ID-Lauf Ergebnisse auf | 2
ten Standardwerte zurlck.
Alles auf Werksein- | Setzt alle Antriebsparameter und Einstellungen auf die 34560

stellungen

urspriinglichen Werkseinstellungen zurtick, mit Ausnahme von

Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1 und der damit
implementierten differenzierten Standardwerte.
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96.07  Parameter sichern | Speichert die gliltigen Parameterwerte im Permanentspei- Fertig

cher der Regelungseinheit, um sicherzustellen, dass nach

dem Aus-/Einschalten der Spannungsversorgung der Betrieb

fortgesetzt werden kann. Sichern Sie die Parametereinstel-

lungen mit diesem Parameter,

+ um die vom Feldbus gesendeten Werte zu speichern,

+ wenn eine externe +24 V DC Spannungsversorgung der
Regelungseinheit benutzt wird: um die Parameteréanderun-
gen zu sichern, bevor die Regelungseinheit abgeschaltet
wird. Die Spannungsversorgung hat beim Abschalten eine
sehr kurze Haltezeit.

Hinweis: Ein neuer Parameterwert wird automatisch gespei-

chert, wenn er mit PC-Tool oder Bedienpanel geéndert

wurde, nicht jedoch, wenn die Anderung Uber einen Feldbu-

sadapter-Anschluss erfolgt ist.

Fertig Speichern abgeschlossen. 0
Speichern Speichern lauft. 1

96.08  Regelungseinheit Die Anderung des Werts dieses Parameter auf 1 bootet die Keine Aktion
booten Regelungseinheit neu (ohne ein komplettes Aus- und Wieder-

einschalten des Umrichtermoduls).

Der Wert wird automatisch auf Null (0) zurlickgesetzt.

Keine Aktion 1 = keine Aktion 0
Neustart 1 = Neustart der Regelungseinheit. 1

96.10  Parametersatz Sta- | Zeigt den Status der Benutzer-Parametersatze an. -
tus Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Siehe auch Abschnitt Benutzer-Parametersétze (Seite 146).

Nicht verfligbar Kein Benutzer-Parametersatz wurde gespeichert. 0
96.11  Param.satz Ermdglicht das Speichern und Wiederherstellen von bis zu Keine Aktion
speich./laden vier benutzerdefinierten Parametersatzen.

Der Parametersatz, der vor dem Abschalten des Frequen-

zumrichters benutzt worden ist, wird nach dem nachsten Ein-

schalten wieder geladen.

Hinweise:

+ Einige Hardware-Konfigurationseinstellungen wie die der
E/A-Erweiterungsmodul- und Feldbus-Konfigurationspara-
meter (Gruppen 14...16, 47, 50...58 und 92...93) sind nicht
in den benutzerdefinierten Parameterséatzen enthalten.

+ Parameteranderungen, die nach dem Laden eines Para-
metersatzes vorgenommen werden, werden nicht automa-
tisch gespeichert — sie miissen mit diesem Parameter
gespeichert werden.

» Diese Parametereinstellung kann nicht gedndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Keine Aktion Laden oder Speichern abgeschlossen; Normalbetrieb 0
Param.satz E/A- Parametersatz mit den Parametern 96.12 Param.satz I/O- 1
Modus Modus Eing.1 und 96.13 Param.satz I/O-Modus Eing.2 laden.
Satz1 laden Laden von Benutzer-Parametersatz 1. 2
Satz2 laden Laden von Benutzer-Parametersatz 2. 3
Satz3 laden Laden von Benutzer-Parametersatz 3. 4
Satz4 laden Laden von Benutzer-Parametersatz 4. 5
Satz 1 speichern Speichern von Benutzer-Parametersatz 1. 18
Satz 2 speichern Speichern von Benutzer-Parametersatz 2. 19
Satz 3 speichern Speichern von Benutzer-Parametersatz 3. 20
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Satz 4 speichern Speichern von Benutzer-Parametersatz 4. 21
96.12  Param.satz I/O- Wenn Parameter 96.11 Param.satz speich./laden auf Nicht ausge-
Modus Eing.1 Param.satz E/A-Modus eingestellt wird, wird der Benutzer- wéhlt
Parametersatzes zusammen mit Parameter 96.13
Param.satz I/0-Modus Eing.2 wie folgt ausgewahlt:
Status der Quelle | Status der Quelle Gewdhlter
gemaR Par. 96.72| gemaR Par. 96.13 Benutzer-
Parametersatz
0 0 Satz 1
1 0 Satz 2
0 1 Satz 3
1 1 Satz 4
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
D1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 1). | 3
DI3 Digitaleingang DI3 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 3). | 5
DI5 Digitaleingang DI5 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 4). | 6
DI6 Digitaleingang DI6 (710.02 DI Status nach Verzégerung, Bit 5). | 7
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 18
Funktion 1
Timer-Funktion 2 Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 19
Timer-Funktion 3 Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt (siehe Seite 249). | 20
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus (siehe Seite 242). 26
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen auf -
Seite 150).
96.13  Param.satz I/O- Siehe Parameter 96.12 Param.satz I/O-Modus Eing.1. Nicht ausge-
Modus Eing.2 wéhlt
96.16  Auswahl Einheit Auswahl der Einheit der Parameter zur Anzeige der Leistung, | 0000b
der Temperatur und des Drehmoments.
Bit Name Information
0 Einheit der 0=kW
Leistung 1=hp
1 Reserviert
2 Temperatur- 0=°C
einheit 1=°F
3 Reserviert
4 Drehmoment- |0 = Nm (N-m)
einheit 1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Auswahl Einheit, Datenwort
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96.20  Zeit Sync Primér- Festlegung der externen Quelle erster Prioritat fiir die Synchro- | Panel Verbin-
quelle nisation der Zeit und des Datums des Frequenzumrichters. dung
Intern Keine externe Quelle ausgewahit. 0
Fieldbus A Feldbus-Schnittstelle A. 3
Integrierter FB Integrierte Feldbusschnittstelle 6
Panel Verbindung Bedienpanel oder PC-Tool Drive Composer am Bedienpanel |8
angeschlossen.
Ethernet Tool Tool Drive Composer Uber eine Ethernet-Verbindung. 9
Verbind.
96.51  Stér-/Ereign.spei- Léschen aller Warn- und Stérmeldungen aus den Stérungs- | -
cher I6sch und Ereignisspeichern des Frequenzumrichters.
0...1 1=1
97 Motorregelung Schaltfrequenz; Schlupf-Verstarkung; Spannungsreserve;
Flussbremsung; Signaleinkopplung; IR-Kompensation.
97.01  Schaltfrequenz- Einstellung der Schaltfrequenz des Antriebs, die solange 4 kHz
Sollwert benutzt wird, wie der Frequenzumrichter sich nicht zu sehr
erwarmt. Siehe Abschnitt Schaltfrequenz auf Seite 127.
Héhere Schaltfrequenzen filhren zu einem geringeren
Gerauschpegel.
Hinweis: Bei einem Mehrmotorensystem, wenden Sie sich
bitte an Ihre ABB-Vertretung.
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
12 kHz 12 kHz. 12
97.02  Minimale Schaltfre- | Niedrigste zulassige Schaltfrequenz. Abhangig von der Bau- | 2 kHz
quenz gréRe.
1,5 kHz 1,5 kHz. Nicht fur alle BaugréfRen 2
2 kHz 2 kHz. 2
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
97.03  Schlupf-Verstéar- Die Einstellung der Schlupfverstarkung dient der Verbesse- 100%
kung rung des berechneten Motorschlupfes. 100% bedeutet volle
Schlupfausgleichsverstarkung; 0% bedeutet keine Schlup-
fausgleichsverstarkung. Die Standardwert ist 100%. Andere
Werte kdnnen benutzt werden, wenn eine statische Drehzah-
labweichung trotz Einstellung auf volle Schlupfverstarkung
erkannt wird.
Beispiel (Motor mit Nennschlupf von 40 U/min bei Nennlast):
Dem Frequenzumrichter wird ein Drehzahlsollwert von
1000 U/min vorgegeben. Trotz voller Schlupfausgleichsver-
starkung (=100%), ergibt eine manuelle Tachometer-Mes-
sung der Motorwelle einen Drehzahlwert von 998 U/min.
Die statische Drehzahlabweichung betragt 1000 U/min -
998 U/min = 2 U/min. Zum Ausgleichen der Abweichung
sollte die Schlupfverstérkung auf 105% erhéht werden
(2 U/min / 40 U/min = 5%).
0...200% Schlupfverstarkung. 1=1%
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97.04

Spannungsreserve

Einstellung der zulassigen minimalen Spannungsreserve.
Wenn die Spannungsreserve auf den eingestellten Wert
gefallen ist, geht der Antrieb in den Feldschwachebereich.
Hinweis: Dies ist ein Parameter fiir Experten, der nicht ohne
die entsprechenden Fachkenntnisse geandert werden sollte.
Bei einer DC-Zwischenkreisspannung von Uy = 550 V und
einer Spannungsreserve von 5% betragt der Effektivwert der
maximalen Ausgangsspannung bei Dauerbetrieb

0,95 x 550 V / Qwurzel(2) = 369 V

Die dynamische Leistung der Motorregelung im Feldschwa-
chebereich kann durch Erhéhen des Werts der Spannungsre-
serve verbessert werden, der Antrieb geht dann jedoch friiher
in den Feldschwéchebereich uber.

2%

-4...50%

Spannungsreserve.

1=1%

97.05

Flussbremsung

Einstellung der Bremsenergie. (Andere Stopp- und Brems-
Methoden kdénnen in Parametergruppe 21 Start/Stopp-Art
konfiguriert werden).

Hinweis: Dies ist ein Parameter fiir Experten, der nicht ohne
die entsprechenden Fachkenntnisse geandert werden sollte.

Deaktiviert

Deaktiviert

Die Flussbremsung ist deaktiviert.

Moderat

Der Flusspegel ist wahrend der Bremsung begrenzt. Die
Bremszeit ist verglichen mit der vollen Bremsleistung léanger.

Voll

Maximale Bremsleistung. Es wird fast der gesamte Strom
benutzt, um die mechanische Bremsenergie im Motor in ther-
mische Energie umzuwandeln.
WARNUNG! Die Verwendung der vollen Flussbrem-
sung heizt den Motor besonders im zyklischen Betrieb
stark auf. Stellen Sie sicher, dass der Motor dafiir aus-
reichend bemessen ist, wenn Sie zyklische Applikationen
haben.

97.08

Optimierer-Mindest-
drehmoment

Angabe des Wertes, auf den Ausgangsdrehmoment mit mini-
maler Verzdgerung ansteigen muss. Diese Funktion erhéht
den Motorstrom bei geringer Last.

Mit diesem Parameter kann die Regelungsdynamik eines
Synchronreluktanzmotors oder eines Permanentmagnet-Syn-
chronmotors mit Schenkelpollaufer verbessert werden.

0,0

0,0...1600,0%

Optimierer-Mindestdrehmoment in %.

10=1%

97.09

Schaltfrequenz-
Modus

Optimierung der Einstellung fiir eine ausgewogene gute Regel-
Performance und einen niedrigen Motorgerduschpegel.
Hinweis: Dies ist ein Parameter fir Experten, der nicht ohne
die entsprechenden Fachkenntnisse gedndert werden sollte.

Normal

Normal

Optimierte Regel-Performance bei langen Motorkabeln.

o

Leise

Minimierung der Motorgerauschpegel.
Hinweis: Bei dieser Einstellung ist eine Leistungsminderung
erforderlich. Siehe die Nenndaten im Hardware-Handbuch.
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97.13

IR-Kompensation

Einstellung einer relativen Erhéhung der Motorspannung bei
Null-Drehzahl (IR-Kompensation). Die Funktion ist bei
Anwendungen mit einem hohen Anlaufmoment niitzlich,
wenn keine Vektorregelung angewandt werden kann.

U/ Uy

(%)

Relative (Ausgangs-)
Motorspannung. Einstellung der
IR-Kompensation auf 15%.

100% |- -

| Relative (Ausgangs-)
Motorspannung. Keine

15% L = % IR-Kompensation.
| ,

| Feldschwachepunkt

f(Hz)
|
50% der
Nennfrequenz

Siehe auch Abschnitt /R-Kompensation fiir Skalar-Motorrege-
lung auf Seite 122.

3,50%

0.00...50.00%

Spannungserhéhung bei Drehzahl Null in Prozent der Motor-
nennspannung.

1=1%

97.20

U/f-Relation

Wahlt die Form fiir das U/f (Spannungs-Frequenz-) Verhaltnis
unterhalb des Feldschwachepunktes aus. Nur fir Skalarrege-
lung.

Quadratisch

Linear

Linear wird bei Anwendungen mit konstantem Drehmoment
benutzt.

Quadratisch

Quadratisch wird bei Anwendungen mit Kreiselpumpen und
Lufter-Applikationen benutzt.

Mit quadratischem U/f-Verhaltnis ist der Gerauschpegel nied-
riger bei den meisten Betriebsfrequenzen. Nicht empfohlen
fiir Permanent magnetmotoren.

-
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98 Motor-Parameter Die vom Benutzer eingegebenen Motordaten werden im
(Anwender) Motormodell verwendet.
Diese Parameter sind bei Sondermotoren oder firr eine
genauere Motorregelung nitzlich. Ein besseres Motormodell
verbessert immer die Motorregelung.
98.01  Motormodell Aktivierung der Motormodell-Parameter 98.02...98.12 und Nicht ausge-
(Anwender) 98.14. wéhlt
Hinweise:
« Dieser Parameterwert wird automatisch auf Null gesetzt,
wenn mit Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus der
ID-Lauf gewahlt wird. Die Werte der Parameter
98.02...98.12 werden mit den Daten der Motor-Charakteri-
stik aktualisiert, die wahrend des ID-Laufs ermittelt werden.
« Wahrend des ID-Laufs direkt an des Motoranschliissen
vorgenommene Messungen liefern wahrscheinlich abwei-
chende Werte zu denen, die im Datenblatt des Motorher-
stellers angegeben sind.
« Diese Parametereinstellung kann nicht gedndert werden,
wenn der Antrieb lauft.
Nicht ausgewahlt Die Parameter 98.02...98.12 sind nicht aktiv. 0
Motorparameter Die Werte der Parameter 98.02...98.12 werden als Motormo- | 1
dell verwendet.
98.02  Rs (Anwender) Einstellung des Stator-Widerstandswerts Rg fiir das Motor- 0,00000 p.u.
modell.
Bei einem in Sternschaltung angeschlossenen Motor ist Rg
der Widerstand einer Wicklung. Bei einem in Dreieckschal-
tung angeschlossenen Motor entspricht Rg einem Drittel des
Widerstands einer Wicklung.
0,00000... Stator-Widerstandswert in pro Einheit (p.u). -
0,50000 p.u.
98.03  Rr (Anwender) Einstellung des Rotor-Widerstandswerts Ry fiir das Motormo- | 0,00000 p.u.
dell.
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.
0,00000... Rotor-Widerstandswert in pro Einheit (p.u). -
0,50000 p.u.
98.04  Lm (Anwender) Einstellung der Hauptinduktivitat Ly, fir das Motormodell. 0,00000 p.u.
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.
0,00000... Hauptinduktivitat in pro Einheit (p.u.). -
10,00000 p.u.
98.05  SigmalL (Anwender) | Einstellung der Streuinduktivitédt O'Lg. 0,00000 p.u.
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.
0,00000... Streuinduktivitat in pro Einheit (p.u.). -
1,00000 p.u.
98.06 Ld (Anwender) Einstellung der Langs- (Synchron-) Induktivitat. 0,00000 p.u.
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Permanentmagnetmo-
toren.
0,00000... Langs-Induktivitat in pro Einheit (p.u). -
10,00000 p.u.
98.07  Lq (Anwender) Einstellung der Quer- (Synchron-) Induktivitat. 0,00000 p.u.
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fir Permanentmagnetmo-
toren.
0,00000... Quer-Induktivitat in pro Einheit (p.u). -
10,00000 p.u.
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98.08  PM Fluss (Anwen- | Einstellung des Permanentmagnetflusses. 0,00000 p.u.
der) Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fir Permanentmagnetmo-
toren.
0,00000... Permanentmagnet-Fluss in pro Einheit (p.u.). -
2,00000 p.u.

98.09  Rs SI (Anwender) Einstellung des Stator-Widerstandswerts Rg fiir das Motor- 0,00000 Ohm
modell.

0,00000... Stator Widerstandswert. -
100,00000 Ohm

98.10  Rr Sl (Anwender) Einstellung des Rotor-Widerstandswerts Ry fiir das Motormo- | 0,00000 Ohm
dell.

Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.
0,00000... Rotor-Widerstandswert. -
100,00000 Ohm

98.11  Lm Sl (Anwender) | Einstellung der Hauptinduktivitat Ly, fiir das Motormodell. 0,00 mH
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.

0,00... Hauptinduktivitat. 1=

100000,00 mH 10000 mH
98.12  SigmalL SI Einstellung der Streuinduktivitédt OLg. 0,00 mH

(Anwender) Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fiir Asynchronmotoren.

0,00... Streuinduktivitat. 1=

100000,00 mH 10000 mH

98.13  Ld SI (Anwender) Einstellung der Langs- (Synchron-) Induktivitat. 0,00 mH
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fir Permanentmagnetmo-
toren.

0,00... Langs-Induktivitat. 1=
100000,00 mH 10000 mH

98.14 Lq Sl Einstellung der Quer- (Synchron-) Induktivitat. 0,00 mH
Hinweis: Dieser Parameter gilt nur fir Permanentmagnetmo-
toren.

0,00... Quer-Induktivitat. 1=
100000,00 mH 10000 mH

99 Motordaten Motor-Konfigurationseinstellungen.

99.03  Motorart Auswahl der Motorart. Asynchron-
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert motor
werden, wenn der Antrieb lauft.

Asynchronmotor Standard-Kafiglaufer-Induktionsmotor (Asynchronmotor). 0
Permanentmagnet- | Permanentmagnetmotor. Dreiphasiger AC-Synchronmotor 1
motor mit Permanentmagnet-Laufer und sinusférmiger Gegen-
EMK-Spannung.
Hinweis: Bei der Verwendung von Permanentmagnet-Syn-
chronmotoren muss besonders auf die korrekte Einstellung
der Motornenndaten in Parametergruppe 99 Motordaten
geachtet werden. Sie missen die Vektorregelung benutzen.
Wenn die elektromotorische Nenngegenspannung EMK nicht
bekannt ist, sollte ein vollstandiger ID-Lauf durchgefihrt wer-
den, um die Anpassung zu optimieren.
SynRM (Sichtbar mit Firmware ASDDA) Synchronreluktanzmotor. 2

Dreiphasen-AC- Synchronmotor ohne Permanent magnete.
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99.04  Motor-Regelmodus | Auswahl der Motorregelungsart. Skalar
Vektor Vektorregelung. Die Vektorregelung hat eine hohere Genau- | 0

igkeit als die Skalarregelung, kann jedoch nicht in allen Situa-
tionen benutzt werden (siehe folgenden Abschnitt Skalar).
Erfordert einen Motor-Identifikationslauf (ID-Lauf). Siehe
Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus.

Hinweis: Bei Vektorregelung fiihrt der Frequenzumrichter
einen Stillstand ID-Lauf beim ersten Start aus, wenn vorher
noch kein ID-Lauf durchgefiihrt worden ist. Nach dem ID-Lauf
Stillstand ist ein neuer Startbefehl erforderlich.

Hinweis: Um eine bessere Motorregelungsleistung zu errei-
chen, kann ein Normal ID-Lauf ohne Last ausgefiihrt werden.
Siehe auch Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters
(Seite 107).

Skalar Skalarregelung. Fir die meisten Anwendungen geeignet, 1

wenn die hochste Genauigkeit nicht erforderlich ist.

Der Motor-ID-Lauf ist nicht erforderlich.

Hinweis: Skalarregelung muss in den folgenden Situationen

benutzt werden:

« Bei Mehrmotoren-Systemen 1) bei einer ungleichen Auftei-
lung der Last zwischen den Motoren, 2) bei unterschiedli-
cher GroRe der Motoren einer Mehrmotoren-Anwendung
oder 3) bei Austausch des Motors nach dem Motor-ID-Lauf.

* Wenn der Nennstrom des Motors weniger als 1/6 des Nen-
nausgangsstroms des Frequenzumrichters betragt.

* Wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen
Motor benutzt wird (z.B. fir Prifzwecke),

Hinweis: Ein korrekter Motorbetrieb setzt voraus, dass der

Magnetisierungsstrom des Motors 90% des Nennstroms des

Frequenzumrichters nicht Ubersteigt

Siehe auch Abschnitte Drehzahl-kompensierter Stopp

(Seite 1317), und Betriebsarten des Frequenzumrichters

(Seite 107).

99.06  Motor-Nennstrom Einstellung des Motornennstroms. Der Wert muss der 0,0A
Angabe auf dem Motor-Typenschild entsprechen. Beim
Anschluss mehrerer Motoren an den Frequenzumrichter
muss der Gesamtstrom der Motoren eingegeben werden.
Hinweise:

« Ein korrekter Motorbetrieb setzt voraus, dass der Magneti-
sierungsstrom des Motors 90% des Nennstroms des Fre-
quenzumrichters nicht libersteigt.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geandert werden,
wenn der Antrieb lauft.

0,0...6400,0 A Nennstrom des Motors. Der zuléssige Bereich ist 1/6...2 x [y | 1=1A
des Frequenzumrichters (0...2 x [ bei Skalarregelung).
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99.07

Motor-Nennspan-
nung

Definiert die in den Motor eingespeiste Motornennspannung.
Dieser Einstellwert muss genau dem Wert entsprechen, der
auf dem Motor-Typenschild angegeben ist.

Hinweise:

+ Bei Permanentmagnetmotoren ist die Nennspannung die
Gegen-EMK-Spannung bei Nenndrehzahl des Motors.
Wenn die Spannung als Spannung bezogen auf Drehzahl
(U/min) angegeben ist, z.B. 60 V pro 1000U/min, dann ist
die Spannung fiir Nenndrehzahl 3000 U/min gleich
3x60V=180V.

+ Die Belastung der Motorisolation ist immer abhangig von
der Einspeisespannung des Frequenzumrichters. Das gilt
auch, wenn die Motornennspannung niedriger als die des
Frequenzumrichters und die Einspeisespannung ist.

+ Diese Parametereinstellung kann nicht geéndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

00V

0,0...800,0

Nennspannung des Motors.

10=1V

99.08

Motor-Nennfre-
quenz

Einstellung der Motornennfrequenz. Dieser Einstellwert muss
genau dem Wert entsprechen, der auf dem Motor-Typen-
schild angegeben ist.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geadndert
werden, wenn der Antrieb lauft.

50,0 Hz

0,0...500,0 Hz

Nennfrequenz des Motors.

10=1Hz

99.09

Motor-Nenndreh-
zahl

Einstellung der Motornenndrehzahl. Diese Einstellung muss
genau dem Wert auf dem Motor-Typenschild entsprechen.
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert
werden, wenn der Antrieb lauft.

0 U/min

0...30000 U/min

Nenndrehzahl des Motors.

1=1U/min

99.10

Motor-Nennleistung

Einstellung der Nennleistung des Motors. Diese Einstellung
muss genau dem Wert auf dem Motor-Typenschild entspre-
chen. Wenn mehrere Motoren an den Frequenzumrichter
angeschlossen sind, muss die Gesamtleistung der Motoren
angegeben werden. Die Einheit wird mit Parameter 96.76
Auswahl Einheit ausgewabhlt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geadndert
werden, wenn der Antrieb lauft.

0,00 kW oder
hp

0,00...
10000,00 kW oder
0,00... 13404,83 hp

Nennleistung des Motors.

1 =1 Einheit

99.11

Motornenn Cos ®

Einstellung des Motor-Cosphi fir ein genaueres Motormodell.

Dieser Wert ist nicht obligatorisch, aber bei einem Asynchron-

motor ntzlich, vor allem bei einer Identifikation mit stillstehen-

dem Motor. Bei einem Permanentmagnetmotor oder einem

Synchronreluktanzmotor wird dieser Wert nicht benétigt.

Hinweise:

+ Keinen berechneten Wert eingeben. Wenn der exakte Wert
nicht bekannt ist, diesen Parameter bei Null belassen.

+ Diese Parametereinstellung kann nicht geéndert werden,
wenn der Antrieb lauft.

0,00

0,00...1,00

Cosphi des Motors.

100 =1
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99.12  Motor- Einstellung der Motorwellennennmoments, um die Genauig- | 0,000 Nm
Nenndrehmoment | keit des Motormodells zu erhdéhen. Die Einstellung ist nicht oder Ibft

zwingend notwendig. Die Einheit wird mit Parameter 96.16

Auswahl Einheit ausgewahlt.

Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht geandert

werden, wenn der Antrieb lauft.

0,000... Motor-Nenndrehmoment. 1 =100 Ein-
4000000,000 Nm heit
oder 0,000...

2950248,597 Ib-ft

99.13  Ausw. Mot.-ID-Lauf- | Einstellen des Typs der Motoridentifikationsroutine (ID-Lauf), Nicht ausge-
modus die beim nachsten Start des Frequenzumrichters durchgefiihrt | wahit
werden soll. Mit dem Motor-ldentifikationslauf identifiziert der

Frequenzumrichter die Charakteristik des angeschlossenen

Motors und erméglicht so eine optimale Motorregelung.

Wenn bisher noch kein ID-Lauf durchgefiihrt wurde (oder

wenn die Standard-Parameterwerte mit Hilfe von Parameter

96.06 Parameter Restore wiederhergestellt wurden), wird die-

ser Parameter automatisch auf Stillstand gesetzt und zeigt

an, dass ein ID-Lauf durchgefiihrt werden muss.

Nach dem ID-Lauf stoppt der Frequenzumrichter, und dieser

Parameter wird automatisch auf Nicht ausgewahlt gesetzt.

Hinweise:

* Um sicherzustellen, dass der ID-Lauf ordnungsgeman
durchgefiihrt wird, missen die Antriebsgrenzwerte in
Gruppe 30 (Maximal- und Minimaldrehzahl sowie Maximal-
und Minimalmoment) hoch genug sein (der Betriebsbe-
reich innerhalb der Grenzwerte muss grof3 genug sein).
Wenn z.B. die Drehzahlgrenzen niedriger eingestellt wur-
den als die Motornenndrehzahl, kann der ID-Lauf nicht
erfolgreich abgeschlossen werden.

» Fir den ID-Lauf Erweitert muss die angetriebene Einrich-
tung immer vom Motor abgekoppelt werden.

* Bei einem Permanentmagnet- oder Synchronreluktanzmo-
tor ist ein Normal, Reduziert oder Stillstand |D-Lauf not-
wendig, bei dem die Motorwelle NICHT blockiert sein darf.
Das Lastmoment muss weniger als 10% betragen.

* Wenn der ID-Lauf aktiviert ist, kann er durch Stoppen des
Frequenzumrichters abgebrochen werden.

« Der ID-Lauf muss immer dann ausgefihrt werden, wenn
einer der Motor-Parameter (99.04, 99.06...99.12) geandert
worden ist.

« Evtl. vorhandene Safe Torque Off und Notstopp-Schalt-
kreise missen wahrend des ID-Laufs geschlossen sein.

« Eine evtl vorhandene mechanische Bremse wird durch die
Schaltlogik fur den ID-Lauf nicht gedffnet.

« Diese Parametereinstellung kann nicht geandert werden,
wenn der Antrieb lauft.

Nicht ausgewahit Kein Motor-ID-Lauf angefordert. Dieser Modus kann nur 0
gewahlt werden, wenn der ID-Lauf (Normal/Reduziert/ Still-
stand/Erweitert) bereits einmal ausgefihrt worden ist.
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Normal

Normaler ID-Lauf. Gewahrleistet eine gute Regelgenauigkeit

fur alle Antriebsanwendungen. Der ID-Lauf dauert etwa

90 Sekunden. Dieser Modus sollte immer, wenn mdglich,

gewahlt werden.

Hinweise:

+ Wenn das Lastmoment hoher als 20% des Motornennmo-
ments ist oder wenn die Maschine nicht fiir das Nennmo-
ment wahrend des ID-Laufs ausgelegt ist, dann muss die
Arbeitsmaschine fir die Dauer des ID-Laufs vom Motor
abgekoppelt werden.

+ Die Drehrichtung des Motors muss vor dem Start des
ID-Laufs gepriift werden. Wahrend des ID-Laufs dreht sich
der Motor in Vorwartsrichtung.

WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des

ID-Laufs auf etwa 50...100% der Nenndrehzahl.

STELLEN SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER, DASS
DER MOTOR OHNE GEFAHRDUNGEN ANGETRIEBEN
WERDEN KANN!

1

Reduziert

Reduzierter ID-Lauf. Dieser Modus sollte anstelle des ID-Laufs
Normal oder Erweitert gewahlt werden, wenn
» mechanische Verluste groRer sind als 20% (d.h. der Motor
kann von der angetriebenen Einrichtung nicht abgekoppelt
werden), oder wenn
 eine Fluss-Reduzierung nicht zulassig ist, wahrend der
Motor lauft (d.h. bei einem Motor mit einer integrierten
Bremse, die Uber die Motorklemmen gespeist wird).
Bei diesem ID-Laufmodus ist die Motorregelung im Feld-
schwéchebereich oder bei hohen Drehmomenten nicht unbe-
dingt so genau wie beim ID-Lauf Normal. Der ID-Lauf
Reduziert wird schneller ausgefiihrt als der ID-Lauf Normal
(90 Sekunden).
Hinweis: Die Drehrichtung des Motors muss vor dem Start
des ID-Laufs geprift werden. Wahrend des ID-Laufs dreht
sich der Motor in Vorwartsrichtung.
WARNUNG! Der Motor beschleunigt wahrend des
ID-Laufs auf etwa 50...100% der Nenndrehzahl.
STELLEN SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER, DASS
DER MOTOR OHNE GEFAHRDUNGEN ANGETRIEBEN
WERDEN KANN!

Stillstand

ID-Lauf Stillstand. In den Motor wird DC-Strom eingespeist.
Bei einem Induktionsmotor (Asynchronmotor) wird die Motor-
welle nicht gedreht. Bei einem Permanentmagnetmotor kann
sich die Welle um eine halbe Umdrehung drehen.

Hinweis: Dieser Modus sollte nur gewahlt werden, wenn der
ID-Lauf Normal, Reduziert oder Erweitert wegen Einschran-
kungen durch die Antriebseinrichtung nicht mdéglich ist
(z.B.bei Aufziigen oder Kran-Applikationen).
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Nr. Name/Wert

Beschreibung

Def/FbEq16

Erweitert

Erweiterter ID-Lauf.
Der ID-Lauf gewahrleistet die bestmdgliche Regelgenauigkeit.
Der ID-Lauf erfordert eine langere Ausfiihrungszeit. Dieser
Modus sollte gewahlt werden, wenn héchste Regelgenauigkeit
Uber den gesamten Betriebsbereich erforderlich ist.
Hinweis: Die angetriebene Maschine muss wegen des vor-
Ubergehend verwendeten hohen Drehmoments und schneller
Drehzahlwechsel vom Motor abgekoppelt werden.
WARNUNG! Der Motor kann wéhrend des ID-Laufs
bis zu seiner maximalen (positiven) und minimalen
(negativen) Drehzahl gedreht werden. Es werden
mehrere Beschleunigungen und Verzégerungen ausgefihrt.
Der von den Grenzparametern zugelassene maximale
Drehmoment, Strom und Drehzahl kann verwendet werden.
STELLEN SIE VOR DEM ID-LAUF SICHER, DASS DER
MOTOR OHNE GEFAHRDUNGEN ANGETRIEBEN WER-
DEN KANN!

6

99.14  Ausgefiihrter Mot.-
ID-Lauf

Anzeige des Modus des zuletzt durchgefiihrten ID-Laufs.
Weitere Informationen zu den verschiedenen Modi siehe Ein-
stellungen von Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus.

Nicht ausge-
wéhlt

Nicht ausgewahlt

Es wurde kein ID-Lauf durchgefihrt.

Normal

Normal ID -Lauf

Reduziert

Reduziert ID -Lauf

Stillstand

Stillstand 1D -Lauf

Erweitert

Erweitert ID -Lauf

99.15  Motor-Polpaare

Berechnete Anzahl der Polpaare im Motor.

0...1000

Anzahl der Polpaare.

99.16  Phasenfolge

Wechselt die Drehrichtung des Motors. Dieser Parameter kann
benutzt werden, wenn der Motor in der falschen Richtung dreht
(zum Beispiel bei falscher Phasenfolge der Motorkabel) und
bei erschwerter Anderung des Motorkabelanschlusses.
Hinweis:

« Das Andern dieses Parameters hat keine Auswirkung auf
die Polaritaten des Drehzahlsollwerts, d.h. bei einem posi-
tiven Drehzahlsollwert dreht der Motor vorwarts. Mit der
Einstellung der Phasenfolge wird sichergestellt, dass ,vor-
warts" tatsachlich die korrekte Drehrichtung ist.

c|=|o|o|w|lva|o

uvw

Normal.

uwyv

Umgekehrte Drehrichtung.
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Unterschiede der Standardwerte zwischen 50 Hz- und
60 Hz-Einspeisefrequenz-Einstellungen

Parameter 95.20 HW-Optionen Wort 1 Bit O Einspeisefrequenz 60 Hz andert den
Antriebsparameter-Standardwert entsprechend der Einspeisefrequenz, 50 Hz oder
60 Hz. Das Bit wird passend zur Netzfrequenz des Ziellandes gesetzt bevor der Fre-
quenzumrichter ausgeliefert wird.

Wenn Sie den Wert von 50 Hz auf 60 Hz oder umgekehrt andern miissen, dndern Sie
den Wert des Bits und fiihren Sie dann einen kompletten Reset des Frequenzumrich-
ters aus. Danach missen Sie das Makro, das benutzt werden soll erneut auswéahlen
und einstellen.

Die folgende Tabelle enthalt die Parameter, deren Standardwerte von der eingestell-
ten Einspeisefrequenz abhangig sind. Die Einspeisefrequenz-Einstellung mit der
Typenbezeichnung des Frequenzumrichters betrifft auch die Parameterwerte in
Gruppe 99 Motordaten, wobei diese Parameter in der Tabelle nicht aufgelistet sind.

Par.-Nr. Name 95.20 HW-Optionen Wort 1 Bit | 95.20 HW-Optionen Wort 1 Bit
Einspeisefrequenz 60 Hz = Einspeisefrequenz 60 Hz =
50 Hz 60 Hz
11.45  Freq.Eing 1 skal.max 1500,000 1800,000
12.20  Al1 skaliert Al1 max 1500,000 1800,000
13.18  AOT7 Quelle max 1500,0 1800,0
22.26 Konstantdrehzahl 1 300,00 U/min 360,00 U/min
22.27  Konstantdrehzahl 2 600,00 U/min 720,00 U/min
22.28  Konstantdrehzahl 3 900,00 U/min 1080,00 U/min
22.29  Konstantdrehzahl 4 1200,00 U/min 1440,00 U/min
22.30  Konstantdrehzahl 5 1500,00 U/min 1800,00 U/min
22.30  Konstantdrehzahl 6 2400,00 U/min 2880,00 U/min
22.31  Konstantdrehzahl 7 3000,00 U/min 3600,00 U/min
28.26  Konstantfrequenz 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Konstantfrequenz 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Konstantfrequenz 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Konstantfrequenz 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Konstantfrequenz 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Konstantfrequenz 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32  Konstantfrequenz 7 50,00 Hz 60,00 Hz
30.11 Minimal-Drehzahl -1500,00 U/min -1800,00 U/min
30.12  Maximal-Drehzahl 1500,00 U/min 1800,00 U/min
30.13  Minimal-Frequenz -50,00 Hz -60,00 Hz
30.14 Maximal-Frequenz 50,00 Hz 60,00 Hz
31.26 Blockierdrehzahlgrenze 150,00 U/min 180,00 U/min
31.27  Blockierfrequenzgrenze 15,00 Hz 18,00 Hz
31.30 Uberdrehzahlabstand 500,00 U/min 500,00 U/min
46.01 Drehzahl-Skalierung 1500,00 U/min 1800,00 U/min
46.02 Frequenz-Skalierung 50,00 Hz 60,00 Hz




Zusétzliche Parameterdaten 339

Zusatzliche Parameterdaten

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt eine Liste der Parameter mit einigen zusatzlichen Daten, wie
z.B. ihre Bereiche und 32-Bit Feldbus-Skalierung. Parameter-Beschreibungen siehe
Kapitel Parameter (Seite 149).

Begriffe und Abkilirzungen

Begriff Definition

Analog- Analog-Quelle: Der Parameter kann auf den Wert eines anderen Parame-

Quelle ters gesetzt werden, indem ,Andere” eingestellt wird und der Quellenpara-
meter aus einer Liste ausgewahlt wird.

Zusatzlich zur Auswahl ,Andere* kann der Parameter vorausgewahite Ein-
stellungen anbieten.

Binar-Quelle Binar-Quelle: Der Wert des Parameters kann von einem spezifischen Bit in
einem anderen Parameterwert (,Andere*) ibernommen werden. Der Wert
kann in einigen Fallen fest auf O (falsch) oder 1 (wahr) gesetzt werden.
Zusatzlich kann der Parameter andere vorausgewahite Einstellungen
anbieten.

Daten Datenparameter

FbEQ32 32-Bit Feldbus-Entsprechung: Die Skalierung zwischen dem auf dem

Bedienpanel angezeigten Wert und dem in der Feldbus-Kommunikation
verwendeten Integerwert, wenn ein 32-Bit-Wert fiir die Ubertragung an ein
externes System ausgewahlt wird.

Die entsprechenden 16-Bit-Skalierungen sind in Kapitel Parameter

(Seite 149) aufgelistet.
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Begriff Definition

Istwertsignal Ein gemessenes oder vom Frequenzumrichter berechnetes Signal. Kann
normalerweise nur lGberwacht, aber nicht eingestellt werden; einige Zahler-
Signale kénnen jedoch durch Eingabe des Werts 0 zurtickgesetzt werden.

Liste Auswahlliste.

Nr. Parameternummer.

PB Packed Boolean / gepackt boolesch (Bitliste).

Real Realer Zahlenwert.

Typ Parametertyp. Siehe Analog-Quelle, Binér-Quelle, Liste, PB, Real.

Feldbus-Adressen

Siehe Benutzerhandbuch des Feldbusadapters.
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Nr. | Name | Typ | Bereich | Einheit | FbEq32
01 Istwertsignale
01.01 |Motordrehzahl benutzt Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
01.02 |Motordrehzahl berechnet Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
01.03 |Motordrehzahl % Real -1000,00...1000,00 % 100 = 1%
01.06 |Ausgangsfrequenz Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
01.07 |Motorstrom Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Motorstrom in % d. Mot.-Nenn- Real 0,0...1000,0 % 10=1%
stroms
01.09 |Motorstrom in % des FU- Real 0,0...1000,0 % 10=1%
Nennstroms
01.10 |Motordrehmoment Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
01.11 |DC voltage Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
01.13 |Ausgangsspannung Real 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Ausgangsleistung Real -32768,00...32767,00 kW oder | 100 = 1 Einheit
hp
01.15 |Ausg.leist. in % der Mot.- Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
Nennleist.
01.16 |Ausgangsleist. in % der FU- Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
Nennleist.
01.17 |Motorwellenleistung Real -32768,00...32767,00 kW oder [100 = 1 Einheit
hp
01.18 |Wechselrichter GWh-Zahler Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |Wechselrichter MWh-Zahler Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Wechselrichter kWh-Zahler Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 |Fluss-Istwert % Real 0...200 % 1=1%
01.30 |Nenn-Drehmomentskalierung Real 0,000...4000000,000 Nm oder 1000 =1
Ibft Einheit
01.50 |Laufende Stunde kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.51 |Letzte Stunde kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.52 |Laufender Tag kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.53 |Letzter Tag kWh Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.54 |Kumulativer Energie-Zahlwert Real -200000000,0... kWh 10 =1 kWh
fur den Frequenzumrichter 200000000,0
01.55 | Wechselrichter GWh-Zahler Real 0...65535 GWh 1=1GWh
(rlicksetzbar)
01.56 |Wechselrichter MWh-Zahler Real 0...1000 MWh 1=1MWh
(ruicksetzbar)
01.57 |Wechselrichter kWh-Zahler Real 0...1000 kWh 1=1kWh
(rlicksetzbar)
01.58 |Kumulativer Energie-Zahlwert Real -200000000,0... kWh 10 =1 kWh
fur den Frequenzumrichter 200000000,0
(riicksetzbar)
01.61 |Absolute Motordrehzahl 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
benutzt
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Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
01.62 |Abs. Motordrehzahl % 0,00...1000,00% % 100 = 1%
01.63 |Absolute Ausgangsfrequenz 0,00...500,00 Hz Hz 100 =1Hz
01.64 |Abs. Motordrehmoment 0,0...1600,0 % 10=1%
01.65 |Absolute Ausgangsleistung 0,00...32767,00 kw 100 =1 kW
01.66 |Absolute Ausgangsleistung 0,00...300,00 % 100 = 1%

in % der Motor-Nennleistung
01.67 |Abs. Ausg.leist. in % d. FU- 0,00...300,00 % 100 = 1%
Nennleist.
01.68 |Abs. Motorwellenleistung 0,00...32767,00 kW 100 =1 kW
03 Eingangssollwerte
03.01 |Bedienpanel-Sollwert Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Panel-Sollw. b. Fernsteuer. Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.05 |Feldbus A Sollwert 1 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |Feldbus A Sollwert 2 Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.09 |Integr.Feldbus Sollw.1 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |Integr.Feldbus Sollw.2 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
04 Warnungen und Stérungen
04.01 | Abschalt-Stérung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Aktive Storung 2 Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Aktive Storung 3 Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Aktive Warnung 1 Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Aktive Warnung 2 Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Aktive Warnung 3 Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |Letzte Stérung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |Zweitletzte Stérung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 | Drittletzte Stérung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |Letzte Warnung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |Zweitletzte Warnung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |Drittletzte Warnung Daten 0000h...FFFFh - 1=1
05 Diagnosen
05.01 |Einschaltzeitzahler Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Betriebszeitzahler Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Betriebsstunden Real 0,0...429496729,5 h 10 =1 Std.
05.04 |Lufter-Laufzeitzéhler Real 0...65535 d 1=1d
05.10 | Temperatur Regelungseinh Real -100...300 °C°(::der 10=1°
05.11 |Wechselrichter-Temperatur Real -40,0...160,0 % 10=1%
05.20 |Diagnosewort 1 PB 0000h...FFFFh -
05.21 |Diagnosewort 2 PB 0000h...FFFFh -
05.22 |Diagnosewort 3 PB 0000h...FFFFh -
06 Steuer- und Statusworte
06.01 |Hauptsteuerwort PB 0000h...FFFFh - 1=1
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Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
06.11 [Hauptstatuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Umricht.-Statuswort 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 | Umricht.-Statuswort 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 | Startsperre-Statuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 | Statuswort Drehzahlregel. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 |Konst.Drehz.-Statuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 | Umricht.-Statuswort 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.30 |Auswahl Anwender-Bit 11 Binér- - - 1=1
Quelle

06.31 | Auswahl Anwender-Bit 12 Binér- - - 1=1
Quelle

06.32 | Auswahl Anwender-Bit 13 Binér- - - 1=1
Quelle

06.33 | Auswahl Anwender-Bit 14 Binér- - - 1=1
Quelle

07 System-Info

07.03 |Frequenzumrichter Typ/ID Liste - - 1=1

07.04 |Firmware-Name Liste - - 1=1

07.05 |Firmware-Version Daten - - 1=1

07.06 |Kundenspezifisches Software- Liste - - 1=1

paket
07.07 |Softwarepaket Version Daten - - 1=
07.11 |CPU-Auslastung Real 0...100 % 1=1%
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Parametergruppen 10...99

Nr. | Name | Typ | Bereich | Einheit ] FbEq32
10 Standard DI, RO
10.02 |DI Status nach Verzégerung PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 |erweiterte Ausw. der DI PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 | DI erzwungene Werte PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.21 RO Status PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.22 | Ausw.RO fiir erzw. Werte PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.23 |RO erzwungene Werte PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |RO1 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
10.25 |RO1 EIN-Verzdgerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 AUS-Verzdgerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 Quelle Binér- - - 1=
Quelle
10.28 |RO2 EIN-Verzdgerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.29 |RO2 AUS-Verzdgerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.30 |RO3 Quelle Binér- - - 1=
Quelle
10.31 |RO3 EIN-Verzbégerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.32 |RO3 AUS-Verzdgerung Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 [RO/DIO Steuerwort PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 |RO1 Schaltanzahl-Zahler Real 0...4294967000 - 1=
10.102 |RO2 Schaltanzahl-Zahler Real 0...4294967000 - 1=
10.103 |RO3 Schaltanzahl-Zahler Real 0...4294967000 - 1=
11 Standard DIO, FI, FO
11.21 |DI5 Konfiguration Liste - - 1=
11.38 |Freq.Eing 1 Istwert Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Freq.Eing 1 skaliert Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.42 |Freq.Eing 1 min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Freq.Eing 1 max Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Freq.Eing 1 skal.min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.45 |Freq.Eing 1 skal.max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12 Standard Al
12.02 |Ausw.Al fur erzw. Werte PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 |Al Uberwachungsfunktion Liste - - 1=1
12.04 |Auswahl Al Uberwachung PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |Al1 Istwert Real 0,000...20,000 mA oder mA oder 1000 =
0,000...10,000 V Vv 1 Einheit
12.12 |Al1 skalierter Istwert Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 |Al1 erzwungener Wert Real 0,000...20,000 mA oder | mA oder 1000 =
0,000...10,000 V Vv 1 Einheit
12.15 |Al1 Wahl Einheit Liste - - 1=1
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Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
12.16 |Al1 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Al1 min Real 0,000...20,000 mA oder | mA oder 1000 =

0,000...10,000 V \% 1 Einheit
12.18 |Al1 max Real 0,000...20,000 mA oder mA oder 1000 =
0,000...10,000 V \% 1 Einheit
12.19 |Al1 skaliert Al1 min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 [Al1 skaliert Al1 max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 |AI2 Istwert Real 0,000...20,000 mA oder mA oder 1000 =
0,000...10,000 V \Y 1 Einheit
12.22 |Al2 skalierter Istwert Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 |Al2 erzwungener Wert Real 0,000...20,000 mA oder | mA oder 1000 =
0,000...10,000 V \% 1 Einheit
12.25 |AI2 Wahl Einheit Liste - - 1=1
12.26 |AI2 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 |Al2 min Real 0,000...20,000 mA oder | mA oder 1000 =
0,000...10,000 V \% 1 Einheit
12.28 |Al2 max Real 0,000...20,000 mA oder mA oder 1000 =
0,000...10,000 V \Y 1 Einheit
12.29 |Al2 skaliert Al2 min Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 skaliert Al2 max Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 |Al1 Prozentwert Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
12.102 | Al2 Prozentwert Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
13 Standard AO
13.02 |Ausw.AO fir erzw. Werte PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 Istwert Real 0,000...22,000 oder mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.12 |AO1 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
13.13 |Al1 erzwungener Wert Real 0,000...22,000 oder mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.15 |AO1 Wahl Einheit Liste - - 1=1
13.16 |AO1 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 Quelle min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 Quelle max Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 Ausg auf AO1 Quel min Real 0,000...22,000 oder mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.20 |AO1 Ausg auf AO1 Quel max Real 0,000...22,000 oder mA 1000 = 1 mA
0,000...11000 V
13.21 |AO2 Istwert Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.22 |AO2 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
13.23 |AO2 erzwungener Wert Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.26 |AO2 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.27 |AO2 Quelle min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.28 |AO2 Quelle max Real -32768,0...32767,0 - 10=1
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Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
13.29 |AO2 Ausg auf AO2 Quel min Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.30 |AO2 Ausg auf AO2 Quel max Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.91 |AO1 Datenspeicher Real -327,68...327,67 - 100 =1
13.92 |AO2 Datenspeicher Real -327,68...327,67 - 100 =1

19 Betriebsart
19.01 |Aktuelle Betriebsart Liste - - 1=1
19.11 | Auswahl Ext1/Ext2 Binér- - - 1=1
Quelle
19.17 |Lokalbetrieb sperren Liste - - 1=1
20 Start/Stopp/Drehrichtung
20.01 |Ext1 Befehlsquellen Liste - - 1=1
20.02 |Ext1 Start Signalart Liste - - 1=1
20.03 |Ext1 Eing.1 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.04 |Ext1 Eing.2 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.05 |Ext1 Eing.3 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.06 |Ext2 Befehlsquellen Liste - - 1=1
20.07 |Ext2 Start Signalart Liste - - 1=1
20.08 |Ext2 Eing.1 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.09 |Ext2 Eing.2 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.10 |Ext2 Eing.3 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.11 |Reglerfreig. Stoppmodus Liste - - 1=1
20.12 |Reglerfreig.1 Quel Binér- - - 1=1
Quelle
20.19 | Startfreigabe-Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
20.21 |Drehrichtung Liste - - 1=1
20.22 |Drehen freigeben Binéar- - - 1=1
Quelle
20.25 |Freigabe Tippen Binar- - - 1=1
Quelle
20.26 |Tippen 1 Start Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
20.27 |Tippen 2 Start Quelle Binéar- - - 1=1
Quelle
21 Start/Stopp-Art
21.01 |Startmodus Liste - - 1=1
21.02 |Magnetisierungszeit Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 | Stopp-Methode Liste - - 1=
21.04 | Notstopp-Methode Liste - - 1=
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Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
21.05 |Notstopp-Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
21.06 |Nulldrehzahl-Grenze Real 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
21.07 |Nulldrehz.-Verzégerung Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |DC-Strom-Regelung PB 0000b...0011b - 1=1
21.09 |DC-Haltedrehzahl Real 0,00...1000,00 U/min | 100 =1 U/min
21.10 |DC-Strom-Sollwert Real 0,0...100,0 % 10=1%
21.11 |Nachmagnetisierungszeit Real 0...3000 s 1=1s
21.14 |Quelle Eing. Binér- - - 1=1
Stillstandsheizung Quelle
21.16 |Vorheiz-Strom Real 0,0...30,0 % 10=1%
21.18 | Auto-Neustart-Zeit Real 0,0,0,1...10,0 s 10=1s
21.19 |Startmodus Skalar Liste - - 1=1
21.21 |DC-Haltefrequenz Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
21.22 |Startverzégerung Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 | Sanft-Start Real - - 1=1
21.24 | Sanft-Start Strom Real 10,0...100,0 % 100 = 1%
21.25 | Sanft-Start Drehzahl Real 2,0...100,0 % 100 = 1%
21.26 |Drehmom.-Erhoh.-Strom Real 15,0...300,0 % 100=1%
21.30 |Stopmodus m. Drehz.ausgl. Real - - 1=1
21.31 |Drehz.-Ausgl. Stopp-Verzdger. Real 0,00 ... 1000,00 s 100=1s
21.32 |Drehzahl Ausgl. Stopp- Real 0...100 % 1=1%
Schwelle
21.34 |Automatischen Neustart Binér- - - 1=1
erzwingen Quelle
22 Drehzahl-Sollwert
22.01 |Drehzahlsollwert unbegrenzt Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.11 [Ext1 Drehzahl-Sollw.1 Analog- - - 1=1
Quelle
22.12 |Ext1 Drehzahl-Sollw.2 Analog- - - 1=1
Quelle
22.13 | Ext1 Drehzahl-Funkt. Liste - - 1=1
22.18 | Ext2 Drehzahl-Sollw.1 Analog- - - 1=1
Quelle
22.19 |Ext2 Drehzahl-Sollw.2 Analog- - - 1=1
Quelle
22.20 |Ext2 Drehzahl-Funkt. Liste - - 1=1
22.21 |Konstantdrehzahl-Funktion PB 00b...11b - 1=1
22.22 |Konstantdrehz. Auswahl 1 Binér- - - 1=1
Quelle
22.23 |Konstantdrehz. Auswahl 2 Binér- - - 1=1
Quelle
22.24 |Konstantdrehz. Auswahl 3 Binér- - - 1=1
Quelle
22.26 |Konstantdrehzahl 1 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
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22.27 |Konstantdrehzahl 2 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.28 |Konstantdrehzahl 3 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.29 |Konstantdrehzahl 4 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.30 |Konstantdrehzahl 5 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 =1 U/min
22.31 |Konstantdrehzahl 6 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 =1 U/min
22.32 |Konstantdrehzahl 7 Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.41 |Sicherer Drehz.Sollw. Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.42 |Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 1 Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
22.43 |Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 2 Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
22.51 |Kritische Drehzahl Funkt. PB 00b...11b - 1=1
22.52 |Krit.Drehz.1 unten Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.53 |Krit.Drehz.1 oben Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.54 |Krit.Drehz.2 unten Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.55 |Krit.Drehz.2 oben Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.56 |Krit.Drehz.3 unten Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.57 |Krit.Drehz.3 oben Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.71 |Motorpotentiometer Funktion Liste - - 1=1
22.72 |Motorpotentiom. Initialwert Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.73 |Motorpotentiom. Quelle hoch Binér- - - 1=1

Quelle
22.74 |Motorpotentiom. Quelle ab Binéar- - - 1=1
Quelle
22.75 |Motorpotentiom. Ramp.zeit Real 0,0...3600,0 s 10=1s
22.76 |Motorpotentiom. min Wert Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.77 |Motorpotentiom. max Wert Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.80 |Motorpotentiom. akt.Sollw. Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.86 |Drehz.Sollw. 6 (Istw) Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
22.87 |Drehz.Sollw. 7 (Istw) Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
23 Drehzahl-Sollwert-Rampen
23.01 |Drehz.Sollw.Rampeneing. Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
23.02 |Drehz.Sollw.Rampenausg. Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
23.11 |Auswahl Rampeneinstell. Binér- - - 1=1
Quelle
23.12 |Beschleunigungszeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Verzdgerungszeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Beschleunigungszeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Verzdgerungszeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Beschleun.Zeit Tippen Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Verzdger.Zeit Tippen Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Notstopp-Zeit Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Freig. variable Steigung Liste - - 1=1
23.29 |Variable Steigungsrate Real 2...30000 ms 1=1ms
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23.32 | Verschliffzeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 | Verschliffzeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

24 Drehzahl-Sollwert-Anpassung
24.01 |Drehz.-Sollw. benutzt Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
24.02 |Drehz.-Istw. benutzt Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
24.03 |Drehz.Abw. gefiltert Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
24.04 |Drehz.Abw. negativ Real -30000,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min
24.11 |Drehzahl-Korrektur Real -10000,00...10000,00 U/min 100 = 1 U/min
24.12 |Drehz.Abw. Filterzeit Real 0...10000 ms 1=1ms
25 Drehzahliregelung
25.01 |Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg. Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
25.02 |P-Verstarkung Real 0,00...250,00 - 100 =1
25.03 |Integrationszeit Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.04 |Differenzierzeit Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 |Differenzier-Filterzeit Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Beschl.-Komp. Diff.-Zeit Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Beschl.-Komp. Filterzeit Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |P-Verstarkung Notstopp Real 1,00...250,00 - 100=1
25.53 | Drehm.-Sollw. P-Anteil Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.54 | Drehm.-Sollw. I-Anteil Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.55 |Drehm.-Sollw. D-Anteil Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.56 |Drehm.-Beschleun.Komp Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
28 Frequenz-Sollwert
28.01 |Freq.-Sollw. Ramp.eing. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.02 |Freq.-Sollw. Ramp.ausg. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.11 [Ext1 Frequenz-Sollw.1 Analog- - - 1=1
Quelle
28.12 |Ext1 Frequenz-Sollw.2 Analog- - - 1=1
Quelle
28.13 |Ext1 Frequenz-Funkt. Liste - - 1=1
28.15 | Ext2 Frequenz-Sollw.1 Analog- - - 1=1
Quelle
28.16 |Ext2 Frequenz-Sollw.2 Analog- - - 1=1
Quelle
28.17 |Ext2 Frequenz-Funkt. Liste - - 1=1
28.21 |Konstantfreq.-Funktion PB 00b...11b - 1=1
28.22 |Konstantfreq. Auswahl 1 Binér- - - 1=1
Quelle
28.23 |Konstantfreq. Auswahl 2 Binér- - - 1=1
Quelle
28.24 |Konstantfreq. Auswahl 3 Binér- - - 1=1
Quelle
28.26 |Konstantfrequenz 1 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
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28.27 |Konstantfrequenz 2 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.28 |Konstantfrequenz 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.29 |Konstantfrequenz 4 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.30 |Konstantfrequenz 5 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.31 |Konstantfrequenz 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 |Konstantfrequenz 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 |Sicherer Freq.Sollw. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.51 |Kritische Frequenz Funkt. PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Krit.Freq.1 unten Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.53 |Krit.Freq.1 oben Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Krit.Freq.2 unten Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.55 |Krit.Freq.2 oben Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.56 |Krit.Freq.3 unten Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Krit.Freq.3 oben Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Ausw. Freq.Rampeneinstell. Binér- - - 1=1

Quelle
28.72 |Freq.Beschleunigungszeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Freq.Verzégerungszeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Freq.Beschleunigungszeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Freq.Verzégerungszeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Freq.Rampeneingang Null Binéar- - - 1=1
Quelle
28.82 | Verschliffzeit 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 | Verschliffzeit 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Freq.Sollw. 3 (Istw) Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.96 |Freq.Sollw. 7 (Istw) Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 |Freq.-Sollw. unbegrenzt Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30 Grenzen
30.01 |Grenzenwort 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Mom-Begrenz.Status PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Minimal-Drehzahl Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
30.12 |Maximal-Drehzahl Real -30000,00...30000,00 U/min | 100 = 1 U/min
30.13 |Minimal-Frequenz Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.14 |Maximal-Frequenz Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.17 |Maximal-Strom Real 0,00...30000,00 A 100=1A
30.18 |Ausw. Drehm.-Grenze Binér- - - 1=1
Quelle
30.19 |[Minimal-Moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.20 |Maximal-Moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.21 |Min.-Moment 2 Quelle Analog- - - 1=
Quelle
30.22 |Max.-Moment 2 Quelle Analog- - - 1=1

Quelle
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30.23 |Minimal-Moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.24 |Maximal-Moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.26 |Leist.grenze mot Real 0,00...600,00 % 100 = 1%
30.27 |Leist.grenze gen Real -600,00...0,00 % 100 = 1%
30.30 |Uberspann.-Regelung Liste - - 1=1
30.31 |Unterspann.-Regelung Liste - - 1=1

31 Storungsfunktionen
31.01 |Ext. Ereignis 1 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.02 |[Ext. Ereignis 1 Typ Liste - - 1=1
31.03 |Ext. Ereignis 2 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.04 |Ext. Ereignis 2 Typ Liste - - 1=1
31.05 |Ext. Ereignis 3 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.06 |Ext. Ereignis 3 Typ Liste - - 1=1
31.07 |Ext. Ereignis 4 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.08 |Ext. Ereignis 4 Typ Liste - - 1=1
31.09 |Ext. Ereignis 5 Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.10 |[Ext. Ereignis 5 Typ Liste - - 1=1
31.11 | Stérungsquitt.Quelle Binér- - - 1=1
Quelle
31.12 |Wahl fiir autom. Quitt. PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 |Wahlbare Stérung Real 0000h...FFFFh - 1=
31.14 | Anzahl Wiederholungen Real 0..5 - 1=
31.15 |Wiederholzeit gesamt Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Verzdgerungszeit Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Reaktion Ausfall Motorphase Liste 0...1 - 1=1
31.20 |Reaktion Erdschluss Liste 0...2 - 1=1
31.21 |Reaktion Ausfall Netzphase Liste 0...1 - 1=1
31.22 | STO Anzeige Lauft/Stopp Liste 0...3 - 1=1
31.23 |Kabelfeh. od. Erdschl. Liste 0...1 - 1=1
31.24 |Mot.-Blockierfunktion Liste 0...2 - 1=1
31.25 |Blockierstromgrenze Real 0,0...1600,0 % 10=1%
31.26 |Blockierdrehzahigrenze Real 0,00...10000,00 U/min 100 = 1 U/min
31.27 |Blockierfrequenzgrenze Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz
31.28 |Blockierzeit Real 0...3600 s 1=1s
31.30 |Uberdrehzahlabstand Real 0,00...10000,00 U/min 100 = 1 U/min
31.32 |Uberwachung Notstopprampe Real 0...300 % 1=1%
31.33 |Uberwach.Verzdg.Nstp.rampe Real 0...100 S 1=1s
31.36 |Hilfslifter Fehler tiberbriickt Liste 0..1 - 1=1
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32 Uberwachung
32.01 |Uberwachungsstatus PB 0000...0111b - 1=1
32.05 |Uberw. 1 Funktion Liste - - 1=1
32.06 |Uberw. 1 Reaktion Liste - - 1=1
32.07 |Uberw. 1 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.08 |Uberw. 1 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Uberw. 1 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.10 |Uberw. 1 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.11 |Uberw. 1 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 |Uberw. 2 Funktion Liste - - 1=1
32.16 |Uberw. 2 Reaktion Liste - - 1=1
32.17 |Uberw. 2 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.18 |Uberw. 2 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Uberw. 2 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.20 |Uberw. 2 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.21 |Uberw. 2 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Uberw. 3 Funktion Liste - - 1=1
32.26 |Uberw. 3 Reaktion Liste - - 1=1
32.27 |Uberw. 3 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.28 |Uberw. 3 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Uberw. 3 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.30 |Uberw. 3 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.31 |Uberw. 3 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Uberw. 4 Funktion Liste - - 1=1
32.36 |Uberw. 4 Reaktion Liste - - 1=1
32.37 |Uberw. 4 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.38 |Uberw. 4 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Uberw. 4 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.40 |Uberw. 4 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.41 |Uberw. 4 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Uberw. 5 Funktion Liste - - 1=1
32.46 |Uberw. 5 Reaktion Liste - - 1=1
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32.47 |Uberw. 5 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.48 |Uberw. 5 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Uberw. 5 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.50 |Uberw. 5 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.51 |Uberw. 5 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 |Uberw. 6 Funktion Liste - - 1=1
32.56 |Uberw. 6 Reaktion Liste - - 1=1
32.57 |Uberw. 6 Signal Analog- - - 1=1
Quelle
32.58 |Uberw. 6 Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.59 |Uberw. 6 Untergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.60 |Uberw. 6 Obergrenze Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.61 |Uberw. 6 Hysterese Real 0,00...100000,00 - 100 =1
34 Timer-Funktionen
34.01 |Status zeitgesteuerte Funkt PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.02 |Timer Status PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.04 |Saison/Ausn.-Tag Status PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.10 |Freig. zeitgesteuerte Funkt Binér- - - 1=1
Quelle
34.11 |Timer 1 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.12 |Timer 1 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.13 |Timer 1 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.14 |Timer 2 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
34.15 | Timer 2 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.16 |Timer 2 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.17 |Timer 3 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
34.18 |Timer 3 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.19 |Timer 3 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.20 |Timer 4 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
34.21 |Timer 4 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.22 |Timer 4 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.23 |Timer 5 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
34.24 |Timer 5 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.25 |Timer 5 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.26 |Timer 6 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
34.27 |Timer 6 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.28 |Timer 6 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min

34.29 |Timer 7 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=
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34.30 |Timer 7 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.31 |Timer 7 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.32 | Timer 8 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.33 |Timer 8 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.34 |Timer 8 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.35 |Timer 9 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.36 |Timer 9 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 |Timer 9 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.38 | Timer 10 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.39 |Timer 10 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.40 |Timer 10 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.41 |Timer 11 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.42 |Timer 11 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 |Timer 11 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.44 | Timer 12 Konfiguration PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.45 |Timer 12 Startzeit Zeit 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 |Timer 12 Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.60 |Saison 1 Startdatum Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.61 |Saison 2 Startdatum Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.62 |Saison 3 Startdatum Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.63 |Saison 4 Startdatum Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.70 |Anzahl aktiver Ausnahmen Real 0...16 - 1=1
34.71 |Ausnahme-Typen PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 |Ausnahme 1 Start Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.73 |Ausnahme 1 Lange Real 0...60 d 1=1d
34.74 |Ausnahme 2 Start Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.75 |Ausnahme 2 Lange Real 0...60 d 1=1d
34.76 |Ausnahme 3 Start Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.77 |Ausnahme 3 Lange Real 0...60 d 1=1d
34.78 |Ausnahme Tag 4 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.79 |Ausnahme Tag 5 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.80 |Ausnahme Tag 6 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.81 |Ausnahme Tag 7 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.82 |Ausnahme Tag 8 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.83 |Ausnahme Tag 9 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.84 |Ausnahme Tag 10 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.85 |Ausnahme Tag 11 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.86 |Ausnahme Tag 12 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.87 |Ausnahme Tag 13 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.88 |Ausnahme Tag 14 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.89 |Ausnahme Tag 15 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
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34.90 |Ausnahme Tag 16 Datum 01,01...31,12 d 1=1d
34.100 | Zeitgesteuerte Funktion 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.101 | Zeitgesteuerte Funktion 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.102 | Zeitgesteuerte Funktion 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.110 | Extra-Zeit-Funktion PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.111 | Quelle Extra-Zeit-Aktivierung Binér- - - 1=1

Quelle
34.112 | Boost-Zeit Dauer Dauer 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
35 Thermischer Motorschutz
35.01 [Motortemperatur berechnet Real -60...1000 °C oder °C oder 1=1°
-76...1832 °F °F
35.02 |[Motortemp. 1 gemessen Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F, oder
0 Ohm oder Ohm
[35.12] Ohm
35.03 |Motortemp. 2 gemessen Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F, oder
0 Ohm oder Ohm
[35.12] Ohm
35.11 |Uberwach.Temp. 1 Quelle Liste - - 1=1
35.12 | Temperatur 1 Stérgrenzwert Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F oder
Ohm
35.13 |Temperatur 1 Warngrenzwert Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F oder
Ohm
35.14 |Uberwach.Temp. 1 Al Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
35.21 [Uberwach.Temp. 2 Quelle Liste - - 1=1
35.22 |Temperatur 2 Stérgrenzwert Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F oder
Ohm
35.23 | Temperatur 2 Warngrenzwert Real -60...5000 °C oder °C, °F 1 =1 Einheit
-76...9032 °F oder
Ohm
35.24 |Uberwach.Temp. 2 Al Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
35.50 |Motor-Umgebungstemp. Real -60...100 °C oder °C 1=1°
-76 ... 212 °F
35.51 |Motorlastkurve Real 50...150 % 1=1%
35.52 |Max. Last Nulldrehzahl Real 50...150 % 1=1%
35.53 |Knickpunkt-Frequenz Real 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz
35.54 |Mot.-Nenn-Temp.-Anstieg Real |0...300 °C oder 32...572 °F | °C oder 1=1°
°F
35.55 | Motor therm.Zeitkonstante Real 100...10000 s 1=1s
36 Last-Analysator
36.01 |Spitz.wert.Sign.quell Analog- - - 1=1

Quelle
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36.02 |Spitz.wert.Filterzeit Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |Ampl.Spei.2 Sign.quell Analog- - - 1=1

Quelle
36.07 |Ampl.Spei.2 Sign.skal. Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Speicher riicksetzen Liste - - 1=1
36.10 |Sp.Wert.Spei.Spitzenwert Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 |SWS Spitzenwert Datum Daten 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.12 | SWS Spitzenwert Zeit Daten - - 1=1
36.13 | SWS Strom bei Spitzenwert Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |SWS DC-Spann.b.Spitzenw. Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
36.15 |SWS Drehz. bei Spitzenw. Real -30000,00... 30000,00 U/min 100 = 1 U/min
36.16 | SWS Riicksetzdatum Daten 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.17 | SWS Riicksetzzeit Daten - - 1=1
36.20 |AS1 0 bis 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.21 |AS1 10 bis 20% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.22 |AS1 20 bis 30% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.23 |AS1 30 bis 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.24 |AS1 40 bis 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.25 |AS1 50 bis 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.26 |AS1 60 bis 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.27 |AS1 70 bis 80% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.28 |AS1 80 bis 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.29 |AS1 liber 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.40 |AS2 0 bis 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.41 |AS2 10 bis 20% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.42 |AS2 20 bis 30% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.43 |AS2 30 bis 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.44 |AS2 40 bis 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.45 |AS2 50 bis 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.46 |AS2 60 bis 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.47 |AS2 70 bis 80% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.48 |AS2 80 bis 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.49 |AS2 liber 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.50 |AS2 Riicksetzdatum Daten 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.51 |AS2 Riicksetzzeit Daten - - 1=1

37 Benutzer-Lastkurve

37.01 |ULC Ausgang Statuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 |ULC Uberw.-Signal Analog- - - 1=1

Quelle
37.03 |ULC Uberlast-Reaktion Liste - - 1=1
37.04 |ULC Unterlast-Reaktion Liste - - 1=1
37.11 |ULC Drehz.-Tabelle Punkt 1 Real -30000,0...30000,0 U/min 10 = 1 U/min
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37.12 |ULC Drehz.-Tabelle Punkt 2 Real -30000,0...30000,0 U/min 10 =1 U/min
37.13 |ULC Drehz.-Tabelle Punkt 3 Real -30000,0...30000,0 U/min 10 =1 U/min
37.14 |ULC Drehz.-Tabelle Punkt 4 Real -30000,0...30000,0 U/min 10 =1 U/min
37.15 |ULC Drehz.-Tabelle Punkt 5 Real -30000,0...30000,0 U/min 10 =1 U/min
37.16 |ULC Freq.-Tabelle Punkt 1 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC Freq.-Tabelle Punkt 2 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC Freq.-Tabelle Punkt 3 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 [ULC Freq.-Tabelle Punkt 4 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC Freq.-Tabelle Punkt 5 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC Unterlast Punkt 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.22 |ULC Unterlast Punkt 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.23 |ULC Unterlast Punkt 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.24 |ULC Unterlast Punkt 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.25 |ULC Unterlast Punkt 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.31 |ULC Uberlast Punkt 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.32 |ULC Uberlast Punkt 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.33 |ULC Uberlast Punkt 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.34 |ULC Uberlast Punkt 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.35 |ULC Uberlast Punkt 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.41 |ULC Uberlast Timer Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC Unterlast Timer Real 0,0...10000,0 s 10=1s

40 Prozessregler Satz 1
40.01 |Proz.reg.ausg. Istwert Real -200000,00...200000,00 % 100 =1PID
Anwender-
einheit
40.02 |Proz.reg Istwert Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
40.03 |Proz.reg Sollwert Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
40.04 |Proz.reg. Regelabw. Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
40.06 |Proz.reg. Statuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Proz.reg. PID Betriebsart Liste - - 1=1
40.08 |Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
40.09 |Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
40.10 |Satz 1 Berechn. Proz.-Istw. Liste - - 1=1
40.11 |Satz 1 Proz.-Istw. Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Satz 1 Sollw-Skal. Basis Real -200000,00...200000,00 - 100 =1

40.15 |Satz 1 Sollw.Skal. Ausg. Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
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40.16 |Satz 1 Proz.-Setzwert 1 Quelle | Analog- - - 1=1
Quelle
40.17 |Satz 1 Proz.-Setzwert 2 Quelle | Analog- - - 1=1
Quelle
40.18 |Satz 1 Berechn. Proz.- Liste - - 1=1
Setzwert
40.19 |Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 1| Binéar- - - 1=1
Quelle
40.20 |Satz 1 Int. Setzwert Auswahl 2| Binér- - - 1=1
Quelle
40.21 |Satz 1 Interner Setzwert 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
40.22 |Satz 1 Interner Setzwert 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
40.23 |Satz 1 Interner Setzwert 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
40.24 |Satz 1 Interner Sollwert 0 -200000,00...200000,00 PID 0,00 PID
Anwend.- Kunden
einheiten Einheiten
40.26 |Satz 1 Proz.-Setzwert Min Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
Anwend.-
einheiten
40.27 |Satz 1 Proz.-Setzwert Max Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1
Anwend.-
einheiten
40.28 |Satz 1 P.-Setzwert Ramp.zeit Real 0,0...1800,0 s 10=1s
auf
40.29 |Satz 1 P.-Setzwert Ramp.zeit Real 0,0...1800,0 s 10=1s
ab
40.30 |Satz 1 Freigabe Sollwert Binér- - - 1=1
einfrieren Quelle
40.31 |Satz 1 Invertier. Regelabw. Binér- - - 1=1
Quelle
40.32 |Satz 1 P-Verstarkung Real 0,01...100,00 - 100 =1
40.33 |Satz 1 Integrationszeit Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Satz 1 Differenzierzeit Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Satz 1 Differenzier-Filterzeit Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Satz 1 Proz.reg. Ausg. min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 |Satz 1 Proz.reg. Ausg. max Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |S. 1 Freig.Reg.ausg.einfrier. Binér- - - 1=1
Quelle
40.39 |Satz 1 Totband-Bereich Real 0,0...200000,0 - 10=1
40.40 |Satz 1 Totband-Verzégerung Real 0,0...3600,00 s 100=1s
40.43 |Satz 1 Schlafpegel Real 0,0...200000,0 - 10=1
40.44 |Satz 1 Schlaf-Verzégerung Real 0,0...3600,0 s 10=1s




Zusétzliche Parameterdaten 359

Nr. Name Typ Bereich Einheit FbEq32
40.45 |Satz 1 Schlaf-Verlanger.zeit Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Satz 1 Schlaf-Sollw.-Erhéh. Real 0,0...200000,0 PID 10=1PID

Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
40.47 |Satz 1 Aufwach-Abweichung Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
40.48 |Satz 1 Aufwach-Verzégerung Real 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Satz 1 Verfolgungs-Modus Binér- - - 1=1
Quelle
40.50 |Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
40.57 |Auswahl P.regl.Satz1/Satz2 Binér- - - 1=1
Quelle
40.58 |Satz 1 Anstiegsverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
40.59 |Satz 1 Absenkverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
40.62 | Aktueller interner PID- Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
Setzwert Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
40.80 |Satz 1 PID-Ausgang Min.- Binér- - - 1=1
Quelle Quelle
40.81 |Satz 1 PID-Ausgang Max.- Binér- - - 1=1
Quelle Quelle
40.89 |Satz 1 Sollwert-Multiplikator Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Satz 1 Rickfihrwert- Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
Multiplikator
40.91 |Ruckfiihrung Datenspeicher Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.92 |Setzpunkt Datenspeicher Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.96 |Prozessregler Ausgang % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |Prozessregler Istwert % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |Prozess PID Sollwert % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.99 |Prozess PID Abweichung % Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 Prozessregler Satz 2
41.08 |Satz 2 Proz.-Istw.1 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
41.09 |Satz 2 Proz.-Istw.2 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
41.10 |Satz 2 Berechn. Proz.-Istw. Liste - - 1=1
41.11 |Satz 2 Proz.-Istw. Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Satz 2 Sollw-Skal. Basis Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
41.15 |Satz 2 Sollw.Skal. Ausg. Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Satz 2 Proz.-Setzwert 1 Quelle| Analog- - - 1=1
Quelle
41.17 |Satz 2 Proz.-Setzwert 2 Quelle| Analog- - - 1=1
Quelle
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41.18 |Satz 2 Berechn. Proz.- Liste - - 1=1
Setzwert.
41.19 |Satz 2 Int. Setzwert Auswahl 1| Binér- - - 1=1
Quelle
41.20 |Satz 2 Int. Setzwert Auswahl 2| Binéar- - - 1=1
Quelle
41.21 |Satz 2 Interner Sollwert 1 Real -20000,00...200000,00 PID 100 =1PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
41.22 |Satz 2 Interner Sollwert 2 Real -20000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
41.23 |Satz 2 Interner Sollwert 3 Real -20000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
41.24 |Satz 2 Interner Sollwert 0 Real -20000,00...200000,00 PID 100 =1PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
41.26 |Satz 2 Proz.-Setzwert Min Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
41.27 |Satz 2 Proz.-Setzwert Max Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
41.28 |Satz 2 P.-Setzwert Ramp.zeit Real 0,0...1800,0 s 10=1s
auf
41.29 |Satz 2 P.-Setzwert Ramp.zeit Real 0,0...1800,0 s 10=1s
ab
41.30 |Satz 2 Freigabe Sollwert Binér- - - 1=1
einfrieren Quelle
41.31 |Satz 2 Invertier. Regelabw. Binér- - - 1=1
Quelle
41.32 |Satz 2 P-Verstarkung Real 0,10...100,00 - 100 =1
41.33 |Satz 2 Integrationszeit Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 |Satz 2 Differenzierzeit Real 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 |Satz 2 Differenzier-Filterzeit Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Satz 2 Proz.reg. Ausg. min Real -20000,00...200000,00 - 10=1
41.37 |Satz 2 Proz.reg. Ausg. max Real -20000,00...200000,00 - 10=1
41.38 |S. 2 Freig.Reg.ausg.einfrier. Binér- - - 1=1
Quelle
41.39 |Satz 2 Totband-Bereich 0,0...200000,0 - 10=1
41.40 |Satz 2 Totband-Verzégerung 0,0...3600,0 S 10=1
41.43 |Satz 2 Schlafpegel Real 0,0...200000,0 - 10=1
41.44 | Satz 2 Schlaf-Verzégerung Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 |Satz 2 Schlaf-Verlanger.zeit Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Satz 2 Schlaf-Sollw.-Erhoéh. Real 0,0...200000,0 PID 10=1PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
41.47 |Satz 2 Aufwach-Abweichung Real -20000,00...200000,00 PID 100 =1PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
41.48 |Satz 2 Aufwach-Verzdgerung Real 0,00...60,00 s 100=1s
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41.49 |Satz 2 Verfolgungs-Modus Binéar- - - 1=1
Quelle
41.50 |Satz 2 Verfolg.-Sollw. Quell Analog- - - 1=1
Quelle
41.58 |Satz 2 Anstiegsverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
41.59 |Satz 2 Absenkverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
41.80 |Satz 2 PID-Ausgang Min.- Binér- - - 1=1
Quelle Quelle
41.81 |Satz 2 PID-Ausgang Max.- Binar- - - 1=1
Quelle Quelle
41.89 |Satz 2 Sollwert-Multiplikator Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Satz 2 Rickflhrwert- Real -20000,00...200000,00 - 100 =1
Multiplikator
43 Brems-Chopper
43.01 |Bremswiderst. Temp.belast. Real 0,0...120,0 % 10=1%
43.06 |Freigabe Brems-Chopper Liste - - 1=1
43.07 |Freig. Br.-Chopp.Modulation Binér- - - 1=1
Quelle
43.08 |Br.widerst.therm. Zeitkonst. Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Br.widerst. Dauer-Pmax Real 0,00...10000,00 kW 100 =1 kW
43.10 |Brems-Widerstandswert Real 0,0...1000,0 Ohm 10 =1 Ohm
43.11 |Br.widerst. TempStérGre Real 0...150 % 1=1%
43.12 |Br.widerst. TempWarnGre Real 0...150 % 1=1%
44 Steuerung mech. Bremse
44.01 |Status Bremssteuerung PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Freig. Bremsensteuerung Binér- - - 1=1
Quelle
44.08 |Br.6ffnen Verzdg.zeit Real 0,00...5,00 s 100=1s
44.13 |Br.schlieRen Verzog.zeit Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.14 |Br.schlieRen Schwellwert Real 0,00...1000,00 U/min | 100 =1 U/min
45 Energiesparfunktionen
45.01 |Gesparte Energie in GWh Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Gesparte Energie in MWh Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Gesparte Energie in kWh Real 0,0...999,9 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Gesparte Energie Real 0,0...214748368,0 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Gesparte Kosten x1000 Real 0...4294967295 Tausend | (definier- 1=
bar) 1 Wahrungs-
einheit
45.06 |Gesparte Kosten Real 0,00...999,99 (definier- 100 =
bar) 1 Wahrungs-
einheit
45.07 |Gesparter Betrag Real 0,00...21474830,08 (definier- 100 =
bar) 1 Wahrungs-

einheit
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45.08 |CO2 Einsp.in kt Real 0...65535 metr.kTon 1=1
metrische
Kilotonne
45.09 |CO2 Einsp.int Real 0,0...999,9 metr.Ton 10 =
1 metrische
Tonne
45.10 |Summe CO2 Einsparung Real 0,0...214748300,8 metr.Ton 10 =
1 metrische
Tonne
45.11 |Energieoptimierung Liste - - 1=1
45.12 |Energie-Tarif 1 Real 0,000...4294966,296 (definier- 1000 =
bar) 1 Wahrung
Einheit
45.13 |Energie-Tarif 2 Real 0,000...4294966,296 (definier- 1000 =
bar) 1 Wahrung
Einheit
45.14 | Auswahl E-Tarif Binér- - - 1=1
Quelle
45.17 |Energie-Tarif Wahrung Binér- - - 1=1
Quelle
45.18 | CO2 Umrechnungsfaktor Real 0,000...65,535 tn/ MWh 1000 =1
tn/MWh
45.19 |Bezugswert Leistung Real 0,00...10000000,00 kw 10 =1kW
45.21 |Einsparberech. riicksetzen Liste - - 1=1
45.24 |Stundliche Real -3000,00...3000,00 kw 100 =1
Spitzenleistungszeit.
45.25 |Stiindliche Binér- - - 1=1
Spitzenleistungszeit Quelle
45.26 |Stlndliche Gesamtenergie Real -3000,00...3000,00 kWh 100 =1
(ricksetzbar)
45.27 | Taglicher Spitzenleistungswert Real -3000,00...3000,00 kW 100 =1
(rlicksetzbar)
45.28 | Tagliche Spitzenleistungszeit Binér- - - 1=1
Quelle
45.29 |Tagliche Gesamtenergie Real -30000,00...30000,00 kWh 100 =1
(ricksetzbar)
45.30 |Gesamtenergie am letzten Tag Real -30000,00...30000,00 kWh 100 =1
45.31 |Monatlicher Real -3000,00...3000,00 kw 100 =1
Spitzenleistungswert
(ruicksetzbar)
45.32 |Monatl. Spitzenleistungsdatum - 1/1/1980...6/5/2159 - -
45.33 |Monatl. Spitzenleistungszeit Binér- - - 1=1
Quelle
45.34 |Monatliche Gesamtenergie Real -1000000,00...1000000,00 kWh 100 =1
(rlicksetzbar)
45.35 | Gesamtenergie im letzten Real -1000000,00...1000000,00 kWh 100 =1
Monat
45.36 |Lebensdauer- Real -3000,00...3000,00 kw 100 =1

Spitzenleistungswert
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45.37 |Lebensdauer- - 1/1/1980...6/5/2159 - -
Spitzenleistungsdatum
45.38 |Lebensdauer- Binér- - - 1=1
Spitzenleistungszeit Quelle
46 Einstellungen Uberwachung/Skalierung

46.01 |Drehzahl-Skalierung Real 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min

46.02 |Frequenz-Skalierung Real 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz

46.03 | Drehmoment-Skalierung. Real 0,1...1000,0 % 10=1%

46.04 |Leistungs-Skalierung Real 0,10...30000,00 kW oder | kW oder | 10 = 1 Einheit

0,10...40200,00 hp hp

46.05 | Strom-Skalierung Real 0...30000 A 1=1A

46.06 |Drehzahl Nullref.-Skalier. Real 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min

46.11 |Filterzeit Motordrehzahl Real 2...20000 ms 1=1ms

46.12 |Filterzeit Ausg.frequenz Real 2...20000 ms 1=1ms

46.13 |Filterzeit Motordrehmoment Real 2...20000 ms 1=1ms

46.14 |Filterzeit Ausgangsleistung Real 2...20000 ms 1=1ms

46.21 |Erlaubte Drehz.abweich. Real 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min

46.22 |Erlaubte Freq.abweich. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz

46.31 | Grenzw.Drehz.liberw. Real 0,00...30000,00 U/min 100 = 1 U/min

46.32 | Grenzw.Freq.lberw. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz

46.33 | Grenzw.Drehm.uberw. Real 0,0...1600,0 % 10=1%

46.41 |kWh Impuls-Skalierung Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh

47 Datenspeicher

47.01 |Datenspeicher 1 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.02 |Datenspeicher 2 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.03 |Datenspeicher 3 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.04 |Datenspeicher 4 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000

47.11 |Datenspeicher 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.12 |Datenspeicher 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.13 |Datenspeicher 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.14 |Datenspeicher 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.21 |Datenspeicher 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.22 |Datenspeicher 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.23 |Datenspeicher 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.24 |Datenspeicher 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1
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49 Bedienpanel-Kommunikation
49.01 |Knoten-ID-Nummer Real 1...32 - 1=1
49.03 |Baudrate Liste - - 1=1
49.04 |Komm.ausfall-Zeit Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |Reaktion Komm.ausfall Liste - - 1=1
49.06 |Einstellungen aktualisieren Liste - - 1=1
50 Feldbusadapter (FBA)
50.01 |FBA A freigeben Liste - - 1=1
50.02 |FBA A Komm.ausf.Reakt Liste - - 1=1
50.03 |FBA A Komm.ausf.T-out Real 0,3...6553,5 s 10=1s
50.04 |FBA A Sollwert 1 Typ Liste - - 1=1
50.05 |FBA A Sollwert 2 Typ Liste - - 1=1
50.06 |FBA A Statuswort Quelle Liste - - 1=1
50.07 |FBA A Istwert 1 Typ Liste - - 1=1
50.08 |FBA A Istwert 2 Typ Liste - - 1=1
50.09 |FBA A StatW 1 transp.Quelle | Analog- - - 1=1
Quelle
50.10 |FBA A Istw.1 transp.Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
50.11 |FBA A Istw.2 transp.Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
50.12 |FBA A Debug-Modus Liste - - 1=1
50.13 |FBA A Steuerwort Daten |00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBA A Sollwert 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |FBA A Sollwert 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |FBA A Statuswort Daten |00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBA A Istwert 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |FBA A Istwert 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
51 FBA A Einstellungen
51.01 |FBAATyp Liste - - 1=1
51.02 |FBA A Par2 Real 0...65535 - 1=1
51.26 |FBA A Par26 Real 0...65535 - 1=
51.27 |FBA A Par aktualisieren Liste - - 1=
51.28 |FBA A Ver. Parametertabelle Daten - - 1=
51.29 |FBA A Typcode FU Real 0...65535 - 1=
51.30 |FBA A Version Mappingdatei Real 0...65535 - 1=1
51.31 |D2FBA A Komm.-Status Liste - - 1=
51.32 |FBA A Gem.Software Vers. Daten - - 1=
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51.33 |FBA A Appl.Software Vers. Daten - - 1=1
52 FBA A data in
52.01 |FBA A datain1 Liste - - 1=1
52.12 |FBA A datain12 Liste - - 1=1
53 FBA A data out
53.01 |FBA A data out1 Liste - - 1=1
53.12 |FBA A data out12 Liste - - 1=1
58 Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus)
58.01 |Protokoll freigeben Liste - - 1=1
58.02 |Protokoll-ID Real 0000h...FFFFh - 1=
58.03 |Knotenadresse Real 0...255 - 1=
58.04 |Baudrate Liste - - 1=1
58.05 |Paritat Liste - - 1=
58.06 |Kommunikationssteuerung Liste - - 1=
58.07 |Kommunikationsdiagnose PB 0000h...FFFFh - 1=
58.08 |Empfang. Datenpakete Real 0 ... 4294967295 - 1=
58.09 |Gesendete Datenpakete Real 0...4294967295 - 1=
58.10 |Alle Pakete Real 0...4294967295 - 1=
58.11 |UART-Fehler Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC-Fehler Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |Reaktion Komm.ausfall Liste - - 1=
58.15 |Komm.ausfall-Art Liste - - 1=
58.16 |Komm.ausfall-Zeit Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 |Sende-Verzdgerung Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 |Intern 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
58.19 |Intern 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
58.25 |Steuerungsprofil Liste - - 1=
58.26 |EFB Sollwert 1 Typ Liste - - 1=
58.27 |EFB Sollwert 2 Typ Liste - - 1=
58.28 |EFB Istwert 1 Typ Liste - - 1=
58.29 |EFB Istwert 2 Typ Liste - - 1=
58.31 |EFB Istw.1 transp.Quelle Analog- - - 1=
Quelle
58.32 |EFB Istw.2 transp.Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
58.33 [Addressierungsart Liste - - 1=1
58.34 |Wort-Reihenfolge Liste - - 1=1
58.101 |Daten 1/0 1 Analog- - - 1=1
Quelle
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58.102 |Daten I/0 2 Analog- - - 1=1
Quelle
58.103 [Daten /0 3 Analog- - - 1=1
Quelle
58.104 |Daten 1/0O 4 Analog- - - 1=1
Quelle
58.105 [Daten I/O 5 Analog- - - 1=1
Quelle
58.106 |Daten 1/0 6 Analog- - - 1=1
Quelle
58.107 |Daten 1/O 7 Analog- - - 1=1
Quelle
58.114 |Daten I/O 14 Analog- - - 1=1
Quelle
71 Externer PID-Regler 1
71.01 |Externer PID-Istwert Real -200000,00...200000,00 % 100 =1 PID
Anwender-
einheit
71.02 |Ruckfuhrung Istwert Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
71.03 |Setzwert akt. Wert Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- Anwender-
einheiten einheit
71.04 | Abweichung akt. Wert Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
71.06 |PID Statuswort PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID Betriebsart Liste - - 1=1
71.08 |Ruckfihrwert 1 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
71.11 |Ruckfihrung Filterzeit Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 |Sollwert Skalierung Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 |Ausgang Skalierung Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.16 |Setzwert 1 Quelle Analog- - - 1=1
Quelle
71.19 |Interner Setzwert Auswahl 1 Binér- - - 1=1
Quelle
71.20 |Interner Setzwert Auswahl 2 Binéar- - - 1=1
Quelle
71.21 |Interner Setzwert 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
71.22 |Interner Setzwert 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
Anwend.- [ Anwender-
einheiten einheit
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71.23 |Interner Setzwert 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit
71.26 |Setzwert min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 |Setzwert max Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 |Invertierte Regelabweichung Binér- - - 1=1
Quelle
71.32 |Verstarkung Real 0,01...100,00 - 100 =1
71.33 |Integrationszeit Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 |Differenzierzeit Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Differenzier-Filterzeit Real 0,0...10,0 s 10=1s
71.36 |Setzwert Ausgang min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 |Setzwert Ausgang max Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 |Freig. Ausg. einfrieren Binér- - - 1=1
Quelle
71.39 |Totband-Bereich Real 0,0...200000,00 - 10=1
71.40 |Totband-Verzégerung Real 0,0...3600,0 s 10=1s
71.58 |Anstiegsverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
71.59 |Absenkverhinderung Binér- - - 1=1
Quelle
71.62 |Aktueller interner Setzwert Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
Anwend.- | Anwender-
einheiten einheit

76 PFC-Konfiguration

76.01 |PFC-Status PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.02 |PFC Systemstatus PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.11 |Pumpen-/Lifter-Status 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.12 | Pumpen-/Liifter-Status 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.13 | Pumpen-/Liifter-Status 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.14 | Pumpen-/Liifter-Status 4 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.21 |PFC-Konfiguration Liste - - 1=1
76.25 |Anzahl von Motoren Real 1..4 - 1=1
76.26 |Mind.zuléass.Anz.v.Motoren Real 0..4 - 1=1
76.27 |Max.zuldss.Anz.v.Motoren Real 1..4 - 1=1
76.30 |Startdrehzahl 1 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.31 |Startdrehzahl 2 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.32 |Startdrehzahl 3 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.41 |Stoppdrehzahl 1 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.42 |Stoppdrehzahl 2 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.43 |Stoppdrehzahl 3 Real 0...32767 U/min/Hz | 1 =1 Einheit
76.55 |Startverzégerung Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.56 |Stoppverzdégerung Real 0,00...12600,00 s 100=1s

76.57 |Drehzahl halten Ein Real 0,00...1000,00 s 100=1s
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76.58 |Drehz halten Aus Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.59 |PFC Schutz-Verzégerung Real 0,20...600,00 s 100=1s
76.60 |PFC Ramp.-Beschleun.zeit Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.61 |PFC Rampen-Verzoger.zeit Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.70 |Autowechsel Liste - - 1=1
76.71 | Autowechsel-Intervall Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
76.72 |Max. Pumpen-Laufzeit-Diff. Real 0,00...1000000,00 h 100=1h
76.73 | Autowechsel-Schwelle Real 0,0...300,0 % 10=1%
76.74 | Autowechsel Hilfs-PFC Liste - - 1=1
76.81 |PFC 1 Sperre Liste - - 1=1
76.82 |PFC 2 Sperre Liste - - 1=1
76.83 |PFC 3 Sperre Liste - - 1=1
76.84 |PFC 4 Sperre Liste - - 1=1
76.95 |Regler Bypass Steuerung Binér- - - -

Quelle
76.201 |PFC-Pumpenfolge Real 0...4294967295 - 1=1
77 PFC Wartung und Uberwachung
77.10 |Laufzeitwechsel Liste - - 1=
77.11 |Pumpe/Lifter 1 Laufzeit Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.12 |Pumpe/Lufter 2 Laufzeit Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.13 |Pumpe/Lufter 3 Laufzeit Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.14 |Pumpe/Lufter 4 Laufzeit Real 0,00...42949672,95 h 100=1h
95 Hardware-Konfiguration
95.01 |Einspeisespannung Liste - - 1=1
95.02 |Adapt. Spannungsgrenzen Liste - - 1=1
95.03 |Berechn.AC-Einspeisespann Real 0...65535 \Y 1=1V
95.04 |Spann.Vers. Regelungseinh. Liste - - 1=1
95.15 |Spezielle HW-Einstellungen PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.20 |HW-Optionen Wort 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.21 |HW-Optionen Wort 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
96 System
96.01 |Auswahl Sprache Liste - - 1=
96.02 |Passwort Daten 0...99999999 - 1=
96.03 | Zugriffsebenen-Status PB 000b...111b - 1=
96.04 |Makroauswahl Liste - - 1=
96.05 |Aktives Makro Liste - - 1=
96.06 |Parameter Restore Liste - - 1=
96.07 |Parameter sichern Liste - - 1=
96.08 |Regelungseinheit booten Liste - - 1=1
96.10 |Parametersatz Status Liste - - 1=
96.11 |Param.satz speich./laden Liste - - 1=
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96.12 | Param.satz I/0O-Modus Eing.1 Binér- - - -
Quelle
96.13 |Param.satz I/O-Modus Eing.2 Binéar- - - -
Quelle
96.16 | Auswahl Einheit PB 000h...FFFFh 1=1
96.20 |Zeit Sync Primarquelle Liste - - -
96.51 | Stor-/Ereign.speicher 16sch Real 0...1 - 1=1
97 Motorregelung
97.01 | Schaltfrequenz-Sollwert Liste - kHz 1=1kHz
97.02 |Minimale Schaltfrequenz Liste - kHz 1=1kHz
97.03 | Schlupf-Verstarkung Real 0...200 % 1=1%
97.04 |Spannungsreserve Real -4...50 % 1=1%
97.05 |Flussbremsung Liste - - 1=
97.08 |Optimierer- Real 0,0...1600,0 % 10=1
Mindestdrehmoment
97.09 |Schaltfrequenz-Modus Liste - - 1=1
97.13 |IR-Kompensation Real 0,00...50,00 % 100 = 1%
97.20 |U/f-Relation Liste - - 1=1
98 Motor-Parameter (Anwender)
98.01 |Motormodell (Anwender) Liste - - 1=1
98.02 |Rs (Anwender) Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1 p.u.
98.03 |Rr (Anwender) Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm (Anwender) Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 |SigmaL (Anwender) Real 0,00000...1,00000 p.u. 1010000 =
p.u.
98.06 |Ld (Anwender) Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lqg (Anwender) Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.08 |PM Fluss (Anwender) Real 0,00000...2,00000 p.u. 1010000 =
p.u.
98.09 |Rs SI (Anwender) Real 0,00000...100,00000 Ohm 1010000 =
p.u.
98.10 |Rr Sl (Anwender) Real 0,00000...100,00000 Ohm 1010000 =
p.u.
98.11 |Lm SI (Anwender) Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.12 | SigmaL S| (Anwender) Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld SI (Anwender) Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.14 |Lqg Sl Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
99 Motordaten
99.03 |Motorart Liste - - 1=1
99.04 |Motor-Regelmodus Liste - - 1=1
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99.06 |Motor-Nennstrom Real 0,0...6400,0 A 10=1A
99.07 |Motor-Nennspannung Real 0,0...800,0 \Y 10=1V
99.08 |Motor-Nennfrequenz Real 0,0...500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Motor-Nenndrehzahl Real 0...30000 U/min 1=1U/min
99.10 |Motor-Nennleistung Real 0,00...10000,00 kW oder | kW oder | 100 = 1 Einheit

0,00...13404,83 hp hp

99.11 |Motornenn Cos ® Real 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 | Motor-Nenndrehmoment Real 0,000...4000000,000 Nm | Nm oder 1000 =

oder Ibft 1 Einheit

0,000...2950248,597 Ibft

99.13 |Ausw. Mot.-ID-Laufmodus Liste - - 1=1
99.14 | Ausgeflhrter Mot.-ID-Lauf Liste - - 1=1
99.15 |Motor-Polpaare Real 0...1000 - 1=1
99.16 |Phasenfolge Liste - - 1=1
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Warn- und Stormeldungen

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel sind alle Warn- und Stérmeldungen einschlieBlich der méglichen
Ursachen und KorrekturmalRnahmen aufgelistet. Mit den Informationen in diesem
Kapitel kbnnen die Ursachen der meisten Warn- und Stérmeldungen erkannt und kor-
rigiert werden. Ist das nicht méglich, wenden Sie sich bitte an Ilhre ABB-Vertretung.
Wenn Sie das PC-Tool Drive Composer nutzen kénnen, senden Sie das von Drive
Composer erstellte Support-Paket an lhre ABB-Vertretung.

Die Warn- und Stérmeldungen sind in separaten Tabellen in diesem Kapitel aufgeli-
stet. Die Tabellen sind nach den Codes der Warn- und Stérmeldungen sortiert.

Sicherheit

WARNUNG! Installations- und Service-/Wartungsarbeiten am Frequenzum-
A richter/Antrieb dlrfen nur von qualifiziertem Fachpersonal ausgefiihrt werden!
Lesen Sie die Anweisungen in Kapitel Sicherheitsvorschriften im Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters, bevor Sie am Frequenzumrichter/Antrieb arbeiten.

Anzeigen

Warnungen und Stérungen

Warnungen und Stérungen zeigen einen anormalen Antriebszustand an. Der Code
und die Bezeichnung der aktiven Warn-/Stérmeldung wird auf dem Bedienpanel des
Frequenzumrichters und im PC-Programm Drive Composer angezeigt. Uber Feldbus
sind nur die Codes der Warn-/Stdrmeldungen verfiigbar.
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Warnungen miissen nicht quittiert werden; die Anzeige wird aufgehoben, wenn die
Ursache der Warnung nicht mehr besteht. Warnungen beeinflussen nicht den Betrieb
des Antriebs und der Frequenzumrichter regelt weiterhin den Motor.

Stérungen veranlassen den Frequenzumrichter zum Abschalten der Regelung und
der Motor wird gestoppt. Nach Beseitigung der Ursache des Fehlers kann der Fehler
von einer auswahlbaren Quelle (Menii - Grundeinstellungen - Erweiterte Funktio-
nen - Fehler manuell quittieren (Fehler manuell quittieren von:) am Bedienpanel;
oder Uber die Parameter 31.11 Stérungsquitt. Quelle) wie das Bedienpanel, das
PC-Tool Drive Composer, die digitalen Eingange oder der Feldbus quittiert werden.
Das Quittieren erzeugt eine Ereignismeldung 64FF Stérungsquittierung. Wenn die
Stérung quittiert wurde, kann der Frequenzumrichter neu gestartet werden.

Bei einigen Stérungen ist ein Neustart der Regelungseinheit erforderlich, was durch
Aus- und Wiedereinschalten oder mit Parameter 96.08 Regelungseinheit booten
erfolgen kann — bei welchen Stérungen dies erforderlich ist, wird in der Liste der Sto-
rungen angefihrt.

Reine Ereignismeldungen

Zusatzlich zu Warn- und Stérmeldungen gibt es Ereignismeldungen, die nur im Ereig-
nisspeicher des Frequenzumrichters protokolliert werden. Die Codes dieser Ereig-
nisse sind in der Tabelle Warnmeldungen auf Seite 374 enthalten.

Editierbare Textmeldungen

Bei externen Ereignissen konnen die Reaktion (Stérung oder Warnung), der Name
und der Meldungstext bearbeitet werden. Zum Anlegen externer Ereignisse wahlen
Sie Menl - Grundeinstellungen - Erweiterte Funktionen - Externe Ereignisse.

In der Textmeldung kénnen auch Kontaktdaten enthalten sein und der Text kann
bearbeitet werden. Zum Anlegen von Kontakt-Informationen wahlen Sie Menii -
Grundeinstellungen - Uhr, Region, Anzeige - Kontakt-Info.

Warn-/Stormelde-Speicher

Ereignisprotokoll
Im Ereignisspeicher werden alle Meldungen mit einem Zeitstempel und weiteren
Informationen gespeichert. Im Ereignisspeicher sind Informationen tber

« die letzten 8 Stérungsprotokollierungen, d. h. Stérungen mit Abschalten des Fre-
quenzumrichters oder Stérungsquittierungen und

« die letzten 10 Warnungen oder reinen Ereignisse gespeichert.

Siehe Abschnitt Anzeige von Informationen tiber Warnungen/Stérungen auf
Seite 373.
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Zusatzcodes

Bei einigen Ereignissen wird zuséatzlich ein Hilfscode generiert, der hilft, ein Problem
besser zu erkennen. Im Bedienpanel wird der Hilfscode als Detail zu dem jeweiligen
Ereignis gespeichert; im PC-Tool Drive Composer wird der Hilfscode im Ereignispro-
tokoll angezeigt.

Anzeige von Informationen iiber Warnungen/Stérungen

Der Frequenzumrichter kann eine Liste der aktuell aktiven Stérungen, die den Antrieb
zum gegenwartigen Zeitpunkt gestoppt haben, speichern. Der Frequenzumrichter
speichert auch eine Liste mit friheren Stérungen und Warnungen.

Informationen Uber aktive Stérungen und Warnungen erhalten Sie tber

* Menii- Diagnosen - Aktive Stérungen

* Meni - Diagnosen - Aktive Warnungen

+ Optionen - Aktive Stérungen

* Optionen - Aktive Warnungen

» die Parameter in Gruppe 04 Warnungen und Stérungen (Seite 157).

Informationen Uber friihere Stérungen und Warnungen erhalten Sie Uber
* Menii - Diagnosen - Stor-/Ereignisprotokoll
+ die Parameter in Gruppe 04 Warnungen und Stérungen (Seite 157).

Der Zugriff auf das Ereignisprotokoll (und das Zuriicksetzen) ist auch mit dem
PC-Tool Drive Composer mdglich. Siehe Handbuch Drive composer PC tool user’s
manual (3AUA0000094606 [englisch]).

Erzeugung von QR-Codes fiir die Serviceanwendung

Ein QR-Code (oder eine Reihe von QR-Codes) kénnen vom Frequenzumrichter
erzeugt und auf dem Bedienpanel angezeigt werden. Der QR-Code enthalt die Iden-
tifkationsdaten des Frequenzumrichters, Informationen zu den letzten Ereignissen
sowie Werte von Status- und Zahlerparametern. Der Code kann mit einem mobilen
Gerat mit der Serviceanwendung (Service-App) gelesen werden, die die Daten zur
Analyse an ABB sendet. Weitere Informationen zur Anwendung erhalten Sie von
Ihrer lokalen ABB-Vertretung.

Zum Erzeugen des QR-Codes wahlen Sie Menii - System Info - QR-Code.

Hinweis: Wenn ein Bedienpanel verwendet wird, das die Erzeugung des QR Codes
nicht unterstutzt (Versionen alter als v.6.4x), verschwindet diese Eingabemdglichkeit
im QR Code Meni vollstédndig und ist nicht langer verflgbar, auRer mit einem Bedi-
enpanel, welches die Erzeugung von QR Codes unterstutzt.

Hinweis: Es besteht ein Risiko, dass das Menl fir den QR-Code dauerhaft entfernt
wird, wenn ein Backup von einem Frequenzumrichter mit alter Firmware oder alter Panel-
Firmware in einem Frequenzumrichter mit neuer Firmware wiederhergestellt wird.
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Warnmeldungen

Hinweis: Diese Liste enthalt auch Ereignismeldungen, die nur im Ereignisprotokoll

angezeigt werden.

Code | Warnung/

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme

64FF | Stérungsquittierung Eine Stérung wurde mit dem Meldung. Nur zur Information.
Bedienpanel, dem PC-Tool
Drive Composer, dem Feldbus
oder der E/A quittiert.

A2A1 | Stromkalibrierung Beim nachsten Start wird eine | Informative Warnung. (Siehe Parameter
Kalibrierung des Offset und der | 99.713 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus.)
Verstarkung der Strommes-
sung durchgefiihrt.

A2B1 | Uberstrom Der Ausgangsstrom hat die Motorbelastung priifen.
interne Stérgrenze Uberschrit- | Beschleunigungszeiten in Parameter-
ten. gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen
Abgesehen von einem tatsach- | (Drehzahlregelung) oder 28 Frequenz-
lichen Uberstrom kann diese Sollwert (Frequenzregelung) priifen. Prii-
Warnung auch durch einen fen Sie auch die Parameter 46.01 Dreh-
Erdschluss oder einen Ausfall | zahl-Skalierung, 46.02 Frequenz-
einer Einspeisephase verur- Skalierung und 46.03 Drehmoment-Ska-
sacht werden. lierung.

Motor und Motorkabel priifen (einschlieBlich
Phasen- und Dreieck-/Stern-Anschluss).
Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische Installa-
tion, Abschnitt Priifen der Isolation der
Einheit im Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Priifen, dass keine Schiitze im Motorka-
bel 6ffnen und schlieBen.

Priifen, ob die IBN-/Motor-Daten in Para-
metergruppe 99 Motordaten den Anga-
ben auf dem Motorschild entsprechen.
Prifen und sicherstellen, dass keine Lei-
stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im Motor-
kabel installiert sind.

A2B3 | Erdschluss Der Frequenzumrichter hat Priifen und sicherstellen, dass keine Lei-
eine Last-Asymmetrie erkannt, | stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
die typisch ist fir einen Erd- oder Uberspannungsabsorber am Motor-
schluss im Motor oder Motor- | kabel installiert sind.
kabel. Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel

prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische Installa-
tion, Abschnitt Priifen der Isolation der
Einheit im Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters. Wenn ein Erdschluss
erkannt wurde, Motorkabel und/oder
Motor reparieren oder austauschen.
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich bitte an Ihre ABB-Ver-
tretung.
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?Hoe(::; gjasr:;ggée Ursache MaRnahme

A2B4 | Kurzschluss Kurzschluss in Motorkabel(n) | Den Motor und das Motorkabel auf
oder Motor Anschlussfehler Gberpriifen.

Motor und Motorkabel priifen (einschlieBlich
Phasen- und Dreieck-/Stern-Anschluss).
Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische Installa-
tion, Abschnitt Priifen der Isolation der
Einheit im Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

Priifen und sicherstellen, dass keine Lei-
stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am Motor-
kabel installiert sind.

A2BA | IGBT-Uberlast Zu hohe Sperr- Motorkabel prifen.
schicht/Gehause-Temperatur Umgebungsbedingungen prifen.
der IGBT-Leistungshalbleiter. | Kihlluftstrémung und Funktion des Liif-
Diese Warnmeldung schutzt ters priifen.

IGBT(s) und sie kann durch Kiihlkérperrippen auf Staubablagerun-

einen Kurz__schluss im Motorka- gen prifen.

bel ausgeldst werden. Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

A3A1 | DC-Uberspannung Die DC-Zwischenkreisspan- Die Einstellung der Einspeisespannung
nung des Frequenzumrichters | priifen (Parameter 95.01 Einspeisespan-
ist zu hoch (wenn der Antrieb | nung). Beachten Sie, dass die nicht kor-
gestoppt ist). rekte Einstellung zu einem

- - - unkontrollierten Motorbetrieb oder einer

A3A2 | DC-Unterspannung Die DC-Zwischenkreisspan- Ub i

! erlastung des Brems-Choppers oder
nung des Frequenzumrichters des Widerstands fiihren kann
ist zu niedrig (wenn der Antrieb N . e
f Die Einspeisespannung prifen.
gestoppt ist).
Wenn das Problem weiterhin bestehen
A3AA | DC-Zw.kreis nicht Die DC-Zwischenkreisspan- bleibt, wenden Sie sich an Ihre ABB-Ver-
gelad. nung hat noch nicht die fir den tretung.
Betrieb erforderliche Hohe
erreicht.
A490 | Inkorr. Einst. d. Der Sensortyp ist nicht korrekt | Prifen Sie die Einstellungen der Tempe-
Temperatursensors ratur-Quellenparameter 35.77 und 35.21
gegen 97.27 und 91.25.
A491 | Externe Temperatur 1 | Die gemessene Temperatur 1 | Den Wert von Parameter 35.02 Motor-
(Meldungstext, der hat die Warngrenze (berschrit- | temp. 1 gemessen prifen.
bearbeitet werden kann) | ten. Die Motorkiihlung prifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur gemes-
sen wird).
Wert von Parameter 35.13 Temperatur 1
Warngrenzwert prifen.
A492 | Externe Temperatur 2 | Die gemessene Temperatur 2 | Den Wert von Parameter 35.03 Motor-

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)

hat die Warngrenze Uberschrit-
ten.

temp. 2 gemessen prifen.

Die Motorkihlung prifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur gemes-
sen wird).

Wert von Parameter 35.23 Temperatur 2
Warngrenzwert prifen.
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Code
(Hex)

Warnung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

Ad4A1

IGBT-Ubertemperatur

Die berechnete IGBT-Tempe-
ratur des Frequenzumrichters
ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstromung und Funktion des Luf-
ters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerun-
gen priifen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

A4A9

Kuhlung

Die Temperatur des Frequen-
zumrichters ist zu hoch.

Die Umgebungstemperatur priifen. Wenn
sie héher als 40 °C/104 °F (IP21-Baugro-
Ren R4...R9) oder héher als 50 °C /122 °F
(IP21-Baugréfen RO...R9) ist, stellen Sie
sicher, dass der Laststrom nicht die redu-
zierte Belastbarkeit des Frequenzumrich-
ters Ubersteigt. Fir alle P55 BaugroRen die
leistungsmindernden Temperaturen kon-
trolliere. Siehe Kapitel Technische Daten,
Abschnitt Leistungsminderung im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Den Kihlluftstrom des Frequenzumrich-
termoduls und den Lifterbetrieb prifen.
Schrank-Innenraum und Kuhlkérper des
Frequenzumrichtermoduls auf Stau-
bablagerungen priifen. Reinigen, wenn
erforderlich.

A4BO

Ubertemperatur

Die Leistungsteil-Temperatur
ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen prifen.
Kuhlluftstrémung und Funktion des Lf-
ters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerun-
gen priifen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

A4B1

Hohe Temp.-Differenz

Hohe Temperaturdifferenz zwi-
schen IGBTs verschiedener
Phasen.

Motorkabel Uberprifen.
Kuhlung des/der Frequenzumrichter-
moduls/module priifen.

A4F6

IGBT-Temperatur

Die IGBT-Temperatur des Fre-
quenzumrichters ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstrdmung und Funktion des Lf-
ters prifen.

Kuhlkoérperrippen auf Staubablagerun-
gen prufen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

A580

Kommikation z.
Leistungsteil

Kommunikationsstérung zwi-
schen der Regelungseinheit
und dem Leistungsteil des Fre-
quenzumrichters.

Verbindungen zwischen der Regelungs-
einheit und dem Leistungsteil prifen.
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRBnahme
A582 | Hilfslifter fehlt Ein Hilfslifter (an die Lufteran- | Zusatzcode prifen.
schlusse der Regelungskarte | Den/die Hilfsliifter und den/die jeweiligen
angeschlossen) ist blockiert Anschlusse prifen.
oder ist von der Spannungs- | pen gestorten Liifter austauschen.
versorgung getrennt. Sicherstellen, dass die vordere Abdec-
kung des Frequenzumrichters montiert
und festgeschraubt ist. Wenn bei der
Inbetriebnahme die Abdeckung abge-
nommen sein muss, wird diese Warnung
auch erzeugt, wenn die entsprechende
Stérung beseitigt worden ist. Siehe St6-
rung 5081 Hilfsliifter defekt (Seite 387).
0001 | Hilfslufter 1 fehlt
0002 | Hilfslufter 2 fehlt
A5A0 | Sicher abgeschaltetes | Die Funktion Sicher abge- Anschlusse des Sicherheitsschaltkreises
Drehmoment schaltetes Drehmoment ist prifen. Weitere Informationen enthalt
Programmierbare aktiviert, d. h. Sicherheits- Kapitel Die Funktion Sicher abgeschalte-
Warnung: 31.22 STO schaltkreis-Signal(e), ange- tes Drehmoment (STO) im Hardware-
Anzeige L&uft/Stopp schlossen an STO, werden Handbuch des Frequenzumrichters
nicht empfangen. sowie die Beschreibung von Parameter
31.22 STO Anzeige Lauft/Stopp
(Seite 237).
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. priifen.
AS5EA | Messkreis-Temperatur | Problem bei der internen Tem- | Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertre-
peraturmessung des Frequen- | tung.
zumrichters.
A5EB | PU-Karte Spann.- Stérung der Spannungsversor- | Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.
ausfall gung des Leistungsteils.
A5ED | Messkreis ADC Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
A5EE | Messkreis DFF Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
A5EF | PU-Status-Rickmeld. | Statusriickmeldung von den Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Ausgangsphasen stimmt mit
den Steuersignalen nicht tUber-
ein.
A5F0 | Ruckmeld. Ladekreis | Signal der Laderliickmeldung Das Riickmeldesignal vom Ladekreis
fehlt. priifen.
ABA4 | Motornenndaten Die Motorparameter sind nicht | Zusatzcode priifen. Siehe die MaRnah-

korrekt eingestellt.

Der Antrieb ist nicht korrekt
dimensioniert.

men nach den folgenden Angaben zu
den Codes.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
Die Schlupffrequenz ist zu Einstellungen der Motor-Konfigurations-
gering. parameter in Gruppen 98 und 99 prifen.
Synchron- und Nenndrehzahl Korrekte Dimensionierung des Frequen-
unterscheiden sich zu stark. zumrichters fir den Motor prifen.
Die Nenndrehzahl ist héher als
die Synchrondrehzahl mit
einem Polpaar.
Der Nennstrom hat die Gren-
zen Uberschritten.
Die Nennspannung hat die
Grenzen Uberschritten.
Die Nennleistung ist héher als
die Blindleistung.
Nennleistung stimmt mit
Nenndrehzahl und -moment
nicht tberein.
ABA5 | Keine Motordaten Parameter in Gruppe 99 sind Prifen, ob alle erforderlichen Parameter
nicht eingestellt. in Gruppe 99 eingestellt worden sind.
Hinweis: Es ist normal, dass diese
Warnmeldung wahrend der Inbetrieb-
nahme angezeigt wird, solange die Mot-
ordaten nicht eingestellt worden sind.
ABA6 | Spann.-Bereich nicht | Der Spannungsbereich wurde | Stellen Sie die Spannungskategorie in
gewahlt nicht ausgewahilt. Parameter 95.01 Einspeisespannung
ein.
A6B0 | Benutzer-Schloss ist Das Benutzerschloss ist offen. | Das Benutzerschloss durch Eingabe
offen eines ungliltigen Passworts in Parameter
96.02 Passwort schlielRen. Siehe
Abschnitt Benutzerschloss (Seite 147).
A6D1 | FBA A Parameter- Der Frequenzumrichter besitzt | SPS-Programmierung priifen.
Konflikt nicht die von einer SPS ange- | Einstellungen von Parametergruppe 50
forderte Funktion oder die Feldbusadapter (FBA) priifen.
Funktion ist nicht aktiviert.
ABE5 | Al Parametereinstel- Die Hardware-Einstellung fiir Im Ereignisprotokoll priifen, ob ein Hilfs-
lung Strom/Spannung eines Ana- code angezeigt wird. Der Code identifi-
logeingangs entspricht nicht ziert den Analogeingang dessen
der Parametereinstellung. Einstellungen den Konflikt verursachen.
Hardware-Einstellung (auf der Rege-
lungseinheit) oder Parameter
12.15/12.25 korrigieren.
Hinweis: Anderungen der Hardware-Ein-
stellungen werden erst nach Aus- und
Wiedereinschalten der Spannungsver-
sorgung der Regelungseinheit oder
durch die entsprechende Einstellung von
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten wirksam.
A780 | Motor blockiert Der Motor arbeitet im Blockier- | Motorbelastung und Frequenzumrichter-

Programmierbare
Warnung: 31.24 Mot.-
Blockierfunktion

bereich wegen z. B. zu hoher
Last oder nicht ausreichender
Motorleistung.

Nenndaten priifen.
Parametereinstellungen der Stérungs-
funktion prifen.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRBnahme
A793 | Ubertemp. Die gemessene Temperatur Den Antrieb stoppen. Den Widerstand
Bremswiderst. des Bremswiderstands hat die | abkihlen lassen.
Warngrenze geméaR Parameter | Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
43.12 Br.widerst. tion des Widerstands priifen (Parameter-
TempWarnGre Uiberschritten. gruppe 43 Brems-Chopper)_
Einstellung des Warngrenzwerts priifen,
Parameter 43.12 Br.widerst.
TempWarnGre.
Priifen, ob der Widerstand korrekt dimen-
sioniert worden ist.
Priifen, ob mit dem Bremszyklus die zulés-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.
A794 | Bremswiderstands- Die Bremswiderstandsdaten Eine oder mehrere Einstellungen der
Daten sind nicht eingestellt worden. Bremswiderstandsdaten (Parameter
43.08...43.10) sind nicht richtig. Der
Parameter wird vom Zusatzcode spezifi-
Ziert.
-0000... 0001 | Widerstandswert zu gering. Wert von Parameter 43.10 prifen.
-0000... 0002 | Thermische Zeitkonstante Wert von Parameter 43.08 prifen.
nicht eingestellt.
-0000... 0003 | Maximale Dauerleistung nicht | Wert von Parameter 43.09 priifen.
eingestellt.
AT7AB | Konfig.-Fehler I/O-Erwei- | EA-Modul ist im Frequenzum- | EA-Modul installieren oder eingeschrank-
terung richter nicht installiert. tes ABB-Makro wahlen.
A79C | IGBT-U-temp.Br.Chop. | Die Brems-Chopper-IGBT- Den Chopper abkuhlen lassen.
Temperatur hat den internen Priifen, ob die Umgebungstemperatur zu
Warngrenzwert Uberschritten. | hoch ist.
Prifen, ob der Lufter ausgefallen ist.
Priifen, ob der Luftstrom behindert wird.
Dimensionierung und Kiihlung des
Schaltschranks priifen.
Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
tion des Widerstands prifen (Parameter
43.06...43.10).
Prifen, ob der kleinste zulassige Wider-
standswert fir den Chopper eingehalten
wird.
Prifen, ob mit dem Bremszyklus die zulas-
sigen Grenzwerte eingehalten werden.
Priifen, ob die AC-Einspeisespannung des
Frequenzumrichters nicht zu hoch ist.
A7C1 | FBA A Kommunikation | Die zyklische Kommunikation | Status der Feldbus-Kommunikation pri-

Programmierbare
Warnung: 50.02 FBA A
Komm.ausf.Reakt

zwischen Frequenzumrichter
und Feldbusadaptermodul A

oder zwischen SPS und Feld-
busadaptermodul A ist unter-
brochen.

fen. Siehe Dokumentation der Feldbus-
schnittstelle.

Einstellungen der Parametergruppen 50
Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A Einstel-
lungen, 52 FBA A data in und 53 FBA A
data out prifen.

Kabelanschlisse prifen.

Prifen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.
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Code

Warnung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme

A7CE | EFB Komm.ausfall Kommunikationsausfall im Den Status den Feldbus-Masters priifen
Programmierbare integrierten Feldbus (EFB). (online/offline/Fehler etc.).

Warnung: Kabelanschliisse an die EIA-485/X5-
’5<8'74 Rea’;”;" Klemmen 29, 30 und 31 auf der Rege-
omm.ausia lungseinheit prifen.

ATEE | Panel-Kommunikation | Das Bedienpanel oder PC- PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
Programmierbare Tool, das als aktiver Steuer- prufen.

Warnung: platz des Antriebs ausgewahlt | Die Steckverbinder des Bedienpanels
i9-05 Rea’;f’zn wurde, hat die Kommunikation | iiberpriifen.
omm-ausia unterbrochen. Die verwendete Montageplattform, falls
benutzt, prifen.
Das Bedienpanel trennen und dann sei-
nen Stecker wieder einstecken.

A8A0 | Al Uberwachung Ein Analogsignal hat einen der | Den Signalpegel am Analogeingang prii-

Programmierbare Grenzwerte Uberschritten, die | fen.
Warnung: fur den Analogeingang spezifi- | Die Verkabelung zu dem Eingang {ber-
3%03 Alh ki ziert wurden. priifen.
erwachungsiunktion Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12 Stan-
dard Al prifen.

A8A1 | RO Lebensdauer- Das Relais hat seinen Status Regelungskarte priifen oder Relaisaus-
Warnung ofter als empfohlen gedndert. | gang nicht mehr verwenden.

0001 | Relaisausgang 1 Regelungskarte priifen oder Relaisaus-
gang 1 nicht mehr verwenden.

0002 | Relaisausgang 2 Regelungskarte priifen oder Relaisaus-
gang 2 nicht mehr verwenden.

0003 | Relaisausgang 3 Regelungskarte priifen oder Relaisaus-
gang 3 nicht mehr verwenden.

A8A2 | RO Schaltanzahl- Der Relaisausgang éndert sei- | Das an die Relaisausgangsquelle ange-
Warnung nen Status schneller als emp- | schlossene Signal durch ein sich weniger

fohlen, z. B. wenn ein sich haufig anderndes Signal ersetzen.
schnell &nderndes Frequenzsi-
gnal daran angeschlossen ist.
Die Lebensdauer des Relais
wird schneller uberschritten.
0001 | Relaisausgang 1 Mit Parameter 10.24 RO1 Quelle ein
anderes Signal auswahlen.
0002 | Relaisausgang 2 Mit Parameter 10.27 RO2 Quelle ein
anderes Signal auswahlen.
0003 | Relaisausgang 3 Mit Parameter 70.30 RO3 Quelle ein
anderes Signal auswahlen.

A8BO | Signal 1 Uberwachung Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
(Meldungstext, der Uberwachungsfunktion 1 (Parameter 32.07 Uberw. 1 Signal) pri-
bearbeitet werden kann) generiert wird. fen.

Programmierbare
Warnung:
32.06 Uberw. 1 Reaktion
A8B1 | Signal 2 Uberwachung | Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)
Programmierbare
Warnung:

32.16 Uberw. 2 Reaktion

Uberwachungsfunktion 2
generiert wird.

(Parameter 32.17 Uberw. 2 Signal) prii-
fen.
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(cHoe(:S gjasr:;ggée Ursache MaRnahme
A8B2 | Signal 3 Uberwachung | Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
(Meldungstext, der Uberwachungsfunktion 3 (Parameter 32.27 Uberw. 3 Signal) prii-
bearbeitet werden kann) generiert wird. fen.
Programmierbare
Warnung:
32.26 Uberw. 3 Reaktion
A8B3 | Signal 4 Uberwachung | Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
(Meldungstext, der Uberwachungsfunktion 4 (Parameter 32.37 Uberw. 4 Signal) prii-
bearbeitet werden kann) generiert wird. fen.
Programmierbare
Warnung:
32.36 Uberw. 4 Reaktion
A8B4 | Signaliiberwachung 5 | Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
(Meldungstext, der Uberwachungsfunktion 5 (Parameter 32.47 Uberw. 5 Signal) prii-
bearbeitet werden kann) generiert wird. fen.
Programmierbare
Warnung:
32.46 Uberw. 5 Reaktion
AB8B5 | Signal 6 Uberwachung | Warnung, die von der Signal- | Einstellung der Quelle der Warnung
(Meldungstext, der Uberwachungsfunktion 6 (Parameter 32.57 Uberw. 6 Signal) prii-
bearbeitet werden kann) generiert wird. fen.
Programmierbare
Warnung:
32.56 Uberw. 6 Reaktion
A8CO | ULC ungiiltige Benutzer-Lastkurve: Punkte Prifen, ob die Punkte die Bedingungen
Drehzahl-Tabelle der x-Achse (Drehzahl) ungiil- | erfiillen. Siehe Parameter 37.11 ULC
tig. Drehz.-Tabelle Punkt 1.
A8C1 | ULC-Uberlast- Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.03 ULC Uberlast-
Warnung war zu lang Uber der Uberlast- | Reaktion.
kurve.
A8C4 | ULC-Unterlast- Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.04 ULC Unterlast-
Warnung war zu lang unter der Unter- Reaktion.
lastkurve.
A8C5 | ULC ungiiltige Benutzer-Lastkurve: Punkte Prifen, ob die Punkte die Bedingungen
Unterlast-Tabelle der Unterlastkurve unguiltig. erfilllen. Siehe Parameter 37.21 ULC
Unterlast Punkt 1.
A8C6 | ULC ungiiltige Benutzer-Lastkurve: Punkte Prifen, ob die Punkte die Bedingungen
Uberlast-Tabelle der Uberlastkurve ungiiltig. erfiillen. Siehe Parameter 37.37 ULC
Uberlast Punkt 1.
A8C8 | ULC ungiiltige Benutzer-Lastkurve: Punkte Priifen, ob die Punkte die Bedingungen
Frequenz-Tabelle der x-Achse (Frequenzl) unglil- | erfiillen. -500,0 Hz < 37.16 < 37.17 <
tig. 37.18 < 37.19 < 37.20 < 500,0 Hz. Siehe
Parameter 37.16 ULC Freq.-Tabelle
Punkt 1.
A981 | Externe Warnung 1 Stérung an externem Gerat 1. | Externes Geréat Uberprifen.

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)
Programmierbare
Warnung:

31.01 Ext. Ereignis 1
Quelle

31.02 Ext. Ereignis 1 Typ

Einstellung von Parameter 31.071 Ext.
Ereignis 1 Quelle prifen.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
A982 | Externe Warnung 2 Stérung an externem Gerat 2. | Externes Gerat Uberpriifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.03 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 2 Quelle prufen.
Programmierbare
Warnung:
31.03 Ext. Ereignis 2
Quelle
31.04 Ext. Ereignis 2 Typ
A983 | Externe Warnung 3 Stérung an externem Gerat 3. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.05 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 3 Quelle prifen.
Programmierbare
Warnung:
31.05 Ext. Ereignis 3
Quelle
31.06 Ext. Ereignis 3 Typ
A984 | Externe Warnung 4 Stérung an externem Gerat 4. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.07 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 4 Quelle priifen.
Programmierbare
Warnung:
31.07 Ext. Ereignis 4
Quelle
31.08 Ext. Ereignis 4 Typ
A985 | Externe Warnung 5 Stérung an externem Gerat 5. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.09 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 5 Quelle prufen.
Programmierbare
Warnung:
31.09 Ext. Ereignis 5
Quelle
31.10 Ext. Ereignis 5 Typ
AF88 | Saison-Konfig.- Sie haben eine Saison konfigu- | Die Saisonzeiten mit aufsteigendem
Warnung riert, die vor der vorherigen Startdatum konfigurieren, siehe Parame-
Saison beginnt. ter 34.60 Saison 1 Startdatum...34.63
Saison 4 Startdatum.
AF8C | Prozess-PID Der Antrieb geht in den Schlaf- | Informative Warnung. Siehe Abschnitt
Schlafmodus modus. Schlaf- und Erh6hungsfunktion fiir den
Prozessregler (Seite 112) und die Para-
meter 40.43 40.48.
AFAA | Autom. Riicksetzen Eine Stérung wird automatisch | Informative Warnung. Siehe die Einstel-
zurlickgesetzt/quittiert. lungen in Parametergruppe 31 Stérungs-
funktionen.
AFE1 | Notstopp (AUS 2) Der Frequenzumrichter hat Priifen, ob eine Fortsetzung des Betriebs
einen Stoppbefehl (Stoppart sicher mdglich ist. Dann den Notstopp-
AUS2) empfangen. Schalter in die normale Position zuriickstel-
AFE2 | Notstopp (AUS1 oder | Der Frequenzumrichter hat I\;evn. Deq Fﬁquenzumnzhte;n_e:§tarten.
AUS3) einen Stoppbefehl (Stoppart Venn ein otstopp unbeabsichtigt war,
AUS1 oder AUS3) empfangen. die mit P_grameter 21.0§ Notstopp-Quelle
ausgewahlte Quelle priifen.
AFE9 | Startverzégerung Die Startverzégerung ist aktiv | Informative Warnung. Siehe Parameter
und der Frequenzumrichter 21.22 Startverzégerung.
startet den Motor nach einer
voreingestellten Verzégerung.
AFEB | Reglerfreigabe fehlt Kein Freigabesignal empfan- Einstellung von Parameter 20.72 Regler-

gen.

freig.1 Quel priifen. Signal einschalten
(z.B. im Feldbus-Steuerwort) oder den
Anschluss der gewahlten Signalquelle
prufen.
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Code | Warnung/
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
AFED | Drehen freigeben Das Signal zum Drehen freige- | Das Signal zum Drehen freigeben akti-
ben wurde innerhalb einer fest- | vieren (z. B. in Digitaleingangen).
gelegten Verzogerungszeitvon | Priifen der Einstellung (und der Quelle)
120 s nicht empfangen. von Parameter 20.22 Drehen freigeben.
AFF6 | Identifikationslauf Der Motor-ID-Lauf wird beim Informative Warnung.
nachsten Start ausgefihrt.
B5A0 | STO-Ereignis Die Funktion Sicher abge- Anschlusse des Sicherheitsschaltkreises
Programmierbares schaltetes Drehmoment ist prifen. Weitere Informationen enthalt
Ereignis: ) aktiviert, d. h. Sicherheits- Kapitel Die Funktion Sicher abgeschalte-
31.22 STO Anzeige schaltkreis-Signal(e), ange- tes Drehmoment im Hardware-Handbuch
Laufy/Stopp schlossen an STO, werden des Frequenzumrichters sowie die

nicht empfangen.

Beschreibung von Parameter 31.22 STO
Anzeige L&uft/Stopp (Seite 237).
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Storungsmeldungen
Code | Storung /
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaRnahme
1080 | Backup/Restore Time | Bedienpanel oder PC-Tool Erneut Befehl fir Backup oder Zuriick-

out

konnte bei der Erstellung eines
Backups oder beim Zurlckspei-
chern nicht mit dem Frequen-
zumrichter kommunizieren.

speichern geben.

1081

Stérung Nenndaten ID

Frequenzumrichter-Software
konnte die Nenndaten-ID des
Frequenzumrichters nicht
lesen.

Stérung zurlicksetzen, damit der Fre-
quenzumrichter erneut versucht, die
Nenndaten-ID zu lesen.

Tritt die Stérung erneut auf, Frequen-
zumrichter aus- und wieder einschalten.
Eventuell mehrmals aus- und wieder ein-
schalten. Wenn die Stérung weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

2310

Uberstrom

Der Ausgangsstrom hat die
interne Storgrenze Uberschrit-
ten.

Abgesehen von einem tatséach-
lichen Uberstrom kann diese
Stoérung auch durch einen Erd-
schluss oder einen Ausfall
einer Einspeisephase verur-
sacht werden.

Motorbelastung priifen.
Beschleunigungszeiten in Parameter-
gruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen
(Drehzahlregelung) oder 28 Frequenz-
Sollwert (Frequenzregelung) priifen. Prii-
fen Sie auch die Parameter 46.071 Dreh-
zahl-Skalierung, 46.02 Frequenz-
Skalierung und 46.03 Drehmoment-Ska-
lierung..

Motor und Motorkabel priifen (einschlieBlich
Phasen- und Dreieck-/Stern-Anschluss).
Prifen, dass keine Schiitze im Motorka-
bel 6ffnen und schlieRen.

Prifen, ob die IBN-/Motor-Daten in Para-
metergruppe 99 den Angaben auf dem
Motorschild entsprechen.

Prifen und sicherstellen, dass keine Lei-
stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber im Motor-
kabel installiert sind.

Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand
des Motors und Motorkabels gemessen
wird. Siehe Kapitel Elektrische Installa-
tion, Abschnitt Priifen der Isolation der
Einheit im Hardware-Handbuch des Fre-
quenzumrichters.

2330

Erdschluss
Programmierbare
Storung: 31.20 Reaktion
Erdschluss

Der Frequenzumrichter hat
eine Last-Asymmetrie erkannt,
die typisch ist fir einen Erd-
schluss im Motor oder Motor-
kabel.

Priifen und sicherstellen, dass keine Lei-
stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am Motor-
kabel installiert sind.

Auf Erdschluss im Motor oder Motorkabel
prifen, indem der Isolationswiderstand des
Motors und Motorkabels gemessen wird.
Versuchen Sie, den Motor im Skalar-
Modus zu regeln, falls zulassig. (Siehe
Parameter 99.04 Motor-Regelmodus.)
Wenn kein Erdschluss festzustellen ist,
wenden Sie sich bitte an lhre ABB-Ver-
tretung.
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2340 | Kurzschluss Kurzschluss in Motorkabel(n) | Den Motor und das Motorkabel auf
oder Motor Anschlussfehler Gberprifen.
Prifen und sicherstellen, dass keine Lei-
stungsfaktorkorrektur-Kondensatoren
oder Uberspannungsabsorber am Motor-
kabel installiert sind.
Spannungsversorgung des Frequenzum-
richters aus- und wieder einschalten.
2381 | IGBT-Uberlast Zu hohe Sperrschicht/Gehause- | Motorkabel prifen.
Temperatur der IGBT-Leistungs- | Umgebungsbedingungen priifen.
halbleiter. Diese Stormeldung | Kihlluftstrémung und Funktion des Liif-
schitzt IGBT(s) und sie kann ters priifen.
durch einen Kurzschluss im P :
Motorkabel aktiviert werden. gg: Il;(r)ur?eenr‘nppen auf Staubablagerun
Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.
3130 | Eingangsphase fehlt Die DC-Zwischenkreisspan- Netzanschluss-Sicherungen priifen.
Programmierbare nung schwankt wegen einer Leistungskabel auf lose Anschliisse
Storung: 31.21 Reaktion | ausgefallenen Eingangsphase | iiberpriifen.
Ausfall Netzphase oder Schmelzen einer Siche- | Asymmetrie des Einspeisenetzes priifen.
rung.
3181 | Kabelfeh. od. Erdschl. | Fehlerhafter Netzanschluss Einspeiseanschlisse priifen.
Programmierbare und Motorkabelanschluss (d.
Stérung: 31.23 Kabelfeh. | h. das Netzkabel ist an die
od. Erdschl. Motoranschlussklemmen des
Frequenzumrichters ange-
schlossen).
3210 | DC-Uberspannung DC-Zwischenkreisspannung Priifen, ob die Uberspannungsregelung
zu hoch. aktiviert ist (Parameter 30.30 Uber-
spann.-Regelung).
Priifen, ob die Einspeisespannung der
Nenneingangsspannung des Frequen-
zumrichters entspricht.
Priifung des Einspeiseanschlusses auf
statische oder transiente Uberspannung.
Brems-Chopper und -Widerstand (falls
benutzt) Uberprifen.
Die Verzdgerungszeit des Antriebs prifen.
Die Funktion Austrudeln benutzen (wenn
zulassig).
Den Frequenzumrichters mit Brems-
Chopper und -Widerstanden nachristen.
Priifen, dass der Bremswiderstand ange-
messen dimensioniert ist und der Wider-
standswert im fiir den Frequenzumrichter
angemessenen Bereich liegt.
3220 | DC-Unterspannung Zu niedrige DC-Zwischenkreis- | Einspeisekabel, Sicherungen und Schalt-
spannung wegen fehlender anlage/Verteiler prifen.
Einspeisephase, geschmolze-
ner Sicherung oder Stérung
der Gleichrichterbriicke.
3381 | Motorphase fehlt Motoranschluss fehlt (alle drei | Motorkabel anschlieRen.

Programmierbare
Storung: 37.19 Reaktion
Ausfall Motorphase

Phasen nicht angeschlossen).
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaBRnahme

4110

Temperatur
Regelungseinh.

Temperatur der Regelungsein-
heit ist zu hoch.

Fir ausreichende Kiihlung des Frequen-
zumrichters sorgen.
HilfslUfter prifen.

4210

IGBT-Ubertemperatur

Die berechnete IGBT-Tempe-
ratur des Frequenzumrichters
ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstromung und Funktion des Luf-
ters prifen.

Kuhlkoérperrippen auf Staubablagerun-
gen prufen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

4290

Kuhlung

Die Temperatur des Frequen-
zumrichters ist zu hoch.

Die Umgebungstemperatur priifen. Wenn
sie hoher als 40 °C/104 °F (IP21-Baugro-
Ren R4...R9) oder hoher als 50 °C /122 °F
(IP21-BaugroRen RO...R9) ist, stellen Sie
sicher, dass der Laststrom nicht die redu-
zierte Belastbarkeit des Frequenzumrich-
ters Ubersteigt. Fir alle P55 BaugroRen die
leistungsmindernden Temperaturen kon-
trolliere. Siehe Kapitel Technische Daten,
Abschnitt Leistungsminderung im Hardware-
Handbuch des Frequenzumrichters.

Den Kihlluftstrom des Frequenzumrich-
termoduls und den Lifterbetrieb priifen.
Schrank-Innenraum und Kuhlkorper des
Frequenzumrichtermoduls auf Stau-
bablagerungen priifen. Reinigen, wenn
erforderlich.

42F1

IGBT-Temperatur

Die IGBT-Temperatur des Fre-
quenzumrichters ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstromung und Funktion des Luf-
ters prifen.

Kuhlkoérperrippen auf Staubablagerun-
gen prufen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

4310

Ubertemperatur

Die Leistungsteil-Temperatur
ist zu hoch.

Umgebungsbedingungen priifen.
Kuhlluftstromung und Funktion des Lif-
ters prifen.

Kuhlkérperrippen auf Staubablagerun-
gen priifen.

Motorleistung mit der Leistung des Fre-
quenzumrichters vergleichen.

4380

Hohe Temp.Differenz

Hohe Temperaturdifferenz zwi-
schen IGBTs verschiedener
Phasen.

Motorkabel Uberprifen.
Kuhlung des/der Frequenzumrichter-
moduls/-module priifen.

4981

Externe Temperatur 1

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)

Die gemessene Temperatur 1
hat die Stérgrenze tberschrit-
ten.

Den Wert von Parameter 35.02 Motor-
temp. 1 gemessen prifen.

Die Motorkuhlung prifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur gemes-
sen wird).

4982

Externe Temperatur 2

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)

Die gemessene Temperatur 2
hat die Stérgrenze Uberschrit-
ten.

Den Wert von Parameter 35.03 Motor-
temp. 2 gemessen prifen.

Die Motorkiihlung priifen (oder anderer
Einrichtungen, deren Temperatur gemes-
sen wird).
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5081 | Hilfsllfter defekt Ein Hilfsllfter (angeschlossen | Zusatzcode prifen.

an die Lufterstecker Den/die Hilfsliifter und den/die jeweiligen

der Regelungseinheit) ist bloc- | Anschliisse priifen.

kiert oder getrennt. Lifter ersetzen, wenn defekt.
Sicherstellen, dass die vordere Abdec-
kung des Frequenzumrichters montiert
und festgeschraubt ist.
Wenn bei der Inbetriebnahme die Abdec-
kung abgenommen sein muss, Parame-
ter 31.36 Hilfsliifter Fehler tiberbriickt
zwei Minuten lang nach dem Neustart
der Regelungseinheit aktivieren, um die
Stérung vorlibergehend zu unterdriicken.
Die Regelungseinheit (mit Parameter
96.08 Regelungseinheit booten) oder
durch Aus- und Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung neu starten.

0001 | Hilfslufter 1 defekt.
0002 | Hilfslufter 2 defekt.

5090 | STO Hardware- STO-Hardware-Diagnose hat | Wenden Sie sich wegen eines Hardware-
Stérung eine Hardware-Stérung Austauschs an Ihre ABB-Vertretung.

erkannt.

5091 | Sicher abgeschaltetes | Die Funktion Sicher abge- Anschlusse des Sicherheitsschaltkreises
Drehmoment schaltetes Drehmoment ist priifen. Weitere Informationen enthalt
Programmierbare aktiviert, d.h. Sicherheits- Kapitel Die Funktion Sicher abgeschalte-
Stérung: 31.22 STO schaltkreis-Signal(e), ange- tes Drehmoment im Hardware-Handbuch
Anzeige L&uft/Stopp schlossen an STO, werden des Frequenzumrichters sowie die

beim Start oder wahrend des Beschreibung von Parameter 31.22 STO
Betriebs unterbrochen. Anzeige L&uft/Stopp (Seite 237).
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.

5092 | PU Logikfehler Speicher der Leistungseinheit | Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

wurde geldscht.

5093 | Umr.Typ/ID passt nicht | Die Hardware des Frequen- Spannungsversorgung des Frequenzum-

zumrichters passt nicht zu den | richters aus- und wieder einschalten.
in der Memory Unit gespei- Eventuell mehrmals aus- und wieder ein-
cherten Daten. Dies kann z. B. | schalten.
nach einem Firmware-Update
auftreten.
5094 | Messkreis-Temperatur | Problem bei der internen Tem- | Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertre-
peraturmessung des Frequen- | tung.
zumrichters.

5098 | Fehlfunktion des Stérung sichere Motortempe- | Anschluss zwischen dem Relais-Aus-

SMT-Kreises ratur wird generiert und STO gang des Moduls und der STO-Klemme
Ereignis-/Fehlermeldung wird | Uberprifen.
nicht generiert.
Hinweis: Wenn ein STO-Kanal
geodffnet ist wird Stérung 5090
STO Hardware-Stérung gene-
riert.
50A0 | Lufter Lifter blockiert oder nicht Lufterbetrieb und Anschluss prifen.

angeschlossen.

Lufter ersetzen, wenn defekt.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
5681 | Kommikation z. Lei- Kommunikationsstérung zwi- | Anschllisse zwischen Regelungseinheit
stungsteil schen der Regelungseinheit und Leistungsteil prifen.
und dem Leistungsteil des Fre- | Den Wert von Parameter 95.04
quenzumrichters. Spann.Vers. Regelungseinh. prifen.

5682 | Verbind. Leistungsteil | Die Verbindung zwischen der | Anschllisse zwischen Regelungseinheit

Regelungseinheit und dem und Leistungsteil prifen.
Leistungsteil des Frequenzum-
richters ist ausgefallen.

5690 | Int.Komm. Leistungs- | Interne Kommunikation Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-

teil gestort. tung.

5691 | Messkreis ADC Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-
tung.

5692 | PU-Karte Spann.- Stérung der Spannungsversor- | Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-

ausfall gung des Leistungsteils. tung.

5693 | Messkreis DFF Messkreis-Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-
tung.

5696 | PU-Status-Ruckmeld. | Statusriickmeldung von den Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertre-

Ausgangsphasen stimmt mit tung.
den Steuersignalen nicht Gber-
ein.

5697 | Riickmeld. Ladekreis | Signal der Laderlickmeldung Das Riickmeldesignal vom Ladekreis

fehlt. prufen.

6181 | FPGA-Vers.n.kompat. | Firmware- und FPGA-Versio- | Die Regelungseinheit neu booten (mit

nen sind nicht kompatibel. Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an Ihre
ABB-Vertretung.

6306 | FBA A Mapping-Datei | Lesefehler der Feldbusadap- Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.

ter A Mapping-Datei.

6481 | Task-Uberlast Interne Stérung. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

6487 | Stapel-Uberlauf Interne Stérung. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an Ihre
ABB-Vertretung.

64A1 | Int. Datei-Ladestorung | Dateilesefehler. Die Regelungseinheit neu booten (mit

Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an Ihre
ABB-Vertretung.
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64B2 | Stérung Param.satz Laden des Anwender-Parame- | Sicherstellen, dass ein gliltiger Parame-
tersatzes ist fehlgeschlagen, tersatz existiert. Versuchen Sie, ihn
weil erneut zu laden, wenn Sie unsicher sind.
+ der angeforderte Satz nicht
existiert

+ der Satz mit dem Rege-
lungsprogramm nicht kom-
patibel ist

« der Frequenzumrichter wah-
rend des Ladens abge-
schaltet wurde.

64E1 | Kernel-Uberlast Betriebssystemfehler. Die Regelungseinheit neu booten (mit
Parameter 96.08 Regelungseinheit boo-
ten) oder durch Aus- und Wiederein-
schalten der Spannungsversorgung neu
starten. Wenn das Problem weiterhin
bestehen bleibt, wenden Sie sich an lhre
ABB-Vertretung.

6581 | Parametersystem Parameter laden oder sichern | Versuchen Sie, das Speichern mit Para-

ist fehlgeschlagen. meter 96.07 Parameter sichern zu
erzwingen. Erneut versuchen.

65A1 | FBA A Parameter- Der Frequenzumrichter besitzt | SPS-Programmierung prifen.

Konflikt nicht die von der SPS angefor- | Einstellungen von Parametergruppe 50
derte Funktion oder die Funk- | Feldbusadapter (FBA) und 51 FBA A
tion ist nicht aktiviert. Einstellungen priifen.

6681 | EFB Komm.ausfall Kommunikationsausfall im Den Status den Feldbus-Masters prifen

Programmierbare integrierten Feldbus (EFB). (online/offline/Fehler etc.).

Storung: 58.74 Reaktion Kabelanschlisse an die EIA-485/X5-

Komm.ausfall Klemmen 29, 30 und 31 auf der Rege-
lungseinheit priifen.

6682 | EFB Konfig.datei Konfigurationsdatei des inte- Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
grierten Feldbusses (EFB)
konnte nicht gelesen werden.

6683 | Ungilt.EFB Parameter | Parametereinstellungen des Die Einstellungen in Parametergruppe 58
integrierten Feldbusses (EFB) | Integrierter Feldbus (Embedded fieldbus)
nicht konsistent oder mit dem | priifen.
ausgewabhlten Protokoll nicht
kompatibel.

6684 | Ladefehler EFB Protokoll-Firmware des inte- Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-
grierten Feldbusses (EFB) tung.
konnte nicht geladen werden.

Version der EFB-Protokoll-
Firmware und Frequenzum-
richter-Firmware sind nicht
kompatibel.

6685 | EFB Stérung 2 Storung fir die EFB-Protokoll- | Die Dokumentation des Protokolls pri-
Applikation reserviert. fen.

6686 | EFB Stérung 3 Storung fir die EFB-Protokoll- | Die Dokumentation des Protokolls pri-
Applikation reserviert. fen.

6882 | Text 32-Bit Tab-Uberl. | Interne Stérung. Stérung quittieren. Wenden Sie sich an
Ihre ABB-Vertretung, wenn die Stérung
bestehen bleibt.

6885 | Textdatei-Uberlauf Interne Storung. Stoérung quittieren. Wenden Sie sich an

Ihre ABB-Vertretung, wenn die Stérung
bestehen bleibt.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
7081 | Bedienpanel Das Bedienpanel oder PC- PC-Tool- oder Bedienpanel-Anschluss
Programmierbare Tool, das als aktiver Steuer- prufen.
Storung: 49.05 Reaktion | platz des Antriebs ausgewahlt | Die Steckverbinder des Bedienpanels
Komm.ausfall wurde, hat die Kommunikation | iiberpriifen.
unterbrochen. Das Bedienpanel trennen und dann sei-
nen Stecker wieder einstecken.
7121 | Motor blockiert Der Motor arbeitet im Blockier- | Motorbelastung und Frequenzumrichter-
Programmierbare bereich wegen z. B. zu hoher | Nenndaten priifen.
Stérung: 31.24 Mot .- Last oder nicht ausreichender | Parametereinstellungen der Stérungs-
Blockierfunktion Motorleistung. funktion priifen.
7181 | Bremswiderstand Bremswiderstand defekt oder | Priifen, ob ein Bremswiderstand ange-
nicht angeschlossen. schlossen ist.
Den Zustand des Bremswiderstands priifen.
Die Dimensionierung des Bremswider-
stands prifen.
7183 | Bremswiderst.-U-temp | Die gemessene Motortempera- | Den Antrieb stoppen. Den Widerstand
tur hat die Stérgrenze gemaR | abkuhlen lassen.
Parameter 43.11 Br.widerst. Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
TempStorGre uberschritten. tion des Widerstands priifen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).
Einstellung des Stérgrenzwerts priifen,
Parameter 43.11 Br.widerst. TempStor-
Gre.
Prifen, ob mit dem Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte eingehalten wer-
den.
7184 | Verkabelung Kurzschluss des Bremswider- | Anschllisse von Brems-Chopper und
Bremswiderstand stands oder Stérung der Bremswiderstand priifen.
Brems-Chopper-Steuerung Priifen, dass der Bremswiderstand nicht
beschadigt ist.
7191 | Kurzschl. Br.-Chopper | Kurzschluss in Brems-Chop- Prifen, ob der Bremswiderstand ange-
per-IGBT. schlossen und nicht beschadigt ist.
Die elektrischen Spezifikationen des
Bremswiderstands mit den Angaben in
Kapitel Widerstandsbremsung im Hard-
ware-Handbuch des Frequenzumrich-
ters vergleichen.
Den Brems-Chopper austauschen (wenn
austauschbar).
7192 | IGBT-U-temp.Br.Chop. | Brems-Chopper-IGBT-Tempe- | Den Chopper abkiihlen lassen.

ratur hat den internen Stor-
grenzwert Uberschritten.

Prifen, ob die Umgebungstemperatur zu
hoch ist.

Prifen, ob der Lufter ausgefallen ist.
Priifen, ob der Luftstrom behindert wird.
Einstellungen der Uberlast-Schutzfunk-
tion des Widerstands prifen (Parameter-
gruppe 43 Brems-Chopper).

Prifen, ob mit dem Bremszyklus die
zulassigen Grenzwerte eingehalten wer-
den.

Prifen, ob die AC-Einspeisespannung des
Frequenzumrichters nicht zu hoch ist.
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7310 | Uberdrehzahl Die Motordrehzahl liegt wegen | Die Einstellungen fiir die Minimal- und
einer falschen Einstellung der | Maximaldrehzahl, Parameter 30.71 Mini-
Minimal-/Maximaldrehzahl, mal-Drehzahl und 30.12 Maximal-Dreh-
eines unzureichendeq Brems- | zahl, prifen.
moments oder durch Anderung | Priifen, ob das geeignete Motorbrems-
der Last bei Verwendung des moment eingestellt ist.
Drehmomentsollwerts tiber der | pie Notwendigkeit von Brems-Chopper
zulassigen Hochstdrehzahl. und Widerstand/Widerstanden priifen.
73B0 | Stérung Notstopp- Der Notstopp wurde nicht Die voreingestellten Rampenzeiten
Rampe innerhalb der vorgesehenen (23.11...23.15fur AUS1, 23.23 fur AUS3)
Zeit beendet. prifen.
7510 | FBA A Kommunikation | Die zyklische Kommunikation | Status der Feldbus-Kommunikation pri-
Programmierbare zwischen Frequenzumrichter | fen. Siehe Dokumentation der Feldbus-
Storung: 50.02 FBA A und Feldbusadaptermodul A schnittstelle.
Komm.ausf.Reakt oder zwischen SPS und Feld- | Einstellungen der Parametergruppen 50
busadaptermodul A ist unter- | Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A Einstel-
brochen. lungen, 52 FBA A data in und 53 FBA A
data out prifen.
Kabelanschlisse prifen.
Priifen, ob der Kommunikationsmaster
kommunizieren kann.
8001 | ULC-Unterlast- Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.04 ULC Unterlast-
Stérung war zu lang unter der Unter- Reaktion.
lastkurve.
8002 | ULC-Uberlast-Stérung | Benutzer-Lastkurve: Signal Siehe Parameter 37.03 ULC Uberlast-
war zu lang Uber der Uberlast- | Reaktion.
kurve.
80A0 | Al Uberwachung Ein Analogsignal hat einen der | Den Signalpegel am Analogeingang pri-
Programmierbare Grenzwerte Uberschritten, die | fen.
Stérung: flr den Analogeingang spezifi- | Zusatzcode priifen.
12.03 Al ziert wurden. i i tber-
Uberwachungsfunktion Dl_(_e Verkabelung zu dem Eingang uber
prifen.
Den oberen und unteren Grenzwert des
Eingangs in Parametergruppe 12 Stan-
dard Al prifen.
0001 | Al1<MIN
0002 | Al1>MAX
0003 | Al2<MIN.
0004 | Al2>MAX
80B0 | Signal 1 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stérung prifen (Parame-
(Meldungstext, der wachungsfunktion 1 generiert. | ter 32.07 Uberw. 1 Signal).
bearbeitet werden kann)
Programmierbare
Stérung:
32.06 Uberw. 1 Reaktion
80B1 | Signal 2 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stérung prifen (Parame-
(Meldungstext, der wachungsfunktion 2 generiert. | ter 32.17 Uberw. 2 Signal).
bearbeitet werden kann)
Programmierbare Stérung:
32.16 Uberw. 2 Reaktion
80B2 | Signal 3 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stérung priifen (Parame-

(Meldungstext, der
bearbeitet werden kann)
Programmierbare Stérung:
32.26 Uberw. 3 Reaktion

wachungsfunktion 3generiert.

ter 32.27 Uberw. 3 Signal).




392 Warn- und Stérmeldungen

schaltetes Drehmoment” (Safe
Torque Off) ist aktiviert, d.h.
STO-Schaltkreis 2 ist unterbro-
chen.

Code | Stérung /
(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBRnahme
80B3 | Signal 4 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stérung prifen (Parame-
(Meldungstext, der wachungsfunktion 4 generiert. | ter 32.37 Uberw. 4 Signal).
bearbeitet werden kann)
Programmierbare Storung:
32.36 Uberw. 4 Reaktion
80B4 | Signal 5 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stérung prifen (Parame-
(Meldungstext, der wachungsfunktion 5 generiert. | ter 32.47 Uberw. 5 Signal).
bearbeitet werden kann)
Programmierbare Stérung:
32.46 Uberw. 5 Reaktion
80B5 | Signal 6 Uberwachung | Stérung von der Signal-Uber- | Die Quelle der Stdrung prifen (Parame-
(Meldungstext, der wachungsfunktion 6 generiert. | ter 32.57 Uberw. 6 Signal).
bearbeitet werden kann)
Programmierbare Stoérung:
32.56 Uberw. 6 Reaktion
9081 | Externe Stérung 1 Stérung an externem Gerat 1. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.071 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 1 Quelle prufen.
Programmierbare
Stérung: 31.07 Ext.
Ereignis 1 Quelle
31.02 Ext. Ereignis 1 Typ
9082 | Externe Stérung 2 Stérung an externem Gerat 2. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 371.03 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 2 Quelle priifen.
Programmierbare
Stérung: 31.03 Ext.
Ereignis 2 Quelle
31.04 Ext. Ereignis 2 Typ
9083 | Externe Stérung 3 Stérung an externem Gerat 3. | Externes Gerat Uberprifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.05 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 3 Quelle prifen.
Programmierbare
Stérung: 31.05 Ext.
Ereignis 3 Quelle
31.06 Ext. Ereignis 3 Typ
9084 | Externe Storung 4 Stérung an externem Gerat 4. | Externes Gerat Uberpriifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 31.07 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 4 Quelle prifen.
Programmierbare
Storung: 31.07 Ext.
Ereignis 4 Quelle
31.08 Ext. Ereignis 4 Typ
9085 | Externe Stérung 5 Stérung an externem Gerat 5. | Externes Gerat Uberpriifen.
(Meldungstext, der Einstellung von Parameter 37.09 Ext.
bearbeitet werden kann) Ereignis 5 Quelle prifen.
Programmierbare
Storung: 31.09 Ext.
Ereignis 5 Quelle
31.10 Ext. Ereignis 5 Typ
FA81 | Sich.abgesch Drehm.1 | Die Funktion ,Sicher abge- Anschlisse des Sicherheitsschaltkreises
schaltetes Drehmoment” (Safe | priifen. Weitere Informationen enthalt
Torque Off) ist aktiviert, d.h. Kapitel Die Funktion Sicher abgeschalte-
STO-Schaltkreis 1 ist unterbro- | tes Drehmomentim Hardware-Handbuch
chen. des Frequenzumrichters sowie die
FA82 | Sich.abgesch Drehm.2 | Die Funktion ,Sicher abge- Beschreibung von Parameter 31.22 S70

Anzeige Lauft/Stopp (Seite 237).
Den Wert von Parameter 95.04
Spann.Vers. Regelungseinh. priifen.
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Code
(Hex)

Storung /
Zusatzcode

Ursache

MaRnahme

FF61

ID-Lauf

Der Motor-ID-Lauf wurde nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Motornennwerte in Parametergruppe 99
Motordaten prifen.

Priifen, dass keine externe Steuerung an
den Umrichter angeschlossen ist.
Spannungsversorgung des Frequenzum-
richters aus- und wieder einschalten (und
der Regelungseinheit, falls separat ver-
sorgt).

Prifen, ob Grenzwert-Einstellungen die
Beendigung des ID-Laufs verhindern.
Parameter von Standardeinstellungen
zurlickspeichern und erneut versuchen.
Priifen, dass die Motorwelle nicht bloc-
kiert ist.

Zusatzcode priifen. Die zweite Ziffer des
Codes steht fiir das Problem (siehe die
MaRnahmen fiir jeden Code nach dieser
Auflistung).

0001 | Maximalstromgrenze zu nied- | Einstellungen der Parameter 99.06
rig. Motor-Nennstrom und 30.17 Maximal-
Strom priifen. Sicherstellen, dass 30.717 >
99.06.
Korrekte Dimensionierung des Frequen-
zumrichters anhand der Motordaten
Uberprifen.
0002 | Maximaldrehzahlgrenze oder | Einstellungen der Parameter priifen.
berechneter Feldschwéache- « 30.11 Minimal-Drehzahl
punkt zu niedrig. * 30.12 Maximal-Drehzahl
* 99.07 Motor-Nennspannung
* 99.08 Motor-Nennfrequenz
* 99.09 Motor-Nenndrehzahl.
Sicherstellen, dass
* 30.12>(0.55 x 99.09) >
(0.50 x Synchrondrehzahl)
* 30.11<0,und
» Einspeisespannung > (0.66 x 99.07).
0003 | Maximaldrehmomentgrenze zu | Einstellungen von Parameter 99.12
niedrig. Motor-Nenndrehmoment und der
Drehmoment-Grenzen in Gruppe 30
Grenzen prifen.
Sicherstellen, dass die ausgewahlte
Maximaldrehmomentgrenze groRer als
100% ist.
0004 | Kalibrierung der Strommes- Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
sung wurde nicht innerhalb
einer angemessenen Zeit
abgeschlossen.
0005...0008 | Interne Stérung. Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
0009 | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Beschleunigung nicht in ange-
messener Zeit abgeschlossen.
000A | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.

Verzégerung nicht in ange-
messener Zeit abgeschlossen.
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Code

Storung /

(Hex) | Zusatzcode Ursache MaBnahme
000B | (Nur bei Asynchronmotoren) Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
Drehzahl fiel wahrend des ID-
Laufs auf Null.
000C | (Nur bei Permanentmagnetmo- | Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
toren)
Erste Beschleunigung nicht in
angemessener Zeit abge-
schlossen.
000D | (Nur bei Permanentmagnetmo- | Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
toren)
Zweite Beschleunigung nichtin
angemessener Zeit abge-
schlossen.
000E...0010 | Interne Stérung. Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.
0011 | (Nur bei Synchronreluktanz- Wenden Sie sich an Ihre ABB-Vertretung.
motoren)
Testimpulsfehler
0012 | Motor zu grof fur ID-Lauf Groéfke und Kompatibilitat von Motor und
erweiterter Stillstand. Frequenzumrichter lberpriifen.
Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertre-
tung.
0013 | (Nur bei Asynchronmotoren) Uberpriifen, ob die Nennwerteinstellun-
Motordatenfehler gen des Motors im Frequenzumrichter
mit denen des Typenschilds am Motor
Ubereinstimmen.
Wenden Sie sich an lhre ABB-Vertretung.
FF81 | FB A Stérabschaltung | Ein Stérabschaltbefehl wurde | Die Stérungsinformation seitens der SPS
Uber Feldbusadapter A emp- prifen.
fangen.
FF8E | Stérabschaltung EFB | Ein Stérabschaltbefehl wurde | Die Stérungsinformation seitens der SPS

Uiber die integrierte Feldbus-
schnittstelle (EFB) empfangen.

prifen.
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Steuerung uber die
integrierte Feldbus-
Schnittstelle

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die Steuerung des Frequenzumrichters durch externe Gerate
Uber ein Kommunikationsnetzwerk (Feldbus) mit einer integrierten Feldbus-Schnitt-
stelle beschrieben.

Systemiibersicht

Der Frequenzumrichter kann an ein externes Steuerungssystem Uber eine Kommuni-
kationsverbindung mit einem Feldbusadapter oder der integrierten Feldbus-Schnitt-
stelle angeschlossen werden.

Der integrierte Feldbus unterstitzt das Modbus RTU Protokoll. Das Antriebs-Rege-
lungsprogramm kann 10 Modbus-Register in einer 10-Millisekunden-Zeitebene verar-
beiten. Wenn z.B. der Frequenzumrichter eine Anforderung zum Lesen von

20 Registern empfangt, beginnt er die Antwort innerhalb von 22 ms nach Empfang
der Anforderung zu senden — 20 ms fiir die Verarbeitung der Anforderung und 2 ms
zusatzlich fur den Bus. Die tatsdchliche Antwortzeit hangt auch von anderen Fakto-
ren ab, wie z.B. der Baudrate (eine Parametereinstellung des Frequenzumrichters).

Der Frequenzumrichter kann so eingestellt werden, dass er alle Steuerungs-Informa-
tionen Uber die Feldbus-Schnittstelle empfangt, oder die Steuerung kann zwischen
der integrierten Feldbus-Schnittstelle und anderen verfligbaren Quellen, zum Beispiel
Digital- und Analogeingangen, aufgeteilt werden.
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Anschluss der integrierten Modbus-RTU fiir Feldbus an
den Frequenzumrichter

Hinweis: Die integrierte Modbus-RTU ist bei der Standardlieferung im EA-Modul ent-
halten.

Vergewissern Sie sich, dass das EA-Modul (RIIO-01) richtig montiert ist. SchlieRen
Sie den Feldbus an die Klemmen fiir die EIA-485-Modbus-RTU an, die am EA-Modul
mit B+, A- und DGND gekennzeichnet sind. Das nachfolgende Anschlussdiagramm
zeigt, wie die integrierte Modbus-RTU fiir Feldbus an den Frequenzumrichter ange-
schlossen wird.

Feldbus-Controller I

Abschluss ON")

Datenfluss Feldbus

- Steuerwort (CW) _—
-4———— Sollwerte ——MMM —

———  Statuswort (SW) ——p
_— Istwerte —

Prozess-E/A (zyklisch)

-
Parameter R/W .
Service-Meldungen
Anforderungen/Antworten (azyKlisch)
/ / -
m m m
(@] o o
X X X
=< [T == 202 Py
@ X5 @ X5 @ X5
1B 1 E SN2
Abschluss OFF Abschluss OFF Abschluss QN
Bias OFF Bias OFF e Bias ON?)
RIIO-01 RIIO-01 RIIO-01
Frequenzumrichter Frequenzumrichter Frequenzumrichter

1) Die Abschliisse des Gerats an beiden Enden des Feldbusses miissen ON sein.
2) Der Bias-Schalter eines Gerits, vorzugsweise am Ende des Feldbusses, muss ON sein.
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Einrichtung der integrierten Feldbus-Schnittstelle

Die Einstellungen des Frequenzumrichters fir die Kommunikation tber die integrierte
Feldbus-Schnittstelle werden mit den Parametern in der folgenden Tabelle vorge-

nommen. Die Spalte Einstellung fiir Feldbus-Steuerung enthalt entweder den ein-
zustellenden Wert oder den Standardwert. Die Spalte Funktion/ Information enthalt
eine Beschreibung des Parameters.

Parameter

Einstellung fiir
Feldbus-
Steuerung

Funktion/Information

INITIALISIERUNG DER KOMMUNIKATION

58.01

Protokoll
freigeben

Modbus RTU

Initialisiert das integrierte Feldbus-Kommuni-
kationsprotokoll.

KONFIGURIERUNG DES

INTEGRIERTEN MODBUS

EFB Sollwert 2
Typ

fur 58.26), Trans-
parent, Allgemein
(Standard fir
58.27), Drehzahl,
Frequenz

58.03 Knotenadresse |0 (Standard) Knotenadresse. Es darf online keine zwei
Knoten mit der selben Adresse geben.
58.04 Baudrate 19,2 kbps Stellt die Kommunikationsgeschwindigkeit
(Standard) der Verbindung ein. Den gleichen Wert ein-
stellen, der in der Masterstation eingestellt ist.
58.05  Paritat 8EVEN 1 Auswahl der Paritats- und Stop-Bit-Einstel-
(Standard) lungen. Den gleichen Wert einstellen, der in
der Masterstation eingestellt ist.
58.06 Kommunikati- Freigegeben Validierung der eingestellten Konfigurations-
onssteuerung parameter.
58.14  Reaktion Keine Aktion Einstellung der Reaktion, wenn ein Kommuni-
Komm.ausfall (Standard) kationsausfall festgestellt wurde.
58.15 Komm.ausfall- | Jede Meldung Aktivierung/Deaktivierung der Kommunikati-
Art (Standard) onsausfall-Uberwachung und Definition der
Zahlerriicksetzung der Kommunikationsaus-
fall-Verzégerung.
58.16 Komm.ausfall- | 60,0 s (Standard) | Einstellung des Grenzwerts der Zeitlber-
Zeit schreitung fir die Uberwachung des Kommu-
nikationsausfalls.
58.17  Sende- 0 ms (Standard) Einstellung einer Ansprechverzdgerung fur
Verzégerung den Frequenzumrichter.
58.25  Steuerungsprofil | ABB Drives Auswahl des vom Frequenzumrichter ver-
(Standard) wendeten Steuerungsprofils. Siehe Abschnitt
Basis-Information zur integrierten Feldbus-
Schnittstelle (Seite 400).
58.26 EFB Sollwert 1 | Drehzahl oder Fre- | Einstellung des Typs von Feldbus-Sollwert 1
58.27 Typ quenz (Standard und 2. Die Skalierung fiir jeden Sollwert-Typ

wird mit den Parametern 46.01...46.03 fest-
gelegt. Mit der Einstellung Drehzahl oder Fre-
quenz wird der Typ automatisch entsprechend
des aktiven Regelmodus ausgewahilt.
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Einstellung fiir

Parameter Feldbus- Funktion/Information
Steuerung
58.28 EFB Istwert 1 Drehzahl oder Fre- | Einstellung des Typs der Istwerte 1 und 2.

58.29 Typ quenz (Standard Die Skalierung fur jeden Istwert-Typ wird mit
EFB Istwert 2 fir 68.28), Trans- | den Parametern 46.01...46.03 festgelegt. Mit
Typ parent (Standard der Einstellung Drehzahl oder Frequenz wird
fur 58.29), Allge- | der Typ automatisch entsprechend des akti-
mein, Drehmo- ven Regelmodus ausgewahilt.
ment,Mot-
Nenndrehzahl,
Frequenz
58.31 EFB Istw.1 Nicht ausgewéhlt | Einstellung der Quelle der Istwerte 1 und 2,
transp.Quelle wenn der 58.26 EFB Sollwert 1 Typ auf
Transparent eingestellt ist.
58.32 EFB Istw.2 Nicht ausgewéhlt | Einstellung der Quelle der Istwerte 1 und 2,
transp.Quelle wenn der 58.26 EFB Sollwert 1 Typ (58.27
EFB Sollwert 2 Typ) auf Transparent wird.
58.33  Addressierungs | Modus 0 Einstellung der Zuordnung zwischen Parame-
art (Standard) tern und Halteregistern im Modbus-Register-
bereich 400001...465536 (100...65535).
58.34 Wort- LO-HI (Standard) | Definition der Reihenfolge der Datenworte im
Reihenfolge Modbus-Message-Frame.
58.101 Daten I/O 1 Zum Beispiel die Einstellung der Parameter-Adresse, auf die
Standard-Einstel- der ModbusMaster zugreift, wenn er Daten
58.114 Daten I/O 14 lungen (I/Os 1...6 | liest oder in die Register-Adressen schreibt,

enthalten das Steu-
erwort, das Status-
wort, zwei Sollwerte
und zwei Istwerte)

RO/DIO Steuer-
wort, AO1 Daten-
speicher, AO2
Datenspeicher,
Riickfiihrung
Datenspeicher,
Setzpunkt Daten-
speicher

die den Modbus-Ein/Aus-Parametern ent-
sprechen. Auswahl der Parameter, die tber
die Modbus-E/A-Worte gelesen oder
beschrieben werden sollen.

Diese Einstellungen schreiben die empfange-
nen Daten in Speicher-Parameter 70.99
RO/DIO Steuerwort, 13.91 AO1 Datenspei-
cher, 13.92 AO2 Datenspeicher, 40.91 Riick-
flihrung Datenspeicher oder 40.92 Setzpunkt
Datenspeicher.

Die neuen Einstellungen werden mit dem nachsten Einschalten des Frequenzumrich-
ters oder durch Validierung mit Parameter 58.06 Kommunikationssteuerung (Einstel-
lungen aktualisieren) wirksam.

Einstellung der Parameter der Antriebsregelung

Nach dem Einrichten der integrierten Feldbus-Schnittstelle missen die in der folgen-
den Tabelle aufgelisteten Antriebsregelungsparameter geprift und eingestellt wer-
den. In der Spalte Einstellung fiir Feldbus-Steuerung ist der Wert / sind die Werte
angegeben, der/die zu verwenden sind, wenn das Feldbus-Signal die gewiinschte
Quelle bzw. das Ziel fiir das betreffende Antriebssignal ist. In der Spalte Funk-
tion/Information wird der Parameter beschrieben.
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Parameter

Einstellung fiir
Feldbus-Steuerung

Funktion/Information

AUSWAHL DER QUELLEN FUR STEUERBEF

EHLE

20.01 Ext1 Integrierter Feldbus Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle
Befehlsquellen fur die Start- und Stoppbefehle, wenn EXT1
als der aktive Steuerplatz gewahlt ist.
20.06 Ext2 Integrierter Feldbus Auswahl der Feldbus-Steuerung als Quelle
Befehlsquellen fur die Start- und Stoppbefehle, wenn EXT2

als der aktive Steuerplatz gewahlt ist.

DREHZAHL-SOLLWERT-AUSWAHL

22.11 Ext1 Drehzahl- | EFB Sollw. 1 Auswahl des uber die integrierte Feldbus-

Sollw. 1 Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 1.

22.18 Ext2 Drehzahl- | EFB Sollw. 1 Auswahl des Uber die integrierte Feldbus-

Sollw. 1

Schnittstelle empfangenen Sollwerts als
Drehzahl-Sollwert 2.

FREQUENZ-SOLLWERT-AUSWAHL

28.11 Ext1 Frequenz- | EFB Sollw. 1 Auswahl des Uber die integrierte Feldbus-

Sollw. 1 Schnittstelle empfangenen Sollwerts als Fre-
quenz-Sollwert 1.

28.15 Ext2 Frequenz- | EFB Sollw. 1 Auswahl des uber die integrierte Feldbus-

Sollw. 1

Schnittstelle empfangenen Sollwerts als Fre-
quenz-Sollwert 2.

WEITERE AUSWAHL

-Sollwerte kénnen als Quelle fiir beliebige Signalauswahl-Parameter mit Andere, und
entweder 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 oder 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 ausgewahlt werden.

SYSTEMSTEUEREINGANGE

96.07 Parameter
sichern

Speichern (setzt
Fertig zuriick)

Speichert gednderte Parameterwerte (ein-
schlieBlich der tber Feldbus geanderten
Werte) im Permanentspeicher.
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Basis-Information zur integrierten Feldbus-Schnittstelle

Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem Frequen-
zumrichter besteht aus 16- oder 32-Bit-Datenworten (mit einem transparenten Steue-
rungsprofil)

In der folgenden Abbildung werden die Funktionen der integrierten Feldbus-Schnitt-
stelle veranschaulicht. Die bei der zyklischen Kommunikation Gbertragenen Signale
werden auf der nachsten Seite beschrieben.

Feldbus-Netzwerk

1)
Zyklische Kommunikation EFB-Profil EXT1/2
Start-Befehle
AUSW il EFBCW AN
ow _—&0 03.09 Integr.Feldbus
SoLLT 1 1l ae ar
=2, Sollw. 1 20.01
soLLz 03.10 Integr. Feldbus 20.06
58.25 Tl Sollw.2 ]
AUSW Sollwert-Auswahl
Wb [ 0 - EFB SW
| | [IST1 H :12 - H Istwert 1
STz =3 L] Istwert 2 AN
58.25
Gruppen
E/A-Daten 22/26/28/40 etc.
Auswahl
E/A1
E/A2 Sollwert-Auswahl
E/A3 |t Par.01.01...255.255 H—
E/A 69 J S C\
58.101
58.114 Gruppen
22/26/28/40 etc.
; o Parameter-
L| Azyklische Kommunikation Tabelle

1. Siehe auch weitere Parameter, die tber den Feldbus gesteuert werden kénnen.
2. Datenkonvertierung, wenn Parameter 58.25 Steuerungsprofil auf ABB Drives gesetzt ist. Siehe
Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 403).
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Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort (CW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-Datenwort.
Das Steuerwort ist das wichtigste Instrument zur Steuerung des Antriebs Uber ein
Feldbussystem. Das Steuerwort wird vom Feldbus-Controller an den Frequenzum-
richter gesendet. Bei Frequenzumrichter-Parametern wahlt der Anwender das
EFB-Steuerwort (CW) als Quelle der Frequenzumrichter-Steuerbefehle (z. B. Start/Stopp,
Notstopp, Auswahl zwischen externen Steuerplatzen 1/2 oder Stérungsquittierung).
Der Frequenzumrichter schaltet zwischen den Betriebszustéanden entsprechend den
Bit-codierten Anweisungen des Steuerworts (CW) um.

Das Feldbus-Steuerwort wird entweder unverandert oder nach Datenkonvertierung
als Steuerwort des Frequenzumrichters verarbeitet. Siehe Abschnitt Steuerungspro-
file (Seite 403).

Das Feldbus-Statuswort (SW) ist ein gepacktes boolesches 16-Bit- oder 32-Bit-
Datenwort. Mit dem Statuswort werden Status-Informationen vom Frequenzumrichter
an den Feldbus-Controller gesendet. Das Feldbus-Statuswort wird entweder unver-
andert oder nach Datenkonvertierung als Statuswort des Frequenzumrichters verar-
beitet. Siehe Abschnitt Steuerungsprofile (Seite 403).

Sollwerte

Die EFB-Sollwerte 1 und 2 sind 16- oder 32-Bit-Integerwerte mit VVorzeichen. Der
Inhalt eines jeden Sollwert-Worts kann als Quelle eines beliebigen Signals, z. B. als
Drehzahl-, Frequenz-, Drehmoment- oder Prozess-Sollwert verwendet werden. Bei
der Kommunikation Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle werden die Sollwerte 1
und 2 mit 03.09 Integr.Feldbus Sollw.1 bzw. 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2 angezeigt.
Ob die Sollwerte skaliert werden oder nicht, ist abhangig von den Einstellungen von
58.26 EFB Sollwert 1 Typ und 58.27 EFB Sollwert 2 Typ. Siehe Abschnitt Steue-
rungsprofile (Seite 403).

Istwerte

Die Feldbus-Istwertsignale (IST1 und IST2) sind 16-Bit- oder 32-Bit Integerwerte mit
Vorzeichen. Sie Ubertragen ausgewahlte Parameterwerte vom Frequenzumrichter
zum Master. Ob die Istwerte skaliert werden oder nicht, ist abhangig von den Einstel-
lungen von 58.28 EFB Istwert 1 Typ und 58.29 EFB Istwert 2 Typ. Siehe Abschnitt
Steuerungsprofile (Seite 403).

Dateneingidnge und Datenausgange

Datateneingdnge und -ausgange sind 16-Bit- oder 32-Bit-Datenworte, die ausge-
wahlte Antriebsparameterwerte enthalten. Die Parameter 58.7101 Daten I/O 1 ...
58.114 Daten I/O 14 definieren die Adressen, von denen der Master Daten einliest
(Eingang) oder in die er Daten schreibt (Ausgang).
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Register-Adressierung

Das Adressfeld von Modbus-Anforderungen fir den Aufruf von Halteregistern ist 16
Bit. Dadurch kann das Modbus-Protokoll die Adressierung von 65536 Halteregistern
unterstitzen.

Bisher verwendeten Modbus-Master-Gerate 5-stellige Dezimaladressen von 40001 bis
49999, um Halteregisteradressen darzustellen. Die Dezimaladressen mit 5 Stellen
begrenzten die Anzahl der Halteregister, die adressierte werden konnten, auf 9999.

Moderne Modbus-Master-Gerate stellen in der Regel eine Mdglichkeit bereit, um das
gesamte Spektrum von 65536 Modbus-Halteregistern aufzurufen. Eine Methode ist
die Verwendung von 6-stelligen Dezimaladressen von 400001 bis 465536. In diesem
Handbuch werden 6-stellige Dezimaladressen verwendet, um Modbus-Halteregiste-
radressen zu reprasentieren.

Modbus-Master-Gerate, bei denen die Adressierung auf 5 Dezimalstellen begrenzt ist,
kénnen weiterhin Register von 400001 bis 409999 durch die Verwendung von 5-stelligen
Dezimaladressen von 40001 bis 49999 aufrufen. Die Register 410000-465536 kdnnen
von diesen Master-Geraten nicht aufgerufen werden.

Siehe Parameter 58.33 Addressierungsart.

Hinweis: Registeradressen der 32-Bit-Parameter kdnnen anhand der 5-stelligen
Registernummern nicht aufgerufen werden.
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Steuerungsprofile

In einem Steuerungsprofil sind die Regeln fir die Datenlbertragung zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Feldbus-Master festgelegt, zum Beispiel:

* ob und wie gepackte boolesche Worte konvertiert werden

+ 0ob und wie Signalwerte skaliert werden

» wie Registeradressen fir den Feldbus-Master zugeordnet werden (Mapping).
Der Frequenzumrichter kann zum Empfangen und Senden von Meldungen flr eines
von zwei Profilen konfiguriert werden:

» ABB Drives

*  DCU-Profil.

Fur die ABB Drives-Profile konvertiert die integrierte Feldbus-Schnittstelle des Fre-
quenzumrichters die Feldbus-Daten-E/A-Werte aus dem Original-Frequenzumrich-

ter-Datenformat. Das DCU-Profil enthalt keine Datenkonvertierung oder Skalierung.
Die folgende Abbildung veranschaulicht die Profil-Auswahl.

Profil-Auswahl

Daten-
konvertierung & AU SW
Skalierung
0
- < >
58.26...58.29 \7
Feldbus o5  » Frequr:enz-
umrichter
58.25

Steuerungsprofil-Auswahl mit Parameter 58.25 Steuerungsprofil ist:

» (0) ABB Drives
» (5) DCU-Profil.
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Steuerwort

Steuerwort fiir das Kommunikationsprofil ABB Drives

In der folgenden Tabelle werden die Inhalte des Feldbus-Steuerworts fiir das Steue-
rungsprofil ABB Drives beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle konvertiert
diese Wort in die Form, in der es vom Frequenzumrichter verarbeitet wird. Der fettge-
druckte Text in GroRRbuchstaben bezieht sich auf die Zustande im Statusiibergangs-
Diagramm fir das ABB Drives-Profil auf Seite 411.

Bit |Name Wert | STATUS/Beschreibung
0 AUS 1 Weiter mit BETRIEBSBEREIT.

1 0 Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe.
Weiter mit AUS1 AKTIV; weiter mit EINSCHALTBEREIT,
sofern keine anderen Verriegelungen (OFF2, OFF3) akti-
viert sind.

1 AUS 1 Betrieb fortsetzen (OFF2 nicht aktiv)

1 0 Notstopp, Austrudeln bis zum Stillstand.

Weiter mit AUS2 AKTIV, weiter mit EINSCHALTS-
PERRE.
2 AUS 1 Betrieb fortsetzen (OFF3 nicht aktiv)

1 0 Notstopp innerhalb der mit Antriebsparameter eingestell-
ten Zeit. Weiter mit AUS3 AKTIV, weiter mit EIN-
SCHALTSPERRE.

Warnung: Sicherstellen, dass Motor und angetriebene
Maschine in diesem Modus angehalten werden kénnen.
3 INHIBIT_ 1 Weiter mit OPERATION D.

OPERATION Hinweis: Das Start-Freigabesignal muss aktiv sein; siehe
Antriebsdokumentation. Wenn der Antrieb auf Empfang
des Freigabesignals durch den Feldbus eingestellt ist,
wird dieses Bit das Signal aktivieren.

0 Betrieb verhindern. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.
4 RAMPENAUS- 1 Normalbetrieb. Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENE-

GANG NULL RATOR: AUSGANG D.

0 Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null set-
zen. Der Antrieb stoppt mit Rampe (Strom- und DC-
Spannungsgrenzwerte sind aktiv).
5 RAMPE_HALTEN |1 Rampenfunktion. Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGE-
NERATOR: BESCHLEUN. D.
0 Rampenfunktion angehalten (Ausgang des Rampenfunk-
tionsgenerators gehalten).
6 RAMPENEIN- 1 Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.

GANG NULL Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fur
dieses Signal eingestellt ist.

0 Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf
Null gesetzt.
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Bit |Name Wert | STATUS/Beschreibung

7 QUITTIEREN 0=>1 | Stérungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt.
Weiter mit EINSCHALTSPERRE.

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fiir
dieses Signal eingestellt ist.

0 Normalen Betrieb fortsetzen.

8 JOGGING_1 1 Anforderung Lauft bei Drehzahl Tippen 1.

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fiir
dieses Signal eingestellt ist.

0 Normalen Betrieb fortsetzen.

9 JOGGING_2 1 Anforderung Lauft bei Drehzahl Tippen 2.

Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbus-
schnittstelle mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fiir
dieses Signal eingestellt ist.

0 Normalen Betrieb fortsetzen.
10 FERN- 1 Feldbus-Steuerung D.
STEUERUNG 0 Steuerwort <> 0 oder Sollwert <> 0: Letztes Steuerwort
und Sollwert beibehalten.
Steuerwort = 0 und Sollwert = 0: Feldbus-Steuerung D.
Sollwert und Beschleun./Verzdg.-Rampen verriegelt.
11 EXT_CTRL_ 1 Externen Steuerplatz EXT2 wahlen. Wirksam, wenn der
LOC Steuerplatz fur die Anwahl durch den Feldbus parame-
triert ist.
0 Externen Steuerplatz EXT1 wahlen. Wirksam, wenn der
Steuerplatz fir die Anwahl durch den Feldbus parame-
triert ist.
12 USER_O Beschreibbare Steuerbits, die fur applikationsspezifische
13 USER 1 F_L_Jnktionalitéten mit der Antriebslogik kombiniert werden
= kénnen.
14 USER_2
15 USER_3

Steuerwort fiir das DCU-Profil

Die integrierte Feldbus-Schnittstelle schreibt das Feldbus-Steuerwort direkt in die
Bits 0 bis 15 des Antriebssteuerworts. Die Bits 16 bis 32 des Antriebssteuerworts
werden nicht benutzt.

Bit | Name Wert | Status/Beschreibung
0 STOP 1 Stopp entweder entsprechend dem Stoppmodus-Para-
meter oder den Stoppmodus-Request-Bits (Bits 7...9).
0 (kein Betrieb)
1 START 1 Starten Sie den Frequenzumrichter.
0 (kein Betrieb)
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Bit

Name

Wert

Status/Beschreibung

RUCKWARTS

Motordrehung riickwarts. In der Tabelle wird dargestellt,
wie dieses Bit und das Vorzeichen des Sollwerts die Mot-
ordrehrichtung bestimmen.

Sollwert-Vorzeichen
Positiv (+) Negativ (-)

Bit RUCKWARTS =0 Vorwérts Riickwarts

Rickwarts Vorwarts

Bit RUCKWARTS =1

(kein Betrieb)

Reserviert

QUITTIEREN

0=>1

Stérungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt.

(kein Betrieb)

EXT2

Externen Steuerplatz EXT2 auswahlen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz fiir die Anwahl durch den Feldbus para-
metriert ist.

Externen Steuerplatz EXT1 auswahlen. Wirksam, wenn
der Steuerplatz fiir die Anwahl durch den Feldbus para-
metriert ist.

RUN_DISABLE

Freigabe deaktiviert / Start gesperrt Wenn der Antrieb auf
Empfang des Freigabesignals durch den Feldbus einge-
stellt ist, wird dieses Bit das Signal deaktivieren.

Reglerfreigabe. Wenn der Antrieb auf Empfang des Frei-
gabesignals durch den Feldbus eingestellt ist, wird dieses
Bit das Signal aktivieren.

STOPMODE_
RAMP

Normaler Stopp mit Rampe.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmo-
dus, wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

STOPMODE_
EMERGENCY_
RAMP

Notstopp mit Rampe.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmo-
dus, wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

STOPMODE_
COAST

Stopp mit Austrudeln.

(kein Betrieb) Standardmafig im Parameter-Stoppmo-
dus, wenn Bits 7...9 alle 0 sind.

10

RAMP_PAIR 2

Wahlt Rampensatz 2 (Beschleunigungszeit 2 / Verzége-
rungszeit 2) bei Parametereinstellung 23.71 Auswahl
Rampeneinstell. auf EFB DCU-StrW Bit 10.

Wahlt Rampensatz 1 (Beschleunigungszeit 1 / Verzége-
rungszeit 1) bei Parametereinstellung 23.71 Auswahl/
Rampeneinstell. auf EFB DCU-StrW Bit 10.

1

RAMP_OUT_
ZERO

Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null set-
zen. Der Antrieb stoppt mit Rampe (Strom- und DC-
Spannungsgrenzwerte sind aktiv).

Normalbetrieb.
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Bit |Name Wert | Status/Beschreibung
12 RAMP_HOLD 1 Rampenfunktion angehalten (Ausgang des Rampenfunk-
tionsgenerators gehalten).
0 Normalbetrieb.
13 RAMP_IN_ZERO |1 Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf
Null gesetzt.
0 Normalbetrieb.
14 REQ_LOCAL_ 1 Frequenzumrichter schaltet nicht um auf Lokalsteuerung
LOCK (siehe Parameter 19.17 Lokalbetrieb sperren).
0 Der Frequenzumrichter kann zwischen Lokalsteuerung
und Fernsteuerung umschalten.
15 TORQ_LIM_ 1 Auswahl der Drehmomentgrenzen Satz 2 (Minimal-
PAIR 2 Moment 2 / Maximal-Moment 2) bei Einstellung von Para-
- meter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze auf EFB.
0 Auswahl der Drehmomentgrenzen Satz 1 (Minimal-
Moment 1/ Maximal-Moment 1) bei Einstellung von Para-
meter 30.18 Ausw. Drehm.-Grenze auf EFB.
16 FB_LOCAL_CTL |1 Der lokale Modus fir Steuerung vom Feldbus wird ange-
fordert. Ubernahme der Steuerung von der aktiven
Quelle.
0 (kein Betrieb)
17 FB_LOCAL_REF |1 Der lokale Modus fir Sollwert vom Feldbus wird angefor-
dert. Ubernahme des Sollwerts von der aktiven Quelle.
0 (kein Betrieb)
18 Reserviert fir Noch nicht implementiert.
RUN_DISABLE_1
19 Reserviert
20 Reserviert
21 Reserviert
22 USER 0 Beschreibbare Steuerbits, die fiir applikationsspezifische
23 USER 1 F_L_mktionalitéten mit der Antriebslogik kombiniert werden
= kdénnen.
24 USER_2
25 USER_3
26... | Reserviert
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Statuswort

Statuswort fiir das ABB Drives-Profil

In der folgenden Tabelle werden die Feldbus-Statusworte fir das ABB Drives-Profil
beschrieben. Die integrierte Feldbus-Schnittstelle konvertiert das Antriebs-Statuswort

in diese Form firr den Feldbus. Der fettgedruckte Text in GroRBbuchstaben bezieht
sich auf die Zustédnde im Statusiibergangs-Diagramm fiir das ABB Drives-Profil auf

Seite 411.
Bit Name Wert STATUS/Beschreibung
0 RDY_ON 1 EINSCHALTBEREIT.
0 NICHT EINSCHALTBEREIT.
1 RDY_RUN 1 BETRIEBSBEREIT.
0 AUS1 AKTIV.
2 RDY_REF 1 OPERATION D.
0 BETRIEB GESPERRT.
3 TRIPPED 1 STORUNG.
0 Keine Stérung.
4 OFF_2_STATUS |1 AUS2 nicht aktiv.
0 AUS2 AKTIV.
5 OFF_3_STATUS |1 AUSS nicht aktiv.
0 AUS3 AKTIV.
6 SWC_ON_ 1 EINSCHALTSPERRE.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Warnung.
0 Keine Warnung.
8 AUF 1 IN BETRIEB. Der Istwert entspricht dem Sollwert
SOLLWERT (= liegt innerhalb der Toleranzgrenzen, d.h. bei Dreh-
zahlregelung betragt die Drehzahlabweichung max.
10% der Motornenndrehzahl).
0 Der Istwert weicht vom Sollwert ab (= liegt auRerhalb
der Toleranzgrenzen).
9 REMOTE 1 Antriebssteuerplatz: FERNSTEUERUNG (EXT1 oder
EXT2)
0 Antriebssteuerplatz: LOKAL.
10 UBER 1 Der Frequenz- oder Drehzahlistwert entspricht dem
LIMIT (mit dem Antriebsparameter eingestellten) Uberwa-
chungsgrenzwert oder Uberschreitet ihn. Dies gilt fir
beide Drehrichtungen.
0 Der Frequenz- oder Drehzahlistwert liegt innerhalb
der Uberwachungsgrenze.
11 USER_O Statusbits, die fiir applikationsspezifische Funktionali-
12 USER 1 taten mit der Antriebslogik kombiniert werden kénnen.
13 USER_2
14 USER_3
15 Reserviert
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Statuswort fiir das DCU-Profil

Die integrierte Feldbus-Schnittstelle schreibt das Antriebs-Statuswort direkt in die
Bits 0 bis 15 des Feldbus-Statusworts. Die Bits 16 bis 32 des Antriebs-Statusworts
werden nicht benutzt.

Bit Name Wert Status/Beschreibung
0 READY 1 Der Frequenzumrichter ist fiir den Empfang des Start-
befehls bereit.
0 Der Frequenzumrichter ist nicht bereit.
1 ENABLED 1 Das externe Freigabesignal ist aktiv.
0 Das externe Freigabesignal ist nicht aktiv.
2 Reserviert fir Noch nicht implementiert.
ENABLED_TO_
ROTATE
3 LAUFT 1 Der Frequenzumrichter moduliert.
0 Der Frequenzumrichter moduliert nicht.
4 ZERO_SPEED 1 Frequenzumrichter auf Drehzahl Null.
0 Frequenzumrichter lauft nicht mit Nulldrehzahl.
5 ACCELERATING |1 Die Antriebsdrehzahl steigt an.
0 Die Antriebsdrehzahl steigt nicht an.
6 DECELERATING |1 Die Antriebsdrehzahl sinkt ab.
0 Die Antriebsdrehzahl sinkt nicht ab.
7 AT_SETPOINT 1 Der Antrieb lauft mit Sollwert.
0 Der Antrieb lauft nicht mit Sollwert.
8 LIMIT 1 Frequenzumrichterbetrieb ist begrenzt.
0 Frequenzumrichterbetrieb ist nicht begrenzt.
9 Uberwachung 1 Der Frequenz-, Drehmoment- oder Drehzahl-Istwert
liegt oberhalb der Uberwachungsgrenze. Der
Grenzwert wird mit den Parametern 46.31...46.33 ein-
gestellt.
0 Der Frequenz-, Drehmoment- oder Drehzahl-Istwert
liegt innerhalb der Uberwachungsgrenze.
10 REVERSE_REF |1 Der Antriebssollwert befindet sich in Drehrichtung ric-
kwarts.
0 Der Antriebssollwert befindet sich in Drehrichtung vor-
warts.
11 REVERSE_ACT |1 Der Antrieb lauft in Drehrichtung riickwarts.
0 Der Antrieb lauft in Drehrichtung vorwarts.
12 PANEL_LOCAL (1 Bedienpanel/Tastatur (oder PC-Tool) ist im Modus
Lokalsteuerung.
0 Bedienpanel/Tastatur (oder PC-Tool) ist nicht im
Modus Lokalsteuerung.
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31

Bit Name Wert Status/Beschreibung
13 FIELDBUS _ 1 Feldbus ist im Modus Lokalsteuerung.
LOCAL 0 Feldbus ist nicht im Modus Lokalsteuerung.
14 EXT2_ACT 1 Der externe Steuerplatz EXT2 ist aktiviert.
0 Der externe Steuerplatz EXT1 ist aktiviert.
15 Stérung 1 Frequenzumrichter ist gestort.
0 Frequenzumrichter ist nicht gestort.
16 ALARM 1 Warnung ist aktiv.
0 Keine Warnung.
17 Reserviert
18 Reserviert fur Noch nicht implementiert.
DIRECTION_
LOCK
19 Reserviert
20 Reserviert
21 Reserviert
22 USER_O Statusbits, die fiir applikationsspezifische Funktionali-
23 USER_1 taten mit der Antriebslogik kombiniert werden kénnen.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Steuerung wird in diesem Kanal angefordert.
0 Steuerung wird nicht in diesem Kanal angefordert.
27... Reserviert
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Statusiibergang-Diagramme

Statusiibergangs-Diagramm fiir das ABB Drives-Profil

Im folgenden Diagramm werden die Statuswechsel im Frequenzumrichter gezeigt,
wenn dieser das ABB Drives Profil verwendet und der Frequenzumrichter so konfigu-
riert ist, dass er den Befehlen des Steuerworts der integrierten Feldbus-Schnittstelle
folgt. Texte in GroRbuchstaben beziehen sich auf die Zustande, die in den Tabellen
der Feldbus-Steuerworte und -Statusworte beschrieben worden sind. Siehe
Abschnitte Steuerwort fiir das Kommunikationsprofil ABB Drives auf Seite 404 und
Statuswort fiir das ABB Drives-Profil auf Seite 408.
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Sollwerte

Sollwerte fiir das ABB Drives-Profil und das DCU-Profil

Das ABB Drives-Profil unterstiitzt zwei Sollwerte, EFB-Sollwert 1 und EFB-Sollwert 2.
Sollwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-Bit-
Wert enthalten. Ein negativer Sollwert wird durch die Berechnung des Komplemen-
tarwerts des positiven Sollwerts gebildet.

Die Sollwerte werden gemaf den Parametern 46.01...46.04 skaliert; die Art der Ska-
lierung hangt von der Einstellung von 58.26 EFB Sollwert 1 Typ und 58.27 EFB Soll-
wert 2 Typ ab (siehe Seite 309).

Feldbus P Frequenz-
umrichter
20000 — 46:07 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)
10000 | #6:04 (bei Leistungs-Sollwert)
0——0
10000 | "(46-04) (mit Leistungs-Sollwert)
20000 L *(46:07) (mit Drehzahl-Sollwert)

" -(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

Die skalierten Sollwerte werden angezeigt mit den Parametern 03.09 Integr.Feldbus
Sollw.1 und 03.10 Integr.Feldbus Sollw.2.
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Istwerte

Istwerte fiir das ABB Drives-Profil und das DCU-Profil

Das ABB Drives-Profil unterstitzt die Verwendung von zwei Feldbus-Istwerten, IST1
und IST2. Istwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen
15-Bit-Wert enthalten. Ein negativer Sollwert wird durch die Berechnung des Komple-
mentarwerts des positiven Sollwerts gebildet.

Die Istwerte werden gemaf den Parametern 46.017...46.04 skaliert; die Art der Ska-
lierung hangt ab von der Einstellung der Parameter 58.28 EFB Istwert 1 Typ und
58.29 EFB Istwert 2 Typ (siehe Seite 309).

Feldbus g Frequenz-
umrichter
20000 —— 46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)
46.02 (mit Frequenz-Sollwert)
10000 == 46,04 (mit Leistungs-Sollwert)
0——0
-10000 —r— -(46.04) (mit Leistungs-Sollwert)
20000 L "(46:07) (mit Drehzahl-Sollwert)

"~ -(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)
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Modbus-Halteregisteradressen

Modbus-Halteregisteradressen fiir das ABB Drives-Profil und das

DCU-Profil

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Standard-Halteregisteradressen fir die
Antriebsdaten beim Profil ABB Drives. Bei diesem Profil erfolgt der Zugriff auf die 16-
Bit-Antriebsdaten mit Konvertierung.

Hinweis: Es kann nur auf die niedrigstwertigen 16-Bits der 32-Bit Steuer- und Status-
worte des Antriebs zugegriffen werden.

Hinweis: Bits 16 bis 32 des DCU-Steuer-/Statusworts werden nicht verwendet, wenn
das 16-Bit-Steuer-/Statuswort im DCU-Profil verwendet wird.

Register-Adresse

Register-Daten (16-Bit-Worte)

400001

Standard: Steuerwort (Steuerwort 16Bit). Siehe Abschnitte Steuerwort
flir das Kommunikationsprofil ABB Drives (Seite 404) und Steuerwort
flir das DCU-Profil (Seite 405).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.701 Daten I/O 1.

400002 Standard: Sollwert 1 (Sollwert 1 16Bit).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.702 Daten I/O 2.
400003 Standard: Sollwert 2 (Sollwert 2 16Bit).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.702 Daten I/O 2.
400004 Standard: Statuswort (Statuswort 16Bit). Siehe Abschnitte Statuswort

flir das ABB Drives-Profil (Seite 408) und Statuswort fiir das DCU-

Profil (Seite 409).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.702 Daten I/O 2.
400005 Standard: Istwert 1 (Istwert 1 16Bit).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.705 Daten I/O 5.
400006 Istwert 2 (Istwert 2 16Bit).

Die Auswahl kann geandert werden mit Parameter 58.706 Daten I/O 6.

400007...400014

Dateneingang/-ausgang 7...14.
Auswahl mit den Parametern 58.107 Daten I/O 7 ... 58.114 Daten I/O 14.

400015...400089

Nicht verwendet

400090...400100

Zugang Stoérungscode. Siehe Abschnitt Stérungscode-Register
(Halteregister 400090...400100) (Seite 422).

400101...465536

Parameter lesen/schreiben.

Die Parameter werden den Register-Adressen gemaf Parameter
58.33 Addressierungsart zugeordnet.
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Modbus-Funktionscodes

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Funktionscodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstutzt werden.

Code

Funktionsname

Beschreibung

01h

Read Coils

Liest den 0/1 Status von Coils (0X Referenzen).

02h

Read Discrete Inputs

Liest den 0/1 Status von diskreten Eingangen
(1X Referenzen).

03h

Read Holding Registers

Liest die binaren Inhalte von Halteregistern (4X Refe-
renzen).

05h

Write Single Coil

Setzt ein Single Coil (0X Referenz) auf 0 oder 1.

06h

Write Single Register

Schreibt ein Single Halteregister (4X Referenz).

08h

Diagnosen

Besteht aus einer Reihen von Tests zur Priifung der
Kommunikation oder verschiedener, interner Fehler-
bedingungen.

Unterstltzte Subcodes:

* 00h Return Query Data: Echo-/Loopback-Test.

* 01h Restart Comm Option: Neustart und Initialisie-
rung des EFB, L6schen von Kommunikations-
Ereigniszahlern.

* 04h Force Listen Only Mode

* 0Ah Clear Counters and Diagnostic Register
* 0Bh Return Bus Message Count

» 0Ch Return Bus Comm. Error Count

» 0Dh Return Bus Exception Error Count

» OEh Return Slave Message Count

» OFh Return Slave No Response Count

» 10h Return Slave NAK (negative Quittierung) Count
* 11h Return Slave Busy Count

* Return Bus Character Overrun Count

* 14h Clear Overrun Counter and Flag

0Bh

Get Comm Event
Counter

Sendet ein Statuswort und einen Ereignis-Zahlwert
zuriick

OFh

Write Multiple Coils

Setzt eine Folge von Coils (0X Referenzen) auf 0
oder 1.

10h

Write Multiple Registers

Schreibt die Inhalte eines zusammenhangenden
Blocks von Halteregistern (4X Referenzen).

16h

Mask Write Register

Modifiziert die Inhalte eines 4X Registers mit einer
Kombination aus einer AND Maske, einer OR Maske
und der aktuellen Registerinhalte.

17h

Read/Write Multiple
Registers

Schreibt die Inhalte eines zusammenhangenden
Blocks von 4X Registern, liest dann die Inhalte einer
anderen Gruppe von Registern (die gleiche oder eine
andere als die geschriebene) in einen Server.
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Code Funktionsname Beschreibung

2Bh / OEh | Encapsulated Interface Unterstiitzte Subcodes:

Transport « OEh Read Device Identification: Erlaubt das Lesen
der Identifikation und anderer Informationen.

Unterstltzte ID-Codes (Zugriffstyp):

» 00h: Abfrage der Basis-Gerate-Identifizierung
(stream access)

» 04h: Abfrage des spezifischen Identifikationsob-
jekts (individual access)

Unterstltzte Objekt-IDs:
« 00h: Herstellername (,ABB*)
* 01h: Product-Code (zum Beispiel ,ASCDx")

» 02h: Major Minor Revision (Kombination der Inhalte
der Parameter 07.05 Firmware-Version und 58.02
Protokoll-ID).

* 03h: Vendor URL (,www.abb.com®)
« 04h: Produkt-Name: (,ACS480“).

Ausnahmecodes

Die folgende Tabelle enthalt die Modbus-Ausnahmecodes, die von der integrierten
Feldbus-Schnittstelle unterstutzt werden.

Code Name Beschreibung

01h ILLEGAL FUNCTION Der als Abfrage empfangene Funktionscode ist fir
den Server eine nicht zulassige Aktion.

02h ILLEGAL ADDRESS Die mit der Abfrage empfangene Datenadresse ist fur
den Server eine nicht zuldssige Adresse.

03h ILLEGAL VALUE Die abgefragte Anzahl ist groRRer, als das Gerat verar-

beiten kann. Diese Fehlermeldung bedeutet nicht,
dass der in das Gerat geschriebene Wert aufRerhalb
des gliltigen Bereichs liegt.

04h DEVICE FAILURE Eine nicht behebbare Stérung ist aufgetreten, wah-
rend der Server versucht hat, die angeforderte Aktion
auszufiihren. Siehe Abschnitt Stérungscode-Register
(Halteregister 400090...400100) auf Seite 422.
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Coils (Sollwertsatz 0xxxx)

Coils sind 1-Bit-Lese/Schreibwerte. Steuerwort-Bits werden mit diesem Datentyp darge-
stellt. In der folgenden Tabelle sind die Modbus-Coils (Sollwertsatz Oxxxx) aufgefiihrt. Die
Sollwerte sind ein 1-basierter Index, der der tibertragenen Adresse entspricht.

Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil

000001 | OFF1_CONTROL STOP

000002 |OFF2_CONTROL START

000003 | OFF3_CONTROL Reserviert

000004 | INHIBIT_OPERATION Reserviert

000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET

000006 |RAMP_HOLD EXT2

000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 REMOTE_CMD Reserviert

000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O Rampe anhalten
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Reserviert

000016 |USER_3 Reserviert

000017 | Reserviert FB_LOCAL_CTL
000018 | Reserviert FB_LOCAL_REF
000019 | Reserviert Reserviert

000020 | Reserviert Reserviert

000021 | Reserviert Reserviert

000022 | Reserviert Reserviert

000023 | Reserviert USER_O

000024 | Reserviert USER_1

000025 | Reserviert USER_2

000026 | Reserviert USER_3

000027 | Reserviert Reserviert

000028 | Reserviert Reserviert

000029 | Reserviert Reserviert

000030 |Reserviert Reserviert

000031 | Reserviert Reserviert

000032 | Reserviert Reserviert
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Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil

000033 | Steuerung fiir Relaisausgang RO1 Steuerung fir Relaisausgang RO1
(Parameter 70.99 RO/DIO (Parameter 70.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 0) Steuerwort, Bit 0)

000034 | Steuerung fir Relaisausgang RO2 Steuerung fir Relaisausgang RO2
(Parameter 70.99 RO/DIO (Parameter 70.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 1) Steuerwort, Bit 1)

000035 | Steuerung fir Relaisausgang RO3 Steuerung firr Relaisausgang RO3
(Parameter 10.99 RO/DIO (Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 2) Steuerwort, Bit 2)

000036 | Steuerung fir Relaisausgang RO4 Steuerung fir Relaisausgang RO4
(Parameter 70.99 RO/DIO (Parameter 70.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 3) Steuerwort, Bit 3)

000037 | Steuerung fir Relaisausgang RO5 Steuerung fir Relaisausgang RO5

(Parameter 70.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 4)

(Parameter 10.99 RO/DIO
Steuerwort, Bit 4)
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Diskrete Eingédnge (Sollwertsatz 1xxxx)

Diskrete Eingénge sind 1-Bit-Werte, die nur gelesen werden kénnen. Statuswort-Bits
werden mit diesem Datentyp dargestellt. In der folgenden Tabelle sind die diskreten
Modbus-Eingange (Sollwertsatz 1xxxx) aufgefiihrt. Die Sollwerte sind ein 1-basierter

Index, der der Gibertragenen Adresse entspricht.

Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil
100001 |RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN D
100003 |RDY_REF Reserviert
100004 | TRIPPED Lauft
100005 |OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 | OFF_3_STATUS Reserviert
100007 |SWC_ON_INHIB Reserviert
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 |AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE Uberwachung
100011 | ABOVE_LIMIT Reserviert
100012 |USER O Reserviert
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 | Reserviert STORUNG
100017 | Reserviert ALARM
100018 | Reserviert Reserviert
100019 | Reserviert Reserviert
100020 |Reserviert Reserviert
100021 | Reserviert Reserviert
100022 | Reserviert Reserviert
100023 | Reserviert USER_O
100024 | Reserviert USER _1
100025 | Reserviert USER_2
100026 | Reserviert USER_3
100027 | Reserviert REQ_CTL
100028 | Reserviert Reserviert
100029 | Reserviert Reserviert
100030 | Reserviert Reserviert
100031 | Reserviert Reserviert
100032 | Reserviert Reserviert
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Sollwert | ABB Drives-Profil DCU-Profil
100033 | Verzogerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI1 (Parameter 10.02 | Digitaleingang DI1 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzédgerung, Bit 0) | DI Status nach Verzdgerung, Bit Q)
100034 | Verzogerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI2 (Parameter 10.02 | Digitaleingang DI2 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 1) | DI Status nach Verzégerung, Bit 1)
100035 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI3 (Parameter 710.02 | Digitaleingang DI3 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 2) | DI Status nach Verzégerung, Bit 2)
100036 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI4 (Parameter 710.02 | Digitaleingang DI4 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 3) | DI Status nach Verzdgerung, Bit 3)
100037 | Verzdgerungsstatus von Verzdgerungsstatus von
Digitaleingang DI5 (Parameter 710.02 | Digitaleingang DI5 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 4) | DI Status nach Verzégerung, Bit 4)
100038 | Verzogerungsstatus von Verzégerungsstatus von

Digitaleingang DI6 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 5)

Digitaleingang DI6 (Parameter 10.02
DI Status nach Verzégerung, Bit 5)
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Storungscode-Register (Halteregister 400090...400100)

Diese Register enthalten Informationen ber die letzte Abfrage. Das Stérungsregister
wird gel6scht, wenn eine Abfrage erfolgreich beendet wurde.

Sollwert Name Beschreibung

400090 Reset Error Registers 1 = Setzt die internen Stérungs-Register (91...95)
zurlick. 0 = Keine Aktion.

400091 Error Function Code Funktionscode der fehlgeschlagenen Abfrage

400092 Error Code Eingestellt, wenn Ausnahmecode 04h (siehe Tabelle

oben) generiert wird.

» 00h No error

* 02h Low/High limit exceeded

* 03h Faulty Index: Nicht verfigbarer Index eines
Array-Parameters

» 05h Incorrect Data Type: Wert entspricht nicht dem
Datentyp des Parameters

» 65h General Error: Nicht definierbarer Fehler bei
einer Abfrage

400093 Failed Register Das letzte Register (diskreter Eingang, Coil, Ein-
gangs- oder Halteregister), das nicht gelesen oder
geschrieben werden konnte.

400094 Last Register Written Das letzte Register (diskreter Eingang, Coil, Ein-

Successfully gangs- oder Halteregister), das erfolgreich geschrie-
ben wurde.
400095 Last Register Read Das letzte Register (diskreter Eingang, Coil, Ein-
Successfully gangs- oder Halteregister), das erfolgreich gelesen

wurde.




Feldbussteuerung liber einen Feldbusadapter 423

11

Feldbussteuerung uber einen
Feldbusadapter

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die Steuerung des Antriebs durch externe Geréate Uber ein
Kommunikationsnetzwerk (Feldbus) beschrieben, das Uiber ein Feldbusadaptermodul
an den Frequenzumrichters angeschlossen ist.

Zuerst wird die Feldbussteuerungsschnittstelle des Frequenzumrichters beschrieben,
dann folgt ein Konfigurationsbeispiel.

Systemiibersicht

Der Frequenzumrichter kann tber einen optionalen Feldbusadapter (,Feldbusadap-
ter A“ = FBA A), der in einem Steckplatz auf der Regelungseinheit installiert wird, an
eine externe Steuerung angeschlossen werden. Der Frequenzumrichter kann so kon-
figuriert werden, dass er alle Steuerungsinformationen lber die Feldbus-Schnittstelle
empfangt, oder die Steuerung kann zwischen der Feldbus-Schnittstelle und anderen
verfugbaren Quellen, wie zum Beispiel Digital- und Analogeingangen, aufgeteilt wer-
den, abhangig davon, wie die Steuerplatze EXT1 und EXT2 konfiguriert worden sind.

Die folgenden Feldbusadapter sind flir ACS480 erhaltlich:

* PROFIBUS-DP (Adaptermodul FPBA-01)

+ Ethernet IP (FENA-11/-21)

* Modbus TCP (FENA-11/-21)

+ PROFIBUS IO (FENA-11/-21)

Hinweis: Der Text und die Beispiele in diesem Kapitel beschreiben die Konfiguration

eines Feldbusadapters (FBA A) mit den Parametern 50.07...50.18 und den Parame-
tergruppen 571 FBA A Einstellungen...53 FBA A data out.
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Parameter R/W Anfragen/Antworten

|

Frequenzumrichter ™ Feldbus-
R I | I I Controller
| Feldbus
Andere
Gerate
'“'%‘@». ABB ‘ ‘
A
Feldbusadapter des Typs Fxxx, installiert
auf der Regelungseinheit (Steckplatz 1)
Datenfluss
-€«——  Steuerwort (CW)
- Sollwerte .
Prozess-E/A (zyklisch)
Statuswort (SW) ——p
Istwerte —
-

Prozess-E/A (zyklisch) oder
Servicemeldungen
(azyklisch)
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Basisinformationen zur Feldbussteuerungsschnittstelle

Die zyklische Kommunikation zwischen einem Feldbussystem und dem Frequen-
zumrichter besteht aus 16- oder 32-Bit Eingangs- und Ausgangs-Datenworten. Der
Frequenzumrichter kann die Verwendung von maximal 12 Datenworten (16 Bits) in
jeder Richtung unterstltzen.

Die Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus-Controller Gibertragen werden,
werden mit den Parametern 52.01 FBA A data in1 ... 52.12 FBA A data in12 einge-
stellt. Die Daten, die vom Feldbus-Controller zum Frequenzumrichter Gbertragen
werden, werden mit den Parametern 53.07 FBA A data out1 ... 563.12 FBA A data
out12 eingestellt.

Feldbus-Netzwerk

1)
Feldbusadapter FBA-Profil EXT12
' Start Wahl
| | DATEN Profil-
AUS Auswahl
| ) 4) FBA Hauptstrwit AN
| FBA SOLL1
o Auswahl FBA SOLL2 20,07
iu_: | 2 Ausg.-Dat. 20.06
£ 3
% | ) Drehzahl
@ [ — [Par. 10.01...99.99 H— (AUSW SOLLW 1
g <
= | L
g ~|DATEN Profil-
|| EIN? Auswahl Gruppe 53
% | 5 FBA Hauptstatwrt 2211
3 5) FBA IST 1
[0}
@ | Auswahl FBA IST 2
L2 Eing.-Dat. Wahl Drehz.
Soll2
N — 3
[ 12 | [Par.01.01..99.99 H—{ L | AN
I
Zyklische Kommunikation 2212
Gruppe 52
Azyklische Kommunikation
Siehe Handbuch des Feldbus- Parameter-
Adaptermoduls. tabelle

1) Siehe auch weitere Parameter, die liber den Feldbus gesteuert werden kénnen.

2) Die maximale Anzahl der benutzten Datenworte ist protokollabh&ngig.

3) Profil/Instanz-Auswahlparameter. Feldbusmodul-spezifische Parameter. Weitere
Informationen, siehe das Benutzerhandbuch des jeweiligen Feldbusadaptermoduls.
4) Beim DeviceNet wird der Steuerungsteil direkt Gbertragen.

5) Beim DeviceNet wird der Istwertteil direkt Gbertragen.
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Steuerwort und Statuswort

Das Steuerwort ist das wichtigste Instrument zur Steuerung des Antriebs Uber ein
Feldbussystem. Es wird von der Feldbus-Master-Station Gber das Adaptermodul an
den Antrieb tUbertragen. Der Antrieb andert seinen Betriebszustand entsprechend
den Bit-codierten Anweisungen im Steuerwort und sendet Statusinformationen im
Statuswort zuriick an den Master.

Die Inhalte von Steuer- und Statuswort sind detailliert in den Tabellen auf den
Seiten 429 und 431 dargestellt. Die Antriebszustande sind im Ablaufplan des Grund-
steuerwerks angegeben (Seite 432).

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.72 FBA A Debug-Modus auf Schnell gesetzt ist, wird das vom
Feldbus empfangene Steuerwort von Parameter 50.13 FBA A Steuerwort und das
Statuswort, das an das Feldbus-Netzwerk gesendet wird, von Parameter 50.76 FBA A
Statuswort angezeigt. Die Analyse der ,Raw" Daten ist nitzlich, um zu ermitteln, ob
der Feldbus-Master die Daten korrekt Ubermittelt, bevor die Steuerung auf das Feld-
bus-Netzwerk gelegt wird.

Sollwerte

Sollwerte sind 16-Bit-Worte, die ein Vorzeichen-Bit und einen ganzzahligen 15-Bit-
Wert enthalten. Ein negativer Sollwert (der die umgekehrte Drehrichtung anzeigt)
wird durch die Berechnung des Komplementarwerts des positiven Sollwerts ermittelt.

ABB-Antriebe kdnnen Steuerdaten von verschiedenen Quellen erhalten, einschlief3-
lich Analog- und Digitaleingdngen, dem Antriebs-Bedienpanel und einem Feldbusad-
aptermodul. Damit die Steuerung iber den Feldbus erfolgen kann, muss das
Kommunikationsmodul als Quelle flr die Steuerdaten wie Sollwerte definiert und ein-
gestellt werden. Dies geschieht durch die Verwendung der Quellenauswahlparame-
ter in den Gruppen 22 Drehzahl-Sollwert und 28 Frequenz-Sollwert.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.12 FBA A Debug-Modus auf Schnell gesetzt ist, werden die vom
Feldbus empfangenen Sollwerte von den Parametern 50.74 FBA A Sollwert 1 und
50.15 FBA A Sollwert 2 angezeigt.
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Skalierung von Sollwerten

Die Sollwerte werden gemaR den Parametern 46.01...46.04 skaliert; die Art der Ska-
lierung hangt von der Einstellung von 50.04 FBA A Sollwert 1 Typ und 50.05 FBA A
Sollwert 2 Typ ab.

Feldbus P Frequenzumrichter
2o fo b1 Sl
10000 ——
0——0
-10000 ——
20000 —| -(46.01) (mit Drehzahl-Sollwert)

~ -(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)

Die skalierten Sollwerte werden angezeigt mit den Parametern 03.05 Feldbus A Soll-
wert 1 und 03.06 Feldbus A Sollwert 2.
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Istwerte

Istwerte sind 16-Bit-Worte, die Betriebsdaten des Antriebs enthalten. Die Typen der
Uberwachten Signale werden ausgewahlt mit den Parametern 50.07 FBA A Istwert 1
Typ und 50.08 FBA A Istwert 2 Typ.

Debuggen der Netzwerk-Worte

Wenn Parameter 50.72 FBA A Debug-Modus auf Schnell gesetzt ist,werden die an
den Feldbus gesendeten Signale von den Parametern 50.17 FBA A Istwert 1 und
50.18 FBA A Istwert 2 angezeigt.

Skalierung von Istwerten

Die Istwerte werden gemaf den Parametern 46.017...46.04 skaliert; die Art der Ska-
lierung ist abhangig von der Einstellung der Parameter 50.07 FBA A Istwert 1 Typ
und 50.08 FBA A Istwert 2 Typ.

Feldbus - Frequenzumrichter

46.01 (mit Drehzahl-Sollwert)

20000 —= 46 02 (mit Frequenz-Sollwert)
10000 ——
0—0
-10000 ——
20000 — -(46.017) (mit Drehzahl-Sollwert)

~ -(46.02) (mit Frequenz-Sollwert)
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Inhalte des Feldbus-Steuerworts

Der fettgedruckte Text bezieht sich auf die im Ablaufplan des Grundsteuerwerks
(State Machine, Seite 432) dargestellten Zustande.

Bit Name Wert |STATUS/Beschreibung
0 AUS1 1 Weiter mit BETRIEBSBEREIT.
0 Anhalten entsprechend der aktiven Verzogerungsrampe. Weiter mit
AUS1 AKTIV; weiter mit EINSCHALTBEREIT, sofern keine anderen
Verriegelungen (OFF2, OFF3) aktiviert sind.
1 AUS2 1 Betrieb fortsetzen (AUS2 nicht aktiv)
0 Stopp, Austrudeln.
Weiter mit AUS2 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.
2 AUS3 1 Betrieb fortsetzen (AUS3 nicht aktiv)
0 Notstopp innerhalb der mit Antriebsparameter eingestellten Zeit.
Weiter mit AUS3 AKTIV, weiter mit EINSCHALTSPERRE.
WARNUNG: Sicherstellen, dass Motor und angetriebene
Maschine in diesem Modus angehalten werden kénnen.
3 Betrieb freig. 1 Weiter mit OPERATION D.
Hinweis: Das Freigabesignal muss aktiv sein; siehe Antriebsdoku-
mentation. Wenn der Antrieb auf Empfang des Freigabesignals durch
den Feldbus eingestellt ist, wird dieses Bit das Signal aktivieren.
0 Betrieb verhindern. Weiter mit BETRIEB GESPERRT.
4 Rampenausgang |1 Normalbetrieb. Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENERATOR:
Null AUSGANG D.
0 Ausgang des Rampenfunktionsgenerators auf Null setzen. Der
Antrieb verzdgert sofort auf Drehzahl Null (unter Beachtung der
Drehmomentgrenzen).
5 Rampe anhalten |1 Rampenfunktion.
Weiter mit RAMPENFUNKTIONSGENERATOR: BESCHLEUNIG. D.
0 Rampenfunktion angehalten (Ausgang des Rampenfunktionsgenera-
tors gehalten).
6 Rampeneingang |1 Normalbetrieb. Weiter mit IN BETRIEB.

Null Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbusschnittstelle
mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fir dieses Signal einge-
stellt ist.

0 Der Eingang des Rampenfunktionsgenerators wird auf Null gesetzt.
7 Riicksetzen 0=>1 Storungsquittierung, falls eine aktive Stérung vorliegt. Weiter mit
EINSCHALTSPERRE.
Hinweis: Dieses Bit ist nur wirksam, wenn die Feldbusschnittstelle
mit Hilfe der Antriebsparameter als Quelle fir das Quittiersignal ein-
gestellt ist.
0 Normalen Betrieb fortsetzen.
8 Tippen 1 1 Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 1.
Hinweise:
» Bits 4...6 missen 0 sein.
0 Tippen 1 deaktiviert.
9 Tippen 2 1 Beschleunigung auf Tippen-Sollwert 2.
Siehe Hinweise bei Bit 8.
0 Tippen 2 deaktiviert.
10 Remote cmd 1 Feldbus-Steuerung D.
0 Steuerwort und Sollwert kommen nicht zum Frequenzumrichter
durch, mit Ausnahme der Bits 0...2.
11 Externer 1 Externen Steuerplatz EXT2 wahlen. Wirksam, wenn der Steuerplatz

Steuerplatz fur die Anwahl durch den Feldbus parametriert ist.

0 Externen Steuerplatz EXT1 wahlen. Wirksam, wenn der Steuerplatz

fur die Anwahl durch den Feldbus parametriert ist.
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Bit Name Wert [STATUS/Beschreibung
12 Anwender-Bit 0 1
13 Anwender-Bit 1 (1)
14 Anwender-Bit 2 (1)
15 Anwender-Bit 3 (1)
0
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Inhalte des Feldbus-Statusworts

Der fettgedruckte Text bezieht sich auf die im Ablaufplan des Grundsteuerwerks
(State Machine, Seite 432) dargestellten Zustande.

Bit Name Wert |STATUS/Beschreibung
0 Einschaltbereit 1 EINSCHALTBEREIT.
0 NICHT EINSCHALTBEREIT.
1 Betriebsbereit 1 BETRIEBSBEREIT.
0 AUS1 AKTIV.
2 Bereit fir Sollwert |1 OPERATION D.
0 BETRIEB GESPERRT.
3 Stoérung 1 STORUNG.
0 Keine Storung.
4 AUS 2 nicht aktiv |1 AUS2 nicht aktiv.
0 AUS2 aktiv.
5 AUS 3 nicht aktiv |1 AUS3 nicht aktiv.
0 AUS3 aktiv.
6 Einschaltsperre 1 EINSCHALTSPERRE.
0 —
7 Warnung 1 Warnung aktiv
0 Keine Warnung aktiv.
8 Auf Sollwert 1 IN BETRIEB. Istwert ist gleich dem Sollwert = ist innerhalb der
Toleranzgrenzen (siehe Parameter 46.21...46.22).
0 Der Istwert weicht vom Sollwert ab = liegt auBerhalb der
Toleranzgrenzen.
9 Fernsteuerung 1 Antriebssteuerplatz: FERNSTEUERUNG (EXT1 oder EXT2)
0 Antriebssteuerplatz: LOKAL.
10 Uber Grenzwert Siehe Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2.
11 Anwender-Bit 0 - Siehe Parameter 06.30 Auswahl Anwender-Bit 11.
12 Anwender-Bit 1 - Siehe Parameter 06.31 Auswahl Anwender-Bit 12.
13 Anwender-Bit 2 - Siehe Parameter 06.32 Auswahl Anwender-Bit 13.
14 Anwender-Bit 3 - Siehe Parameter 06.33 Auswahl Anwender-Bit 14.

15

Reserviert
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Ablaufplan des Grundsteuerwerks

<1
<,

EINSCHALT- aus jedem Zustand
NETZ AUS SPERRE |— Sw B6=1
+ Einschalten + CW B0=0 + Storung
— i i
NICHT EIN- STOR. | SW B3=1
ABCD SCHALTBEREIT |— SW B0=0
I CW B7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110
CW B3=0
1A\ EINSCHALT- A\
BETRIEB BEREIT |— =
GESPERRT |— sw B2=0 SW B0=1 aus jedem Zustand
Betrieb _ Notstopp
+ gespertt CW=xxxx x1xx xxxx x111 +AUSZ (CW Bit1=0)
= |
AUS2
BETRIEBS-
aus jedem Zustand BEREIT |—sw B1=1 AKTIV |—~SW B4=0
AUS1 (CW B0=0) ~
e C\W=xxxx Xx1xx xxxx 1111 =
AUS1
AKTIV__ |- SwB1=0 aus jedem Zustand A\
nf)=0/1=0 Notstopp
\' AUS3 (CW Bit2=0
B CD AUS3
AKTIV |—SW B5=0
CW B4=0
n(f)=0/1=0
BETRIEB FREI-
cCD GEGEBEN |— SW B2=1
A
CW B5=0 CW=xxxx x1xx xxx1 1111
STATUS
RFG: AUSGANG
D FREIGEGEBEN + Bedingung
B
CW B6=0 CW=xxxx x1xx xx11 1111 pos. Bit-
Flanke
CW = Steuerwort RFG: HOCHLAUFGE-
SW = Statuswort BER FREIGEGEBEN
Bx= Bit x
n = Drehzahl C
| = Eingangsstrom CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG = Rampenfunktions-
generator
f = Frequenz IN BETRIEB | SW B8=1
D <+—
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Einstellungen des Frequenzumrichters fiir die
Feldbussteuerung

1.

10.

1.

12.

Das Feldbus-Adaptermodul muss mechanisch und elektrisch entsprechend den
Anweisungen im Benutzerhandbuch des betreffenden Moduls installiert werden.

Den Frequenzumrichter einschalten.

Wahlen Sie das begrenzte ABB-2-Leiter-Makro aus den Grundeinstellungen oder
mit Parameter 96.04 Makroauswahl. Hierdurch werden die EA-Einstellungen
geldscht, die im EA-Modul standardmaRig vorgegeben sind.

. Aktivieren Sie die Kommunikation zwischen dem Frequenzumrichter und dem

Feldbusadaptermodul durch Einstellen von Parameter 50.01 FBA A freigeben.

Mit 50.02 FBA A Komm.ausf.Reakt auswahlen, wie der Antrieb bei einer Unter-

brechung der Feldbuskommunikation reagiert.

Hinweis: Diese Funktion Gberwacht die Kommunikation zwischen dem Feldbus-
Master und dem Adaptermodul und die Kommunikation zwischen dem Adapter-
modul und dem Frequenzumrichter.

Mit 50.03 FBA A Komm.ausf. T-out die Verzdgerungszeit zwischen Erkennen der
Kommunikationsunterbrechung und der ausgewahlten Reaktion einstellen.

Applikationsspezifische Werte flr die restlichen Parameter in Gruppe 50 Feldbu-
sadapter (FBA), beginnend mit 50.04 auswahlen. Beispiele geeigneter Werte
werden in den folgenden Tabellen aufgefiihrt.

Die Feldbusadaptermodul-Konfigurationsparameter in Gruppe 57 FBA A Einstel-
lungen einstellen. Es muss mindestens die benétigte Knotenadresse und das
Kommunikationsprofil eingestellt werden.

Die Prozessdaten in den Parametergruppen 52 FBA A data in und 53 FBA A data
out definieren, die zum Frequenzumrichter tibertragen und von diesem gesendet
werden.

Hinweis: Abhangig vom verwendeten Kommunikationsprotokoll und -profil kdn-
nen das Steuer- und das Statuswort bereits flr das Senden und Empfangen
durch das Konfigurationssystem konfiguriert sein.

Die gewahlten aktuellen Parameterwerte im Permanentspeicher sichern durch
Einstellen von Parameter 96.07 Parameter sichern auf Speichern.

Die in den Parametergruppen 51, 52 und 53 vorgenommenen Einstellungen
durch Einstellen von Parameter 51.27 FBA A Par aktualisierenauf Konfigurieren
validieren.

Die Steuerplatze EXT1 und EXT2 so konfigurieren, dass Steuer- und Sollwertsi-
gnale vom Feldbus kommen. Beispiele geeigneter Werte werden in den folgen-
den Tabellen aufgefiihrt.
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Beispiel fiir die Parametereinstellung: FPBA (PROFIBUS DP)

Dieses Beispiel zeigt, wie eine Standard-Drehzahlregelungsanwendung konfiguriert wird,
die das Kommunikationsprofil PROFIdrive mit PPO-Typ 2 verwendet. Die Start-/Stopp-
Befehle und Sollwerte entsprechen dem PROFIdrive-Profil, Drehzahlregelungsmodus.

Die uber den Feldbus gesendeten Sollwerte missen im Frequenzumrichter so ska-
liert werden, dass sie den gewtinschten Effekt haben. Der Sollwert £16384 (4000h)
entspricht dem Drehzahlbereich, der in Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung einge-
stellt worden ist (in Vorwarts- und Ruckwartsrichtung). Wenn z. B. 46.01 auf

480 U/min eingestellt wird, dann entspricht 4000h tber den Feldbus gesendet 480 U/min.

Richtung PZD1 PzZD2 PZD3 |PZD4 PZD5 |PZD6

Ausgang Steuerwort Drehzahl-Sollwert Beschleunigungs- | Verzégerungs-
zeit 1 zeit 1

Eingang Statuswort Drehzahl-Istwert Motorstrom DC-Spannung

In der folgenden Tabelle sind die empfohlenen Einstellungen fir die Antriebsparame-

ter aufgelistet.

Antriebsparameter

Einstellung fiir
ACS480-Frequen-
zumrichter

Beschreibung

50.01 FBA A freigeben

1 = [Steckplatz-
Nummer]

Freigabe der Kommunikation zwischen
Frequenzumrichter und Feldbus-Adapter-
modul.

50.04 FBA A Sollwert 1 Typ

4 = Mot-Nenndreh-
zahl

Auswahl des Typs und der Skalierung fir
Feldbus A Sollwert 1.

50.07 FBA A Istwert 1 Typ

0 = Drehzahl oder

Auswahl des Istwerttyps und der Skalie-

Frequenz rung entsprechend dem Modus des aktu-

ell aktiven Sollwerts 1, der mit Parameter
50.04 eingestellt worden ist.

51.01 FBA A Typ 1=FPBA" Anzeige des Typs des Feldbus-Adapter-
moduls.

51.02 Knotenadresse 32 Einstellung der Profibus-Knotenadresse
des Feldbus-Adaptermoduls.

51.03 Baudrate 12000") Anzeige der aktuellen Baudrate des
PROFIBUS-Netzwerks in kBit/s.

51.04 MSG-Typ 1=pPpP02" Anzeige des durch das SPS-Konfigurati-
onstool gewahlten Telegrammtyps.

51.05 Profil 0 = PROFlIdrive Auswahl des Steuerworts entsprechend
dem Profil PROFIdrive (Drehzahlregelung).

51.07 RPBA-Modus 0 = Deaktiviert Deaktiviert den RPBA-Emulationsmodus.

52.01 FBA data in1 4=sWw 16Bit" Statuswort

52.02 FBA data in2 5 = |stwert 1 16Bit Istwert 1

52.03 FBA data in3 01.07? Motorstrom




Feldbussteuerung (iber einen Feldbusadapter 435

Antriebsparameter

Einstellung fiir
ACS480-Frequen-

Beschreibung

zumrichter
52.05 FBA data in5 01.112 DC-Spannung
53.01 FBA data out1 1=Cw 16Bit" Steuerwort
53.02 FBA data out2 2 = Sollwert 1 16Bit | Sollwert 1 (Drehzahl)
53.03 FBA data out3 23.122) Beschleunigungszeit 1
53.05 FBA data out5 23.132 Verzogerungszeit 1

51.27 FBA A Par
aktualisieren

1 = Konfigurieren

Validierung der Einstellungen der Konfi-
gurationsparameter.

20.01 Ext1 Befehlsquellen

12 = Fieldbus A

Auswahl von Feldbusadapter A als
Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle
Uber den externen Steuerplatz EXT1.

20.02 Ext1 Start Signalart

1 = Schwellwert

Auswahl eines von einem Schwellwert
ausgeldsten Startsignals fur den exter-
nen Steuerplatz EXT1.

Sollw. 1

22.11 Ext1 Drehzahl-

4 = Feldbus A
Sollw.1

Auswahl von Feldbus A Sollwert 1 als
Quelle des Drehzahlsollwerts 1.

) Nur lesen oder automatische Erkennung/Einstellung

2) Beispiel

Die Startabfolge fir das obige Parameterbeispiel ist nachfolgend angegeben.

Steuerwort:

* 477h (1143 dezimal) —> EINSCHALTBEREIT
* 47Fh (1151 dezimal) —> IN BETRIEB (Drehzahlregelung)
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Blockdiagramme der
Regelung / Steuerung

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel sind die Blockdiagramme der Regelung und Steuerung des Fre-
quenzumrichters dargestellt. Die Blockdiagramme der Regelung zeigen auf, wie die
Parameter interagieren und wo sich die Parametereinstellungen innerhalb des

Antriebsparametersystems auswirken.
Ein allgemeineres Diagramm ist in Abschnitt Betriebsarten des Frequenzumrichters
(Seite 107) dargestellt.
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Externe Prozess-Regelung (PID)
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Verriegelung der Drehrichtung
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Erganzende Informationen

Anfragen zum Produkt und zum Service

Wenden Sie sich mit Anfragen zum Produkt unter Angabe des Typenschlissels und
der Seriennummer des Gerats an lhre ABB-Vertretung. Eine Liste der ABB Verkaufs-,
Support- und Service-Adressen finden Sie auf der Internetseite
www.abb.com/searchchannels.

Produkt-Schulung

Informationen zu Produktschulungen von ABB erhalten Sie auf der Internetseite
new.abb.com/service/training.

Feedback zu den Antriebshandblichern von ABB

Uber Kommentare und Hinweise zu unseren Handbiichern freuen wir uns. Auf der
Internetseite new.abb.com/drives/manuals-feedback-form finden Sie ein Formblatt
fur Mitteilungen.

Dokumente-Bibliothek im Internet

Im Internet finden Sie Handbiicher und andere Produkt-Dokumentation im PDF-Format
auf www.abb.com/drives/documents.



http://www.abb.com/searchchannels
www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

Kontakt

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners

MAX LAMB GMBH & CO. KG
Am Bauhof 2
97076 Wirzburg

VERTRIEB WALZLAGER
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