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 Allgemeines zur Dokumentation 
  

 Dieses Anwendungshandbuch ergänzt die in der Betriebsanleitung und Kurzanleitung 
der Frequenzumrichter ACU 201 und ACU 401 beschriebenen Konfigurationen. 
Die Konfigurationen 115, 215, 415 und 515 enthalten zusätzlich die Funktion eines 
elektronischen Getriebes mit Lageregelung. Die Konfigurationen 116, 216 und 516 
erweitern die Funktionalität um das elektronische Getriebe mit Indexregelung. 

  
 Die Anwenderdokumentation ist zur besseren Übersicht entsprechend den kunden-

spezifischen Anforderungen an den Frequenzumrichter strukturiert. 
  
 Kurzanleitung 
 Die Kurzanleitung „Quick Start Guide“ beschreibt die grundlegenden Schritte zur me-

chanischen und elektrischen Installation des Frequenzumrichters. Die geführte Inbet-
riebnahme unterstützt bei der Auswahl notwendiger Parameter und der Softwarekon-
figuration des Frequenzumrichters. 

  
 Betriebsanleitung 
 Die Betriebsanleitung dokumentiert die vollständige Funktionalität des Frequenzum-

richters. Die für spezielle Anwendungen notwendigen Parameter zur Anpassung an 
die Applikation und die umfangreichen Zusatzfunktionen sind detailliert beschrieben. 

  
 Anwendungshandbuch 
 Das Anwendungshandbuch ergänzt die Dokumentation zur zielgerichteten Installation 

und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters. Informationen zu verschiedenen The-
men im Zusammenhang mit dem Einsatz des Frequenzumrichters werden anwen-
dungsspezifisch beschrieben. 

  
 Installationsanleitung 
 Die Installationsanleitung beschreibt die Installation und Anwendung von Geräten, 

ergänzend zur Kurzanleitung oder Betriebsanleitung. 
  

 Die Dokumentation und zusätzliche Informationen können über die örtliche Vertre-
tung der Firma BONFIGLIOLI angefordert werden. 

  
 Folgende Piktogramme und Signalworte werden in der Dokumentation verwendet: 
  

 

Gefahr! 
bedeutet unmittelbar drohende Gefährdung. Tod, schwerer Personenschaden und 
erheblicher Sachschaden werden eintreten, wenn die Vorsichtsmaßnahme nicht ge-
troffen wird. 

  

 

Warnung! 
kennzeichnet eine mögliche Gefährdung. Tod, schwerer Personenschaden und erheb-
licher Sachschaden können die Folge sein, wenn der Hinweistext nicht beachtet wird. 

  

 

Vorsicht! 
weist auf eine unmittelbar drohende Gefährdung hin. Personen- oder Sachschaden 
kann die Folge sein. 

  
 Achtung! 

weist auf ein mögliches Betriebsverhalten oder einen unerwünschten Zustand hin, 
der entsprechend dem Hinweistext auftreten kann. 

  
 Hinweis 

kennzeichnet eine Information, die Ihnen die Handhabung erleichtert und ergänzt 
den entsprechenden Teil der Dokumentation. 
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1 Allgemeine Sicherheits- und Anwendungshinweise 

  
 Die vorliegende Dokumentation wurde mit größter Sorgfalt erstellt und mehrfach 

ausgiebig geprüft. Aus Gründen der Übersichtlichkeit konnten nicht sämtliche Detail-
informationen zu allen Typen des Produkts und auch nicht jeder denkbare Fall der 
Aufstellung, des Betriebes oder der Instandhaltung berücksichtigt werden. Sollten Sie 
weitere Informationen wünschen, oder sollten besondere Probleme auftreten, die in 
der Dokumentation nicht ausführlich genug behandelt werden, können Sie die erfor-
derliche Auskunft über die örtliche Vertretung der Firma BONFIGLIOLI anfordern. 
Außerdem weisen wir darauf hin, dass der Inhalt dieser Dokumentation nicht Teil 
einer früheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines Rechtsverhältnis-
ses ist oder dieses abändern soll. Sämtliche Verpflichtungen des Herstellers ergeben 
sich aus dem jeweiligen Kaufvertrag, der auch die vollständige und allein gültige Ge-
währleistungsregelung enthält. Diese vertraglichen Gewährleistungsbestimmungen 
werden durch die Ausführung dieser Dokumentation weder erweitert noch be-
schränkt. 
Der Hersteller behält sich das Recht vor, Inhalt und Produktangaben sowie Auslas-
sungen in der Betriebsanleitung ohne vorherige Bekanntgabe zu korrigieren, bzw. zu 
ändern und übernimmt keinerlei Haftung für Schäden, Verletzungen bzw. Aufwen-
dungen, die auf vorgenannte Gründe zurückzuführen sind. 

  
  

 

Warnung! Bei der Installation und Inbetriebnahme die Hinweise der Dokumentati-
on beachten. Sie, als qualifizierte Person, müssen vor Beginn der Tätig-
keit die Dokumentation sorgfältig gelesen und verstanden haben. Die 
Sicherheitshinweise beachten. Für die Zwecke der Anleitung bezeichnet 
„qualifizierte Person“ eine Person, welche mit der Aufstellung, Montage, 
Inbetriebsetzung und dem Betrieb der Frequenzumrichter vertraut ist 
und über die ihrer Tätigkeit entsprechende Qualifikation verfügt. 

  
 

1.1 Allgemeine Hinweise 
  

 

Warnung! BONFIGLIOLI VECTRON Frequenzumrichter führen während des Be-
triebes ihrer Schutzart entsprechend hohe Spannungen, treiben beweg-
liche Teile an und besitzen heiße Oberflächen. 
Bei unzulässigem Entfernen der erforderlichen Abdeckungen, bei un-
sachgemäßem Einsatz, bei falscher Installation oder Bedienung, be-
steht die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschäden. 
Zur Vermeidung dieser Schäden darf nur qualifiziertes Fachpersonal die 
Arbeiten zum Transport, zur Installation, Inbetriebnahme, Einstellung 
und Instandhaltung ausführen. Die Normen EN 50178, IEC 60364 (Ce-
nelec HD 384 oder DIN VDE 0100), IEC 60664-1 (Cenelec HD 625 oder 
VDE 0110-1), BGV A2 (VBG 4) und nationale Vorschriften beachten. 
Qualifizierte Personen im Sinne dieser grundsätzlichen Sicherheitshin-
weise sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung 
und Betrieb von Frequenzumrichtern und den möglichen Gefahrenquel-
len vertraut sind sowie über die ihrer Tätigkeit entsprechenden Qualifi-
kationen verfügen. 
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1.2 Bestimmungsgemäße Verwendung 

  

 

Warnung! Die Frequenzumrichter sind elektrische Antriebskomponenten, die zum 
Einbau in industrielle Anlagen oder Maschinen bestimmt sind. Die In-
betriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemäßen Betriebs ist 
solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Be-
stimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 98/37/EWG und EN 60204 
entspricht. Gemäß der CE-Kennzeichnung erfüllen die Frequenzumrich-
ter zudem die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie 
2006/95/EG und entsprechen der Norm EN 50178/DIN VDE 0160 und 
EN 61800-2. Die Verantwortung für die Einhaltung der EMV-Richtlinie 
89/336/EWG liegt beim Anwender. Frequenzumrichter sind einge-
schränkt erhältlich und als Komponenten ausschließlich zur professio-
nellen Verwendung im Sinne der Norm EN 61000-3-2 bestimmt. Mit der 
Erteilung des UL-Prüfzeichens gemäß UL508c sind auch die Anforde-
rungen des CSA Standard C22.2-No. 14-95 erfüllt. Die technischen 
Daten und die Angaben zu Anschluss- und Umgebungsbedingungen 
müssen dem Typenschild und der Dokumentation entnommen und 
unbedingt eingehalten werden. Die Anleitung muss vor Arbeiten am 
Gerät aufmerksam gelesen und verstanden worden sein. 

  
 

1.3 Transport und Lagerung 
  
 Den Transport und die Lagerung sachgemäß in der Originalverpackung durchführen. 

Nur in trockenen, staub- und nässegeschützten Räumen mit geringen Temperatur-
schwankungen lagern. Die klimatischen Bedingungen nach EN 50178 und die Kenn-
zeichnung auf der Verpackung beachten. Die Lagerdauer, ohne Anschluss an die 
zulässige Nennspannung, darf ein Jahr nicht überschreiten! 

  
 

1.4 Handhabung und Aufstellung 
  

 

Warnung! Beschädigte oder zerstörte Komponenten dürfen nicht in Betrieb ge-
nommen werden, da sie die Gesundheit gefährden können. 

   
 Den Frequenzumrichter nach der Dokumentation, den Vorschriften und Normen ver-

wenden. Sorgfältig handhaben und mechanische Überlastung vermeiden. Keine Bau-
elemente verbiegen oder Isolationsabstände ändern. Keine elektronischen Bauele-
mente und Kontakte berühren. Die Geräte enthalten elektrostatisch gefährdete Bau-
elemente, die durch unsachgemäße Handhabung leicht beschädigt werden können. 
Bei Betrieb von beschädigten oder zerstörten Bauelemente ist die Einhaltung ange-
wandter Normen nicht gewährleistet. Warnschilder am Gerät nicht entfernen. 
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1.5 Elektrischer Anschluss 
   

 

Warnung! Vor Montage- und Anschlussarbeiten den Frequenzumrichter span-
nungslos schalten. Die Spannungsfreiheit prüfen. 
Spannungsführende Anschlüsse nicht berühren, da die Kondensatoren 
aufgeladen sein können.  
Die Hinweise in der Betriebsanleitung und die Kennzeichnung des Fre-
quenzumrichters beachten. 

  
 Bei Tätigkeiten am Frequenzumrichter die geltenden Normen BGV A2 (VBG 4),  

VDE 0100 und andere nationale Vorschriften beachten. Die Hinweise der Dokumentati-
on zur elektrischen Installation und die einschlägigen Vorschriften beachten. Die Ver-
antwortung für die Einhaltung und Prüfung der Grenzwerte der EMV-Produktnorm EN 
61800-3 drehzahlveränderlicher elektrischer Antriebe liegt beim Hersteller der indust-
riellen Anlage oder Maschine.  
Die Dokumentation enthält Hinweise für die EMV-gerechte Installation. Die an den Fre-
quenzumrichter angeschlossenen Leitungen dürfen, ohne vorherige schaltungstechni-
sche Maßnahmen, keiner Isolationsprüfung mit hoher Prüfspannung ausgesetzt wer-
den. 

  
 

1.6 Betriebshinweise 
   

 

Warnung! Der Frequenzumrichter darf alle 60 s an das Netz geschaltet werden. 
Dies beim Tippbetrieb eines Netzschützes berücksichtigen. Für die Inbet-
riebnahme oder nach Not-Aus ist einmaliges direktes Wiedereinschalten 
zulässig. 
Nach einem Ausfall und Wiederanliegen der Versorgungsspannung kann 
es zum plötzlichen Wiederanlaufen des Motors kommen, wenn die Auto-
startfunktion aktiviert ist. 
Ist eine Gefährdung von Personen möglich, muss eine externe Schaltung 
installiert werden, die ein Wiederanlaufen verhindert. 
Schutzeinrichtungen regelmäßig überprüfen. 
Vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemäßen Be-
triebs alle Abdeckungen anbringen und die Klemmen überprüfen. Zusätz-
liche Überwachungs- und Schutzeinrichtungen gemäß EN 60204 und den 
jeweils gültigen Sicherheitsbestimmungen kontrollieren (z. B. Gesetz über 
technische Arbeitsmittel, Unfallverhütungsvorschriften usw.). 
Während des Betriebes dürfen keine Anschlüsse vorgenommen werden. 

  
 

1.7 Wartung und Instandhaltung 
   

 

Warnung! Unbefugtes Öffnen und unsachgemäße Eingriffe können zu Körperverlet-
zung bzw. Sachschäden führen. Reparaturen der Frequenzumrichter dür-
fen nur vom Hersteller bzw. von ihm autorisierten Personen vorgenom-
men werden. 
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2 Steuereingänge und -ausgänge 

  
 Die modulare Struktur der Frequenzumrichter ermöglicht ein weites Anwendungs-

spektrum auf Basis der verfügbaren Hardware- und Softwarefunktionalität. Die in der 
Kurzanleitung und Betriebsanleitung beschriebene Funktionalität der Steuereingänge 
und Ausgänge wird in den beschriebenen Konfigurationen erweitert. 

  

 

Vorsicht! Die Steuereingänge und -ausgänge müssen leistungslos angeschlossen 
und getrennt werden. Ansonsten können Bauteile beschädigt werden. 

 • Den Anschluss nur bei ausgeschalteter Spannungsversorgung durchführen. 
  
 • Die Spannungsfreiheit überprüfen. 
  
 

2.1 Steuerklemmen 
  
 Die Anschlussbilder beschreiben die werkseitige Zuordnung von Steuerklemmen und 

Funktionen in den verschiedenen Konfigurationen. Entsprechend den Anforderungen 
der Anwendung können den Steuerklemmen andere Funktionen zugewiesen werden. 

  
 Konfiguration 115 – geberlose Regelung mit elektronischem 

Getriebe und Lageregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

V
+-

+-

A
B

-

+

STOA

STOB

Steuerklemme X210A 
 X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
 X210A.2 Masse 20 V 
 X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
 X210A.4 Start Rechtslauf 
 X210A.5 Start Linkslauf 
 X210A.6 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur B 
 X210A.7 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur A 
   
 Steuerklemme X210B 
 X210B.1 Motor-Thermokontakt 
 X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
 X210B.3 Laufmeldung 
 X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
 X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
 X210B.6 Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
 X210B.7 Masse 10 V
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 Konfiguration 116 – geberlose Regelung mit elektronischem 

Getriebe und Indexregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1D
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

V
+-

+-

M

STOA

STOB

Steuerklemme X210A 
X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
X210A.2 Masse 20 V 
X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
X210A.4 Indexsignal Master 
X210A.5 Indexsignal Slave 
X210A.6 Start Rechtslauf 
X210A.7 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur A 
  

Steuerklemme X210B 
X210B.1 Motor-Thermokontakt 
X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
X210B.3 Laufmeldung 
X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
X210B.6 Freigabe Indexregler 
X210B.7 Masse 10 V 

  
 Konfiguration 215 – feldorientierte Regelung mit elektroni-

schem Getriebe und Lageregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

V
+-

+-

A
B+ -

-

+

STOA

GND STOB

 

Steuerklemme X210A 
X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
X210A.2 Masse 20 V 
X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
X210A.4 Start Rechtslauf 
X210A.5 Start Linkslauf 
X210A.6 Drehgeber Spur B 
X210A.7 Drehgeber Spur A 
  

Steuerklemme X210B 
X210B.1 Folgefrequenzeingang 

(Sollwert Elektronisches Getriebe) 
X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
X210B.3 Laufmeldung 
X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
X210B.6 Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
X210B.7 Masse 10 V
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 Konfiguration 216 – feldorientierte Regelung mit elektroni-

schem Getriebe und Indexregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1D
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

+ -

STOA

M

V
+-

+-

GND
STOB

 

Steuerklemme X210A 
 X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
 X210A.2 Masse 20 V 
 X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
 X210A.4 Indexsignal Master 
 X210A.5 Indexsignal Slave 
 X210A.6 Start Rechtslauf 
 X210A.7 Drehgeber Spur A 
   
 Steuerklemme X210B 
 X210B.1 Folgefrequenzeingang 

(Sollwert Elektronisches Getriebe) 
 X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
 X210B.3 Laufmeldung 
 X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
 X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
 X210B.6 Freigabe Indexregler 
 X210B.7 Masse 10 V
  

 Hinweis: In dieser Konfiguration ist generell nur die einfache bzw. zweifache Aus-
wertung einer Spur des Drehgebers vorgesehen. Dies ist nachfolgend bei 
der Parametrierung zu berücksichtigen. 

  
 Konfiguration 415 – geberlose feldorientierte Regelung mit 

elektronischem Getriebe und Lageregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

V
+-

+-

A
B

-

+

STOA

STOB

 

Steuerklemme X210A 
 X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
 X210A.2 Masse 20 V 
 X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
 X210A.4 Start Rechtslauf 
 X210A.5 Start Linkslauf 
 X210A.6 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur B 
 X210A.7 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur A 
   
 Steuerklemme X210B 
 X210B.1 Motor-Thermokontakt 
 X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
 X210B.3 Laufmeldung 
 X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
 X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
 X210B.6 Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
 X210B.7 Masse 10 V
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 Konfiguration 515 – feldorientierte Regelung einer Synchron-

maschine mit elektronischem Getriebe und Lageregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

V
+-

+-

A
B

-

+

STOA

STOB

Steuerklemme X210A 
 X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
 X210A.2 Masse 20 V 
 X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
 X210A.4 Start Rechtslauf 
 X210A.5 Start Linkslauf 
 X210A.6 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur B 
 X210A.7 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur A 
   
 Steuerklemme X210B 
 X210B.1 Motor-Thermokontakt 
 X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
 X210B.3 Laufmeldung 
 X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
 X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
 X210B.6 Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
 X210B.7 Masse 10 V
  

 Hinweis: Für den Betrieb einer Synchronmaschine ist ein Erweiterungsmodul zur 
Auswertung eines Resolvers notwendig. Diese Funktionalität steht mit 
den Modulen der Reihe EM-RES zur Verfügung. 

  
 Konfiguration 516, feldorientierte Regelung einer Synchron-

maschine mit elektronischem Getriebe und Indexregelung 
  
 

S7IND
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1D
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND
S2IND
S3IND
S4IND
S5IND

S6IND
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

V
+-

+-

A
B

STOA

STOB

 

Steuerklemme X210A 
 X210A.1 Versorgungsspannung +20 V 
 X210A.2 Masse 20 V 
 X210A.3 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOA 
 X210A.4 Indexsignal Master 
 X210A.5 Indexsignal Slave 
 X210A.6 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur B 
 X210A.7 Sollwert Elektronisches Getriebe 

an Drehgebereingang 1, Spur A 
   
 Steuerklemme X210B 
 X210B.1 Motor-Thermokontakt 
 X210B.2 Sicherheitsfunktion,  

Digitaleingang STOB 
 X210B.3 Laufmeldung 
 X210B.4 Analogsignal der Istfrequenz 
 X210B.5 Versorgungsspannung +10 V 
 X210B.6 Freigabe Indexregler 
 X210B.7 Masse 10 V 
  

 Hinweis: Für den Betrieb einer Synchronmaschine ist ein Erweiterungsmodul zur 
Auswertung eines Resolvers notwendig. Diese Funktionalität steht mit 
den Modulen der Reihe EM-RES zur Verfügung. 
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3 Inbetriebnahme des Frequenzumrichters 

 
3.1 Netzspannung einschalten 

  
 Nachdem die Installationsarbeiten abgeschlossen sind, sollten vor dem Einschalten 

der Netzspannung nochmals alle Steuer- und Leistungsanschlüsse geprüft werden. 
Sind alle elektrischen Anschlüsse korrekt, darauf achten, dass die Freigabe des Fre-
quenzumrichters ausgeschaltet ist (Steuereingang S1IND offen). Nach dem Einschal-
ten der Netzspannung führt der Frequenzumrichter einen Selbsttest durch und der 
Relaisausgang (X10) meldet „Störung“. 

  
 Der Frequenzumrichter schließt nach einigen Sekunden den Selbsttest ab, das Relais 

(X10) zieht an und meldet „keine Störung“. 
Im Auslieferungszustand und nach dem Setzen der Werkseinstellung wird die geführ-
te Inbetriebnahme automatisch aufgerufen. Die Bedieneinheit zeigt den Menüpunkt 
„SEtUP“ aus dem Menüzweig CTRL an. 

  
 

3.2 Setup mit der Bedieneinheit 
  

 

Vorsicht! Bei der geführten Inbetriebnahme die Sicherheitshinweise im Kapitel 
„Allgemeine Sicherheits- und Anwendungshinweise“ und in der Betriebs-
anleitung oder Kurzanleitung beachten. 

  
 Die geführte Inbetriebnahme des Frequenzumrichters für eine der unten aufgeführ-

ten Konfigurationen durchführen. Diese beinhalten die Funktion des elektronischen 
Getriebes mit Lageregelung oder mit Indexregelung.  

  
 Hinweis: Die geführte Inbetriebnahme beinhaltet die Funktion zur Parameteridenti-

fikation. Durch eine Messung werden die Parameter ermittelt und ent-
sprechend eingestellt. Bei erhöhten Anforderungen an die Genauigkeit 
der Drehzahl-/Drehmomentregelung sollte nach der ersten geführten 
Inbetriebnahme diese noch einmal unter Betriebsbedingungen 
durchgeführt werden, da ein Teil der Maschinendaten von der Betriebs-
temperatur abhängig ist. 

  

 

Konfiguration 115, geberlose Regelung mit elektronischem Getriebe und 
Lageregelung 
Die Konfiguration 115 erweitert die geberlose Regelung der Konfiguration 110 um die 
Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Lageregelung. 

  

 

Konfiguration 116, geberlose Regelung mit elektronischem Getriebe und 
Indexregelung 
Die Konfiguration 116 erweitert die geberlose Regelung der Konfiguration 110 um die 
Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Indexregelung. 

  

 

Konfiguration 215, feldorientierte Regelung mit elektronischem Getriebe 
und Lageregelung 
Die Konfiguration 215 erweitert die feldorientierte Regelung der Konfiguration 210 
um die Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Lageregelung. 

  

 

Konfiguration 216, feldorientierte Regelung mit elektronischem Getriebe 
und Indexregelung 
Die Konfiguration 216 erweitert die feldorientierte Regelung der Konfiguration 210 
um die Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Indexregelung. 
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Konfiguration 415, geberlose feldorientierte Regelung mit elektronischem 
Getriebe und Lageregelung 
Die Konfiguration 415 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfigura-
tion 410 um die Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Lageregelung. 

  

 

Konfiguration 515, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine mit 
elektronischem Getriebe und Lageregelung 
Die Konfiguration 515 beinhaltet die geberlose feldorientierte Regelung einer Syn-
chronmaschine und die Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Lagerege-
lung. 

  

 

Konfiguration 516, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine mit 
elektronischem Getriebe und Indexregelung 
Die Konfiguration 516 beinhaltet die geberlose feldorientierte Regelung einer Syn-
chronmaschine und die Funktionen des elektronischen Getriebes und einer Indexre-
gelung. 
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4 Elektronisches Getriebe  
  
 Das elektronische Getriebe ermöglicht den Gleichlauf von Antrieben, ohne mechani-

sche Übertragungsglieder wie Wellen oder Kupplungen. Der Sollwert für den Slave ist 
die vom Master vorgegebene Folgefrequenz, welche mit einem Getriebefaktor multip-
liziert werden kann. Die Übertragung vom Master zum Slave erfolgt über ein Folge-
frequenzsignal oder über Systembus. 
Der Getriebefaktor kann fest eingestellt werden oder mittels frei konfigurierbarer 
digitaler und analoger Signalquellen über den Prozentsollwertkanal während des Be-
triebs variiert werden. 

  
 

4.1 Funktionsumfang 
  
 − Elektronisches Getriebe 
 − Sollwertvorgabe über Folgefrequenzeingang, Drehgebereingang 1, Drehgeberein-

gang 2 eines Erweiterungsmoduls EM-ENC/EM-IO oder über Systembus 
 − Getriebefaktor getrennt nach Zähler und Nenner einstellbar 
 − Getriebefaktor während des Betriebs skalierbar 
 − Offsetfrequenzen in Abhängigkeit von digitalen Signalen zuschaltbar 
 − Lageregelung, relatives Winkelverhältnis der Antriebe einstellbar 
 − Indexregelung zur genauen Regelung des Gleichlaufs von Antrieben 
  
 Hinweis: Für die Übertragung des Folgefrequenzwertes vom Master zum Slave 

über Systembus ist jeweils ein optionales Erweiterungsmodul mit Sys-
tembus-Schnittstelle erforderlich. 
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4.2 Betriebsarten des elektronischen Getriebes 
  
 Über den Parameter Betriebsart 689 für das elektronische Getriebe kann ausgewählt 

werden, ob der Getriebefaktor fest eingestellt oder mit einer Signalquelle, z. B. einem 
analogen Eingangssignal am Slave, skaliert werden soll. Die Folgefrequenz vom Mas-
ter wird mit dem Getriebefaktor multipliziert. Über den Parameter Betriebsart 689 
kann in den Konfigurationen 115, 215, 415 und 515 eine Lageregelung eingeschaltet 
werden. 

  
 Betriebsart 689 Funktion 
 

0 - Frequenzsollwertkanal 
Die Sollwertvorgabe für den Slave erfolgt über die 
Frequenzsollwertquelle 475 des Frequenzsollwertka-
nals. Das elektronische Getriebe ist deaktiviert. 

 

1 - fest 

Der über den Folgefrequenzeingang vorgegebene 
Folgefrequenzwert wird mit dem Getriebefaktor mul-
tipliziert und ist der Frequenzsollwert für den Slave.  
Der Getriebefaktor ergibt sich aus den Werten der 
Parameter Getriebefaktor Zaehler 685 und Getriebe-
faktor Nenner 686. 

 
2 - Zaehler analog 

Wie Betriebsart 1, jedoch wird der Zähler des Getrie-
befaktors mit der Prozentsollwertquelle 476 skaliert.  

 
3 - Nenner analog 

Wie Betriebsart 1, jedoch wird der Nenner des Getrie-
befaktors mit der Prozentsollwertquelle 476 skaliert.  

 

11 - fest mit Lageregelung 

Wie Betriebsart 1, zusätzlich wird die relative Winkel-
lage, die der Slave-Antrieb bezogen auf den Master-
Antrieb haben soll, geregelt. Der Getriebefaktor wird 
berücksichtigt. 

  
 

4.3 Getriebefaktor 
  
 Der Getriebefaktor kann fest eingestellt oder über die Prozentsollwertquelle 476 

während des Betriebs skaliert werden. In der Werkseinstellung kann in den Konfigu-
rationen 115, 215, 415 und 515 der Getriebefaktor durch ein analoges Spannungs-
signal am Multifunktionseingang MFI1A während des Betriebs eingestellt werden. 
Dies ermöglicht die Realisierung von Anwendungen, die eine Anpassung des Überset-
zungsverhältnisses während des Betriebes erfordern, wie z. B. Wickelmaschinen oder 
Anwendungen mit Tänzerregelung. 

  
 

4.3.1 Einstellen eines festen Getriebefaktors 
  
 Mit den Parametern Getriebefaktor Zaehler 685 und Getriebefaktor Nenner 686 

wird am Frequenzumrichter des Slave-Antriebs der Getriebefaktor fest eingestellt. 
  
 

686
685

 
 

Nenner ktorGetriebefa
 ZaehlerktorGetriebefa

=ktorGetriebefa  

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 685 Getriebefaktor Zaehler -300,00 300,00 1,00 
 686 Getriebefaktor Nenner 0,01 300,00 1,00 
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4.3.2 Einstellen eines variablen Getriebefaktors 
  
 Mit den Parametern Analog Faktor Max. 687 und Analog Faktor Min. 688 wird bei 

Auswahl der Betriebsart 2 oder 3 für den Parameter Betriebsart 689 der Bereich des 
Getriebefaktors skaliert. Die Skalierung erfolgt über die Prozentsollwertquelle 476, 
über welche die Signalquellen zur Vorgabe des Sollwertes ausgewählt werden. Mit 
der ausgewählten Signalquelle, z. B. einem Analogsignal am Multifunktionseingang 
MFI1A, kann der Getriebefaktor während des Betriebs geändert werden. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 687 Analog Faktor Max. 0,00 3,00 1,20 
 688 Analog Faktor Min. 0,00 3,00 0,80 

  
 Signalflussbild zur Skalierung des Getriebefaktors über die Prozentsollwertquelle: 
  
 

 
  
 Beispiel: 
  
 In einer Anwendung soll ein Slave-Antrieb einem Master-Antrieb folgen, wobei die 

Drehzahl des Slave kontinuierlich erhöht werden muss, ohne dass die Drehzahlvorga-
be des Masters verändert wird. Die Steuerung des Getriebefaktors soll mit einem 
analogen Spannungssignal ( 0...10 V) erfolgen. 

  
 Parametrierungsvorschlag: 
  
 • Über den Parameter Betriebsart 689 für das elektronische Getriebe die Betriebs-

art „2 – Zaehler analog“ zur Veränderung des Getriebefaktors durch den Zähler 
einstellen. 

  
 • Die minimale und maximale Grenze für den Zählerwert mit den Parametern Ana-

log Faktor Max. 687 und Analog Faktor Min. 688 einstellen. 

X

Prozentsollwert 2290% 100%

Analog Faktor Max. 687

Analog Faktor Min. 688

Prozentsollwertquelle 476 Prozentsollwert 229

∗Getriebefaktor Zaehler 685Getriebefaktor Nenner 686
1∗

Sollfrequenz Rampe 283

∗Folgefrequenzeingang 252

Getriebefaktor

Betriebsart 689

2 - Zähler 3 - Nenner
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 • Den Getriebefaktor Nenner 686 auf den gewünschten Wert einstellen. 
  
 • Den Multifunktionseingang MFI als analogen Spannungseingang mit Betriebsart 

452 auf „1 – Spannungseingang“ einstellen.  
  
 • Für die Prozentsollwertquelle 476 eine Betriebsart auswählen, die MFI1A als 

Sollwertquelle enthält, z. B. Betriebsart „111 – +/- MFI1A + FP“. 
  
 Zum Beispiel ergibt sich mit den Werkseinstellungen für Analog Faktor Max. 687 

und Analog Faktor Min. 688, einem eingestellten Getriebefaktor Nenner von 2 und 
einem Prozentsollwert von 75% ein Getriebefaktor Zähler von 1,1 und eine Sollfre-
quenz für den Slave von 10 Hz ∗ 1,1 / 2 = 5,5 Hz. 

  
 

Prozentsollwert 229
0%

1,1

75% 100%

Analog Faktor Max. = 1,2687 

Analog Faktor Min.  = 0,8688

 
  
 

4.4 Offsetschalter 
  
 Über die Parameter Offsetschalter 1 132 und Offsetschalter 2 133 können zusätzlich 

Festfrequenzen ausgewählt werden, die zum Frequenzsollwert addiert werden. Den 
Parametern können Digitalsignale an den Steuereingängen oder interne Logiksignale 
zugewiesen werden. Die Funktion wird durch diese Signale aktiviert. 

  
 Hinweis: Während in der Betriebsart „11 – fest mit Lageregelung“ für den Parame-

ter Betriebsart 689 einer der Offsetschalter aktiviert ist und dadurch die 
Festfrequenz zugeschaltet wird, ist die Lageregelung ausgeschaltet.  

  
 Mit den logischen Zuständen der Offsetschalter 1 132 und Offsetschalter 2 133 

können die Festfrequenz 5 485 und Festfrequenz 6 486  ausgewählt werden. 
  
 Ansteuerung Festfrequenzen 

 Offsetschalter 1 132 Offsetschalter 2 133 Funktion/aktiver Festwert 
 0 0 keine zusätzliche Festfrequenz aktiv 
 1 0 Festfrequenz 5 485 
 0 1 Festfrequenz 6 486 
 

1 1 
Festfrequenz 5 485 
+Festfrequenz 6 486 

 0 = Kontakt offen, 1 = Kontakt geschlossen 
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4.5 Sollwert- und Istwerteingang 
  

 Der Frequenzsollwert vom Master für den Slave-Antrieb kann über die folgenden 
Eingänge des Slave Frequenzumrichters vorgegeben werden. Der Istwerteingang 
erhält den Drehzahlistwert vom Drehgeber des Slave-Antriebs. 

  
 Frequenzumrichter ohne Erweiterungsmodul EM (3) 

Konfiguration Sollwerteingang Istwerteingang 
115 
116 

Drehgebereingang 1(1) oder 
Folgefrequenzeingang - 

215 
216 Folgefrequenzeingang(1) Drehgebereingang 1(1) 

415 Drehgebereingang 1(1) oder 
Folgefrequenzeingang - 

 Frequenzumrichter mit Erweiterungsmodul EM-ENC oder EM-IO 
Konfiguration Sollwerteingang Istwerteingang 

115 
116 

Drehgebereingang 1(1) oder 
Drehgebereingang 2 oder 
Folgefrequenzeingang 

- 

215 
216 

Folgefrequenzeingang(1), (2) oder 
Drehgebereingang 1 oder 
Drehgebereingang 2 

Drehgebereingang 1(1) oder 
Drehgebereingang 2 

415 
Drehgebereingang 1(1) oder 
Drehgebereingang 2 oder 
Folgefrequenzeingang 

- 

 Frequenzumrichter mit Erweiterungsmodul EM-RES 
Konfiguration Sollwerteingang Istwerteingang 

515 
516 

Drehgebereingang 1(1) oder 
Folgefrequenzeingang Resolvereingang(1) 

  

 (1) Werkseinstellung 
  Zusätzlicher Hinweis für Konfiguration 116 und 216: Die Werkseinstellung „Drehgeberein-

gang 1“ ist nur auf Spur A gesetzt. 
 (2) Der Folgefrequenzeingang ist nicht parametrierbar bei aufgestecktem Erweiterungsmodul 

EM-ENC-01. Drehgebereingang 1 oder 2 verwenden. 
 (3) Kommunikationsmodule CM sind von dieser Unterscheidung nicht betroffen. 

  

 Parametrierung der Eingänge: 
  

 Drehgebereingang 1:  
 Parameter Betriebsart 490 
 Parameter Strichzahl 491 
  
 Drehgebereingang 2 (1):  
 Parameter Betriebsart 493 
 Parameter Strichzahl 494 
 Parameter Pegel 495 

  
 Folgefrequenzeingang: 
 Parameter Betriebsart 496 
 Parameter Teiler 497 

  
 (1) Parametrierbar bei aufgestecktem Erweiterungsmodul EM-ENC oder EM-IO. 
  

 In den Konfigurationen mit elektronischem Getriebe sind in der Werkseinstellung 
Sollwerteingänge vorgesehen. Sollen davon abweichende Eingänge, z. B. Drehgeber-
eingang 2 bei aufgestecktem Erweiterungsmodul, genutzt werden, müssen über die 
Bedienoberfläche VPlus XPI-Dateien mit zusätzlichen Parametern geladen werden. 
So muss bei eingestellter Konfiguration 215 die zugehörige Datei swc215.xpi geladen 
werden. 
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 Nach Laden der XPI-Datei kann über den Parameter Sollfrequenz El. Getriebe 125 
die Sollwertquelle für das elektronische Getriebe eingestellt werden. Zweckmäßige 
Einstellungen bei Betrieb ohne optionalen Systembus sind: 

  
 Betriebsart Funktion 
 80 - Frequenz Drehgeber 1 Sollwertquelle ist das Frequenzsignal des Dreh-

gebereingangs 1. 
 81 - Frequenz Drehgeber 2 Sollwertquelle ist das Frequenzsignal des Dreh-

gebereingangs 2. 
 288 - Folgefrequenzeingang Sollwertquelle ist das Frequenzsignal des Folge-

frequenzeingangs. 
  

 Hinweis: Systembuswerte können als Sollwerte genutzt werden. Den Parameter 
Sollfrequenz El. Getriebe 125 entsprechend dem Systembus PDO, das 
den Sollwert empfängt, einstellen. 

  
 

4.6 Lageregelung 
  
 Die Aktivierung der übergeordneten Lageregelung zum elektronischen Getriebe ist 

besonders nützlich, wenn ein Gleichlauf ohne Drift zwischen Master und Slave über 
einen längeren Zeitraum gefordert wird. Ungenauigkeiten, die durch Rundungsfehler 
bei der Berechnung des Getriebefaktors entstehen, werden vermieden. Zusätzlich ist 
das Einstellen eines Offsetwinkels am Slave-Antrieb relativ zum Master-Antrieb mög-
lich. 
Der Sollwert für den Lageregler wird über den Folgefrequenzeingang bzw. den Dreh-
gebereingang des Slave oder über den Systembus vorgegeben. 
Für die Lageregelung muss die Betriebsart „11 – fest mit Lageregelung“ für den Pa-
rameter Betriebsart 689 ausgewählt werden. 

  
 Durch Laden einer XPI-Datei x15 in die Bedienoberfläche VPlus, z. B. swc215.xpi 

für die eingestellte Konfiguration 215, kann über den Parameter Lage Sollwert 147 
die Sollwertquelle für den Lageregler eingestellt werden. Zweckmäßige Einstellungen 
bei Betrieb ohne optionalen Systembus sind: 

  
 Betriebsart Funktion 
 82 - Lage Drehgeber 1 Sollwertquelle ist Drehgebereingang 1. 
 83 - Lage Drehgeber 2 Sollwertquelle ist Drehgebereingang 2. 

  
  
 Über den Parameter Q.Lage-Istwert 148 kann die Istwertquelle für den Lageregler 

eingestellt werden. Zweckmäßige Einstellungen bei Betrieb ohne optionalen System-
bus sind: 

  
 Betriebsart Funktion 
 82 - Lage Drehgeber 1 Istwertquelle ist Drehgebereingang 1. 
 83 - Lage Drehgeber 2 Istwertquelle ist Drehgebereingang 2. 

  
  

 Beispiel für Parametrierung: 
  
 Frequenzsollwert über Drehgebereingang 1 
 Geberrückführung über Drehgebereingang 2 (Erweiterungsmodul erforderlich) 

  
 Parameter Betriebsart 689 = 11 - fest mit Lageregelung 
 Parameter Sollfrequenz. El. Getriebe 125 = 80 - Frequenz Drehgeber 1 
 Parameter Lage-Sollwert 147 = 82 - Lage Drehgeber 1 
 Parameter Q.Lage-Istwert 148 = 83 - Lage Drehgeber 2 
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 Über den Parameter Verstärkung Lageregler 696 wird die Dynamik der Lagerege-

lung eingestellt und der Lagefehler bewertet. 
  

 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 696 Verstärkung Lageregler 0,00% 200,00% 10,00% 

  
 Mit dem Parameter Begrenzung Lagefehler 697 kann der Winkel eingestellt werden, 

den der Slave-Antrieb beim Ausgleich eines Lagefehlers maximal noch aufholen soll. 
Großen Sollwertsprüngen kann der Slave-Antrieb aufgrund der Hochlaufzeit nicht 
direkt folgen. Diese ist abhängig vom Trägheitsmoment des Antriebs und den einges-
tellten Rampensteilheiten (Beschleunigung und Verzögerung). Hat der Antrieb z. B. 
eine Abweichung von 36 000° (also 100 Umdrehungen) gegenüber dem Sollwert, 
muss die Begrenzung des Lagefehlers auf Werte größer oder gleich 36 000° einges-
tellt werden, wenn der Antrieb diese Abweichung vom Sollwert wieder aufholen soll. 
Der Slave versucht jedoch nicht, Werte über die Begrenzung Lagefehler 697 hinaus 
aufzuholen. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 697 Begrenzung Lagefehler 0° 99 999° 99 999° 

  
 Mit dem Parameter Begrenzung Lageregler 698 kann die maximale Ausgangsfre-

quenz des Lagereglers eingestellt werden. 
  

 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 698 Begrenzung Lageregler 0,00 Hz 1000,00 Hz 1,00Hz 

  
 Mit dem Parameter Lagekorrektur 699 kann ein Offsetwinkel des Slave relativ zum 

Master eingestellt werden. Der Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters be-
schreibbar. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 699 Lagekorrektur -3200,0° 3200,0° - 
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4.7 Indexregelung 
  
 Das elektronische Getriebe mit Indexregelung ist in den Konfigurationen 116, 216 

und 516 verfügbar. Mit Hilfe der Indexregelung  können Abweichungen vom Gleich-
lauf, bedingt durch Veränderungen am Prozess, durch Sensoren direkt am Prozess 
erfasst und durch den Indexregler ausgeregelt werden. Die Sensoren erfassen Refe-
renzpunkte von Master-Antrieb und Slave-Antrieb und erzeugen daraus die Indexsig-
nale. Die durch unterschiedliche Lage der Antriebe entstehende zeitliche Verschie-
bung zwischen den Indexsignalen wird ausgeregelt und dadurch die Antriebe syn-
chronisiert. 

  
 Hinweis: Der Anschluss der Indexsignale ist im Kapitel 2.1„Steuerklemmen“ be-

schrieben. 
  
 Beispiel: Synchronlauf von Transportbändern 
  
 Das Transportgut wird von einem Transportband auf das nächste befördert und von 

Nocken, die als Referenzmarken dienen, mitgenommen. Die Lage der Referenzmar-
ken wird von Sensoren erfasst, welche die Indexsignale für die Regelung des Syn-
chronlaufs liefern. Der Slave-Antrieb wird entsprechend der zeitlichen Verschiebung 
zwischen den Indexsignalen von Master und Slave beschleunigt oder verzögert. Der 
Gleichlauf ist wieder hergestellt, wenn die zeitliche Verschiebung ausgeregelt ist, d. h. 
die Referenzmarken von Master und Slave gleichzeitig von den Sensoren erfasst wer-
den. 

  
 

 
  
 Prinzip der Indexregelung: 
  
 

 
  

Master Slave

SensorSensor

Transportgut

Δfsoll

PI-Regler

fsoll

Begrenzung 593

0
Freigabe Indexregler 96

Phasendiskriminator

Teilung Master 594

Teilung Slave 595

Verstärkung 591
Nachstellzeit 592

Indexsignal Master

Indexsignal Slave

Offset 596

50 - Synchronisationsfehler
51 - Signalfehler

691 - Indexregler Synchronisationsfehler
692 - Indexregler Signalfehler

N
1

N
1

+

+
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 Über den Parameter Betriebsart 598 wird der Indexregler dauerhaft ein- oder ausge-

schaltet oder abhängig vom Signalzustand an einem Digitaleingang aktiviert.  
  

 Betriebsart 598 Funktion 
 0 - Aus Der Indexregler ist dauerhaft ausgeschaltet. 
 1 - Ein Der Indexregler ist dauerhaft eingeschaltet. 
 2 - kontaktgesteuert Die Indexregelung wird über einen Digitaleingang ein- 

oder ausgeschaltet. 
  
 Für die Kontaktsteuerung kann ein Digitaleingang ausgewählt und dem Parameter 

Freigabe Indexregler 96 zugewiesen werden. In der Werkseinstellung ist diesem 
Parameter in den Konfigurationen 116, 216 und 516 der als Digitaleingang konfigu-
rierte Multifunktionseingang MFI1D zugewiesen. 

  
 Ein PI-Regler liefert den prozentualen Wert, der auf den Sollwert vom elektronischen 

Getriebe einwirkt. Mit den Parametern Verstärkung 591 und Nachstellzeit 592 kann 
der proportionale und der integrierende Teil des Indexreglers eingestellt werden.  
Der maximale prozentuale Wert des Ausgangssignals des Reglers kann durch den 
Parameter Begrenzung 593 eingestellt werden und dadurch die Dynamik der Rege-
lung beeinflusst werden. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 591 Verstärkung 0,0 100,0 1,0 
 592 Nachstellzeit 0,0 ms 60 000 ms 1000 ms 
 593 Begrenzung 0,00% 200,00% 10,00% 

  
 Die Parameter Teilung Master 594 und Teilung Slave 595 ermöglichen die Indexre-

gelung bei unterschiedlicher Anzahl der Referenzmarken und damit unterschiedlichen 
Frequenzen der Indexsignale für Master und Slave. Die Parameter können entspre-
chend dem Verhältnis der Anzahl Master-Referenzmarken zu Slave-Referenzmarken 
eingestellt werden. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 594 Teilung Master 1 65 535 1 
 595 Teilung Slave 1 65 535 1 

  
 Achtung! Beim Einstellen der Parameter Teilung Master 594 und Teilung Slave 

595 beachten, dass die Periodendauer der herunter geteilten Indexsig-
nale mindestens 16 ms betragen muss, da dies die Ansprechzeit der Digi-
taleingänge ist. 

  
 Über den Parameter Offset 596 kann die Lage des Slave relativ zum Master korrigiert 

werden. 
  

 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 596 Offset -50,00% 50,00% 0,00% 
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 Über den Parameter Warngrenze 597 kann die Phasenverschiebung der Indexsignale 

von Master und Slave überwacht werden. Die Einstellung von z. B. 50% bedeutet, 
dass eine Warnmeldung ausgegeben wird, wenn die Verschiebung zwischen den 
Indexsignalen 50% der Periodendauer überschreitet. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 597 Warngrenze 0,00% 50,00% 0,00% 

  
 Hinweis: Der Parameter Warngrenze 597 sollte eingestellt werden, wenn frühzei-

tig vor asynchronem Verhalten von Master-Antrieb zu Slave-Antrieb ge-
warnt werden soll. 

  
 Die Warnmeldungen aufgrund eines Phasenfehlers oder Unterschreiten der Perioden-

dauer der Indexsignale können einem Digitalausgang zugewiesen werden. 
  

 Betriebsart Funktion 
 

50 - Synchronisationsfehler Der Phasenfehler hat die Warngrenze 597 über-
schritten. 

 51 - Signalfehler Die Periodendauer der Indexsignale wurde unter-
schritten. 

 150 und 151 Betriebsarten invertiert 
  
 Die folgenden Betriebsarten stehen als Signalquellen zur weiteren Verknüpfung mit 

digitalen Eingängen zur Verfügung. 
  

 Betriebsart Funktion 
 

691 - Indexregler 
Warn. Phasenfehler 

Der Phasenfehler hat die Warngrenze 597 über-
schritten. 

 692 - Indexregler 
Warn. Periodendauer 

Die Periodendauer der Indexsignale wurde unter-
schritten. 

  
 

4.7.1 Quellen für die Oszilloskop-Funktion 
  

 Für die VPlus Oszilloskop-Funktion sind zwei Quellen verfügbar: 
− 693 - Master Index 
− 694 - Slave Index 
Diese Quellen zeigen die zwei entsprechenden Digitaleingänge „Indexsignal Master“ 
(S2IND) und „Indexsignal Slave“ (S3IND). 

  
 

4.8 Istwerte 
  
 Über den Parameter Folgefrequenzeingang 252 kann der Frequenzsollwert am Fol-

gefrequenzeingang angezeigt werden. 
  

 Über den Parameter Frequenz Drehgeber 1 217 kann der Frequenzsollwert oder der 
Frequenzistwert am Drehgebereingang 1 angezeigt werden, abhängig von der Nut-
zung als Sollwerteingang oder als Eingang für die Drehgeberrückführung. 

  

 Über den Parameter Frequenz Drehgeber 2 219 kann der Frequenzsollwert oder der 
Frequenzistwert am Drehgebereingang 2 angezeigt werden, abhängig von der Nut-
zung als Sollwerteingang oder als Eingang für die Drehgeberrückführung. Der Dreh-
gebereingang 2 ist bei aufgestecktem Erweiterungsmodul EM-ENC oder EM-IO ver-
fügbar. 

  

 Über den Parameter Sollfrequenz Rampe 283 kann der Istwert der Frequenz nach 
Multiplikation mit dem Getriebefaktor und Addition der optional wählbaren Festfre-
quenzen angezeigt werden. Dieser Parameter ist bei aufgestecktem Kommunikati-
onsmodul CM-232/485 oder CM-CAN verfügbar. 
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4.9 Einstellmöglichkeiten 
  
 Die folgenden Anweisungen beschreiben Möglichkeiten zur Einstellung des elektroni-

schen Getriebes und der Lageregelung. Die Einstellungen müssen der Anwendung 
angepasst werden. Weitere Informationen zur Parametrierung der Folgefrequenzein-
gänge und -ausgänge können der Betriebsanleitung entnommen werden. Informatio-
nen zur Parametrierung des Systembus können den Anleitungen der Erweiterungs-
module mit Systembus entnommen werden. 

  
 Achtung! Die in untenstehender Tabelle aufgelisteten Regelfunktionen können den 

Gleichlauf der Antriebe beeinflussen. Es sollte geprüft werden, ob diese 
zusätzlichen Regelfunktionen eingeschaltet sind und ob diese benötigt 
werden. 

  
 Parameter Funktion 
 573 Betriebsart Intelligente Stromgrenzen 
 610 Betriebsart Stromgrenzwertregler 
 660 Betriebsart Schlupfkompensation 
 670 Betriebsart  Spannungsregler 
 720 Betriebsart Drehzahlregler 

  
 Mit dem Parameter Reglerstatus 275 kann angezeigt werden, ob ein Regler aktiv ist. 
  
  

 Die Funktion des elektronischen Getriebes wird durch die Konfiguration von Digital-
eingängen des Slave-Frequenzumrichters als Sollfrequenzeingang realisiert. Ist ein 
Frequenzumrichter der Master, wird der Folgefrequenzausgang des Master-
Frequenzumrichters oder eines Erweiterungsmoduls verwendet. 

  
 Hinweis: Den Anschluss entsprechend den Hinweisen und Anschlussbildern im 

Kapitel „Steuereingänge und Ausgänge“ vornehmen. 
  
 

4.9.1 Frequenzumrichter als Master  
  
 Ist ein Frequenzumrichter der Master für das elektronische Getriebe, können für die 

Übertragung der Folgefrequenz die folgenden beispielhaften Einstellungen vorge-
nommen werden.   

  
 • Falls nach der Inbetriebnahme noch nicht erfolgt, für den Parameter Konfigurati-

on 30 eine Konfiguration auswählen, z. B. Konfiguration „210 – drehzahlgeregelte 
feldorientierte Regelung“ für eine Drehzahlregelung des Master-Antriebs mit 
Drehgeberrückführung. Abhängig von der Anwendung ist auch die Auswahl einer 
anderen Konfiguration möglich. 

  
 • Falls eine Konfiguration mit Drehgeberrückführung ausgewählt ist, sollte über-

prüft werden, ob die Drehgeberüberwachung eingeschaltet ist. Dadurch können 
fehlerhafte Drehgebersignale ermittelt werden. In der Werkseinstellung ist diese 
eingeschaltet. Durch Auswahl der Betriebsart „2 –  Fehler“ für den Parameter Be-
triebsart 760 kann die Drehgeberüberwachung eingeschaltet werden. 

  
 • Für den Parameter Betriebsart 550 des Multifunktionsausgangs MFO1 die Be-

triebsart „3 – Folgefrequenz“ auswählen. Der Multifunktionsausgang wird damit 
als Folgefrequenzausgang verwendet. 
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 • Über den Parameter Folgefrequenzbetrieb 555 eine Betriebsart für den Multi-
funktionsausgang 1 auswählen, z. B. Betriebsart „3 –  Frequenz Drehgeber 1“ für 
den Master-Antrieb mit Drehgeberrückführung. In dieser Betriebsart folgt die 
Drehzahl des Slave-Antriebs der Drehzahl des Master-Antriebs mit der größten 
Genauigkeit. Abhängig von der Anwendung ist auch die Auswahl einer anderen 
Betriebsart für den Folgefrequenzbetrieb 555 möglich. 

  
 Hinweis: Für das Erweiterungsmodul mit Resolverschnittstelle EM-RES ist der Pa-

rameter Folgefrequenzbetrieb 555 nicht verfügbar. Die Strichzahl ist fest 
auf 1024 Striche eingestellt. 
Das Erweiterungsmodul besitzt einen Zweikanal-Folgefrequenzausgang 
für Gegentaktbetrieb (TTL). 

  
 • Den Wert für den Parameter Strichzahl 556 entsprechend der gewünschten Fre-

quenz am Folgefrequenzausgang einstellen Dies ist die Anzahl der Impulse pro 
Motorumdrehung für die Folgefrequenz. Die Impulsdauer ist abhängig von der 
Motordrehzahl. Dieser Parameter ist in der Werkseinstellung auf 1024 eingestellt. 
Bei der Einstellung die Grenzfrequenz von 150 kHz des Frequenzausgangs be-
rücksichtigen. Der maximale Wert Smax, der für den Parameter Strichzahl 556 
eingestellt werden darf, ist:  

 
 

tragFrequenzbe
Hz 000 150Smax =  kHz 150

ktorGetriebefa
nmotor ≤∗556Strichzahl  

  
  

 
4.9.2 Frequenzumrichter als Slave 

  
 Für die Funktion des elektronischen Getriebes über Folgefrequenz können die folgen-

den beispielhaften Einstellungen am Frequenzumrichter des Slave-Antriebs vorge-
nommen werden. 

  
 • Falls nach der Inbetriebnahme noch nicht erfolgt, für den Parameter Konfigurati-

on 30 eine der Konfigurationen mit elektronischem Getriebe auswählen, z. B. 
Konfiguration „215 – drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung mit elektroni-
schem Getriebe“. Abhängig von der Anwendung ist auch die Auswahl einer ande-
ren Konfiguration mit elektronischem Getriebe möglich. 

  
 • Für den Parameter Betriebsart 496 einen Digitaleingang als Folgefrequenzein-

gang und die Art der Auswertung auswählen, z. B. „62 – S6IND Zweifachauswer-
tung pos.“. 

  
 • Da mit steigender Polpaarzahl die Nenndrehzahl abnimmt (n~1/p) können sich 

bei gleicher Sollfrequenz von Master und Slave unterschiedliche Drehzahlen erge-
ben. Die Werte für die Parameter Teiler 497 des Folgefrequenzeingangs vom 
Slave und Strichzahl 556 des Folgefrequenzausgangs vom Master entsprechend 
den Polpaarzahlen der Motoren einstellen, um für den Master-Antrieb und den 
Slave-Antrieb die gleichen Drehzahlen zu erhalten. Unterschiedliche Drehzahlen 
können durch Einstellen des Getriebefaktors realisiert werden. 

  
 Unterschiedliche Werte für die Parameter Teiler 497 des Folgefrequenzeingangs vom 

Slave und Strichzahl 556 des Folgefrequenzausgangs vom Master ergeben bei glei-
cher Polpaarzahl der Motoren unterschiedliche Drehzahlen von Master-Antrieb und 
Slave-Antrieb.  
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 • Falls eine Konfiguration mit Drehgeberrückführung ausgewählt ist, überprüfen, ob 

die Drehgeberüberwachung eingeschaltet ist. Dadurch können fehlerhafte Dreh-
gebersignale ermittelt werden. In der Werkseinstellung ist diese eingeschaltet. 
Durch Auswahl der Betriebsart „2 – Fehler“ für den Parameter Betriebsart 760 
kann die Drehgeberüberwachung eingeschaltet werden. 

  
 • Die Parameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 und Verzögerung (Rechtslauf) 

421 bzw. Beschleunigung Linkslauf 422 und Verzögerung Linkslauf 423 auf die 
gewünschten Werte einstellen. Für synchrones Beschleunigen und Verzögern der 
Antriebe die Werte für den Slave geringfügig höher als die Werte für den Master 
einstellen. Diese erhöhten Werte sollen sicher stellen, dass bei dynamischen Be-
triebsfällen der Slave-Antrieb dem Master-Antrieb folgen kann. 

  
 • Für einen synchronen Start von Master-Antrieb und Slave-Antrieb die Minimale 

Frequenz 418 des Slave auf den Wert 0 einstellen, um ein vorzeitiges Anlaufen 
des Slave-Antriebs bei Reglerfreigabe an S1IND zu vermeiden. 

  
 • Eine Betriebsart 689 auswählen und über die Parameter Getriebefaktor Zaehler 

685 und Getriebefaktor Nenner 686 das gewünschte Übersetzungsverhältnis 
einstellen. 

  

 Achtung! Zur Vermeidung von Zeitverzögerungen bei der Verarbeitung der Folge-
frequenz sollte die Freigabe des Slave-Frequenzumrichters vor der Frei-
gabe des Master-Frequenzumrichters erfolgen. 
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4.10 Verdrahtungsbeispiele 
 
Beispiel 1:  Übertragung des Frequenzsollwertes ohne Information zur Drehrichtung 
 

S7IND, Sicherheitsfunktion
S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND, Sicherheitsfunktion
S2IND Start Rechtslauf
S3IND Start Linkslauf
S4IND Drehgeber 1 Spur B HTLS5IND Drehgeber 1 Spur A

S6IND Folgefrequenzeingang
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

A
B+ -

-

+

S7IND, Sicherheitsfunktion
S1OUT
MFO1A Folgefrequenzausgang
+10 V/4 mA 
MFI1A
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND, Sicherheitsfunktion
S2IND Start Rechtslauf
S3IND Start Linkslauf
S4IND Drehgeber 1 Spur B HTLS5IND Drehgeber 1 Spur A

S6IND Motor Thermokontakt
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

A
B+ -

ACU Master in Konfiguration 210 ACU Slave in Konfiguration 215

STOA

STOB
STOB

STOA

Die GND-Klemmen der Frequenzumrichter verbinden, um die Funktion zu gewährleisten. 
 
Übersicht der beispielhaften Einstellungen für die Parameter: 
 

Parameter Einstellung/Auswahl 
Einstellungen für den Master 

30 Konfiguration 210 – drehzahlgeregelte feldorientierte 
Regelung 

420 Beschleunigung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
421 Verzögerung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
490 Betriebsart (des Drehgebers 1) 4 – Vierfachauswertung 
491 Strichzahl (des Drehgebers 1) Strichzahl des Masterdrehgebers 
550 Betriebsart (des Multifunktionsausgangs 1) 3 – Folgefrequenz 
555 Folgefrequenzbetrieb 3 – Frequenz Drehgeber 1 
556 Strichzahl (des Multifunktionsausgangs 1) 1024 
760 Betriebsart (der Drehgeberüberwachung) 2 – Fehler 
766 Drehzahlistwertquelle 1 – Drehgeber 1 

Einstellungen für den Slave 
30 Konfiguration 215 – drehzahlgeregelte feldorientierte 

Regelung mit elektronischem Getriebe 
420 Beschleunigung (Rechtslauf) 10 Hz/s 
421 Verzögerung (Rechtslauf) 10 Hz/s 
490 Betriebsart (des Drehgebers 1) 4 – Vierfachauswertung 
491 Strichzahl (des Drehgebers 1) Strichzahl des Slavedrehgebers 
496 Betriebsart (des Folgefrequenzeingangs) 62 – S6IND Zweifachauswertung pos. 
497 Teiler (des Folgefrequenzeingangs) 1024 
685 Getriebefaktor Zaehler 1 
686 Getriebefaktor Nenner 1 
689 Betriebsart (des elektronischen Getriebes) 1 – fest  
760 Betriebsart (der Drehgeberüberwachung) 2 – Fehler 
766 Drehzahlistwertquelle 1 – Drehgeber 1 

 
Hinweis: Bei Verwendung des Folgefrequenzeingangs erfolgt die Frequenzsollwertvorgabe einkana-

lig. Der Frequenzsollwert wird übertragen, nicht jedoch die Drehrichtung. Die Drehrich-
tung muss in diesem Fall über die Steuerklemmen S2IND und S3IND am Slave vorgege-
ben werden. 
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Beispiel 2:  Übertragung des Frequenzsollwertes mit Information zur Drehrichtung; Frequenzum-

richter mit Erweiterungsmodulen 
 
 

S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A Analogsignal Getriebefaktorsollwert 
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND, Sicherheitsfunktion
S2IND Start Rechtslauf
S3IND Start Linkslauf
S4IND Drehgeber 1 Spur B HTLHTL

TTL oder HTL TTL oder HTL
Drehgebereingang 2

Fo
lg

ef
re

qu
en

z-
au

sg
an

g 
TT

L

Drehgebereingang 2

S5IND Drehgeber 1 Spur A

S6IND Folgefrequenzeingang
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

A
B+ -

-

+

S1OUT
MFO1A
+10 V/4 mA 
MFI1A Drehzahlsollwert 0 ... +10 V
GND 10 V

1
2
3
4
5
6
7

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V
S1IND, Sicherheitsfunktion

S7IND, Sicherheitsfunktion S7IND, Sicherheitsfunktion

S2IND Start Rechtslauf
S3IND Start Linkslauf
S4IND Drehgeber 1 Spur B
S5IND Drehgeber 1 Spur A

S6IND Motor Thermokontakt
X210B

1
2
3
4
5
6
7

M

A
B+ -

ACU Master in Konfiguration 210 ACU Slave in Konfiguration 215

Erweiterungsmodul EM-ENC-02Erweiterungsmodul EM-ENC-01

6

X410A

+5 V/ 200 mA

X410B

5
6
7

5

EM-RFOUT B+

EM-RFOUT A+7

3

1

GND 5 V

2

4 EM-S1INA

GND
CAN-High
CAN-Low

EM-RFOUT B-

EM-ENC B-4

EM-ENC A-
EM-ENC A+

3

1
2

EM-ENC B+

EM-RFOUT A-

EM-S1OUTA

6

X410A

+5 V/200 mA

X410B

5
6
7

5

EM-S1IOD7

3

1

GND 5 V

2

4

F

EM-S1INA

GND
CAN-High
CAN-Low

EM-ENC B-4

EM-ENC A-
EM-ENC A+

3

1
2

EM-ENC B+

EM-MPTC

STOA STOA

STOB STOB

 
 
Die digitalen Eingänge des Frequenzumrichters oder die Drehgebereingänge EM-ENC (erweiterte 
Drehgeberauswertung) des Erweiterungsmoduls können alternativ als Drehgebereingänge verwendet 
werden. 
 
Drehgebereingang Frequenzumrichter Basisgerät: 
HTL, 12 bis 30 VDC 
 
Drehgebereingang EM-ENC des Erweiterungsmoduls: 
TTL gemäß RS-422A/RS-485 oder 
HTL, 5 bis 30 VDC 
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 Übersicht der beispielhaften Einstellungen für die Parameter: 
  

 Parameter Einstellung/Auswahl 
 Einstellungen für den Master 
 30 Konfiguration 210 – drehzahlgeregelte feldorientierte Rege-

lung 
 420 Beschleunigung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
 421 Verzögerung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
 490 Betriebsart Drehgeber 1 4 – Vierfachauswertung 
 491 Strichzahl Drehgeber 1 Strichzahl des Masterdrehgebers 
 546 Betriebsart Folgefrequenz 101 – Frequenz Drehgeber 1 ohne Korrektur 
 760 Betriebsart (der Drehgeber-

überwachung) 
2 –  Fehler 

 766 Drehzahlistwertquelle 1 – Drehgeber 1 
 Einstellungen für den Slave 
 30 Konfiguration 215 – drehzahlgeregelte feldorientierte Rege-

lung mit elektronischem Getriebe 
 125 Sollfrequenz El. Getriebe 81 – Frequenz Drehgeber 2 
 147 Lage-Sollwert 83 – Lage Drehgeber 2 
 148 Q. Lage-Istwert 82 - Lage Drehgeber 1 

 420 Beschleunigung (Rechtslauf) 10 Hz/s 
 421 Verzögerung (Rechtslauf) 10 Hz/s 
 490 Betriebsart Drehgeber 1 4 – Vierfachauswertung 
 491 Strichzahl Drehgeber 1 Strichzahl des Slavedrehgebers 
 493 Betriebsart Drehgeber 2 4 – Vierfachauswertung 
 494 Strichzahl Drehgeber 2 Strichzahl des Masterdrehgebers 
 495 Betriebsart Pegel Drehgeber 2 0 – Gegentakt 
 685 Getriebefaktor Zaehler 1 
 686 Getriebefaktor Nenner 1 
 689 Betriebsart El. Getriebe 11 – fest mit Lageregelung 
 696 Verstärkung Lageregler 10,00% 
 697 Begrenzung Lagefehler 99 999° 
 698 Begrenzung Lageregler 3,00 Hz 
 766 Drehzahlistwertquelle 1 – Drehgeber 1 

  
  
 

 
Dieser Parameter ist durch Laden einer Konfigurationsdatei, z. B. swc215.xpi, 
verfügbar. 
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5 Elektronisches Getriebe über Systembus 
  

 
5.1 Drehgebernachbildung 

  
 Wird das elektronische Getriebe mit dem Systembus realisiert, muss die übertragene 

Lageinformation in ein pulsweitenmoduliertes Folgefrequenzsignal umgewandelt wer-
den. Dies erfolgt durch die Drehgebernachbildung (Remote-Encoder), die als interner 
Drehgeber arbeitet. Die Art der Auswertung wird mit dem Parameter Betriebsart 498 
eingestellt. 

  
 Betriebsart Funktion 
 0 -  Aus Drehzahlerfassung ist nicht aktiv. 
 

1 - Einfachauswertung 
Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung über 
die Spursignale A und B. 
Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet. 

 
2 - Zweifachauswertung 

Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung über 
die Spursignale A und B. 
Es werden zwei Signalflanken je Strich ausgewertet. 

 
4 - Vierfachauswertung 

Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung über 
die Spursignale A und B. 
Es werden vier Signalflanken je Strich ausgewertet. 

  
  

 Mit dem Parameter Strichzahl 499 wird die Anzahl der Striche pro Umdrehung für die 
Generierung des Signals zur Drehgebernachbildung festgelegt. 

  
 Parameter Einstellung 
 Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
 499 Strichzahl 1 8192 1024 
  

 Hinweis: Für die Drehgebernachbildung (Remote-Encoder) müssen die Einstellun-
gen für die Betriebsart 490 und Strichzahl 491 des Master-Frequenz-
umrichters übernommen werden. 
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5.2 Einstellmöglichkeiten 
  
 Die Folgefrequenz wird über den Systembus übertragen. 
  

 Hinweis: Hier werden nur die zur Realisierung des elektronischen Getriebes not-
wendigen Parametrierungen beschrieben. Zum Betrieb des Systembusses 
sind weitere Einstellungen notwendig. Diese sind in den Betriebsanleitun-
gen der Erweiterungsmodule mit Systembus beschrieben. 

  
  
 

5.2.1 Frequenzumrichter als Master 
  
 Ist ein Frequenzumrichter der Master für das elektronische Getriebe, können für die 

Übertragung der Folgefrequenz über den Systembus die folgenden Einstellungen 
vorgenommen werden:  

  
 • Falls nach der Inbetriebnahme noch nicht erfolgt, für den Parameter Konfigurati-

on 30 eine Konfiguration auswählen, z. B. Konfiguration „210 – drehzahlgeregelte 
feldorientierte Regelung“ für eine Drehzahlregelung des Master-Antriebs mit 
Drehgeberrückführung. Abhängig von der Anwendung ist auch die Auswahl einer 
anderen Konfiguration möglich. 

  
 • Falls eine Konfiguration mit Drehgeberrückführung ausgewählt ist, überprüfen, ob 

die Drehgeberüberwachung eingeschaltet ist. In der Werkseinstellung ist diese 
eingeschaltet. Durch Auswahl der Betriebsart „2 –  Fehler“ für den Parameter Be-
triebsart 760 kann die Drehgeberüberwachung eingeschaltet werden. 

  
 • Für ein Transmit-PDO des Datentyps long eine Quelle auswählen, z. B. über den 

Parameter TxPDO1 Long1 954 die Signalquelle „80 – Drehgeber 1“ für das Sen-
den der Folgefrequenz zum Slave. 

   
 Hinweis: Die Parameter des Systembus (z. B. TxPDO’s für das Senden der Daten) 

sind nur verfügbar, wenn in der Bedienoberfläche VPlus die Datei sys-
bus.xpi geladen ist. 
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5.2.2 Slave-Einstellungen 
  
 Für die Funktion des elektronischen Getriebes über Systembus können die folgenden 

beispielhaften Einstellungen vorgenommen werden. 
  
 • Falls nach der Inbetriebnahme noch nicht erfolgt, für den Parameter Konfigurati-

on 30 eine der Konfigurationen mit elektronischem Getriebe auswählen, z. B. 
Konfiguration „215 – drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung mit elektroni-
schem Getriebe“. Abhängig von der Anwendung ist auch die Auswahl einer ande-
ren Konfiguration mit elektronischem Getriebe möglich. 

  
 • Falls eine Konfiguration mit Drehgeberrückführung ausgewählt ist, überprüfen, ob 

die Drehgeberüberwachung eingeschaltet ist. In der Werkseinstellung ist diese 
eingeschaltet. Durch Auswahl der Betriebsart „2 –  Fehler“ für den Parameter Be-
triebsart 760 kann die Drehgeberüberwachung eingeschaltet werden. 

  
 • Die Parameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 und Verzögerung (Rechtslauf) 

421 bzw. Beschleunigung Linksslauf 422 und Verzögerung Linksslauf 423 auf 
die gewünschten Werte einstellen. Für synchrones Beschleunigen und Verzögern 
der Antriebe die Werte für den Slave geringfügig höher als die Werte für den 
Master einstellen. Diese erhöhten Werte sollen sicherstellen, dass bei dynami-
schen Betriebsfällen der Slave-Antrieb dem Master-Antrieb folgen kann. 

  
 • Dem Parameter Sollfrequenz El. Getriebe 125 eine RxPDO-Quelle für die emp-

fangene Folgefrequenz zuweisen, z. B. die Quelle „708 – RxPDO1 Long1“.  
  
 Hinweis: Der Parameter Sollfrequenz El. Getriebe 125 ist nur verfügbar, wenn in 

der Bedienoberfläche VPlus die Datei für eine Konfiguration mit elektroni-
schem Getriebe geladen ist, z. B. swc215.xpi. 

  
 • Eine Betriebsart 689 auswählen und über die Parameter Getriebefaktor Zaehler 

685 und Getriebefaktor Nenner 686 das gewünschte Übersetzungsverhältnis 
einstellen. 

  
 Übersicht der beispielhaften Einstellungen für die Parameter: 
  
 Parameter Einstellung/Auswahl 
 Einstellungen für den Master 
 30 Konfiguration 210 – drehzahlgeregelte feldorientierte Rege-

lung 
 420 Beschleunigung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
 421 Verzögerung (Rechtslauf) 5 Hz/s 
 954 TxPDO1 Long1 80 – Drehgeber 1 
 Einstellungen für den Slave 
 30 Konfiguration 215 – drehzahlgeregelte feldorientierte Rege-

lung mit elektronischem Getriebe 
 125 Sollfrequenz El. Getriebe 708 – RxPDO1 Long1 
 420 Beschleunigung Rechtslauf 10 Hz/s 
 421 Verzögerung Rechtslauf 10 Hz/s 
 498 Betriebsart 4 – Vierfachauswertung 
 499 Strichzahl 1024 
 689 Betriebsart 1 – fest  
 685 Getriebefaktor Zaehler 1 
 686 Getriebefaktor Nenner 1 
 760 Betriebsart 2 – Fehler 
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5.3 Lageregelung über Systembus 
  
 Beispielhafte Einstellungen für Lageregelung über Systembus: 
  
 Master: 
 • Für ein Transmit-PDO des Datentyps long eine Quelle auswählen, z. B. über den 

Parameter TxPDO1 Long1 954 die Signalquelle „80 – Drehgeber 1“ für das Sen-
den der Folgefrequenz zum Slave auswählen. 

  
 • Für ein Transmit-PDO des Datentyps Word eine Quelle auswählen, z. B. über den 

Parameter TxPDO2 Word1 960 die Signalquelle „82 – Lage Drehgeber 1“ oder 
„289 – Lage Folgefrequenzeingang“ für das Senden der Position zum Slave aus-
wählen. 

  
 Hinweis: Die Parameter der TxPDO’s für das Senden der Daten sind nur verfügbar, 

wenn in der Bedienoberfläche VPlus die Datei sysbus.xpi geladen ist. Die 
nachfolgend beschriebenen Parameter 125, 147 und 149 sind in den zu 
ladenden Konfigurationsdateien enthalten, z. B. swc215.xpi. 

  
 Slave: 

  
 • Für den Parameter Betriebsart 689 die Betriebsart „11 – fest mit Lageregelung“ 

auswählen. 
  

 • Dem Parameter Sollfrequenz El. Getriebe 125 eine RxPDO-Quelle für die emp-
fangene Folgefrequenz zuweisen, z. B. die Quelle „708 – RxPDO1 Long1“.  

  
 • Dem Parameter Lage-Sollwert 147 eine RxPDO-Quelle für den empfangenen 

Positionswert zuweisen, z. B. die Quelle „714 – RxPDO2 Word1“. Der empfangene 
Positionswert wird dadurch als Sollwert für den Slave festgelegt. 

  
 • Für den Parameter Freigabe Lageregler 149 eine Signalquelle (Signal an Digital-

eingang oder internes Logiksignal) auswählen oder „6 – Ein“ auswählen, wenn 
der Lageregler permanent eingeschaltet sein soll. 

  
 • Für den Parameter Betriebsart 498 eine Betriebsart für die Drehgebernachbil-

dung auswählen. Mit dieser Funktion wird die Funktion eines Inkrementaldrehge-
bers nachgebildet. 

  
 • Über den Parameter Strichzahl 499 kann die Ausgangsfrequenz der Drehgeber-

Nachbildung eingestellt werden. 
  
 • Die Parameter 696 bis 699 der Lageregelung einstellen. 
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6 Parameterliste 

  
 Die Parameterliste ist nach den Menüzweigen der Bedieneinheit gegliedert. Zur bes-

seren Übersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet: 
  

  Der Parameter ist in den vier Datensätzen verfügbar. 
  

  Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar. 
  

 
 

Dieser Parameter ist durch Laden einer Konfigurationsdatei, z. B. swc215.xpi, 
verfügbar. 

  
 

6.1 Istwertmenü (VAL) 
  
 Istwerte des Frequenzumrichters  
 Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel 
 217 Frequenz Drehgeber 1 Hz 0,00 ... 999,99 4.8 
 219 Frequenz Drehgeber 2 Hz 0,00 ... 999,99 4.8 
 252 Folgefrequenzeingang Hz 0,00 ... 999,99 4.8 
 283 Sollfrequenz Rampe Hz 0,00 ... 999,99 4.8 
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6.2 Parametermenü (PARA) 
  
 Digitaleingänge  
 Nr. Beschreibung Einh. Einstellbereich Kapitel 
 96 Freigabe Indexregler - Auswahl 4.7 
 Elektronisches Getriebe  
  125 Sollfrequenz El. Getriebe - Auswahl 4.5 
 Digitaleingänge  
 132 Offsetschalter 1 - Auswahl 4.4 
 133 Offsetschalter 2 - Auswahl 4.4 
 Lageregler  
  147 Lage-Sollwert - Auswahl 4.6 
  148 Q. Lage-Istwert - Auswahl 4.6 
 Digitaleingänge  
  149 Freigabe Lageregler - Auswahl 4.6 
 Festfrequenzen  
  485 Festfrequenz 5 Hz -999,99 ... 999,99 4.4 
  486 Festfrequenz 6 Hz -999,99 ... 999,99 4.4 
 Drehgebernachbildung  
  498 Betriebsart - Auswahl 5.1 
 499 Strichzahl - 1 ... 8192 5.1
 Indexregler  
  591 Verstärkung - 0,0 ... 100,0 4.7 
  592 Nachstellzeit ms 0,0 ... 60 000 4.7 
  593 Begrenzung % 0,00 ... 200,00 4.7 
  594 Teilung Master  - 1 ... 65 535 4.7 
  595 Teilung Slave - 1 ... 65 535 4.7 
  596 Offset % -50,00 ... 50,00 4.7 
  597 Warngrenze % 0,00 ... 50,00 4.7 
  598 Betriebsart - Auswahl 4.7 
 Elektronisches Getriebe  
  685 Getriebefaktor Zaehler - -300,00 ... 300,00 4.3.1 
  686 Getriebefaktor Nenner - 0,01 ... 300,00 4.3.1 
  687 Analog Faktor Max. - 0,00 ... 3,00 4.3.2 
  688 Analog Faktor Min. - 0,00 ... 3,00 4.3.2 
  689 Betriebsart  - Auswahl 4.2 
 Lageregler  
  696 Verstärkung Lageregler % 0,00 ... 200,00 4.6 
  697 Begrenzung Lagefehler ° 0 ... 99 999 4.6 
  698 Begrenzung Lageregler Hz 0,00 ... 1000,00 4.6 
  699 Lagekorrektur ° -3200,0 ... 3200,0 4.6 
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